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1 Vorwort

1.1 Hinweise zur Dokumentation

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

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

Das Fachpersonal ist verpflichtet, stets die aktuell gultige Dokumentation zu verwenden.

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

Disclaimer

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

Wir behalten uns das Recht vor, die Dokumentation jederzeit und ohne Ankindigung zu Uberarbeiten und zu
andern.

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

Marken

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

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

Patente

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

EP1590927, EP1789857, EP1456722, EP2137893, DE102015105702

mit den entsprechenden Anmeldungen und Eintragungen in verschiedenen anderen Landern.

—
EtherCAT.

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

Copyright

© Beckhoff Automation GmbH & Co. KG, Deutschland.

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

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

TF8560 Version: 1.0.1 7
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1.2 Zu lhrer Sicherheit

Sicherheitsbestimmungen

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

Haftungsausschluss

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

Qualifikation des Personals

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

Signalworter

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

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

Warnungen vor Personenschaden

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

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

A VORSICHT

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

Warnung vor Umwelt- oder Sachschéaden

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

Information zum Umgang mit dem Produkt

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

8 Version: 1.0.1 TF8560
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1.3 Hinweise zur Informationssicherheit

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

Zusatzlich sollten die Empfehlungen von Beckhoff zu entsprechenden Schutzmalinahmen beachtet werden.
Weiterfuhrende Informationen Uber Informationssicherheit und Industrial Security finden Sie in unserem

https://www.beckhoff.de/secquide.

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

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

TF8560 Version: 1.0.1 9
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2 Konzept der Bibliotheken

TF8560 TC3 Plastic Technology Functions ist die Losung flr die kunststoffverarbeitende Industrie zur
schnellen Realisierung von TwinCAT 3-basierten Motion Tasks.

In Kunststoffverarbeitungsmaschinen kbnnen zwei verschiedene Antriebsarten, elektrisch und hydraulisch,
einzeln oder in Kombination eingesetzt werden. Da die zugrundeliegenden Motion-Control-Bibliotheken flr
diese beiden Antriebsarten unterschiedlich sind, gibt es die TwinCAT 3 NC PTP (TF5000) fur elektrische
Achsen und die TwinCAT 3 Hydraulic Positioning (TF5810) flr hydraulische Achsen auf der TwinCAT3-
Plattform. Wird das Steuerprogramm direkt auf der Basis dieser beiden Motion-Control-Bibliotheken
entwickelt, muss der Kunde bei einem Wechsel der Antriebstechnik alle Schnittstellen neu implementieren,
die unterschiedliche Bibliotheken aufrufen.

TC3 Plastic Technology Functions bietet eine einheitliche Schnittstelle fiir die gemeinsamen Funktionen der
Bibliotheken zur hydraulischen und elektrischen Bewegungssteuerung. Bei der Entwicklung des
Steuerprogramms auf Basis der TC3 Plastic Technology Functions ist nur eine minimale Anpassung an eine
andere Antriebstechnik erforderlich.

Darlber hinaus wurden die elementaren Bewegungsaufgaben, die haufig in der Kunststoffverarbeitung
verwendet werden, wie z. B. Kurvenscheiben fiir Wanddickensteuerung, Multisegment-PTP-Motion und
Druckregelung, in TC3 Plastic Technology Functions implementiert und vollstandig getestet, gekapselt als
Corefunctions. Die Kunden missen sie nicht mehr von Grund auf neu erstellen, sondern kénnen die
bereitgestellten Komponenten direkt verwenden, um komplexe Funktionen mit geringem Engineering-
Aufwand zu realisieren.

Das Grundkonzept von TC3 Plastic Technology Functions:

« Einheitlichkeit: Eine einheitliche Schnittstelle fir den Aufruf gemeinsamer Motion Control-Funktionen
fur hydraulische und elektrische Achsen.

» Sofort einsatzbereit: Implementierung und Kapselung wesentlicher Bewegungsaufgaben, die in
Kunststoffverarbeitungsprozessen haufig verwendet werden.

« Erweiterbarkeit: Erweiterung oder Anderung der Funktionen durch Vererbung.

 Flexibilitat: Wahl der Sprache, objekt- bzw. prozessorientierter Programmieransatz, Multitasking-/
Multicore-Fahigkeit (noch zu testen).

TC3 Plastic Technology Functions Bibliotheken und Lizenz

Die TC3 Plastic Technology Functions kénnen als Schnittstelle zwischen der Kundenapplikation und der
TwinCAT 3-Plattform betrachtet werden. TC3 Plastic Technology Functions besteht aus drei Bibliotheken,
namlich Tc3_PlasticFunctions, Tc3_PlasticNc und Tc3_PlasticHydraulic. hre Abhangigkeiten sind in der
nachstehenden Abbildung dargestellt. Tc3_PlasticFunctions implementiert die gemeinsamen Funktionen flr
beide Antriebsarten. Die fur die elektrischen bzw. hydraulischen Achsen spezifischen Funktionen sind in
Tc3_PlasticNc bzw. Tc3_PlasticHydraulic implementiert und rufen dementsprechend TF5000 TwinCAT 3 NC
PTP bzw. TF5810 TwinCAT 3 Hydraulic Positioning auf.

10 Version: 1.0.1 TF8560
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3 Konzept der Achsen

Beim Aufbau der Funktionen einer Achse werden die Methoden und Eigenschaften zur Realisierung einer
elementaren Bewegungsaufgabe in speziellen Funktionsbausteinen gebtindelt. Dabei handelt es sich um
sogenannte Corefunctions, die ein aktives Kommando sein kdnnen, wie z.B. das Ausfiuhren einer
Multisegment-PTP-Bewegung, oder eine passive Aufgabe, wie z.B. das Anzeigen des Bewegungsstatus und
der Parameter einer Achse, und die im Kapitel "Konzept der Kernfunktionen" ndher beschrieben werden.

3.1 FB_AxisBase und abgeleitete Achsen

TC3 Plastic Technology Functions definiert FB_AxisBase als eine virtuelle Basisachse. Diese stellt die
Corefunctions bereit, die sowohl fir elektrische als auch fir hydraulische Antriebe bendtigt werden.
FB_AxisBase kann nicht instanziiert werden, da es als ABSTRACT definiert ist und die Verbindung zu
spezifischen Motion Control Bibliotheken fehlt.

FB_AxisNcBase fir elektrische Achsen oder FB_AxisHydraulicBase flir hydraulische Achsen werden durch
Vererbung von FB_AxisBase abgeleitet. Zum einen wird jeweils die Verbindung zu den Motion Control-
Bibliotheken hergestellt. Zum anderen figen FB_AxisNcBase und FB_AxisHydraulicBase Corefunctions fur
ihr spezifisches Szenario hinzu. Die folgende Abbildung zeigt, wie die Achsen-FBs in TC3_Plastic
Technology Functions aufgebaut sind.

FB_AxisNcBase FB_AxisHydraulicBase

Hydraulic Positioning

3.2 Instanziierung von Achsen

FB_AxisNcBase, FB_AxisHydraulicBase und FB_AxislnvBase kdnnen instanziiert werden. Folgend finden
Sie Beispielcode fiir die Erstellung von Instanzen dieser Achstypen. Die Eingangsvariablen dieser FBs
werden alle in der Methode FB_init() definiert. FB_init() wird immer implizit aufgerufen, wenn eine Instanz

eines FBs initialisiert wird. Fir eine detaillierte Beschreibung siehe FB_init().

Einige Eingangsvariablen von FB_init() miissen zwingend zugewiesen werden, wahrend andere optional
sind und 0 sein kdnnen. Die folgende Tabelle zeigt die Anforderungen von FB_AxisNcBase,
FB_AxisHydraulicBase und FB_AxisInvBase bei der Zuweisung ihrer Eingangsvariablen. Eine ausfiihrliche

Erklarung der einzelnen Eingangsvariablen finden Sie unter METHOD FB init().

Das Open-Source-Projekt Tc3_PlasticBaseApplication, das auf TC3_Plastic Technology Functions basiert,
hat gangige Maschinenachsen und deren Motion Tasks in Blasform- oder SpritzgieRmaschinen konstruiert,
wie z.B. Schliel3einheit, Spritzaggregat, Blasdorn, Wanddickensteuerung etc. Kunden kénnen es je nach

12 Version: 1.0.1 TF8560
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Bedarf verwenden, entweder um ihre eigenen Anwendungen darauf aufzubauen oder um dieses
Tc3_PlasticBaseApplication-Projekt als Tutorial flir TC3_Plastic Technology Functions zu verwenden. Der
Code fir Tc3_PlasticBaseApplication ist hier verfiigbar.

Bezeichnung

Beschreibung

FB_AxisHydraulicBase

Hydraulische Achsen, mit der Tc2_Hydraulics Bibliothek betrieben.

FB_AxisNcBase

Servo-Achsen, mit der Tc2_MC2-Bibliothek betrieben.

FB_AxisInvBase

Umrichter-Achsen.

3.2.1

FB_AxisHydraulicBase

FB_AxisHydraulicBase

Dieser FB legt eine mit der Tc2_Hydraulics Bibliothek betriebene Achse an.

Syntax:
fbHydClampAxisl : FB AxisHydraulicBase
(
AxisName = 'HydClampAxisl',
nPtpPoints = 10,
iProcessHandler := 0,
iPosCamLookup =0,
iVeloCamLookup = 0,
iEncoder = fbHydClampAxisEncInO1,
iDrive = fbHydClampAxisDriveOutO1l,
iPressureP = fbHydClampAxislPrsInP,
iPressureM = fbHydClampAxislPrsInM,
iPosFilter =0,
iVeloFilter =0
)
Bezeichnung Typ Obligatorisch
AxisName STRING Ja Wird u.a. fir Meldungen und
Dateinamen benutzt.
nPtpPoints INT Ja Anzahl der nutzbaren Segmente in PTP-
Tabellen.
iProcessHandler |_ProcessHandler Nein Optional: Ein Baustein fir die
Handhabung von Dricken und anderen
ProzessgroRen.
iPosCamLookup |_CammingLookup Nein Optional: Ein Lookup-Baustein mit einer

PvsP-Camming-Tabelle.

iVeloCamLookup |_CammingLookup Nein Optional: Ein Lookup-Baustein mit einer
VvsP-Camming-Tabelle.

iEncoder |_InputBase Ja Ein Baustein fir die Ermittlung der Ist-
Position.

iDrive |_OutputBase Ja Ein Baustein fur die Anbindung eines
Antriebs.

iPressureP |_InputBase Nein Optional: Ein Baustein fur die Ermittlung
des Drucks auf der positiv wirkenden
Zylinderflache.

iPressureM |_InputBase Nein Optional: Ein Baustein fir die Ermittlung
des Drucks auf der negativ wirkenden
Zylinderflache.

iPosFilter |_Filter Nein Optional: Ein Baustein fir die Filterung
der Ist-Position.

TF8560 Version: 1.0.1 13
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Bezeichnung Typ Obligatorisch

iVeloFilter |_Filter Nein Optional: Ein Baustein fur die Filterung
der Ist-Geschwindigkeit.

@® Erforderliche Bibliotheken
1 Hydraulische Achsen bendtigen die Bibliothek Tc2_Hydraulics.

3.2.2 FB_AxisinvBase

FB_AxisInvBase

Dieser FB legt eine mit einem einfachen Umrichter betriebene Achse an. Die Achse bendtigt keine Positions-
Ruckmeldung und unterstutzt keine Positionen-gebundenen Funktionen.

Syntax:
fbInvExtruder : FB AxisInvBase
(
AxisName = 'InvExtruder',
nPtpPoints = 10,
iProcessHandler := 0,
iPosCamLookup =0,
iVeloCamLookup =0
)i
Bezeichnung Typ Obligatorisch
AxisName STRING Ja Wird u.a. fur Meldungen und
Dateinamen benutzt.
nPtpPoints INT Ja Anzahl der nutzbaren Segmente in PTP-
Tabellen.
iProcessHandler |_ProcessHandler Nein Optional: Ein Baustein fir die
Handhabung von Driicken und anderen
Prozessgroflen.
iPosCamLookup |_CammingLookup Nein Optional: Ein Lookup-Baustein mit einer
PvsP-Camming-Tabelle.
iVeloCamLookup |_CammingLookup Nein Optional: Ein Lookup-Baustein mit einer
VvsP-Camming-Tabelle.

@® Erforderliche Bibliotheken

Umrichterachsen sind vollstandig in Tc3_PlasticFunctions implementiert und bendtigen die oben
genannten Bibliotheken nicht.

Dieser Achstyp ist fur die Verwendung von Antriebskomponenten vorbereitet, deren Definition unter den
Maglichkeiten einer Servoachse liegt. Das groRte Problem dirfte das Fehlen eines Positions-Feedbacks
sein. Aber auch sehr einfache Antriebe wie Frequenzumrichter kdnnen zur Unterstiitzung einiger Aufgaben
in einer Maschine eingesetzt werden, z. B. zum Drehen eines Extruders oder zum Bewegen eines
Foérderbandes.

3.2.3 FB_AxisNcBase

FB_AxisHydraulicBase
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Dieser FB legt eine mit der Tc2_MC2-Bibliothek betriebene Achse an.

Syntax:
fbNcClampAxisl : FB_AxisNcBase
(
AxisName = 'NcClampAxisl',
nPtpPoints = 10,
iProcessHandler := 0,
iPosCamLookup =0,
ivVeloCamLookup =0
)i
Bezeichnung Typ Obligatorisch
AxisName STRING Ja Wird u.a. fur Meldungen und
Dateinamen benutzt.
nPtpPoints INT Ja Anzahl der nutzbaren Segmente in PTP-
Tabellen.
iProcessHandler |_ProcessHandler Nein Optional: Ein Baustein fur die
Handhabung von Dricken und anderen
ProzessgroRen.
iPosCamLookup |_CammingLookup Nein Optional: Ein Lookup-Baustein mit einer
PvsP-Camming-Tabelle.
iVeloCamLookup |_CammingLookup Nein Optional: Ein Lookup-Baustein mit einer
VvsP-Camming-Tabelle.

® Erforderliche Bibliotheken
1 NC-basierte Achsen bendtigen die Tc2_MC2-Bibliothek und eine TwinCAT-NC-Lizenz.

3.3 Zugang zu den Achsen

3.3.1 Zugang zu den Achsen uber Schnittstellen

Die TC3_Plastic Technology Functions erstellt fiir jeden Funktionsbaustein (kurz FB) die entsprechenden

INTERFACEs. Eine ausflhrliche Beschreibung finden Sie unter INTERFACE-Konzept. In diesem Dokument
werden die folgenden Namensregeln angewandt:

FB_Xyz: Deklaration eines Funktionsbausteins
fbXyz: eine Instanz von FB_Xyz
|_Xyz: die INTERFACE-Deklaration, die dem FB_Xyz entspricht

iXyz: eine Variable von |_Xyz, die mit fbXyz instanziiert wird

HINWEIS

Nicht direkt auf die foXyz einer Achse zugreifen

Wir empfehlen, nicht direkt auf die fbXyz einer Achse zuzugreifen, sondern die Eigenschaften und
Methoden der FB_Xyz Uber iXyz zu nutzen, wie im Folgenden gezeigt wird. Dies liegt daran, dass bei der
Entwicklung von |_Xyz in TC3_Plastic Technology Functions nur die Eigenschaften und Methoden
berlcksichtigt werden, die von au3en bendtigt werden, um FB_Xyz zu bedienen. Im Gegensatz dazu
erscheinen die Eigenschaften und Methoden, die nur von anderen Methoden innerhalb von FB_Xyz
aufgerufen werden sollen, nicht in |_Xyz. Dadurch ist iXyz Ubersichtlicher als fbXyz und die Kunden finden
die gewlnschten Informationen schneller als bei fbXyz, wahrend die Gefahr des Missbrauchs verhindert
wird.

sHame :

fbNcClamplxis] . AxisName; // not prefered

sName := iNcClamphAxisl B.AxisName; // prefersd
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Es ist zu beachten, dass TC3_Plastic Technology Functions fiir jeden Funktionsbaustein der Achsen zwei
INTERFACESs mit unterschiedlichem Informationsgehalt erzeugt. Z. B. hat FB_AxisBase |_AxisBase und
|_AxisBaseDev. |_AxisBase enthalt die notwendigen Funktionen der Achsen fiir die meisten gangigen Falle.
Im Gegensatz dazu bietet |_AxisBaseDev mehr Informationszugriff und ermdglicht es den Kunden,
komplexere Funktionen zu implementieren. Aus Griinden der Einfachheit und Sicherheit wird empfohlen,
|_AxisBase zu verwenden.

iNcClampfxisl D: I_2xisNcBaseDev:=fbNcClampfxisl;
iNcClampfxisl B: I ExisNcBase:=fbNcClampixisl;
iHydClamplixisl_D: I_AxisHydraulicBaseDev:=fbHydClamphxisl;
iHydClamphixisl B: I _AxisHydraulicBase:=fbHydClampixisl;

Die folgende Tabelle zeigt die Eigenschaften und Methoden, auf die tiber die Schnittstellen der einzelnen
Achsen zugegriffen werden kann. Ausfiihrliche Definitionen finden Sie unter Aufruf von Methoden einer
Achse [P 19][Link].

I_AxisBase
Name Beschreibung
Actuals [» 35] Ein Interface auf einen lokalen Baustein, der aktuelle Istwerte (Positionen,

Geschwindigkeiten usw.) bereitstellt.

AutoTorqueLimitSelect |Ein TRUE erlaubt der Achse, einen internen Baustein fiir die
Drehmomentenbegrenzung zu wahlen, wenn der Typ eines Antriebsverstarkers
(CoE, SoE) erkannt wurde.

AxisName Der textuelle Name der Achse.

Camming [» 40] Ein Interface auf einen lokalen Baustein, der Funktionen fir die Abarbeitung von
Kurvenscheiben bereitstellt.

CycleTime Die Aufruf-Zykluszeit der wichtigsten Achs-Funktionalitaten.

CycleTimeValid TRUE, wenn die Aufruf-Zykluszeit gultig ermittelt wurde.

Cyclic Diese Methode wird zyklisch aufgerufen und organisiert die Berechnung der

Laufzeitwerte der Achse.

DisableSoftEnd [» 45] Ein Interface auf einen lokalen Baustein, der die Moéglichkeit bietet, die Software-
Endschalter der Achse temporar zu deaktivieren und ihren urspringlichen Zustand
wieder herzustellen.

DoReset Diese Methode |6st das Abloschen von Fehlerzustanden in der Achse und ihrer
lokalen Funktionen aus.
Estop [P 46] Ein Interface auf einen lokalen Baustein, der ein aktives Fahrkommando abbricht

und die Achse zum Stehen bringt. Wenn verfiigbar werden dabei erhdhte
Dynamik-Parameter angewendet.

GetProcessHandler Reserviert, fur zukinftige Erweiterung.

Homing [» 48] Ein Interface auf einen lokalen Baustein, der eine Auswahl von Homing-
Prozeduren bereitstellt.

Jog [P 72] Ein Interface auf einen lokalen Baustein, der Fahrbewegungen ohne festgelegtes

Ziel (Fahren auf Widerruf) kommandiert.

MotionParams [P 75] Ein Interface auf einen lokalen Baustein, der eine Zusammenstellung von Achs-
Parametern bereitstellt.

MotionSetpoints [P 77] |Ein Interface auf einen lokalen Baustein, der aktuelle Sollwerte (Position,
Geschwindigkeit, usw.) bereitstellt.

Power [» 78] Ein Interface auf einen lokalen Baustein, mit dem die generelle Freigabe der
Achse und ihre richtungsbezogenen Vorschub-Freigaben kontrolliert werden.

Ptp [» 90] Ein Interface auf einen lokalen Baustein, der aktive Fahrbewegungen auslost.
Dabei wird eine Tabelle mit einer abschnittsweisen Definition verwendet.

SetPosition [P 100] Ein Interface auf einen lokalen Baustein, mit dem die Ist-Position der Achse
verandert wird.

SetProcessHandler Reserviert, fur zuklnftige Erweiterung.

State Der aktuelle Zustand der Achse.
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Name Beschreibung

Stop [»_102] Ein Interface auf einen lokalen Baustein, der ein aktives Fahrkommando abbricht
und die Achse zum Stehen bringt. Dabei werden die Dynamik-Parameter des
Fahrkommandos verwendet.

SwitchOver Reserviert, fur zukinftige Erweiterung.

TeachPosition Ein Interface auf einen lokalen Baustein, der die Inbetriebnahme von Achsen mit
analogen Wegmesssystemen unterstitzt.

TeachUpdate Ein Interface auf einen lokalen Baustein, der die Inbetriebnahme von Achsen mit

analogen Wegmesssystemen unterstitzt.

ToolAdaption [»_104]

Ein Interface auf einen lokalen Baustein, der die Umrechnung von Positionen und
Geschwindigkeiten zwischen einer Achse und einem Werkzeug durchfihrt.

TorqueLimiting

Ein Interface auf einen Baustein, der fiur die Drehmomentenbegrenzung der Achse
genutzt wird.

VelocityFeed [P_105]

Ein Interface auf einen lokalen Baustein, der eine Fahrbewegung ohne Zielangabe
auslost.

I_AxisBaseDev

Name Beschreibung

Actuals [P 35] Siehe |_AxisBase

AppendCorefunction Reserviert, nur fur interne Verwendung.

AutoTorqueLimitSelect Siehe |_AxisBase

AxislsInverter TRUE, wenn die Achse mit einem Frequenzumrichter realisiert ist.

AxisIsNc TRUE, wenn die Achse auf TwinCAT NC aufgebaut ist.

AxisName Siehe |_AxisBase

Camming [» 40] Siehe |_AxisBase

CmdCurrent Reserviert, ein Zahler, der jedem aktivierten Kommando eine Identifikation
zuweist.

CmdNext Reserviert, der nachste als CmdCurrent zu verwendende Wert.

ConvertCountToPos Reserviert, nur fur interne Verwendung.

ConvertPosToCount Reserviert, nur fur interne Verwendung.

CoreDebug Reserviert, ein Interface auf einen lokalen Baustein, der beim Debugging
unterstutzt.

CycleTime Siehe |_AxisBase

CycleTimeValid Siehe |_AxisBase

Cyclic Siehe |_AxisBase

DisableSoftEnd [P 45]

Siehe |_AxisBase

DoReset

Siehe |_AxisBase

EnterCriticalSection

Reserviert, nur fur interne Verwendung.

Estop [P 46] Siehe |_AxisBase

GetProcessHandler Siehe |_AxisBase

ExtGenerated TRUE, wenn die Sollwert-Generierung Uber einen Sonderweg erfolgt.
ForceState Diese Methode andert den Zustand der Achse mit hoher Prioritat.
GoErrorBase Mit dieser Methode kann die Achse in einen Fehlerzustand versetzt werden.
Homing [ 48] Siehe |_AxisBase

Jog [P 72] Siehe |_AxisBase

LeaveCriticalSection

Reserviert, nur fur interne Verwendung.

MotionParams [P 75]

Siehe |_AxisBase

MotionSetpoints [P 77]

Siehe |_AxisBase

Power [» 78] Siehe |_AxisBase
Ptp [ 90] Siehe |_AxisBase

TF8560
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Name Beschreibung
PtpPoints Die Anzahl der unterstiitzten Segmente in der von Ptp unterstiitzten Tabelle.
ReadCycleTime Reserviert, wird genutzt, um die Zykluszeit zu ermitteln.

SetPosition [»_100]

Siehe |_AxisBase

SetProcessHandler

Siehe |_AxisBase

SetTorqueLimiting Diese Methode verbindet einen Baustein fir die Drehmomentbegrenzung mit der
Achse.
State Siehe |_AxisBase
Stop [»_102] Siehe |_AxisBase
SwitchOver Siehe |_AxisBase
TeachPosition Siehe |_AxisBase
TeachUpdate Siehe |_AxisBase
ToolAdaption [_104] Siehe |_AxisBase
TorqueLimiting Siehe |_AxisBase

VelocityFeed [»_105]

Siehe I_AxisBase

I_AxisNcBase EXTENDS I_AxisBase

Name

Beschreibung

ActualsNc [» 36]

Ein Interface auf einen lokalen Baustein, der aktuelle Istwerte (Positionen,
Geschwindigkeiten, Drehmoment usw.) bereitstellt. Es handelt sich um eine
erweiterte Version von Actuals.

I_AxisNcBaseDev EXTENDS I_AxisBaseDev

Name Beschreibung
ActualsNc [P 36] Siehe |_AxisNcBase.
GetNcAxisRef Die Adresse auf die Mapping-Schnittstelle zwischen NC und PLC.

I_AxisHydraulicBase EXTENDS I_AxisBase

Name

Beschreibung

ActualsHydraulics [P 35]

Ein Interface auf einen lokalen Baustein, der aktuelle Istwerte (Positionen,
Geschwindigkeiten, Driicke usw.) bereitstellt. Es handelt sich um eine erweiterte
Version von Actuals.

Autoldent [ 36]

Ein Interface auf einen Baustein, der die automatische Kennlinienvermessung
der Achse durchftihrt.

DirectOutput [» 43]

Ein Interface auf einen Baustein, der eine direkte Ausgabe Uber die
Antriebsschnittstelle der Achse ermdglicht.

UseDatFile

Ein TRUE hier signalisiert, dass die Achse beim Aufstarten ihre Parameter mit
Bausteinen der Hydraulik-Library aus einer Datei ladt.

I_AxisHydraulicBaseDev EXTENDS |_AxisBaseDev

Name

Beschreibung

ActualsHydraulics [»_35]

Siehe |_AxisHydraulicsBase.

Autoldent [» 36]

Siehe |_AxisHydraulicsBase.

DirectOutput [» 43]

Siehe |_AxisHydraulicsBase.

GetHydAxisRef Die Adresse auf die Mapping-Schnittstelle zwischen Hydraulik-Library und
PLC.

NextHydAxisRef Die Hydraulik-Achsen werden in einer einfach verketteten Liste organisiert.
Diese Eigenschaft gibt ein Interface auf den Nachfolger.

NextHydAxisChainlength Die Anzahl der Nachfolger der Achse.

18

Version: 1.0.1 TF8560



BEGKHOFF Konzept der Achsen

Name Beschreibung

PosFilter Ein Interface auf den Baustein, der fur die Filterung der Istposition der Achse
genutzt wird.

PressurelnputM Ein Interface auf den Baustein, der fir die Ermittlung des in negative
Bewegungsrichtung wirkenden Istdrucks der Achse genutzt wird.

PressurelnputP Ein Interface auf den Baustein, der fur die Ermittlung des in positive
Bewegungsrichtung wirkenden Istdrucks der Achse genutzt wird.

SetDrive Hier wird ein Interface auf einen Baustein Ubergeben, der die
Kommunikation mit der Hardware fir den Antrieb der Achse ausflhrt.

SetEncoder Hier wird ein Interface auf einen Baustein Uibergeben, der die
Kommunikation mit der Hardware fur die Istwerterfassung der Achse
ausfuhrt.

UseDatFile Siehe |_AxisHydraulicsBase.

VeloFilter Ein Interface auf den Baustein, der fur die Filterung der Istgeschwindigkeit
der Achse genutzt wird.

I_AxislnvBase EXTENDS I_AxisBase

Name Beschreibung
keine zusatzliche Funktionalitat

I_AxisinvBaseDev EXTENDS I_AxisBaseDev

Name Beschreibung

RefDevice Ein Interface auf einen lokalen Baustein der Achse, der als Schnittstelle
zwischen der allgemeinen Umrichter-Achse und der speziellen Adaption an
das verwendete oder simulierte Gerat genutzt wird.

RefMotionSetpoints Ein Interface auf einen lokalen Baustein der Achse, durch den die
Umrichter-Achse ihre Sollwerte bereitstellen kann.

RefReadParameter Ein Interface auf einen lokalen Baustein der Achse, durch den die
Umrichter-Achse Parameter bereitstellen kann.

RefReset Ein Interface auf einen lokalen Baustein der Achse, durch den die
Umrichter-Achse aufgetretene Fehler abléschen kann.

RefWriteParameter Ein Interface auf einen lokalen Baustein der Achse, durch den die

Umrichter-Achse Parameter schreiben kann.

3.3.2 Zugriff auf die Eigenschaften einer Achse

Einige der Eigenschaften von Achsen sind Standardvariablen (z. B. iNcSampleAxis.AxisName vom Typ
STRING) und die erforderlichen Informationen kénnen direkt verarbeitet werden. Andere sind sogenannte
Corefunctions und vom Typ INTERFACE.

Die Achse besitzt zum Beispiel eine Eigenschaft vom Typ |_Power mit dem Namen Power, die das
INTERFACE von FB_Power ist. Mit diesem Interface kann auf dort bereitgestellte Eigenschaften (z. B.
iNcSampleAxis.Power.Status) und Methoden (z. B. iNcSampleAxis.Power.DoPower() zugegriffen werden.

3.3.3 Aufruf von Methoden einer Achse

Bei TC3 Plastic Technology Functions befindet sich die Code-Implementierung nicht im Hauptteil der FBs,
sondern in ihren Methoden. Der Code in den Methoden wird nur ausgefihrt, wenn die Methoden aufgerufen
werden. In TC3 Plastic Technology Functions wird der Code, der in jedem SPS-Zyklus ausgefuhrt werden
muss, in der Methode Cyclic() platziert. Kunden sollten diese Cyclic()-Methode in jedem SPS-Zyklus
aufrufen, wenn ihre Entwicklungen auf TC3 Plastic Technology Functions basieren. Weitere Einzelheiten
Uber den Aufruf der Methoden der Achsen finden Sie in Tc3 PlasticBaseApplication. Siehe [Link] fur weitere
Einzelheiten zu den Methoden.
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3.34

Zustande und State-Machine einer Achse

Der Zustand einer Achse wird Uber eine Aufzahlung vom Typ E_AxisState angegeben. Diese Informationen
werden von jeder Achse als Eigenschaft mit dem Namen State bereitgestellt (z. B. iNcSampleAxis.State).
Die folgenden Zustande sind definiert:

Zustand Beschreibung

elnit Die Achse befindet sich in der Initialisierungsphase und muss entsprechend den
Anforderungen der Anwendung initialisiert werden. In diesem Zustand ist die Achse
nicht betriebsbereit.

eConfig Die Achse Ubernimmt eine Reihe von Parametern aus der unterlagerten
Antriebstechnik (NC, Hydraulik-Bibliothek). Einstellungen, die fUr den korrekten
Betrieb wichtig sind, werden auf Ubereinstimmung mit der Bewegungstechnologie
Uberprift. Gleichzeitig werden auch ADS- und Mapping-Verbindungen getestet.

eReady Die Achse wurde erfolgreich initialisiert und konfiguriert. Sie ist bereit, eine Freigabe
zu akzeptieren, die Uber iAxis.Power erteilt wird.

eldle Die Achse ist aktiviert und bereit, Bewegungskommandos zu akzeptieren (z. B.
JogP() ).

eBusy Die Achse verarbeitet ein Kommando (z. B. JogP() ).

eDone Die Achse hat ein Kommando (z. B. TableMove() ) erfolgreich abgeschlossen.

eStopping Die Achse befindet sich im Zustand der Verarbeitung eines Stop- oder Estop-
Kommandos.

eStopped Das Stop-Kommando war erfolgreich.

eEmergencyStop Das Estop-Kommando war erfolgreich.

eResetting Die Achse wurde durch Reset() angewiesen, den Wechsel vom Zustand eFailed in
den Zustand eReady einzuleiten.

eFailed Die Achse befindet sich im Fehlerzustand.

Der State-Machine einer Achse ist in der folgenden Abbildung dargestellt:

20
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3.4 Transformationsachsen

Die mechanische Lésung fiir einige Achsen wird durch die Implementierung einer nichtlinearen Ubertragung
geschaffen. Hier folgt der Werkzeugweg nicht in einem konstanten Verhaltnis der Aktorbewegung. Dies
ermdglicht die Optimierung der Achsen-Eigenschaften fur unterschiedliche Anforderungen in einzelnen
Bereichen des Verfahrwegs. Ein solches abweichendes Verhalten muss durch ein entsprechendes
Softwarekonzept dargestellt werden.

Beispiele: Toggles, Kurbeln, Scotch-Yoke-Kurbeltrieb, malRgeschneiderte Konzepte.

3.41 Konstruktion einer Transformationsachse

Eine Transformationsachse ist ein Containerobjekt, das die gleiche Schnittstelle wie eine Standard-Nc-
Achse implementiert. Innerhalb dieses Objekts gibt es zwei lokale Standardachsobjekte mit den Namen
Lastseite und Antriebsseite. Diese internen Objekte werden verwendet, um die spezifischen Anforderungen
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fur das effektive Werkzeug und den Aktorteil zu erfiillen. Es gibt fast keinen Austausch zwischen dem
Anwendungsprojekt und diesen internen Objekten, da die Ublichen Interaktionen die Schnittstellen des

Containerobjekts verwenden.
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Verwendete Symbole
Symbol Beschreibung
Actuals Eine gemeinsame Kernfunktion, die Informationen tber die aktuelle

Situation der Achse enthalt. Fir die verschiedenen Achstypen gibt es
alternative Unterversionen.

TA: Tool Adaptation Eine gemeinsame Kernfunktion, die verwendet wird, um die
Unterschiede zwischen der Achse und dem effektiven Werkzeug zu
behandeln.

