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BEGKHOFF Vorwort

1 Vorwort

1.1 Hinweise zur Dokumentation

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

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

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

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

Disclaimer

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

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

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

Marken

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

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

Patente

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

EP1590927, EP1789857, EP1456722, EP2137893, DE102015105702

mit den entsprechenden Anmeldungen und Eintragungen in verschiedenen anderen Landern.

—
EtherCAT.

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

Copyright

© Beckhoff Automation GmbH & Co. KG, Deutschland.

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

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

TS1110 Version: 1.0 5
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1.2 Sicherheitshinweise

Sicherheitsbestimmungen

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

Haftungsausschluss

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

Qualifikation des Personals

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

Erklarung der Symbole

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

A GEFAHR

Akute Verletzungsgefahr!

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

Verletzungsgefahr!

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

A VORSICHT

Schadigung von Personen!

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

HINWEIS

Schadigung von Umwelt oder Geréaten

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

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

(e}
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1.3 Hinweise zur Informationssicherheit

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

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

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

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

TS1110 Version: 1.0 7
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2 Uberblick

L) Simulation Manager

Der 'TwinCAT Simulation Manager' ist ein leistungsfahiges Werkzeug zur Simulation von Maschinen bzw.
Maschinenanlagen.

In verschiedenen Szenarien besteht die Anforderung eine Maschine oder Produktionsanlage ganz oder
teilweise simulieren zu missen:

+ Entwicklung
Hardware und Software werden parallel von i.d.R. unterschiedlichen Leuten entwickelt und oder
stehen zu unterschiedlichen Zeitpunkten zur Verfiugung. Um die Anlage/Maschine in Teilen testen zu
koénnen ist eine Simulationsumgebung unabdingbar. Der 'TwinCAT Simulation Manager' unterstttzt
die Erzeugung einer "Virtuelle Maschine", die in ihrem Verhalten der realen Maschine entspricht.
Aufgrund der Einbindung der Simulation in das Echtzeitsystem, sind hierbei sogar echtzeitkritische
Anforderungen realisierbar (Echtzeitsimulation).
--> Die Abhangigkeiten der Software von der Hardware reduzieren sich. Es wird sogar moglich, die
Software vor der eigentlichen Inbetriebnahme fertig zu stellen. Die Qualitat der Maschinensoftware
erhoht sich durch Entwicklertests.

* Abnahme der Software/Maschine vor der Inbetriebnahme
Der 'TwinCAT Simulation Manager' ermdglicht die Implementierung von Abnahmeregeln in die
Simulation. Dies kann normales Betriebsverhalten der Maschine/Anlage, aber auch Prifungen auf
Einhaltung von Schnittstellenspezifikationen sowie die Simulation von Storfallen sein. Die
Qualitatssicherung bekommt ein leistungsfahiges Werkzeug an die Hand.
--> Sicherstellung von Qualitats-Leveln

* Inbetriebnahme der Maschine/Anlage
Die Inbetriebnahme von einzelnen Maschinenteilen wird erméglicht. Durch vorhergehende Tests (siehe
Abnahme der Maschine/Software vor der Inbetriebnahme) kann sich mehr auf die Parametrierung und
Optimierung der Maschine konzentriert werden.
--> Die Inbetriebnahmezeit reduziert sich deutlich.

* In der Produktion
Maschinen/Anlagenteile fallen aus, Materialengpasse kénnen auftreten. Der "TwinCAT Simulation
Manager’ ist in der Lage durch unterschiedliche Profile den Teilbetrieb der Maschine/Anlage aufrecht
zu erhalten.
--> Die Maschine/Anlage wird flexibler einsetzbar.

* Ausbildung/ Schulung und Demonstration
Die Simulation der (kompletten) Hardware ermdglicht es die Maschinensoftware rein virtuell auf einem
Demosystem zu betreiben. Das Betriebs- u. Servicepersonal kann an diesem System geschult werden.
Zusatzlich eignet sich eine so aufgesetzte Simulation die Maschine / Anlage in verschiedenen
Szenarien zu demonstrieren.
--> Unterstitzt die Schulung von Personal

8 Version: 1.0 TS1110
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Alle diese Szenarios werden durch den TwinCAT Simulations-Manager unterstiitzt und geben dem
Entwickler / Anlagenbetreiber umfangreiche Hilfsmittel zur Erstellung und Verwaltung von
Simulationsumgebungen an die Hand:

» Verwaltung und Konfiguration von Simulationsumgebungen / Profilen
+ Simulation von 1/0O-Geraten und Achsen

» Einfache und sichere Umschaltung in den Simulationsmodus

+ Bibliotheken "Virtueller Gerate" und "virtueller Funktionen"

+ Automatische Erzeugung eines echtzeitfahigen Simulations-SPS-Projektrahmens mit Ubernahme der
Symbolik und Kommentare aus dem Originalprojekt

» Nutzung aller Méglichkeiten der PLC-Control Programmierumgebung auch im Simulationscode:
z.B. Graphisches Programmieren, Tracen, Debuggen usw.

Funktionsprinzip

E/A-Gerate und Achsen sind zunachst tUber Verknipfungen mit der SPS verbunden. Sollen nun Teile der
Maschine simuliert werden, so mussen die betroffenen Gerate inaktiv geschaltet werden. Damit die
Maschinen-SPS - im folgenden Original-SPS genannt - weiterhin ihre Funktion ausiiben kann, muss das
Verhalten der relevanten Ein- und Ausgange maoglichst exakt nachgebildet werden. Dies Ubernimmt die
Simulations-SPS, welche sich statt der inaktiven EA-Gerate in das System einhangt.

Zum Einkoppeln muss die Verknipfung von der Original-SPS zum inaktiven Gerat geldst und zur
Simulations-SPS umgelenkt werden. Deaktivierte Achsen werden durch eine Simulations-Achse
nachgebildet; eventuelle Latch-Funktionalitaten in der Simulations-SPS implementiert. Simulierte Achsen
werden durch den "TwinCAT Simulation Manager' in den 'Freilauf geschaltet.

TS1110 Version: 1.0 9
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SPS

Simulations-SPS
. ; Deaktivierte E
Aktive Gerate ..
L Gerate
' ' Simulations |
. Deaktivierte Imulations-
| Aktive Achsen Achsen | Achsen
Aktiv Deaktiviert Simulation
Di Teil der Maschine ist Dieser Teil der Maschine ist Die Simulations-5P3 und
|esa?r‘ &l er asc '"F' s deaktiviert in der die Simulationsachsen Ober
aktg Imlﬁ:ingmah: Ud”d im Simulations-Konfiguration nehmen die Funktionalititen
Imulations-iodus und aktiv im Original Modus der zu Simulierenden Gerate
und sind im Original Modus
abgeschaltet

Abb. 1: Bild 1: Prinzip des TwinCAT Simulation Managers

Das Nachbilden der I/0-Funktionalitat in der Simulations-SPS wird durch einen Satz von
Simulationsbausteinen vereinfacht. Komplexes Verhalten lasst sich durch Verbinden dieser Basisbausteine
einfach zusammensetzen und in POEs kapseln bzw. wiederverwenden.

Der Datenaustausch zwischen SPS und E/A geschieht unter TwinCAT klassischerweise mit Hilfe von
sogenannten E/A-Verknipfungen. Der TwinCAT System Manager ermdglicht es diese Verknlpfungen
anzulegen und bildet diese in adaquate Speicherkopieranweisungen in der TwinCAT Runtime ab (Task-
Synchronisiertes Speicher-kopieren zwischen Prozessabbildern). Diese Art der Verknupfung eignet sich
allerdings nur im lokalen Nutzungszenario, d.h. innerhalb eines TwinCAT Systems innerhalb einer Resource
(CPU), wo direkter Zugriff auf die beteiligten Prozessabbilder besteht.

In einer verteilten Umgebung - d.h. mehrere Resourcen/CPUs sind beteiligt - ist ein Datenaustausch
zwischen den Geraten notwendig. Dieser konnte Uber eine diskrete Verdrahtung, einen Feldbus oder
Netzwerktechnologie realisiert sein.

Um sowohl lokale als auch verteilte Umgebungen zu unterstiitzen, benutzt der TwinCAT Simulation
Manager intern ein Verknipfungsmodell, welches auf einer abstrakten Ebene angesiedelt und vom
konkreten Datenaustausch-Protokoll transparent entkoppelt ist. Damit wahlt der TwinCAT Simulation
Manager abhangig vom Kommunikations-Anfangs u. Endpunkt immer das geeignetste Protokoll.

10 Version: 1.0 TS1110



BEGKHOFF Uberblick

Momentan werden die folgenden Protokolle unterstiitzt:

« TwinCAT EA-Verknlfung fur lokale EA-Anbung (Hochster Datendurchsatz, limitiert vom Zyklus des
Task-Masters)

» Netzwerk Publisher-Subscriber Variablen fiir die Remote-Anbindung (EtherCAT Master-Master
Protokoll, Datendurchsatz vom EtherCAT Protokoll bzw. seiner Zykluszeit begrenzt)

Diese transparente Behandlung von Remote-Geraten ermdglicht es sowohl die eigentliche
Maschinensoftware (OriginalSoftware) als auch die angebundene Simulationssoftware frei auf den
verfiigbaren Resourcen (CPUs) zu verteilen und zu betreiben. Dabei Iasst sich das System frei von einer
rein lokalen Anwendung auf ein hochverteiltes Szenario skalieren.

2.1 Version History

211 Neu in Version 2.1

In den bisherigen Version (TwinCAT Simulation Manager < Version 2.1) ist immer davon ausgegangen
worden, dass eine lauffahige TwinCAT Umgebung (vorhandene Hardware, aktivierte System Manager
Konfiguration und laufende SPS-Programme) existiert. Die Version 2.1 bietet jetzt Funktionalitaten zur
Projektverteilung an, d.h. es ist Uber die Oberflache des TwinCAT Simulation Manager mdglich die
Zielsysteme (Original- sowie Simulation), die zu nutzenden System Manager Konfigurationen sowie
eventuell vorhandene PLC Projekte zuzuordnen und auf den verfligbaren Resourcen (CPUs) zu verteilen.

Diese Funktionalitaten werden unter dem Oberbegriff "Deployment" zusammengefasst und beinhalten:

» Das Importieren/Exportieren von bestehenden System Manager Konfigurationen sowie die Zuordnung
des Zielsystems.

 Import/ Export, Erzeugung und Ldschen von SPS-Projekten (mit Zuordnung einer unbenutzten SPS-
Laufzeit).

« Die Erzeugung von Bootprojekten aus der Simulations Manager IDE heraus.

Diese neuen Fahigkeiten vereinfachen es wesentlich ein bereit vorhandenes und lauffahiges
Maschinenprojekte auf ein Simulations-, Demo- oder Schulungssystem zu transportieren. Die Mdglichkeiten
dieses System lokal bzw. verteilt zu betreiben wird voll unterstutzt.

Weiterhin wurden die folgenden allgemeinen Erweiterungen und Verbesserungen implementiert:

+ Unterstitzung von CNC Achsen (Schaltung der Konfigurierten Achsen in den CNC Simulation-Modus,
CNC Handfunktionen)

» Support von TwinCAT 2.11
» Allgemeine Oberflachenerweiterungen u. viele kleine Verbesserungen.

2.1.2 Neu in Version 2.0

Der TwinCAT Simulation Manager hat bisher auf einer Steuerung die reale SPS/NC in einem Laufzeitsystem
laufen lassen und den zu simulierenden Prozess in einem weiteren Laufzeitsystem. Um eine Trennung von
realer SPS/NC und Simulationsprozess zu gewahrleisten, wurde jetzt die Remotefahigkeit integriert. Damit
kann auf dem Steuerungsrechner die reine Steuerung laufen und auf einem anderen PC der
Simulationsprozess. Die Verbindung zwischen Steuerung und Simulationsprozess wird iber Echtzeit-
Ethernet und die TwinCAT-Netzwerkvariablen realisiert - was eine hochperformante und deterministische
Anbindung garantiert.

Das lokale Szenario wird auch weiterhin unterstitzt. Wenn die Simulation auf demselben Controller lauft,
wird die Datenanbindung Uber |0-Prozessspeicher-Verknlpfungen realisiert. Diese haben im lokalen
Kontext einen geringeren Overhead. Transparent fir den Anwender wahlt der TwinCAT Simulation Manager
automatisch das am besten geeignete Daten-Transportprotokol abhangig vom Kontext der Anwendung - um
die bestmdogliche Performance zu erreichen.

TS1110 Version: 1.0 11
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Um die verteilte Controller Umgebung zu orchestrieren wurde der TwinCAT Simulation Manager mit vielen
Funktionen und Oberflachenerweiterungen versehen:

+ Ein Navigations-/ Konfigurationsbaum fur verteilte Umgebungen

* Anmelden und Abmelden von Routen

Suchfunktionen fur das Netzwerk (Intranet Broadcast search)

» Debugging-Fahigkeiten fur das Netzwerk (Ping, ADS Ping), Zustandskontrolle fur die Controller

» Cache and Backup Algorithmen fir (verteilte) Symboldaten und Controller Konfigurationen

» Moglichkeit der Zuordnung von Netzwerkadaptern fur die Simulationskonfiguration

» Methoden zum geordneten (orchestrierten) Starten, Stoppen, Restarten von Controllern und SPSen.

Allgemeine Erweiterungen und Verbesserungen:

» Die Limitierung auf eine lokale SPS wurde aufgehoben. Simulationen kdnnen nun frei den
verschiedenen SPS Laufzeiten zugeordnet werden.

» Erneuerung und Erweiterung auf basis des .NET Framework 2.0
+ Allgemeine Oberflachenerweiterungen

12 Version: 1.0 TS1110
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3 Systemanforderungen

* TwinCAT 2.10 Build 1325 oder neuer
¢ Windows XP SP2 oder Windows Vista SP1 oder neuer
» Microsoft .NET Framework Version 2.0 oder neuer

TS1110 Version: 1.0 13
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A Tutorial
4.1 Einfuhrung
411 Unterstlizte Profile desTwinCAT Simulation Managers

Zwei verschiedene Konfigurationsprofile werden durch den TwinCAT Simulation Manager unterstitzt (siehe
Tabelle 1):

Profil Beschreibung

Original Alle Gerate und Hardware aktiviert (Original-Konfiguration)

Remote Das System ist in den Simulations-Modus bzw. in das Simulations- Profil gesetzt. Nicht
benutzte oder existente Hardware ist entkoppelt und / oder durch Simulations-Funktionalitat
ersetzt.

Tabelle 1: Simulations Profile

Das Original Profile wird implizit beim Import der TwinCAT System Konfigurationen durch den TwinCAT
Simulation Manager gesetzt. Das Simulations-Profil wird als Delta zum Original-Profil in form von einer Liste
von Simulations-Aktionen gespeichert.

Das Umschalten Original <--> Simulations-Modus wirkt auf verschiedene Komponenten der TwinCAT
Konfiguration:

 Ersetzen (oder mithéren von 1/0Os) durch die Simulations-SPS (siehe Verknipfungen von I/Os [P _14])

 Ersetzen von physikalisch vorhandenen Achsen durch Simulations-Achsen (siehe Simulations-Achsen
[»17)
» Deaktivierung von Geraten (siehe Gerate deaktivieren [»_17])

Verkniipfungen von 1/Os

Der TwinCAT Simulations Manager folgt dem Konzept nicht verfligbare Gerate durch eine oder mehrere
Simulations-SPSen zu ersetzen. Gerate-Signale, welche Uber die EA-Hardware Ubertragen werden
Ublicherweise in der SPS gesendet oder empfangen. Die Anbindung an die |IOs geschieht innerhalb
TwinCAT Uber sogannte EA-Mappings.

Uber die Einstellungen im Simulations-Profil ist der TWinCAT Simulation Manager nun in der Lage, die
Verknufung zur EA aufzubrechen und durch eine Anbindung an die Simulations-SPS zu ersetzen. Dabei
kénnen eine oder mehre Simulations-SPSen lokal (Lokale-Simulation) oder entfernt Uber Netzwerk (Remote-
Simulation) laufen. Der TwinCAT Simulation Manager wahlt intern transparent fur den Anwender das
geeignetste Datenubertragungsprotokoll fir die Symboldaten-Verknifung zwischen Original und
Simulations-SPS. Der Datenaustausch geschieht in Echtzeit, so daf die Maschineneigenschaften (speziell
das Zeitverhalten der EA-Signale) bestmdglich emuliert werden kénnen (Tabelle 2).

Simulations Typ Bescrheibung

Lokal Das Datentransportprotokoll ist als TwinCAT interne EA-Verknupfungen realisiert,
weil sie den geringsten Overhead haben. Der konkrete Datenaustausch geschieht
Uber durch den EA-Treiber synchronisierte Prozessdatenkopieroperationen. Die
Echtzeit-Fahigkeiten entsprechen denen der TwinCAT Echtzeitbasis.

Verteilt (Remote) Das Datentransportprotokoll wird durch EtherCAT Netzwerkvariablen (Master-
Master Kommunition) ausgefihrt. Weil das Ethernet-Netzwerk beteiligt ist, ist der
Overhead hoher. Dle Echzeitfahigkeiten des Datenaustauschs entschrechen
denen der EtherCAT Master-Master Komunikations (RT-EThernet).

Tabelle 2: Simulationstypen

Es sind verschiedene Arten von Verknipfungen denkbar:

14 Version: 1.0 TS1110
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Tutorial

Art der Verkniipfung

Beschreibung

Beobachten (Observe)

Beobachten eines 1/0Os im Simulationsmodus.

Ein Gerate-Eingang oder -Ausgang wird beobachtet. D.h. der Gerate-
Eingange bzw. Ausgang wird auf einen Simulations-Eingang gegeben und
steht dort zur weiteren Verarbeitung zur Verfigung.

Im Original-Modus besteht die Verkniipfung zur Simulations-SPS nicht.

Simulieren (Simulate)

Simulieren eines 1/Os, die Anbindung and das Gerat wird im
Simulationsmodus entfernt.

Die Verknupfung zwischen Gerate-Eingang und Original-SPS-Eingang (bzw.

Gerate Ausgang u. Original-SPS-Ausgang) wird aufgetrennt und durch die
Simulations-SPS "simuliert". D.h. fur Inputs liefert die Simulations-SPS die
Werte fir die Original-SPSen bzw. fur Outputs werden die Original-SPS
Werte in die Simulations-SPS gespeist.

Im Original-Modus ist die "Umleitung" nicht aktiv.

Original

Keine Anderung im Simulationsmodus. Die Kommunikation zwischen
Original-SPS und Gerat bleibt aktiv (soweit das Gerat nicht "Deaktiviert" ist,

siehe Gerate deaktivieren [» 17]

Tabelle 3: Typen der Datenverknlipfung

Original Modus

Bild 1 [»_15] zeigt eine TwinCAT System Konfiguration im nicht simulierten (original) Modus. Die rot und
gelb gezeichneten aktiven Verkntpfungen verlaufen zwischen |/O-Geraten und den original SPSen. Die grau
gezeichneten Verknlpfungen von/zu dem Simulations-SPSen sind inaktiv.

D.h. die Original SPSen kommunizieren mit den 1/O-Geraten, welche vorhanden und aktiv sein missen. Die
Simulations-SPSen sind inaktiv und nehmen nicht an der Kommunikation teil (Original Modus).

