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Kurzanleitung uber die Inbetriebnahme bei Hardware Konfiguration
zwischen Beckhoff SPS CX2020 und IAl-Steuerungen
fur EtherCAT Motion control

Version 1/ 01.06.2022

Hinweis: Der Ablauf der Inbetriebnahme wird mit den folgenden Geraten beschrieben.

SPS: Beckhoff CX2020
Software: TwinCAT 3

1. Parametereinstellung der IAl-Steuerung

Bevor die Einstellung in der SPS durchgefiihrt wird, muss die 1Al-Steuerung bei der
Parametereinstellung richtig eingerichtet werden. Der detaillierte Ablauf der Parametereinstellung

hangt vom Steuerungsmodell ab.
Die IAI-Steuerung kann mit der PC Interface Software, dem Gateway Parameter Configuration Tool

und dem Kommunikationskabel eingerichtet werden.
Die Parameter mussen fiir die EtherCAT Motion-Kommunikation wie folgt eingestellt werden. Hierfir

entnehmen Sie die detaillierte Beschreibung im Betriebshandbuch.

Der MANU/AUTO-Schalter an der |Al-Steuerung soll auf ,MANU" stehen.

e
EtherCAT. ™
(]
£ PC Interfoce Software fir RC/EC - [Parameterl Achsen-Nr.0]] - o x
B Dstei Position Parameter Ubenwachung Finstellung Fenster  Hilfe E)
O] 7 (W2 m| k| |5 BB
anueller Betriebsmodus [Teach 2(Sicherheit deaktivierc/PIO-start lassig) =

B|B|M| Hanue
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1-1: SCON-Steuerung

SCON-Steuerung (SCON-CB/CGB-ECM)

Offnen Sie die PC Interface Software und nehmen die folgenden Einstellungen vor.

i. Parameter Nr. 5 (Referenzpunktrichtung)

S|Referenzpunktrichtung [0:umgekehrt/l:standazrd] 1

Bestimmen Sie die Seite des Referenzpunkts, entweder auf der Motorseite oder Motor-Gegenseite.
Im normalen Fall soll die Referenzpunktrichtung gleich wie die Impulszahlrichtung (Parameter Nr. 62)
sein. Andernfalls stimmen die Betriebskoordinaten der SPS mit den tatséchlichen mechanischen
Koordinaten der Achse nicht Giberein (siehe Betriebshandbuch fiir EtherCAT Motion).

ii. Parameter Nr. 62 (Impulszahlrichtung)

|62

Impulszahlrichtung [0:Vorwdrts/l:Rickwdrts] 1

Stellen Sie den gleichen Wert wie den von Parameter Nr. 5 ein.

iii. Parameter Nr. 65 und 66 (Elektronisches Getriebe, Zdhler und Nenner)

€5|Elektronisches Getriebe, Zahler 1

66|Elektronisches Getriebe, Nenner 1

Lassen Sie den Wert bei der Werkseinstellung bleiben.

iv. Parameter Nr. 85 (Feldbusknotenadresse)

[=1]

5|Feldbusknotenadresse 0

Lassen Sie den Wert bei der Werkseinstellung bleiben.

v. Parameter Nr. 87 (Netwerktyp)

n

T|Netzwerktyp 12

Lassen Sie den Wert bei der Werkseinstellung bleiben.

Hinweis: Andern Sie den Wert nicht.
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1-2: MCON-Steuerung

Beim Verwenden einer MCON-Steuerung muss die 1Al-Steuerung mit

1-2-1: ,PC Interface Software*
1-2-2: ,Gateway Parameter Configuration Tool" (Gateway-Parametereinstellwerkzeug)

eingerichtet werden.
Bitte siehe hierzu Details tUber die Einstellung im Handbuch.

MCON-Steuerung (MCON-C/CG-ECM)

1-2-1: PC Interface Software

Offnen Sie die PC Interface Software und nehmen die folgenden Einstellungen vor.

i. Parameter Nr. 5 (Referenzpunktrichtung)

S|Referenzpunktrichtung [0:umgekehrt/l:standazrd] 1

Bestimmen Sie die Seite des Referenzpunkts, entweder auf der Motorseite oder Motor-Gegenseite.
Im normalen Fall soll die Referenzpunktrichtung gleich wie die Impulszahlrichtung (Parameter Nr. 62)
sein. Andernfalls stimmen die Betriebskoordinaten der SPS mit den tatséchlichen mechanischen
Koordinaten der Achse nicht Giberein (siehe Betriebshandbuch fiir EtherCAT Motion).

ii. Parameter Nr. 62 (Impulszahlrichtung)

| 62|Impulszadhlrichtung [0:Vorwarts/l:Rickwidrts] 1

Stellen Sie den gleichen Wert wie den von Parameter Nr. 5 ein.

iii. Parameter Nr. 65 und 66 (Elektronisches Getriebe, Zdhler und Nenner)

€5|Elektronisches Getriebe, Zahler 1

66|Elektronisches Getriebe, Nenner 1

Lassen Sie den Wert bei der Werkseinstellung bleiben.
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1-2-2: Gateway Parameter Configuration Tool
(Gateway-Parametereinstellwerkzeug)

Offnen Sie das ,Gateway Parameter Configuration Tool* (Gateway-Parametereinstellwerkzeug),
indem Sie ,MCON (Motion)“ auswéhlen.

tting_Tool » V3.1.11.0 (official latest] » DEUTSC SelectGwlype

e

Select Unit type.

2 Mame

il ROBONET_GWParaSet.exe scon peocian) 7|

Nachdem das ,Gateway Parameter Configuration Tool" getffnet wurde, klicken Sie auf ,Lesen”, um
die aktuelle Einstellung auszulesen.

) Parameterkonti

Datei Einstellung Ut

fur die Al GateWay-Einheit = X

wachung

ol=(=|

‘Po:teinstellunqen‘ll Lesen I sehzeiben‘

Netzwerktyp UNKNOWN Antriebseinheit0 (Achse0,Achsel)

=
Adresse 4 ondefiniert x|
Baudrate S

w Parameterkonfigurator fir die IAl GateWay-Einheit — x

Datei Einstellung  Uberwachung
Oz &
[ Po[teinstellungenl Lesen ‘I Schreiben I

Netzwerktyp EtherCAT-Drive-Profil

Antriebseinheit0JAchse0,Achsel)

| Achse0 Rsv

Firmare-Version: Gerdte-ID IVerwenden j

|~ Achsel Rsv

ET1en i€ ZUr TOENCITIZIErung 085 Slave DErans

e den "Station Alias"-Wert im Netzwerk ein._

Auto _J

~Antriebseinheitl JAchse2,Achse3)

|~ AchseZ Rsv
Verwenden v

| Achse3 Rsv

Baudrate

Antrisbseinheit2 JAchsed,Achse5)

|~ Achse4 Rsv
Verwenden @~

|~ AchseS Rsv

Antrisbssinheit3 Jachse6, Achsa7)
Firmware-Version: 0008 =

ModulVer. : 2.01 Undefiniert | |

*Baudrate (bps) : 9600 ¥Port :COML 31110

Stellen Sie die Achsenverwendung richtig ein. Details zur Einstellung siehe Betriebshandbuch.
Beispiel) Achsenanzahl: 6 mit Achsennummern 0 bis 5

Die Gerate-ID kann hier nicht vergeben werden (ab Firmware-Version der Gateway-Einheit von
V0008).