TRx: Transformation Eine Kernfunktion, die spezifisch fir das Transformieren von Achsen ist.

Sie wird verwendet, um Istwerte der antriebsseitigen Achse in lastseitige
Istwerte (TR1) und lastseitige Sollwerte (TR2) oder Sollwerte (TR3) in
antriebsseitige Werte umzurechnen.

MM: Operation mode select In dieser Abbildung ist der "Vollstandige Transformationsmodus"
ausgewahilt.
3.4.2 Halbtransformationsmodus

In dieser Betriebsart werden alle Kommandos an die antriebsseitige Achse weitergeleitet. Um unerwartete
Schleppfehler zu vermeiden, ist die lastseitige Achse nicht aktiviert.

Die Ist-Werte fur Position und Geschwindigkeit der Lastseite werden anhand der umgerechneten Werte von
der Antriebsseite aktualisiert.
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Jede kommandierte Bewegung wird von der Antriebsseite unter Verwendung der umgerechneten
Zielpositionswerte ausgeflihrt. Eine kommandierte Bewegung auf 100,0 fihrt dazu, dass das Werkzeug auf
100,0 mm verfahren wird, unabhangig davon, welcher Motorwinkel auf der Antriebsseite erforderlich ist.

® Geschwindigkeit kann nicht umgerechnet werden

1 Die kommandierte Geschwindigkeit kann nicht umgerechnet werden, da das Ergebnis von der
Position abhangen wirde.

® Keine konstante Geschwindigkeit

1 Da die Profilerzeugung von der antriebsseitigen Achse ausgefuhrt wird, fahrt das Werkzeug nicht
mit konstanter Geschwindigkeit.

® Kein Camming der Position oder Geschwindigkeit
1 Ein Camming der Position oder Geschwindigkeit wird nicht unterstitzt.

343 Volltransformationsmodus

In dieser Betriebsart werden fast alle Kommandos an die lastseitige Achse weitergeleitet. Durch die
Aktivierung des Containerobjekts werden beide internen Achsen aktiviert.

Die Ist-Werte fur Position und Geschwindigkeit der Lastseite werden anhand der umgerechneten Werte von
der Antriebsseite aktualisiert.

Die Umwandlung erfolgt durch Konvertierung des Ergebnisses der Profilberechnung auf der Lastseite. Auch
hier fihrt eine kommandierte Bewegung auf 100,0 dazu, dass das Werkzeug auf 100,0 mm verfahren wird,
unabhangig davon, welcher Motorwinkel auf der Antriebsseite erforderlich ist.

Konstante Geschwindigkeit

Da die Profilerstellung von der lastseitigen Achse ausgefuhrt wird, fahrt das Werkzeug mit
konstanter Geschwindigkeit.

i o

Uberhéhte Geschwindigkeitswerte auf der Antriebsseite erforderlich

In einigen Bereichen des Verfahrwegs kénnen selbst niedrige Werkzeuggeschwindigkeiten
Uberhohte Geschwindigkeitswerte der Antriebsseite erfordern.

i o

Volistiandige Transformation voruibergehend unterbrochen

Bei Jog- oder Homing-Kommandos wird die vollstandige Transformation vorubergehend
unterbrochen. Alle Positions- und Geschwindigkeitswerte werden gemald den Definitionen auf der
Antriebsseite ohne jegliche Umrechnung verwendet.

ji o
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4 Konzept der Corefunctions

In Kunststoffmaschinen muss eine Achse eine Vielzahl von elementaren Bewegungsaufgaben ausfiihren,
wie z. B. mehrstufige PTP-Bewegungen, Druckregelung, Homing usw. In der Regel sind diese Fahrauftrage
unabhangig voneinander, und die Achse flhrt jeweils nur einen Fahrauftrag aus. TC3 Plastic Technology
Functions implementiert und kapselt jede dieser Bewegungsaufgaben in einem separaten FB, der als
Corefunction bezeichnet wird.

Die Corefunctions sind bestens getestet und wurden in einem einheitlichen Format definiert. Die in
TC3_Plastic Technology Functions definierte Basisachse stellt die gemeinsamen Corefunctions bereit.
Durch Ableiten einer spezifischen Achse kdnnen Kunden auch die Funktion einer Corefunction ersetzen
oder erganzen, ohne das Verhalten anderer Corefunctions zu beeinflussen. Dadurch sind die TC3 Plastic
Technology Functions flexibel und leicht anpassbar.

4.1 Einbettung von Corefunctions in eine Achse

Eine Corefunction kann nicht unabhangig arbeiten, da sie nur die Code-Implementierung des Motion-Task
enthalt, aber nicht mit der Motion Control-Bibliothek verbunden ist. Wenn eine Achse initialisiert wird, erhalt
die Corefunction die Schnittstelle der Achse, wahrend die Achse eine Schnittstelle der Corefunction enthalt.
Gleichzeitig erhalt die Corefunction Schnittstellen zu Bibliotheksfunktionen der Motion Control.

Die Achse erstellt eine verkettete Liste, um ihre Corefunctions aufzurufen. Diese Liste wird wahrend des
Betriebs der Achse fiir die folgenden Aufgaben verwendet:

+ Signalisierung eines Online-Change

» Weitergabe von Informationen Uber die Zykluszeit

» Zyklischer Aufruf von Methoden

« Kommando zum Zurlcksetzen von Fehlern
Die Corefunctions haben Zugang zu den Informationen der Achse. Daruber hinaus ist es mdglich, die

Schnittstellen anderer Corefunctions der Achse aufzurufen, wenn dies fur die koordinierte Ausfiihrung von
Aufgaben erforderlich ist.

4.2 Die Grundlagen der Corefunctions

Alle Corefunctions haben eine Reihe von gemeinsamen Merkmalen, die in einem ABSTRACT
FB_Corefunction implementiert sind.

Eine Reihe von Corefunctions ist von FB CorefunctionFeedback [P 25] abgeleitet und stellen weitere
Eigenschaften und Methoden bereit.

Durch die Vererbung von FB_Corefunction erhélt jede Corefunction die folgenden Eigenschaften:

Name Typ Beschreibung

AxisState E_AxisState Der aktuelle Status der Achs-Statemachine.

CycleTime LREAL Die Zykluszeit der SPS-Task, von der die Methode Cyclic() der
Corefunction ausfihrt wird.

CycleTimeValid BOOL Ein TRUE signalisiert, dass die CycleTime der Kernfunktion
definiert ist.

NextCore |_Corefunction Diese Eigenschaft ist Teil der Ausflihrungskette und darf von
der Anwendungsaufgabe nicht bertihrt werden!

OnlineChangeMark BOOL Die Achse verwendet diese Eigenschaft, um der Corefunction
einen Online-Change zu signalisieren.

‘w Methoden
Name Beschreibung
Cyclic Diese Methode wird zyklisch von der Achse aufgerufen.
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4.3 Klassifizierung der Corefunctions

Die Corefunctions lassen sich nach ihren unterschiedlichen Merkmalen klassifizieren.

4.31 Dauerhaft aktive Corefunctions

Eine Corefunction aus dieser Gruppe nimmt keine Kommandos an und bleibt aktiv, sobald sie eine
Verbindung mit der Achse hergestellt und aufrechterhalten hat, d.h. sie bleibt im ReadyState. Die
Zustandsiibergange und Bedingungen der sténdig aktiven Corefunctions sind in der nachstehenden
Abbildung dargestellt.

successfullinitiallization

ReadyState

Reset |command fault in{conirolled device

FailedState

Die folgenden Corefunctions sind von diesem Typ:

Dauerhaft aktive Kern- Beschreibung

funktionen

Actuals [P 35] Enthalt den Status der Achse.

ActualsHydraulics [» 35] Wird von MotionActuals geerbt und erweitert es um hydraulikspezifische
Elemente.

ActualsNc [» 36] Wird von MotionActuals geerbt und erweitert es um NC-spezifische Elemente.

MotionParams [» 75] Ermdglicht den Zugriff auf eine Reihe von Achsparametern.

MotionSetpoints [» 77] Enthalt die aktuellen Sollwerte der Achse.

PtpLookUp [»_96] Halt den Multisegment-PTP-Move-Kommandos.

ToolAdaptation [P 104] Enthalt die Parameter einer Werkzeuganpassung. Es bietet Methoden fiir die
Konvertierung zwischen Achsen- und Werkzeugpositionen.

4.3.2 Kommandierte Corefunctions

Diese Corefunctions werden durch ein Kommando aktiviert. Die Funktionen dieser Gruppe sind von einem
ABSTRACT FB_CorefunctionFeedback abgeleitet.

FB_CorefunctionFeedback

Dadurch besitzen alle Corefunctions dieser Gruppe die folgenden Eigenschaften:
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Name Typ Beschreibung

AbortedState BOOL Signalisiert den Abbruch eines Kommandos durch eine andere
Corefunction.

BusyState BOOL Signalisiert die aktive Ausfliihrung eines Kommandos.

DoneState BOOL Signalisiert die erfolgreiche Ausflihrung eines Kommandos.

FailedState BOOL Wenn gleichzeitig IsActivated TRUE ist: Signalisiert das Fehlschlagen eines

akzeptierten Kommandos.
Wenn gleichzeitig IsActivated FALSE ist: Signalisiert die Ablehnung eines

Kommandos.
HasFeedback BOOL Die Corefunction hat auf ein anstehendes Kommando reagiert.
IdleState BOOL Die Corefunction ist betriebsbereit und kommandierbar.
InitState BOOL Die Corefunction ist nicht vollstadndig und erfolgreich initialisiert.
IsActivated BOOL Die Corefunction hat ein akzeptiertes Kommando anstehen.
IsCommanded BOOL Signalisiert das Anstehen eines Kommandos
IsLocalCmd BOOL Signalisiert, dass die Achse mit einem Kommando dieser Corefunction
belegt ist.
ReadyState BOOL Die Corefunction ist betriebsbereit, aber zu diesem Zeitpunkt nicht

kommandierbar. Mégliche Griinde sind:
Die Achse ist nicht freigegeben.
Eine andere Corefunction ist aktiv.

‘w Methoden

Name Beschreibung

ApplyCommand Diese Methode wird intern von einer Reihe von Corefunctions verwendet, wenn
sie einen aktiven Zugriff auf eine Achse beginnen.

DoReset Diese Methode setzt die Fehlermeldung und das FailedState Signal der
Corefunction zurtck.

RemoveCmd Diese Methode wird intern von einer Reihe von Corefunctions verwendet, wenn
der aktive Zugriff auf die Achse abgeschlossen ist. Ein Aufruf dieser Methode
fihrt dazu, dass IsLocalCmd FALSE meldet.

4.3.2.1 Flankengesteuerte Corefunctions

Das Kommando, das von diesen Corefunctions akzeptiert wird, heif’t in der Regel bExcute (mit Ausnahme
von Power, das weiter unten beschrieben wird).

Die steigende Flanke von bExecute |6st eine Reihe von Prifungen aus, um festzustellen, ob die
Ausfuhrungsbedingungen erfillt sind. Wenn die Ausfiihrungsbedingungen nicht erfillt sind, wird das
Kommando abgelehnt und die Corefunction in den FailedState versetzt (Fall 1 in der Abbildung unten).
Wenn die Ausfiihrungsbedingungen erflllt sind, wird das Kommando akzeptiert und die Corefunction geht in
den BusyState Uber. Die fallende Flanke von bExecute I0st nicht direkt eine Antwort im BusyState aus (Fall b
unten). Wenn das Kommando erfolgreich ausgefihrt wurde, geht die Corefunction in den Zustand
DoneState Uber (Fall 2 unten), andernfalls in den Zustand FailedState (Fall 3 unten). Zu diesem Zeitpunkt
wird geprift, ob bExcute noch TRUE ist und der Zustand der Corefunction im nachsten SPS-Zyklus
geandert. Der Zustandsubergang ist in der nachstehenden Abbildung dargestellt.
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Die folgenden Funktionen sind flankengesteuerte Corefunctions:

Kernfunktion Beschreibung

DisableSoftEnd Wird verwendet, um die Soft-Endschalter der Achse voriibergehend zu deaktivieren

> 45] und wieder zu aktivieren.

Homing [ 48] Bietet eine Reihe von Homing-Methoden.

Power [» 78] Dient zur Aktivierung und Deaktivierung der Achse.

Ptp [» 901 Wird verwendet, um Multisegment-PTP-Bewegungen durchzufiihren.

Reset Wird verwendet, um den Fehlerzustand von Achsen und Geraten zuriickzusetzen.

SetPosition [P 100] |Wird verwendet, um die Istposition der Achse zu andern.

Estop [>_46] Kommando fir Not-Aus unter Verwendung der maximalen dynamischen Parameter,
um die Achse anzuhalten.
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Kernfunktion

Beschreibung

Stop [»_102] Kommando fiir Stopp mit den dynamischen Standardparametern zum Anhalten der
Achse.

TeachPosition Reserviert fir zuklnftige Erweiterung.

TeachUpdate Reserviert fur zuklnftige Erweiterung.

Autoldent [» 36]

Eine spezielle Corefunction fir hydraulische Achsen. Sie wird verwendet, um das
charakteristische Geschwindigkeitsverhalten der Achse zu ermitteln.

DirectOutput
[»43]

Eine spezielle Corefunction fir hydraulische Achsen. Es wird verwendet, um
Ausgangssignale direkt an das Steuergerat zu senden.

Power ist anders

HINWEIS

Obwohl Power eine flankengesteuerte Corefunction ist, heil3t das Kommando fir Power bEnable. Power
hat eine andere State-Machine als andere flankengesteuerte Corefunctions: bei DoneState kehrt sie in den
BusyState zuriick, wenn sich das bEnable-Signal &ndert.
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4.3.2.2 Statisch gesteuerte Corefunctions
Das Kommando, das von diesen Corefunctions akzeptiert wird, heil3t normalerweise bEnable.

Die steigende Flanke von bEnable I0st eine Reihe von Prifungen aus, um festzustellen, ob die
Ausfiihrungsbedingungen erfillt sind. Wenn die Ausflihrungsbedingungen nicht erflllt sind, wird das
Kommando abgelehnt und die Corefunction geht in den FailedState tber (Fall 1 in der Abbildung unten).
Wenn die Ausfiihrungsbedingungen erflllt sind, wird das Kommando akzeptiert und die Corefunction geht in
den BusyState uber. Die fallende Flanke von bEnable 16st eine Antwort aus, um die Ausfiihrung zu beenden
(Fall 2 unten).

Wenn bei der Ausfihrung des Kommandos ein Fehler auftritt, geht die Corefunction in den FailedState tiber
(Fall 3 unten). Zu diesem Zeitpunkt wird geprtft, ob bEnable noch TRUE ist und der Zustand der
Corefunction im nachsten SPS-Zyklus geandert. Die State-Machine ist in der folgenden Abbildung
dargestellt.
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Die folgenden Corefunctions sind statisch gesteuert:

Kernfunktion Beschreibung

Camming [P 40] Dient zur Aktivierung der Sollwertgenerierung, die durch einen Richtwert gesteuert
wird.

Jog [» 72] Wird verwendet, um eine Bewegung ohne ein bestimmtes Ziel zu kommandieren.

PressureControl Dient zur Aktivierung eines Druckregelkreises.

VelocityFeed [» 105] |Wird verwendet, um eine Bewegung ohne vorgegebenes Ziel und mit einer
Geschwindigkeit zu aktivieren, die durch einen Richtwert gesteuert wird.
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5 Corefunctions der Achse

Eine breite Palette von Achskommandos ist als Corefunction implementiert. Jede Corefunction ist tiber eine
Achsen-Eigenschaft zuganglich und bietet eine Schnittstelle. Diese Implementierung erméglicht die folgende
Verwendung:

Axis.CoreFunction.Property := assigned value;
hrvar : HRESULT;
hrvar := Axis.CoreFunction.Methode (input:=..);

IF SUCCEEDED( hrvar ) THEN ..
IF FAILED( hrvar ) THEN ..

Corefunctions werden innerhalb von Achsen als lokale Elemente instanziiert. Beim Start erhalt die
Corefunction eine Schnittstelle zu ihrer Host-Achse und ggf. zu einer antriebstechnischen Adaption.

Verwendete Begriffe

Nicht funktionsfahige Situation

Eine Situation, die eine Nutzung der Corefunction nicht zulasst. Dies kann durch eine fehlgeschlagene oder
fehlende Initialisierung oder ein anderes Problem verursacht werden, das Schaden an der Achse oder ihren
Unterkomponenten verursacht. In diesem Fall befindet sich die Achse permanent im InitState.

Leerlaufsituation

In dieser Situation hat die Achse kein aktives, fehlgeschlagenes oder abgeschlossenes Kommando in der
Schwebe. In der Regel gibt es einige Voraussetzungen, die bei der Aktivierung der Corefunction
berticksichtigt werden missen. Wenn sie aktiviert werden kann, meldet sie IdleState, ansonsten
ReadyState. Einzelheiten finden Sie in der Dokumentation der Corefunction.

® Kein Kommando

Die Corefunctionen der standig aktiven Gruppe unterstiitzen kein Kommando (und bendtigen auch
keins). Folglich werden sie zu keinem Zeitpunkt IdleState melden.

Aktive Situation

Wahrend die Corefunction aktiv ihre Aufgabe erflillt, meldet sie BusyState. Diese Situation endet, wenn eine
Stoérung in dem gesteuerten Bauteil oder Gerat festgestellt wird oder wenn eine andere Funktion die
Steuerung Ubernommen hat. Bei flankengesteuerten Corefunctions und einigen statisch gesteuerten
Corefunctions endet diese Situation, wenn die Aufgabe erfolgreich abgeschlossen wurde. In diesen Fallen
wird die Corefunction auf die endgiiltige Situation umgestellt.

® Durchgefiihrte Aufgabe wird abgebrochen

Statisch gesteuerte Corefunctions verlassen diese Situation, indem sie die ausgefuhrte Aufgabe
beenden und in den Leerlauf zurlckfallen, sobald das Kommando der Corefunction geldscht wird.

Finale Situation

In dieser Situation werden die Signale durch das Ergebnis der vorangegangenen aktiven Situation bestimmt.
Ein DoneState meldet eine erfolgreich abgeschlossene Aufgabe. Ein FailedState oder AbortedState
signalisiert ein schlechtes Ergebnis bzw. den Abbruch durch eine andere Funktion.

® Uberpriifen Sie die Kommandoeingang

1 Im nachsten Zyklus, nachdem das Ergebnis der oben genannten aktiven Situation signalisiert
wurde, beginnt die Corefunction mit der Uberprifung des Kommandoeingangs. Ist der Eingang
FALSE, fallt die Corefunction in den Leerlauf zurlick.
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5.1 Actuals

FB_MotionActuals

fPasitionf—
fWelocityf—
fAccelerationf—
flerk—
bDynamicsExceededf—
fProcessValug—
fRawfuisPositionf—

Diese Corefunction wird nicht direkt instanziiert. Sie wird als gemeinsamer Teil von typspezifischen
Corefunctions wie ActualsHydraulics oder ActualsNc verwendet.

Alle Ableitungen von Actuals sind Mitglieder der Gruppe der permanent aktiven Corefunctions.

g Eigenschaften

Name Typ Beschreibung
Acceleration LREAL Die aktuelle Ist-Beschleunigung.
DynamicsExceeded BOOL TRUE, wenn wahrend einem derzeit aktivem Camming die Dynamik-

Grenzen der Achse Uberschritten wurden.
Dieses Signal wird erst beim Beenden des Cammings geldscht.

Jerk LREAL Der aktuelle Ist-Ruck.

Position LREAL Die aktuelle Ist-Position.

ProcessValue LREAL Der aktuelle Ist-Prozesswert.
RawAxisPosition LREAL Die nicht umgerechnete aktuelle Ist-Position.
SetEvent BOOL Reserviert.

Velocity LREAL Die aktuelle Ist-Geschwindigkeit.

Neue Statusschnittstelle

In einer nicht funktionsfahigen Situation meldet die Kernfunktion InitState. Andernfalls wird ReadyState
gemeldet.

5.2 ActualsHydraulics (nur hydraulische Achsen)

FB_HydraulicActuals
fPositionf—
fvelocityf—

fAccelerationf—
flerk—
bDynamicsBuceeded —
fProcessValue—
fRawxis Positionf—
fOilPressureff—
fOilPressures—
fvalveQutputf—
fvalveFeedbadi—

Diese Corefunction wird verwendet, um eine Zusammenstellung von Istwerten der Achse darzustellen. Es ist
eine Erweiterung von Actuals und erweitert den Bereich seines Elternelements, indem es spezifische Werte
fur hydraulische Achsen hinzufugt.

Wie alle Ableitungen von Actuals gehort diese Corefunction zur Gruppe der permanent aktiven Corefunction.

Die Corefunction unterstiitzt alle Eigenschaften von Actuals und fiigt die folgenden Elemente hinzu.
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e Eigenschaften

Name Typ Beschreibung

OilPressureA LREAL Der aktuelle Ist-Druck auf der A-Seite des Zylinders.
OilPressureB LREAL Der aktuelle Ist-Druck auf der B-Seite des Zylinders.
ValveFeedback LREAL Der aktuelle Riickmeldewert (Schieber-Istposition) des Ventils.
ValveOutput LREAL Der aktuelle Ausgabewert (Schieber-Sollposition) fir das Ventil.

@® Die Begriffe Aund B

1 Die Begriffe A und B werden in der Definition der Hydraulik-Bibliothek verwendet, d.h. die Seite des
Zylinders, die die Achse in positiver Richtung bewegt, wird als die Seite A betrachtet.

® Manchmal keine Riickmeldung
1 Nicht alle Arten von Proportionalventilen unterstitzen diese Art der Rlickmeldung.

5.3 ActualsNc (nur NC-Achsen)

FB_McActuals

fPositionf—

felocityf—
faccelerationf—

flerk—
bDynamicsExceededf—
fProcessValue—
fRawfxisPositionf—
fTarquef—
bTorqueLimitBxceededf—

Diese Corefunction wird verwendet, um eine Zusammenstellung von Istwerten der Achse darzustellen. Es ist
eine Erweiterung von Actuals und erweitert den Bereich seines Elternelements, indem es spezifische Werte
fur NC-Achsen hinzuflgt.

Wie alle Ableitungen von Actuals gehdrt diese Corefunction zur Gruppe der permanent aktiven Corefunction.

Die Corefunction untersttitzt alle Eigenschaften von Actuals und flgt die folgenden Elemente hinzu.

e Eigenschaften

Name Typ Beschreibung
Torque LREAL |Der aktuelle Drehmomenten-Istwert.
TorqueLimitExceeded BOOL TRUE, wenn die Drehmomenten-Begrenzung erreicht wurde.

@® Diese Eigenschaft Ioschen

TorqueLimitExceeded wird von der Bibliothek gesetzt, aber nicht geléscht. Die Anwendung muss
darauf achten, dass diese Eigenschaft beim Start einer zu Gberwachenden Funktion geldscht wird.

54 Autoldent (nur hydraulische Achsen)

FB_AutoIdent
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Diese Corefunction dient der Analyse der nichtlinearen Ubertragungskennlinie von hydraulischen Achsen.

Sie gehort zur Gruppe der flankengesteuerten Kernfunktionen.

‘%@ Methoden

Name Beschreibung

DoAutoldent [P 37] Aktiviert und beendet die Vermessungs-Prozedur.

SetParameter [» 38] Legt die Parameter fir die Vermessungs-Prozedur fest.

541 DoAutoldent

DoAutoIdent
—bExecute Dofutoldentf—

Diese Methode wird verwendet, um die Kernfunktion zu aktivieren.

Syntax:
METHOD DoAutoIdent : HRESULT
VAR INPUT
bExecute : BOOL;
END_VAR

&~ Riickgabewert

Name Typ Beschreibung

DoAutoldent HRESULT Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Riickgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer

Ursache transportiert.

Um ein HRESULT auszuwerten kénnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet

werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:

Riickgabewert

Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY)

Die Achse ist mit der Ausflihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA)

Nicht alle Daten und Parameter flir die
Corefunction sind vorhanden und gliltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE)

Der Status der Achse lasst die
Ausflihrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT)

Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR)

Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung

bExecute BOOL Eine steigende Flanke startet die Identifikation. Eine fallende Flanke bricht
eine noch aktive Identifikation mit einer unglltigen Tabelle ab.
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5.4.2 SetParameter

SetParameter
—enablefrreafatio SetParametert—
— EnableEnd Of Travel
—Enabledverlapp
—EnableValveCharacteristic
—EnableZeroAdjust
—EndOfTravelNegativ
—EndOfTravelPaositiv
—EndOfTravelMegativLimit
—EndOfTravelPositivLimit
—EndOfvelocityMNegativLimit
—EndOfVelocityPositivLimit
—DecelerationFactaor
—WalveCharacteristicLowEnd
—valveCharacteristicHighEnd
—WalveCharacteristicRamp
—WalveCharacteristicSettling
—\WalveCharacteristicRecovery
—WalveCharacteristicMinCyde
—WalveCharacteristicThlCount
—WalveCharacteristicType
—WalvelinLimitM
—WalvelinLimitP

Diese Methode kann genutzt werden, um die Parameter fur die Identifikation festzulegen.

Syntax:

METHOD SetParameter : HRESULT

VAR INPUT
EnableArreaRatio : BOOL;
EnableEndOfTravel : BOOL;
EnableOverlapp : BOOL;
EnableValveCharacteristic : BOOL;
EnableZeroAdjust : BOOL;
EndOfTravelNegativ : LREAL;
EndOfTravelPositiv : LREAL;
EndOfTravelNegativLimit : LREAL;
EndOfTravelPositivLimit : LREAL;
EndOfVelocityNegativLimit : LREAL;
EndOfVelocityPositivLimit : LREAL;
DecelerationFactor : LREAL;
ValveCharacteristicLowEnd : LREAL;
ValveCharacteristicHighEnd : LREAL;
ValveCharacteristicRamp : LREAL;

ValveCharacteristicSettling: LREAL;
ValveCharacteristicRecovery: LREAL;
ValveCharacteristicMinCycle: LREAL;
ValveCharacteristicTblCount: INT;

ValveCharacteristicType : INT;

ValveLinLimitM : LREAL;

ValveLinLimitP : LREAL;
END VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
SetParameter HRESULT Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Riickgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer
Ursache transportiert.

Um ein HRESULT auszuwerten kénnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet
werden.
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Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:

Riickgabewert

Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY)

Die Achse ist mit der Ausflihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA) Nicht alle Daten und Parameter flr die

Corefunction sind vorhanden und gliltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE) Der Status der Achse lasst die

Ausflihrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT)

Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR)

Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.

% Eingédnge

Bezeichnung

Typ

Beschreibung

EnableArreaRatio

BOOL

Ein TRUE fordert eine separate ldentifizierung der durch
die Zylinderasymmetrie verursachten Effekte.

EnableEndOfTravel

BOOL

Ein TRUE fordert eine separate Identifizierung der
mechanischen Grenzen des Fahrens.

EnableOverlapp

BOOL

Ein TRUE fordert eine separate Identifizierung der durch
die Ventiluberdeckung verursachten Effekte.

EnableValveCharacteristic

BOOL

Ein TRUE fordert die Identifikation des
Ubertragungsmerkmals der Ventile an.

EnableZeroAdjust

BOOL

Ein TRUE fordert eine separate Identifizierung der durch
den Ventilversatz verursachten Effekte.

EndOfTravelNegativ

LREAL

Eine mechanische Fahrwegsgrenze. Dieser Wert kann
durch Identifizierung ermittelt oder tiber ein HMI
eingegeben werden.

EndOfTravelPositiv

LREAL

Eine mechanische Fahrwegsgrenze. Dieser Wert kann
durch Identifizierung ermittelt oder Gber ein HMI
eingegeben werden.

EndOfTravelNegativLimit

LREAL

Dieser Wert definiert eine Stellwertgrenze. Die
Identifizierung wird fur diese Richtung abgeschlossen,
wenn der Ausgang zum Steuergerat den Grenzwert
erreicht hat.

EndOfTravelPositivLimit

LREAL

Dieser Wert definiert eine Stellwertgrenze. Die
Identifizierung wird fir diese Richtung abgeschlossen,
wenn der Ausgang zum Steuergerat den Grenzwert
erreicht hat.

EndOfVelocityNegativLimit

LREAL

Dieser Wert definiert eine Grenze der Ist-Geschwindigkeit.
Die Identifizierung wird fur diese Richtung abgeschlossen,
wenn die Ist-Geschwindigkeit den Grenzwert tberschreitet.

EndOfVelocityPositivLimit

LREAL

Dieser Wert definiert eine Grenze der Ist-Geschwindigkeit.
Die Identifizierung wird fir diese Richtung abgeschlossen,
wenn die Ist-Geschwindigkeit den Grenzwert Giberschreitet.

DecelerationFactor

LREAL

Dieser Wert definiert die Grenzen des Fahrweges, der fir
die Identifizierung verwendet wird.

ValveCharacteristicLowEnd

LREAL

Dieser Wert definiert die Grenzen des Fahrweges, der fur
die Identifizierung verwendet wird.

ValveCharacteristicHighEnd

LREAL

Dieser Wert definiert die Grenzen des Fahrweges, der fiir
die ldentifizierung verwendet wird.

ValveCharacteristicRamp

LREAL

Mit diesem Parameter wird die Verrampung auf den aktuell
untersuchten Ausgangswert festgelegt.
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Bezeichnung Typ Beschreibung

ValveCharacteristicSettling LREAL Dieser Parameter definiert die Verzdgerung fiir den Start
der Untersuchung nach der Rampe auf den
Ausgangswert.

ValveCharacteristicRecovery LREAL Dieser Parameter legt eine Erholungszeit fest, bevor die
Identifizierung in der entgegengesetzten Richtung
fortgesetzt wird.

ValveCharacteristicMinCycle LREAL Dieser Wert gibt eine Mindestgrenze flr die Identifizierung
an.

ValveCharacteristicTblCount INT Mit diesem Parameter wird die Anzahl der Punkte in der
Linearisierungstabelle festgelegt.

m Dieser Wert muss eine ungerade Zahl sein. Er
muss im Bereich von 5 bis 1001 liegen. Empfohlene
Werte sind 101, 201 oder 401.

ValveCharacteristicType INT Dieser Parameter ist reserviert, um die Verwendung von
Ventilen mit besonderen Verhaltensdetails anzuzeigen.
Weitere Einzelheiten finden Sie in der Dokumentation
der Hydraulik-Bibliothek.

ValveLinLimitM LREAL Dieser Wert schrankt die Verwendung der
Linearisierungstabelle ein.

ValveLinLimitP LREAL Dieser Wert schrankt die Verwendung der
Linearisierungstabelle ein.

5.5 Camming

FB_CammingMain
—fbCammingV
—fbCammingP

Die Eigenschaft bietet zwei Optionen: Camming.Pos fur Position-Camming und Camming.Velo fur
Geschwindigkeit-Camming. Dazu werden zwei Elemente desselben Typs instanziiert, jedoch mit
unterschiedlichen Regeleinstellungen.

FB_Camming

Alle diese Funktionen gehdren zu der Gruppe der statisch gesteuerten Corefunctions.

® Wird nicht von allen Achstypen unterstitzt

Die Corefunction Position-Camming wird von Umrichterachsen nicht unterstutzt. Jede Verwendung
wird DEVICE_NOTINIT melden und eine Fehlermeldung ausldsen.

ey Eigenschaften

Name Typ Beschreibung

Overrun BOOL TRUE, wenn der aktuelle Vorgabewert nicht im Bereich der Camming-
Stltzstellentabelle liegt.

Synchronize BOOL Bei Synchronize=FALSE soll die Achse jeder Sollwertdnderung sofort folgen.
Ein TRUE erfordert, dass die Achse Sollwertdnderungen in Bezug auf die
dynamischen Grenzparameter folgt.

Synchronized BOOL TRUE, wenn Synchronize=TRUE und die Sollwertanderungen innerhalb der
Grenzen der dynamischen Parameter der Achse liegen.
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Name Typ Beschreibung

UseAsPosition BOOL Diese Eigenschaft definiert die Camming-Regel. Ein TRUE bewirkt, dass die
Kernfunktion als Position-Camming fungiert. Ein FALSE bewirkt, dass es sich
um Geschwindigkeit-Camming handelt.

Diese Eigenschaft wird beim Starten festgelegt. Die Anwendung darf ihre
Einstellung nicht &ndern.

‘w Methoden
Name Beschreibung
DoCamming Diese Methode wird zum Aktivieren und Deaktivieren der Kernfunktion verwendet.
SetGuidingValue Diese Methode wird zum Aktualisieren des Vorgabewerts verwendet.
SetLookuplnterface Diese Methode muss verwendet werden, um eine Camming-Tabelle
anzuschlieRen.

Beide Camming-Arten verwenden einen Vorgabewert, um einen Stellwert innerhalb einer Camming-
Stutzstellentabelle zu identifizieren. Fir weitere Informationen siehe CammingLookUp.

Als Vorgabewert kdnnen alle sinnvollen Informationen dienen. Ubliche Optionen sind eine Zeit (LREAL-
Variable, die mit Null beginnt und zyklisch durch Addition der Zykluszeit der SPS-Tasks aktualisiert wird)
oder die Position einer anderen Achse.