TS1110

Version: 1.0
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Original-SPS
E
: Y-
» ¥ o
| > 5
! =
: ¢
e e 0
: e,
: w

EA-Gerat 1 E

Abb. 2: Bild 1: TwinCAT System im Original-Modus

Die Verknipfungen von und zur Simulations-SPS kénnen "Lokal" oder "Remote" ausgefiihrt sein.

Simulations-Modus

Im Simulations-Modus (siehe Bild 2 [»_16]) sind die Simulations-SPSen hinzugeschaltet. Alle Verknipfung
zwischen Original SPSen und I/O-Geraten sind so umgeleitet, dal® zu simulierende Gerate nicht mehr an der
Kommunikation teilnehmen. Alle Funktionen der abgeschalteten Gerate, die im SimulationsModus
vorhanden sein sollen, missen durch eine oder mehrere Simulations-SPSen Gbernommen werden.

Die entkoppelten I/O-Gerate sind nun fir den (Simulations-) Betrieb nicht mehr nétig.

Simulierte Verknipfungen trennen die Verbindungen zum Gerat auf und GUbernehmen die Originalfunktion.
Beobachter-Verknipfungen speisen nur Prozesswerte in die Simulations-SPS ein, die Originalverkniipfung
wird nicht aufgetrennt.
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Original SPS
E

! Simuliert N wn
: Beobachtet \ §
! Beobachtet 1 m| £

] Beobachiet N =
| > o

! =

] 72
: Simuliert (:ﬂ
' 0
¥ ' m

E/A Gerat 1 E

Abb. 3: Bild 2: TwinCAT System im Simulations-Modus

Die Verknipfungen von und zur Simulations-SPS kénnen "Lokal" oder "Remote" ausgefiihrt sein.

Simulierte (virtuell) Achsen

Achsen, welche als 'Simuliert’ gekennzeichnet sind, werden in den Simulationsmodus versetzt. Das bedeutet
technisch, dafl® der Encoder der Achse durch einen Simulations-Encoder ersetzt wird und sich die Achse
anschlielend im Freilauf befindet. Der TwinCAT Simulation Manager merkt sich die Einstellungen der
Original-Achse im Original Profil, so daf3 beim zurlickschalten auf das Original-Profil diese wieder aktiviert
werden kénnen.

Deaktivierte Gerdte

Mit 'Simuliert' gekennzeichnete Gerate werden im Simulationsmodus abgeschaltet (deaktiviert). Das Gerat
braucht somit nicht mehr physikalisch vorhanden sein. Die Funktion des Gerates, soweit bendtigt fur die
Simulation, wird durch die Simulations-SPS ibernommen.

4.2 Projektvorbereitungen

421 Vorbereitungen fiur das Anlegen eines TwinCAT Simulation
Manager Projektes

Mit der Version 2.1 vom TwinCAT Simulation Manager ist es nicht mehr notwendig, dass alle beteiligten
Gerate die bendtigten SPS-Programme laufen haben und die notwendige EA-Konfiguration vorweisen.
SystemManager Konfigurationen sowie PLC Programme konnen nun importiert bzw. CPU Resourcen neu

zugewiesen werden. Weitere Information hierzu gibt es im Kapitel Resourcenverteilung [P 21].

TS1110 Version: 1.0 17
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Die folgenden Hinweise sind nur fur die Vorbereitung von Zielsystemen, Konfigurationen und SPS-
Programmen sind als Leitfaden zu verstehen. Der TwinCATSimulation Manager ist nicht auf diese
Einstellungen angewiesen, sie vereinfachen je nach Einsatzszenario das Handling jedoch betrachtlich.

SPS Programme

Alle SPS Programme sollten die SPS Simulation Bibliothek "TcSystem.lib" referenzieren. Neben den Basis-
Simulationsbausteinen instanziert diese Bibliothek das Statusflag zur Anzeige des Simulations-Status
innerhalb der SPS - einfach durch Hinzufiigen der Bibliothek.

Weiterhin ist es hilfreich fiir die Bedienung des TwinCAT Simulation Managers alle SPS Projekte auch als
"Bootprojekte" zu deklarieren (siehe Bild 1 [»_18]). Dadurch wird ein einfachereres Umschalten zwischen
"Original” und "Simulations" Profilen ermdglicht. SPS Programme werden dann automatisch wahrend des
TwinCAT Restarts gestartet.

Eine Auswahl von "Remind to update boot project on change' innerhalb der PlcControl Projekteinstellungen
(Bild 2 [»_18]) hilft das Bootprojekt konsistent zum aktuellen Projekt auf der Steuerung zu halten.

Ein Einpflegen der Symbolbeschreibungen fiir die verschiedenen SPS-Projekte in das Simulationsprojekt ist
hilfreich. Es gibt zwei verschiedene Verfahren, wie diese Symbolbeschreibungen in das TwinCAT
Simulation Manager Projekt importiert werden:

1. Bei Verfugbarkeit der *.pro Datei und der zugehdrigen *.tpy Datei auf dem Enwicklungsrechner wer-
den diese Datein mit in das TwinCAT Simulation Manager Projekt kopiert.

2. Die Symbolinformation wurde vorab durch den Projekt-Download mit auf dem Zielsystem abgelegt.
Dazu muss die Option "Download Symbol description" im PlcControl (Bild 2 [»_18]) aktiviert und das
kompilierte Projekt auf das Zielsystem geladen sein.

Um ein Simulations-SPS Projekt automatisch zu erzeugen, muss die Symbolik entweder nach Verfahren 1
oder 2 zur Verfligung stehen. Wird die Simulations-SPS komplett von Hand codiert, so ist ein Zugriff auf die
Symbolik nicht notwendig.

. TwinCAT.System.RemoteSystemCache.CX_0130C4_CurrentConfiguration.tsm - TwinCAT System Manager - "CX_|
Datei Bearbeiten Aktionen Ansicht Optionen 2

ey % B B Eaavadd st @ % £ Qe
SYSTEM - Konfiguration
g MC _Kmﬁguragm Version (Ziglsystem) | SPS Binstellungen (Zislsystem) |
SPS - Konfiguration -
i - it Przahl Laastsyseme: 3

B E/A Gerate
&8 Zuordnungen

Boot Projekd: Load/Store Retain Data:
[w|1. Run-Time System (Port: 801) [11. Run-Time System (Port: 801)
[] Léeche ungiitige Retain Daten [ynamizche Symbole verwenden

[ Lésche ungittige Persitert Daten Dynam. Handles:

Connection Timeout {ms): 8000 i

[] Enable Task Priority Assignmert
[[] Enable Folder View

Abb. 4: Bild 1: Aktivierung von Bootprojekten aus der TwinCAT System Manager Konfiguration (System
Manager Configuration)
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Optionen

Kateqarie:

Laden & Speichern
Benutzennformation
E ditar
Arbeitsbereich
Farben
Werzeichnizze
Logbuch
|Jberzetzungzoptionen
Kenrworte
Sourcedownload
Symbolkonfiguration
Projektdatenbanl

b akroz

TrinCAT

Input;

Output:

kemary:

Rietain:

Data:

kBytes
kBytes
kBuytes
kBuytes

kBytes

[v Create Debug Code

Iv Enable breakpaints Ahbrechen

| Enable Inline Sting functions
Symbol download

* Dynamic Symbals
" Static Symbalz

T2
T

[ Enable CE Target Visualization [is not free of charge)

Iv D ownload Swvmbal descrptior

[ Initizlization of Y&R_COMFIG nputs
[v¥ Remind to update boat project on change

[ Enable web Yizualization [is not free of charge]

Abb. 5: Bild 2: Aktivierung des Symbol Dowonloades und dem "Update Boot Project Reminder" (PlcControl

Option)

Zielsysteme

Es gibt die Moglichkeit die System Manager Konfiguration direkt auf dem Zielsystem zu speichern (Option

"Auto Sichern im Zielsystem" Bild 3 [»_19]). Diese Option ist recht hilfreich, da sie die Konfiguration immer
aktuell auf dem Target halt und nicht manuell auf den Entwicklungsrechner tbertragen werden muss.

Beim Festlegen der zu benutzenden Zielsysteme durch den "Hinzufligen ..." Dialog (Bild 4 [»_19]) gibt es
dann die Moglichkeit, die auf dem Zielsystem gespeicherte Konfiguration mit Bestatigung des Dialoges in
das Simulations Manager Projekt heraufzuladen (Option "Lade Konfiguration vom Zielsystem"). Dieses
Heraufladen geschieht nur einmalig, und es wird eine Kopie der Konfiguration lokal im Simulationsmanager-

Projekt angelegt.

TS1110
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A seispieltsm - TwinCAT

Datei Bearbeiten Abktionen  Ansicht Igptiﬂnen] Hilfe

D@ @& [a] & B @ Sprache Y
R 1
! SPS - Konfiguration ‘u‘ar?ahlenb_,rpen Sichern... |
Ell E/A - Konfiguration Variablentypen Laden... -
E'ﬂ E/A Gerite 'v  Uberpriife SPS Projekt Anderungen E
E|..4:i§n Gerat1 _FFCSIH} _|lv Automatisches Offnen des Loggerfensters
g Eiir;;;rnzessabhlld |7 Sutomatisches Offnen des letzten Projektes
EI- Box1 (CANopen Node) |7 Automatisches Selektieren des letzten Baurmelementes
%T Eingdnge |7 Generieren einer BAK-Datei
=BT TxPDO1 Zeige gesamten Dokumentpfad
BT TxPDO 2 Compatibilty Mode (not recornmended for new projects)
- Bl RxPDO1
B RxPDO 2 Liste Echtzeit Ethernet kompatible Gerdte...
@8 Zuordnungen PCMCLA Basizadresze verdndern...
Update der EtherCAT Konfiguraticnsbeschreibung
Elemmentyp editieren...

Il
Abb. 6: Bild 3: Speichern der System Manager Configuration auf dem Zielgerét (System Manager Option).
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IB Auswahl der Zielsysteme I&lﬂlm

Verflgbare Gerate: Ausgewahlte Gerate
Mame Verbunden  MNetd % Name Netld IPAddresse  TwinCAT
b JCX 0130C4 _ 514819611 | WO 012004 514813611 16825404 2.11.1538
#CX 03ncy 1404111 ’i Cx¥_0130C7 1404117 162325407 2101323
W RALFH-NE X 17216311611
14 ZK-TESTH 172.16.3.245.11
1] H-TEST2 17216324511
¢ ZK-TESTE 172.16.3.245.11
'€ 601740-001 127.255.255.1.11
J AlexanderB-NB2 17216106311
4 alexandero 172.16.7.164.1.1
4 Alexanders2 172162711
4 k2 1721694211
' dteratest 172.16.3.41.11
' Analog-Klemmen2 17216710811
J analog+lemmend 17216523711
' analogklemmens 17216314711
¥ Analog-Klemmen§ 17216514611
J Analogklemmen10 17216423811
' AndreasBnb 152,168 104 60,11
J andreasinh 1721R214R 11 7

Name CH_D130C4 E] @ IPAddress [#] Lade Configuration vom Zielsystem

MNetld 5.1 4819 1 1 i

[E] (71 Host Mame
Addresse 168254 0 . 4 [~]
[ 0k | [ Abbrechen |

Abb. 7: Bild 4: Auswahl von "Lade Konfiguration vom Zielsystem" um Zielsystem-seitige System Manager
Konfigurationen hochzuladen (Simulation Manager Dialog).

4.3 Ressourcenverteilung und Zielsysteme festlegen

4.3.1 Auswabhl der Zielsysteme und Verteilung der Resourcen
(Deployment)

Konzept

Der TwinCAT Simulation Manager unterstitzt sowohl lokale als auch verteilte Szenarios. Um Realtime
Funktionalitaten frei in einem System von einem bis mehreren Resourcen (CPUs) verteilen zu kdnnen
mussen die folgenden Funktionalitdten realisert sein:

» Auswahl der Zielsysteme [P 22]
e Zuordnung der Konfiguration [P_24]
e Zuordnung u. Verteilung der SPS Programme [» 25]

Zwischen lokalen und verteilten Resourcen kann frei skaliert werden. Um samtliche Daten einer Simulations-
Projektes an einem zentralen Ort (meist auf dem Entwicklungsrechner) werden samtliche Projektdaten im
Simulations-Manager Projektverzeichnis zusammengefiihrt und dieses dient dann in der Folge als zentraler
Datenspreicher. Beim Anlegen eines Simulationsmanager-Projektes bzw. bei der Auswahl von Resourcen
und Programmen werden sowohl die System Manager Konfigurationen als auch die SPS-Projekte kopiert
und im Projekt-Cache gespeichert. Diese Kopien sind in der Folge die Dateien auf denen gearbeitet wird -
die Originale werden nicht verandert.
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Auswahl der Zielsysteme

Der Dialog "Auswahl der Zielsysteme" [P 57] wird GUber das Hauptmeni "Bearbeiten --> Zielsysteme

auswahlen" aufgerufen (siehe Bild 1 [» 57]).

Datei Extras Fenster  Hife
..... o
\j i~
Konfigura Uberschreibe Gergtekonfiguration (Qriginalmeodus) ...
Mame
= QEE} = SPS Projekt Zuordnungen ...
g
=5 Setze Simulations Status in SPS4aufzeiten
[+
i
]
=] ﬁiﬂl a systeme auswahlen...
g
= ' Erzeuge Standard Verknipfungen
[*
| Uberpriife Konfiguration
@ 5PS Projekte neu einlesen

Abb. 8: Bild 1: Aufruf des "Auswahl der Zielsysteme" Dialoges

Der Dialog besteht im wesentlichen aus zwei Listboxen (siehe Bild 2 [P 571):

+ Auf der linken Seite werden alle innerhalb des angebundenen Ethernet Netzwerkes gefundenen
TwinCAT Systeme gelistet (Broadcast search)

» Auf der rechten Seite werden alle im Simulationsprojekt eingebundenen Systeme aufgestellt.
Die Liste der eingebundenen Zielsysteme kann Uber die "<<" und ">>" Pushbuttons geandert werden.

Mit dem Bestatigen Uber "OK" wird die Liste der (zu simulierenden Systeme) aktiviert und der TwinCAT
Simulation Manager ladt alle aktiven Konfiguration und die verfigbaren SPS Symbolbeschreibungen von
den Targets in den Simulation Manager Projekt-Cache herunter. Danach wird das Navigationsfenster [P 40]
aktualisiert.
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h Auswahl der Zielsysteme | =@ & |

VerfUgbare Gerate: Ausgewahlte Gerate

Mame Verbunden  Netld = Name MNetld |PAddresse - TwinCAT
T cx_o3oce X 5.1.48.196.1.1 E W RALFH-NE 17216211611 16925422 Unbekannt
@ ox_m3ncT X 1.404.1.11

W RALFH-NE X 172.16.3.116.1.1

4 ZK-TESTH 172.16.3.249.1.1

¢ ZK-TEST2 172.16.3.249.1.1

4 ZK-TEST4 172.16.3.245.1.1

4 601740-001 127.256.255.1.1.1

¥ MlexanderB-NB2 172.16.10.63.1.1

' alexandero 172.16.7.164.1 1

4 Alexanders2 172162711

d atteratest 172.16.9.41.1.1

¢ Analog-KlemmenZ 172.16.7.105.1.1

# analogddemmend 172.16.5.237.1.1

4 analogklemmens 172.16.3.147.1.1

4 Analog-Klemmen§ 172.16.5.146.1.1

4 Analogilemmen10 172.16.4.238.1.1

¥ AndreasBrb 192.168.104.60.1.1

"4 andreash2 172.16.6.251.1.1

" andreacle 172 1R 72011 il

i ki) r
Name RALFH-NB E] @ |PAddress Lade Configuration vom Zielsystem
Metld (17216 3 1151 .1 |

AR | B ) Host Mame
Addresse [169.254. 2 . 2 | [~]
[ 0K | [ Abbrechen

e

Abb. 9: Bild 2: Auswahl der Zielsysteme
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Zuordnung der Konfiguration

-
m TwinCAT Simulation Man*r chtmphTest\Testl.sim™

Datei Bearbeiten Extras  Fenster  Hilfe
=) | ﬂ | =

\j | = H SA L =

Korfiguration

Mame

L

- g SYSTEM - Korfiguration

> 5 EHEE =

Pfad

CH_0N30C4

Dz

Alktuelle Kenfiguration downloaden ...

= B SPS - Korfiguration
=- L Original (Funtime1)
B- Standard
- %7 Eingange
G- ‘l Ausgange
- MNC - Konfiguration
- I CNC - Korfiguration
- [ E/A - Korfiguration
= Gillj C%_0130C7 (CX%_0130C7: 1.
- @ SYSTEM - Korfiguration
= §M SPS - Korfiguration
= i Simulation (Runtime 1
= [B Standard
-- %1 Eingange
- $! Ausgange
- MNC - Konfiguration
- IB CNC - Korfiguration
- [ E/A - Korfiguration

@ # M WX

W Be

Laschen

Zielsystern setzen ...
Importiere *tsm ...
Exportiere *.tsm ...

Offne System Manager ...

SPS Explorer ...
Web Zugriff ...
Remote Desktop ..

Ping
AdsPing

Meustart ...
Herunterfahren ...
Config Modus setzen ...
Systern Restart ..

Zeige Ziel-Routen...

Route entfernen...

i

dl

Abb. 10: Bild 3: Kontextmeni Funktionen zum Zuordnen der System Manager Konfiguration

(Zielsystembezogen)

Menii Eintrag

Beschreibung

Aktuelle Konfiguration Downloaden ...

Download der aktuellen Konfiguration vom Zielsystem. Die
lokal gespeicherte Konfiguration im Simulations-Projekt wird
Uberschreiben.

Loschen ...

Entfernen des Zielsystems und der zugehdrigen Konfiguration
aus dem SimulationsManager Projekt.

Zielsystem setzen ...

Setzt eine neue Zieladdresse an die selektierte Konfiguration.
Die Konfiguration wird also einem neuen Gerat zugeordnet.

Importierte *.tsm ...

Importiert eine Konfiguration in das SimulationsManager
Projekt und setzt die Zielsystem-Addresse dieser
Konfiguration auf die Zielsystem-Addresse.

Exportiere *.tsm...

Kopiert die im Simulations-Projekt verwaltete System
Manager Konfiguration in ein externes Verzeichnis.

Tabelle 2: Kontextmenu Funktionen zum Zuordnen der System Manager Konfiguration (Zielsystembezogen)
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Zuordnung u. Verteilung der SPS-Programme
-
m TwinCAT Simulation Man;er chtmphTest\Testl.sim™
Datei Bearbeiten Extraz  Fenster Hilfe
| = | | £
L_j |- Lrl gSL Lgﬂ EEg =
Konfiguration PLC Projec
Mame Ffad Dz
= Eill§ CX_0130C4 (CX_0130C4: 5.1.48.196.1.1) Projekt:
- @ SYSTEM - Korfiguration _
: ' . Projekt-Pf
= ! SP5 - Konfiguration
=28 8 Original (Funtime1) | myefmite
= Standard Umbenennen
- %1 Einga
__ ‘Iﬁjfga;nggee *§ Simulations Variablen hinzufigen...
-~ @ NC - Korfiguration TE¥  SPS-Symbole herunterladen
- I CNC - Korfiguration Erzeuge Bootprojekt
- M E/A - Korfiguration 2 uord cpc
ucrdnun -
= Hifi§ CX_0130C7 (CX_0130CT: . . . .
B t SYSTEM - Korfiguratio| = Irnportiere SP5-Projekt ...
- B SPS - Korfiguration BC  Exportiere SPS-Projekt ...
- ¥R Simulation (Rurtime € 5ps projekt hinzufigen ...
- [B1 Standard
__ &1 Eingange ¥ Laschen ..
- ) Ausgange B8 Offne PlcControl ...
' MNC - Konfiguration i
- [l CNC - Korfiguration | Neu einlesen
Abb. 11: Bild 4: Kontextmenu Funktionen zum Zuordnen und Verteilen von SPS Programmen
Menii Eintrag Beschreibung
Erzeuge Bootprojekt Erzeugt das selektierte Bootprojekt auf dem Zielsystem.
Zuordnung SPS ... Verschiebt das selektierte SPS-Programm auf eine andere verfligbare

SPS-Laufzeit.