Nach der Einstellung klicken Sie auf ,Schreiben* zur Ubertragung auf die Gateway-Einheit der
Steuerung. Stellen Sie sicher, ob die Pop-up-Warnungsinformation so korrekt wie gewiinscht ist.
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Bestdtigen

Information

erfol

Ubertragung der Parameter zur Gateway-Einheit war

| Soll die Gateway-Einheit reaktiviert werden?

Hein

Information *

Das Lesen der Parameter aus der Gateway-Einheit war

Bestatigen

% 5ind die von der Gateway-Einheit
ausgelesenen Parameter korrekt?

HNein

erfolgreich.
m fidr die |AI y-Einhei = X
Datei Einstellung Uberwachung
D ||
chteinstellunqenil Lesen ] Schreiben ‘
Netzwerktyp |EthercaT-prive-Profil [Antriebseinheit0 (Achsel,Achsel) — |
m I~ Achse0 Rsv
= 0 erwenden ~
SHLE=Y I Achsel Rsv
© Stellen Sie zur Tdentifizierung des Slave-Cerdte L
den "Station Alias"-Wert im Netzwerk ein.
-Antriebseinheitl (Achse2,Achse3)
Baudrate Auto ~|
I” Achse2 Rsv
Verwenden <
I Achse3 Rsv
(Antriebseinheit2 (Achsed,Achse5)
" Achse4 Rsv
verwenden ~
™ Achse5 Rsv
~Antriebseinheit3 (Achse®,Achse?) — |
Firmware-Version: 0008 = ol R
ModulVer. : z.01 Undefiniert v
Diac R&
[+Baudrace (bps) 9600 +Porc:coML - [sc1a10

Nach dem automatischen Auslesen der Einstellung der Gateway-Einheit fiihren Sie die
Parametereinstellung erneut durch, falls die ausgelesene Einstellung nicht korrekt ist.
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1-3: RCON-Steuerung

Beim Verwenden einer RCON-Steuerung muss die Gateway-Einheit mit

1-3-1: ,PC Interface Software*
1-3-2: ,Gateway Parameter Configuration Tool"* (Gateway-Parametereinstellwerkzeug)

eingerichtet werden.
Bitte siehe hierzu Details tUber die Einstellung im Handbuch.

RCON-Gateway-Einheit (RCON-GW/GWG-ECM)

1-3-1: PC Interface Software

Offnen Sie die PC Interface Software und nehmen die folgenden Einstellungen vor.

i. Parameter Nr. 5 (Referenzpunktrichtung)

S|Referenzpunktrichtung [0:umgekehrt/l:standazrd] 1

Bestimmen Sie die Seite des Referenzpunkts, entweder auf der Motorseite oder Motor-Gegenseite.
Im normalen Fall soll die Referenzpunktrichtung gleich wie die Impulszahlrichtung (Parameter Nr. 62)
sein. Andernfalls stimmen die Betriebskoordinaten der SPS mit den tatséchlichen mechanischen
Koordinaten der Achse nicht Giberein (siehe Betriebshandbuch fiir EtherCAT Motion).

ii. Parameter Nr. 62 (Impulszahlrichtung)

| 62|Impulszadhlrichtung [0:Vorwarts/l:Rickwidrts] 1

Stellen Sie den gleichen Wert wie den von Parameter Nr. 5 ein.

iii. Parameter Nr. 65 und 66 (Elektronisches Getriebe, Zdhler und Nenner)

€5|Elektronisches Getriebe, Zahler 1

66|Elektronisches Getriebe, Nenner 1

Lassen Sie den Wert bei der Werkseinstellung bleiben.
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1-3-2: Gateway Parameter Configuration Tool
(Gateway-Parametereinstellwerkzeug)

Offnen Sie das ,Gateway Parameter Configuration Tool* (Gateway-Parametereinstellwerkzeug),

indem Sie ,RCON (Motion)“ auswahlen.

tting_Tool » V3.1.11.0 (official latest] » DEUTSC

SelectGwType

A N . Select Unit type.
ame
) ROBONET_GWParaSet.exe RCON (Hocion)
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Nachdem das ,Gateway Parameter Configuration Tool" getffnet wurde, klicken Sie auf ,Lesen”, um
die aktuelle Einstellung auszulesen.

taillisrte

m fiir die IAI y-Einh - X

Datei Einstellng  Uberwachung

0|

‘Pozteinstenunqen Lesen ‘I Schreiben I
Konfigurationseinstellung

Netzwerktyp EtherCAT-Drive-Profil || Achssnanzahl 6

Gerate-ID [0

Detaillierte Einstellung LJ

Baudrate Zuweisung Achsen-Nr./Einstellung Einheit-Konfiguration

¢ Automatisch  Manuell Andern

Firmware-Version: 0002

*Baudrate (bps) 19600  *Port:COML 3.1.11.0

Stellen Sie die Achsenanzahl richtig ein. Details zur Einstellung siehe Betriebshandbuch.

Beispiel) Achsenanzahl: 6

Nach der Einstellung klicken Sie auf ,Schreiben* zur Ubertragung auf die Gateway-Einheit der
Steuerung. Stellen Sie sicher, ob die Pop-up-Warnungsinformation so korrekt wie gewiinscht ist.
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Information

Bestdtigen

erfol

Ubertragung der Parameter zur Gateway-Einheit war

) Soll die Gateway-Einheit reaktiviert werden?

Nein B

estidtigen

% 5ind die von der Gateway-Einheit
ausgelesenen Parameter korrekt?

HNein

Information *

Das Lesen der Parameter aus der Gateway-Einheit war
erfolgreich.