Unerwartete Reaktionen der gesteuerten Achse

Ungeeignete Vorgabewerte oder Tabellenpunkte kénnen zu unerwarteten Reaktionen der gesteuerten
Achse fihren. Dies kann die Gefahr von Unféllen oder Schaden mit sich bringen.

Die Verwendung von Camming erfordert mehrere Schritte:

» Es muss eine Camming-Stutzstellentabelle instanziiert werden. Fir die Anzahl dieser Tabellen gibt es
keine Regel. Eine einmal verwendete Tabelle kann zu einem spateren Zeitpunkt erneut verwendet
werden, indem die folgenden Schritte wiederholt werden.

+ Die Tabelle muss durch Laden der Tabellenpunkte definiert werden. Vergewissern Sie sich, dass die
Punktdaten der Camming-Art (Position, Geschwindigkeit) entsprechen, fur die sie verwendet werden
sollen.

» Die Eigenschaften der Tabelle miissen aktualisiert werden.

» Die Tabelle muss dem Camming mit der Methode SetLookupinterface() zugewiesen werden. Zu
diesem Zeitpunkt darf das Camming nicht kommandiert sein.

 Ein erster Vorgabewert muss mit der Methode SetGuidingValue() angegeben werden.

* Verwenden Sie zum richtigen Zeitpunkt DoCamming(bEnable:=TRUE), um die Funktion zu aktivieren.
Stellen Sie sicher, dass sich die Achse in einer Situation (Position, Geschwindigkeit) befindet, die mit
der Situation der Camming-Tabelle Ubereinstimmt.

» Achten Sie auf eine zyklische Aktualisierung des Vorgabewerts.

» Verwenden Sie zum richtigen Zeitpunkt DoCamming(bEnable:=FALSE), um die Funktion zu
deaktivieren. Achten Sie auf die Situation (Position, Geschwindigkeit) der Achse.

5.5.1 DoCamming

DoCamming
— bEnahle DoCammingf—

Diese Methode wird zum Aktivieren und Deaktivieren der Kernfunktion verwendet.
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Syntax:

METHOD DoCamming : HRESULT
VAR INPUT

bEnable: BOOL;
END VAR

& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
DoCamming HRESULT Siehe unten

* Eingédnge

Name Typ Beschreibung

bEnable BOOL Ein TRUE aktiviert das Camming. Ein FALSE beendet das Camming und bremst
eine noch bestehende Bewegung ab.

5.5.2 SetGuidingValue

SetGuidingValue
—fGuidingValue SetGuidingValuef—

Diese Methode muss zyklisch angewendet werden, um den Vorgabewert zu aktualisieren.

Syntax:

METHOD SetGuidingValue : HRESULT
VAR INPUT

fGuidingValue: LREAL;
END VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
SetGuidingValue HRESULT Siehe unten

# Eingdnge

Name Typ Beschreibung
fGuidingValue LREAL Der im nachsten Zyklus geltende Vorgabewert.

5.5.3 SetLookuplinterface

SetLookupInterface
—liLookup SetLookupInterfacef—

Diese Methode muss verwendet werden, um eine Camming-Tabelle anzuschlielen.

Syntax:

METHOD SetLookupInterface: HRESULT
VAR INPUT

iLookup: I CammingLookUp;
END_VAR
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& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
SetLookuplnterface HRESULT Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Ruckgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer
Ursache transportiert.

Um ein HRESULT auszuwerten kdnnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet
werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:

Ruckgabewert Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY) Die Achse ist mit der Ausfuihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA) Nicht alle Daten und Parameter flr die
Corefunction sind vorhanden und guiltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE) Der Status der Achse lasst die
Ausfuhrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT) Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstéandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR) Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.

* Eingédnge

Name Typ Beschreibung
iLookUp |_CammingLookUp Die zu verwendende Camming-Tabelle.

5.6 DirectOutput (nur hydraulische Achsen)

FB_DirectOutput

Diese Kernfunktion wird zur direkten Steuerung des Ausgangs einer hydraulischen Achse verwendet.
Positionsgrenzen werden nicht Gberwacht.

Diese Kernfunktion gehort zu der Gruppe der statisch gesteuerten Kernfunktionen.

=g Eigenschaften

Name Typ Beschreibung

OutputReference LREAL Diese Eigenschaft legt den Wert fest, der als OutPutValue angegeben
werden muss, um einen Fullscale-Ausgang an das gesteuerte Gerat
zu bewirken.

OutputValue LREAL Diese Eigenschaft wird verwendet, um den Ausgang zum Gerat zu
definieren. OutputReference als eine Skalierung hier.

Ramptime LREAL RampTime wird verwendet, um die Zeit fur die Rampe von Null auf
den Fullscale-Wert zu definieren.
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o
proportionalen Teil von RampTime.

Jede Anderung der Ausgabe, deren Betrag unter dem Fullscale-Wert liegt, benétigt einen

‘% Methoden

Name Beschreibung

DoActivate Mit dieser Methode wird die direkte Ausgabe aktiviert und deaktiviert.

5.6.1 DoActivate

DoActivate
— bExecute Dofctivatef—

Mit dieser Methode wird die direkte Ausgabe aktiviert und deaktiviert.

Syntax:
METHOD DoActivate : HRESULT
VAR _INPUT
bExecute : BOOL;
END VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung

DoActivate HRESULT Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Ruckgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer

Ursache transportiert.

Um ein HRESULT auszuwerten kénnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet

werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:

Riickgabewert

Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY)

Die Achse ist mit der Ausflihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA)

Nicht alle Daten und Parameter fir die
Corefunction sind vorhanden und giiltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE)

Der Status der Achse lasst die
Ausfuhrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT)

Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR)

Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.

% Eingédnge

Name Typ Beschreibung

deaktiviert die Corefunction.

bExecute BOOL Ein TRUE aktiviert die Ausgabe. Ein FALSE rampt den Ausgang auf Null und
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5.7 DisableSoftEnd

FB_DisableSoftEnd

bDisabled—
bSoftendMaxEnaf—
bSoftendMinEnaf—

Diese Kernfunktion dient dazu, die Software-Positionsgrenzen der Achse voribergehend zu deaktivieren
und wieder zu aktivieren.

DisableSoftEnd gehdrt zur Gruppe der flankengesteuerten Kernfunktionen.

® Wird nicht von allen Achstypen unterstitzt

Diese Kernfunktion wird von Umrichterachsen nicht unterstitzt. Jede Verwendung wird
DEVICE_NOTINIT melden und eine Fehlermeldung ausldsen.

ey Eigenschaften

Name Typ Beschreibung

Disabled BOOL Ein TRUE-Signal meldet die aktive Deaktivierung.
w Methoden

Name Beschreibung

DoDisable [» 45] Diese Methode deaktiviert die eingestellten Software-Positionsgrenzen.

ReEnable [» 46] Diese Methode reaktiviert die eingestellten Software-Positionsgrenzen.

5.71 DoDisable

DoDisable
—bExecute DoDisable—

Diese Methode deaktiviert die eingestellten Software-Positionsgrenzen.

Syntax:

METHOD DoDisable:
HRESULT
VAR INPUT

bExecute: BOOL;
END VAR

B Riickgabewert

Name Typ Beschreibung

DoDisable HRESULT Siehe unten

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung

bExecute BOOL Eine steigende Flanke 16st die Deaktivierung aus.
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5.7.2 ReEnable

ReEnable
— bExecute ReEnablep—

Diese Methode reaktiviert die eingestellten Software-Positionsgrenzen.

Syntax:
METHOD ReEnable: HRESULT
VAR INPUT

bExecute : BOOL;
END VAR

& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
ReEnable HRESULT Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Ruckgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer
Ursache transportiert.

Um ein HRESULT auszuwerten kénnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet
werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:

Ruckgabewert Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY) Die Achse ist mit der Ausfihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA) Nicht alle Daten und Parameter flr die
Corefunction sind vorhanden und gliltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE) Der Status der Achse lasst die
Ausfuhrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT) Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR) Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.

# Eingdnge

Name Typ Beschreibung
bExecute BOOL Eine steigende Flanke lost die Reaktivierung aus.
5.8 Estop

FB_Estop

Diese Kernfunktion wird verwendet, um einen Not-Aus-Vorgang auszulésen. Es werden die maximalen
dynamischen Parameter verwendet, die fur diese Achse durch die zugrunde liegende
Bewegungstechnologie erlaubt sind.
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e Eigenschaften

Name Typ Beschreibung

NoCreeping BOOL |Ein TRUE in dieser Eigenschaft vermeidet die Schleichphase am Ende des
Anhaltevorgangs der Hydraulik-Bibliothek.

‘w Methoden

Name Beschreibung

DoEstop [» 47] |Eine steigende Flanke I6st den Stopp aus.

5.8.1 DoEstop

DoEstop
—bExecute DoEstopf—

Diese Methode wird verwendet, um den Stopp auszulésen.

Syntax:
METHOD DoEstop : HRESULT
VAR INPUT
bExecute: BOOL;
END VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung

DoEstop  |HRESULT Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Riickgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer
Ursache transportiert.

Um ein HRESULT auszuwerten kénnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet
werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:

Riickgabewert Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY) Die Achse ist mit der Ausflihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA) Nicht alle Daten und Parameter flr die
Corefunction sind vorhanden und giltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE) Der Status der Achse lasst die
Ausfihrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT) Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR) Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.
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#! Eingdnge
Name Typ Beschreibung
bExecute BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang I6st den Stopp aus.

5.9 Homing

FB_HomingMain
fbHomingBlodk
fbHomingBlockDetedt
fbHomingAbsolutSwitd
fbHomingAbsolutSwitchD eted
fbHomingFinish
fbHomingAbort
fbHomingLimitSwitch
fbHomingLimitSwitchDeted

Die Eigenschaft bietet einen Zugang zu einer Reihe von Homing-Funktionen.

Alle diese Funktionen gehoéren zur Gruppe der flankengesteuerten Kernfunktionen.

® Wird nicht von allen Achstypen unterstiitzt

Diese Kernfunktion wird von Umrichterachsen nicht unterstttzt. Jede Verwendung wird
DEVICE_NOTINIT melden und eine Fehlermeldung auslésen.

Es gibt zwei Gruppen von Homing-Funktionen: Einleitende oder weiterfihrende Funktionen (AbsoluteSwitch,
AbsoluteSwitchDetect, Block, BlockDetect, LimitSwitch, LimitSwitchDetect) und beendende Funktionen
(Abort, Finish).

Das Auslésen einer Funktion der ersten Gruppe andert das Verhalten der Achse, indem der Homing-Modus
aktiviert wird. Wenn diese Anderung bereits von einer anderen Funktion dieser Gruppe durchgefiihrt wurde,
hat dies keine Auswirkungen. In diesem Modus deaktiviert die zugrundeliegende Bewegungstechnologie
eine Reihe von Mechanismen wie Schleppiberwachung, Geschwindigkeitsvorsteuerung, Software-
Positionsendschalter usw.

Unerwartetes Verhalten

Achsen im Homing-Modus reagieren méglicherweise auf unerwartete Weise auf Bewegungskommandos.

Als letzter Schritt eines Homing-Ablaufs werden die Funktionen der zweiten Gruppe verwendet, um den
Homing-Modus zu beenden und die Achse in ein normales Verhalten zu versetzen.

ey Eigenschaften

Name Typ Beschreibung

Abort [P 49] |_HomingAbort Ein aktives Homing wird erfolglos
abgebrochen.

AbsoluteSwitch [» 51] |_HomingAbsoluteSwitch Das Homing wird an einer von

einem bindren Sensor gemeldeten
Position durchgefuhrt.

AbsoluteSwitchDetect |_HomingAbsoluteSwitchDetection An einer von einem binaren Sensor

> 54] gemeldeten Position wird die
Istposition festgehalten.

Block [» 57] |_HomingBlock Das Homing wird an einem
mechanischen Anschlag
durchgefihrt.

BlockDetect [» 60] |_HomingBlockDetection An einem mechanischen Anschlag

wird die Istposition festgehalten.
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Name Typ Beschreibung

Finish [» 631 |_HomingFinish Ein aktives Homing wird erfolgreich
abgeschlossen.

LimitSwitch [P 65] |_HomingLimitSwitch Das Homing wird an einer von

einem Hardware-Endschalter
gemeldeten Position durchgeflhrt.

LimitSwitchDetect [ 69] |_HomingLimitSwitchDetection An einer von einem Hardware-
Endschalter gemeldeten Position
wird die Istposition festgehalten.

5.9.1 Abort

FBE_HomingAbort

Diese Corefunction kann verwendet werden, um ein Homing im Falle eines Problems abzubrechen.

® Abbruch erforderlich

1 Ein Abbruch ist auch dann erforderlich, wenn eine Homing-Funktion fehlschlagt.

‘w Methoden
Name Beschreibung
DoAbort [P 49] Eine steigende Flanke I6st den Abbruch aus.
SetParameter [» 50] Die Vorgehensweise bei der Ruickkehr in den normalen Betrieb kann festgelegt
werden.
5.9.1.1 DoAbort
DoAbort
—{bExecute DoAbort—

Diese Methode I6st bei einer steigenden Flanke den Abbruch aus.

Syntax:
METHOD DoAbort : HRESULT
VAR INPUT
bExecute : BOOL;
END VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung

DoAbort HRESULT Siehe unten

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung

bExecute BOOL Eine steigende Flanke I6st den Abbruch aus.
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5.9.1.2 SetParameter

SetParameter
— bOptionsDisableDrivefiosess SetParameter—

Die Vorgehensweise bei der Riickkehr in den normalen Betrieb kann festgelegt werden.

Syntax:
METHOD SetParameter : HRESULT
VAR INPUT
bOptionsDisableDriveAccess : BOOL;
END_VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
SetParameter HRESULT Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Riickgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer
Ursache transportiert.

Um ein HRESULT auszuwerten kénnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet
werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:

Riickgabewert Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY) Die Achse ist mit der Ausflihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA) Nicht alle Daten und Parameter flr die
Corefunction sind vorhanden und glltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE) Der Status der Achse lasst die
Ausfihrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT) Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR) Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung

bOptionsDisableDriveAccess BOOL Ein TRUE verhindert, dass die ADS-Kommunikation tber
den Feldbus genutzt wird, um Parameter des gesteuerten
Gerats zu andern um in den Normalbetrieb
zurlickzukehren.

® Nicht-Beckhoff-Servoverstarker
1 Diese Option muss fir die meisten Nicht-Beckhoff-Servoverstarker verwendet werden.

50 Version: 1.0.1 TF8560



BECKHOFF Corefunctions der Achse

5.9.2 AbsoluteSwitch

FB_HomingAbsoluteSwitch

Diese Corefunction fihrt ein Homing durch, indem sie eine festgelegte Flanke eines Signals sucht. An
diesem Ort wird eine vorgegebene Position gesetzt.

& Eigenschaften

Name Typ Beschreibung
AbsoluteSwitch BOOL Dieses Signal kennzeichnet die Homing-Position.
NegativeLimitSwitch BOOL Der Hardware-Endschalter am unteren Ende des nutzbaren
Fahrwegs.
PositiveLimitSwitch BOOL Der Hardware-Endschalter am oberen Ende des nutzbaren Fahrwegs.
[

1 Die Wirkung der Endschalter ist durch PLCopen Standards festgelegt.

W Methoden
Name Beschreibung
DoHoming [P 51] Diese Methode 16st das Homing aus.
SetParameter [P 52] Eine Reihe von Parametern, die fir diese Homing-Prozedur spezifisch sind,
wird gesetzt.
SetParameterGeneral [P 52] |Eine Reihe von Fahr-Parametern fiir die Homing-Prozedur wird gesetzt.

5.9.2.1 DoHoming

DoHoming
— bExecute DoHomingf—

Diese Methode 16st das Homing aus.

Syntax:
METHOD DoHoming : HRESULT
VAR INPUT
bExecute : BOOL;
END VAR

& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung

DoHoming HRESULT Siehe unten

% Eingédnge

Name Typ Beschreibung

bExecute BOOL Eine steigende Flanke I6st das Homing aus.
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5.9.2.2 SetParameter

SetParameter
—fSetPosition SetParameterf—
—eSwitchMode

—bOptionsDisableDrivetoess
— bOptionsEnableLagErrorD etedion

Eine Reihe von Parametern, die fiir diese Homing-Prozedur spezifisch sind, wird gesetzt.

Syntax:

METHOD SetParameter : HRESULT

VAR INPUT
fSetPosition : LREAL;
eSwitchMode : E AdaptableSwitchMode;
bOptionsDisableDriveAccess : BOOL;
bOptionsEnableLagErrorDetection : BOOL;

END VAR

& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
SetParameter HRESULT Siehe unten

* Eingédnge

Name Beschreibung

fSetPosition Gibt den Wert an, der beim Homing-Ereignis auf die Istposition
angewendet wird.

eSwitchMode Legt fest, wie der AbsoluteSwitch als Homing-Ereignis
interpretiert wird.

bOptionsDisableDriveAccess Ein TRUE verhindert, dass die zugrundeliegende

Bewegungstechnologie die ADS-Kommunikation tber den
Feldbus nutzt, um Parameter des gesteuerten Gerats zu
andern und zum Normalbetrieb zurlickzukehren.

m Diese Option muss fiir die meisten Nicht-Beckhoff-
Servoverstarker verwendet werden.

bOptionsEnableLagErrorDetection Ein TRUE aktiviert die Schleppabstandsuberwachung wahrend
der Ausfihrung der Funktion.

5.9.2.3 SetParameterGeneral

SetParameterGeneral
—eDirection SetParameterGeneral —
—fVelocity

—fAcceleration
—{fDeceleration
—flerk
—tTimeLimit
—fDistancelimit
—{fTarqueLimit

Eine Reihe von Fahr-Parametern fiir die Homing-Prozedur wird gesetzt.

Syntax:

METHOD SetParameterGeneral : HRESULT

VAR INPUT
eDirection : E AdaptableHomingDirection;
fvelocity : LREAL;
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fAcceleration : LREAL;

fDeceleration : LREAL;

fJerk : LREAL;

tTimeLimit : TIME;

fDistancelLimit : LREAL;

fTorquelimit : LREAL;
END VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
SetParameterGeneral HRESULT Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Riickgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer
Ursache transportiert.

Um ein HRESULT auszuwerten kdnnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet
werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:

Riickgabewert Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY) Die Achse ist mit der Ausflihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA) Nicht alle Daten und Parameter flr die
Corefunction sind vorhanden und glltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE) Der Status der Achse lasst die
Ausfihrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT) Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR) Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung

eDirection E_AdaptableHomingDirection Die Bewegung, mit der das Homing-Ereignis
gefunden wird.

fVelocity LREAL Die Geschwindigkeit der Bewegung, die bei der
Suche des Homing-Ereignisses verwendet wird.

fAcceleration LREAL Die Beschleunigung der Bewegung, die bei der
Suche des Homing-Ereignisses verwendet wird.

fDeceleration LREAL Die Verzoégerung der Bewegung, die bei der
Suche des Homing-Ereignisses verwendet wird.

fderk LREAL Der Ruck der Bewegung, der bei der Suche des
Homing-Ereignisses verwendet wird.

tTimeLimit TIME Die Timeout-Grenze der CoreFunction.

fDistanceLimit LREAL Der maximale Weg, der bei der Suche des
Homing-Ereignisses zuriickgelegt werden darf.

fTorqueLimit LREAL Die Begrenzung des Drehmoments, das bei der
Suche nach dem Homing-Ereignis angewendet
wird.

® Momentenbegrenzung bei einer mechanischen Blockierung

Die Drehmomentbegrenzung dient dazu, Schaden zu vermeiden, falls die Achse auf eine
mechanische Blockierung trifft, ohne das Homing-Ereignis erkannt zu haben.
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5.9.3 AbsoluteSwitchDetect

FB_HomingAbsoluteSwitchDetection

Diese Corefunction fuhrt ein Homing durch, indem sie eine festgelegte Flanke eines Signals sucht. An
diesem Ort wird die Istposition gelatcht und gemeldet.

e Eigenschaften

Name Typ Beschreibung

AbsoluteSwitch BOOL Dieses Signal kennzeichnet die Homing-Position.

NegativeLimitSwitch BOOL Der Hardware-Endschalter am unteren Ende des nutzbaren
Fahrwegs.

PositiveLimitSwitch BOOL Der Hardware-Endschalter am oberen Ende des nutzbaren
Fahrwegs.

RecordedPosition LREAL Die am Ort des Signals gelatchte Position.

1 Die Wirkung der Endschalter ist durch PLCopen Standards festgelegt.

‘w Methoden

Name

Beschreibung

DoHoming [P _54]

Diese Methode I6st das Homing aus.

SetParameter [P 55]

Eine Reihe von Parametern, die flir diese Homing-Prozedur spezifisch sind,
wird gesetzt.

SetParameterGeneral [P 55]

Eine Reihe von Fahr-Parametern fiir die Homing-Prozedur wird gesetzt.

5.9.3.1 DoHoming

— bExecute

DoHoming

DoHomingp—

Diese Methode I6st das Homing aus.

Syntax:

METHOD DoHoming : HRESULT

VAR INPUT
bExecute : BOOL;
END VAR

E- Riickgabewert

Name

Typ

Beschreibung

DoHoming

HRESULT Siehe unten
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#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung
bExecute BOOL Eine steigende Flanke I6st das Homing aus.
5.9.3.2 SetParameter
SetParameter
—eSwitchMode SetParametert—

— bOptionsDisableDrivefioess
— bOptionsEnableLagErrorD etedion

Eine Reihe von Parametern, die fiir diese Homing-Prozedur spezifisch sind, wird gesetzt.

Syntax:

METHOD SetParameter : HRESULT

VAR INPUT
eSwitchMode : E AdaptableSwitchMode;
bOptionsDisableDriveAccess : BOOL;

bOptionsEnableLagErrorDetection : BOOL;

END VAR

E- Riickgabewert

Name

Typ Beschreibung

SetParameter

HRESULT Siehe unten

# Eingdnge

Name Beschreibung

eSwitchMode Legt fest, wie der AbsoluteSwitch als Homing-Ereignis
interpretiert wird.

bOptionsDisableDriveAccess Ein TRUE verhindert, dass die zugrundeliegende
Bewegungstechnologie die ADS-Kommunikation tber den
Feldbus nutzt, um Parameter des gesteuerten Gerats zu
andern und zum Normalbetrieb zuriickzukehren.
M Diese Option muss fiir die meisten Nicht-Beckhoff-
Servoverstarker verwendet werden.

bOptionsEnableLagErrorDetection Ein TRUE aktiviert die Schleppabstandstiberwachung wahrend
der Ausfihrung der Funktion.

5.9.3.3 SetParameterGeneral

SetParameterGeneral
—eDirection SetParameterGeneral —
—fWelocity

—fAcceleration
—fDeceleration
—flerk
—tTimeLimit
—fDistancelimit
—fTorqueLlimit

Eine Reihe von Fahr-Parametern fur die Homing-Prozedur wird gesetzt.
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Syntax:

METHOD SetParameterGeneral : HRESULT

VAR INPUT
eDirection : E AdaptableHomingDirection;
fVelocity : LREAL;
fAcceleration : LREAL;
fDeceleration : LREAL;
fJerk : LREAL;
tTimeLimit : TIME;
fDistancelLimit : LREAL;
fTorquelLimit : LREAL;

END VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
SetParameterGeneral HRESULT Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Ruckgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer
Ursache transportiert.

Um ein HRESULT auszuwerten kénnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet
werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:

Ruckgabewert Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY) Die Achse ist mit der Ausflihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA) Nicht alle Daten und Parameter flr die
Corefunction sind vorhanden und guiltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE) Der Status der Achse lasst die
Ausfuhrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT) Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR) Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.

* Eingédnge

Name Typ Beschreibung

eDirection E_AdaptableHomingDirection Die Bewegung, mit der das Homing-Ereignis
gefunden wird.

fVelocity LREAL Die Geschwindigkeit der Bewegung, die bei der
Suche des Homing-Ereignisses verwendet wird.

fAcceleration LREAL Die Beschleunigung der Bewegung, die bei der
Suche des Homing-Ereignisses verwendet wird.

fDeceleration LREAL Die Verzogerung der Bewegung, die bei der
Suche des Homing-Ereignisses verwendet wird.

fderk LREAL Der Ruck der Bewegung, der bei der Suche des
Homing-Ereignisses verwendet wird.

tTimeLimit TIME Die Timeout-Grenze der CoreFunction.

fDistanceLimit LREAL Der maximale Weg, der bei der Suche des
Homing-Ereignisses zuriickgelegt werden darf.

fTorqueLimit LREAL Die Begrenzung des Drehmoments, das bei der
Suche nach dem Homing-Ereignis angewendet
wird.
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® Momentenbegrenzung bei einer mechanischen Blockierung

Die Drehmomentbegrenzung dient dazu, Schaden zu vermeiden, falls die Achse auf eine
mechanische Blockierung trifft, ohne das Homing-Ereignis erkannt zu haben.

5.9.4 Block

FB_HomingBlock

Diese Corefunction fuhrt ein Homing durch, indem sie einen mechanischen Anschlag sucht. An diesem Ort
wird die Istposition gelatcht und gemeldet.

‘w Methoden
Name Beschreibung
DoHoming [P 57] Diese Methode 16st das Homing aus.
SetParameter [P 58] Eine Reihe von Parametern, die fir diese Homing-Prozedur spezifisch sind,
wird gesetzt.
SetParameterGeneral Eine Reihe von Fahr-Parametern fur die Homing-Prozedur wird gesetzt.
[»59]
5.9.4.1 DoHoming
DoHoming
—bExecute DoHomingf—

Diese Methode I6st das Homing aus.

Syntax:
METHOD DoHoming : HRESULT
VAR INPUT
bExecute : BOOL;
END VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
DoHoming HRESULT Siehe unten

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung
bExecute BOOL Eine steigende Flanke I6st das Homing aus.
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5.9.4.2 SetParameter

—fSetPosition
—fDetectionVelocity Limit
—tDetectionVelocity Time
—fTarqueTalerance

— bOptionsDisableDrivefioess

— bOptionsInstantLagRedudion
—{bOptionsTorguePolarity Inverted

SetParameter

SetParameterf—

Eine Reihe von Parametern, die fir diese Homing-Prozedur spezifisch sind, wird gesetzt.

Syntax:

METHOD SetParameter : HRESULT

VAR_INPUT
fSetPosition
fDetectionVelocityLimit
tDetectionVelocityTime
fTorqueTolerance
bOptionsDisableDriveAccess
bOptionsInstantLagReduction

bOptionsTorquePolarityInverted :

END VAR

& Riickgabewert

: LREAL;
: LREAL;
: TIME;
: LREAL;
: BOOL;
: BOOL;

BOOL;

Name Typ

Beschreibung

SetParameter HRESULT

Siehe unten

#' Eingdnge

Name Beschreibung
fSetPosition Die Position, die dem Homing-Ereignis zugeordnet werden soll.
fDetectionVelocityLimit Ein Geschwindigkeits-Schwellwert fir die Detektion des

Homing-Ereignisses. Zu Details siehe unten.

tDetectionVelocityTime

Eine Filter-Zeit fur die Detektion des Homing-Ereignisses. Zu
Details siehe unten.

fTorqueTolerance

Ein Drehmomenten-Schwellwert fur die Detektion des Homing-
Ereignisses. Zu Details siehe unten.

bOptionsDisableDriveAccess

Ein TRUE verhindert, dass die zugrundeliegende
Bewegungstechnologie die ADS-Kommunikation tber den
Feldbus nutzt, um Parameter des gesteuerten Gerats zu
andern und zum Normalbetrieb zurtckzukehren.

m Diese Option muss fiir die meisten Nicht-Beckhoff-
Servoverstirker verwendet werden.

bOptionsinstantLagReduction

Ein TRUE veranlasst ein Abloschen des Schleppabstands
(Sollposition := Istposition), wenn das Homing-Ereignis erkannt
wird.

bOptionsTorquePolaritylnverted

Ein TRUE veranlasst eine invertierte Auswertung des
Drehmoments.

m Diese Invertierung muss genutzt werden, wenn die
Vorzeichen des Drehmoments und der Bewegungsrichtung
nicht tibereinstimmen. Dies kann durch
richtungsumkehrende Mechaniken (Getriebe usw.)
verursacht sein.

Das Homing-Ereignis
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Ein mechanischer Block als Homing-Ereignis wird erkannt, wenn gleichzeitig das Drehmoment um weniger
als fTorqueTolerance unter der Momentenbegrenzung liegt und die Istgeschwindigkeit seit
tDetectionVelocityTime ununterbrochen unter fDetectionVelocityLimit liegt.

5.9.4.3 SetParameterGeneral

SetParameterGeneral
—eDirection SetParameterGeneral —
—fWelocity

—fAcceleration
—fDeceleration
—fJerk
—tTimeLimit
—fDistancelimit
—{fTarqueLimit

Eine Reihe von Fahr-Parametern fur die Homing-Prozedur wird gesetzt.

Syntax:

METHOD SetParameterGeneral : HRESULT

VAR INPUT
eDirection : E_AdaptableHomingDirection;
fvelocity : LREAL;
fAcceleration : LREAL;
fDeceleration : LREAL;
fJerk : LREAL;
tTimeLimit : TIME;
fDistancelLimit : LREAL;
fTorquelimit : LREAL;

END_VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung

SetParameterGeneral HRESULT Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Riickgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer

Ursache transportiert.

Um ein HRESULT auszuwerten kénnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet

werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:

Riickgabewert

Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY)

Die Achse ist mit der Ausflihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA)

Nicht alle Daten und Parameter flir die
Corefunction sind vorhanden und gliltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE)

Der Status der Achse lasst die
Ausflihrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT)

Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR)

Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.
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#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung

eDirection E_AdaptableHomingDirection Die Bewegung, mit der das Homing-Ereignis
gefunden wird.

fVelocity LREAL Die Geschwindigkeit der Bewegung, die bei der
Suche des Homing-Ereignisses verwendet wird.

fAcceleration LREAL Die Beschleunigung der Bewegung, die bei der
Suche des Homing-Ereignisses verwendet wird.

fDeceleration LREAL Die Verzoégerung der Bewegung, die bei der
Suche des Homing-Ereignisses verwendet wird.

fderk LREAL Der Ruck der Bewegung, der bei der Suche des
Homing-Ereignisses verwendet wird.

tTimeLimit TIME Die Timeout-Grenze der CoreFunction.

fDistanceLimit LREAL Der maximale Weg, der bei der Suche des
Homing-Ereignisses zurtckgelegt werden darf.

fTorqueLimit LREAL Die Begrenzung des Drehmoments, das bei der
Suche nach dem Homing-Ereignis angewendet
wird.

® Momentenbegrenzung bei einer mechanischen Blockierung

Die Drehmomentbegrenzung dient dazu, Schaden zu vermeiden, falls die Achse auf eine
mechanische Blockierung trifft, ohne das Homing-Ereignis erkannt zu haben.

5.9.5 BlockDetect

FB_HomingBlockDetection

Diese Corefunction fiihrt ein Homing durch, indem sie einen mechanischen Hardanschlag sucht. An diesem
Ort wird die Istposition gelatcht und gemeldet.

g Eigenschaften

Name Typ Beschreibung
RecordedPosition LREAL Die am Ort des Signals gelatchte Position.
% Methoden
Name Beschreibung
DoHoming [»_60] Diese Methode I6st das Homing aus.
SetParameter [» 61] Eine Reihe von Parametern, die flir diese Homing-Prozedur spezifisch sind,
wird gesetzt.
SetParameterGeneral [P 62] |Eine Reihe von Fahr-Parametern fiir die Homing-Prozedur wird gesetzt.

5.9.5.1 DoHoming

DoHoming
— bBxecute DoHomingf—
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Diese Methode I6st das Homing aus.

Syntax:
METHOD DoHoming : HRESULT
VAR INPUT
bExecute : BOOL;
END_ VAR

B Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
DoHoming HRESULT Siehe unten

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung
bExecute BOOL Eine steigende Flanke I6st das Homing aus.
5.9.5.2 SetParameter
SetParameter
—{fDetectionVel ocity Limit SetParameter—

—tDetectionVelocity Time
—fTarqueTalerance

— bOptionsDisableDrivefoess

— bOptionsInstantLagRedudion
—bOptionsTorguePolarity Inverted

Eine Reihe von Parametern, die fiir diese Homing-Prozedur spezifisch sind, wird gesetzt.

Syntax:

METHOD SetParameter : HRESULT

VAR INPUT
fDetectionVelocityLimit : LREAL;
tDetectionVelocityTime : TIME;
fTorqueTolerance : LREAL;
bOptionsDisableDriveAccess : BOOL;
bOptionsInstantLagReduction : BOOL;
bOptionsTorquePolarityInverted : BOOL;

END_VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
SetParameter HRESULT Siehe unten

# Eingdnge

Name Beschreibung

fDetectionVelocityLimit Ein Geschwindigkeits-Schwellwert fur die Detektion des
Homing-Ereignisses. Zu Details siehe unten.

tDetectionVelocityTime Eine Filter-Zeit fir die Detektion des Homing-Ereignisses. Zu
Details siehe unten.

fTorqueTolerance Ein Drehmomenten-Schwellwert fur die Detektion des Homing-
Ereignisses. Zu Details siehe unten.
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Name Beschreibung

bOptionsDisableDriveAccess Ein TRUE verhindert, dass die zugrundeliegende
Bewegungstechnologie die ADS-Kommunikation tiber den
Feldbus nutzt, um Parameter des gesteuerten Gerats zu
andern und zum Normalbetrieb zuriickzukehren.

m Diese Option muss fiir die meisten Nicht-Beckhoff-
Servoverstarker verwendet werden.

bOptionsinstantLagReduction Ein TRUE veranlasst ein Abldschen des Schleppabstands
(Sollposition := Istposition), wenn das Homing-Ereignis erkannt
wird.

bOptionsTorquePolaritylnverted Ein TRUE veranlasst eine invertierte Auswertung des
Drehmoments.

m Diese Invertierung muss genutzt werden, wenn die
Vorzeichen des Drehmoments und der Bewegungsrichtung
nicht libereinstimmen. Dies kann durch
richtungsumkehrende Mechaniken (Getriebe usw.)
verursacht sein.