Importierte SPS-Projekt

Importiert das SPS-Program auf die selektierte SPS-Laufzeit. Das
vorhande SPS-Program wird dabei Gberschrieben.

Exportiere SPS-Projekt

Exportiert das SPS-Program aus der selektierten SPS-Laufzeit aus dem
Simulations-Projekt in ein externes Verzeichnis.

SPS Projekt hinzufugen ...

Flgt ein neues SPS Projekt hinzu. Dabei muss eine freie SPS-Laufzeit
ausgewahlt werden.

Loschen ...

Entfernt ein SPS-Program aus der Simulations-Konfiguration.

Tabelle 3: Kontextmenii Funktionen zum Zuordnen und Verteilen von SPS Programmen
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4.4 Zuordnung von Orignal- und Simulations-SPSen

I3 TwinCAT Simulation Manager C:itmp\TestProject3\TestProjg

Datei WE=Eju=li=y® Extras Fenster Hilfe

1 e T

Korfigura Uberschreibe Gerdtekonfiguration (Driginalmeodus) ...
Name

SPS Projekt Zuordnungen ...

m
E

[+
M

Setze Simulations Status in SP5-Laufzeiten

m
.. W

Fielsysteme auswahlen...

D
RN o

I bR o M s, o DR R

Erzeuge Standard Verknipfungen

&2

Uberpriife Konfiguration

@ SPS Projekte neu einlesen

Abb. 12: Bild 1: Aufruf des "SPS Projekt-Zuordnung Andern" Dialoges

e Zuordnung von ‘Original’ auf "Simulation’-SP5-Projekte

Original Projekte: Zugeordnete Simulations Projekte:
MName Pfad Datentyp MName Target Metld
= Hif} RALFH-NB (172.16.3.7.1.1) 155 Rurtime1 C¥_0130C4 5.1.48.196.1.1
= B8 SPS - Korfiguration
s

Eiff C¥_0130C4 (5.1.48.196.1.1)

£ 3 | &

%

Abb. 13: Bild 2: Zuordnung von Original-SPS zu Simulations-SPS

4.5 Simulationsmodus aktivieren

Bei Betatigung des Simulationsbuttons im Original-Modus 6ffnet sich der folgende Wizard-Dialog (Bild 1).
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TwinCAT Simulation Manager (Schritt 1 von 6)

Setze Zielsystem{e) in den 'Conhg’ mode
Simulations Einstellungen einspielen
Speichern der TwinCAT Konfiguration
HAktivieren der Konfiguration(en)

Restarte Zielsysteme

Simulations-Status schreiben

Beschreibung

Setzt die Felsysteme

17216.3.7.1.1,

51.48196.1.1

in den "Korfigurations-Modus”. Evertuell gestartete SPS-Programme werden angehalten.

emproer | (o]

Abb. 14: Bild 1: Simulationsmodus mit der Wizard-Oberflache einschalten

Die Beschreibung der Kommando-Pushbuttons befindet sich in Tabelle 1.

Push-Button Name Beschreibung

Uberspringen Uberspringt den Schritt (nur wenn er optional ist)

Ausfihren Fahrt einen Einzel-Schritt aus und halt danach an.

Alles Ausfihren Alle Schritte werden hintereinander ausgefihrt. Wenn ein Fehler auftritt, wird
sofort angehalten.

Abbrechen Bricht die Ausfuihrung der restlichen Schritte ab und schliesst den Wizard-
Dialog.

Fertig Erscheint wenn alle Schritte erfolgreich bearbeitet wurden. "Fertig" schlief3t
den Wizard-Dialog.

Wiederholen Erscheint, wenn ein Schritt mit Fehler abgebrochen wurde. "Wiederholen"
wiederholt den momentan aktuellen Schritt.

Tabelle 1: Push-Buttons auf dem Wizard

Das Umschalten in den Simulationsmodus geschieht in mehreren Schritten (siehe Bild 1 und Tabelle 2).
Diese Schritte sind teilweise notwendig und teilweise optional (d.h. sie kénnen Gber den 'Uberspringen'
Button ausgelassen werden).
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Voraussetzungen

Schritt Name

Beschreibung

1 Setze Zielsystem(e) in den
'Config' mode

Alle beteiligten Zielsysteme werden in den 'Config' modus
versetzt. Wenn das "lokale" System enthalten ist, so setzt der
TwinCAT Simulation Manager zuerst ein "Reconfig" commando
an dieses System ab. Sobald das lokale System den
Konfigurations-Modus erreicht, wird das "Restart" Kommando an
alle "remote" Systeme abgesetzt. Der Schritt ist erfolgreich
abgearbeitet, wenn sich all Systeme im Konfigurations-Modus
befinden.

2 Simulations Einstellungen
einspielen

Die momentanen 1/0-Verknipfungen werden auf die
Simulations-SPS verbunden, Achsen werden in den Simulations-
Modus geschaltet und Gerate werden deaktiviert!

Die erzeugte Simulations-Konfiguration wird nicht benutzt,
solange sie nicht aktiviert und das TwinCAT System einen
Restart durchgefihrt hat. Dieser Schritt ist erfolgreich
abgearbeitet, wenn die Konfigurationseinstellungen erfolgreich
gesetzt wurden.

3 Speichern der TwWinCAT
Konfiguration(en)

Uberschreibt alle System Manager Konfigurations-Dateien der
beteiligten Systeme mit den im letzten Schritt erzeugten
Konfigurations-Einstellungen.

4 Aktivierung der aktuellen
Konfiguration(en)

Markiert die Original-Konfiguration fir die Benutzung beim
nachsten TwinCAT Restart!

Wenn dieser Schritt Gbersprungen wird, verwendet das TwinCAT
System die alte Konfiguration und nicht die Simulations-
Einstellungen!

Die Konfiguration wird nicht aktiv solange kein TwinCAT Restart
ausgefihrt wird.

5 Restarte Zlelsysteme

Startet die TwinCAT Systeme mit den zuletzt aktivierten
Konfigurationen. Wie in Schritt 1 wird erst das (optionale) lokale
System gestartet und dann parallel die "remote" Systeme. Der
Schritt war erfolgreich, wenn sich alle System in "Run" befinden.

6 Simulations-Status schreiben

Setzt den Wert der globalen SPS-Varialbe 'dwSimState' auf '1'
in allen beteiligten SPSen. Dieses Symbol ist der Indikator fir die
SPSen, dal} sich das System im 'Original' oder 'Simulations'-
Modus befindet. Der Schritt war erfolgreich, wenn das Ziel
erreichbar ist, das Symbol (TcSimManager.lib) im SPS-Projekt
enthalten ist und er Wert erfolgreich heruntergeschrieben werden
konnte.

Tabelle 2: Prozesschritte zur Umschaltung Simulations --> Original Mode

Wenn alle Schritte erfolgreich ausgefuhrt wurden, sieht der Wizard-Dialog wie in Bild 2 gezeigt aus.
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TwinCAT Simulation Manager (Schritt 6 von 6 BEENDET)

Setze Jielsystem(e) in den "Config’ mode OK
Simulations Einstellungen einspielen OK
Speichern der TwinCAT Konfiguration OK
Alctivieren der Konfiguration(en) OK
Restarte Ziglsysteme OK

Simulations-Status schreiben OK

Beschreibung
Schreibt den aktuellen Simulations-Status in die Original bzw. Simulations-SPS-Laufzeiten!

Abb. 15: Bild 2: Wizard Dialog wenn erfolgreich in den Simulatonsmodus zuriickgeschaltet wurde

Der Wizard-Dialog kann nun Uber den "Fertig"-Pushbutton geschlossen werden.

4.6 Simulationsmodus ausschalten (zuruick in den
Original Modus)

Bei Betatigung des Simulationsbuttons im Simulations-Modus 6ffnest sich der folgende Wizard-Dialog (Bild

1).
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TwinCAT Simulation Manager (Schritt 1 von 6)

Setze Zielsystemie) in den ‘Config’ mode
Original Einstellungen einspiclen
Speichern der TwinCAT Konfiguration
Aktivieren der Konfiguration(en)

Restarte Zielsysteme

Simulations-5Status schreiben

Beschreibung

Setrt die Fielsysteme

172163711,

5.1.48199.11

in den "Konfigurations-Modus”. Eventuell gestartete 5P 5-Programme werden angehalten.

Uberspringen | [ Ausfihren | Abbrechen

Abb. 16: Bild 1: Simulationsmodus mit der Wizard-Oberflache ausschalten

Die Beschreibung der Kommando-Pushbuttons befindet sich in Tabelle 1.

Push-Button Name Beschreibung

Uberspringen Uberspringt den Schritt (nur wenn er optional ist)

Ausfiihren Fihrt einen Einzel-Schritt aus und halt danach an.

Alles Ausfiihren Alle Schritte werden hintereinander ausgefihrt. Wenn ein Fehler auftritt, wird
sofort angehalten.

Abbrechen Bricht die Ausfuihrung der restlichen Schritte ab und schliesst den Wizard-
Dialog.

Fertig Erscheint wenn alle Schritte erfolgreich bearbeitet wurden. "Fertig" schlie3t den
Wizard-Dialog.

Wiederholen Erscheint, wenn ein Schritt mit Fehler abgebrochen wurde. "Wiederholen"
wiederholt den momentan aktuellen Schritt.

Tabelle 1: Push-Buttons auf dem Wizard

Das Umschalten in den Originalmodus geschieht in mehreren Schritten (siehe Bild 1 und Tabelle 2). Diese
Schritte sind teilweise notwendig und teilweise optional (d.h. sie kdnnen Uber den 'Uberspringen’ Button
ausgelassen werden).
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Voraussetzungen

Schritt

Name

Beschreibung

1

Setze Zielsystem(e) in den
'Config' mode

Alle beteiligten Zielsysteme werden in den 'Config' modus
versetzt. Wenn das "lokale" System enthalten ist, so setzt der
TwinCAT Simulation Manager zuerst ein "Reconfig" commando
an dieses System ab. Sobald das lokale System den
Konfigurations-Modus erreicht, wird das "Restart" Kommando
an alle "remote" Systeme abgesetzt. Der Schritt ist erfolgreich
abgearbeitet, wenn sich all Systeme im Konfigurations-Modus
befinden.

Originale Einstellungen
einspielen

Die momentanen 1/0O-Verknipfungen werden von der
Simulations-SPS gel6st, Achsen werden werdem in ihren
urspringlichen (Original) Modus geschaltet und simulierte
Gerate werden wider aktiviert! Die erzeugte Simulations-
Konfiguration wird nicht benutzt, solange sie nicht aktiviert und
das TwinCAT System einen Restart durchgefihrt hat.

Dieser Schritt ist erfolgreich abgearbeitet, wenn die
Konfigurationseinstellungen erfolgreich gesetzt wurden.

Speichern der TwinCAT
Konfiguration(en)

Uberschreibt alle System Manager Konfigurations-Dateien der
beteiligten Systeme mit den im letzten Schritt erzeugten
Konfigurations-Einstellungen.

Aktivierung der aktuellen
Konfiguration(en)

Markiert die Original-Konfiguration fir die Benutzung beim
nachsten TwinCAT Restart!

Wenn dieser Schritt Ubersprungen wird, verwendet das
TwinCAT System die alte Konfiguration und nicht die
Simulations-Einstellungen!

Die Konfiguration wird nicht aktiv solange kein TwinCAT
Restart ausgefuhrt wird.

Restarte Zlelsysteme

Startet die TwinCAT Systeme mit den zuletzt aktivierten
Konfigurationen. Wie in Schritt 1 wird erst das (optionale) lokale
System gestartet und dann parallel die "remote" Systeme. Der
Schritt war erfolgreich, wenn sich alle System in "Run"
befinden.

Simulations-Status schreiben

Setzt den Wert der globalen SPS-Varialbe 'dwSimState' auf '0'
in allen beteiligten SPSen zurlick. Dieses Symbol ist der
Indikator fir die SPSen, daf} sich das System im 'Original' oder
'Simulations'-Modus befindet. Der Schritt war erfolgreich, wenn
das Ziel erreichbar ist, das Symbol (TcSimManager.lib) im
SPS-Projekt enthalten ist und er Wert erfolgreich
heruntergeschrieben werden konnte.

Tabelle 2: Prozesschritte zur Umschaltung Simulations --> Original Mode

Wenn alle Schritte erfolgreich ausgeflihrt wurden, sieht der Wizard-Dialog wie in Bild 2 gezeigt aus.
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TwinCAT Simulation Manager (Schritt 6 von 6 BEENDET)

Setze Jielsystem(e) in den "Config’ mode OK
Criginal Einstellungen einspielen OK
Speichern der TwinCAT Konfigurahon OK
Lletivieren der Konfiguration(en) OK
Restarte Zielsystems OK

Simulations-5Status schreiben OK

Beschreibung
Schreibt den aktuellen Simulations-Status in die Original bzw. Simulations-SP5-Laufzeiten!

Abb. 17: Bild 2: Wizard Dialog wenn erfolgreich in den Originalmodus zurlickgeschaltet wurde

Der Wizard-Dialog kann nun Uber den "Fertig"-Pushbutton geschlossen werden.

4.7 Simulations-Rahmenprojekt erzeugen

Uber den Kontextmenlieintrag 'Erzeuge Simulations SPS-Projekt' auf der SPS Laufzeit, die simuliert werden
soll, kann ein Simulations-Rahmen-SPS-Projekt erzeugt werden (Bild 1)

Innerhalb des nun erscheinenden Dialoges, muss eine freie SPS Laufzeit fur das Simulations-SPS-Projekt
ausgewahlt werden (Bild 2). Dieser Dialog zeigt die momentan erreichbaren Zielsyteme. Wenn das
vorgesehene Ziel nicht dabei ist, kann es Giber den "Suchen" Schalter hinzugefligt werden. Mit dem
Verlassen des Dialoges iber "OK" erzeugt der TwinCAT Simulation Manager einen Simulations-Projekt-
Rahmen flr die ausgewahlte SPS, ordnet diesen dem ausgewahlten Zielsystem bzw. der ausgewahlten
SPS-Laufzeit zu und integriert das SPS Projekt in das TwinCAT Simulation Manager Konfigurations-Projekt.

Dieser Simulations-SPS-Rahmen enthalt nun alle lokierten EA-Symbole des Original-Projektes in
gespiegelter From (Eingange --> Ausgange u. Ausgange --> Eingange, siehe Tabelle 1).
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= @il RALFH-NB (172.16.3.7.1.1) Projekt:
& SYSTEM - Konfiguration

= B SPS - Korfiguration Rt
=B Fntime 1
= Standard Erzeuge Simulations SPS-Projekt
! Eingan 5Ps-Symbole herunterladen
$! Ausgan Importiere SPS-Projekt ...
M NC - Korfiguration Offme PlcContral ...
B E/A - Konfiguration
= Hiflj CX_0130C4 (5.1.48.19 Meu einlesen
= 225;:1;:;”::” Eigenschaften ...

TOTPOT
[BY Zusatzliche Tasks | |

Abb. 18: Bild 1: Erzeugen eine Simulations SPS-Projektes tUber Kontextmeni

Wahl des Simulations-Zielsystems

Auswahl der 5P5-Laufzeit

w CX_0130C4 (5.1.48.196.1.1)

- JRuntime 1 (State: Invalid)
w CX_0130C5 (5.1.48.197.1.1)
w CX_0130C7 (5.1.48.199.1.1)
w CX_0130C9 (5.1.48.201.1.1)
w RALFH-NB (172.163.7.1.1)

m

o] ] ]

e

Abb. 19: Bild 2: Auswahl des SPS-Zielsystems

Die Vorlage wird aus dem selektierten original SPS-Projekt generiert. Dabei werden die folgende Elemente
des Original-Projektes berlcksichtigt und ggf. in das Simulations-SPS-Projekt Gbernommen.

+ Bibliotheken die im Standard PLC-Control Bibliothekspfad stehen ("[INSTALLATIONSPFAD]\PIc\Lib"]

+ Alle lokierten Ein- bzw. Ausgangssymbole (%I, %Q) der original SPS Projekte werden in das
Simulationsprojekt ibernommen. Ein- werden jedoch als Ausgange und nach den in der Tabelle
gezeugten Regeln erzeugt. Als Symbole gelten fest lokierte globale Variablen, fest lokierte
Bausteinvariablen sowie VAR_CONFIGs (siehe auch 'Standardverkniipfungen [» 36]')

Original SPS Gerate- Signalrich- |Simulations SPS |Beschreibung
Symbol EA tung Symbol

1 VAR_INPUT Eingang <-- VAR_OUTPUT Ein Gerat liefert ein
Lokierung(%l) (%0) Signal an die SPS, z.B.

ein "Ein"-Schalter. Im
Simulationsmodus
liefert die Simulations-
SPS die
Schalterstellung tGber
ein Ausgangs-Symbol
an die Original SPS.

2 VAR_OUTPUT Ausgang VAR_INPUT (%l) |Ein

Lokierung %Q Bausteinausgangssign
al wird auf ein Gerat
gegeben. Z.B. ein
'bRunning' Flag auf
eine Leuchte

1
i
\%
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Original SPS Gerate- Signalrich- |Simulations SPS |Beschreibung
Symbol EA tung Symbol

3 VAR_INPUT Ausgang  |--> VAR_OUTPUT Das Symbol
Lokierung %Q (%) spezifiziert das

Interface zu einem
Gerate-Eingang. Der
Baustein ist i.d.R. nicht
mit Code geflllt

4 VAR_OUTPUT Eingang <-- VAR_INPUT (% Q) |Das Symbol
Lokierung %] spezifiziert das

Interface zu einem
Gerate-Ausgang. Der
Baustein ist i.d.R. nicht
mit Code geflllt

Tabelle 1: Erzeugung von "spiegelbildlicher” Symbolik

Original-SPS

Gerate und Hardware

FB | «a

) S

bEOn

bOut

&

Abb. 20: Bild 2: Fall 1 und 2 (Original Modus)

Original-SPS Simulations-SPS
FB o4 Slm o0
bOn bOut FB bOn
Simuliar tan
| | Sd.mt:,-r,;;d i

Abb. 21: Bild 3: Fall 1 und 2 (Simuliert)

« Die Datentypen der lokierten Instanzen/Symbole

* POEs, welche lokierte Symbole enthalten.
POE Bausteine kdnnen weitere POEs enthalten. Diese werden, wenn lokierte Symbole enthalten sind,
rekursiv erzeugt. Dabei werden jeweils die Ein- und Ausgange, sowie deren Lokierungen gespiegelt.
Die Generierung berlcksichtigt nur Symbol / Instanzpfade, die zu einem lokierten Symbol fiihren.
Andere Variablen, werden nicht erzeugt. Symbole, welche nach Erzeugung des Simulationsprojektes
hinzugefugt wurden kénnen (ber die Funktionalitdt Variablen nachtréglich hinzufligen [»_35]

nachgepflegt werden.