D Parameterkonfigurstorfr die A GateWay-Einheit
Datei_Einstellung_ Ubenachung

=21~}

‘chteinstellunqen Lesen ] Schreiben

Konfigurationseinstellung

Netzwerktyp EtherCAT-Drive Profil  2chsemanzahl|e -

Gerate-ID o

* Stellen Sie zur Identifizierung des Slave-Gerits
den "Station Alias"-Wert im Netzverk ein R TR

| Baudrate Auto *| rzuweisung Achsen-Nr./Einstellung Einheit-Konfiguration-

© Automatisch & Manuell Andern

Firmware-Version: 0002

[iseutzace(opar 2600 Aporescom

ERWTN]

Nach dem automatischen Auslesen der Einstellung der Gateway-Einheit filhren Sie die
Parametereinstellung erneut durch, falls die ausgelesene Einstellung nicht korrekt ist.
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ESI-Datei

2. Konfiguration der Beckhoff SPS mit TwinCAT 3
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Zuerst ist es zur Konfiguration der SPS erforderlich, die der IAI-Steuerung entsprechende ESI-Datei
bereitzustellen. Es sind einige ESI-Dateien vorhanden, die von den Steuerungsmodellen abhangig

sind.

IAl-Steuerungen Firmware-Version ESI-Datei
SCON-CB/CGB unabhangig ESI_IAIl_SCON_ECM_V_2_12_Rev_0.xml
bis V0007 ESI_IAI_ MCON_ECM_V_2_01_Rev_0.xml
MCON-C/CG
ab V0008 ESI_IAI_MCON_ECM_V_2 12 _Rev_0.xml
RCON-GW/GWG unabhangig ESI_IAI_RCON_ECM_V_2 12 Rev_0.xml

Kopieren Sie die ESI-Datei in den TwinCAT-Installationsordner:..\TwinCAT\3.1\Config\lo\EtherCAT.

[ ¥ < | EtherCAT

v

v

Start

« A

Freigeben Ansicht

Programme (x86)
TwinCAT
3
Boot
Components

Config

v lo

CANopen
DeviceNet
Esb

v EtherCAT

Beckhoff AX5xx

« TwinCAT » 3.1 » Config *» lo > EtherCAT »

& Name

Beckhoff AX5xex

RES

Beckhoff AMI8xxx.xml
Beckhoff APS1xcowxml
Beckhoff APS4xcorxml
Beckhoff ATZ:otxml
Beckhoff ATHZ:oexml
Beckhoff AX2xxcxml
Beckhoff AXSxocxml
Beckhoff AX8yxx.xml
Beckhoff AX86x¢xml
Beckhoff AX88:xx.xml

s, |ie e |Ie (e |Ie |6 |Ie |6 |le

Offnen Sie TwinCAT und klicken im Men{ unter , TwinCAT" -

.Reload Device Descriptions".

,EtherCAT Devices" auf

Dated  Bearbeiten  Ansicht

8- .
- | Budld 402422 {loaded) = -

Projekt

|

[ TwinCAT Projekt RCON-ECM - TeXaeShell

Erstellan

i |l!|2

Debuggen | TwinCAT | TwinSAFE  PLC
Windows

Konfiguration akdtivieran

® |[w]| =

Projektmappen-Explorer
@ o-a| p=

4 Ll TwinCAT Projekt RCON-ECM

¥ Lizenz
b @ Echizeit
b Tasks
&8 Routing
B2 Type System
TeCOM Objekte
& MoTIoN

&l sps

@ ananTics
b @l e

520 Projektmappe “TwinCAT Projekt RCON-ECM® (Projekt 1)

Team

B Restart TwinCAT System
v 3%
[ER] Restart TwincAT (Config Made)
2 Reload Devices
g £ f
(@ Toggle Free Run State

]

Zeige Online Daten
Zeige Unterelemante
Hide Disabled Hams

Software Pratection...

&R

File Handling
Blement auswishian

EtharCAT Davices

@ TeProjectCompane
AutomaticnhL
Bode Plot
Filter Designes

Abaut TwinCAT

Update Firmware/EEPROM

Access Bus Coupler/IP Link Register

Fenster

v I., .

Scope  Extras Hilfe

Eiqsham weahlan

Jua 1 (Buikd anz4 22)

Show Realtime Ethernat Compatible Davices.

» Manage Usar Defined Blackli

¢ &

£%  choose target system

st
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2-1: Hardware Konfiquration fiir die 1Al-Steuerung als Slave-Gerat

Offnen Sie im Projektmappen-Explorer den Abschnitt ,E/A®. Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf

.Getéate”

und klicken dann auf ,Scannen®.

(@] TWinCAT Projekt RCON-ECM - TcXaeShell

Datei
7 | B-O-% d"l | ¢ '| Release ~ TwinCAT RT (x86) ~| P Anfugen.. ~ | 5" choose target systel
* Build 402422 (Loaded) ~| - v B | eRE| © & | TwinCAT Projekt RCON-E ~ | CX-14D7FO B
—

i .';7“ Schnellst:

Bearbeiten  Ansicht  Projekt  Erstellen  Debuggen  TwinCAT ~ TwinSAFE  PLC  Team  Scope Extras  Fenster Hilfe

4

4

Projektmappen-Explorer

Projektmappen-Explorer durchsuchen (Strg+i) P~

%] Projektmappe "TwinCAT Projekt RCON-ECM" (Projekt 1)
4 il TwinCAT Projekt RCON-ECM

B s
& AnALYTICS
£/A
47, Zuord) 13 Neves Element hinzufagen.. Einfg
O Vorhandenes Element hinzufiigen... UMSCHALT+AIt+A
Add New Folder...
Export EAP Config File
l “{ Scannen I
Einfiigen Strg+V
Einfigen mit Verkniipfungen

@e-|o-al s

@ svstem
¥ Lizenz
b @ Echtzeit
> B Tasks
&5 Routing
22 Type System
] Tccom Objekte

Wabhlen Sie das Gerat aus, an dem die IAl-Steuerung als EtherCAT-Slave-Gerat angeschlossen ist.

4 neue E/A Geréte gefunden

Abbruch

[JGerst 4 (NOV-DP-RAM)

Alles wahlen

Nichts wahlen

Bestatigen Sie im folgenden Fenster mit ,Ja“, um die entsprechende Box fir die IAl-Steuerung
automatisch erkennen zu lassen.

TcXaeShell

o Nach neuen Boxen suchen

Kurzanleitung tiber die Inbetriebnahme der |Al-Steuerungen fir EtherCAT Motion Ver. 1

10/19



1A1

Quality and Innovation

Wabhlen Sie ,NC-Konfiguration“ und klicken auf ,OK".

EtherCAT drive(s) hinzugeftigt X

Append linked axis to (®) NC:- Konfiguration

O CNC - Konfiguration

TcXaeShell

0 Aktiviere Free Run
Nein

Stellen Sie sicher, dass die neue Box fur die IAI-Steuerung als ,Antrieb * (***-ECM)" (wie ,Antrieb 1
(RCON-GW-ECM)* hier im Beispiel) angezeigt wird und gleichzeitig im MOTION-Knoten eine neue
NC-Konfiguration erstellt wird.