Das Homing-Ereignis

Ein mechanischer Block als Homing-Ereignis wird erkannt, wenn gleichzeitig das Drehmoment um weniger
als fTorqueTolerance unter der Momentenbegrenzung liegt und die Istgeschwindigkeit seit
tDetectionVelocityTime ununterbrochen unter fDetectionVelocityLimit liegt.

5.9.5.3 SetParameterGeneral

SetParameterGeneral
—eDirection SetParameterGeneral —
—fWelacity

—fAcceleration
—fDeceleration
—flerk
—tTimeLimit
—fDistancelimit
—fTargqueLimit

Eine Reihe von Fahr-Parametern fur die Homing-Prozedur wird gesetzt.

Syntax:

METHOD SetParameterGeneral : HRESULT

VAR INPUT
eDirection : E_AdaptableHomingDirection;
fvelocity : LREAL;
fAcceleration : LREAL;
fDeceleration : LREAL;
fJerk : LREAL;
tTimeLimit : TIME;
fDistancelLimit : LREAL;
fTorquelimit : LREAL;

END_VAR

& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
SetParameterGeneral HRESULT Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Riickgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer
Ursache transportiert.
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Um ein HRESULT auszuwerten kénnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet
werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:

Riickgabewert Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY) Die Achse ist mit der Ausflihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA) Nicht alle Daten und Parameter flr die
Corefunction sind vorhanden und gdltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE) Der Status der Achse lasst die
Ausfihrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT) Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR) Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung

eDirection E_AdaptableHomingDirection Die Bewegung, mit der das Homing-Ereignis
gefunden wird.

fVelocity LREAL Die Geschwindigkeit der Bewegung, die bei der
Suche des Homing-Ereignisses verwendet wird.

fAcceleration LREAL Die Beschleunigung der Bewegung, die bei der
Suche des Homing-Ereignisses verwendet wird.

fDeceleration LREAL Die Verzoégerung der Bewegung, die bei der
Suche des Homing-Ereignisses verwendet wird.

fderk LREAL Der Ruck der Bewegung, der bei der Suche des
Homing-Ereignisses verwendet wird.

tTimeLimit TIME Die Timeout-Grenze der CoreFunction.

fDistanceLimit LREAL Der maximale Weg, der bei der Suche des
Homing-Ereignisses zuriickgelegt werden darf.

fTorqueLimit LREAL Die Begrenzung des Drehmoments, das bei der
Suche nach dem Homing-Ereignis angewendet
wird.

® Momentenbegrenzung bei einer mechanischen Blockierung

Die Drehmomentbegrenzung dient dazu, Schaden zu vermeiden, falls die Achse auf eine
mechanische Blockierung trifft, ohne das Homing-Ereignis erkannt zu haben.

5.9.6 Finish

FB_HomingFinish

Diese Corefunction muss verwendet werden, um ein Homing erfolgreich abzuschlief3en.

® Abbruch erforderlich
1 Ein Abbruch ist erforderlich, wenn eine Homing-Funktion fehlschlagt.
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‘w Methoden
Name Beschreibung
DoFinish [» 64] Eine steigende Flanke 16st das Beenden aus.
SetParameter [ 64] Die Vorgehensweise bei der Riickkehr in den normalen Betrieb kann festgelegt
werden.
5.9.6.1 DoFinish
DoFinish
—{bExecute DoFinishF—

Diese Methode 16st bei einer steigenden Flanke das Beenden aus.

Syntax:
METHOD DoFinish : HRESULT
VAR INPUT

bExecute : BOOL;
END_VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
DoFinish HRESULT Siehe unten

# Eingdnge

Name Typ Beschreibung
bExecute BOOL Eine steigende Flanke I6st das Beenden aus.
5.9.6.2 SetParameter

SetParameter
—fDistance SetParameterf—
—fWelocity

—{fAcceleration
—{fDeceleration

—flerk

— bOptionsDisableDrivefioess

Die Vorgehensweise bei der Riickkehr in den normalen Betrieb kann festgelegt werden.

Syntax:

METHOD SetParameter : HRESULT
VAR INPUT
fDistance : LREAL;
fVvelocity : LREAL;
fAcceleration : LREAL;
fDeceleration : LREAL;
fJerk : LREAL;
bOptionsDisableDriveAccess : BOOL;
END VAR
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& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
SetParameter HRESULT Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Ruckgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer
Ursache transportiert.

Um ein HRESULT auszuwerten kdnnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet
werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:

Ruckgabewert Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY) Die Achse ist mit der Ausfuihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA) Nicht alle Daten und Parameter flr die
Corefunction sind vorhanden und guiltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE) Der Status der Achse lasst die
Ausfuhrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT) Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstéandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR) Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.

* Eingédnge

Name Typ Beschreibung

fDistance LREAL Hier kann eine Strecke festgelegt werden, um die sich die
Achse von der Homing-Position entfernen soll.

M In vielen Féllen steht am Ende einer Homing-
Prozedur ein Drehmoment an. Durch eine in Betrag
und Richtung geeignet gewahlte Bewegung kann die
Mechanik der Achse entlastet werden.

fVelocity LREAL Die daflr zu kommandierende Geschwindigkeit.
fAcceleration LREAL Die dafiir zu kommandierende Beschleunigung.
fDeceleration LREAL Die dafur zu kommandierende Verzdgerung.

fderk LREAL Der dafir zu kommandierende Ruck.
bOptionsDisableDriveAccess BOOL Ein TRUE verhindert, dass die ADS-Kommunikation tber

den Feldbus genutzt wird, um Parameter des gesteuerten
Gerats zu andern, um in den Normalbetrieb
zuruckzukehren.

® Nicht-Beckhoff-Servoverstarker

Die Option bOptionsDisableDriveAccess muss fir die meisten Nicht-Beckhoff-Servoverstarker
verwendet werden.

5.9.7 LimitSwitch

FB_HomingLimitSwitch
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Diese Corefunction fiihrt ein Homing durch, indem sie eine festgelegte Flanke eines Signals sucht. An
diesem Ort wird eine vorgegebene Position gesetzt.

= Eigenschaften

Name Typ Beschreibung
NegativeLimitSwitch BOOL Der Hardware-Endschalter am unteren Ende des nutzbaren
Fahrwegs.
PositiveLimitSwitch BOOL Der Hardware-Endschalter am oberen Ende des nutzbaren Fahrwegs.
([

1 Die Wirkung der Endschalter ist durch PLCopen Standards festgelegt.

‘% Methoden

Name

Beschreibung

DoHoming [P 66]

Diese Methode I6st das Homing aus.

SetParameter [P 66]

Eine Reihe von Parametern, die fur diese Homing-Prozedur spezifisch sind,
wird gesetzt.

SetParameterGeneral [P 67]

Eine Reihe von Fahr-Parametern fiir die Homing-Prozedur wird gesetzt.

5.9.71

DoHoming

—bExecute

DoHoming

DoHoming f—

Diese Methode l6st das Homing aus.

Syntax:

METHOD DoHoming :

VAR INPUT
bExecute :
END VAR

BOOL;

B Riickgabewert

HRESULT

Name

Typ

Beschreibung

DoHoming

HRESULT Siehe unten

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung
bExecute BOOL Eine steigende Flanke I6st das Homing aus.
5.9.7.2 SetParameter
SetParameter
—fSetPosition SetParameterf—
—eSwitchMode
— bOptionsDisableDrivefoess
— bOptionsEnableLagErrorD etedion
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Eine Reihe von Parametern, die fiir diese Homing-Prozedur spezifisch sind, wird gesetzt.

Syntax:

METHOD SetParameter : HRESULT

VAR INPUT
fSetPosition : LREAL;
eSwitchMode : E AdaptableSwitchMode;
bOptionsDisableDriveAccess : BOOL;
bOptionsEnablelLagErrorDetection : BOOL;

END VAR

& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung

SetParameter HRESULT Siehe unten

#! Eingdnge

Name Beschreibung

fSetPosition Gibt den Wert an, der beim Homing-Ereignis auf die Istposition
angewendet wird.

eSwitchMode Legt fest, wie der AbsoluteSwitch als Homing-Ereignis
interpretiert wird.

bOptionsDisableDriveAccess Ein TRUE verhindert, dass die zugrundeliegende

Bewegungstechnologie die ADS-Kommunikation tiber den
Feldbus nutzt, um Parameter des gesteuerten Gerats zu
andern und zum Normalbetrieb zurlickzukehren.

Diese Option muss fiir die meisten Nicht-Beckhoff-
Servoverstarker verwendet werden.

bOptionsEnableLagErrorDetection Ein TRUE aktiviert die Schleppabstandsuberwachung wéhrend
der Ausfihrung der Funktion.

5.9.7.3 SetParameterGeneral

SetParameterGeneral
—eDirection SetParameterGeneral —
—fVelocity

—fAcceleration
—fDeceleration
—flerk
—tTimeLimit
—fDistancelimit
—fTarqueLimit

Eine Reihe von Fahr-Parametern fir die Homing-Prozedur wird gesetzt.

Syntax:

METHOD SetParameterGeneral : HRESULT

VAR INPUT
eDirection : E AdaptableHomingDirection;
fvelocity : LREAL;
fAcceleration : LREAL;
fDeceleration : LREAL;
fJerk : LREAL;
tTimeLimit : TIME;
fDistancelLimit : LREAL;
fTorquelLimit : LREAL;

END_VAR
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& Riickgabewert

Name

Typ

Beschreibung

SetParameterGeneral

HRESULT

Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Ruckgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer

Ursache transportiert.

Um ein HRESULT auszuwerten kdnnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet

werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:

Ruckgabewert

Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY)

Die Achse ist mit der Ausfuihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA) Nicht alle Daten und Parameter flr die

Corefunction sind vorhanden und guiltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE) Der Status der Achse lasst die

Ausfuhrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT)

Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstéandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR)

Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.

* Eingédnge

Name Typ Beschreibung

eDirection E_AdaptableHomingDirection Die Bewegung, mit der das Homing-Ereignis
gefunden wird.

fVelocity LREAL Die Geschwindigkeit der Bewegung, die bei der
Suche des Homing-Ereignisses verwendet wird.

fAcceleration LREAL Die Beschleunigung der Bewegung, die bei der
Suche des Homing-Ereignisses verwendet wird.

fDeceleration LREAL Die Verzogerung der Bewegung, die bei der
Suche des Homing-Ereignisses verwendet wird.

fderk LREAL Der Ruck der Bewegung, der bei der Suche des
Homing-Ereignisses verwendet wird.

tTimeLimit TIME Die Timeout-Grenze der CoreFunction.

fDistanceLimit LREAL Der maximale Weg, der bei der Suche des
Homing-Ereignisses zuriickgelegt werden darf.

fTorqueLimit LREAL Die Begrenzung des Drehmoments, das bei der
Suche nach dem Homing-Ereignis angewendet
wird.

® Momentenbegrenzung bei einer mechanischen Blockierung

Die Drehmomentbegrenzung dient dazu, Schaden zu vermeiden, falls die Achse auf eine
mechanische Blockierung trifft, ohne das Homing-Ereignis erkannt zu haben.
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5.9.8 LimitSwitchDetect

FB_HomingAbsoluteSwitchDetection

Diese Corefunction fuhrt ein Homing durch, indem sie eine festgelegte Flanke eines Signals sucht. An
diesem Ort wird die Istposition gelatcht und gemeldet.

e Eigenschaften

Name Typ Beschreibung

NegativeLimitSwitch BOOL Der Hardware-Endschalter am unteren Ende des nutzbaren
Fahrwegs.

PositiveLimitSwitch BOOL Der Hardware-Endschalter am oberen Ende des nutzbaren
Fahrwegs.

RecordedPosition LREAL Die am Ort des Signals gelatchte Position.

1 Die Wirkung der Endschalter ist durch PLCopen Standards festgelegt.

‘% Methoden

Name

Beschreibung

DoHoming [P 69]

Diese Methode 16st das Homing aus.

SetParameter [» 70]

Eine Reihe von Parametern, die fur diese Homing-Prozedur spezifisch sind,
wird gesetzt.

SetParameterGeneral [P 70] |Eine Reihe von Fahr-Parametern fiir die Homing-Prozedur wird gesetzt.

5.9.8.1 DoHoming

— bBxecute

DoHoming

DoHomingf—

Diese Methode I6st das Homing aus.

Syntax:

METHOD DoHoming : HRESULT

VAR INPUT
bExecute : BOOL;
END VAR

E- Riickgabewert

Name

Typ Beschreibung

DoHoming

HRESULT Siehe unten

#! Eingdnge

Name Typ

Beschreibung

bExecute BOOL

Eine steigende Flanke I6st das Homing aus.

TF8560
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5.9.8.2 SetParameter

SetParameter
—eSwitchMode SetParameterf—
—bOptionsDisableDrivetoess

— bOptionsEnableLagErrorD etedion

Eine Reihe von Parametern, die fiir diese Homing-Prozedur spezifisch sind, wird gesetzt.

Syntax:

METHOD SetParameter : HRESULT

VAR INPUT
eSwitchMode : E AdaptableSwitchMode;
bOptionsDisableDriveAccess : BOOL;
bOptionsEnablelLagErrorDetection : BOOL;

END VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung

SetParameter HRESULT Siehe unten

#! Eingdnge

Name Beschreibung

interpretiert wird.

eSwitchMode Legt fest, wie der AbsoluteSwitch als Homing-Ereignis

Servoverstarker verwendet werden.

bOptionsDisableDriveAccess Ein TRUE verhindert, dass die zugrundeliegende
Bewegungstechnologie die ADS-Kommunikation tGber den
Feldbus nutzt, um Parameter des gesteuerten Gerats zu
andern und zum Normalbetrieb zurlickzukehren.

Diese Option muss fiir die meisten Nicht-Beckhoff-

der Ausfiihrung der Funktion.

bOptionsEnableLagErrorDetection Ein TRUE aktiviert die Schleppabstandstiberwachung wahrend

5.9.8.3 SetParameterGeneral

SetParameterGeneral
—eDirection SetParameterGeneral —
—fWelacity

—fAcceleration
—{fDeceleration
—flerk
—tTimeLimit
—fDistancelimit
—{fTarqueLimit

Eine Reihe von Fahr-Parametern fur die Homing-Prozedur wird gesetzt.

Syntax:
METHOD SetParameterGeneral : HRESULT
VAR _INPUT
eDirection : E_AdaptableHomingDirection;
fvelocity : LREAL;
fAcceleration : LREAL;
fDeceleration : LREAL;
fJerk : LREAL;
tTimeLimit : TIME;
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fDistancelLimit : LREAL;
fTorquelimit : LREAL;
END VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung

SetParameterGeneral HRESULT Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Riickgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer

Ursache transportiert.

Um ein HRESULT auszuwerten kénnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet

werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:

Riickgabewert

Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY)

Die Achse ist mit der Ausflihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA)

Nicht alle Daten und Parameter fur die
Corefunction sind vorhanden und giltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE)

Der Status der Achse lasst die
Ausfihrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT)

Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR)

Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung

eDirection E_AdaptableHomingDirection Die Bewegung, mit der das Homing-Ereignis
gefunden wird.

fVelocity LREAL Die Geschwindigkeit der Bewegung, die bei der
Suche des Homing-Ereignisses verwendet wird.

fAcceleration LREAL Die Beschleunigung der Bewegung, die bei der
Suche des Homing-Ereignisses verwendet wird.

fDeceleration LREAL Die Verzogerung der Bewegung, die bei der
Suche des Homing-Ereignisses verwendet wird.

fderk LREAL Der Ruck der Bewegung, der bei der Suche des
Homing-Ereignisses verwendet wird.

tTimeLimit TIME Die Timeout-Grenze der CoreFunction.

fDistanceLimit LREAL Der maximale Weg, der bei der Suche des
Homing-Ereignisses zuriickgelegt werden darf.

fTorqueLimit LREAL Die Begrenzung des Drehmoments, das bei der
Suche nach dem Homing-Ereignis angewendet
wird.

® Momentenbegrenzung bei einer mechanischen Blockierung

Die Drehmomentbegrenzung dient dazu, Schaden zu vermeiden, falls die Achse auf eine
mechanische Blockierung trifft, ohne das Homing-Ereignis erkannt zu haben.
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5.10 Jog

FB_Jog
bIsJoggingP—
bIsJoggingMp—

bStoppingb—

Diese Corefunction wird verwendet, um die Achse mit einer bestimmten Geschwindigkeit, aber ohne
definierte Zielposition zu starten und zu stoppen.

e Eigenschaften

Name Typ Beschreibung
IsJoggingM BOOL Ein TRUE signalisiert ein aktives Jogging in negativer Richtung.
IsJoggingP BOOL Ein TRUE signalisiert ein aktives Jogging in positiver Richtung.
IsStopping BOOL Ein TRUE signalisiert das Anhalten der Achse nach einem aktiven
Jogging.
TorqueLimiting LREAL Hier wird die Drehmoment-Begrenzung wahrend des Joggens
festgelegt.
w Methoden
Name Beschreibung
DoJogM [» 72] Diese Methode fiihrt den Start und Stopp der Achse in negativer Richtung
durch.
DoJogP [» 73] Diese Methode flihrt den Start und Stopp der Achse in positiver Richtung
durch.
SetParameter [ 74] Diese Methode wird verwendet, um die Parameter einer Bewegung im
Tippbetrieb festzulegen.

5.10.1 DoJogM

DoJogM
—bEnahle DoJogMpF—

Diese Methode fiihrt den Start und Stopp der Achse in negativer Richtung durch.

Syntax:
METHOD DoJogM : HRESULT
VAR INPUT
bEnable : BOOL;
END VAR

& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
DoJogM HRESULT Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Ruckgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer
Ursache transportiert.
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Um ein HRESULT auszuwerten kénnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet

werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:

Riickgabewert

Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY)

Die Achse ist mit der Ausflihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA)

Nicht alle Daten und Parameter flr die
Corefunction sind vorhanden und gdltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE)

Der Status der Achse lasst die
Ausfihrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT)

Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR)

Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung

bEnable BOOL

Eine steigende Flanke startet ein Jogging in negativer Richtung. Eine fallende
Flanke I6st einen Stopp der Achse aus.

5.10.2 DoJogP

DoJogP
—bEnable DologPp—

Diese Methode fiihrt den Start und Stopp der Achse in positiver Richtung durch.

Syntax:
METHOD DoJogP : HRESULT
VAR INPUT
bEnable : BOOL;
END VAR

& Riickgabewert

Name Typ

Beschreibung

DoJogP HRESULT Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Ruckgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer

Ursache transportiert.

Um ein HRESULT auszuwerten kdnnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet

werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:

Ruckgabewert

Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY)

Die Achse ist mit der Ausfihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA)

Nicht alle Daten und Parameter flir die
Corefunction sind vorhanden und gliltig.
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Ruckgabewert Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE) Der Status der Achse lasst die
Ausflihrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT) Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR) Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung

bEnable BOOL Eine steigende Flanke startet ein Jogging in positiver Richtung. Eine fallende
Flanke I6st einen Stopp der Achse aus.

5.10.3 SetParameter

SetParameter
—facceleration SetParameterf—
—fDeceleration
—flerk
—fWelocity

Diese Methode wird verwendet, um die Parameter einer Bewegung im Tippbetrieb festzulegen.

Syntax:

METHOD SetParameter : HRESULT
VAR _INPUT
fAcceleration : LREAL;
fDeceleration : LREAL;

fJerk : LREAL;
fvelocity : LREAL;
END VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
SetParameter HRESULT Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Riickgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer
Ursache transportiert.

Um ein HRESULT auszuwerten kénnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet
werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:

Riickgabewert Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY) Die Achse ist mit der Ausflihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA) Nicht alle Daten und Parameter flr die
Corefunction sind vorhanden und giiltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE) Der Status der Achse lasst die
Ausflihrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT) Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstandig initialisiert.
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Ruckgabewert Ursache
F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR) Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.

* Eingédnge

Name Typ Beschreibung

fAcceleration LREAL Die kommandierte Beschleunigung.
fDeceleration LREAL Die kommandierte Verzdgerung.
fderk LREAL Der kommandierte Ruck.

fVelocity LREAL Die kommandierte Geschwindigkeit.

5.11 MotionParams

FB_MotionParams
fSysCycletimef—
bSoftEndMinEnaf—
bSoftEndMinEnaWt—
fSoftEndMinf—
bSoftEndMinWrf—
fSoftEndMinSystemfF—
bSoftEndMaxEna
bSoftEndMaxEnaWr
fSoftEndMax
bSoftEndMaxivn
fSoftEndMaxSystem
fMaxveloApplication
bMax\elofpplicatiordir
fMawveloSystem
bMaxVeloSystemWn
T

L Y

fLagkp

bLagkpwr
fScalingQilPressure
bScalingDilPressureWr
bParametersValid
nPending\Write
bBusyState

If

R AR

Diese Kernfunktion wird verwendet, um einen Bereich von Parameterwerten der Achse darzustellen.

® Nicht alle Parameter sind schreibbar.
1 Einige Parameter sind nur lesbar (r/0), wahrend andere lesbar und schreibbar (r/w) sind.

® Achse muss deaktiviert sein
1 Einige Parameter kénnen nicht geschrieben werden, solange die Achse aktiviert ist.

® Von den Normen abweichendes Signalmuster

1 Diese Kernfunktion implementiert ein Signalmuster, das sich von den Normen unterscheidet. Fur
weitere Informationen siehe unten.

Syntax:

FUNCTION BLOCK FB MotionParams EXTENDS FB Corefunction IMPLEMENTS I MotionParams
VAR_INPUT

END_ VAR

VAR OUTPUT

END_VAR
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e Eigenschaften

Name Typ Beschreibung
AsymTargeting BOOL Get, Set TRUE, wenn die Parameter fir die Ziel-Annaherung
richtungsabhéangig sind. Andernfalls werden die
Parameter fir die negative Richtung ignoriert und
richtungsunabhangig die Parameter fur die positive
Richtung verwendet.
Nur aktiv bei Hydraulik-Achsen.
AutoBrakeCalculation BOOL Get, Set TRUE, wenn die Bremsstrecke automatisch ermittelt
wird.
Nur aktiv bei Hydraulik-Achsen.
AxislsNc BOOL Get TRUE, wenn die Achse mit TwinCAT NC betrieben
wird.
BrakeDistanceM LREAL Get, Set Die Bremsstrecke in negativer Richtung.
Nur aktiv bei Hydraulik-Achsen.
Siehe auch AsymTargeting.
BrakeDistanceP LREAL Get, Set Die Bremsstrecke in negativer Richtung.
Nur aktiv bei Hydraulik-Achsen.
BusyState BOOL Get TRUE, wenn der Baustein veranderte Parameter
schreibt.
CreepDistanceM LREAL Get, Set Die Schleichstrecke in negativer Richtung.
Nur aktiv bei Hydraulik-Achsen.
Siehe auch AsymTargeting.
CreepDistanceP LREAL Get, Set Die Schleichstrecke in positiver Richtung.
Nur aktiv bei Hydraulik-Achsen.
CreepSpeedM LREAL Get, Set Die Schleichgeschwindigkeit in negativer Richtung.
Nur aktiv bei Hydraulik-Achsen.
CreepSpeedP LREAL Get, Set Die Schleichgeschwindigkeit in negativer Richtung.
Nur aktiv bei Hydraulik-Achsen.
CycleTime LREAL Get Die Zykluszeit der Task, in der die Echtzeit-Funktionen
der Achse ausgeflhrt werden.
DrivelsCoE BOOL Get TRUE, wenn die Achse eine CoE-Schnittstelle besitzt.
DrivelsServo BOOL Get TRUE, wenn die Achse ein Servo-Antrieb ist.
DrivelsSimulated BOOL Get TRUE, wenn der Antrieb der Achse simuliert ist.
DrivelsSoE BOOL Get TRUE, wenn die Achse eine SoE-Schnittstelle besitzt.
DriveReversed BOOL Get, Set TRUE, wenn der Antrieb der Achse invertiert ist.
DriveType UDINT Get Eine nummerische Kennung fir den Typ des
angeschlossenen Antriebs.
Die Bedeutung der Konstanten ist in der Tc2 NC
bzw. der Tc2_Hydraulics Bibliothek definiert.
Encoderinterpolation LREAL Get, Set Der Teiler fur die Enkoder-Auswertung. Er gibt die
Anzahl von Inkrementen an, die der von
EncoderWeighting angegebenen Strecke entspricht.
EncoderlsAnalog BOOL Get TRUE, wenn der Enkoder der Achse einen Analog-
Eingang nutzt.
EncoderlsSimulated BOOL Get TRUE, wenn der Enkoder der Achse simuliert ist.
EncoderReversed BOOL Get, Set TRUE, wenn der Enkoder der Achse invertiert ist.
EncoderType UDINT Get Eine nummerische Kennung fir den Typ des
angeschlossenen Enkoders.
Die Bedeutung der Konstanten ist in der Tc2 NC
bzw. der Tc2_Hydraulics Bibliothek definiert.
76 Version: 1.0.1 TF8560



BECKHOFF

Corefunctions der Achse

Name Typ Beschreibung
EncoderWeighting LREAL Get, Set Der Faktor fiir die Enkoder-Auswertung. Er gibt die
Strecke an, die einer von Encoderinterpolation
angegebenen Anzahl von Inkrementen entspricht.
EncoderZeroShift LREAL Get, Set Die Nullpunkt-Verschiebung des Enkoders.
HasTorqueLimiting BOOL Get TRUE, wenn die Achse eine Drehmomenten-
Begrenzung besitzt.
LagControlled BOOL Get TRUE, wenn die Achse einen Lageregler besitzt.
LagCitrlKp LREAL Get, Set Der kP-Faktor des Lagereglers.
LagFilter LREAL Get, Set Die Filterzeit der Schleppabstands-Uberwachung.
LagLimit LREAL Get, Set Der Schwellwert der Schleppabstands-Uberwachung.
LagMonitored BOOL Get, Set TRUE, wenn die Schleppabstands-Uberwachung der
Achse aktiv ist.
MaxAcceleration LREAL Get, Set Die maximal zulassige Beschleunigung.
MaxDeceleration LREAL Get, Set Die maximal zulassige Verzodgerung.
MaxdJerk LREAL Get, Set Der maximal zuldssige Ruck.
MaxVeloApplication LREAL Get, Set Die maximal zuldssige Geschwindigkeit der Achse.
MaxVeloSystem LREAL Get, Set Die maximale Geschwindigkeit der Achse.
MinVeloJog LREAL Get, Set Die minimale Jogging-Geschwindigkeit.
Nur relevant bei Hydraulik-Achsen. Dieser
Parameter ist 0.0 fiir NC-Achsen.
ScalingOilPressure LREAL Get, Set Der Skalierungsfaktor fur die Istdruck-Erfassung.
Nur aktiv bei Hydraulik-Achsen.
SoftEndMax LREAL Get, Set Der maximale Software-Endschalter.
SoftEndMaxEna BOOL Get, Set Die Freigabe fir den maximalen Software-Endschalter.
SoftEndMaxSystem LREAL Get, Set Fir die Last-Seite von transformierenden Achsen: Der
umgerechnete maximalen Software-Endschalter der
Antriebs-Seite.
Fir die Antriebs-Seite von transformierenden Achsen:
Der umgerechnete maximalen Software-Endschalter
der Last-Seite.
Fir nicht-transformierende Achsen: Eine Kopie des
maximalen Software-Endschalters.
SoftEndMin LREAL Get, Set Der minimale Software-Endschalter.
SoftEndMinEna BOOL Get, Set Die Freigabe fur den minimalen Software-Endschalter.
SoftEndMinSystem LREAL Get, Set Fir die Last-Seite von transformierenden Achsen: Der
umgerechnete minimalen Software-Endschalter der
Antriebs-Seite.
Fir die Antriebs-Seite von transformierenden Achsen:
Der umgerechnete minimalen Software-Endschalter
der Last-Seite.
Fir nicht-transformierende Achsen: Eine Kopie des
minimalen Software-Endschalters.
Valid BOOL Get TRUE, wenn alle Parameter giltig sind.

5.12 MotionSetpoints

FB_HMotionSetpoints

fPosition
fwelocity

fAcceleration

flerk

fTorqueLimiting
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Diese Kernfunktion bietet eine Reihe von aktuellen Sollwerten.

e Eigenschaften

Name Typ Beschreibung
Acceleration LIRI/AL Der aktuelle Beschleunigungssollwert.
Jerk LREAL Der aktuelle Rucksollwert.
Position LREAL Der aktuelle Positionssollwert.
TorqueLimiting LREAL Der aktuelle Sollwert fiir die Drehmomentbegrenzung.
Velocity LREAL Der aktuelle Geschwindigkeitssollwert.
513 Power

FB_Power

bStatusp—

bIsFeedEnabledMpf—
bIzsFeedEnabledrt—

Diese Corefunction wird verwendet, um den Betrieb des gesteuerten Gerats zu ermdglichen.

Syntax:

FUNCTION BLOCK FB Power EXTENDS FB CorefunctionFeedback IMPLEMENTS I Power
VAR INPUT
END VAR

e Eigenschaften

Name Typ Zugriff Beschreibung

IsFeedEnabledM BOOL Get TRUE, wenn die Achse freigegeben ist fir eine aktive
Bewegung in negativer Richtung.

IsFeedEnabledP BOOL Get TRUE, wenn die Achse freigegeben ist fir eine aktive
Bewegung in positiver Richtung.

Override LREAL Get, Set Ein Faktor fur die Skalierung von kommandierten

Geschwindigkeiten.
Die Wirkung wird wesentlich vom Typ der Achse
und ihrer Parametrierung beeinflusst.

Status BOOL Get TRUE, wenn die Achse fir einen aktiven Betrieb
freigegeben ist.

Fiir eine aktive Bewegung wird auch die
richtungsbezogene Freigabe bendtigt.

‘w Methoden
Name Beschreibung
DoPower [P 79] Freigabe fir den aktiven Betrieb der Achse.
FeedEnable [» 79] Richtungsbezogene Freigaben fir die Kommandierung von aktiven
Achsbewegungen.
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5.13.1 DoPower

DoPower
— hEnahle DoPowerf—

Mit dieser Methode wird die Achse fur einen aktiven Betrieb freigegeben oder gesperrt. Ist dafir ein
Signalaustausch mit einem Gerat erforderlich, wird dieser Austausch durchgefiihrt und Gberwacht.

Syntax:

METHOD DoPower: HRESULT
VAR _INPUT

bEnable: BOOL;
END VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
DoPower HRESULT Siehe unten

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung
bEnable BOOL Eine steigende Flanke startet den Freigabe-Prozess.

Eine fallende Flanke startet den Sperr-Prozess.

5.13.2 FeedEnable

FeedEnable
—bFeedEnaPaositive FeedEnablef—
— bFeedEnaMegative

Diese Methode wird verwendet, um richtungsbezogene Freigaben flir aktive Bewegungen der Achse zu
definieren.

Syntax:

METHOD FeedEnable: HRESULT
VAR INPUT
bFeedEnaPositive: BOOL;
bFeedEnaNegative: BOOL;
END VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung

FeedEnable HRESULT Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Ruckgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer
Ursache transportiert.

Um ein HRESULT auszuwerten kénnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet
werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:
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Ruckgabewert Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY) Die Achse ist mit der Ausfihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA) Nicht alle Daten und Parameter flr die
Corefunction sind vorhanden und gliltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE) Der Status der Achse lasst die
Ausflhrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT) Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR) Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.

# Eingdnge

Name Typ Beschreibung
bFeedEnaPositive BOOL Ein TRUE gibt aktive Bewegungen in positiver Richtung frei.
bFeedEnaNegative BOOL Ein TRUE gibt aktive Bewegungen in negativer Richtung frei.

5.14 PressureControl

FB_PressureControlMain
—fbPID

Diese Corefunction wird bereitgestellt, um den Zugriff auf eine Reihe von Controllertypen zu erméglichen.
Gegenwartig gibt es einen erweiterten PID-Regler [» 80].