Einschrankungen:

» Eine Original SPS kann genau mit einer Simulations-SPS gemappt werden (lokale oder verteilte

Simulation)

» Lokierte Symbole aus Bibliotheken werden nicht unterstitzt

» Lokierte Pointer Datentypen werden nicht unterstutzt

Die Simulations-SPS und kann nun mit dem Simulationscode geftillt werden.
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Dafiir kann das TwinCAT PLCControl Programm iiber das Kontextmen( "Offne PlcControl ..." ge6ffnet
werden. Im Simulationsmodus werden die Original-Symbole mit Ihren Entsprechungen in der Simulations-
SPS verbunden.

4.8 Simulationssymbole hinzufligen
4.8.1 Variablen zum Simulationsprojekt hinzufligen

Der "Simulations-Symbole" hinzufiigen Dialog bietet die Méglichkeit, das Simulationsprojekt nachtraglich mit
den Originalprojekten abzugleichen. Bevor der Dialog gedffnet wird, vergleicht der TwinCAT Simulations
Manager die Original SPS Projekte mit dem Simulations-Projekt und bietet die nicht vorhandenen Symbole
in der linken Auswahlbox ("Original-Projekte") an.
=] ﬂiﬂ] RALFH-NE (172.16.3.7.1.1)

@ SYSTEM - Korfiguration

= B SPS - Konfiguration

IEC

1

B NC - Korfigu [ Simulations Variablen hinzufigen. ..
B E/A - Korfig

= EIEE} CX_0130C7 (5.1, SP5-5ymbaole herunterladen

! SYSTEM - Importiere SPS-Projekt ...
= B® SPS - Korfig Gffne PlcControl ...

i Funtime Show TPY

R NC - Korfigu
B E/4 - Korfig Meu einlesen

Eigenschaften ...

Abb. 22: Bild 1: "Simulations Variablen hinzufiigen" Kontextmenu auf der SPS Laufzeit des
Navigationsbaumes

Original-Frojekbe; Simulations-Projekt;

‘_l FastProgram.i

zertedy ariable]
ted ariable]

o

[t I Abbrechen

Abb. 23: Bild 2: Auswahl der zum Simulationsprojekt hinzuzufigenden Symbole
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Mit dem Verschieben der Symbole zur rechten Seite ("Simulations-Projekt") werden die zu erganzenden
Variablen ausgewahilt.

Add Symbols to Simulation

Original FLC[=): Simulation PLC:
% FastProgram.i K i ariable] ;
Faniable]
i MAIN Machine].ninserted\ aris
* taIH Machinel. finzertedy anable3
B
<4
i | #| 4 | 2
e

Abb. 24: Bild 3: Ubertragen der Symbole in die Simulations-Projekt Liste

"OK" bestatigt und schlie3t den Dialog. Das "PLC Control" Programm wird im Anschluss gestartet und
generiert die ausgewahlten Symbole in das Simulations-SPS Projekt. Nachdem die Programmierumgebung
wieder geschlossen ist, enthalt der TwinCAT Simulations Manager die neuen Symbole im Navigationsbaum

[»401.

4.9 Standardverkniipfungen

Standardverknipfungen sind Verknlpfungen, die vom Simulations-Manager automatisch mit einem einzigen
Knopfdruck fiir das gesamte Projekt eingerichtet werden konnen. Diese Automatik wird flir Symbole
angeboten, die sowohl in der Original-SPS, als auch in der Simulations-SPS verfugbar sind (bei gleichem
Datentyp) und wird Uber das Hauptmenu "Bearbeiten --> Erzeuge Standard Verknifungen" ausgelést (siehe
Bild 1).
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ger c:\tmpiTestProject\TestProje

Extras Fenster Hilfe

Konfigura Uberschreibe Gerdtekonfiguration (Originalmeodus) ...
MName _
= ﬂiﬂl = SPS Projekt Zuordnunagen ...
g
=g Schreibe Simulations Status in SPS-Laufzeiten
=
=) l Fielsysteme auswahlen...
=

Erzeuge Standard Verknipfungen

= IE:IEE} C Verwerfe Simulations-Einstellungen
’ Uberpriife Projekt
= §

@ SPS Projekte neu einlesen

Abb. 25: Bild 1: Aufruf von "Erzeuge Standard Verknupfungen"

Daraufhin wird tber alle Symbole aller Original SPSen iteriert, und versucht diese an Simulations-Symbole
mit gleichem Symbolnamen / Zugriffspfac, identischem Datentypen sowie spiegelbildlicher Lokierung (%l <--
> %Q) zu binden. Wenn ein entsprechendes Simulationssymbol exisitert, so erzeugt der TwinCAT
Simulation Manager eine lokale (I0-Verknupfung) oder Remote-Verknipfung (tber Netzwerkvariablen)
zwischen Original- und Simulations-SPS im Simulationsprofil.

Die Standardverknifungen sind sehr hilfreich, wenn sie in Verbindung mit der "'Simulations-Rahmenprojekt
erzeugen' [P_32] Funktion genutzt werden. Dieses Feature stellt sicher, dal® Symbolische Namen und
Zugriffspfade innerhalb des Simulationsprojektes immer zueinander passen / sowie gleiche Namen erhalten
und somit einfach durch den Anwender und Programmautomatiken zu verbinden sind.

In Bild 2 hat das Navigationsfenster (linke Seite) das Symbol 'MAIN.bRun' markiert. Das Fenster
("Zielvariablen der Simulation", rechte Seite) zeigt die moglichen manuellen Verknipfungsmaoglichkeiten
innerhalb des zugeordneten Simulations-SPS-Projektes. Die "Standard-Verknufung" fur dieses Symbol ist
'MAIN.bRun' auf der Simulationsseite und ist griin markiert.

i3 TwinCAT Simulation Manager C:\tmp\TestProject3iTestProject.sim* |Z”EE|
Datei Bearbeiten Extras Fenster Hilfe
3 <
NP H S R EE
Karfiguration Variablen der Simulation | Symbol Info |
e il £=l s Name Mode T. Path Target Rurtime =~ Task Br:..
& Bl RALFHNB (172163.7.1.1 [ #libClrent Direction BIT WAIN Machine 1 FeedingBel X 013004 Rurtime1  Standard  MAIN }
= @ SYSTEM - Korfiguration [ #.bCurentDirection BIT MAIN Machine1 PurgingBeh... CX 0130C4 .. Rurtimel Standard MAIN
), Echizet-Endtolungen [ #bGripped BIT MAIN.Machine! Gripper1b... CX_0130C4.. Runtimel Standard MAIN
[B¥ Zusatzliche Tasks — | || O #%!bGripping BIT MAIN.Machine1 Gripperlb... CX_0130C4.. Rurtimel Standard MAIN
¥ Routing Einstellungen ] #lbRun BIT MAINbRun CX_0130C4 ... Rurtimel Standard MAIN
= HSPS'KOHﬂQLIIT:lﬁOH El ’ichangingTooI BIT MAIN Machine 1.0l 1 engin CX_0130C4 Runtime1 Standard MAIN
=- 155 Runtime1 [] %!l FeedingBettStart BIT FeedingBeltStart CX_0130C4  Runtime]  Standard
= Standard [] %! FeedingBeltStop BIT FeedingBeltStop CX_0130C4 Rurtime1  Standard
=- %T Eingange [ #.moving BIT MAIN.Machine1.Ddlll engin... CX_0130C4 .. Rurtimel Standard MAIN
&1 bRun MAIN BIT [] %! PurgingBeltStart BIT PurgingBeltStart CX_0130C4 ... Runtimel Standard
%1 fCumertSpesd MAIN Machinel... FLOAT [] %! PurgingBeltStap BIT PurgingBelt Stop C¥_0130C4 ... Runtimel Standard
%1 fCumentPostion MAIN Machinel.. FLOAT [] %! Ready BIT MAIN.Machine1.Dilll engin... CX_0130C4 .. Rurtimel Standard MAIN
%1 fCumentSpeed MAIN Machinel.. FLOAT B [] %l tuming BIT MAIN.Machine1.Dilll engin... CX_0130C4 .. Rurtimel Standard MAIN
A1) | ¥
Sim t

Abb. 26: Bild 2: "Zielvarablen der Simulation"-Fenster bevor die Standard-Verknlpfungen erzeugt wurden
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Wenn die "Standard-Verknipfungen" erzeugt wurden, ist das Original-Symbol "Main.bRun" an das

Simulations-Symbol "Main.bRun" gebunden (im Simulationsprofil, siehe Bild 3). Alle angebundenden
Symbole erhalten ein rotes 'S' innerhalb ihres Icons um eine erfolgte Simulationsanbindung zu

kennzeichnen.

IiZ! TwinCAT Simulation Manager C:\tmp\TestProject3\TestProject.sim*

Datei Bearbeiten Extras Fenster  Hilfe
~ 2 =
LR H S B =EE
Korfiguration Variablen der Simulation | Symbol Info |
ez g ey MName Mode T.. Path Target Rurtime =~ Task Pr..
= QEEJRALFH'“B“?Z-‘G-&?J;” ] *LbCimert Direction BIT MAIN Machine] FeedingBel . CX 01304 . Rurfime1  Standard  MAIN
- @, SYSTEW - Korfiguration [ " bCurertDirection BIT MAIN.Machine!.PurgingBet... CX_0130C4.. Rurtimel Standard MAIN
@, Echizsi-Enstsllungen [ " bGripped BIT MAIN.Machine! Grpperlb... CX_0130C4.. Rurtmel Standard MAIN
[B¥ Zusatzliche Tasks ] " bGripping BIT MAIN Machinel Gripperlb.. CX_0130C4 .. Rurtimel Standard MAIN
% Routing Einstellungen ] "l bRun Simuliet  BIT MAINbRun CX_0130C4 .. Runtimel Standard MAIN
= B8 5PS - Konfiguration [] ! changing Tool BIT MAIN.Machine1.Ddlllengin... CX_0130C4 .. Runtimel Standard MAIN
=+ ¥ Rurtime1 [] ! FeedingBett Start BIT FeedingBekStart CX_0130C4 .. Rurtimel Standard
=- [B1 Standard ] ! FeedingBekStop BIT FeedingBeltStop CX_0130C4 .. PRurtimel Standard
= T Eingange D%lmo\ring BIT MAIN.Machine1.Dilll engin... C¥_0130C4 .. Runtimel Standard MAIN
&1 bRun MAIN BIT ] %! PurgingBettStart BIT PurgingBeltStart CX_0130C4 .. Runtimel Standand
1 fCunentSpasd MAIN.Machine.... FLOAT 1 ! PurgingBelt Stop BIT PurgingBettStop CX_0130C4 ... Runtimel Standard
531 fCumentPosition MAIN.Machine1... FLOAT D:’lﬂeady BIT MAIN Machine1.Drll1 engin CX_0130C4 Runtime1 Standard MAIN
%1 fCument Speed MAIN.Machinel.... FLOAT ] %l tuming BIT MAIN.Machine1.Ddlll engin... CX_0130C4 .. Runtimel Standard MAIN
< | >
Sim !
Abb. 27: Bild 3: "Zielvariablen der Simulation"-Fenster nachdem die Standard Verknlpfungen erzeugt
wurden.
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Benutzeroberflache

5

5.1

51.1

Fenster

Benutzeroberflache

Der Hauptbildschirm

Der Hauptbildschirm ist in drei verschiedene Bereiche aufgeteilt:

+ Dem Navigationsbaum [»_40] (&hnlich dem System Manager Konfigurationsbaum, Uberschrift

"Konfiguration").

Diese Ansicht wird zur Navigation durch die TwinCAT Simulation manager Konfiguration benutzt
(geordnet nach den eingebundenen Zielsystemen).

+ Simulations-Konfigurationsfenster (Kontextabhangig, in Bild 1 werden die "Ziel-Symbole der

Simulation" [»_47] gezeigt)

+ Aktuelle Ansicht der Verkniipfungen [» 49] vom selektierten Symbol ("Verbindungen")

it} TwinCAT Simulation Manager C:\tmp\ConveyorDistributed\ConveyorSample.sim* |'.7||'E|g‘
: Datei Bearbeiten Extras Fenster Hife
U2 H SR ER
Kenfiguration Variablen der Simulation | Symbel Info
fae FEL ZE5TIT Name Mode T. Path Target Runtime = T
= m pL A LR IAR) [ #TbChangeTool BIT MAIN.Machine1.Drill1.engine bChangeToel  CX_0130C7 (5.1.48.199.1.1) Runtmel St:
£, SYSTEM - Kortiguration [ %1 bEnableDil BIT MAIN.Machine1 Dl 1 engine bEnableDdl  CX_0130C7 (5.148.198.1.1) Rurtmel St
= B 5Ps - Konfiguration [ &' bGip BIT MAIN.Machine 1 Gripper bGirp CX_0130C7(5.148199.1.1) Runtmel St
= %S Rurtime O STbMove BIT MAIN Machine Drill engine bMove CX_0130C7 (5.1.48.199.1.1) Runtimel St
= [E1 Standard #TbReady Simuliet  BIT  MAIN.Machine 1 bReady CX_0130C7(5.148.199.1.1) Runtmel St
&1 Eingange [ &TbRun BIT MAIN.Machine1.FeedingBet bRun CX_0M30C7(5.148.199.1.1) Runtime] St
= @l Ausgange [ #TbRun BIT MAIN.Machine1.PurgingBelt bRun CX_0130C7 (5.1.48.199.1.1) Rurtimel St:
. 28 b Ready | MAIN Machine1 BIT [ ®7bTum BIT  MAIN.Machine1.Dril1.engine 5 Tum CX_0130C7(5.1.48.199.1.1) Rurtime1 St
| fOutPresetSpeed  MAIN.Machine1 FeedingBelt FLOAT
B! fOutPresetSpeed  MAIN.Machinel PurgingBett  FLOAT
. fPresetForce MAIN Machine1 Gripper1 FLOAT
. bGrip MAIN.Machine 1 Gripperl BIT
! bEnableDril MAIN.Machine 1.0l engine  BIT
! bMove MAIN.Machine1.Dril engine ~ BIT
#. bTum MAIN Machine1 Drill engine ~ BIT
. bChangeTool MAIN.Machine1.Drll 1 engine  BIT
! DrllTool MAIN.Machine1.Dril1 engine ~ INT16
B TargetPosiion MAIN Machine1.Diil1 engine ~ FLOAT = =
L TargetVelocity MAIN.Machine1.0nll 1 engine  FLOAT — ==
| BetMachineState  MAIN Machine1 MachineState | [ naungen
5. bAun MAIN Machine! FeedingBet  BIT . RTEThemet To 5.1.48.199.1.1 MAIN Machine 1 bReady Ausgange VarData
. bRun MAIN Machine1 PurgingBet ~ BIT
- NC - Korfiguration
= - E/A - Korfiguration
= HE E/A Gerdte
B Gerat 1 (Vitual-Bthemet)
RTEThemet
= Eifi§ CX_0130C7 (5.1.48.199.1.T)
& SYSTEM - Korfiguration
A SPS - Korfiguration
- NC - Korfiguration
B £/A - Kofiguration
4 3 |« | &
Sim @

Abb. 28: Bild 1: Oberflache des TwinCAT Simulation Managers

Ist der Simulations-Modus eingeschaltet, wird dies durch eine gelb-blinkenden Schriftzug "Sim" in der
Statusleiste des Simulations-Managers angezeigt.

Das TwinCAT Icon am rechten Rand der Statusbar zeigt den aktuellen Status des lokalen TwinCAT Systems

an.
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5.1.2 Das Navigationsfenster

Das Navigationsfenster dient zur Navigation durch die Simulation Manager Konfiguration. Es ist eng an den
Konfigurationsbaum des System-Managers angelehnt. Verschiedene Funktionen kdnnen von hier
angestoRen werden:

« Simulation Ein- oder Ausschalten fiir verschiedene Elemente (Achsen, lokierte Symbole)

+ (De-)Aktivieren von Geraten

+ Offnen der Eingebundenen PLC-Projekte
Das 'Navigationsfenster' ist das zentrale Benutzer Interface des TwinCAT Simulation Manager. Es fasst alle
Funktionalitaten zusammen und ermdglicht das Navigieren durch die TwinCAT Simulation Manager
Konfiguration. Sein Navigationsbaum ist eng an den Konfigurationsbaum des TwinCAT System Manager
angelehnt, damit der Anwender leicht die Strukture seiner Maschinenkonfiguration wiedererkennen kann -
eine Erweiterung erfolgte mit der Unterstlitzung von verteilten Systemen und Simulations-Konfigurationen.
Die Hauptaufgaben des 'Navigationsfensters' sind:

» Navigation durch das Verteilte Systesm und der Zugriff auf Programmier- / Konfigurations- und
Debugging-Werkzeuge bzw. Programme

* Die Verwaltung von Original- und Simulationsprofilen
» Die Konfiguration und Erzeugung von Simulationen fiir verschiedenste Projektelemente (z.B. Achsen,
SPSen, EA Sensoren / Aktoren, Gerate ...)

Ein Beispiel fir den Navigationsbaum wird in Bild 1 gezeigt.
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Konfiguration

MName
= Hi RALFH-NB (172.16.3.7.1.1)
& SYSTEM - Kofiguration
= §8 SPS - Konfiguration
= Y& Runtima1
= Standard
%1 Eingange
‘l Ausgange
- MNC - Konfiguration
= B E/A - Korfiguration
= E/A Gerate
&8 Gerat 1 (Virual-Ethemet)
[=- B} RTEThemet
%1 Eingange
‘l Ausgange
B From 5.1.48199.11
i To5.1481939.11
= Gl CX_0130C7 (5.1.48.199.1.1)
& SYSTEM - Kofiguration
= §8 SPS - Konfiguration
= 55 Runtime1
= Standard
%1 Eingange
‘l Ausgange
- MNC - Konfiguration
= B E/A - Korfiguration
= E/A Gerate
= B RTEthemet
%1 Bingange
‘.I. Ausgange
i From 172163711
i To 172163711

<

Abb. 29: Bild 1: Navigationsfenster des TwinCAT Simulation Managert

Knoten-Elemente welche mit Simulations-Einstellungen parametrisiert sind (z.B. Symbolvariablen, Achsen,
Gerate, SPS-Projekte, ...) erhalten ein rotes 'S’ in ihrem Knotensymbol.

Die verschiedenen Funktionalitdten des TwinCAT Simulation Manager werden hauptsachlich Uber das
'Navigationsfenster'-Kontextmeni angestossen. Abhangig vom selektierten Knoten in dieser Ansicht zeigt
das Kontextmenu eine Auswahl der Kommandos in Tabelle 1.

Menii-Eintrag

Aktivierungs-Kontext

Beschreibung

Erzeuge Simulations-SPS

Original SPS selektiert,
Simulations SPS ist nicht
zugeordnet

Ein SPS-Simulations Rahmen-Projekt
wird erzeugt und an die ausgwahlte
Original-SPS gebunden (siehe
Simulations Rahmen-Projekt erzeugen

[ 32)).

Simulations Variablen
hinzuflgen ...