Abbruch

@ TwinCAT Projekt RCON-ECM - ToXazshell ¥ & s P [
Datei  Bearbeken  Ansicht  Projekt  Erstelen  Debuggen TWinCAT TWinSAFE PIC  Team Scope  Exwas  Fenster  Hife
B-h-S d'\ % g < 0 - | Rekase -] TwinCATRT (86 - P Anfigen.. v B | choase target system R eR e
| Buikd 402422 (Loaded) - = .2 \.|r S8 | TwinCAT Projekt RCON-E = | CX-14D7FO 3= | i
Projaktmappen-Explorar .
DE-| 52| }‘E AligenIein EtNeCAT DO Prozsssdaten SPS Sls St Cob- Orline. Oriine =
Projektmap Explorer durchsuchen [ P Marg: :nnmmcncnwew-sr,\n i@ [1
3? :iﬁm N oot [ooaczoon
B —
%C__ L R'°"<:~ =y P I IntoData
AMALYTICS Kot |9 8% : = = =
A 3:5*‘6 Levtt =2 Antrieb 1 (RCON-GW-ECM)
4 iz Gerte .
i e b E& Module 1 (RCON MotionDriver)
2% Brozessabbi .
2B proressabbidnfo | g% ® * D - -
B ee® s B Module 2 (RCON MotionDriver)
} et > B& Module 3 (RCON MotionDriver)
> B Module 4 (RCON MotionDriver)
- 13 = . .
5 P Bs Module 2 RCON MotionDriver)  ® 4 E Module 5 (RCON MotionDriver)
= b B Module 3 (RCON MotionDrivey) . .
b B vodled (CONMosnD) 8 > & Module 6 (RCON MotionDriver)
= b B Module S RCON MotionDriver) . . v
5 b B Module 6 RCON MotionDver)  w B jame Oniind b E Module 7 (RCON MotionDriver) 72
. » B Module 7 (REON MotionDrver) % - Ml o X . .
*y_ > B moduenmconmoonone) o S > & Module 8 (RCON MotionDriver)
L
b @ iafoData By | f fﬁtﬁ?ﬂﬁfﬂ?‘; T:' . .& D E WeState . . WV,
“ Wy Zuoednungen - & Torque actusl val_ X INT 20 500 Finga.. 0 nDataind(0] . nDatain3 . |
&% NC-Task 1 SAF - Gesst 3 (FtherCAT) 1 - P DN b Y ad
7 Far dieses Element ist ke u moglich. E 4 Zur G rralteng hinzufigen =
(@l ™inCAT Projekt RCON-ECM - TeXaeShell 4 T P—— Pl & x
Dstei Beabhen Ansicht  Projekt Frstelen  Debuggen TwinCAT TwinSAFE PIC Team Scope Eatras fenster  Hife
H-bh-SRd xd < 0 - | Rekase -] TwincATRT (06 - P Anfigen., = B choose target system FRemE s

© Buikd 402422 fLoaded) - fia B 2 .|r % | | TwinCAT Projekt RCON.E = | CX-14D7FO | | &
—-

e g = 1cCOM Ubjek'te
rojektmappen-Explorar x E

@ae- -2 sE et o = MOTION
Projektmappen-Explorer durchsuchen ] P ‘%m. T 4 @ NC—Task1 SAF

R0 Projektmappe "TwinCAT Prejekt RCON-ECM® (Projekt “’
*

G TwinCAT Prajelt RCON-ECM .* ] Aato Premst [Z1 NC-Task 1 SvB
a
dl svsTem R +@ .
i Lizenz IRt Pt 2 |+ Prozessabbild
b @ Echizeit PS4 Pdusties |2
P B e*° [ Tables
E ﬂn‘mJ‘ Start fck mauia)| :
3P system Clemasnesines El Objects
TCHm SLpce = v i =
+% @ vomon *s 2 Achsen

[wamung bei Obe

. T Msssigensic P 2= Achse 1
. Prozessabbild . Walchoiog Zyken P Bk Achse 2
. . P 2= Achse 3
- - '] Komnmeniar
5 bl Achee 1 : b Bk Achse 4
- b Bek Achse 2 -
. bl Acke 3 . P Bk Achse 5
L] b Bk Achsed [l
= b Bt Achse S H P H‘ Achse 6
b B Achse s .
E b Achse 7 . P Bk Achse 7
. b Bk Achsed .
. P B Achse 8

q.ﬂa.a.?r““. ans®

B SAFE R LY F T Iy
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Falls die richtige Box fur die IAl-Steuerung nicht gefunden wird, filgen Sie diese wie folgt manuell

hinzu.

Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf das Gerat, an dem die IAl-Steuerung als EtherCAT-Slave-
Gerat angeschlossen ist, und dann wahlen ,Neues Element hinzufiigen...".

G TwinCAT Projekt RCON-ECM - TeacShell

Datei  Bearbeken  Ansicht  Projeff™>
B-8-%
| Buld 402422 Loaded) + < FR | X

Projektmappen-Explorer
@a-|e-a| L4

Neves El

TN

Auss Projektmappe entfernen Entf
hetld andem.
Sichern Gerat 3 (EtherCAT) als

EtherCAT Kommando anfigen

lement hin;

jenes Elemani

Scope

Append Dynamic Cantain
27 Projektmappe “TwinCAT Projakt RCE it il
4l TwinCAT Paajekt RCON-ECM Onding Reset
a @l svstem Orina Reload
, e Triine L8schen
b @ Echueir =
b B Tasks B
als Routing Id #ndem
B2 Type System 5
= Andern in »
TeCOM Objekte
& momon | opieren StigsC€
& ses sschneiden StrgeX
H sAFETY :
&l -
@ avavmics
o Eem I Independant Project File
£ °E Ge o Deaktivieran

® Prozessablild

*® Prozessablild-Info

2 SyncUnits
Eingange

W Ausginge

& infoData

§% Zuordnungen

Hummer Boxbezsichnung

Extras

= P Anfigen.

Adresse Typ

Fenster

" re———

Hilfe:

i B

Syenbale erzeugen [

Fing. Gr.. Ausg, G

E-Bus ()

choase target system

Wabhlen Sie das richtige Gerat aus der Liste aus und klicken dann auf ,OK".

1 2ur Quelicodevenwaltung hinzufigen =

e

Einfiigen eines EtherCAT Gerétes

Suchen I:l Name Aritrieb 1 Mehrfach |1 = I K I

X

5
b
)
)
£
£
£
)

\.