5.14.1 PressureControl.PID

FB_PressureControl_PID
bEnableSwitchOwverf—
bActivef—

factualf—
fSetpointp—
fDeviationf—
fDerivativef—
fFilteredf—
fResponsePt—
fResponsel—
fResponsel —
fResponseF—
fResponseVeof—
fResponsePos—

Diese Corefunction implementiert eine erweiterte PID-Reglerfunktionalitat, die fir eine Reihe von Aufgaben
verwendet werden kann:

» Nachdruckregelung in SpritzgieRmaschinen
+ Staudruckregelung in SpritzgieBmaschinen
* Andere

e Eigenschaften

Name Typ Beschreibung
IsEnabled BOOL Ein TRUE signalisiert den aktiven Zustand des Controllers.
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‘w Methoden
Name Beschreibung
Activate [P 81] Aktivieren / Deaktivieren des Reglers
EnableSwitchOver [» 81] |Freigabe fiir die automatische Aktivierung durch einen PressureHandler.
GetActual [» 82] Der Istwert des Reglers wird ermittelt.
GetParams [P 82] Ein Interface auf den verbundenen Parametersatz wird ermittelt.
SetParams [» 83] Ein Parametersatz wird mit dem Regler verbunden.
Setpoint [» 83] Der Sollwert des Reglers wird gesetzt.
SwitchOver [P 84] Automatische Aktivierung durch einen PressureHandler.
5.141.1 Activate

Activate

—bEnable Activatef—

Mit dieser Methode wird der Controller aktiviert und deaktiviert.

Syntax:

METHOD Activate: HRESULT
VAR INPUT

bEnable: BOOL;
END_ VAR

& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
Activate HRESULT Siehe unten

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung
bEnable BOOL Freigabe fir den Regler.

5.14.1.2 EnableSwitchOver

EnableswitchOver
— hEnable EnableSwitchOwerf—

Mit dieser Methode kann die automatische Aktivierung durch einen Pressure Handler freigegeben oder
gesperrt werden.

Syntax:

METHOD EnableSwitchOver: HRESULT
VAR INPUT

bEnable: BOOL;
END VAR
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& Riickgabewert

Name Typ
EnableSwitchOver HRESULT

Beschreibung
Siehe unten

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung
bEnable BOOL Die Freigabe fiir die automatische Aktivierung.
5.14.1.3 GetActual
GetActual
—{fActual Getfctualp—

Der Istwert des Reglers wird ermittelt.

Syntax:

METHOD GetActual : HRESULT
VAR _INPUT

fActual: REFERENCE TO LREAL;
END VAR

E- Riickgabewert

Name Typ
GetActual HRESULT

Beschreibung
Siehe unten

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung
fActual REFERENCE TO Eine Referenz auf die Variable, die mit dem Istwert aktualisiert
LREAL werden soll.
51414 GetParams
GetParams
—iParameters GetParamsp—
Ein Interface auf die Parameter des Reglers wird ermittelt.
Syntax:
METHOD GetParams: HRESULT
VAR_INPUT
iParameters: REFERENCE TO I_PressureControlParams_PID;
END VAR
& Riickgabewert
Name Typ Beschreibung
GetParams HRESULT Siehe unten
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#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung
iParameters REFERENCE TO Eine Referenz auf die Variable, die mit dem
|_PressureControlParams_PID Interface aktualisiert werden soll.
5.14.1.5 SetParams
SetParams
—iParams SetParams

Ein Parametersatz wird mit dem Controller verbunden.

Syntax:
METHOD SetParams: HRESULT
VAR _INPUT
iParams: | PressureControlParams PID [P 85];
END VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung

SetParams HRESULT Siehe unten

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung
iParameters |_PressureControlParams_PID Ein Interface auf den Parametersatz.
5.14.1.6 Setpoint
Setpoint
—ifWalue Setpointf—

Der Sollwert des Controllers wird definiert.

Syntax:

METHOD Setpoint: HRESULT
VAR INPUT

fvalue: LREAL;
END VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung

Setpoint HRESULT Siehe unten

# Eingdnge

Name Typ Beschreibung

fValue LREAL Der Sollwert.
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5.14.1.7 SwitchOver

SwitchOwver
— bSwitchOver SwitchOwer f—

Diese Methode kann von einem Pressure Handler Funktionsbaustein verwendet werden.

Ein TRUE bei bSwitchover aktiviert den Controller, wenn zuvor EnableSwitchOver(TRUE) aufgerufen wurde.

Syntax:
METHOD SwitchOver: HRESULT
VAR INPUT
bSwitchOver: BOOL;
END VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
SwitchOver HRESULT Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Riickgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer
Ursache transportiert.

Um ein HRESULT auszuwerten kénnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet
werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:

Riickgabewert Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY) Die Achse ist mit der Ausflihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA) Nicht alle Daten und Parameter flr die
Corefunction sind vorhanden und giiltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE) Der Status der Achse lasst die
Ausfuhrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT) Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR) Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.

% Eingédnge

Name Typ Beschreibung
bSwitchOver BOOL Das Aktivierungs-Signal des Pressure Handlers.
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5.14.2 FB_PressureControlParams_PID

FB_PressureControlParams_PID

—bReversed

— bEnahbleP
—bEnablem

— bEnableChangeRate
—fChangeRate

— hEnable

—fKp

— bEnablel

—fTn

—fWuLimit
—bEnableD

—fTdd

—fTd
—bEnableFeedForward
—fFeedForwardFactor
—fFeedForward

— bEnableClipping
—fOutputLimit

— bEnableProfile

Dieser Funktionsbaustein enthalt einen Parametersatz, der von einem Funktionsbaustein
FB PressureControl PID [»_80] verwendet werden soll.

Syntax:

FUNCTION_BLOCK FB_PressureControlParams_PID IMPLEMENTS I PressureControlParams_PID
END_VAR

VAR OUTPUT

END VAR

ey Eigenschaften

Name Typ Zugriff Eigenschaften
ChangeRate LREAL |Get, Set Die zu verwendende Rampenrate.
Zu Einzelheiten siehe EnableChangeRate.
Enable BOOL Get, Set Mit dieser Eigenschaft wird der Proportionalanteil des

PID-Reglers aktiviert und deaktiviert.
Zu Einzelheiten siehe Kp.

EnableChangeRate BOOL Get, Set Eine Sollwertrampenfunktion kann aktiviert und
deaktiviert werden.

Der intern verwendete Sollwert fiir die Steuerung
kann mit einer begrenzten Rate, angegeben als
ChangeRate, auf den angegebenen Sollwert
aktualisiert werden. Dieser Parameter wird in
Druckeinheiten pro Sekunde angegeben.

Eine Einstellung von ChangeRate:=0,0 oder
EnableChangeRate:=FALSE deaktiviert die
Rampenfunktion und bewirkt, dass der interne
Sollwert dem vorgegebenen Sollwert sofort folgt.

EnableClipping BOOL Get, Set Eine Begrenzungsfunktion fir den Ausgang kann
aktiviert und deaktiviert werden.

Zu Einzelheiten siehe OutputLimit.

EnableD BOOL Get, Set Der Differenzial-Anteil des PID-Reglers kann aktiviert
und deaktiviert werden.

Zu Einzelheiten siehe Td.

EnableFeedForward BOOL Get, Set Eine Geschwindigkeitsvorsteuerung kann aktiviert und
deaktiviert werden.
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Name

Typ

Zugriff

Eigenschaften

Zu Einzelheiten siehe FeedForward.

Enablel

BOOL

Get, Set

Diese Eigenschaft wird verwendet, um den
integrierenden Anteil des PID-Reglers zu aktivieren und
zu deaktivieren. Einzelheiten siehe Tn unten.

EnableM

BOOL

Get, Set

Diese Eigenschaft wird verwendet, um einen negativen
Ausgang der Steuerung zu aktivieren und zu
deaktivieren.

EnableP

BOOL

Get, Set

Diese Eigenschaft wird verwendet, um einen positiven
Ausgang der Steuerung zu aktivieren oder zu
deaktivieren.

FeedForward

LREAL

Get, Set

Eine Geschwindigkeitsvorsteuerkomponente.

Wenn EnableFeedForward auf TRUE gesetzt ist, wird
der Wert von FeedForward mit FeedForwardFactor
multipliziert und zum PID-Antwortausgang addiert.

Ein aktiver Staudruckregler wird eingesetzt, um die
Riickwartsgeschwindigkeit des Injektors an die
Wirkung der Dosierachse anzupassen. Diese
Funktion kann genutzt werden, um eine
dynamischere Anpassung an Anderungen der
Drehzahl zu erreichen.

FeedForwardFactor

LREAL

Get, Set

Diese Eigenschaft ist ein Parameter der
Geschwindigkeitsvorsteuerung.

Zu Einzelheiten siehe FeedForward.

Kp

LREAL

Get, Set

Die proportionale Verstarkung des PID-Reglers. Enable
muss TRUE sein, um die Berechnung zu ermdglichen.

Die Einheit ist Geschwindigkeitseinheit pro
Druckeinheit.

OutputLimit

LREAL

Get, Set

Eine Begrenzung fur die Reaktion des Reglers.

Reversed

BOOL

Get, Set

Diese Eigenschaft wird verwendet, um den Ausgang des
PID-Reglers umzukehren.

In einer Reihe von Anwendungsfallen muss sich die
Achse in positiver Richtung bewegen, um einen
Uberdruck abzubauen. Typische Beispiele sind
Nachdruck- und Staudruckregler in
SpritzgieBmaschinen.

Td

LREAL

Get, Set

Der Differenzial-Anteil des PID-Reglers.

Die Antwort wird berechnet, wenn EnableD TRUE ist
und Td und Tdd >=Zykluszeit sind, andernfalls ist
sie Null.

Die Einheit ist Geschwindigkeitseinheiten * Sekunde
pro Druckeinheit.

Tdd

LREAL

Get, Set

Ein Parameter des Differenzial-Anteils des PID-Reglers.
Far Einzelheiten siehe Td oben.

Tn

LREAL

Get, Set

Der integrierende Anteil des PID-Reglers.

Die Antwort wird berechnet, wenn Enablel TRUE und Tn
>= Zykluszeit ist, ansonsten ist sie Null. Die Ausgabe ist
auf WuLimit begrenzt.

Die Einheit ist Geschwindigkeitseinheiten pro
(Druckeinheit * Sekunde).

WuLimit

LREAL

Get, Set

Ein Parameter des integrierenden Anteils des PID-
Reglers.

Fiir Einzelheiten siehe Tn oben.
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‘% Methoden

Name

Beschreibung

GetBoolParameter [» 87]

Diese Methode wird verwendet, um BOOL-Parameter
der Steuerung auszulesen. Siehe

E PressureControlParam [P_89] flir weitere

Einzelheiten.

GetFloatParameter [P 871

Diese Methode wird verwendet, um LREAL-
Parameter der Steuerung auszulesen. Siehe

E PressureControlParam [P_89] flir weitere
Einzelheiten.

SetBoolParameter [» 88]

Diese Methode wird verwendet, um BOOL-Parameter
der Steuerung zu definieren. Siehe

E PressureControlParam [»_89] flr weitere
Einzelheiten.

SetFloatParameter [» 88]

Diese Methode wird verwendet, um LREAL-
Parameter der Steuerung zu definieren. Siehe

E PressureControlParam [P_89] flir weitere

Einzelheiten.

5.14.21 GetBoolParameter

GetBoolParameter
—eSelect GetBoolParameterk—
—bvalue

Diese Methode wird verwendet, um BOOL-Parameter der Steuerung zu lesen. Siehe
E PressureControlParam [P 89] fiir weitere Einzelheiten.

Syntax:

METHOD GetBoolParameter : HRESULT
VAR INPUT
eSelect: E PressureControlParam;
bvValue : REFERENCE TO BOOL;
END VAR

& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung

GetBoolParameter HRESULT Siehe unten

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung

eSelect E_PressureControlParam Die Auswahl des Parameters.

bValue REFERENCE TO BOOL Eine Referenz auf die mit dem Parameter zu
aktualisierende Variable.

5.14.2.2 GetFloatParameter

GetFloatParameter
—eSelect GetFloatParameterf—
—fvalue
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Diese Methode wird verwendet, um LREAL-Parameter der Steuerung zu lesen. Siehe
E PressureControlParam [P_89] fiir weitere Einzelheiten.

Syntax:

METHOD GetFloatParameter : HRESULT
VAR_INPUT
eSelect: E_PressureControlParam;
fvalue : REFERENCE TO LREAL;
END VAR

& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung

GetFloatParameter HRESULT Siehe unten

% Eingédnge

Name Typ Beschreibung
eSelect E_PressureControlParam Die Auswahl des Parameters.
fValue REFERENCE TO LREAL Eine Referenz auf die mit dem Parameter zu
aktualisierende Variable.
5.14.2.3 SetBoolParameter
SetBoolParameter
—{eSelect SetBoolParameterf—
—bvalue

Diese Methode wird verwendet, um BOOL-Parameter der Steuerung zu definieren. Siehe
E PressureControlParam [P 89] fiir weitere Einzelheiten.

Syntax:

METHOD SetBoolParameter : HRESULT
VAR INPUT
eSelect: E PressureControlParam;
bvalue : BOOL;
END_ VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung

SetBoolParameter HRESULT Siehe unten

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung
eSelect E_PressureControlParam Die Auswahl des Parameters.
bValue BOOL Der Wert, mit dem der Parameter definiert werden soll.
5.14.2.4 SetFloatParameter
SetFloatParameter
—eSelect SetFloatParameterf—
—fvalue
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Diese Methode wird verwendet, um LREAL-Parameter der Steuerung zu definieren. Siehe
E PressureControlParam [P_89] fiir weitere Einzelheiten.

Syntax:
METHOD SetFloatParameter : HRESULT
VAR_INPUT
eSelect: E_PressureControlParam;
fValue : LREAL;
END VAR
& Riickgabewert
Name Typ Beschreibung
SetFloatParameter HRESULT Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Riuckgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer

Ursache transportiert.

Um ein HRESULT auszuwerten kdnnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet

werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:

Ruckgabewert

Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY)

Die Achse ist mit der Ausfihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA)

Nicht alle Daten und Parameter flr die
Corefunction sind vorhanden und guiltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE)

Der Status der Achse lasst die
Ausfuhrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT)

Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR)

Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.

#' Eingdnge

Name Typ Beschreibung

eSelect E_PressureControlParam Die Auswahl des Parameters.

fValue LREAL Der Wert, mit dem der Parameter definiert werden soll.
5.14.3 E_PressureControlParam

Die Werte dieser Aufzahlung werden von GetBoolParameter(), GetFloatParameter(), SetBoolParameter()
und SetFloatParameter() von FB _PressureControlParams PID [P _80] verwendet.

TYPE E PressureControlParam :
(
eKp
eTn,
eTd,
eTdd,

//

eWulimit,
eOutlimit,

//

eChangeRate,
eFeedForward,
eFeedForwardFactor,

g= 1,
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eEnable,
eEnableP,
eEnableM,

//

eReversed,

//

eEnableFF,
eEnablel,
eEnableD,
eEnableClipping,
eEnableChangeRate
)i

END TYPE

515 Ptp

FB_Ptp

Diese Corefunction dient der Durchfiihrung von Multisegment-Bewegungen mit der Mdglichkeit, am Ende auf
ein Drehmoment- oder Konstantausgang-Clamping umzuschalten.

® Verbindung wahrend des Starts
1 Die interne PtpLookUp Corefunction der Achse wird beim Start mit der Ptp Corefunction verbunden.

® Wird nicht von allen Achstypen unterstitzt

1 Diese Corefunction wird von Umrichterachsen nicht unterstitzt. Jede Verwendung wird
DEVICE_NOTINIT melden und eine Fehlermeldung auslésen.

ey Eigenschaften

Name Typ Beschreibung
ActiveSegment INT Die Nummer des Segments, das gerade ausgefuhrt wird.
IsClamping BOOL TRUE, wenn die Achse auf Clamping umgeschaltet hat.
MovingNegative BOOL TRUE, wenn sich die Achse aktiv in die negative Richtung bewegt.
MovingPositive BOOL TRUE, wenn sich die Achse aktiv in die positive Richtung bewegt.
NumberOfPoints INT Die Anzahl der Motion-Segmente, die die Corefunction speichern
kann.

w Methoden

Name Beschreibung

CheckPoint [» 911

Das angegebene Segment wird mit den Achsparametern verglichen.

DoMove [P 91]

Die Ausfihrung wird ausgeldst.

GetClampPoint [ 92]

Ein Segment der Clamping-Tabelle wird zurtickgelesen.

GetPoint [» 921

Ein Segment der Stltzstellentabelle wird zurtickgelesen.

GetUpdatedPoint [P 93]

Ein Segment der Stltzstellentabelle wird zurtickgelesen.

InvalidateClampPoint [P 93]

Alle Segmente in der Clamping-Tabelle werden als ungultig markiert.

InvalidateTable [P 93]

Alle Segmente in der Stitzstellentabelle werden als ungultig markiert.

SetClampPoint [P 94]

Ein Segment der Clamping-Tabelle wird definiert.

SetPoint [P 94]

Ein Segment der Stltzstellentabelle wird definiert.

UpdatePosition [» 95]

Die Zielposition des Segments wird verandert, nachdem es definiert wurde.
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5.15.1 CheckPoint

CheckPoint
—stPoint CheckPointf—

Das angegebene Segment wird mit den Achsparametern verglichen. Das Ergebnis wird nur dann als
SUCCEEDED() getestet, wenn das Ziel keine der aktivierten Software-Positionsgrenzen Uberschreitet und
die Mindestgeschwindigkeit nicht unterschreitet.

Syntax:

METHOD CheckPoint: HRESULT
VAR INPUT

stPoint: ST LookUpPtpPoint;
END VAR

& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
CheckPoint HRESULT Siehe unten

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung
stPoint LookUpPtpPoint Das zu Uberprifende Segment.

5.15.2 DoMove

DolMove
— bExecute DoMovep—

Die Ausfiihrung wird ausgelost.

Syntax:
METHOD DoMove: HRESULT
VAR INPUT

bExecute: BOOL;
END_ VAR

& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung

DoMove HRESULT Siehe unten

* Eingédnge

Name Typ Beschreibung

bExecute BOOL Eine steigende Flanke I0st den Start aus.
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5.15.3 GetClampPoint

GetClampPoint
—nldx GetClampPaintf—
—stClampPoint

Ein Segment der Clamping-Tabelle wird zurlickgelesen.

Syntax:

METHOD GetClampPoint: HRESULT
VAR _INPUT

nIdx: INT;
END VAR

& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
GetClampPoint HRESULT Siehe unten

% Eingédnge

Name Typ Beschreibung
nldx INT Der Index des Segments.

5.154 GetPoint

GetPoint
—nIdx GetPoint—
—stPaint

Ein Segment der Stitzstellentabelle wird zurtickgelesen.

Syntax:
METHOD GetPoint: HRESULT
VAR_INPUT
nIdx : INT;
stPoint: REFERENCE TO ST LookUpPtpPoint;
END VAR

& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
GetPoint HRESULT Siehe unten

* Eingédnge

Name Typ Besprechung

nldx INT Der Index des Segments.

stPoint REFERENCE TO Eine Referenz auf die Variable, die aktualisiert werden
ST _LookUpPtpPoint soll.
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5.15.5 GetUpdatedPoint

GetUpdatedPoint
—{nldx GetlpdatedPointf—
—{stPaoint

Ein Segment der Stitzstellentabelle wird zurtickgelesen.

Syntax:
METHOD GetUpdatedPoint: HRESULT
VAR INPUT
nldx : INT;
stPoint: REFERENCE TO ST LookUpPtpPoint;
END VAR

& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
GetUpdatedPoint HRESULT Siehe unten

#! Eingdnge

Name Typ Besprechung

nldx INT Der Index des Segments.

stPoint REFERENCE TO Eine Referenz auf die Variable, die aktualisiert werden
ST_LookUpPtpPoint soll.

5.15.6 InvalidateClampPoint

InvalidateClampPoint
InvalidateClampPointf—

Alle Segmente in der Clamping-Tabelle werden als ungtiltig markiert.

Syntax:

METHOD InvalidateClampPoint: HRESULT
VAR INPUT
END_ VAR

& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung

InvalidateClampPoint HRESULT Siehe unten

5.15.7 InvalidateTable

InvalidateTable

InvalidateTablef—

Alle Segmente in der Stutzstellentabelle werden als unguiltig markiert.
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Syntax:

METHOD InvalidateTable: HRESULT
VAR INPUT
END VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
InvalidateTable HRESULT Siehe unten
5.15.8 SetClampPoint
SetClampPoint
—nldx SetClampPoint
—stClampPaint

Ein Segment der Clamping-Tabelle wird definiert.

Syntax:

METHOD SetClampPoint: HRESULT

VAR_INPUT
Idx:

END VAR

INT;

B Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
SetClampPoint HRESULT Siehe unten
#! Eingdnge
Name Typ Beschreibung
nldx INT Der Index des Clamping-Segments.
stClampPoint ST_LookUpClamping Das zu verwendende Clamping-Segment.
5.15.9 SetPoint

SetPoint
—{nldx SetPoint
—stPaint

Ein Segment der Stitzstellentabelle wird definiert.

Syntax:
METHOD SetPoint: HRESULT
VAR INPUT
nIdx : INT;
stPoint: REFERENCE TO ST LookUpPtpPoint;
END_VAR

E- Riickgabewert

Beschreibung

Name Typ

SetPoint BOOL Siehe unten

94 Version: 1.0.1

TF8560



BECKHOFF Corefunctions der Achse

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung

nldx INT Der Index des Segments.

stPoint REFERENCE TO Eine Referenz auf die Variable, die aktualisiert werden soll.
ST_LookUpPtpPoint

5.15.10 UpdatePosition

UpdatePosition
—nldx UpdatePositionf—
— fPosition
—bSwap
— bForce

Die Zielposition des Segments wird verandert, nachdem es definiert wurde.

Syntax:
METHOD UpdatePosition: HRESULT
VAR INPUT
nIdx : INT;
fPosition: LREAL;
bSwap : BOOL;
bForce : BOOL;
END VAR

& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
UpdatePosition BOOL Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Ruckgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer
Ursache transportiert.

Um ein HRESULT auszuwerten kénnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet
werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:

Riickgabewert Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY) Die Achse ist mit der Ausflihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA) Nicht alle Daten und Parameter fur die
Corefunction sind vorhanden und gliltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE) Der Status der Achse lasst die
Ausfuhrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT) Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR) Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.

#' Eingdnge

Name Typ Beschreibung
nldx INT Der Index des zu aktualisierenden Segments.
fPosition LREAL Die neue Ziel-Position.
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Name Typ Beschreibung

bSwap BOOL Bei bSwap=TRUE werden die richtungsbezogenen Freigaben (PositiveOnly,
NegativeOnly) vertauscht.

bForce BOOL Bei einem TRUE wird das Segment auch dann aktualisiert, wenn die Achse ein
Kommando ausfuhrt.
Es ist darauf zu achten, dass die Achse kein Ptp Kommando ausfiihrt.

5.16 PtpLookUp

FB_PtpLookUp

Diese Corefunction wird verwendet, um die Definition einer komplexen Multisegmentbewegung zu
speichern.

® Verbindung wahrend des Starts
1 Die interne PtpLookUp Corefunction der Achse wird beim Start mit der Ptp Corefunction verbunden.

® Nicht liber die Achsenschnittstellen verfiigbar

1 Diese Corefunction ist nicht Uber die Achsenschnittstellen verflgbar. Ein direkter Zugriff durch die
Anwendung ist nicht erforderlich. Dennoch wird dies hier zum besseren Verstandnis der Ptp-
Funktion dokumentiert.

g Eigenschaften

Name Typ Beschreibung
NumberOfPoints INT Die Anzahl der Motion-Segmente die die Kernfunktion speichern kann.

@® Definition bei der Instanziierung
1 Die Kapazitat der Kernfunktion wird bei der Instanziierung festgelegt.

% Methoden
Name Beschreibung
GetPoint [ 96] Ein Segment aus der Stitzstellentabelle wird zuriick gelesen.
Invalidate [» 97] Alle Segmente in der Stltzstellentabelle werden als ungultig markiert.

ReadMaster [» 97] Es wird ein Master-Wert ermittelt, der dem angegebenen Slave-Wert entspricht.

SetPoint [» 98] Ein Segment der Stitzstellentabelle wird definiert.

UpdatePosition [» 98] |In einigen Anwendungsféllen muss die Zielposition der Segmente nach der
Definition geandert werden.
Diese Methode wird z.B. bei transformierenden Achsen genutzt.

5.16.1 GetPoint

GetPoint
—nIdx GetPoint—

—stPaint

Ein Segment aus der Stutzstellentabelle wird zurtck gelesen.
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Syntax:
METHOD GetPoint: HRESULT
VAR INPUT
nIdx : INT;
stPoint: REFERENCE TO ST LookUpPtpPointIntern;
END_VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
GetPoint |HRESULT Siehe unten

# Eingdnge

Name Typ Beschreibung
nldx INT Der Index des Segments. Zulassiger Bereich 1 ...
NumberOfPoints.
stPoint REFERENCE TO Eine Referenz auf die Variable, die mit den Segment-Daten
ST LookUpPtpPointintern [> 99] |aktualisiert werden soll.

5.16.2 Invalidate

Invalidate

Invalidatef—

Durch diese Methode werden alle Segmente in der Stitzstellentabelle ungultig.

Syntax:

METHOD Invalidate: HRESULT
VAR INPUT
END VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung

Invalidate HRESULT Siehe unten

5.16.3 ReadMaster

ReadMaster
—fSlave ReadMaster—
—fMaster

Mit dieser Methode wird ein Master-Wert gefunden, der dem angegebenen Slave-Wert entspricht.

Syntax:

METHOD ReadMaster : HRESULT
VAR_INPUT

fSlave: LREAL;

fMaster: REFERENCE TO LREAL;
END VAR
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& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
ReadMaster HRESULT Siehe unten

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung

fSlave LREAL Der vorgegebene Slave-Wert.

fMaster REFERENCE TO Eine Referenz auf die Variable, die mit der Master-Position
LREAL aktualisiert werden soll.

5.16.4 SetPoint

SetPoint
—nldx SetPointf—
—stPoint
—bFarce

Ein Segment der Stitzstellentabelle wird definiert.

Syntax:
METHOD SetPoint: HRESULT
VAR INPUT

nIdx : INT;

stPoint: REFERENCE TO ST LookUpPtpPoint;
bForce : BOOL;
END_ VAR

& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
SetPoint HRESULT Siehe unten

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung

nldx INT Der Index des Segments. Zulassiger Bereich 1 ...
NumberOfPoints.

stPoint REFERENCE TO Eine Referenz auf die Variable, mit der das Segment aktualisiert

ST LookUoPtpPoint [» 99] |werden soll.

bForce BOOL Bei einem TRUE wird das Segment auch dann aktualisiert, wenn
die Achse ein Kommando ausfiihrt.
Es ist darauf zu achten, dass die Achse kein Ptp Kommando
ausfiihrt.

5.16.5 UpdatePosition

UpdatePosition

—nIdx UpdatePositionf—

—{fPosition

—bSwap

—bFarce
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In einigen Anwendungsfallen muss die Zielposition der Segmente nach der Definition geandert werden.
Diese Methode wird z.B. bei transformierenden Achsen genutzt.

Syntax:
METHOD UpdatePosition: HRESULT
VAR INPUT
nIdx : INT;
fPosition: LREAL;
bSwap : BOOL;
bForce : BOOL;
END_ VAR

& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
UpdatePosition HRESULT Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Riuckgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer
Ursache transportiert.

Um ein HRESULT auszuwerten kdnnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet
werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:

Ruckgabewert Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY) Die Achse ist mit der Ausfuhrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA) Nicht alle Daten und Parameter flr die
Corefunction sind vorhanden und guiltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE) Der Status der Achse lasst die
Ausfuhrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT) Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstéandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR) Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.

#' Eingdnge

Name Typ Beschreibung

nldx INT Der Index des Segments. Zulassiger Bereich 1 ... NumberOfPoints.

fPosition LREAL Der fur die Aktualisierung zu verwendende Wert.

bSwap BOOL Bei bSwap=TRUE werden die richtungsbezogenen Freigaben (PositiveOnly,
NegativeOnly) vertauscht.

bForce BOOL Bei einem TRUE wird das Segment auch dann aktualisiert, wenn die Achse ein
Kommando ausfuhrt.
Es ist darauf zu achten, dass die Achse kein Ptp Kommando ausfiihrt.

5.16.6 ST_LookUpPtpPoint

Dieser Datentyp wird verwendet, um Segmente einer komplexen Bewegung zu halten.
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Syntax:
TYPE ST LookUpPtpPoint :
STRUCT
Position : LREAL;
Velocity : LREAL;
Acceleration: LREAL;
Deceleration: LREAL;
Jerk : LREAL;
Limiting : LREAL;
Valid : BOOL;
PositiveOnly: BOOL;
NegativeOnly: BOOL;
END STRUCT
END TYPE
Name Typ Beschreibung
Position LREAL Das Ziel des Segments. Falls ein weiteres Segment im Bewegungsprofil
vorhanden ist, wird es mit der Regel BlendingLow Uberblendet.
Velocity LREAL Die Geschwindigkeit im Segment.
Aufgrund der Umstédnde kann die angegebene Geschwindigkeit
unerreichbar sein.
Acceleration LREAL Die Beschleunigung in diesem Segment.
Deceleration LREAL Die Verzogerung in dem Segment.
Jerk LREAL Der Ruck im Segment.
Limiting LREAL Die Drehmomentbegrenzung in dem Segment.
Valid BOOL Muss auf TRUE gesetzt werden, um das Segment zu validieren.
PositiveOnly BOOL Wird eine Bewegung in die negative Richtung aufgrund des Segments
verhindern.
NegativeOnly BOOL Wird eine Bewegung in die positive Richtung wegen des Segments
verhindern.

5.17 SetPosition

FB_5SetPosition

Diese Corefunction wird verwendet, um die Istposition zu andern, ohne die Achse physisch zu bewegen. Sie
aktualisiert den Offset der Positionsgeberfunktion.

Wird nicht von allen Achstypen unterstiitzt

Diese Corefunction wird von Umrichterachsen nicht unterstitzt. Jede Verwendung wird DEVICE_NOTINIT
melden und eine Fehlermeldung auslésen.

=g Eigenschaften

Name

Typ

Beschreibung

Mode

BOOL

Mode := TRUE bewirkt, dass die Istposition um einen Betrag verandert wird,
der als Target angegeben wird.

Mode := FALSE bewirkt, dass die Istposition auf den Wert gesetzt wird, der
als Target angegeben ist.

Die Eigenschaft Mode hat die gleiche Wirkung wie der Eingang
bRelative der Methode SetParameter().

Target

LREAL

Hier wird der neue Positionswert festgelegt.
Die Eigenschaft Target hat die gleiche Wirkung wie der Eingang
fPosition der Methode SetParameter().
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‘% Methoden

Name

Beschreibung

DoSetPosition [P _101]

Eine steigende Flanke am Eingang bExecute I0st die Corefunction aus.

SetParameter [P 101]

Hier werden die neue Position und die Betriebsart der Corefunction
festgelegt.

5171 DoSetPosition

— bExecute

DoSetPosition

DoSetPositionf—

Diese Methode l6st die Corefunction aus.

Syntax:

METHOD DoSetPosition :
VAR INPUT

bExecute: BOOL;

END VAR

& Riickgabewert

HRESULT

Name Typ

Beschreibung

DoSetPosition HRESULT Siehe unten

% Eingédnge

Name Typ

Beschreibung

bExecute BOOL

Eine steigende Flanke startet die Corefunction.

5.17.2 SetParameter

—fPasition
— bRelative

SetParameter

SetParameterp—

Hier werden die neue Position und die Betriebsart der Corefunction festgelegt.

Syntax:

METHOD SetParameter : HRESULT

VAR_INPUT
fPosition: LREAL;
bRelative: BOOL;
END VAR

& Riickgabewert

Name Typ

Beschreibung

SetParameter HRESULT Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden
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Die Riickgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer
Ursache transportiert.

Um ein HRESULT auszuwerten kénnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet
werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:

Riickgabewert Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY) Die Achse ist mit der Ausflihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA) Nicht alle Daten und Parameter fur die
Corefunction sind vorhanden und gliltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE) Der Status der Achse lasst die
Ausflihrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT) Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR) Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung
fPosition LREAL Hier wird der zu verwendende Positionswert festgelegt.
bRelative BOOL bRelative := TRUE bewirkt, dass die Istposition um einen Betrag verandert

wird, der als fPosition angegeben wird.

bRelative:= FALSE bewirkt, dass die Istposition auf den Wert gesetzt wird, der
als fPosition angegeben ist.

5.18 Stop

FB_Stop

Diese Kernfunktion wird verwendet, um einen Stoppvorgang unter Verwendung bestimmter dynamischer
Parameter auszufihren.

=g Eigenschaften

Name Typ Beschreibung

NoCreeping BOOL |Ein TRUE in dieser Eigenschaft vermeidet die Schleichphase am Ende des
Anhaltevorgangs der Hydraulik-Bibliothek.

‘w Methoden
Name Beschreibung
DoStop [»_103] Eine steigende Flanke |6st den Stopp aus.
SetParameter Diese Methode wird verwendet, um die dynamischen Parameter der Operation zu
[» 103] definieren.
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5.18.1 DoStop

DoStop
— bExecute DoStopp—

Diese Methode wird verwendet, um den Stopp auszuldsen.

Syntax:
METHOD DoStop : HRESULT
VAR INPUT
bExecute: BOOL;
END VAR

& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
DoStop HRESULT Siehe unten

% Eingédnge

Name Typ Beschreibung
bExecute BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang I6st den Stopp aus.

5.18.2 SetParameter

SetParameter
—fDeceleration SetParameterf—
—flerk

Diese Methode wird verwendet, um die dynamischen Parameter der Operation zu definieren.