Original SPS selektiert,
Simulations SPS zugeordnet

Pflegt nicht vorhandene Symbole aus der
Original-SPS in die angebundene

Simulations-SPS nach (see Variablen
zum Simulationsprojekt hinzufligen

[ 35)).

TS1110
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Menii-Eintrag

Aktivierungs-Kontext

Beschreibung

SPS-Symbole herunterladen

SPS selektiert

Ladt die *.tpy Symbolinformation vom
Zielsystem herunter und speichert sie im
lokalen Cache. Eventuell bereits
vorhandene Informationen werden
Uberschrieben.

Importiere SPS-Projekt ...

SPS selektiert

Importiert ein "externes" SPS Projekt in
den lokalen Cache. Es muss
sichergestellt werden, dass nur Projekte
importiert werden, die das momentan auf
dem Zielsystem laufende Projekt
rapresentiert!

Offne PlcControl

SPS selektiert

Offent das PLCControl program fiir die
ausgwahlte PLC. Die Vorbedingung ist,
dass das *.pro file bereits durch den
TwinCAT Simulation Manager importiert
wurde (durch Simulationsprojekt

erzeugen [P 32], oder durch das
Importiere SPS-Projekt Kommando.

Neu einlesen

SPS selektiert

List die SPS-Symbolik neu ein.

Ping

Zielsystem ausgewahilt

Pinged das Zielsystem mit UDP an.
Wenn das Zielsystem Uber Netzwerk
(UDP-Protokoll) erreichbar und
eingeschaltet ist, meldet das Gerat eine
erfolgreiche Antwort.

AdsPing

Zielsystem ausgewahlt

Pinged das Zielsystem mit ADS an.
Zusatzlich zur Erreichbarkeit des
Zielsystems via UDP missen fiir den
ADS Ping das lokale Gerat und das
remote’ Gerat eine TwinCAT Umgebung
laufen haben (in 'Run’ oder 'Config'
Modus) und beide Systeme missen Uber
ihre ADS Router gegenseitig Uber
sogenannte Routen angemeldet sein.

Offne System Manager

Zielsystem ausgewahlt

Offent den TwinCAT System Manager mit
der lokal gecacheten Konfiguration. Dies
Konfiguration (*.tsm) sollte immer die
aktuelle Konfiguration des Zielsystems
sein.

Aktuelle Konfiguration
downloaden ...

Zielsystem ausgewahlt

Ladt die aktuelle Konfiguration vom
Zielsystems herunter.

SPS Exploer

Zielsystem ausgewahlt

Zeigt ein Navigationsfenster, welches die
aktuellen SPS-Laufzeiten des
Zielsystems anzeigt.

Konfigurations ibers Web ...

Zielsystem ausgewahlt

Offnet die Default-Web-Konfigurations
(HTML) Ansicht des Zielsystems. Wenn
die Seite nicht durch das Zielsystem
unterstutzt wird, oder der Web-Server auf
dem Zielsystem nicht lauft, wird eine
Fehlermeldung angezeigt.

Deaktivieren Gerat(e) ausgewahlt Deaktiviert das / die Gerat(e) im
Simulations-Profil

Aktivieren Gerat(e) ausgewahlt Aktiviert das / die Gerat(e) im
Simulations-Profil

Simulation Achse ausgewahlt Entkoppelt die Achse und setzt den

Simulations-Encoder im Simulations-
Profil.

Eigenschaften

Alles

Offnet den 'Eigenschaften’ Dialog.
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Menii-Eintrag Aktivierungs-Kontext Beschreibung

Tabelle 1: Kontextmeni Kommandos

Im folgenden werden ein paar Beispiele fur das Kontextmenu auf den wichtigsten Navigations-Knoten
gegeben:

Variablen oder Achsen, die im Simulationsmodus anders verknipft werden, erhalten in ihrem Icon ein rotes
S in der linken oberen Ecke.

= giE RALFH-NB {172.16.3.7.1.1)

@ SYSTEM - Konfiguration
= §® SPS - Konfiguration

=R Rintime 1
Standard Simulations Variablen hinzufiigen...
! NC - Korfiguration SPS-Symbole herunterladen
= B E/A- Korfiguration Importiere SPS-Projekt ...
= E§ E/A Gerate

B8 Gerat 1 (Vi Offne PlcContral ...

i RTETheme Meu einlesen
= B CX_0130C4 (5.1.48.196
@ SYSTEM - Konfigug | Eigenschafien...

Abb. 30: Bild 2: Kontextmenu bei selektierter Original SPS wenn bereits ein Simulations-SPS zugeordnet
wurde

=- §if] RALFH-NB (172.16.3.7.1.1)
@ SYSTEM - Konfiguration
=- B SPS - Konfiguration

=R -8 Fntime 1
Standard Erzeuge Simulations SPS-Projekt
! NC - Korffiguration SP5-Symbole herunterladen
= - E/A - Konfiguration Importiere SPS-Praojekt ...
= HR B/AGerate Offne FlcContral ...
H3 Gerat 1 (Virtual-
RTEThemet Meu einlesen
= Hifl§ CX_0130C4 (5.1.48.196.1.1 penehalen
&% SYSTEM - Korfiguration

B® 5PS - Korfigurstion
! MC - Konfiguration
B £/A - Konfiguration

Abb. 31: Bild 3: Kontextmeni bei selektierter Original-SPS wenn noch keine Simulations-SPS zugeordnet
wurde

SRt RALFH-NB (172.16.3.7.1.1) I

@ SYSTEM - Korfiguration Ping
= B SPS - Korfiguration | @ AdsPing
=- % Runtime1 B
Standard - Offne System Manager ...
BB NC - Korfiguration & Aktuelle Konfiguration downloaden ...
= B E/A-Kofiuration | B sPs Explorer ..,
= E/A Gerate m Konfiguration tbers Web ...
HB Gerat 1 (Virtual-§
EHY RTEThemet Eigenschaften ...

Abb. 32: Bild 4: Kontextmenu selektiertem Zielsystem
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= Hif] RALFH-NB (172.16.3.7.1.1)
@ SYSTEM - Konfiguration
= §M SPS - Korfiguration
=- & Rurtime1
Standard
! MC - Konfiguration
= B E/A - Korfiguration
= HY E/AGerdte
RTEThemet Deaktivieren
= G CX_0130C4 (5.1.48.196.1.1)
@ SYSTEM - Korfiguration

Eigenschaften ...

Abb. 33: Bild 5: Kontextmenii bei selektiertem Geréat

= G RALFH-NB (172.16.3.7.1.1)
& SYSTEM - Korfiguration
= B SP5 - Korfiguration
L Rurtime1
= B NC - Korfiguration
= NC-Task 1 5AF
NC-Task 1 SVB
= :ir Achsen
[ 3 Achse 1 : Encodiggs
B £/A - Korfiguration
=- B} CX_0130C4 (5.1.48.196.1.1)
@ SYSTEM - Korfiguration

Simulation

Eigenschaften ...

Abb. 34: Bild 5: Kontextmenu bei Selektierter Achse

51.3 Projektinformation

Der "Projektinformations-Dialog" zeigt Informationen Uber die verwendeten Laufzeitumgebungen an. Wenn
das "Simulations-Flag" in der SPS gesetzt ist, so werden die entsprechenden Elemente gelb markiert.

Zielsystem Status

Mame Ads 5t... MetlD IP Addresse = TwinCAT Version

@:0x_0130C7 SN 5.1.48.199.1.1 169.25407 0.0
@ rALFH-NE IS 172163711 16925401 2101325

Abb. 35: Bild 1: Zielgerate-Steuerungs-Dialog
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SP5 Systeme
SR B RALFH-NE (1721637.1.1)

=1 Runtime1 {Project: BeltSample)
Standard (Cycle: 100000, Prio:25)
Rurtime 2 (State: Stop)

L Runtime4 (Project:

Rurtime3 (Stat{| zet evecution time: 47 ms: Cyde{:uunt 410448
WILT Stem Remote Zlig

[B1 Standard (Cycle: Z'DDD[H]D Pric:50)

=
= D( _0130C7 (5.1.48.199.1.1)
=155

Rurtime1 (Project: TwinCAT System. RemateSystemCall'l)

Standard (Cycle 2000000, Prio:26)

Abb. 36: Bild 1: SPS-Status Dialog

5.1.4 Einstellungs-Dialog

Einstellungen

Allgemein Fortgeschritten
[] Startbildschirm unterdricken 7] Priife Konfiguration auf
Inkonsistenzen

[] Dizlogfading unterdricken

OK ] | Abbrechen

Abb. 37: Bild 1: Der 'Einstellungen' Dialog

Option

Beschreibung

Prife Konfiguration auf
Inkonsistenzen

In TwinCAT System Manager Konfigurationsdateien Dateien (*.wsm oder
*.tsm) die mit einer TwinCAT Version vor <2.9 erstellt wurden kénnen nicht
eindeutige Knotennamen vorkommen, d.h. im selben Unterzweig ist derselbe
Knotenname zweimal vergeben. Mit Version 2.9 angelegte Konfigurationen
enthalten diese Mehrdeutigkeiten nicht mehr.

Um eine einwandfreie Funktion des TwinCAT Simulations-Managers zu
gewabhrleisten, missen die Inkonsistenzen aufgelost werden. Dazu gibt es
einen Prifmechanismus, welcher die System Manager Konfiguration beim
Anlegen eines neuen Simulations-Manager-Projektes prift und ggf.
entsprechende Fehlermeldungen ausgibt.

Da diese Prufung aufwandig ist und eine gewisse Zeit dauert, ist sie
abschaltbar. Dies sollte allerdings nur geschehen, wenn sichergestellt ist, dass
in den verwendeten Konfigurationen keine Inkonsistenzen mehr vorhanden
sind.

Fir neuere TwinCAT SystemManager Konfigurationen kann diese Prifung
abgeschaltet werden.

Startbildschirm
unterdricken

Unterdriicken des Startbildschirmes (Splashscreen)

Dialogfading unterdriicken

Das sanft Ein- und Ausblenden des Splashscreens und der

Programmfortschritt-Dialoge wird unterdriickt.

Tabelle 1: Optionen des 'Einstellungen'-Dialoges
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Die Einstellungen werden als Anwender-Einstellungen gespeichert.

5.1.5 Kontextabhangig
5.1.5.1 Achsenansicht

Bei Aktivierung eines "Achsen"-Gruppenknotens im Navigationsbaum 6ffnet sich rechts eine Liste von
Achsen. Diese Achsen kénnen hier tUber das Kontextmend als "Simuliert" oder "Original" gekennzeichnet

werden.

IS TwinCAT Simulation Manager C:XTcProjects\SimManageriAxisSim.sim™

Datei Bearbeiten Extras  Fenster Hilfe

ﬁﬁHIE\ =

K.onfiguration

EEX]

Yerbindungen zur Sirmulation

= ' MC - K.onfiguration
= [B1 HC-Task 1 SAF
MC-Task 1 SWE
=St iz

am Shapinghead : Simulations-E ncoder
il Beltranzfering : Simulations-Encoder
i Beltdruml : Simulations-E ncoder
i Beltdrum? : Simulations-E ncoder
am Pl Simulations-Encoder
i Fly2 : Encoder an &x2xx-B200
i IC_Head_1: Simulations-Encoder
i IC_Head 2 : Simulations-Encoder
i Servicertheight | Simulations-Encoder
i} IC_Heightadjustment : Simulstions-Encoder
i Erifel : Simulations-Encoder
i Knife? : Simulations-E ncoder

BA SPs - Konfiguration

B £/2 - Korfiguration

- Shapinghead ; Encoder an &x2ae-B200 (SIMULATED)
=t Beltranzsferning : Encoder an Ax2aa-B200 [SIMULATED]
&8} Belidiumi ; Encoder an A% 28200 [SIMULATED)

a8} Belidium? ; Encoder an A 28200 [SIMULATED)

- Pl . Encoder an Ak2wes-B200 [SIMULATED)

ol |C_Head 1:En 200 [SIMULATED)

=-'.JE_H ead_2: Encoder an A 2ne-B200 [SIMULATED]

a8} Servicerheight : Encoder an A% 2wes-B200 [SIMULATED)

&} |C_ Heightadiustment : Encader an A%2wes-B200 [SIMULATED)
o} nifel - Encoder an A 2am-B200 [SIMULATED)

&t | nife? - Encoder an A Zu-B200 [SIMULATED])

L P T

17216713711 Sim &

Abb. 38: Bild 1: Achsenansicht

Jede Simulierte Achse erhalt eine Kennzeichnung im Icon.

Name Beschreibung
Simulation Markiert die Achse fur die Simulation.
Original Entfernt die Simulationseinstellung fur die Achse.

Tabelle 1: Kontextmentifunktionen in der Achsenansicht

5.1.5.2 Achsenansicht

Die Achsenansicht zeigt online Daten der Achse. Wenn sich die Achse im Simulationsmodus befindet, sind
die Bedienelemente flr die "Handfunktion" der Achse aktiv.
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iz 'Shapinghead' Encoder:, 'Simulations-Encoder'

\ 3.2152| Setpoint Position: Il

Lag diztance [mindmax]: [1 ActualWelocity: [

Setpoint Yelocity: 0l

Dveride [%] Total ¢ Control Qutput [%] Emar
Statuz [log.] Shapinghead
. Ready . NOT Moving . Controller
. Calibrated . Moving Fi . Feed Fuw
. HasJob . Moving Bw . FeedBw Set
_ _ + ++ ® ...... @ ..... e
F1 F2 F3 F4 e B8 [ FS

Abb. 39: Bild 1: Achse im Simulationsmodus

5.1.5.3

Ansicht "Konfiguration von Simulierten Symbolen"

Das Fenster "Variablen der Simulation" zeigt die aktuellen und die auswahlbaren Verknipfungen fir ein
Variablensymbol, welches im Navigationsfenster [P 40] ausgewahlt selektiert ist. Wird ein Symbol einer
Original-SPS ausgewahlt ist erscheinen in der Auswahlliste nur Variablen der Simulations-SPS. Ist eine
Simulationsvariable i markiert, so erscheinen nur Original-Symbole. Diese umgekehrte Richtung wird durch
eine geanderte Fensterlberschrift kenntlich gemacht (es erscheint anstatt "Variablen der Simulation”

"Variablen der Original SPS"

Selektierbar (per CheckBox) sind immer nur Symbole des gleichen Datentyps und mit gespiegelten
Lokierungen (Eingdnge nur mit Ausgangen, oder Ausgénge mit Eingangen)

TS1110 Version: 1.0
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It} TwinCAT Simulation Manager C:\tmp\ConveyorDistributed\ConveyorSample.sim* |:||'E|E‘
! Datei Bearbeiten Exiras Fenster Hilfe
QP H SR ER
Kenfiguration Variablen der Simulation | Symbel Info
pane FEL 225D Name Mode T. Path Target Rurtime = T
= m S R IAR) [ ®TbChangeTool BIT MAIN.Machine1.Drill1.engine bChangeTool  CX_0130C7 (5.1.48.195.1.1) Runtmel St:
&, SYSTEM - Kenfigurstion [ %1 bEnableDil BIT MAIN.Machine1 Dl 1 engine bEnableDdl  CX_0130C7 (5.148.198.1.1) Rurtmel St
= B 5PS - Korfiguration [ &1 bGip BIT  MAIN Machine Gripper1 bGip CX_0130C7 (51481381 1) Runtimel St
% Runtime1 O %1bMove BIT  MAIN.Machine Dl 1 engine bMove CX_0130C7 (5.1.48.199.1.1) Runtimel St
= [E1 Standard #TbReady Simuliet  BIT  MAIN.Machine 1 bReady CX_0130C7(5.148.199.1.1) Runtmel St
&1 Eingange [ &TbRun BIT  MAIN.Machine 1 FeedingBet bRun CX_0130C7(5.148.199.1.1) PRuntmel St
= @l Ausgange [ #TbRun BIT MAIN.Machine1.PurgingBelt bRun CX_0130C7 (5.1.48.199.1.1) Rurtimel St:
28 b Ready | MAIN. Maching1 BIT O ®TbTum BIT MAIN.Machine 1.Dril1.engine 5 Tum CX_0130C7 (5.148.199.1.7) Rurtimel St
| fOutPresstSpeed  MAIN.Machine1 FeedingBelt  FLOAT
B! fOutPresetSpeed  MAIN.Machinel PurgingBett  FLOAT
. fPresetForce MAIN Machine1 Gripper1 FLOAT
. bGrip MAIN.Machine1.Gripper1 BIT
& bEnableDril MAIN.Machine 1.0l engine  BIT
. bMove MAIN Machine1.Diil engine ~ BIT
L bTum MAIN Machine 1.0l engine  BIT
. bChangeTool MAIN.Machine1.Drll 1 engine  BIT
! DrllTool MAIN.Machine1.Dril1 engine  INT16
B TargetPosiion MAIN Machine1.Diil1 engine ~ FLOAT = =
. TargetVelocity MAIN.Machine1.0dll1 engine  FLOAT —— —
b, BeltMachineState MAIN.Machine1 Machine State EETEEE
5. bAun MAIN Machine! FeedingBet  BIT . RTEThemet To 5.1.48.199.1.1 MAIN Machine 1 bReady Ausgange VarData
. bRun MAIN Machine1 PurgingBet ~ BIT
- NC - Korfiguration
=] - E/A - Konfiguration
= HE E/A Gerdte
B Gerdt 1 (Vituah-Bthemet)
RTEThemet
= Eif CX_D130C7 (5.1.48.199.1.1)
& SYSTEM - Korfiguration
A SPS - Korfiguration
- NC - Konfiguration
B £/A - Kofiguration
4 ) | |
Sim @

Abb. 40: Bild 1: Markiertes Variablen Symbol im Navigationsfenster und "Variablen der Simulation" Ansicht

Eventuell erkannte Standard-Verknipfungen [»_36] werden griin markiert.

Yariablen der Simulation

1 Eingange MalM.Machinel . bRieady : Simuliert
Eingange kalM tMachinel . Gripperl . bGrip
Eingange kalk tMachine . Drill.engine. bE nableliril ;
] =) beltzampleSim Standard Eingange kMAIN kM achineg] . Drilll.engine. b ove ;

] ) beltzampleSim Standard Eingange kMAIN M achineg].Drill.engine. bTurn

] ) beltzampleSim Standard Einganage MAIN Maching] . Drill.engine. bBChanageT aal :
O Wl belkzampleSim Standard Eingange MAIM Machinel . FeedingB elt bR un :

] Wl belkzampleSim Standard Eingange MAIM Machinel. PurgingBelt. bRun :

Criginal
Beobachten

Abb. 41: Bild 2: Einstellung der Simulationsverknipfungen

Uber die Checkboxen im Ansichtsfenster oder Uber das Kontextmenii kénnen die Simulationseinstellungen
wie folgt geandert werden:

Art der Verkniipfung
Beobachten (Observe)
Simulieren (Simulate)

Beschreibung
Beobachten eines E/As

Simulieren eines E/As, die Anbindung and das Gerat wird im
Simulationsmodus entfernt

Keine Anderung im Simulationsmodus

Original

Tabelle 1: Kontextmenii Kommandos in der Ansicht "Konfiguration von Simulierten Symbolen”

Variablen oder Symbole, die im Simulationsmodus anders verknupft werden, erhalten in ihrem Icon ein rotes
S in der linken oberen Ecke.
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5154 Ansicht Aktuelle Verknupfungen

Das Ansichtsfenster "Verbindungen" zeigt die aktuell aktiven Verkniipfungen des in der Navigationsansicht

[»_40] selektierten Symbols. Abhangig vom eingestellten Profil (Original oder Simulation) und des
Simulationstypen (Lokal oder Remote) wird das Original-Symbol an EA-Gerate, an andere SPSen oder an

Publisher/Subscriber Netzwerkvariablen angebunden sein (Eingestellt durch die Ansicht Konfiguration von
Simulierten Symbolen [»_47]).