(on

P8 Kommunikationsklernmen (ELExo)
& |j System Koppler
E E:

i Kundenspezifische Klemmen

Panel Koppler

EJ Koppler (Edxos)

TwinSAFE Kappler

Safety Klemmen

TwinSAFE Feldbusboxen

738 EtherCAT Feldbusboxen (EPieso)

|- HEl EtherCAT P Feldbusboxen (EPPood

)

-]l EtherCAT Cx Device

£ B9 EtnerCAT PC card

fal| Drives

F-F Eva Board (Interfaces)

£-F Eva Board (Sample Source Demos)
£ .j Verschiedenes

1 1Al Corporation
=5l RC Gateway(DriveProfile)
B Mcon-c-EcM

oM
=l RC Controller(DriveProfils)
== SCON-CB-ECM

TE Kenmen Koppler (K106, 1606811

0

~
Port
A
D
c
v

[ weitere Informationen

Uberprufe Verbindungsstecker

[ Zeige versteckte Gerate

[V Zeige Untergruppen

["]show preconfigured Devices (SCI)

Abbruch

(®) B (Ethernet)

|Al-Steuerungen Geratename
SCON-CB/CGB SCON-CB-ECM
MCON-C/CG MCON-C-ECM

RCON-GW/GWG

RCON-GW-ECM
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1A1

Quality and Innovation

Schalten Sie den MANU/AUTO-Schalter an der 1Al-Steuerung auf ,AUTO" zuriick.

Im Run-Modus der SPS wird die Verbindung zwischen der SPS und der 1Al-Steuerung automatisch
aufgebaut (RUN-LED auf der IAl-Steuerung leuchtet griin).

7T

==
v

—
o

f

0

-

IAI-Steuerung (RCON)

2-2: Konfiguration der Achse

Im Knoten ,Achsen” unter ,MOTION - NC-Task 1 SAF" doppelklicken Sie auf ,Enc" der Achse, die
jetzt konfiguriert werden soll (im Beispiel: bei der Achse 1), und dann wéahlen im Dialog-Fenster die
Registerkarte ,Parameter".

@ TwinCAT Projekt RCON-ECM - ToXaeshel S & | schvelstant (strg=0) Pl B x
Datei  Beabelfen  Ansicht Projekt  Erotelen  Debuggen TWCAT  TWinSAFE  PIC  Team  Scope Bdtas  Fenster  Hife

fo-0| M- -G M| % TP C | rekoss -] FwincaT RT 80 - W anfigen.. < | B choase target system B -
- - BB2 [E][®] @] i proeaRconE - cxrao7R ).E AT A dr sdlt et E0]a

S BRI AT Projekt RCON-ECM & X

co@i-|o-a| s Agenein, NC-Fncod

Projkimappéer-Explorer durchsichen (Sug+al P

| Bk 402422 (Loaded)

& Compensation Onine

Online Wert

B3 Type System =
TeCOM Objekta
4 8 momon
a [ He Tk 1 SAF
[E NC-Task 1 SwB

+ Enceder Auswertung:

+ Endschalter:

+ Filker:

ferenziohrt
2 prozessabibid et
[ Tables + | Weitere Elnstellungenc

Olbjects
4w Achsen
4

I
b [ Bgange
b B Ausginge

b B Achse 2
bR Achse s
b Bk Achsed
b Bk Achse S
bRk Achse &
b B Achse 7
b Bk Achse

Mo autkiapen| | Aleankiappen | Alawablen
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Quality and Innovation

Offnen Sie die Parametergruppe ,Encoder Auswertung” und stellen die folgenden Parameter geman

Spezifikation der an der IAI-Steuerung angeschlossenen Achse ein.

- Skalierungsfaktor Zahler (mm/INC): Gewindesteigung (mm/Umdrehung)
- Skalierungsfaktor Nenner: Geberauflosung (Impulse/Umdrehung)

Beispiel) Parameter fiir RCP4-SA6C-I-42P-12-100-***
- Skalierungsfaktor Zahler (mm/INC): 12 (mm/Umdrehung)
- Skalierungsfaktor Nenner: 800 (Impulse/Umdrehung)

(8 TwinCAT Projekt RCON-ECM - TeXaeShell ¥ & |schoslistan (Sug=0) Pl - & x
Datei  Bearbalten  Ansicht  Projekt  Ersteflen  Debuggen  TwinCAT  TwinSAFE  PIC  Team  Scope  Extras  Fenster  Hife

‘o-0| - -t M| X T ]| P - @ -] Rekose -] TwinCATRT 36 - P Anflgen., * | B choose target system S RAeR SR
: | Build 402422 (Loaded) ¥ o ij“.,ﬁi TWinCAT Projekt RCON-E » | CX-14D7F0 ~L_B . -3 TR | o 1 OW O h

co@i-|o-a| s
Projektmappen-Explorer durchsuchen (Strg+ P~ T
tajektmappen-Explorar durchsuchen (Strg ) R
B2 Type System -
TeCOM Objekte
4 & monon B
4 noTaskon sar Skallenungsfakier Zahler 120 F o mmyINC
[ NC-Task 1 5VB
i faktor- I 1 F
38 it Skalierungstaktor-Nanner (Default: 1.0) 2000
2 Tables atip U s o Foimm
] Objects Modulofaktor (2B, 36007) 3600 Fomm
4 S Achaen Tolesanzfenster fir Modulo-Start 00 F mm
4 B pchse 1
b % Enc Geber-Maske (Maximahwert des Gebers) OMFFFFFFFF 2}
b~} Drive ber-Sub-Mask des . CWOOOFFFFF D
ot Referenz System “INCREMENTAL = 3
b L) Eingange
b W Ausginge + Endschalter:
b B Achse 2 +  Fiter:
b B Achse 3 + Referenzfahit:
b Bk Achsed
b Mk Achsa§ + Weitare Enstallungan:
b B Achsed
b e Achse 7
b Db Achse &
& ses
8 sarery
B Doaniad Upid | Asaulkappen | | Ale ankiappen
& ananTics

Hinweis: Die Geberaufldsung ist je nach Achsentyp sehr unterschiedlich. Details siehe
Betriebshandbuch.

Klicken Sie jetzt auf die Achse (im Beispiel: ,Achse 1%) und dann wéhlen im Dialog-Fenster die
Registerkarte ,Parameter*.