Syntax:
METHOD SetParameter: HRESULT
VAR INPUT
fDeceleration: LREAL;
fJerk : LREAL;
END VAR

E- Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
SetParameter HRESULT Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Ruckgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer
Ursache transportiert.

Um ein HRESULT auszuwerten kénnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet
werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:
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Ruckgabewert

Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY)

Die Achse ist mit der Ausfihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA) Nicht alle Daten und Parameter flr die

Corefunction sind vorhanden und gliltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE) Der Status der Achse |asst die

Ausflhrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT)

Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR)

Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.

# Eingdnge

Name Typ Beschreibung
fDeceleration LREAL Die zu verwendende Verzdgerung.
fderk LREAL Der anzuwendende Ruck.

5.19 ToolAdaptation

FB_ToolAdaptionDefault

Diese Corefunction dient zur Umrechnung zwischen Achskoordinaten und Werkzeugarbeitsposition. Dabei
wird ein Offset und eine optionale Invertierung bericksichtigt.

B =
S 5
= @
=T =
= 5]
z 5 S
oI Encoder |« > 2 < 2
L]
5 =
w2
A
= »  Motor
o
Cmd =
2
e Eigenschaften
Name Typ Beschreibung
Inverting BOOL Ein TRUE hier signalisiert eine Richtungsumkehr zwischen Achs- und Werkzeug-
Bewegung.
Offset LREAL Die Differenz zwischen Achs- und Werkzeug-Position.
w Methoden
Name Beschreibung
AxisPosition Fur eine gegebene Werkzeug-Position wird die Achs-Position ermittelt.
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Name Beschreibung

AxisVelocity Fir eine gegebene Werkzeug-Geschwindigkeit wird die Achs-Geschwindigkeit
ermittelt.

ToolPosition Fir eine gegebene Achs-Position wird die Werkzeug-Position ermittelt.

ToolVelocity Fir eine gegebene Achs-Geschwindigkeit wird die Werkzeug-Geschwindigkeit
ermittelt.

5.20 VelocityFeed

FB_VelocityFeed

Diese Corefunction wird verwendet, um die Achse mit einer kommandierten Geschwindigkeit, aber ohne
definierte Zielposition zu starten.

ey Eigenschaften

Name Typ Beschreibung
GearFactor LREAL Der Faktor, mit dem auf GuidingValue zu reagieren ist.
GuidingValue LREAL Die kommandierte Geschwindigkeit.

® Entkoppeln der Achse
1 Ein GearFactor von 0,0 entkoppelt die Achse effektiv vom GuidingValue.

® Indie entgegengesetzte Richtung bewegen
1 Ein negativer GearFactor bewirkt, dass sich die Achse in die entgegengesetzte Richtung bewegt.

‘w Methoden
Name Beschreibung
DoFeed Eine steigende Flanke I6st die Corefunction aus.

5.20.1 DoFeed

DoFeed
— hEnahle DoFeedf—

Eine steigende Flanke an bEnable 16st die Corefunction aus, wahrend eine fallende Flanke sie zum Anhalten
und zur Rickkehr in den Leerlauf bewegt.

Syntax:

METHOD DoFeed : HRESULT
VAR INPUT

bEnable: BOOL;

END VAR
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& Riickgabewert

Name Typ Beschreibung
DoFeed HRESULT Siehe unten

Riickgabewerte von Corefunction Methoden

Die Ruckgabewerte der Methoden sind vom Typ HRESULT. Dieser 32 Bit Datentyp kodiert in den oberen 16
Bit neben Erfolg / Misserfolg diverse weitere Informationen. In den unteren 16 Bit wird eine Angabe einer
Ursache transportiert.

Um ein HRESULT auszuwerten kdnnen die FUNCTIONs SUCCEEDED(hr) und FAILED(hr) verwendet
werden.

Die folgenden Werte sind hier zu erwarten:

Ruckgabewert Ursache

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_BUSY) Die Achse ist mit der Ausfuihrung einer
anderen Corefunction beschaftigt.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDDATA) Nicht alle Daten und Parameter flr die
Corefunction sind vorhanden und guiltig.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_INVALIDSTATE) Der Status der Achse lasst die
Ausfuhrung nicht zu.

F_HresultFailure(E_AdsErr.DEVICE_NOTINIT) Die Corefunction ist nicht oder nicht
vollstéandig initialisiert.

F_HresultSuccess(E_AdsErr.NOERR) Die Corefunction hat das Kommando
akzeptiert.

* Eingédnge

Name Typ Beschreibung

bEnable BOOL Eine steigende Flanke I6st die Corefunction aus, wahrend eine fallende
Flanke sie zum Anhalten und zur Rickkehr in den Leerlauf bewegt.
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6 Eigenschaften und Methoden einer Achse

6.1 Eigenschaften einer Achse

Eine Reihe von Datenelementen (d.h. Parameter, Status usw.) der Achse sind als Eigenschaften
implementiert. Einige dieser Elemente sind lesbar und schreibbar (d.h. Get, Set), wahrend andere nur lesbar
sind (Get).

@® Schnittstellen zu Kernfunktionen

Es gibt eine Reihe von Eigenschaften, die Schnittstellen zu Kernfunktionen zuriickgeben.
Einzelheiten zu diesen Funktionen finden Sie in einem separaten Teil dieser Dokumentation.

Name Typ Zugriff \Beschreibung
AutoTorqueLimitSelect BOOL Get, Eine NC-basierte Achse bietet integrierte
Set Funktionsbausteine fur die

drehmomentbegrenzende Kommunikation mit SoE
(d. h. Sercos over EtherCAT) und CoE (d. h. CAN
over EtherCAT). Wenn AutoTorqueLimitSelect
TRUE ist (Standardeinstellung), verwendet die
Achse den passenden internen Funktionsbaustein,
sobald sie den Typ des angeschlossenen
Servoverstarkers erkennen kann.

Diese Eigenschaft muss auf FALSE gesetzt
werden, wenn es einen Applikationsbaustein
gibt, der fiir die drehmomentbegrenzende
Kommunikation verwendet wird.

AxislsInverter BOOL Get TRUE, wenn der Antrieb der Achse ein Frequenz-
Umrichter ist.
AxislsNc BOOL Get TRUE, wenn die Achse auf TwinCAT NC basiert.
AxisName STRING Get, Die textuelle Bezeichnung der Achse.
Set

In den meisten Fallen wird der Name bei der
Instanziierung der Achse angegeben, wie in
foSomeAxis:

FB_AxisNcBase( AxisName:='"NcClampAxis1', ...

Der Name kann spatestens als erste Aktion im
ersten zyklischen Aufruf der Achse definiert werden.

Der Achsname muss eindeutig sein. Dies ist vor
allem bei hydraulischen Achsen von Bedeutung. Die
hier verwendete Bibliothek verwendet den
Achsnamen als Dateinamen fiir das Laden und
Speichern der Achsparameter.

CycleTime LREAL Get In der Startphase bestimmt die Achse die Zykluszeit
der SPS-Task, die die Achsfunktion ausfiihrt. Die
Achse flhrt keine Funktion aus, wenn sie diesen
Wert nicht aktualisieren konnte.

CycleTimeValid BOOL Get TRUE, wenn CycleTimeValid ermittelt wurde.
State E_AxisState  |Get, Der Zustand [» 20] der Achse.
Set

Diese Eigenschaft ist aus technischen Griinden
schreibbar. Die Anwendung darf dies nicht
verwenden, um die Situation oder das Verhalten
der Achse zu verandern.

SwitchOver BOOL Get TRUE, wenn ein Pressure Handling eine
Druckregler-Aktivierung ausgeldst hat.
UseDatFile BOOL Es werden Achsparameter aus einer DAT-Datei

geladen, wenn TRUE.
Nur wirksam bei hydraulischen Achsen.
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Name Typ Zugriff Beschreibung

Ein TRUE muss vor dem ersten Cyclic-Aufruf
gesetzt sein.

6.2 Achsmethoden

METHOD Cyclic

Diese Methode implementiert alle Achsmechanismen, die zyklisch aufgerufen werden mussen.

® Keine Implementierung von Echtzeitaufgaben

Die Bibliothek implementiert keine Echtzeitaufgaben. Die Anwendung ist dafir verantwortlich, diese
Methode flr alle Achsen aufzurufen.

METHOD DoReset : HRESULT
VAR INPUT

bExecute : BOOL;
END_ VAR

Diese Methode ruft die DoReset()-Methode aller Kernfunktionen und aller drehmomentbegrenzenden
Funktionen auf, die mit der Achse verbunden oder in ihr enthalten sind. Der Fehlerzustand der Achse wird
geldscht.

METHOD FB_init : BOOL (NC-basierte Achse)

VAR INPUT
bInitRetains : BOOL;
bInCopyCode : BOOL;
AxisName : STRING;
nPtpPoints : INT;
iProcessHandler : I ProcessHandler;
iPosCamLookup : I _CammingLookUp;
ivVeloCamLookup : I CammingLookUp;
END VAR

Diese Methode wird von TwinCAT PLC zum Initialisieren, Bewegen oder Freigeben von NC-basierten
Achsen verwendet. Die angegebenen Parameter werden zur Initialisierung von Parametern, zur Zuweisung
von Puffern und zum Anschluss optionaler Komponenten verwendet.

o
Diese Methode ist fur Achsen der Hydraulik-Bibliothek unterschiedlich. Einzelheiten finden Sie
unten.

Diese Methode darf nicht von der Anwendung aufgerufen werden.

bInitRetains : BOOL;

bInCopyCode : BOOL;

Diese Eingange werden verwendet, um die Inbetriebnahme von Objekten (d.h. FBs), den Start, den Stopp
oder den Online-Change von SPS-Projekten zu koordinieren. Sie werden von der TwinCAT PLC Runtime
definiert. Einzelheiten finden Sie in der TwinCAT-Dokumentation.

AxisName : STRING;

Dieser String wird zur Beschriftung der Achse verwendet.

o
1 Hydraulische Achsen verwenden diesen String, um den Pfad zur Parameterdatei zu erstellen.

nPtpPoints : INT;

Dieser Parameter wird verwendet, um Speicher fur einen Puffer fir multisegmentierte
Bewegungsdefinitionen zuzuweisen. Die Zuordnung erfolgt beim SPS-Start. Der Speicher wird bei SPS-
Stopp automatisch freigegeben.
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1 Dieser Parameter kann 0 sein fur Achsen, die zu keinem Zeitpunkt ein Ptp-Kommando verwenden.

iProcessHandler

: I _ProcessHandler;

Reserviert flr zukunftige Erweiterung.

iPosCamLookup :

I CammingLookUp;

Dieser Parameter ist ein INTERFACE zu einem Camming Lookup FB. Dieser kann bei der Inbetriebnahme
oder spater gesetzt werden.

iVeloCamLookup :

I CammingLookUp;

Dieser Parameter ist ein INTERFACE zu einem Camming Lookup FB. Dieser kann bei der Inbetriebnahme
oder spater gesetzt werden.

METHOD FB_init : BOOL (auf der Hydraulik-Bibliothek basierende Achse)

VAR _INPUT
bInitRetains : BOOL;
bInCopyCode : BOOL;
AxisName : STRING;
nPtpPoints : INT;
iProcessHandler : I ProcessHandler;
iPosCamLookup : I CammingLookUp;
iVeloCamLookup : I CammingLookUp;
iEncoder : I InputBase;
iDrive : I OutputBase;
iPressureP : I InputBase;
iPressureM : I InputBase;
iPosFilter : I Filter;
iveloFilter : I Filter;

END VAR

Diese Methode wird von TwinCAT PLC verwendet, um auf der Hydraulik-Bibliothek basierende Achsen zu
initialisieren, zu bewegen oder freizugeben. Die angegebenen Parameter werden zur Initialisierung von
Parametern, zur Zuweisung von Puffern und zum Anschluss externer oder optionaler Komponenten
verwendet.

® Unterschiedlich fiir NC-Achsen
1 Diese Methode ist flir NC-Achsen anders. Einzelheiten finden Sie oben.

Darf nicht von der Anwendung aufgerufen werden

Diese Methode darf nicht von der Anwendung aufgerufen werden.

bInitRetains : BOOL;

bInCopyCode : BOOL;

AxisName : STRING;
nPtpPoints : INT;
iProcessHandler : I ProcessHandler;
iPosCamLookup : I CammingLookUp;
iVeloCamLookup : I CammingLookUp;

Dasselbe wie oben.

iEncoder : I InputBase;

Im Falle von Achsen, die auf einer Hydraulik-Bibliothek basieren, kann eine Vielzahl von Geraten als Quelle
fur Positionsinformationen verwendet werden. Dies geschieht durch die Zuweisung eines INTERFACE zu
einem standardisierten FB, der der verwendeten Eingangshardware entspricht.

iDrive : I_OutputBase;

Im Falle von Achsen, die auf einer Hydraulik-Bibliothek basieren, kann eine Vielzahl von Geraten als Ziel fir
den Steuerausgang verwendet werden. Dies geschieht durch die Zuweisung eines INTERFACE zu einem
standardisierten FB, der der verwendeten Ausgangshardware entspricht.

iPressureP : I InputBase;
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iPressureM : I InputBase;

Im Falle von Achsen, die auf einer Hydraulik-Bibliothek basieren, kann eine breite Palette von Geraten als
Quelle fir Ist-Druckinformationen verwendet werden. Dies geschieht durch die Zuweisung eines
INTERFACE zu einem standardisierten FB, der der verwendeten Eingangshardware entspricht.

iPosFilter : I Filter;

In einigen Fallen kann die Ist-Positionsangabe einen hohen Rauschpegel aufweisen. Mit diesem Parameter
kann ein standardisierter Filter-FB angewendet werden.

@® Starke Filterung
1 Eine starke Filterung kann sich negativ auf die Leistung der Achse auswirken.

iVeloFilter : I Filter;

In einigen Fallen kénnen die Ist-Geschwindigkeitsinformationen einen hohen Rauschpegel aufweisen. Mit
diesem Parameter kann ein standardisierter Filter-FB angewendet werden.

@® Starke Filterung
1 Eine starke Filterung kann sich negativ auf die Leistung der Achse auswirken.

METHOD ABSTRACT SetProcessHandler : HRESULT

VAR INPUT
iProcessHandler : I ProcessHandler;
END_VAR

Reserviert fir zukunftige Erweiterung.

6.2.1 FB_init

d Die Methode FB _init wird bei einem System-Start oder -Stop der PLC von der TwinCAT Laufzeit-
Umgebung automatisch aufgerufen. Sie darf nicht von der Anwendung aufgerufen werden.

FB_lInit fiir FBs der Typen FB_AxisNcBase und FB_AXxisInvBase

FB_init
— bInitRetains FB_initf—
—bInCopyCode
—AxisName
—nPtpPoints
—iProcessHandler
—liPosCamLookup
—iveloCamLookup

FBs der Typen FB_AxisNcBase und FB_AxisInvBase Uberschreiben die Methode FB_init nicht, sondern
nutzen einen Konstruktor, der von FB_AxisBase vorgegeben ist. Dieser Konstruktor legt die Syntax fest, mit
der eine Achse dieser Typen angelegt wird.

@ Die Eingange binitRetains und biInCopyCode sind von TwinCAT PLC vorgegeben und sind bei der
Methode FB_init() jedes Bausteins vorhanden. Sie werden von der Laufzeitumgebung von
TwinCAT dafir genutzt, die Methode Uber den Anlass des Aufrufs zu informieren.

Syntax:
In FB_AxisBase definiert:

METHOD FBiinit : BOOL
VAR INPUT
bInitRetains : BOOL;
bInCopyCode : BOOL;
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AxisName : STRING;

nPtpPoints : INT;
iProcessHandler :
iPosCamLookup :
ivVeloCamLookup :
END_VAR

#! Eingdnge

I _ProcessHandler;
I CammingLookUp;
I CammingLookUp;

Name Type Beschreibung

bInitRetains BOOL Reserviert fur TwinCAT PLC, siehe oben
bInCopyCode BOOL Reserviert fur TwinCAT PLC, siehe oben
AxisName STRING Der textuelle Name der Achse.

nPtpPoints INT Die Anzahl der unterstltzten Segmente in Ptp

Kommandos.

Dieser Eingang kann initial auf Null gesetzt werden.
In diesem Fall ist die Anzahl zu einem spateren
Zeitpunkt anzugeben.

iProcessHandler

|_ProcessHandler

Ein Interface auf einen FB fur automatische Druckregler-
Aktivierung.

Reserviert fiir Erweiterung: Dieser Eingang ist
derzeit immer mit Null zu belegen.

iPosCamLookUp

|_CammingLookUp

Ein Interface auf einen FB mit einer Positions-
Kurvenscheibe.

Dieser Eingang wird in der Regel mit Null belegt, da
die Kurvenscheibe nicht genutzt oder erst zu einem
spateren Zeitpunkt definiert wird.

iVeloCamLookUp

|_CammingLookUp

Ein Interface auf einen FB mit einer Geschwindigkeits-
Kurvenscheibe.

Dieser Eingang wird in der Regel mit Null belegt, da
die Kurvenscheibe nicht genutzt oder erst zu einem
spateren Zeitpunkt definiert wird.

FB_Init fur FBs des Typs FB_AxisHydraulicsBase

— bInitRetains

— bInCopyCode
—AxisMame
—nPtpPoints
—iProcessHandler
—iPosCamLookup
—liveloCamLookup
—iEncoder
—iDrive
—iPressurepf
—iPressureM
—JiPosFilter
—iVelaFilter

FB_init

FB_inith—

FBs des Typs FB_AxisHydraulicsBase erweitern den Konstruktor von FB_AxisBase. Der erweiterte
Konstruktor legt die Syntax fest, mit der eine Achse dieses Typs angelegt wird.

Syntax:

In FB_AxisHydraulicBase erweitert:

METHOD FB init :
VAR INPUT

bInitRetains : BOOL;
bInCopyCode : BOOL;
AxisName : STRING;
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nPtpPoints : INT;

iProcessHandler : I ProcessHandler;
iPosCamLookup : I_CammingLookUp;
iVeloCamLookup : I CammingLookUp;
iEncoder : I InputBase;

iDrive : I OutputBase;

iPressureP : I InputBase;
iPressureM : I InputBase;
iPosFilter : I Filter;
iVeloFilter : I Filter;

END_VAR

* Eingédnge

Name Type

Beschreibung

bInitRetains BOOL

Reserviert fir TwinCAT PLC, siehe oben

binCopyCode BOOL

Reserviert fir TwinCAT PLC, siehe oben

AxisName STRING

Der textuelle Name der Achse.

nPtpPoints INT

Die Anzahl der unterstiitzten Segmente in Ptp
Kommandos.

Dieser Eingang kann initial auf Null gesetzt werden.
In diesem Fall ist die Anzahl zu einem spateren
Zeitpunkt anzugeben.

iProcessHandler |_ProcessHandler

Ein Interface auf einen FB flur automatische Druckregler-
Aktivierung.

Reserviert fiir Erweiterung: Dieser Eingang ist
derzeit immer mit Null zu belegen.

iPosCamLookUp |_CammingLookUp

Ein Interface auf einen FB mit einer Positions-
Kurvenscheibe.

Dieser Eingang wird in der Regel mit Null belegt, da
die Kurvenscheibe nicht genutzt oder erst zu einem
spateren Zeitpunkt definiert wird.

iVeloCamLookUp |_CammingLookUp

Ein Interface auf einen FB mit einer Geschwindigkeits-
Kurvenscheibe.

Dieser Eingang wird in der Regel mit Null belegt, da
die Kurvenscheibe nicht genutzt oder erst zu einem
spateren Zeitpunkt definiert wird.

iEncoder |_InputBase

Ein Interface auf einen Baustein, der die Verbindung zu
einer Hardware herstellt (Terminal, Feldbus-Gerat etc.).
Mit Hilfe dieses Bausteins wird die Ist-Position der Achse
ermittelt.

Es steht eine Auswahl von typischen FBs zur
Verfiigung.

iDrive |_OutputBase

Ein Interface auf einen Baustein, der die Verbindung zu
einer Hardware herstellt (Terminal, Feldbus-Gerat etc.).
Mit Hilfe dieses Bausteins wird die Soll-Geschwindigkeit
der Achse ermittelt.

Es steht eine Auswahl von typischen FBs zur
Verfiigung.

iPressureP |_InputBase

Ein Interface auf einen Baustein, der die Verbindung zu
einer Hardware herstellt (Terminal, Feldbus-Gerat etc.).
Mit Hilfe dieses Bausteins wird der Ist-Druck eines
Zylinders ermittelt.

Es steht eine Auswahl von typischen FBs zur
Verfiigung.

iPressureM |_InputBase

Ein Interface auf einen Baustein, der die Verbindung zu
einer Hardware herstellt (Terminal, Feldbus-Gerat etc.).
Mit Hilfe dieses Bausteins wird der Ist-Druck eines
Zylinders ermittelt.
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Name

Type

Beschreibung

Es steht eine Auswahl von typischen FBs zur
Verfiigung.

iPosFilter

|_Filter

Ein Interface auf einen Baustein, der fir die Filterung der
Ist-Position eines Zylinders genutzt wird.

Es steht eine Auswahl von typischen FBs zur
Verfiigung.

iVeloFilter

|_Filter

Ein Interface auf einen Baustein, der fur die Filterung der
Ist-Geschwindigkeit eines Zylinders genutzt wird.

Es steht eine Auswahl von typischen FBs zur
Verfiigung.

6.2.2 Cyclic

Cyclic

Diese Methode flihrt alle zyklischen Berechnungen und Entscheidungen flir den Betrieb der Achse durch.

Die Anwendung muss sicherstellen, dass diese Methode fiir jede Achse mit einer geeigneten Zykluszeit

aufgerufen wird.

6.2.3 SetProcessHandler

—iProcessHandler

SetProcessHandler

SetProcessHandler—

Reserviert fir Erweiterung: Ein Interface auf einen FB flir automatische Druckregler-Aktivierung
wird eingetragen.
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7 Utilities

7.1 Funktionen zum Anpassen von Aufzahlungen

Die Bibliotheken Tc3_MC2 und Tc2_Hydraulics verwenden inkompatible Definitionen fir verschiedene
Aufzahlungen. Dies wird von der Tc3_Plastic-Bibliotheksfamilie durch die Verwendung unabhangiger
Definitionen wie E_AdaptableDirection geldst. Tc3_PlasticMc und Tc3_PlasticHydraulic liefern und
verwenden Anpassungsfunktionen zur Konvertierung der ENUM-Werte nach Bedarf.

* FUN_AdaptBufferModusNc / FUN_AdaptBufferModusHyd

* FUN_AdaptDirectionNc / FUN_AdaptDirectionHyd

+ FUN_AdaptHomingDirectionNc / FUN_AdaptHomingDirectionHyd
* FUN_AdaptSwitchModeNc / FUN_AdaptSwitchModeHyd

7.2 Filter

Filter sind FBs, die eingesetzt werden kdnnen, um das Rauschen von Istwerten wie Achsposition oder
-geschwindigkeit, Driicke oder Krafte zu reduzieren. Um die bestimmungsgemale Verwendung einzuhalten,
muss mindestens das vordefinierte INTERFACE |_Filter implementiert werden. Die Tc3-Plastic Libraries
liefern eine Reihe von Basisfilter-FBs. Einzelheiten finden Sie unten.

7.21 FB_FilterBase

FB_FilterBase

Dieser FB ist ABSTRACT definiert und kann nicht instanziiert werden. Er soll dazu dienen, spezifische Filter
abzuleiten.

Syntax:
FUNCTION BLOCK ABSTRACT FB FilterBase EXTENDS FB MessageBase IMPLEMENTS I Filter

& Ausginge

Name Typ Zugriff Initialwert Beschreibung

Output LREAL Get 0.0 Der aktuelle gefilterte Wert
w Methoden

Name Beschreibung

Cyclic Zyklisch aufgerufen durch TC3 Plastic

CyclicUpdate [» 115] Zyklische Ubergabe eines neuen Eingangswertes.

“~“ Schnittstellen

Typ Beschreibung
|_Filter Basis-Schnittstelle fiir Filter-Bausteine
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Voraussetzungen

Entwicklungsumge-
bung

Zielplatform

Einzubindende SPS-Bibliotheken

TwinCAT v3.1.4024.35

PC oder CX (x64, x86)

Tc3_PlasticFunction V3.12.4.26 oder hdher

7211 CyclicUpdate
CyclicUpdate

—bFarce CyclicUpdatef—

—{fInput

Zyklische Ubergabe eines neuen Wertes.

Syntax:

METHOD CyclicUpdate: LREAL

VAR INPUT

bForce: BOOL;

fInput: LREAL;

END_VAR

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung

bForce BOOL Der gefilterte Wert wird unabhangig von Filter-Parametern mit dem Eingangs-
Wert aktualisiert, wenn dieser Eingang TRUE ist.
Empfohlener Standard: FALSE

finput LREAL Neuer Eingangswert

E- Ausginge

Name Typ

Beschreibung

LREAL

CyclicUpdate

Der aktuelle gefilterte Wert

7.2.2

FB_FilterPt1

FB_FilterPt1

Dieser von FB_FilterBase abgeleitete FB implementiert einen Filter des Typs PT1.

Syntax:

FUNCTION BLOCK FB FilterPtl EXTENDS FB FilterBase

& Eigenschaften

Name Typ Zugriff Initialwert Beschreibung

Output LREAL Get 0.0 Der aktuelle gefilterte Wert

Tau LREAL Get, Set 1.0 Die Filter-Zeitkonstante
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i Methoden
Name Beschreibung
Cyclic Zyklisch aufgerufen durch TC3 Plastic
CyclicUpdate [P 115] Zyklische Ubergabe eines neuen Eingangswertes.
Voraussetzungen
Entwicklungsumge- Zielplatform Einzubindende SPS-Bibliotheken
bung
TwinCAT v3.1.4024.35 |PC oder CX (x64, x86) |Tc3_PlasticFunction V3.12.4.26 oder hoéher

7.2.3 FB_FilterSlewRateLimit

FB_FiltersriPt1

Dieser von FB_FilterBase abgeleitete FB implementiert einen Filter, der eine Begrenzung der
Anstiegsgeschwindigkeit (d. h. der Rampenrate) vornimmt.

Syntax:
FUNCTION BLOCK FB FilterSlewRateLimit EXTENDS FB FilterBase

ey Eigenschaften

Name Typ Zugriff Initialwert |Beschreibung
ChangeRateLimit Die maximale Anderungsrate des gefilterten
Wertes
Output LREAL |Get 0.0 Der aktuelle gefilterte Wert
w Methoden
Name Beschreibung
Cyclic Zyklisch aufgerufen durch TC3 Plastic
CyclicUpdate [» 115] Zyklische Ubergabe eines neuen Eingangswertes.
Voraussetzungen
Entwicklungsumge- Zielplatform Einzubindende SPS-Bibliotheken
bung
TwinCAT v3.1.4024.35 |PC oder CX (x64, x86) |Tc3_PlasticFunction V3.12.4.26 oder héher

7.3 Simulation

Eine Simulation erfordert die Emulation eines Prozesses, der von einer Steuerung beeinflusst wird. Dies wird
durch das Senden von Steuerwerten an Ausgabegerate realisiert, die Aktoren steuern. Der Zustand des
Prozesses wird von Sensoren erfasst, die darauf reagieren, indem sie Signale an Eingabegerate senden.
Typische Beispiele fur diese Gerate sind:

» Servoverstarker und Ventile mit direkter Feldbusschnittstelle

» Drehgeber und Sensoren mit direkter Feldbusschnittstelle

* Drehgeber und Sensoren Uber analoge Eingangsklemmen
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» Servoverstarker und Ventile iber analoge Ausgangsklemmen

Die effizienteste Art, eine Prozesssimulation mit einer Steuerungsimplementierung wie einer auf TC3 Plastic
Functions basierenden Anwendung zu verbinden, besteht darin, die realen E/A-Gerate durch kompatible
Containerobjekte zu ersetzen.

In einem solchen Konzept muss die Simulation die folgenden Aufgaben erfullen:

» die Funktionalitat des Ausgabegerats zu emulieren

das Verhalten des Aktors zu simulieren

+ die Auswirkungen auf den Prozess zu simulieren

das Verhalten des Sensors zu simulieren

« die Funktionalitat des Eingabegerats zu emulieren

7.31

Simulation einer EtherCAT-basierten Servoachse

Es gibt zwei Arten von EtherCAT-basierten Servoverstarkern: SoE- und CoE-Gerate. Beide Profile kdnnen
erfolgreich in realen Maschinen eingesetzt werden, aber sie zu simulieren ist eine andere Sache. In CoE-
Antrieben wird ein Gerate-Reset-Kommando Uber einen ControlWord/StatusWord-Mechanismus ausgelost,
wahrend SoE azyklische ADS Uber EtherCAT-Kommunikation verwendet. Da die Simulation des SoE-
Mechanismus sehr viel komplizierter ist, wird nur eine CoE-basierte Simulation bereitgestellt.

Implementieren einer simulierten Servoachse

Eine Simulation erfordert eine Implementierung, die an einem von zwei Orten ablaufen kann:

* in demselben Kontext wie die Steuerungsimplementierung
* in einer separaten Laufzeit oder sogar auf einer separaten CPU

Die Implementierung im gleichen Kontext wird in der nachfolgend angegebenen Form empfohlen:

Bezeichnung

Typ

Beschreibung

{attribute
'TcContextName':='FastT
ask'}

Weist TwWinCAT RT an, die E/A des
FB_SimCoE402_Servo Bausteins in einer
bestimmten Task zu aktualisieren. In diesem Fall
muss es die aufrufende Task sein, die die
Methode Cyclic() des Simulationsbausteins
ausfuhrt.

02_Servo

foNcAxisSim FB_SimCoE402_Servo Legt eine Instanz des Simulations-FB an.

bNcAxisSimGoError BOOL Legt ein Signal an, mit dem die Simulation einen
Fehlerzustand auslést und eine Reset-Prozedur
fordert.

foNcAxisSimLimiter FB_SimTorqueLimitingCoE4 |Legt eine Instanz eines FBs an, der bendtigt wird,

um die Simulation mit der Fahigkeit der
Drehmomentbegrenzung auszustatten. Dieser FB
wird Uber einen Schnittstellenzugriff Daten mit der
Steuerfunktionalitéat austauschen.

Die Implementierung in einem separaten Kontext wird in der nachstehend beschriebenen Form empfohlen:

Bezeichnung

Typ

Beschreibung

{attribute
'TcContextName'":='FastT
ask'}

Weist TwinCAT RT an, die E/A des
FB_SimCoE402_Servo Bausteins in einer
bestimmten Task zu aktualisieren. In diesem Fall
muss es die aufrufende Task sein, die die Methode
Cyclic() des Simulationsbausteins ausfihrt.

foNcAxisSim

FB_SimCoE402_Servo

Erzeugt eine Instanz des Simulationsbausteins.

bNcAxisSimGoError

BOOL

Legt ein Signal an, mit dem die Simulation einen
Fehlerzustand auslost und eine Reset-Prozedur
fordert.
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Bezeichnung Typ Beschreibung

{attribute Weist den FB in Zeile 5 an, in einer bestimmten

"TcContextName'":='FastT Task aktualisiert zu werden. In diesem Fall muss

ask'} es die aufrufende Task sein, die die Methode
Cyclic() des Simulationsbausteins ausfihrt.

foNcAxisSimLimiter FB_SimTorqueLimitingCoE4 |Legt eine Instanz eines FBs an, der bendtigt wird,

02_Servo um die Simulation mit der Fahigkeit der

Drehmomentbegrenzung auszustatten. Dieser FB
tauscht iber Mapping Daten mit der
Steuerfunktionalitat aus.

Initialisierung einer simulierten Servoachse

In der Startphase ist es erforderlich, eine Initialisierungssequenz wie unten beschrieben zu implementieren.

IF NOT bInitialised AND bSimulation THEN
fbNcAxisSim.EncoderWeighting:=5.0;
fbNcAxisSim.EncoderZeroShift:=100.0;
fbNcAxisSim.EncoderNoiseLevel:=0.001;
fbNcAxisSim.HighSideBlock:=700.0;
fbNcAxisSim.HighSideSpringLength:=1.0;
fbNcAxisSim.LowSideBlock:=100.0;
fbNcAxisSim.LowSideSpringLength:=1.0;
fbNcAxisSim.PositionLagKp:=1.0;
fbNcAxisSim.HighSideEndswitch:=699.0;
fbNcAxisSim.LowSideEndswitch:=101.0;
fbNcAxisSim.AbsSwitchHighEnd:=679.0;
fbNcAxisSim.AbsSwitchLowEnd:=21.0;

// the next line must be used if the simulation

// is implemented in a separate context
fbNcAxisSimLimiterMapped.ConnectToSim (ipSim:=fbNcAxis2Sim) ;
// the next two lines must be used if the simulation
// is implemented in the same context
fbNcAxisSimLimiter.ConnectToSim (ipSim:=fbNcAxis2Sim) ;
iNcAxis_D.SetTorqueLimiting (fbNcAxisSimLimiter) ;

END IF

Die letzte Zeile definiert den FB, der von der Achse fiir die Drehmomentbegrenzung verwendet wird, wenn
die Simulation im gleichen Kontext durchgefiihrt wird. In diesem Fall ist die vorletzte Zeile erforderlich, um
diesen FB mit der Antriebssimulation zu verbinden.