Beispiel:

Das momentan aktivierte Profil ist 'Original'. Das Symbol 'MAIN.bRun' aus der Original SPS ist auf einen
Digitalen Eingang an einem BK9000 gebunden (Bild 1).

15! TwinCAT Simulation Manager C:\tmp\TestProject3\TestProject.sim* |ZHE|E|
Datei Bearbeiten Extras  Fenster  Hilfe
e ;
D2 H SR EE
Konfiguration Variablen der Simulation | Symbal Info |
bl FAN ™ Name Mode T. Path Target ~
= Gl RALFHNE (172.16.3.71.1) [] L bCurrent Direction BIT MAIN Machine FeedingBeft bCurrentDirection  CX_0130C4 (5.1 48,196
ESYSTEM'K""@“H"’” ] . bCurentDirection BIT MAIN Machine PurgingBekt bCumertDiraction  CX_0130C4 (5.1.48.196.
=9 .EES - Korfiguration ] . bGripped BIT  MAIN.Machine 1 Gripperl bGripped CX_0130C4 (5.1.48.196.
= w7 Runtime ] %l bGripping BIT MAIN.Machine 1 Gripperl bGripping C¥_0130C4 (5.1.48.196.
= [BY Standard ®LbRun Simuliet  BIT MAINbRun CX_0130C4 (5.1.48.196.
= %7 Eingange ] "%l changingTool BIT MAIN.Machine1.Drll1 engine changing Tool CX%_0130C4 (5.1.48.196.
3 b Run | J [] ! FeedingBett Start BIT FeedingBeltStart CX_0130C4 (5.1.48.196,
%1 fCumentSpeed 1| || [ %l FeedingBettStop BIT FeedingBeltStop CX_0130C4 (5.1.48.196.
%1 fCumentPostion b ] ®lmoving BIT MAIN Machine1.Drll1 engine moving C¥%_0130C4 (5.1.48.196.
%1 fCumertSpeed 1 ] %! PurgingBeltStart BIT PurgingBet Start CX¥_0130C4 (5.1.48.196.
% fCumentPostion [] "/ PurgingBettStop BIT PurgingBeltStop CX_0130C4 (5.1.48.196.
%1 fCurertForce | ] %) Ready BIT MAIN Machine1.Drill1 engine Ready CX_0130C4 (5.1.48.196. &
&1 bGripped b < | Ed
@1 bGripping " Verbindungen
1 Drillvelo ! 7 Gerdt 1 (Vitual-Ethemet) Box 1 (BK9000) Klemme 2 (KL1418) Kanal 1 Engang
%1 Position Ji=
< b < |3
Sim !

Abb. 42: Bild 1: Markiertes Symbol 'fCurrentPosition' im Navigationsfenster

Im Simulations-Profil ist das Symbol 'MAIN.bRun' an eine Netzwerk Subscriber Variable namens
'MAIN.bRun' gebunden (Bild 2). Die Netzwerkvariable erhalt ihre Daten von einem System mit der Addresse
5.1.48.196.1.1.
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IS TwinCAT Simulation Man ager C:\tmp\TestProjecti\TestProject.sim*® :| |E| f$__<|
- Datei Bearbeiten Extras Fenster  Hife
— }, e - >,
L2H SR EE
Korfiguration Variablen der Simulation | Symbol Info
e P [ Name Mode T. Path Target ~
G e AL [] 2 bCurrent Direction BIT MAIN Machine FeedingBek bCumertDirection  CX_0130C4 (5.1.48.196.
QSYSTEM'K"”ﬁQ”'E“"” ] 8! bCurrentDirection BIT  MAIN Machine PurgingBelt bCurrertDirection  CX_D120C# (5.1.42.156.
R [EES Konfiguration [ & bGrpped BIT MAIN Machine1 Gripper1 bGripped CX_D120C4 (5.1 48,196,
=i Runtime [] # ! bGripping BIT MAIN.Machine1.Gripper] bGripping CX_0130C4 (5.1.48.196,
= 157 Standard & bRun Simuiiet BIT  MAINbRun CX_0130C4 (5.1.48.196.
= %1 Eingangs [ @ changingTool BIT MAIN.Machine1.0rll1 engine.changingTool ~ CX_0130C4 (5.1.48.196.
) bFun | ] [1 3! FeedingBelt Start BIT FeedingBeltStart CX_0130C4 (5.1.48.196.
& fCumentSpeed 1| || [] #! FeedingBeltStop BIT FeedingBeltStop C¥_0120C4 (5.1.48.196.
' fCumentPosttion | [ E’lmo\ﬂ'ng BIT MAIN Machinel.Drll1.engine moving CX_D130C4 (5.1.48.156.
T fCurentSpeed 1 [[] @ PurgingBeltStart BIT  PurgingBettStart CX_0130C4 (5.1.48.196.
& fCumentPosition 1 [] 3! PurgingBelt Stop BIT PurgingBetStop CX_0130C4 (5.1.48196.
51 fCurentForce | [ ! Ready BIT MAIN.Machine1.Drl1 engine. Ready CX_0130C4 (5.1.48.196.
@1 bGripped ] < | ¥
&1 bGripping J Verbindungen
&1 Drillvela I | [ %7 RTEThemet From 5.1.48.196.1.1 MAIN bRun Eingange VarData
@ Postion V8
& ¥ £ | &
Sim g

Abb. 43: Bild 2: Das Verbindungsfenster

5.2 Menustruktur

5.2.1 Hauptmenu '‘Datei’

Menii-Eintrag

Beschreibung

Neu

Neues Simulations-Manager Projekt erzeugen

Offnen Offnen eines bestehenden Simulations-Manager Projektes
Schlie3en Schlieen des aktuell gedffneten Simulations-Manager Projektes
Speichern Speichern des aktuell gedffneten Simulations-Manager Projektes

Speichern unter

Speichern des aktuell gedffenten Simulations-Manager Projektes unter anderem
Namen

Zielgerate Status ...

Offnet den Zielgeratesteuerungs- [P 44]Dialog. Dieser zeigt den aktuellen Status
der konfigurierten Zielsystem und gibt die Méglichkeit diese zu Starten und zu
Stoppen.

SPS Status ... Offnet den SPS-Status [ 44]-Dialog. Hier wird der Status der Konfigurierten
SPSen und lhren Tasks gezeigt.
Beenden Beenden des Simulationsmanagers

Tabelle 1: Kommandos des 'Datei' Hauptmeniis
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Bearbeiten Extras Fenster Hilfe

m Meu... Ctrl+M

L _?} Sffnen... Ctrl+0

I

: Schliefen Cirl+C
H Speichern Cirl+5

Speichern Unter...

i Zielgerate Status ...

SPS Status ...

C:\tmpiTestProject3 TestProject. sim
C:\TwinCAT Y TwinCAT Simulation Manager\samples\Conveyorsample\ConveyorSample,sim
o Ytmp 14 1. sim

C:\mp\ConveyorDistributed\ConveyorSample, sim

Beenden Ctrl+¥

Abb. 44: Bild 1: Das 'Datei' Hauptmenu

5.2.2 Hauptmenii '‘Bearbeiten’

Menii Eintrag Beschreibung

Simulieren Wechselt den TwinCAT Simulation Manager Modus zwischen
Simulations Profil [P 26] und Original Profil [»_29].

Uberschreibe Setzt das aktuelle Profil erneut. All dazugehoérigen TwinCAT Simulation

Geratekonfiguration ... Manager Konfigurations-Elnstellungen werden erneut eingespielt.

SPS Projekt Zuordnungen ... Offnet den Dialog zum Simulations SPS Zuordnungen [»_26].

Setze Simulations Status in SPS- |Schreibt das Simulations Flag in alle eingebundenen SPSen (siehe SPS

Laufzeiten Simulations Bibliothek TcSimMan.lib [» 59]. Das 'dwSimState' symbol

wird mit dem entsprechenden Wert tberschrieben (0: fir Original-Profil,
1: flr Simulations-Profil)

Simulations Variablen Offnet den "Variablen zum Simulation hinzufiigen" [»_35] Dialog. Dieses

hinzufigen ... Kommando wird dazu benutzt um nachtréglich hinzugefiigte Symbole
der Original-SPS in die Simulations-SPS hinzuzufligen.

Zielsysteme auswahlen ... Offnet den Dialog zum Hinzufiigen / Entfernen von Zielsystemen [» 21].

Erzeuge Standard-Verknupfungen |Erzeugt die Standard-Verknupfungen zwischen Orginal-SPSen und
zugeordneten Simulations-SPSen (siehe Standardverkniipfungen
[»_361). Eventuelle voreingestellte Bindungen werden verworfen.

Verwerfe Simulations- Alle Simulations-Einstellungen werden zurlickgesetzt.

Einstellungen

Uberpriife Konfiguration Das TwinCAT Simulation Manager Projekt wird auf Konsistenz geprtift.
Rescan PLC projects Die Symbole aller SPSen werden neu eingelesen

Tabelle 1: Kommandos des ‘Bearbeiten' Hauptmeniis

TS1110 Version: 1.0 51



Benutzeroberflache

BECKHOFF

Datei

Konfgum

Mame

u
HH%

w
HH%H

[l el L

[+

Eearh».-_-lt»:n Exh’as Fenster  Hilfe

| 1|mu||n.-.-rn.:r1

Uberschreibe Gerdtekonfiguration (Simulierter Modus) ...
SPS Projekt Zuordnungen ...

Setze Simulations Status in SP5-aufzeiten

Fielsysteme auswahlen...

Uberpriife Konfiguration

Abb. 45: Bild 1: Das 'Bearbeiten' Hauptmenu

5.2.3 Hauptmenu 'Extras’
Menii-Eintrag Beschreibung
Sprachen Einstellung der Sprachen (Benutzerabhangig)
Unterstlzte Sprache:
« Englisch
* Deutsch
Einstellungen Offnet den TwinCAT Simulation Manager Einstellungs-Dialog [P 45]

Tabelle 1: Kommandos des 'Extras’ Hauptmeniis

Datei  Bearbeiten - Fenster  Hilfe
ﬂ 1\, l I Sprachen

fonfiguration

Einstellungen

Hame

= Hifff RALFH-NB (172.16.3.7.1.1)
@ SYSTEM - Konfiguration
= B8 SPS - Konfiguration
Y Rurtime1

'I.l

Abb. 46: Bild 1: Das 'Extras' Hauptmenu

5.2.4 Hauptmeniu 'Ansicht’

Menii-Eintrag Beschreibung

Aktionen Offnet den Simulations-Aktionen-Dialog [» 53].

Referenzen Offnet den Ubersichtsdialog tiber die Aktuellen Verkniipfungen [»_53].
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Tabelle 1: Kommandos des 'Ansicht' Hauptmentis

Datei  Bearbeitem Extras FE ter Hllﬁa

02 H s ZEEEEE

Referenzen
“orfiguration

Yame P
= G} RALFH-NB (172.16.3.7.1.1)
@ SYSTEM - Konfiguration
= B® SP5 - Korfiguration
L Bintimed
B nr - Karfionrstinn

Bild 1: Das 'Ansicht' Hauptmendi

5.3 Dialoge

5.3.1 Dialog 'Simulations Aktionen’

Der 'Simulations Aktionen' zeigt die Einstellungs-Aktionen an, welche nétig sind, um das TwinCAT
Simulation Manager Profil von 'Original' auf 'Simulation' umzuschalten.

r
m Actions Cverview

=

Type - Action System A Variable A System B
=0
1404111 ™ MANbRun 5.1.48.196.1.1
* Inset 1.40.41.1.1 BT MAINMachine 1 FeedingBet fCument Speed 5.1.48.156.1.1
B2
* nset 1.40.4.1.1.1 B MAIN Machine 1 FeedingBet fCumentPosition 514815611
B3
= * nsert 1404111 @T MAIM.Machine 1.PurgingBelt fCument Speed 5.1.48.1%6.1.1
B
ok v ngerd 1404111 @T MAIM.Machine 1. PurgingBelt fCument Position 5.1.48.1%6.1.1
l Insert 1.40.4.1.1.1 @T MAIN.Machine 1.Gripper1 fCument Force 5.1.48.196.1.1
Insert 1.40.4.1.1.1 ! MAIN.Machine1.Gripper1 bGripped 514815611
E-7
e b ngett 1404111 E?T MAIN.Machine 1.Gripper1 bGripping 514813611
Ingert 1404111 E?T MAIN.Machine 1.Drll1 engine. Drill Velo 514813611
B9
e % nget 1404111 @T MAIN.Machine 1.0rll1 engine Position 5.1.48.196.1.1
10
e % nget 1404111 @T MAIN.Machine 1.0rll1 engine. Tool 5.1.48.196.1.1
Insert 1.40.4.1.1.1 T MAIN. Machine1.0rll1 engine tuming 514815611
Insert 1.40.4.1.1.1 ZT MAIN. Machine1.0ril1 engine moving 514815611
Insert 1.40.4.1.1.1 BT MAIN.Machine1.Drill1 engine changing Tool 514815611
E-14
+ % lnset 1.40.4.1.1.1 &1 MAIN.Machine1.Dilll engine. Ready 514815611
E-15

Variable B

) MAIN Machine 1 FeedingBelt fCument Spesd
| MAIN Machine1 FeedingBelt fCument Position
E’l MAIN . Machine 1. PurgingBelt fCument Speed
B MAIN Machine 1 PurgingBelt fCumentPosition
E’l MAIN Machine 1. Gripper1 fCument Force

L MAIN.Machine 1 Gripper1 bGripped

E’l MAIN Machine 1. Gripper1 bGripping

E’l MAIN Machine 1.Drll 1.engine. DrillVelo

E’l MAIN.Machine 1.0rll 1.engine. Position

E’l MAIN.Machine1.0rl 1.engine. Toal

B, MAIN Machine1.Dril 1. engine tuming

B MAIN Machine1.Dril 1 engine moving

B MAIN Machine1.Dril 1 engine changing Taol

B, MAIN Machine1.Dril 1. engine. Ready

Offset A Offset B Size Datz Type A DataType B =
Float Float
Float Float 4
Float Float
Float Float
Float Float
Bit Eit 7
Bit Bit
Float Float
Float Float
Int16& Int1&
Bit Bit
Bit Bit
Bit Bit
Bit Bit

Abb. 47: Bild 1: Der 'Simulations Aktionen Dialog'

5.3.2 Dialog 'Aktuelle Verknupfungen'

Der Ubersichtsdialog 'Aktuelle Verkniipfungen' zeigt alle aktuellen Verkniipfungen der beteiligten Zielsystem

an.

TS1110 Version: 1.0
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i3 Variable Mappings

Varable A

{TwinCAT . System . Remote SystemCache RAL..
TwinCAT . System Remote SystemCache RAL...
TwinCAT . System Remote SystemCache RAL...
TwinCAT . System.Remote SystemCache RAL...
TwinCAT . System RemoteSystemCache RAL...
TwinCAT System. Remote SystemCache RAL..
TwinCAT . System Remote SystemCache RAL...
TwinCAT System RemoteSystemCache RAL...
TwinCAT . System Remote SystemCache RAL...
TwinCAT . System Remote SystemCache RAL...
TwinCAT System Remote SystemCache RAL ...
TwinCAT System Remote SystemCache RAL ...
TwinCAT . System RemoteSystemCache RAL...
TwinCAT System. Remote SystemCache RAL..
TwinCAT . System Remote SystemCache RAL...
TwinCAT . System Remote SystemCache RAL...
TwinCAT . System.Remote SystemCache RAL...
TwinCAT . System Remote SystemCache RAL...
TwinCAT System Remote SystemCache RAL ...
TwinCAT System Remote SystemCache RAL ...
TwinCAT System RemoteSystemCache RAL...
TwinCAT . System Remote SystemCache RAL...
TwinCAT . System Remote SystemCache RAL...
TwinCAT . System Remote SystemCache RAL...
TwinCAT . System.Remote SystemCache RAL...
TwinCAT . System RemoteSystemCache RAL...
TwinCAT System. Remote SystemCache RAL..
TwinCAT System Remote SystemCache RAL ...
TwinCAT . System RemoteSystemCache RAL...

<

Warable B

RTEThemet To 5.1.48.156.1.1 MAIN. Machin...
RTEThemet To 5.1.48.196.1.1 MAIN Machin...
RTEThemet To 5.1.48.156.1.1 MAIN. Machin...
RTEThemet From 5.1.48.196.1.1 PurgingBelk...
RTEThemet From 5.1.48.196.1.1 PurgingBett ...
RTEThemet From 5.1.48.196.1.1 FeedingBetlt...
RTEThemet From 5.1.48.196.1.1 FeedingBetlt...
RTEThemet To 5.1.48.196.1.1 MAIN Machin...
RTEThemet From 5.1.48.196.1.1 MAIN Mach. .
RTEThemet From 5.1.48.196.1.1 MAIN Mach. ..
RTEThemet From 5.1.48.196.1.1 MAIN Mach. ..
RTEThemet From 5.1.48.196.1.1 MAIN bRun...
RTEThemet To 5.1.48.196.1.1 MAIN Machin...
RTEThemet To 5.1.48.156.1.1 MAIN Machin...
RTEThemet To 5.1.48.196.1.1 MAIN Machin...
RTEThemet To 5.1.48.156.1.1 MAIN Machin...
RTEThemet To 5.1.48.196.1.1 MAIN.Machin...
RTEThemet To 5.1.48.196.1.1 MAIN Machin...
RTEThemet To 5.1.48.156.1.1 MAIN Machin...
RTEThemet To 5.1.48.196.1.1 MAIN Machin...
RTEThemet To 5.1.48.196.1.1 MAIN Machin...
RTEThemet From 5.1.48.196.1.1 MAIN Mach. .
RTEThemet From 5.1.48.196.1.1 MAIN Mach. ..
RTEThemet From 5.1.48.196.1.1 MAIN Mach. ..
RTEThemet From 5.1.48.196.1.1 MAIN.Mach...
RTEThemet From 5.1.48.196.1.1 MAIN Mach. ..
RTEThemet From 5.1.48.196.1.1 MAIN Mach. ..
RTEThemet From 5.1.48.196.1.1 MAIN Mach. ..
RTEThemet From 5.1.48.196.1.1 MAIN Mach. ..

Abb. 48: Bild 1: Der Ubersichtsdialog 'Aktuelle Verkniipfungen'

5.3.3

Der Dialog "Broadcast Suche" hilft Zielsysteme im Intranet zu finden und zu selektieren.