@ TwinCAT Projel RCON-ECM - TotaeShell ¥ & | schnallstart (Sug-Q) P~ B x
Datei  Bearbalten  Ansicht  Projekt  Eistellen  Debuggen TwinCAT —TwinSAFE  PIC  Team  Scope Extras  Fenster  Hilfe
io-0|M-n-& uiﬂg,@ | 2= @ | Rekeose = TwinCAT RT {86} - P Anfiigen.. *

| Build 400422 (Loaded) = = & .{Ez \\Eﬂ‘:,ﬁé TwinCAT Projekt RCON-E = | CX-14D7FO ~l B

ARl TinCAT Projekt RCON-ECM & X

< | B choose torget system S RmeREEe ]
st 2 E0lam

Projektmappen-Explorer

comE. o }'E Aigesnein Emstelings| manik Orine Funidionen Kappling Kompensation
Prejaktmappen-Explorer durchsuchen (Strg +4 P T
L ? Sk | Offline Wert Online Wert
B2 Type System - r
. + Maximal k
TeCOM Objekte AR D
4 & womon +  Default Dynamics:
4 @EC-TN 1 SAF + Manual Motion and Homing:
21 NC-Task 1 SVB
*B prozessabbild i i
= Tobles + Endschaiter:
Objects + DObarwachung:
= m < Sollwert Generatar:
" + NG Paramater:
b=k Dive + Weitare Einstallungen;
i, Ctd
b I Engange
b B Ausginge
b B Achse 2
b B Achse 3
b Bk Achoe ¢
b Bk Achse 5
b Bk Achse 6
bl Achse 7
b Bk Achse 8
& sps
& sarery
o Dowricad Ukl | Meaufkappen| | Mleerkippen | Allawsien
@ ananTics =
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Quality and Innovation

Offnen Sie die Parametergruppe ,Uberwachung” und stellen den Parameter ,Schleppiiberwachung
Position* auf ,FALSE" ein, um die Referenzpunktfahrt der Achse mit dem mechanischen Anschlag
fehlerfrei ausfuhren zu kénnen.

@ TwinCAT Projekt RCON-ECM - ToXaeshel W & | Schoelistont (Stg+Q) Ple B x
Date  Beabelfen Ansicht  Projekt  Erstelen  Debuggen  TWinCAT  TwinSAFE  PLC  Team  Scope  Extras  Fenster  Hilfe
B H-b-2Ed|EF = @ | reese | TWinCAT RT (x86) = W Anfugen.. = B choose target system BB -
¢ Build 402422 Loadedt) -+ - 1 (B2 . [@]|[@] 5. & Teincar projela reon-e - | oxraptr - | - | -
Projektmap rar B i CaT Projekt RECON-ECM & X ]
@B ord| ﬁE] Algeenein Einstelingen Parameter Dmamik Onine Funktionen Kopphung Kompansation =
SikiToRpar Delarerdrchidion Tt e
B3 Type System -
: + Masimale Dynamik
[88] TecOm Objeite [t e
4 8 momon + Default Dynamics;
- MQC-MHSAF |+ Manual Motion and Horming:
[Es NC-Task 1 SV | -
2 prozessabibid |t A
=1 Tables < Endschalter.
(& objects
= I
o Acheen Sehleppabenwachung Position FALSE ‘\l B
4 Bk Achse 1 I
bW Enc Masimiler Schisppabstand Positian 50 Flmm
b &) Drive Maximale Schieppfilterzait Position 002 Fls
B cnt Fositionshereichsibenmachung TRUE = 3
3 Eingange
» W Ausginge Pasitiansbereichsfenster 50 Fomm
b Bk Achse 2 Zlpasitionsitberwachung TRUE = 8
b Bk Achse3 Zilpasitionsfenster 20 Fomm
b Bk Achse s
b Mk AchseS ielpasitionsitberanchungszeit o2 Fls
bRk Achse 6 Zelpasitionsalarm (PEH) FALSE 7] 8
b M Achse 7 Uherwachungszeit (Timeaut) 50 Fos
b Bk Achse | i =]
& s | Bewegungsabensachung FaLSE 8 .
5 saFery
A Downiaad Uikl A aulkiapoen| | Aleambiappen | | Abawatien
@ Areanmics =
L7 Bereit &

Es ist empfohlen, dass die Werte einiger wichtigen Achsenparameter wie maximale
Geschwindigkeit/Beschleunigung/Verzdégerung auch richtig auf die im Katalog angegebenen Werte

eingestellt werden, um unerwartete Achsenbewegungen, die in der Folge zu Produktschaden fihren
koénnen, zu vermeiden.

(B TwinCAT Projekt RCON-ECM - TeaeShell X & | Schoellstart (Strg=0) Pl = 5 x
Datsi  Bearbelien  Ansicht  Projekt  Frstelen  Debuggen TwinCAT  TwinSAFE PIC  Tesm Srope  Extras  Fenster  Hilfe
) - B-h-ALdxF = 0 -| Relosa < TwinCATRT :86) - P Anflgen.. = B choase torget system S ReRE R
o Buid 402422 fLoadedy + - s B 2 .|@‘:,ﬁ TWinCAT Projekt RCON-E * || CX-14D7F0 wl B | ! | i
Projektmappen-Explorer R RE A TinCAT Projekt RCON-ECM A X
AE-|o-d| PE] Algenein’ Enstsilngen Parameler Dynanik Onine Furstionen Kapping Kompansation
Projektn pluser durchsuches 3e
rojekt dudc e g P —
Type System - =
Masimal k
ToCOM Chjekte e e
4 @ monen Berugsgeschwindigkeit (z B Maximalgeschwind ) 6000 Fommis
4 [ NC-Task 1 sAF Mazimale erlaulbte Geschwindighsit 6000 Fommis
[# MC-Task 1 SV
ir hi i 2940 F
Biocisa o Mairmale Beschlauniqung o -
1 Tabes Masimale Verzagerung 29400 Foommiez
[ Objects Default Dynamics:
4 2= Achsen
Defanit Beschisuni 29400 Fommis2
4 B Achse L =
bW Enc Defautt Verzdgarung 23400 Fommi
bl e Defaudt Ruck 22500 Fommis3
T, Col 3
b Eingange {
b B Ausginge [
b Bk Achse 2 + Endschalter;
b Mk Achse3 + Obarwachung:
b Bk Achsed |
b A |+ St Generator:
b B Achses |+ MOl Parameter:
bk Achse? + | Whstars Emstellungers
b B achsed
@ e
T saFeTy
Hce- Downioad Uphiad | Ao autkiappen | | Al ankiappen
@ semics =
£ Bersit L]
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Nachdem alle Parameter richtig eingestellt wurden, klicken Sie auf das Icon ,Konfiguration aktivieren®,
um die Einstellung jetzt wirksam zu machen.