Oberhalb dieser Zeilen befindet sich ein Beispiel flr die Implementierung in einem separaten Kontext.

o
1 Einzelheiten zu den angegebenen Parametern finden Sie in der nachstehenden Dokumentation.

Mapping einer simulierten Servoachse

Der Simulations-FB liefert eine lokale Instanz einer Mapping-Schnittstelle, die wie folgt definiert ist:

NcAdapt : FB SimCoE402 ServoNcAdapt;

o
1 Einzelheiten zu diesem FB finden Sie in der nachstehenden Dokumentation.

Die mitgelieferten Mapping-Strukturen fir Encoder- und Antriebsein- und -ausgange sind kompatibel zu den
Schnittstellen der TwinCAT NC und kénnen so verwendet werden.

Funktionsumfang der CoE402-Simulation

Alle Mechanismen, die gemappte Schnittstellen verwenden, werden in einer Art und Weise unterstitzt, die
von TwinCAT NC erwartet wird. Dazu gehért auch die Drehmomentbegrenzung.

Da es keine Maglichkeit gibt, die ADS-Kommunikation zu emulieren, kdnnen einige Mechanismen nicht
unterstutzt werden.
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» Simulierte Achsen kdnnen vom DriveManager nicht unterstiitzt werden. Es gibt keinen Servoverstarker
und keinen Motor. Die Inbetriebnahme erfordert nur Parameter und muss hart kodiert im
Anwendungsprojekt erfolgen.

» Die Advanced-Homing-Bibliothek von TwinCAT NC nutzt die ADS-Kommunikation, um einige
Funktionen der AX-Servoverstarker zu deaktivieren, wahrend die Homing-Verfahren ausgefihrt
werden. Die Kernfunktionen der TC3 Plastic Functions bieten Moglichkeiten, die Verwendung dieser
Kommunikation zu vermeiden. Die Homing-Mechanismen sind auch fiir simulierte Servoachsen
einsatzbereit.

7.3.11 NC-Simulationskomponenten

7.31.11 FB_SimCoE402_Servo

FB_SimCoE402_Servo
—Ncadapt

Mit einem solchen FB wird eine Simulation eines CoE402-Servoantriebs realisiert. Der FB bietet Mapping-
Elemente fir CoE-Schnittstellen von Servoantrieben an und das Mapping erfolgt auf die gleiche Weise wie
bei der realen Antriebseinheit.

Syntax:

FUNCTION BLOCK FB SimCoE402 Servo EXTENDS FB_ SimAxCommon IMPLEMENTS I SimCoE402 Servo
VAR INPUT
NcAdapt: FB CoE402_ ServoAdapt;
END VAR
VAR OUTPUT
END VAR

* Eingédnge

Name Typ Beschreibung
NcAdapt FB_CoE402_ServoAdapt Die Mapping-Schnittstelle fir die NC-Achse.

ey Eigenschaften

Name Typ Zugriff Beschreibung

AbsolutSwitch BOOL Get Das Signal des simulierten Absolut-Schalters.

AbsSwitchHighEnd LREAL |Get, Set Die Position, an der ein Absolut-Schalter am oberen
Ende des Fahrwegs simuliert wird.

AbsSwitchHighSelect BOOL Get, Set Ein TRUE wahlt den Absolut-Schalter am oberen

Ende des Fahrwegs aus.

Ein FALSE wahlt den Absolut-Schalter am unteren
Ende des Fahrwegs aus.

AbsSwitchLowEnd LREAL |Get, Set Die Position, an der ein Absolut-Schalter am unteren
Ende des Fahrwegs simuliert wird.

ActualPosition LREAL |Get, Set Die Ist-Position des simulierten Servos.

ActualTorque LREAL |Get Das simulierte Ist-Drehmoment.

CycleTime LREAL |Get, Set Die Zykluszeit, mit der die Cyclic Methode aufgerufen
wird.

Encoderinterpolation LREAL |Get, Set Die simulierte Encoder-Interpolation.

Dieser Wert muss mit dem Parameter der NC-
Achse libereinstimmen.

EncoderNoiselLevel LREAL |Get, Set Hier kann ein Rauschanteil fur die signalisierte Ist-
Position vorgegeben werden.
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Name Typ Zugriff Beschreibung

EncoderWeighting LREAL |Get, Set Die simulierte Encoder-Gewichtung.

Dieser Wert muss mit dem Parameter der NC-
Achse libereinstimmen.

EncoderZeroShift LREAL |Get, Set Die simulierte Nullpunkt-Verschiebung.

Abhéangig von angewendeten Homing-Verfahren
kann dieser Wert von dem in der NC-Achse
abweichen.

ExternalTorque LREAL |Get, Set Hier kann ein externes Drehmoment aus der
Simulation eines simulierten Prozesses vorgegeben
werden.

HighSideBlock LREAL |Get, Set Der simulierte mechanische Block am oberen Ende
des Fahrwegs.

HighSideEndswitch LREAL |Get, Set Die Position, an der ein Hardware-Endschalter am
oberen Ende des Fahrwegs simuliert wird.

HighSideSpringLength LREAL |Get, Set Ein Federweg vor dem oberen mechanischen Block.
Uber diesen Weg wird ein Drehmoment-Anstieg
simuliert.

LowerEndSwitch BOOL Get Das Signal des Endschalters am unteren Ende des
Fahrwegs.

LowSideBlock LREAL |Get, Set Der simulierte mechanische Block am unteren Ende
des Fahrwegs.

LowSideEndswitch LREAL |Get, Set Die Position, an der ein Hardware-Endschalter am
unteren Ende des Fahrwegs simuliert wird.

LowSideSpringLength LREAL |Get, Set Ein Federweg vor dem unteren mechanischen Block.
Uber diesen Weg wird ein Drehmoment-Anstieg
simuliert.

MovingMass LREAL |Get, Set Hier kann eine Masse vorgegeben werden. Sie wird
genutzt, um ein zur Beschleunigung proportionales
Drehmoment zu simulieren.

NoBlock BOOL Get, Set Ein TRUE unterdriickt die mechanischen Anschlage
am oberen und unteren Ende des Fahrwegs. Die
Achse kann endlos fahren.

PositionLagKp LREAL |Get, Set Die Lageregel-Verstarkung des simulierten Servos.

Reversed BOOL Get, Set TRUE, wenn die Drehrichtung des simulierten Servos
invertiert ist.

StatusWord WORD |Get Das Zustandswort des Servos

TorqueLimitNegative LREAL |Get, Set Die negative Drehmoment-Begrenzung.

TorqueLimitPositive LREAL |Get, Set Die positive Drehmoment-Begrenzung.

UpperEndSwitch BOOL Get Das Signal des Endschalters am oberen Ende des
Fahrwegs.

HINWEIS

Bei Verwendung eines simulierten Servoantriebs muss ein FB vom Typ
FB_SimTorqueLimitingCoE402_Servo oder FB_SimTorqueLimitingCoE402_Mapped verwendet werden,
um den Datenaustausch zwischen TC3 Plastic Functions und der Simulation durchzufiihren.

‘w Methoden
Name Beschreibung
Cyclic [r_121] Diese Methode muss zyklisch aufgerufen werden.

GoFaultState [P 121]

Mit dieser Methode kann eine Fehlersituation an der simulierten Achse simuliert

werden.
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Name Beschreibung
Process [P 121] Diese Methode wird einmal pro Zyklus aufgerufen, um die Istwerte fir Position und
Drehmoment zu berechnen.

731111 Cyclic

METHOD Cyclic : BOOL

Diese Methode muss zyklisch aufgerufen werden. Sie fuhrt alle Berechnungen der Simulation durch.

7.3.1.1.1.2 GoFaultState

METHOD GoFaultState : BOOL

Mit dieser Methode kann eine Fehlersituation an der simulierten Achse simuliert werden.

d Die simulierte Achse reagiert nicht auf Sollwerte, aktualisiert die simulierte Antriebsstatemachine
1 und meldet das Problem Uber das Statuswort.

7.3.1.1.1.3 Process

METHOD Process : BOOL

Diese Methode wird einmal pro Zyklus aufgerufen, um die Istwerte fur Position und Drehmoment zu
berechnen.

7.3.1.1.2 FB_SimTorqueLimitingCoE402_Servo

FB_SimTorqueLimitingCoE402_Servo

Wenn die Simulation in dem gleichen Task durchgefiihrt wird, in dem die Prozess-Software der Achse lauft:
Ein FB dieses Typs muss verwendet werden, um einen simulierten Servoantrieb mit einer
Drehmomentbegrenzung auszustatten.

FB_SimTorguelimitingCoE402_Mapped
—TorgueLimit_P
—TorgueLimit_M

Wenn die Simulation nicht in dem gleichen Task durchgefiihrt wird, in dem die Prozess-Software der Achse
lauft: Ein FB dieses Typs muss verwendet werden, um einen simulierten Servoantrieb mit einer
Drehmomentbegrenzung auszustatten und durch ein Mapping zu verbinden.

e Eigenschaften

Name Typ Zugriff Beschreibung
Activate BOOL Get, Set Ein TRUE signalisiert, dass eine Drehmoment-Begrenzung aktiv ist.

‘w Methoden

Name Beschreibung

ConnectToSim [P 1221 |Mit dieser Methode wird eine Verbindung zwischen dem
drehmomentbegrenzenden FB und dem simulierten Servoantrieb hergestellt.

Cyclic [r_122] Diese zyklisch aufzurufende Methode fiihrt alle Berechnungen und Entscheidungen
durch.
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7.31.1.21 ConnectToSim

ConnectToSim
—ipSim ConnectToSimf—

Mit dieser Methode wird eine Verbindung zwischen dem drehmomentbegrenzenden FB und dem simulierten
Servoantrieb hergestellt. Diese Verbindung ersetzt die EtherCAT-Kommunikation mit einem echten CoE402-
basierten Servoantrieb.

Syntax:

METHOD ConnectToSim : HRESULT
VAR INPUT

ipSim: I SimCoE402 Servo;
END_ VAR

* Eingédnge

Name Typ Beschreibung
ipSim |_SimCoE402_Servo Der Simulations-Baustein fir die Simulation eines CoE402 Servos.

7.31.1.2.2 Cyclic

Cyclic

Mit dieser Methode werden die erforderlichen Berechnungen durchgefihrt. Diese muss zyklisch aufgerufen
werden.

Syntax:
METHOD Cyclic

7.3.2 Simulation einer Umrichterantriebsachse

Diese Simulation entspricht einer Umrichterachse und kann verwendet werden, um einen realen
Umrichterantrieb zu ersetzen. Dazu werden kompatible Mapping-Elemente angeboten und ein Verhalten
emuliert, das dem einer realen Achse sehr ahnlich ist.

Implementierung einer simulierten Umrichterantriebsachse

Eine Simulation erfordert eine Implementierung, die an einem von zwei Orten ablaufen kann:

* in demselben Kontext wie die Steuerungsimplementierung
* in einer separaten Laufzeit oder sogar auf einer separaten CPU

Die Umsetzung in beiden Kontexten wird in der nachstehend beschriebenen Form empfohlen:

Bezeichnung Typ Beschreibung

{attribute Weist FB_SimCoE402_Servo an, in einer

'TcContextName":="FastT bestimmten Task aktualisiert zu werden. In diesem

ask'} Fall muss es die aufrufende Task sein, die die
Methode Cyclic() des Simulationsbausteins
ausfuhrt.

fblnvAxisSim FB_SimCoE402_Inverter_X |Erzeugt eine Instanz des Simulations-FB.

yz
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Bezeichnung Typ Beschreibung

bInvAxisSimGoError BOOL Erzeugt ein Signal, damit die Simulation einen
Fehlerzustand meldet und eine Reset-Prozedur
fordert.

Bereich der unterstiitzten Umrichter

Der obige Begriff FB_SimCoE402_Inverter Xyz muss durch eine der folgenden Optionen ersetzt werden:
FB_SimCoE402_Inverter CoE402FI

FB_SimCoE402_Inverter CoE402SI

Initialisierung einer simulierten Umrichterantriebsachse

In der Startphase ist es erforderlich, eine Initialisierungssequenz wie unten beschrieben zu implementieren.

IF NOT bInitialised AND bSimulation THEN

fbInverterSimDS402.CycleTime := 0.002;
fbInverterSimDS402.MaxTurnRate := 1380.0;
fbInverterSimDS402.MinTurnrate := 45.0
fbInverterSimDS402.RampTime := 2.0;
fbInverterSimDS402.0utputFactor := 1.0;
fbInverterSimDS402.Referenceload := 100.0
END IF

o

Die Parameter miissen dem Verhalten des simulierten Gerats entsprechen, nicht der
bestimmungsgemalien Verwendung.

7.3.21 Anpassung eines Wechselrichters

7.3.211 FB_SimCoE402_Inverter _CoE402FI
FB_SimCoE402_Inverter_CoE402FL

—EtC_Device

—D5402F1_IO

Diese Simulation entspricht einer Umrichterachse und kann verwendet werden, um einen realen
Umrichterantrieb zu ersetzen, indem kompatible Mapping-Elemente angeboten werden und ein Verhalten
emuliert wird, das dem einer realen Achse sehr ahnlich ist.

Der FB bietet Mapping-Elemente fiir CoE-Schnittstellen von Basis-Frequenzumrichtern (FU), die zu den vom
Adapter-FB implementierten Schnittstellen fiir diesen Antriebstyp passen. Das Mapping erfolgt auf die
gleiche Weise wie bei der echten Antriebseinheit.

Syntax:

FUNCTION BLOCK FB InverterAdaption CoE402FT
VAR INPUT

CoE402FI Outputs AT %Q* : ST CoE402FI Outputs;
CoE402FI Inputs AT %I* : ST CoE402FI Inputs;
EtC Device AT %I* : FB_EtC_Device;

END VAR

VAR OUTPUT

END_ VAR

& Eigenschaften

Name Typ Zugriff Beschreibung

InverterType E_Tc3plnverterType Get Der Typ des simulierten
Wechselrichters.
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Name

Typ

Zugriff

Beschreibung

Load

LREAL

Get, Set

Hier kann eine Auslastung angegeben
werden, die durch einen simulierten
Prozess beansprucht wird.

MaxTurnRate

LREAL

Get, Set

Die Maximal-Drehzahl des Antriebs.

MinTurnrate

LREAL

Get, Set

Hier kann eine Minimal-Drehzahl
vorgegeben werden. Wenn ein Wert >
0.0 vorgegeben wird ignoriert der
Antrieb Solldrehzahlen unter dieser
Schwelle und es entsteht ein Totband.

Bei einer Vorgabe von unter 10 RPM
wird angenommen, dass der Umrichter
eine Vektor-Regelung unterstitzt.

RampTime

LREAL

Get, Set

Hier wird die Zeit flir die Rampe von
Null auf MaxTurnRate oder umgekehrt
definiert.

Referenceload

LREAL

Get, Set

Ein Bezugswert fir Load.

VectorControlled

BOOL

Get

Ein TRUE legt fest, dass die Ist-
Drehzahl lastunabhangig ist.

Bei FALSE reagiert der Umrichter auf
ein Lastmoment mit einem
proportionalen Drehzahlschlupf. Bei der
Simulation wird ein Schlupf von 0 bis
50 % fiir eine Last von 0 bis 100 % der
Referenzlast angenommen.

‘W Methoden
Name Beschreibung
Cyclic Diese Methode muss zyklisch von der Anwendung aufgerufen werden.
TriggerError Ein Aufruf dieser Methode versetzt den simulierten Antrieb in den Fehlerzustand.
7.3.21.2 FB_SimCoE402_Inverter_CoE402SI
FB_SimCoE402_Inverter CoE40251
—EtC_Device

—CoBE3025I_Outputs

—CoBE30251_Inputs

Diese Simulation entspricht einer Umrichterachse und kann verwendet werden, um einen realen
Umrichterantrieb zu ersetzen, indem kompatible Mapping-Elemente angeboten werden und ein Verhalten
emuliert wird, das dem einer realen Achse sehr ahnlich ist.

Der FB bietet Mapping-Elemente fir CoE-Schnittstellen von Frequenzumrichtern, die eine servoahnliche
Architektur implementieren und die zu den Schnittstellen passen, die der Adapter-FB fir diese Art von
Antrieben implementiert. Das Mapping erfolgt auf die gleiche Weise wie bei der echten Antriebseinheit.

Syntax:

FUNCTION BLOCK FB InverterAdaption CoE402SI

VAR INPUT

CoE402ST Outputs AT $0Q%*
CoE402SI_TInputs AT %I*
EtC Device AT %I*

END VAR
VAR _OUTPUT
END_ VAR

: ST CoE402SI Outputs;
: ST CoE402SI Inputs;
: FB_EtC Device;
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e Eigenschaften

Name

Typ

Zugriff

Beschreibung

InverterType

E_Tc3plnverterType

Get

Der Typ des simulierten Wechselrichters.

Load

LREAL

Get, Set

Hier kann eine Auslastung angegeben
werden, die durch einen simulierten Prozess
beansprucht wird.

MaxTurnRate

LREAL

Get, Set

Die Maximal-Drehzahl des Antriebs.

MinTurnrate

LREAL

Get, Set

Hier kann eine Minimal-Drehzahl vorgegeben
werden. Wenn ein Wert > 0.0 vorgegeben
wird, ignoriert der Antrieb Solldrehzahlen
unter dieser Schwelle und es entsteht ein
Totband.

Bei einer Vorgabe von unter 10 RPM wird
angenommen, dass der Umrichter eine
Vektor-Regelung unterstitzt.

OutputFactor

LREAL

Get, Set

Der Faktor, der fir den Austausch von
Drehzahlen mit dem Gerat verwendet wird.

RampTime

LREAL

Get, Set

Hier wird die Zeit flr die Rampe von Null auf
MaxTurnRate oder umgekehrt definiert.

Referenceload

LREAL

Get, Set

Ein Bezugswert fur Load.

VectorControlled

BOOL

Get

Ein TRUE legt fest, dass die Ist-Drehzahl
lastunabhangig ist.

Bei FALSE reagiert der Umrichter auf ein
Lastmoment mit einem proportionalen
Drehzahlschlupf. Bei der Simulation wird ein
Schlupf von 0 bis 50 % fur eine Last von 0 bis
100 % der Referenzlast angenommen.

‘w Methoden

Name Beschreibung

Cyclic Diese Methode muss zyklisch von der Anwendung aufgerufen werden.

TriggerError Ein Aufruf dieser Methode versetzt den simulierten Antrieb in den Fehlerzustand.

7.3.3 E/A-Simulationscontainer

Fir die Erstellung einer Simulation werden Bausteine bendtigt, die ein E/A-Gerat kompatibel ersetzen

kénnen.

Bezeichnung Kanéle Beschreibung

FB SimAnaloglnputElTerminal4 [» 126] 4 Simulation einer analogen EtherCAT
Eingangsklemme. Beispiel EL3134

FB SimAnalogOutputElTerminal4 [» 126] |4 Simulation einer analogen EtherCAT
Ausgangsklemme. Beispiel EL4134

FB_SimSsilnputElTerminal1 [» 127] 1 Simulation einer EtherCAT SSI Eingangsklemme.
Beispiel EL5001

FB CoE402 ServoAdapt [ 127] 1 AX8000
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7.3.3.1

FB_SimAnalogInputElTerminald
—AnalogValuel

—Analogvalue2

—AnalogValue3

—analogvalued

—{WiState

—Toagle

—InfoDataState

—{d=sAddr

Simulation einer Analog-Eingangsklemme

Simulation einer 4-kanaligen Analog-Eingangsklemme. Dieser FB stellt nur eine Mapping-Schnittstelle zur

Verfugung und enthalt keine Implementation.

Syntax:

FUNCTION BLOCK FB SimAnalogInputElTerminalé4

#! Eingdnge

Name Typ Zugriff Initialwert Beschreibung

AnalogValue1 INT IN 0 Der simulierte Eingangswert des 1. Kanals.
AnalogValue2 INT IN 0 Der simulierte Eingangswert des 2. Kanals.
AnalogValue3 INT IN 0 Der simulierte Eingangswert des 3. Kanals.
AnalogValue4 INT IN 0 Der simulierte Eingangswert des 4. Kanals.
WcState BOOL ouT FALSE Der simulierte Working Counter State.
Toggle BOOL ouT FALSE Das simulierte Toggle Bit.

InfoDataState UINT ouT 8 Der simulierte Device State.

AdsAddr AMSADDR ouT Die simulierte ADS-Adresse.
Voraussetzungen

Entwicklungsumge- Zielplatform Einzubindende SPS-Bibliotheken

bung

TwinCAT v3.1.4024.35

PC oder CX (x64, x86)

Tc3_PlasticFunction V3.12.4.26 oder hdher

7.3.3.2

FB_SimAnalogOutputEITerminald
—Qutputl

—Qutput2

—Qutput3

—Outputs

—{WicState

—InfoDataState

—{adsAddr

Simulation einer Analog-Ausgangsklemme

Simulation einer 4-kanaligen Analog-Ausgangsklemme. Dieser FB stellt nur eine Mapping-Schnittstelle zur

Verfligung und enthalt keine Implementation.

Syntax:

FUNCTION BLOCK FB_SimAnalogOutputElTerminal4
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#! Eingdnge

Name Typ Zugriff Initialwert Beschreibung

Output1 INT IN 0 Der simulierte Ausgangswert des 1. Kanals.
Output2 INT IN 0 Der simulierte Ausgangswert des 2. Kanals.
Output3 INT IN 0 Der simulierte Ausgangswert des 3. Kanals.
Outputd INT IN 0 Der simulierte Ausgangswert des 4. Kanals.
WcState BOOL ouT FALSE Der simulierte Working Counter State.
InfoDataState UINT ouT 8 Der simulierte Device State.

AdsAddr AMSADDR ouT Die simulierte ADS-Adresse.
Voraussetzungen

bung

Entwicklungsumge-

Zielplatform

Einzubindende SPS-Bibliotheken

TwinCAT v3.1.4024.35

PC oder CX (x64, x86)

Tc3_PlasticFunction V3.12.4.26 oder hoher

7.3.3.3 Simulation eines CoE402 Servo-Verstarkers
FB_CoE402_ServoAdapt
—MNcDriveln
—MNcDriveQut
—MNcEncIn
—MNcEncOut

Simulation eines CoE408-Servoverstarkers. Dieser FB stellt nur eine Mapping-Schnittstelle zur Verfiigung
und enthalt keine Implementation.

Syntax:

FUNCTION BLOCK FB CoE402_ ServoAdapt

#! Eingdnge

Name Typ Zugriff |Beschreibung

NcDriveln NCDRIVESTRUCT _IN2 ouT Fur die Driveln Schnittstelle des NC.
NcDriveOut NCDRIVESTRUCT_OUT2 IN Fur die DriveOut Schnittstelle des NC.
NcEnclin NCENCODERSTRUCT _IN2B ouT Fir die Encoderln Schnittstelle des NC.
NcEncOut NCENCODERSTRUCT_OUT2 IN Fir die EncoderOut Schnittstelle des NC.
Voraussetzungen

bung

Entwicklungsumge-

Zielplatform

Einzubindende SPS-Bibliotheken

TwinCAT v3.1.4024.35

PC oder CX (x64, x86)

Tc3_PlasticFunction V3.12.4.26 oder hoher

7.3.3.4

Simulation einer SSI-Eingangsklemme

—Counteryalue
—Status
—{WiState
—Toagle
—InfoDataState
—AdsAddr

FB_SimSsilnputEMerminall
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Simulation einer 1-kanaligen SSI-Eingangsklemme. Dieser FB stellt nur eine Mapping-Schnittstelle zur
Verfligung und enthalt keine Implementation.

Syntax:
FUNCTION BLOCK FB SimSsiInputElTerminall

#! Eingdnge

Name Typ Zugriff Initialwert Beschreibung

AnalogValue1 INT IN 0 Der simulierte Eingangswert des 1. Kanals.
AnalogValue2 INT IN 0 Der simulierte Eingangswert des 2. Kanals.
AnalogValue3 INT IN 0 Der simulierte Eingangswert des 3. Kanals.
AnalogValue4 INT IN 0 Der simulierte Eingangswert des 4. Kanals.
WcState BOOL ouT FALSE Der simulierte Working Counter State.
Toggle BOOL ouT FALSE Das simulierte Toggle Bit.

InfoDataState UINT ouT 8 Der simulierte Device State.

AdsAddr AMSADDR ouT Die simulierte ADS-Adresse.
Voraussetzungen

Entwicklungsumge- Zielplatform Einzubindende SPS-Bibliotheken

bung

TwinCAT v3.1.4024.35 |PC oder CX (x64, x86) |Tc3_PlasticFunction V3.12.4.26 oder héher

7.3.4 Gemeinsame Simulationskomponenten
7.3.4.1 FB_Noise
FB_Noise

Dieser FB wird verwendet, um ein Pseudo-Zufallssignal zu erzeugen, das einer Stérung durch weil3es
Rauschen ahnelt. Rauschsignale kénnen verwendet werden, um ein haufiges Problem analoger Sensoren
und Schnittstellen zu simulieren.

d Objekte dieser Art werden typischerweise als lokale Elemente in einer Implementierung einer
1 Achssimulation verwendet.

Syntax:
FUNCTION BLOCK FB Noise

W Methoden

Name Beschreibung

Cyclic [» 129] Zyklischer Aufruf zur Erzeugung eines neuen Wertes.

SetlLineNoiselevel [» 129] Festlegung des Pegels einer Beeinflussung durch ein
Versorgungsnetz.

SetSparkNoiselLevel [P 129] Festlegung des Pegels einer Beeinflussung durch
statische Entladungen.

SetWhiteNoiselLevel [» 130] Festlegung des Pegels des Rauschsignals.
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Voraussetzungen

Entwicklungsumge- Zielplatform Einzubindende SPS-Bibliotheken

bung

TwinCAT v3.1.4024.35 |PC oder CX (x64, x86) |Tc3_PlasticFunction V3.12.4.26 oder héher

7.3.411 Cyclic

Zyklisch aufzurufende Methode zur Erzeugung eines neuen Wertes.

Syntax:
METHOD Cyclic : LREAL

& Ausginge

Name Typ Beschreibung
Cyclic LREAL Der neue Wert des Rauschsignals
7.3.41.2 SetLineNoiselLevel
setLineNoiselLevel
—fLevel

Festlegung des Pegels einer Beeinflussung durch ein Versorgungsnetz.

Syntax:

METHOD SetLineNoiseLevel

VAR INPUT

flevel: LREAL;

END VAR

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung

fLevel LREAL Pegel einer Beeinflussung durch ein Versorgungsnetz.
Empfohlener Standard: abhédngig von der Verwendung des
Signals.

7.3.41.3 SetSparkNoiseLevel

SetSparkNoiselevel
—fLevel

Festlegung des Pegels einer Beeinflussung durch statische Entladungen.

Syntax:

METHOD SetSparkNoiseLevel
VAR_INPUT

flevel: LREAL;

END_ VAR
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#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung
fLevel LREAL Pegels einer Beeinflussung durch statische Entladungen.
Empfohlener Standard: abhédngig von der Verwendung des
Signals.
73414 SetWhiteNoiseLevel
SetWhite NoiseLevel
—fLevel

Festlegung des Pegels des Rauschsignals.

Syntax:

METHOD SetWhiteNoiseLevel
VAR INPUT

flevel: LREAL;

END VAR

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung

fLevel LREAL Pegels des Rauschsignals.
Empfohlener Standard: abhéngig von der Verwendung des
Signals.

7.3.4.2 FB_SimAxCommon

FB_SimAxCommon

Ein solcher FB wird als gemeinsame Plattform fiir die Durchfiihrung von Achssimulationen verschiedener Art
verwendet. Er ist nicht dazu gedacht, Objekte zu instanziieren.

Syntax:

PROPERTY AbsolutSwitch : BOOL (r/o)
PROPERTY AbsSwitchHighEnd : LREAL (r/w)
PROPERTY AbsSwitchHighSelect : BOOL (r/w)
PROPERTY AbsSwitchLowEnd : LREAL
PROPERTY ActualPosition : LREAL
PROPERTY CycleTime : LREAL
PROPERTY EncoderInterpolation: LREAL
PROPERTY EncoderNoiseLevel : LREAL
PROPERTY EncoderWeighting : LREAL
PROPERTY EncoderZeroShift : LREAL
METHOD GoFaultState : BOOL
PROPERTY HighSideBlock : LREAL
PROPERTY HighSideEndswitch : LREAL
PROPERTY HighSideSpringLength: LREAL
PROPERTY LowerEndSwitch : BOOL
PROPERTY LowSideBlock : LREAL
PROPERTY LowSideEndswitch : LREAL
PROPERTY LowSideSpringLength : LREAL
PROPERTY MovingMass : LREAL
PROPERTY NoBlock : BOOL
PROPERTY UpperEndSwitch : BOOL
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e Eigenschaften

Name

Typ

Zugriff

Beschreibung

AbsolutSwitch

BOOL

Get

Dieser Laufzeitwert gibt Auskunft Uber das
simulierte Feedbacksignal, wie es durch
AbsSwitchHighSelect definiert ist.

AbsSwitchHighEnd

LREAL

Get, Set

Dieser Parameter definiert den Schwellenwert fiir
den Fall AbsSwitchHighSelect=TRUE:
AbsolutSwitch wird TRUE, wenn die simulierte
Aktorposition >= AbsSwitchHighEnd ist.

Die simulierte Position des Stellantriebs kann
von der gemeldeten Achsposition abweichen.

AbsSwitchHighSelect

BOOL

Get, Set

Dieser Parameter definiert den aktiven
AbsolutSwitch. Ein TRUE wahlt
AbsSwitchHighEnd, wahrend ein FALSE den
AbsSwitchLowEnd zum aktiven AbsolutSwitch
macht.

AbsSwitchLowEnd

LREAL

Get, Set

Dieser Parameter definiert den Schwellenwert flr
den Fall AbsSwitchHighSelect=FALSE:
AbsolutSwitch wird TRUE, wenn die simulierte
Aktorposition <= AbsSwitchLowEnd ist.

Die simulierte Position des Stellantriebs kann
von der gemeldeten Achsposition abweichen.

ActualPosition

LREAL

Get, Set

Dieser Laufzeitwert gibt Auskunft Gber die
simulierte Achsposition.

Die simulierte Position des Stellantriebs kann
von der gemeldeten Achsposition abweichen.

CycleTime

LREAL

Get, Set

Dieser Parameter muss mit dem
Aktualisierungsaufrufzyklus der Methode Cyclic()
initialisiert werden und wird bei Bedarf an jede
Unterkomponente weitergeleitet. Er wird
verwendet, um ein beliebiges Zeitverhalten zu
definieren.

Encoderinterpolation

LREAL

Get, Set

Dieser Parameter muss mit dem gleichen Wert
initialisiert werden wie der entsprechende
Parameter in der Bewegungstechnologie:

* NC: Geber, Parameter, Skalierungsfaktor
Nenner

» Hydraulik-Bibliothek: Encoder, Inc.
Interpolation

EncoderNoiselevel

LREAL

Get, Set

Die simulierte Achse bietet die Moglichkeit, die
gemeldete Position mit einem pseudozufalligen
weillen Rauschen zu storen. Dies wird durch
einen FB_Noise()-Baustein realisiert. Der
Parameter EncoderNoiselevel wird als
SetWhiteNoiselLevel weitergeleitet.

EncoderWeighting

LREAL

Get, Set

Dieser Parameter muss mit dem gleichen Wert
initialisiert werden wie der entsprechende
Parameter in der Bewegungstechnologie:

* NC: Geber, Parameter, Skalierungsfaktor
Zahler

» Hydraulik-Bibliothek: Encoder,
Gewichtungsfaktor

EncoderZeroShift

LREAL

Get, Set

Dieser Parameter muss mit dem gleichen Wert
initialisiert werden wie der entsprechende
Parameter in der Bewegungstechnologie:
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Name

Typ

Zugriff

Beschreibung

* NC: Drehgeber, Parameter, Position Bias

» Hydraulik-Bibliothek: Encoder,
Nullpunktversatz

HighSideBlock

LREAL

Get, Set

Die simulierte Position des Stellantriebs wird auf
einen Wert kleiner oder gleich diesem Parameter
begrenzt.

HighSideEndswitch

LREAL

Get, Set

Dieser Parameter definiert den Schwellenwert
UpperEndSwitch, der TRUE wird, wenn die
simulierte Position des Stellantriebs >= diesem
Parameter ist.

HighSideSpringLengt

LREAL

Get, Set

Dieser Parameter definiert die Lange eines
simulierten federahnlichen Effekts an der
Oberseite des Stellantriebshubs.

LowerEndSwitch

BOOL Get

Dieser Laufzeitwert gibt Auskunft Gber den
Status eines simulierten Sensors. Wird TRUE,
wenn die Position des simulierten Stellantriebs
>= HighSideEndswitch ist.

LowSideBlock

LREAL

Get, Set

Die simulierte Position des Stellantriebs wird auf
einen Wert oberhalb oder gleich diesem
Parameter begrenzt.

LowSideEndswitch

LREAL

Get, Set

Dieser Parameter definiert den Schwellenwert
LowerEndSwitch, der TRUE wird, wenn die
simulierte Position des Stellantriebs <= diesem
Parameter ist.