Dialog "Broadcast Suche"

Offset A

o Y e e o Y e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e Y e e

Offset B

o Y e e o Y e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e Y e e

Size &

e I — R N R R e — [ Ry ]
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-
m Broadcast Suche

| Suche Zielsystem: Cx_0130C4 Broadcast Suche
MName Verbunden Route Netld |PAddresse TwinCAT 0S -~
Td CX_DDSAFC 5.0.134.104.1.1 1721614191 231004 XP
T4 C¥_DDASE2 5.1.64.81.1.1 17216577 2101310 CE5.0
T4 C¥_DDASE2 5.1.64.89.1.1 17216585 2101310 CE5.0
Td CX_DDE489 51.18.33.1.1 172.166.180  2.10.1328 CES0 | ﬂ
T4 CX_011205 5.1.18.213.1.1 17216453 2101341 CES0
Td CX_D112E7 5.1.18.231.1.1 172165227 2101340 CES0
J cx 012031 51454311 172162203 211.1545 CES0
W Cx_D130C4 x >< 5.1.48.195.1.1 16825404 2111539 XP
W Cx_D130C7 1.40.4.1.1.1 16825407 2101323 XP
I 1Cx_03F78 _- 51.3539.1.1 172.16.2255 | 2.11.1545 | CE6.0
Td CX_D14059 51648111 17216253 2101310 CE5.0
Td CX_D14F30 5.1.79.144.1.1 172164100 2101328 CE5.0
"J CX_D1575E 521723711 172.16.14.147 2101340 XP
Td CX_D17482 52235311 172165224 2101340 CES.0
T4 C¥_D1ABEC 5.1.165.236.1.1 172.16.11.222 2101341 CES.0 il
R e e Ca473074 4 AT AL AL AN AN A9AN WD
Ausgewahltes Fielsystem
Foute Name:  CX_D13F78
Metld: 5 .1.35.33.1 .1 Aoute Entferne
Protokoll: Unknown
Addresse: 172 16 . 2 . 285
) HostName @) IP Addresse

Abb. 49: Bild 1: Der Dialog "Broadcast Suche"

Funktion

Beschreibung

Broadcast Suche

Sucht nach allen TwinCAT Geraten im Netzwerk und zeigt diese in der Liste an.

Suche Zielsystem

Sucht nach einem TwinCAT Gerat mit einem bestimmten Namen (HostName),
einer bestimmten AmsNetID oder einer bestimmten IPAddresse.

Route Hinzufligen

Flgt das selektierte Zielsystem als (Remote) dem lokalen System hinzu
(wechselseitig).

Route Entfernen

Entfernt das selektierte Zielsystem von den lokalen Routen (wechselseitig).

OK

Schliesst den Dialog.

Tabelle 1: Funktionen des Dialoges "Broadcast Suche"
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I8 Broadcast Suche

[ESREEE )

514819611

2.11.1545

CE&.0

| Suche Zielsystem: | CX_0130C4 Broadcast Suche
Mame Werbunden Route Netld |PAddresse TwinCAT 05 i
1€ CX_DOSAFC 5.0134104.1 1721614191 251004 XP

¢ CX_D0DASEZ 51648111 172165.77 2101310 CE5.0

'€ CX_D0DASEZ 51648511 172.16.5.85 2101310 CE5.0

|4 CX_DOE43% 5.1.18.53.11 172166180 2101328 CEGRO |E |
¢ CX_011205 511821311 17216453 2101341 CEEOD i
¢ CX_012E7 511823111 1721659227 2101340 CEEO

'JCX 012031 5.1.45.45%1.1 1"21522[}-3

q'cx 0130C7 140.4.1.1.1 % Aduliieren

TJ CX_D3FTE 5.1.35.39.1.1 : 5.0

T4 CX_014058 5.164.81.11 Ping 5.0

T Cx_D14F30 517314411 |6 AdsPing 6.0

T CX_01575E 5.2.172.37.1.1 o

T4 CX_p17A92 52235311 |98 ZeigeZiel-Routen.. 5.0

I CX_01ASEC 5.1.165236.1.1 | ¥ Routeentfemen.. B.0 i
"1 v nndare CAad47 T4 A

Ausgewshltes Zelsystem Eigenschaften ...

Foute Name: C¥_0130C4 Route Hinzufiige
Netld: 5.1 .43.1%6. 1 .1
Protokoll: Unknown

Addresse: 168 . 254 . D 4

() HostMame @) IP Addresse

b

Abb. 50: Bild 2: Kontextmeni des Dialoges "Broadcast Suche"

Menii Eintrag

Beschreibung

Aktualisieren

Setzt sofort einen neuen Broadcast Search ab und aktualisiert die Liste der
Zielsystem.

Ping Pinged das Zielsystem mit UDP an. Wenn das Zielsystem Uber Netzwerk (UDP-
Protokoll) erreichbar und eingeschaltet ist, meldet das Geréat eine erfolgreiche
Antwort.

AdsPing Pinged das Zielsystem mit ADS an. Zusatzlich zur Erreichbarkeit des Zielsystems

via UDP miussen fir den ADS Ping das lokale Gerat und das 'remote' Gerat eine
TwinCAT Umgebung laufen haben (in 'Run' oder 'Config' Modus) und beide
Systeme mussen uber ihre ADS Router gegenseitig Gber sogenannte Routen
angemeldet sein. Der Eintrag erscheint nur, wenn das selektierte System eine
lokal angemeldete Route ist.

Zeige Ziel-Routen

Zeigt die am selektierten Zielsystem angemeldeten Routen. Der Eintrag erscheint
nur, wenn das selektierte System eine lokal angemeldete Route ist.

Route hinzuflgen ...

Flugt das ausgewahlte Gerat auf dem lokalen System als Route hinzu
(wechselseitig).

Route entfernen ...

Entfernt die aktuell ausgewahlte verbundene Route vom lokalen System
(wechselseitig).

Eigenschaften

Zeigt die Eigenschaften des aktuell ausgewahlten Zielsystems an.

Tabelle 2: Kontextmenii des Dialoges "Broadcast Suche"
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5.3.4 Dialog ‘Auswahl der Zielsysteme'

Mit dem Dialog "Auswahl der Zielsysteme" werden die im Simulationsprojekt eingebundenen Zielsysteme
verwaltet.

F .
I Auswahl der Zielsysteme E@ﬂ

Verflgbare Gerate: Ausgewahlte Gerate

Mame Verbunden  Netld Name Metld |PAddresse  TwinCAT
E_El WX 0130C4 514819611 16825404 2.11.1539
W Cx_0130CT 1404111 W CX_0120CT 1404111 16828407 2101323
W RALFH-NE x 172.16.3.116.1.1

14 2K-TEST1 172.16.3.249.1.1

d ZK-TEST2 172.16.3.249.1.1

¢ ZK-TESTE 172.16.3.248.1.1

T4 601740-001 127.255.255.1.1.1

' AlexanderB-NB2 172.16.10.63.1.1

¢ dlexandero 172.16.7.164.1.1

4 MlexanderS2 172162711

4 Aik2 172.16.9.42.1.1

4 dteratest 172.16.5.41.1.1

4 Analog-Hlemmen2 172.16.7.105.1.1

4 analogklemmend 17216523711

' analogklemmens 17216314711

}; Analog-Klemmentg 17216514611

' Analogklemmen10 17216423811

' AndreasBnb 192.168.104.60.1.1

"J andrezsiah 17216714511 7

4] : e s b

Name C¥_0130C4 @ IPAddress Lade Configuration vom Zielsystem

Netld

() Host Mame

Aktualisiere

[ 0Ok | | Abbrechen

LJGEIE]

Addresse (168284 0 4 |

Abb. 51: Bild 1: Dialog "Auswabhl der Zielsysteme"
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-

-

Addresse (168254 0 . 7

IE2 Auswahl der Zielsysteme = B e
VerfUgbare Gerate: Ausgewahlte Gerate
MName Verbunden Metld ol Name Netld IPAddresse  TwinCAT
W Cx_0120C4 51.481596.1.1 L W CX_0120C4 514819611 16825404 211.1529
CX_0130C7 __ WX 0130C7 1404111 16825407 2101323
3 RALFH-NE 2, Finde Zielsysteme ... | Rox
4 2K-TEST1 & Aktualisieren
j ;EEEE B Web Zugif ..
J 601740-001 (& Remote Desktop ..
' MlxanderB-NB2 :
: Pin
4 alexandero S ) :]
'8 MexanderS2 @ AdsPing
J Az Meustart ...
;J alteratest
7J Analog-Klemmen?2 Herunterfahren ...
J analog-demmend ¥ Zeige Ziel-Routen...
;J analog+klemmend
2 Analog-Kemmen& ¥ Route entfernen..
j Analogklemmen0 Eigenschaften ..
% AndreasBnb I R LT
"J andrezsink 173167 14R 11
4| 1 §
Name Cx_30C7 E] @ IPAddress Lade Configuration vem Zielsystem
Netid 1.40.4.1.1.1][+] P

Aktualisiere

[ oK

] l ﬂ\bbrechen]

b

Abb. 52: Bild 2: Context-Menu im Dialog "Auswahl der Zielsysteme"

Menii Eintrag

Beschreibung

Finde Zielsysteme ...

Sucht nach Zielsystemen und meldet Routen an.

Aktualisieren

Setzt sofort einen neuen Broadcast Search ab und aktualisiert die Liste der
Zielsystem.

Web Zugriff ...

Offnet die Default-Web-Konfigurations (HTML) Ansicht des Zielsystems. Wenn
die Seite nicht durch das Zielsystem unterstitzt wird, oder der Web-Server auf
dem Zielsystem nicht lauft, wird eine Fehlermeldung angezeigt.

Remote Desktop ...

Offnet den "Remote Desktop"-Dialog, welcher die Arbeitsfldche des Zielsystems
anzeigt.

Ping

Pinged das Zielsystem mit UDP an. Wenn das Zielsystem Uber Netzwerk (UDP-
Protokoll) erreichbar und eingeschaltet ist, meldet das Geréat eine erfolgreiche
Antwort.

AdsPing

Pinged das Zielsystem mit ADS an. Zusatzlich zur Erreichbarkeit des
Zielsystems via UDP mussen fur den ADS Ping das lokale Gerat und das
'remote’ Gerat eine TwinCAT Umgebung laufen haben (in 'Run' oder 'Config'
Modus) und beide Systeme missen Uber ihre ADS Router gegenseitig Uber
sogenannte Routen angemeldet sein. Der Eintrag erscheint nur, wenn das
selektierte System eine lokal angemeldete Route ist.

Neustart ...

Neustart des Zielsystems.

Herunterfahren ...

Herunterfahren des Zielsystems.

Zeige Ziel-Routen

Zeigt die am selektierten Zielsystem angemeldeten Routen. Der Eintrag
erscheint nur, wenn das selektierte System eine lokal angemeldete Route ist.

Route entfernen ...

Entfernt die aktuell ausgewahlte verbundene Route.

Eigenschaften

Zeigt die Eigenschaften des aktuell ausgewahlten Zielsystems an.

Tabelle 1: Context-Men(i im Dialog "Auswahl der Zielsysteme"
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6 PLC-API

Soll eine SPS ber den TwinCAT Simulations-Manager simuliert werden, mussen die Original-SPSen und
die Simulations-SPS die TcSimManager.lib enthalten.

Globale Variablen

Die TcSimManager.lib enthalt das globale DWORD 'dwSimState’, (iber die die SPSen Gber den aktuellen
Status der Simulation informiert werden.

VAR GLOBAL
dwSimState : DWORD;

END VAR

Flag Beschreibung

0 Simulations-Modus ein / aus
Das Flag wird vom TwinCAT Simulations-Manager gesetzt, wenn
erfolgreich in den Simulations-Modus umgeschaltet wurde. An dieser
Stelle ist der Modus durch die SPS auslesbar.

1-31 Reserviert

Bausteine

Name Beschreibung

FB SimDelayedLatch [ 61] Verzogertes Latch

FB SimPosMotor [P 64] Positionsgesteuerter Simulations-Motor.

FB SimSimpleVeloMotor [P 65] Einfacher geschwindigkeitsgesteuerter Simulations-Motor

FB_SimVeloMotor [P 66] Geschwindigkeitsgesteuerter Simulations-Motor

Hilfsbausteine

Name Beschreibung

FB SimClock [» 59] Taktbaustein

FB SimDelay [»_60] Verzdégerungsbaustein
FB SimDerivative [» 62] Ableitungsbaustein

FB Simintegral [»_63] Integrierbaustein

FB SimPastCpuCounterTicks [> 64] |Zeitmessungsbaustein
FB SimRamp [» 61] Rampenbaustein

6.1 FB_SimClock

Taktbaustein mit variabler Pulsweite.

FBE_SIMCLOCE,

—bBun:BOOL O BOOL—
—toffTirme : TIME
—tonTime : TIME
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VAR_INPUT

VAR INPUT
bRun : BOOL;
tOffTime : TIME;
tOnTime : TIME;
END_ VAR

(* Enabled *)

(* Up Time of a pulse *)

bRun: Aktiviert den Taktbaustein
tOffTime: Lange des Low Pegels
tOnTime: Lange des High Pegels

VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
Q : BOOL;
END_ VAR

(* PULSE ¥*)

Q: Ausgangssignal

(* Down Time of a pulse *)

Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielsystem Einzubindende SPS-Bibliotheken
TwinCAT v2.9.0 Build > 1020 PC (i386) TcSimManager.Lib

(Standard.Lib; TcBase.Lib; TcSystem.Lib are
included automatically)

6.2 FB_SimDelay

Verzbgerungsbaustein.

Ein binares Eingangssignal 'bIn' wird um die Zeitdauer 't' ausgegeben. Die Verzégerung muss kirzer sein als

die Input-Pulsdauer.

FB_SIMDE LAY

—bln: BOOL O BOOL—

—t: TIME
VAR_INPUT
VAR INPUT

bIn : BOOL; (* Input pulse ¥*)

t : TIME; (* Delay time of the pulse *)
END VAR

bin: Input Signal

t: Verzdgerungszeit (sollte kleiner als die Pulsdauer sein)

VAR _OUTPUT

VAR OUTPUT
Q : BOOL;
END VAR

(* PULSE *)

Q: Output Signal
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Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung Zielsystem Einzubindende SPS-Bibliotheken

TwinCAT v2.9.0 Build > 1020 PC (i386) TcSimManager.Lib
(Standard.Lib; TcBase.Lib; TcSystem.Lib are included
automatically)

6.3 FB_SimDelayedLatch

Verzogertes Latch

Der Ausgang 'Q" wird gegeniiber dem Eingang 'bln' um eine bestimmte Zeit 'tDelay' verzogert. Weiterhin
wird ein Ausgangs 'TRUE'-Pegel fir eine Zeit 'tLatch' gehalten.

FE_SIMDELAYEDLATCH

—bEnakle:BOOL O BOOL—

—thln: BOOL
—tDelay : TIME
—tLatch : TIME
VAR_INPUT
VAR _INPUT
bEnable : BOOL; (* Activates the Latch *)
bIn : BOOL; (* Input signal *)
tDelay : TIME; (* Delay of the output signal *)
tLatch : TIME; (* Latch time of the delayed output signal
*)END_VAR

bEnable: Aktiviert den Baustein

bIn: Eingangssignal

tDelay: Verzdgerung des Ausgangssignals
tLatch: Haltezeit des TRUE Ausgangspegels

VAR _OUTPUT

VAR OUTPUT
Q : BOOL; (* Output signal ¥*)
END VAR

Q: Ausgangssignal

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung Zielsystem Einzubindende SPS-Bibliotheken

TwinCAT v2.9.0 Build > 1020 PC (i386) TcSimManager.Lib
(Standard.Lib; TcBase.Lib; TcSystem.Lib are included
automatically)

6.4 FB_SimRamp

Rampenbaustein

TS1110 Version: 1.0 61



PLC-API BECKHOFF

Uber den Rampenbaustein kann ein sich linear (iber die Zeit anderndes Signal simuliert werden. Das Signal
initialisiert mit dem Wert 'fStart' und endet nach einer Zeitdauer von 'tRampTime' mit dem Wert 'fTarget'.

FE_SIMRAME

—hEnable; BOOL fout : REAL—
—f=tart : REAL bv'alueReached : BOOL—
—fTarget: REAL

—tRampTime : TIME

VAR_INPUT
VAR INPUT
bEnable : BOOL; (* Starts ramp with rising edge, Stops ramp with falling edge ¥*)
fStart : REAL; (* Start value *)
fTarget : REAL; (* Target value *)
tRampTime : TIME; (* Time needed from fStart to fTarget *)
END VAR

bEnable: Mit einer steigenden Flanke wird die Rampe gestartet, mit einer fallenden gestoppt
fStart: Startwert

fTarget: Zielwert

tRampTime: Zeitdauer von fStart bis FTarget

VAR _OUTPUT
VAR OUTPUT
fout : REAL; (* Output value *)
bValueReached : BOOL; (* Target value reached *)
END VAR

fOut: aktueller Wert
bValueReached: TRUE : Zielwert erreicht

Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielsystem Einzubindende SPS-Bibliotheken
TwinCAT v2.9.0 Build > 1020 PC (i386) TcSimManager.Lib

(Standard.Lib; TcBase.Lib; TcSystem.Lib are included
automatically)

6.5 FB_SimDerivative

Ableitungsbaustein

FE_SIMDERMATIVE

—bRun : BOOL fOut : REAL—
—ifln: REAL
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VAR_INPUT
VAR INPUT

bRun : BOOL; (* 0 = Reset *)

fIn : REAL; (* Input for derivative *)
END VAR

bRun: Aktiviert den Baustein
fln: Eingang fir die Ableitung

VAR _OUTPUT

VAR OUTPUT
fout : REAL; (* Derivative output *)
END VAR

fOut: Abgeleiteter Wert

Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielsystem Einzubindende SPS-Bibliotheken
TwinCAT v2.9.0 Build > 1020 PC (i386) TcSimManager.Lib

automatically)

(Standard.Lib; TcBase.Lib; TcSystem.Lib are included

6.6 FB_Simintegral

Integrierbaustein

Der Integrierbaustein integriert den Eingangswert 'fin' Uber die Zeit. Als Zeitbasis wird die Zeitdifferenz

verwendet, die zwischen zwei Aufrufen des Bausteins vergeht.

FBE_SIMINTEGRAL

—bkRun: BOOL  {0ut: REAL—

—bReset: BOOL
—fln: REAL
—flnit: REAL
VAR_INPUT
VAR _INPUT
bRun : BOOL; (* Integrate 1, Hold 0 *)
bReset : BOOL; (* Reset *)
XIN : REAL; (* Input for Integral*)
X0 : REAL; (* Initial value *)END VAR

bRun: Aktiviert den Baustein

bReset: Initialisiert den Baustein mit dem Initialisierungswert in fInit'
fln: Eingangswert zum Integrieren

finit: Initialisierungswert

VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
fout : REAL; (* Integral out, Integrated over milliseconds*)
END VAR

fOut: Integrierter Wert
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Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielsystem Einzubindende SPS-Bibliotheken
TwinCAT v2.9.0 Build > 1020 PC (i386) TcSimManager.Lib

(Standard.Lib; TcBase.Lib; TcSystem.Lib are included
automatically)

6.7 FB_SimPastCpuCounterTicks

Zeitmessbaustein

Dieser Baustein misst die Zeit zwischen zwei Bausteinaufrufen in 100 ns Ticks.

FE_SIMPASTCRUCOUNTERTICKS

—hReset: BOOL  dwTicksLo: DWORD—
chwTicksHi: DWYORD—

VAR_INPUT

VAR INPUT
bReset : BOOL; (* TRUE = > reset cpu counter tick measure
*) END_VAR

bReset: Initialisiert die Zeitmessung

VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
(* one digit = 100 nanoseconds *)
dwTicksLo : DWORD; (* Low DWORD of the time delta *)
dwTicksHi : DWORD; (* High DWORD of the time delta *)END VAR

dwTicksLo: Zeitdifferenz unteres DWORD (in 100ns Ticks)
dwTicksHi: Zeitdifferenz oberes DWORD (in 100ns Ticks)

Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielsystem Einzubindende SPS-Bibliotheken
TwinCAT v2.9.0 Build > 1020 PC (i386) TcSimManager.Lib

(Standard.Lib; TcBase.Lib; TcSystem.Lib are included
automatically)

6.8 FB_SimPosMotor

Positionsgesteuerter Simulationsmotor.