@ inCAT Projekt RCON-ECM - TeXaeshel ¥ & | Pl= B x
Date  Beabelten  Ansicht  Projekt  Erstelen  Debuggen  TWWCAT  TwinSAFE  PLC  feem  Scope  Extias  Fenster  Hife

o-o|H-b-tad XA = @ | Reesse - | TwincaTRT pas) - B anfigan., = B choose target system S ReRE s
© Build 402422 (Loaded) + - B 2 b

[@] 2. 8| TuincaT projekt RCON-E - Ex-14D7F0 VLB | = |

P TwinCAT Projekt RCON-ECM & %

@B B @ | A Algeean Enslelungen Patameler Dynamik Orine Funkdionen Kopphung Kompansation
s st Beai P
B2 Type System -
- Maximals Dynamik
8] 7-COM Objekee ki atntok s
4 @ momon Bezugsg fgheit (2.8, ind) 6000 Fommis
4 lﬂlgi-ﬁski SAF Maximiate erlaubte Geschwindighelt B00.0 Fmm/s
[Es NC-Task 1 SvB
Mazi g 29400 F
4% prozessabbid laximale Beschleunigung L
1 Tabies Maximale Verzigenung 28400 Fomm/s2
(&l objecs - Default Dynamics:
i a:‘ﬂ Default Beschleunigung 29400 Fomm/s?
Fl se 1
b % Enc Diefault Verzégerung 23000 Fommis2
b} Dive Default Ruck 22500 Fommfsd
-t + Manual Motion and Harming:
b L4 Eingange {
b W Ausaiinge |# Fast s Stop:
b Be Achse 2 + Endschalter
b B Achse 3 ~Tikemn .
b Bk Achce s
b Bk Achse S Schisppiberwachung Position FALSE & B
b Bk Achse 6 Maximalar Schiappabstand Position 50 Fmm
b Bk Achse 7 Maimala Schiappfiterzeit Position 002 Rl
b Bk Achse 8
W ses Pesitionsbareichsbenwachung TRUE = 3 "
18 sarery
o Dcwriviad Uil |Meaulkoppen | | Ateaikiappen [ Ak watien
@ ananTics =
Activate Configuration X TcXaeShell b4
Projekt: ‘TwinCAT Hojekt RCON-ECM |
Target: ‘D(—HD?F[) | o Neustart TwinCAT System in Run Modus
> i
G TwinCAT Projelt RCON-EEM - TcaeShell X & | Schoelista P - B x
Datei  Beabsten  Ansicht  Projekt  Erstellen  Debuggen TwinCAT  TwinSAFE  PIC  Teem Scope Extias  Fenster  Hife
- B-h-uEdXd = @ - | Relose - TwinCATRT {486} - P Anflgen 2 choose target system SR eRE s
- Build 402422 (Loaded) ~ n % |E@';,ﬁ TwinCAT Projekt RCOM-E = CX-14DTF0 -5 B | > 1 | & ¥
rer - TwinCAT Projekt RCON-ECM @ X
@ - o2 s
Explorer durchsuchen [Strg+) P
B2 Type System -
- Masimale Dynamik
88 TeCOM Objekte kit e
4 & maomon Bezugsgeschwindigkeit (2B, tind ) 500.0 o -
4 NeTask o saF Mazimale erlaubte Geschmindigkalt 5000 Fomms
B e
21 NC-Task 1 SVB
I;"_ plm‘;abw Maximake Baschleunigung 25400 Fommjs2
. A
Matimala Verzsgening 29400 Fomm/s2
- Default Dynamics:
- Default Beschleunigung 29400 ! F mm/s2
Default Verzogerung 23400 Fommis2
Default Ruck 22500 Fomm/sd
= Manual Motion and Harming
12 Eingange |
b B Ausginge |+ Fast fuis Stop
b Bk Achse 2 + Endschalter
P B Achsed o .
b Bk Achse 4
b Bk Achse S Schiappoberwachung Position FALSE =l B
b B Achse 6 Makimaler Schiappabstand Position 50 Fomm
b Bk Achse 7 Masimale Schleppfilterzeit Positian o0z Fs
b Bk Achce 8
& s Positionsbereichsiibenwachung TRUE hd 3 .
B SAFETY
T Dowrinas Uil |Aleaukappen | Ateankiappen [ Ak watien

Kurzanleitung tber die Inbetriebnahme der IAl-Steuerungen fiir EtherCAT Motion Ver. 1 16/19



2-3: Manuelles Fahren der Achse

1A1

Quality and Innovation

Stellen Sie bei der Registerkarte ,DC“ der Box fuir die I1AI-Steuerung ,Antrieb * (***-ECM)“ unter ,E/A -
Gerate - (Geratename)” (im Beispiel: ,Antrieb 1 (RCON-GW-ECM)" unter ,E/A - Gerate - Gerét 3
(EtherCAT)") die Betriebsart auf ,DC for synchronization” ein.

(B TinCAT Projekt RCON-ECM - TeaeShell X & | Schnellstart (Strg=Q) P|mec e
Datei  Beabeiten  Ansicht  Projekt  Erstellen  Debuggen  TwinCAT — TwinSAFE  PIC  Tesm  Scope  Extras  Fenster  Hife
B-0-% S xa - | Relense - || TwinCAT RT {x86) - P Anfigen.. * 2% | choose taget systam RADE L
ic. —
© | Build 402422 (loaded) v - g [!ilJ‘ |2, $8 | TwinCAT Projekt RCON-E = CX-14D7F0 L, |
Projektmappen-| orer -3 TwinCAT Projekt RCON-ECM & X
AE-|o-a| L= NCB UM NGO ORI NGOG Fuicins  NGDOWMMe  NGD FUMNS  NCEOmne  NGEFctions  NCRONRe  NOF Funemns |
P i Bioloaar durth o b B e NG-G. Orly NE-G. Funchions HE-H. Orine HE-H Fuscbons
e - Lask b Algemen  EMeCA a1 Prozessdaten  SPS Shts Stalp  CoE-Onime  Onine  NC-A:Onine  NC-A Furctons NGB Oviline
&l sps .
& SAFETY Betisbsart l DG for syncheonization - l
&l e+
Erweiterns Enstalungen
@ anavmics o
4 Eem
4 " Gecite
4 S Gewit 3 (FtheeCAT)
% Prozessabbid
*® Prozessabbid-info
b2 synclnits
» I Eingange
> B musgange
rem— =i
b B Module 2 (REON MotionDriver)
b B Module 3 REON MotionDiiver]
b B hodule 4 RCON MotionDiiver)
b B module 5 RCON MotionDiver) v
b B Module & RCON MotionDiiver) Name Online Tyo Grobe  »Adresse EijAus User ID Verknapft mit -
: B podule 7 RCON MationDirves) 1 StatusWord x UINT 20 710 Eega O nState!, nstate2
: t:"“w"‘@a-ﬁ'-o" WMationDriver} # Position actual v, X DINT 40 730 EBega. O nDatain1 . In. Eingéings
i "":529 F1 Mode of operati.. X SINT 10 770 Enga O nStates . In . Eingange .
T e # Folloning errar 2., X DINT 40 730 Enga. O nDatain1 . In. Eingénge
L) ‘f"m_'“;'_’_g:'_'m P & Torque actual val.. X INT 20 820  Enga O nDatain3[0] . nDatain3 . L_
bl ~ B ¥ Dicitalinpaits UDINT 40 840 Eron 0 ¥
£7 Bersit # Zur Quelicodeverwatiung hinzufigen =

Hinweis: Fiir den CSP-Modus ist die Verwendung der Betriebsart ., DC for synchronization*

empfohlen, um eventuelle unerwartete Achsenbewegungen zu vermeiden.