LowSideSpringLength

LREAL

Get, Set

Dieser Parameter definiert die Lange eines
simulierten federahnlichen Effekts an der
Unterseite des Stellantriebshubs.

MovingMass

LREAL

Get, Set

Dieser Parameter kann verwendet werden, um
eine bewegte Masse zu definieren. Er wird zur
Berechnung dynamischer Beschleunigungs- und
Verzdgerungskrafte, Drehmomente oder Driicke
verwendet.

NoBlock

BOOL

Get, Set

Wenn dieser Parameter auf TRUE gesetzt wird,
wird die Verwendung der Federn und Blocke auf
der oberen und unteren Seite deaktiviert.

UpperEndSwitch

BOOL Get

Dieser Laufzeitwert gibt Auskunft Gber den
Status eines simulierten Sensors. Sie wird
TRUE, wenn die Position des simulierten Aktors
<= LowSideEndswitch ist.

w Methoden

Name

Beschreibung

GoFaultState

simuliert werden.

Mit dieser Methode kann eine Fehlersituation an der simulierten Achse

Voraussetzungen

Entwicklungsumge-
bung

Zielplatform

Einzubindende SPS-Bibliotheken

TwinCAT v3.1.4024.35

PC oder CX (x64, x86)

Tc3_PlasticFunction V3.12.4.26 oder hdher
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7.3.5 Komponenten der hydraulischen Simulation

7.3.5.1 FB_SimHydAx_Standard

FB_SimHydAx_Standard

Dieser FB ist eine vereinfachte Simulation einer universellen hydraulischen Achse. Eine Reihe von typischen
Effekten wird unterstitzt.

o
1 Die Implementierung dieses Objekts ist keine vollwertige und realitatsnahe Simulation.

Syntax:

FUNCTION BLOCK FB SimHydAx Standard EXTENDS FB SimAxCommon IMPLEMENTS I SimHydAx
VAR_INPUT

END VAR

VAR OUTPUT

END_VAR

e Eigenschaften

Name Typ Zugriff |Beschreibung

AbsolutSwitch BOOL Get Das Signal des simulierten Absolut-Schalters.

AbsSwitchHighEnd LREAL Get, Set |Die Position, an der ein Absolut-Schalter am
oberen Ende des Fahrwegs simuliert wird.

AbsSwitchHighSelect BOOL Get, Set |Ein TRUE wahlt den Absolut-Schalter am

oberen Ende des Fahrwegs aus.

Ein FALSE wahlt den Absolut-Schalter am
unteren Ende des Fahrwegs aus.

AbsSwitchLowEnd LREAL Get, Set |Die Position, an der ein Absolut-Schalter am
unteren Ende des Fahrwegs simuliert wird.

ActualPosition LREAL Get, Set |Die Ist-Position der simulierten Achse.

CycleTime LREAL Get, Set |Die Zykluszeit, mit der die Cyclic Methode
aufgerufen wird.

Cylinder |_SimCylinder Get Eine Schnittstelle zum lokalen

FB_SimCylinder-Objekt innerhalb der
simulierten Achse.

Encoder |_SimUniversalEnc |Get Eine Schnittstelle zum lokalen
oder FB_SimUniversalEncoder-Objekt innerhalb der
simulierten Achse.
Encoderinterpolation LREAL Get, Set |Die simulierte Encoder-Interpolation.

Dieser Wert muss mit dem Parameter der
NC-Achse libereinstimmen.

EncoderNoiseLevel LREAL Get, Set |Hier kann ein Rauschanteil fiir die signalisierte
Ist-Position vorgegeben werden.
EncoderWeighting LREAL Get, Set |Die simulierte Encoder-Gewichtung.

Dieser Wert muss mit dem Parameter der
NC-Achse libereinstimmen.

EncoderZeroShift LREAL Get, Set |Die simulierte Nullpunkt-Verschiebung.
Abhéngig von angewendeten Homing-

Verfahren kann dieser Wert von dem in der
NC-Achse abweichen.
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Name Typ Zugriff |Beschreibung

ExternalForce LREAL Get, Set |Dieser Laufzeitwert kann mit Druckwerten
aktualisiert werden, die fiir die
Prozesssimulation erforderlich sind. Er wird zur
Berechnung des Gesamtdrucks am simulierten
Zylinder verwendet und ist Teil des
gemeldeten tatsachlichen Drucks.

HighSideBlock LREAL Get, Set |Der simulierte mechanische Block am oberen
Ende des Fahrwegs.

HighSideEndswitch LREAL Get, Set |Die Position, an der ein Hardware-Endschalter
am oberen Ende des Fahrwegs simuliert wird.

HighSideSpringLength LREAL Get, Set |Ein Federweg am vor dem oberen
mechanischen Block.

Uber diesen Weg wird ein Druck-Anstieg
simuliert.

LowSideBlock LREAL Get, Set |Der simulierte mechanische Block am unteren
Ende des Fahrwegs.

LowSideEndswitch LREAL Get Das Signal des Endschalters am unteren Ende
des Fahrwegs.

LowSideSpringLength LREAL Get, Set |Ein Federweg am vor dem unteren
mechanischen Block.

Uber diesen Weg wird ein Druck-Anstieg
simuliert.

MovingMass LREAL Get, Set |Hier kann eine Masse vorgegeben werden. Sie
wird genutzt, um ein zur Beschleunigung
proportionales Drehmoment zu simulieren.

NoBlock BOOL Get, Set |Ein TRUE unterdriickt die mechanischen
Anschlage am oberen und unteren Ende des
Fahrwegs. Die Achse kann endlos fahren.

PressureTransducerA |_PressureTransdu Eine Schnittstelle zum lokalen

cer FB_PressureTransducer-Objekt auf der A-
Seite des FB_SimCylinder-Objekts innerhalb
der simulierten Achse.

PressureTransducerB |_PressureTransdu Eine Schnittstelle zum lokalen

cer FB_PressureTransducer-Objekt auf der B-
Seite des FB_SimCylinder-Objekts innerhalb
der simulierten Achse.

Valve |_SimValve Eine Schnittstelle zum lokalen
FB_PressureTransducer-Objekt auf der B-
Seite des FB_SimCylinder-Objekts innerhalb
der simulierten Achse.

‘w Methoden

Name Beschreibung

Cyclic [r_134] Diese Methode flihrt alle Berechnungen der Simulation durch.

GoFaultState [P 135] |Mit dieser Methode kann eine Fehlersituation an der simulierten Achse simuliert

werden.

7.3.5.1.1 Cyclic

Cyclic

—AxisRef
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Diese Methode muss zyklisch aufgerufen werden. Sie flhrt alle Berechnungen der Simulation durch.

Syntax:

METHOD Cyclic

VAR IN OUT

AxisRef: AXIS REF BkPlcMc;
END VAR

#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung
AxisRef AXIS_REF_BkPIcMc Die AXIS-REF der hydraulischen Achse.
7.3.5.1.2 GoFaultState

GoFaultState

GoFaultStatef—

Mit dieser Methode kann eine Fehlersituation an der simulierten Achse simuliert werden. Die Achse meldet
einen Folge-Fehler und wird in den Fault-State versetzt.

7.3.5.2 FB_SimValveAnalog

FB_SimValveAnalog

Diese vereinfachte Simulation eines analogen Proportional- oder Servoventils wird als Bestandteil einer
simulierten hydraulischen Achse verwendet. Es unterstitzt eine Reihe von typischen Varianten von
Nichtlinearitaten. Es gibt kein dynamisches Verhalten.

([
1 Die Implementierung dieses Objekts ist keine vollwertige und realitdtsnahe Simulation.

d Objekte dieser Art werden typischerweise als lokale Elemente in einer Implementierung einer
Achssimulation verwendet.

Syntax:

FUNCTION BLOCK ABSTRACT FB SimvValve IMPLEMENTS I SimValve
VAR _INPUT

END VAR

VAR OUTPUT

END_ VAR

e Eigenschaften

Name Typ Zugriff Beschreibung

AdsAddr AMSADDR Get, Set  |Diese Variable wird verwendet, um eine Mapping-
Schnittstelle eines analogen Ventils zu
implementieren.

ControlValue INT Get, Set  |Dieser Laufzeitwert muss zyklisch mit einer Output-
Eigenschaft einer FB_SimAnalogOutputElTerminal4-
Instanz aktualisiert werden.
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Name

Typ

Zugriff

Beschreibung

Diese Zuordnung kann als die Leitung
verstanden werden, die eine Ausgangsklemme
mit einem Eingangsstift des Ventilsteckers
verbindet.

ControlValueNorm

LREAL

Get

Dieser Laufzeitwert gibt Auskunft Gber den aktuellen
Stellwert in abstrakten Einheiten (z. B. %).

ControlValueType

E_SimControlVal
ueType

Get, Set

Dieser Parameter muss mit einem Wert initialisiert
werden, der den Typ des Steuersignals angibt. Sie
muss mit dem Typ der simulierten Ausgangsklemme
Ubereinstimmen.

InfoDataState

UINT

Get, Set

Diese Variable wird verwendet, um eine Mapping-
Schnittstelle eines analogen Ventils zu
implementieren.

Orifice_PA

LREAL

Get

Dieser Laufzeitwert gibt Auskunft tber die aktuelle
Offnung zwischen dem Versorgungsanschluss und
dem A-seitigen Anschluss des Ventils.

Orifice_PB

LREAL

Get

Dieser Laufzeitwert gibt Auskunft Gber die aktuelle
Offnung zwischen dem Versorgungsanschluss und
dem B-seitigen Anschluss des Ventils.

Overlapp_PA

LREAL

Get, Set

Dieser Parameter muss mit der Uberlappung auf der
A-Seite des Ventils initialisiert werden.

Typische Werte sind den Datenblattern der
Hersteller zu enthehmen.

Overlapp_PB

LREAL

Get, Set

Dieser Parameter muss mit der Uberlappung auf der
B-Seite des Ventils initialisiert werden.

Typische Werte sind den Datenblattern der
Hersteller zu entnehmen.

P A

LREAL

Get, Set

Dieser Laufzeitwert gibt Auskunft Gber den Druck am
A-seitigen Anschluss des Ventils.

P_B

LREAL

Get, Set

Dieser Laufzeitwert gibt Auskunft iber den Druck am
B-seitigen Anschluss des Ventils.

Q_PA

LREAL

Get

Dieser Laufzeitwert gibt Auskunft tiber den Olfluss
zwischen dem Versorgungsanschluss und dem A-
seitigen Anschluss des Ventils.

Q_PB

LREAL

Get

Dieser Laufzeitwert gibt Auskunft tiber den Olfluss
zwischen dem Versorgungsanschluss und dem B-
seitigen Anschluss des Ventils.

Qnominal_PA

LREAL

Get, Set

Dieser Parameter muss mit der Kapazitat der
Versorgung zur A-seitigen Offnung des simulierten
Ventils initialisiert werden.

Typische Werte sind den Datenblattern der
Hersteller zu enthehmen.

Qnominal_PB

LREAL

Get, Set

Dieser Parameter muss mit der Kapazitat der
Versorgung zur B-seitigen Offnung des simulierten
Ventils initialisiert werden.

Typische Werte sind den Datenblattern der
Hersteller zu enthehmen.

SpoolFeedback

INT

Get

Dieser Laufzeitwert gibt Auskunft tber die Istposition
des Ventilkolbens. Es dient der Implementierung
einer Mapping-Schnittstelle eines analogen Ventils.

SupplyPressure

LREAL

Get, Set

Dieser Laufzeitwert muss mit dem Versorgungsdruck
aktualisiert werden. Wenn der Wert als konstant
angenommen wird, kann er einmal bei der
Initialisierung aktualisiert werden.
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Name Typ Zugriff Beschreibung

Toggle BOOL Get Diese Variable wird verwendet, um eine Mapping-
Schnittstelle eines analogen Ventils zu
implementieren.

ValveSpoolType E_SimValveSpoo |Get, Set  |Mit diesem Parameter wird die
Type Ubertragungskennlinie des Ventils festgelegt.
WcState BOOL Get, Set  |Diese Variable wird verwendet, um eine Mapping-

Schnittstelle eines analogen Ventils zu
implementieren.

‘w Methoden

Name Beschreibung

Cyclic [r 137] Diese Methode muss zyklisch aufgerufen werden. Sie fuhrt alle Berechnungen der
Simulation durch.

7.3.5.2.1 Cyclic

Cyclic

Diese Methode muss zyklisch aufgerufen werden. Sie fUhrt alle Berechnungen der Simulation durch.

Syntax:

METHOD Cyclic
VAR_INPUT
END_ VAR

7.3.5.3 FB_SimCylinder

FB_SimCylinder

Diese vereinfachte Simulation eines Universalzylinders wird als Bestandteil einer simulierten hydraulischen
Achse verwendet. Eine Reihe von typischen Effekten wird unterstutzt.

([
1 Die Implementierung dieses Objekts ist keine vollwertige und realitdtsnahe Simulation.

d Objekte dieser Art werden typischerweise als lokale Elemente in einer Implementierung einer
Achssimulation verwendet.

& Eigenschaften

Name Typ Zugriff Beschreibung

CycleTime LREAL |Get, Set Dieser Parameter muss mit der Aufrufzykluszeit
initialisiert werden.

ExternalForce LREAL | Get, Set Dieser Laufzeitwert kann verwendet werden, um

eine externe Kraft in der Berechnung der
Simulation zu aktualisieren. Er wird fir die
Umrechnung in Druckwerte verwendet.
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Name Typ Zugriff Beschreibung

HighSideBlock LREAL Get, Set Der simulierte obere mechanische Anschlag.

HighSideSpringLength LREAL |Get, Set Der simulierte Federwirkung vor dem oberen
mechanischen Anschlag.

LowSideBlock LREAL |Get, Set Der simulierte untere mechanische Anschlag.

LowSideSpringLength LREAL |Get, Set Der simulierte Federwirkung vor dem unteren
mechanischen Anschlag.

P_A LREAL Get, Set Der simulierte Druck am A-seitigen
Zylinderanschluss.

P_B LREAL |Get, Set Der simulierte Druck am B-seitigen
Zylinderanschluss.

PistonDiameter LREAL |Get, Set Der Durchmesser des Zylinderkolben. Er wird zur
Berechnung der effektiven Flachen des Zylinders
verwendet.

Position LREAL |Get, Set Die aktuelle Position des Zylinders.

Q_PA LREAL |Get, Set Dieser Laufzeitwert gibt Auskunft Gber den
Olfluss, der in den oder aus dem A-seitigen
Zylinderanschluss flief3t.

Dieser Wert wird in der Regel durch eine
Ventilsimulation festgelegt und durch eine
hydraulische Achssimulation weitergegeben.

Q_PB LREAL Get, Set Dieser Laufzeitwert gibt Auskunft Gber den
Olfluss, der in den oder aus dem A-seitigen
Zylinderanschluss flief3t.

Dieser Wert wird in der Regel durch eine
Ventilsimulation festgelegt und durch eine
hydraulische Achssimulation weitergegeben.

RodDiameter LREAL |Get, Set Der Durchmesser der Stange des Zylinders. Er
wird zur Berechnung der effektiven Flachen des
Zylinders verwendet.

Stroke LREAL |Get, Set Die Hublange (d.h. dem Weg zwischen unterer
und oberer mechanischer Endlage) des Zylinders.
Sie dient zur Begrenzung der Istposition.

‘w Methoden
Name Beschreibung
Cyclic [r_138] Diese Methode muss zyklisch aufgerufen werden. Sie fuhrt alle Berechnungen der
Simulation durch.
7.3.5.3.1 Cyclic
Cyclic

Diese Methode muss zyklisch aufgerufen werden. Sie fuhrt alle Berechnungen der Simulation durch.

Syntax:

METHOD Cyclic
VAR INPUT
END VAR
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7354 FB_SimPressureTransducer

FB_SimPressureTransducer

Diese vereinfachte Simulation eines Universaldruckaufnehmers wird als Bestandteil einer simulierten
hydraulischen Achse verwendet. Eine Reihe von typischen Effekten wird unterstitzt.

(
1 Die Implementierung dieses Objekts ist keine vollwertige und realitdtsnahe Simulation.

d Objekte dieser Art werden typischerweise als lokale Elemente in einer Implementierung einer
Achssimulation verwendet.

Syntax:

FUNCTION_ BLOCK FB SimPressureTransducer IMPLEMENTS I PressureTransducer
VAR INPUT

END VAR

VAR _OUTPUT

END VAR

e Eigenschaften

Name Typ Zugriff Beschreibung

AdcValue INT Get Dieser Laufzeitwert enthalt den Eingangswert der simulierten
Klemme.

CycleTime LREA Get, Set Dieser Parameter muss mit der Aufrufzykluszeit initialisiert
werden.

NoiselLevel LREAL |Get, Set Mit diesem Parameter kann die Amplitude eines simulierten

Rauschsignals festgelegt werden, das dem Druck am
Sensor hinzugefugt wird.

NominalPressure LREAL |Get, Set Dieser Parameter muss mit dem Nenndruck (d. h. dem
Skalenendwert) des simulierten Aufnehmers initialisiert
werden.

Pressure LREAL |Get, Set Dieser Laufzeitwert muss zyklisch mit dem Druck eines

bestimmten Punktes in einer simulierten hydraulischen
Anlage aktualisiert werden.

Signal LREAL |Get Dieser Laufzeitwert enthalt das elektrische Signal eines
simulierten 0 bis 10 V Druckaufnehmers.

‘w Methoden
Name Beschreibung
Cyclic [»_139] Diese Methode muss zyklisch aufgerufen werden. Sie fiihrt alle Berechnungen der
Simulation durch.
7.3.5.41 Cyclic
Cyclic
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Diese Methode muss zyklisch aufgerufen werden. Sie flhrt alle Berechnungen der Simulation durch.

Syntax:

METHOD Cyclic
VAR INPUT
END_ VAR

7.3.5.5 FB_SimUniversalEncoder

FB_SimUniversalEncoder

Diese vereinfachte Simulation eines Universal-Encoders wird als Bestandteil einer simulierten hydraulischen
Achse verwendet. Eine Reihe von typischen Effekten wird unterstitzt.

(
1 Die Implementierung dieses Objekts ist keine vollwertige und realitdtsnahe Simulation.

d Objekte dieser Art werden typischerweise als lokale Elemente in einer Implementierung einer
Achssimulation verwendet.

g Eigenschaften

Name Typ Zugriff Beschreibung

AdsAddr AMSADDR Get Diese Variable wird verwendet, um eine Mapping-
Schnittstelle eines analogen Ventils zu implementieren.

Count_UDINT UDINT Get Diese Variable wird verwendet, um eine Mapping-
Schnittstelle eines analogen Ventils zu implementieren.

Count_UINT UINT Get Diese Variable wird verwendet, um eine Mapping-
Schnittstelle eines analogen Ventils zu implementieren.

InfoDataState UINT Get, Set Diese Variable wird verwendet, um eine Mapping-
Schnittstelle eines analogen Ventils zu implementieren.

NoiselLevel LREAL Get, Set Dieser Parameter muss mit der zu simulierenden Amplitude
des weillen Rauschens initialisiert werden.

Offset LREAL Get, Set Dieser Parameter muss mit der Verschiebung zwischen

dem Zylindernullpunkt (z. B. dem unteren Anschlag) und
dem Encodernullpunkt initialisiert werden.

Position LREAL Get, Set Dieser Laufzeitwert gibt Auskunft Gber die Istposition des
Encoders.

Resolution LREAL Get, Set Dieser Parameter muss mit der Auflésung (d.h. dem Weg
pro Inkrement) des Encoders initialisiert werden.

Toggle BOOL Get Diese Variable wird verwendet, um eine Mapping-
Schnittstelle eines analogen Ventils zu implementieren.

WcState BOOL Get, Set Diese Variable wird verwendet, um eine Mapping-

Schnittstelle eines analogen Ventils zu implementieren.

‘w Methoden

Name Beschreibung
Cyclic [»_141]|Diese Methode fuhrt alle Berechnungen der Simulation durch.
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7.3.5.5.1 Cyclic

Cyclic

Diese Methode muss zyklisch aufgerufen werden. Sie fuhrt alle Berechnungen der Simulation durch.

Syntax:

METHOD Cyclic
VAR INPUT
END VAR

7.4 Druck-Handhabung

7.41 FB_ProcessHandlerBase

FBE_ProcessHandlerBase

Dieser Funktionsbaustein wird in SpritzgieSmaschinen eingesetzt, um eine Umschaltung von Spritz- auf
Nachdruck zu realisieren.

Syntax:

FUNCTION_ BLOCK FB_ ProcessHandlerBase IMPLEMENTS I_ ProcessHandler
VAR INPUT

END VAR

VAR _OUTPUT

END VAR

e Eigenschaften

Name Typ Beschreibung

Axis |_AxisBase Ein Interface auf die zu Uberwachende
Achse.

BadSwitchOver BOOL TRUE, wenn eine unerwtlinschte
Umschaltung erfolgte.

ProcessValue LREAL Der zu Uberwachende Prozesswert.

SwitchOver BOOL TRUE, wenn eine erwartete Umschaltung
erfolgte.

‘w Methoden

Name Beschreibung

GetControlParameter Diese Methode kann verwendet werden, um Zugriff auf den Parameter-

> 142] Container des Druckreglers der Achse zu erhalten.

GetProcessValues [» 143] Diese Methode wird verwendet, um den FB mit einem Bereich von Istwerten
(Druck, Position, Status) der Achse zu aktualisieren.

Diese Methode wird zyklisch von der Achse aufgerufen. Es ist nicht
vorgesehen, dass die Anwendung diese Methode direkt aufruft.

GetSwitchEnable [» 143] Diese Methode wird verwendet, um die Regeln fur die Umschaltung
zurlickzulesen.
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Name Beschreibung

GetSwitchParameter [ 143]|Diese Methode kann verwendet werden, um die Parameter der Umschaltregeln
zurlckzulesen.

SetControlParameter Diese Methode kann verwendet werden, um dem Druckregler der Achse einen
> 144] Parameter-Container zuzuweisen.
SetSwitchEnable [P 144] Diese Methode wird verwendet, um die Regeln flr die Umschaltung zu

definieren. Siehe unten fur weitere Informationen.

SetSwitchParameter [» 145] |Diese Methode kann verwendet werden, um die Parameter der Umschaltregeln
zu definieren.

Befindet sich die Gberwachte Achse in einem inaktiven Zustand (Init, Ready, Idle) ist der FB inaktiv.
Ein aktives Kommando der Achse aktiviert auch die Uberwachung.
Die mit SetSwitchEnable festgelegten Regeln bestimmen die Antwort:

Wenn noch keine fehlerhafte Umschaltung festgestellt wurde:

* Wenn bSwitchOnPressure TRUE ist und der Prozesswert ePressureThreshold Uberschreitet und die
Achse langer als eGardingTravel vom Startpunkt verfahren wurde, wird eine erwartete Umschaltung
erkannt.

* Wenn bSwitchOnTravel TRUE ist und die Achse langer als eTravelThreshold vom Startpunkt verfahren
wurde, wird eine erwartete Umschaltung erkannt.

+ Wenn bSwitchOnTime TRUE ist und die Zeit seit Beginn der Uberwachung den eTimeThreshold
Uberschreitet, wird eine erwartete Umschaltung erkannt.

« Wenn es mehr als eine aktive Regel gibt, wird die erste Ubereinstimmung die erwartete Umschaltung
bewirken.
Wenn es noch keine Umstellung gab:

+ Wenn eTimeout auf mehr als 0,0 eingestellt ist und die Zeit seit Beginn der Uberwachung eTimeout
Uberschreitet, wird eine fehlerhafte Umschaltung erkannt.

» Wenn die Achsposition unter eAlarmPositionLimit fallt, wird eine fehlerhafte Umschaltung erkannt.

* Wenn eAlarmPressureLimit auf mehr als 0,0 eingestellt ist und der Prozesswert eAlarmPressureLimit
Uberschreitet, wird eine fehlerhafte Umschaltung erkannt.

Sehen Sie dazu auch
E_SwitchoverParameter [ 145]

7.411 GetControlParameter

GetControlParameter
GetContralParameterf—

Diese Methode kann verwendet werden, um Zugriff auf den Parameter-Container des Druckreglers der
Achse zu erhalten.

Syntax:

METHOD GetControlParameter : I PressureControlParams PID
VAR INPUT
END_ VAR
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7.41.2 GetProcessValue

GetProcessValues
GetProcessValues—

Diese Methode wird verwendet, um den FB mit einem Bereich von Istwerten (Druck, Position, Status) der
Achse zu aktualisieren.

d Diese Methode wird zyklisch von der Achse aufgerufen. Es ist nicht vorgesehen, dass die
Anwendung diese Methode direkt aufruft.
Syntax:
METHOD GetProcessValues : HRESULT
VAR
END VAR
7413 GetSwitchEnable
GetswitchEnable
—{bSwitchOnPressure GetSwitchEnablef—
—bSwitchOnTravel
—1{bSwitchOnTime

Diese Methode wird verwendet, um die Regeln fur die Umschaltung zurtickzulesen.

Syntax:

METHOD GetSwitchEnable : HRESULT

VAR INPUT

bSwitchOnPressure: REFERENCE TO BOOL;
bSwitchOnTravel: REFERENCE TO BOOL;
bSwitchOnTime: REFERENCE TO BOOL;

END VAR

* Eingédnge

Name Typ Beschreibung

bSwitchOnPressure REFERENCE TO BOOL Eine Referenz auf die Variable, die mit dem
Parameter aktualisiert werden soll.

bSwitchOnTravel REFERENCE TO BOOL Eine Referenz auf die Variable, die mit dem
Parameter aktualisiert werden soll.

bSwitchOnTime REFERENCE TO BOOL Eine Referenz auf die Variable, die mit dem
Parameter aktualisiert werden soll.

7414 GetSwitchParameter
GetSwitchParameter
—eSelect GetSwitchParameter —
—fvalue

Diese Methode kann verwendet werden, um die Parameter der Umschaltregeln zuriickzulesen.
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Syntax:

METHOD SetSwitchParameter : HRESULT
VAR INPUT

eSelect: E SwitchoverParameter;
fValue: REFERENCE TO LREAL;

END VAR

* Eingédnge

Name Typ Beschreibung

eSelect E_SwitchoverParameter [»_145] |Die Auswahl des Parameters.

fValue REFERENCE TO LREAL Eine Referenz auf die Variable, die mit dem Parameter
aktualisiert werden soll.

7.41.5 SetControlParameter

SetControlParameter
—iParams SetControlParameterf—

Diese Methode kann verwendet werden, um dem Druckregler der Achse einen Parameter-Container
zuzuweisen.

Syntax:

METHOD SetControlParameter : HRESULT
VAR INPUT

iParams: I_PressureControlParams_PID;
END_ VAR

% Eingédnge

Name Typ Beschreibung

iParams |_PressureControlParams_PID Ein Interface auf einen FB mit einem Parametersatz
fur einen Druckregler.

7.4.1.6 SetSwitchEnable

SetswitchEnable
— bSwitchOnPressure SetSwitchEnable f—
— bSwitchOnTravel
— bSwitchOnTime

Diese Methode wird verwendet, um die Regeln flir die Umschaltung zu definieren. Siehe unten fir weitere
Informationen.

Syntax:

METHOD SetSwitchEnable : HRESULT
VAR INPUT

bSwitchOnPressure: BOOL;
bSwitchOnTravel: BOOL;
bSwitchOnTime: BOOL;

END VAR
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#! Eingdnge

Name Typ Beschreibung

bSwitchOnPressure BOOL Ein TRUE gibt die Umschaltung durch eine Uberschreitung des Druck-
Schwellwerts frei.

bSwitchOnTravel BOOL Ein TRUE gibt die Umschaltung durch Unterschreitung eines Positions-
Schwellwerts frei.
bSwitchOnTime BOOL Ein TRUE gibt die Umschaltung durch Erreichen eines Zeit-

Schwellwerts frei.

7.41.7 SetSwitchParameter
SetSwitchParameter
—eSelect SetSwitchParameter —
—fvalue

Diese Methode kann verwendet werden, um die Parameter der Umschaltregeln zu definieren.

Syntax:

METHOD SetSwitchParameter : HRESULT
VAR INPUT

eSelect: E SwitchoverParameter;
fValue: LREAL;

END_ VAR

* Eingédnge

Name Typ Beschreibung

eSelect E SwitchoverParameter [» 145] |Die Auswahl des Parameters.

fValue LREAL Der Wert, mit dem der Parameter aktualisiert werden soll.
7.4.2 E_SwitchoverParameter

Die Werte dieser Aufzahlung werden von GetSwitchParameter() und SetSwitchParameter() von
FB ProcessHandlerBase [P _141] verwendet.

TYPE E_SwitchoverParameter :
(

ePressureThreshold := O,
eGardingTravel,
eTravelThreshold,
eTimeThreshold,

eAlarmPressurelimit,
eAlarmPositionLimit,
eTimeout

)i

END TYPE

7.4.3 FB_ReadProcessValue

FB_ReadProcessValue
factualvaluef—

Ein Baustein dieses Typs wird eingesetzt, um einen Baustein vom Typ FB ProcessHandlerBase [»_141] mit
Istwerten zu versorgen.
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Syntax:

FUNCTION BLOCK FB ReadProcessValue EXTENDS FB MessageBase IMPLEMENTS I ReadProcessValue
VAR INPUT

END VAR

VAR OUTPUT

fActualvValue: LREAL;

END_ VAR

E- Ausginge

Name Typ Beschreibung
fActualValue LREAL Der aktuelle Istwert.

= Eigenschaften

Name Typ Zugriff Beschreibung

Offset LREAL Get, Set Der bei der Berechnung des Istwerts bertcksichtigte Offset.

ProcessValue LREAL Get Der aktuelle Prozesswert, der durch den letzten Aufruf von

Cyclic() berechnet wurde.
Weighting LREAL Get, Set Der Skalierungsfaktor.
‘w Methoden

Name Beschreibung

Cyclic [»_146] Diese Methode muss von der Anwendung einmal pro Zyklus aufgerufen werden. Sie
prift die EtherCAT-Verbindung und aktualisiert den ProcessValue mit einem gefilterten
Istwert.

DoReset [P 146] Ein Aufruf dieser Methode mit bExecute=TRUE setzt die angeschlossene
Sensorschnittstelle zurlick und l6scht alle lokalen Fehler.

7.4.31 Cyclic

Cyclic

Diese Methode muss von der Anwendung einmal pro Zyklus aufgerufen werden. Sie prift die EtherCAT-
Verbindung und aktualisiert den ProcessValue mit einem gefilterten Istwert.

Syntax:

METHOD Cyclic
VAR _INPUT
END VAR

7.4.3.2 DoReset

DoReset
— bExecute DoReset—

Ein Aufruf dieser Methode mit bExecute=TRUE setzt die angeschlossene Sensorschnittstelle zuriick und
I6scht alle lokalen Fehler.
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Syntax:

METHOD DoReset : HRESULT
VAR INPUT

bExecute: BOOL;

END VAR

7.5 FB_CheckDemoMode

FB_CheckDemoMode

Ein FB dieses Typs kann instanziiert und von der SPS-Anwendung zum Scannen der Feldbuskonfiguration
verwendet werden. Er berichtet tber Feldbusse mit besonderen Merkmalen wie Echtzeitleistung oder USB-
Unterstitzung.

Syntax:

FUNCTION_BLOCK FB_CheckDemoMode
VAR_INPUT

END_VAR

VAR_OUTPUT

END_VAR

= Eigenschaften

Name Typ Beschreibung

DemoMode BOOL Ein TRUE nach dem Scannen der Feldbuskonfiguration hat eine der
nachstehenden Ursachen:

Es ist kein Feldbus mit Echtzeitleistung konfiguriert.
ForceDemoMode=TRUE und ForceNonDemoMode=FALSE.

EtC_detected BOOL Ein TRUE nach dem Scannen der Feldbuskonfiguration signalisiert,
dass die Konfiguration einen EtherCAT Feldbus vorsieht.
ForceDemoMode BOOL Mit einem TRUE kann der DemoMode erzwungen werden.
ForceNonDemoMode BOOL Mit einem TRUE kann der NonDemoMode erzwungen werden.
NonDemoMode BOOL Ein TRUE nach dem Scannen der Feldbuskonfiguration hat eine der

nachstehenden Ursachen:
Es ist mindestens ein Feldbus mit Echtzeitleistung konfiguriert.
ForceDemoMode=FALSE und ForceNonDemoMode=TRUE.

ReScan BOOL Mit einem TRUE auf dieser Eigenschaft wird ein erneuter Scan der
Feldbuskonfiguration ausgeldst.

RtBus_detected BOOL Ein TRUE nach dem Scannen der Feldbuskonfiguration signalisiert,
dass die Konfiguration einen Feldbus mit Echtzeit-Performance
vorsieht.

USB_detected BOOL Ein TRUE nach dem Scannen der Feldbuskonfiguration signalisiert,

dass die Konfiguration eine USB-Verbindung vorsieht. Dies deutet
typischerweise auf ein Bedienfeld hin.

‘w Methoden

Name Beschreibung
Cyclic [»_148] Diese Methode ist zyklisch von der Applikation aufzurufen.
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7.51 Cyclic

Cyclic

Diese Methode muss von der Anwendung zyklisch aufgerufen werden.

Syntax:
METHOD Cyclic
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