Um die Achse manuell im CSP-Modus von TwinCAT verfahren zu kdnnen, muss der Betriebsmodus
dafir entsprechend eingestellt werden. Dieser ist als Werkseinstellung der Variable ,nCtrl5" unter
.Drive - Ausgange - Out" der entsprechenden Achse (im Beispiel: ,Achse 1“) unter ,MOTION - NC-

Task 1 SAF - Achsen" zugew

(B TwinCAT Projekt RCON-ECM - TeaeShell

Datel  Beabelten  Ansicht  Projekt  Ersteflen  Debuggen
B-uo-wld XF

1 s

| 80d 202422 (loaced) + — s [ |[w

Projektmappen-Explorer
@a-| -] kL=

4 & momon
4 @ No-Task 1 SAF
[Z5 MCTask 1 5V
*® Prozessablbid
] Tables
[ objects
4 T Achsen
< B Achse 1
bW Enc
a4 = Drve
b Eingange
+ B pusgange
a4 B Out
b e nDataOutt
b e nDataOutd
= nCidt
= nCtd2
B i3
Bt
& nDataOut3d
JEr nDatzOutd
& nDataOuts

b -
e s

b
S
b

lesen.
TwinCAT ~ TwinSAFE  PIC  Team Scope Fxtras  Fenster  Hilfe
- | Relense - | TwinCAT RT [:86) - W Anflgen.,
j . $8 | TwinCAT Projekt RCON-E = | CX-14D7F0 e
TwindCAT Projekt RCON-ECM & X
Variable Flags Onine
Hame: nCHrlS:
Ty USINT
Gruppe Ausgange Groda 0
Adressa 324 (2144} Banutzar 1D: |0
I Vedmigim | Mode of aperation . Reoste PDO Mapping . Madule 1(RCON MobonDiive] I
Komementar.
ADS Info Port: 501, 1Grp: QuF030, I0ffs (x4, Lan 1
Ful Nama: TINGNC-Task 1 SAFAxas“Achsa 1°DmaCutputs Cut nCirs

e A7

3 Barsit

& | schnallstant g

%

B | choose target systam

abunbipupeusy

everwaltung hinzufigen =
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Klicken Sie bei der Variable auf die Registerkarte ,Online” und dann ,Schreiben”, um das Dialog-
Fenster zu 6ffnen. Geben Sie fir den CSP-Modus den Wert 8" ins Eingabefeld ,Dez" ein und dann

klicken auf ,,OK".

(@ TwinCAT Projekd RCON-ECH - TckasShel

Datei earbeiten Projekt  Frstellen
B-n-tiad]xd

bt 402422 floaded) + - i [E] B

Ansicht

Q- o-a| s

plorar

4 & momon
4 [ NC-Task 1 SAF
[Bs MC-Task 1 Sve

4 Z= Achsen
4 Bk Achse 1
b W Enc
4 =] Dive
» Eingange
+ W Ausgange
4 B ou
b e nData0uti
b W nDataOut?
e it
= nCtd2
B nCtd3
L taat]
B nDatzOutd
T nDataCutd
B nDataOuts
[ nDataCuts
e nculs
[ ety
B

vvve

Nun wurde der Betriebsmodus zum CSP-Modus gewechselt.

(@ TwinCAT Projekd RCON-ECH - TckasShel

Datei earbeiten Projekt  Frstellen
B-n-tiad]xd

bt 402422 floaded) + - i [E] B

Ansicht

o d| A

Explorer durchsuchen (Strg+1)

@ |

4 & momon
4 [ NC-Task 1 SAF
[Bs MC-Task 1 Sve
Prozessablid
7] Tables
[l objects
4 I= Achsen
4 Bk Achse 1
bW Enc
4 =] Dive
» 1 Engange
4 W Ausgiinge
- B ou
b e nDatauti
b e nDatautd
B nCuds
= nCul2
B octd
B ot
B nDatzOutd
B nData0utd
B nDataOuts
W rDatauts
e nCuls
B et
B et

vvve

Debuggen

TwinCAT  TwinSAFE  PIC  Team Scope  FExtras  Fenster
- | Relesse - TwinCAT RT ) - P Anfigen., =
E_.".: o 98 | TwinCAT Projekt RCON-E = CX-14DTFO0 g

Variable Flag)

West ]

Heer Werl:

[CFome]

Kammentar

TwinCAT Projekt RCON-ECM &

Variable Flags Onine

Debuggen  TwinCAT  TwinSAFE  PIC  Team Scope  Extras  Fenster
- | Release - TwinCAT RT &6 - B Anfigen. =
Iﬁ":_ﬁ TwinCAT Projekt RCON-E »  CX-14DTF0 -5 B
L TwinCAT Projekt RCON-ECM &

Hilfe

Hilfe

X
) )

Dez B
Hex 0x08 Abbruch
Bool 0 1 Hex Edit.
Binar: ‘08 ‘
Bitgrobe O1 @8 O1s Oz2 Os4 O
EL )
¥ & Il Ple & x

West

B

Heer Werl:

Kammentar

Auifison
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Klicken Sie auf die Achse (im Beispiel: ,Achse 1) unter ,MOTION - NC-Task 1 SAF - Achsen“ und
dann wéhlen im Dialog-Fenster die Registerkarte ,,Online”. Danach klicken Sie auf ,Setzen“ im Bereich
.Freigaben”.

(B TinCAT Projekt RCON-ECM - TeaeShell X & | Schoells Pl = 5 x
Datel  Beabeten  Ansicht  Projekt  Erstellen  Debuggen TwinCAT  TwinSAFE  PLC  Team  Scope  Extras  Fenster  Hilfe
= H-n-d My - & | Peleose ~ | TwinCAT RT [x85] - P Anfigen., = B choose target systam -

I@:_g TwlnCAT Projekt RCON-E = | CX-14D7F0 3= |

| 80d 202422 (loaced) + - s [

ARl TwinCAT Projekt RCON-ECM & X

@E-|o-& ‘ }'iﬂ Algemen EinstElngen Parmeler Dyna m Kionen Kopplng Komgensatian
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Das Dialog-Fenster ,Freigaben setzen“ 6ffnet sich.
Klicken Sie auf ,Alle”, um den Servo der Achse einzuschalten.
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Jetzt steht die Achse bereit, angesteuert zu werden.
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