Dieser Simulationsmotor fahrt selbstandig die Ubergebene Zielposition in einem rampenférmigen
Geschwindigkeitsprofil an. Die Zielposition in 'fTargetPostion’ wird mit einer positiven Flanke an 'bSet'
Ubergeben. An den Ausgangen kann neben der momentanen Position, die aktuelle Geschwindigkeit und
Beschleunigung abgegriffen werden.
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FE_SIMPOSMOTOR

—fhaxacceleration ; REAL tAacceleration : REAL—

—thdaxielocity . REAL felocity  REAL—
—fTargetFPosition : REAL tPosition : REAL—
—hZet: BOOL bFositionFeached : BOOL—
—kRun;: BOOL
VAR_INPUT
VAR INPUT
bRun : BOOL; (* Motor running ¥*)
bSet : BOOL; (* Activates the move command *)
fTargetPosition : REAL; (* Target Position ~(EUnit:mm) *)
fMaxVelocity : REAL := 1000; (* Maximal Velocity ~(EUnit:mm/s) *)
fMaxAcceleration : REAL := 100; (* Maximal Acceleration ~ (EUnit:mm/s”2%*)
END_VAR

bRun: Aktiviert den Simulationsmotor

bSet: Ubernahme der maximalen Geschwindigkeit und der Zielposition bei steigender Flanke
fTargetPosition: Zielposition in mm

fMaxVelocity: Maximale Geschwindigkeit in mm/s

fMaxAcceleration: Maximale Beschleunigung in mm/s*2

VAR_INPUT
VAR OUTPUT
fPosition : REAL := 0.0; (* Current position ~(EUnit:mm)*)
bPositionReached : BOOL := TRUE; (* Position reached *)
fvelocity : REAL := 0.0; (* Current velocity ~(EUnit:mm/s) *)
fAcceleration : REAL := 0.0; (* Current acceleration ~ (EUnit:mm/s”2)*)
END VAR

fPosition: Momentane Position in mm
bPositionReached: TRUE wenn die vorbestimmte Position erreicht ist
fVelocity: Momentane Geschwindigkeit in mm/s

fAcceleration: Momentane Beschleunigung in mm/s*2

Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielsystem Einzubindende SPS-Bibliotheken
TwinCAT v2.9.0 Build > 1020 PC (i386) TcSimManager.Lib

(Standard.Lib; TcBase.Lib; TcSystem.Lib are included
automatically)

6.9 FB_SimSimpleVeloMotor

Einfacher geschwindigkeitsgesteuerter Simulationsmotor.

Die Zielgeschwindigkeit und die maximale Beschleunigung werden an den Eingangen 'fTargetVelocity' und
'fMaxAcceleration' vorgegeben. Als Ausgange stehen die momentane Position 'fPosition’ (als Integral der
Geschwindigkeit), die momentane Geschwindigkeit 'fVelocity' und die momentane Beschleunigung
'fAcceleration’ zur Verfugung.
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FBE_SIMSIMPLEVELOMOTOR

—bFun: BOOL fFosition : REALF—
—fTargetvelocity . REAL tv'elocity - REAL—
—fhdaxdcoeleration : REAL fAcceleration : REAL—

bv'elocityFeached : BOOL—

VAR_INPUT
VAR INPUT
bRun : BOOL; (* Activates the FB *)
fTargetVelocity : REAL; (* Target Velocity ~ (EUnit:mm/s) *)
fMaxAcceleration : REAL := 100; (* Maximal valid acceleration ~ (EUnit:mm/s”2 *)
END VAR

bRun: Aktiviert den Simulationsmotor
fTargetVelocity: Zielgeschwindigkeit in mm/s

fMaxAcceleration: Maximale Beschleunigung in mm/s*2

VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
fPosition : REAL :=0.0; (* Current Position ~ (EUnit:mm) *)
fVelocity : REAL :=0.0; (* Current Velocity ~ (EUnit:mm/s) *)
fAcceleration : REAL :=0.0; (* Current Acceleration~ (EUnit:mm/s2) *)
bVelocityReached : BOOL :=TRUE; (* Velocity is reached*)

END VAR

fPosition: Momentane Position in mm
fVelocity: Momentane Geschwindigkeit in mm/s
fAcceleration: Momentane Beschleungung in mm/s*2

bVelocityReached: TRUE = Zielgeschwindigkeit erreicht

Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielsystem Einzubindende SPS-Bibliotheken
TwinCAT v2.9.0 Build > 1020 PC (i386) TcSimManager.Lib

(Standard.Lib; TcBase.Lib; TcSystem.Lib are included
automatically)

6.10 FB_SimVeloMotor

Geschwindigkeitsgesteuerter Simulationsmotor.

Eine positive Flanke im Eingang 'bSet' setzt die Zielgeschwindigkeit 'fTargetVelocity' und die maximale
Beschleunigung 'fMaxAcceleration’. Die momentane Position 'fPosition’, die momentane Geschwindigkeit
'fVelocity' und die momentane Beschleunigung 'fAcceleration’ stehen als Ausgange zur Verfugung.
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FE_SIMVELOMOTOR

—kRun:BOOL fPosition: REAL—
—kzet: BOOL felocity : REAL—
—fTargetvelocity : REAL fAcceleration : REAL—

—fhdaxicoeleration : REAL bYelocityReached  BOOL—

VAR_INPUT
VAR INPUT
bRun : BOOL; (* Activates the FB *)
bSet : BOOL; (* Sets the Preset Velcity and Maximum Acceleration *)
fTargetVelocity : REAL; (* Preset Velocity ~(EUnit:mm/s)*)
fMaxAcceleration : REAL := 100; (* Maximum Acceleration ~ (EUnit:mm/s”2%*)
END_ VAR

bRun: Aktiviert den Simulationsmotor
bSet: Eine positive Flanke setzt die Zielgeschwindigkeit und die maximale Beschleunigung
fTargetVelocity: Zielgeschwindigkeit in mm/s

fMaxAcceleration: Maximale Beschleunigung in mm/s*2

VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
fPosition : REAL := 0.0; (* Current Position ~(EUnit:mm) *)
fVelocity : REAL := 0.0; (* Current Velocity ~(EUnit:mm/s)*)
fAcceleration : REAL := 0.0; (* Current Acceleration ~ (EUnit:mm/s”2) *)
bVelocityReached : BOOL := TRUE; (* Preset velocity is reached *)

END VAR

fPosition: Momentane Position in mm
fVelocity: Momentane Geschwindigkeit in mm/s
fAcceleration: Momentane Beschleunigung in mm/s”2

bVelocityReached: Zielgeschwindigkeit erreicht

Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielsystem Einzubindende SPS-Bibliotheken
TwinCAT v2.9.0 Build > 1020 PC (i386) TcSimManager.Lib

(Standard.Lib; TcBase.Lib; TcSystem.Lib are included
automatically)
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7 First Steps

Vorraussetzungen:
« Die Original (zu simulierenden) SPS-Projekte sind verfligbar und auf den Zielsystemen aktiviert.

» Die SPS-Projekte sollten die "TcSimMan.lib" referenzieren um die Simulations-Umschaltung voll zu
Unterstutzen.

» Zumindest eine SPS Laufzeit muk auf dem lokalen (lokale Simulation) oder einem verfligbaren
"Remote" System (verteilte Simulation) verfiigbar sein.

+ Alle beteiligten Systeme mussen guiltige Konfigurationen aktiviert haben.
* Die Zielsysteme mussen die Symboldefinitionen aller SPS-Projekte enthalten.
» Die Zielsysteme mussen alle SPS Laufzeiten als "Bootprojekt" definiert haben.

siehe auch Simulationsvorrausetzungen [»_17].

Erzeugung eines neuen TwinCAT Simulation Manager Projektes

Wahle "Datei --> Neu" im Hauptmen (siehe Bild 1 [»_68])

IiZ TwinCAT Simulation Manager
Bearbeiten  Extras  Fenster  Hilfe

Zielgerate Status ...

C:\tmpConveyorDistributed\ConveyorSample. sim

C:\TwinCAT {TwinCAT Simulation Manager \samples'BeltSample\BeltSample. sim

Beenden Ctrl+%

|A
|
|A

&

|
Sim @

Abb. 53: Bild 1: Offnen eines neuen TwinCAT Simulation Manager Projektes

Der "Neues Projekt Offnen" Dialog erscheint und ein giiltiger Projektname und Verzeichnis muss eingegeben
werden (siehe Bild 2 [P 68]).

68 Version: 1.0 TS1110



BEGKHOFF First Steps

I3 TwinCAT Simulation Manager

Projekt Name:
|Test Project |

\erzeichnis:

|-: Mmp | i

Projekt Pfad: c:\tmp\TestProject'TestProject sim

L OK 1§ [ Abbrechen

Abb. 54: Bild 2: "Neues Projekt Offnen" Dialog

Nach dem Bestatigen mit "OK" erzeugt der TwinCAT Simulation Manager ein Projektverzeichnis und eine
Projektdatei.

Um eine Simulations-Konfiguration zu erzeugen, missen im nachsten Schritt die Zielsysteme mit den
originalen (zu simulierenden) Projekten und Konfigurationen angegeben werden. Dafir mul® "Bearbeiten -->
Zielsysteme auswahlen ..." im Hauptmeni ausgewahlt werden (siehe Bild 3 [P 68]). Daraufhin 6ffnet sich der
"Hinzufligen der Original-Systeme" Dialog (Bild 4 [P _68]). Der Dialog zeigt alle erreichbaren TwinCAT
Systeme innerhalb der angschlossenen Subnetzwerke.
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IS} TwinCAT Simulation Man ager c:\tmp\TestProject\TestProject.sim

\ Datei Extras Fenster  Hife

[ 0 o ieren
] \j [ amy =M
Korfigurg srschreibe G

Name

SPS Projekt Zuordnungen ...

Schreibe Simulations Status in SPS-Laufzeiten

Ziglsysteme auswahlen. ..

Uberpriife Projekt

@ 3PS Projekte neu einlesen

(=%
%
|~
| ™

|
Sim @

Abb. 55: Bild 3: Einfligen von Zielsystemen

Innerhalb dieses Dialoges mussen alle zu simulierenden (originalen) Zielsysteme in der Liste rechts
hinzugefligt werden (Uber die Taste ">>"). Mit der Bestatigung tUber "OK" figt der TwinCAT Simulation
Manager die ausgwahlten Zielsystem zu der Simulations-Konfiguration hinzu. Wenn ein Zielsystem nicht als
Route am lokalen System angemeldet ist, wird diese als statische Route durch den TwinCAT Simulation
Manager nach Rickfrage vorgenommen.

Wenn der Zugriff auf die Zielsysteme mdglich ist, werden deren aktuellen Konfigurationen lokal im Cache
gespeichert. Dasselbe passiert fur alle PLC Symbol Beschreibungen (*.tsm Dateien), welche auf den
Zielsytemen aktiv sind.
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' 601740001
' AlexanderB-NB2

¥ Analog-Klemmen?
' analoglemmend
4 analogklemmens
' Analog-Klemmen§

127.255.2551.11
172.16.10.63.11

172.16.7.105.11
17216523711
172.16.3.147.11
172.16.59.146.11

i alexandero 172.16.7.164.1.1 28
4 AlexanderS2 172162711 :
] alteratest 1721694111 s

First Steps

m Auswahl der Zielsysteme =B8] X ]

VerfUgbare Gerate: Ausgewahlte Gerate

MName Verbunden = Netld i Name Netld IPAddresse | TwinCAT

4 Cx_0130c4 X 51.481%611 = % RALFH-NB 17216311611 169.25422 Unbekannt

4 ox_o130c7 X 1404111

' RALFH-NE X 172.16.3.116.1.1

4 ZKTESTY 172.16.3.24511

4 2KTEST2 172.16.3.24511

4 2K TESTS 172.16.3.245.11

% Analogklemmeni0 17216423811

J AndreasBnb 152.168.104 6011

\¢ andreasb2 17216625111

' andreaclk: 1721877011 i
MName RALFH-NB E] @ |PAddress Lade Configuration vom Zielsystem
Netld 17216 3 11601 .1 :

B 71 Host Mame
Addresse |169.254. 2 . 2 [~]
[ 0Ok | [ Abbrechen

Abb. 56: Bild 4: Auswahl der Zielsysteme

Wenn alle notwendigen Informationen gefunden und erfolgreich heruntergeladen wurden zeigt der TwinCAT
Simulation Manager Navigationsbaum ("Konfiguration") die eingebundenen Zielsysteme (Bild 5 [»_71]).

Erzeugen einer neuen Simulations-SPS

Bis jetzt enthalt das TwinCAT Simulation Manager Projekt nur die Original (zu simulierenden) SPS Systeme.
Eine Erzeugung einer neuen Simulations-SPS wird wie folgt angestol3en:

1. Auswahl der SPS Laufzeit, die simuliert werden soll (im Navigationsbaum, siehe Bild 5 [P 71]).
2. Aufruf von "Erzeuge Simulations SPS-Projekt" aus dem Kontextmen.

3. Innerhalb des nun erscheinenden Dialoges, muss eine freie SPS Laufzeit fir das Simulations-SPS-
Projekt ausgewahlt werden (Bild 6 [P_71]). Dieser Dialog zeigt die momentan erreichbaren Zielsyte-

me. Wenn das vorgesehene Ziel nicht dabei ist, kann es Uber den "Suchen" Schalter hinzugeflgt wer-
den.

4. Mit dem Verlassen des Dialoges liber "OK" erzeugt der TwinCAT Simulation Manager einen Simulati-
ons-Projekt-Rahmen fiir die ausgewahlte SPS, ordnet diesen dem ausgewahlten Zielsystem bzw. der
ausgewahlten SPS-Laufzeit zu und integriert das SPS Projekt in das TwinCAT Simulation Manager
Konfigurations-Projekt.

Dieser Simulations-SPS-Rahmen enthalt nun alle lokierten EA-Symbole des Original-Projektes in ge-
spiegelter From (Eingange --> Ausgange u. Ausgange --> Eingange) (Bild 7 [»_71]). Der nachste
Schritt ist diesesn Rahmen mit Applikations-spezifischem Simulations-Code zu flillen Daflir kann das
TwinCAT PLCControl Programm Uber das Kontextmen( "Offne PlcControl ..." ge6ffnet werden.
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Ii3} TwinCAT Simulation Manager c:\tmp\TestProject\TestProject.sim*

| Datei Bearbeiten Extras Fenster Hife
NREIe RAI=mE
: \j l H SA \g =
Konfiguration SPS-Project Einstellungen |
MName Pfad
= Hif§ RALFH-NE (172.16.3.7.1.7) Projekt: | TwinCAT System RemoteSystemCache. RALFH-NB_CurrentPlc_1
= @ SYSTEM - Korfgurion Projekt-Pfad: [c:\mp\ Test Project\TwinCAT System Remote SystemCache. RALFH-NE |
= !SF‘S-Konﬁgumtion E |ctmp\TestProj Wi oystem. eSystem . -
= 8 Lot PleRuntime 1 Port:
[+)- Stand | Erzeuge Simulations SPS-Projekt |
[ 172.16.3.7.1.1:801
! NC - Konfigurg | 5PS-Symbole herunterladen
= W E/A- Kortiguy Importiere SPS-Frojekt ... ,
= B E/A Gerat -, 1#0 am Taskanfang
& Gerat Offne PlcControl ...
B RTET| | Meu einlesen E
| 5384
| Eigenschaften ...
| Eigenschaften b2
Memer.
e
Data 1048576
Verbindungen
< 2 ||= |
Sim @ £

Abb. 57: Bild 5: Erzeugung des Simulations-SPS-Projektes

Wahl des Simulations-Zielsystems

Auswahl der 5P5-Laufzeit

W CX_0130C4 (5.1.48.196.1.1)

. Rurtime1 (State: Invalid)
W CX_0130C5 (5.1.48.197.1.1)
W CX_0130C7 (5.1.48.199.1.1)
W CX_0130C9 (5.1.48.201.1.7)
w RALFH-NE (172.16.3.7.1.1)

m

o] ] ]

e

Abb. 58: Bild 6: Auswahl der SPS-Laufzeit flr die Simulation

72 Version: 1.0

TS1110



BECKHOFF

First Steps

Ii$} TwinCAT Simulation Manager c:\tmp\TestProject\TestProject.sim*

" Datei Bearbeiten Exiras Fenster Hilfe
Kerfiguration SPS5-Project Einstellungen
MName Pfad Datentyp ~
= E RALFH-NB (172.163.7.1.1) Projekt: | TwinCAT System. Remote SystemCache CX_0130C4_CurentPlc 1|
& SYSTEM - Konfiguration PoernEn : : :
& B 5P - Kanigursion i - |c:\tmp\TestProject\ TwinCAT System. RemoteSystemCache.CX_0130C |
= [BI Standard
%1 Eingange Zielsystem:
‘l Ausgange
- NC - Korfiguration 110 am Taskanfang
B E/A - Korfiguration
= & CX_0130C4 (5.1.48.196.1.1) Speicher
. SYSTEM - Korfiguration Input:
= 5 5PS - Korfiguration Output:
=5 F{urmme1
= [B1 Standard Memory:
B+ &1 Eingange Retain:
T fOutPresetSpeed MAIN.Machine1.... FLOAT
%7 bRun MAIN Machine1... BIT Lt [LIEE
&1 fOutPresetSpeed MAIN.Machine1.... FLOAT
T bRun MAIN.Machine1.... BIT -
%1 fPresetForce MAIN.Machine1.... FLOAT Y EEELTE
%1 bGrip MAIN Machine1.... BIT
&1 bEnableDril MAIN Machine1.... BIT
ST bMove MAIN Machinel.... BIT
ST bTum MAIN.Machinel.... BIT
%1 bChangeTool MAIN Machinel.... BIT
&1 Drill ool MAIN Machine1.... INT16
%1 TargetPosttion MAIN Machinel.... FLOAT
T TargetVelocity MAIN Machinel.... FLOAT
%1 BeltMachineState MAIN Machine 1 Machine State
%1 bReady MAIN Machinel ~ BIT
= ‘l Ausgange
@/ bRun MAIN BIT
| FeedingBetStart BIT w
i | > ) |3
Sim @

Abb. 59: Bild 7: Erzeugtes Simulations-SPS-Rahmenprojekt in der TwinCAT Simulation Manager

Configuration

In Bild 7 [»_71] ist zu erkennen, dass der TwinCAT Simulation Manager aus dem Original-Projekt
spiegelbildliche Symbole demselben Namens in das Simulations-Projekt erzeugt. Diese Namensgleichheit
kann durch einen intelligenten Automatismus zur Default-Verknipfung von Original- und Simulations-SPS

ausgenutzt werden.

Einfiigen eines existierenden Simulations-SPS-Projektes

Ein existierendes Simulations-SPS-Projekt wird wie folgt eingefugt:

1. Hinzufiigen des Zielsystems Uber "Edit->"Adding the target system to the list of project systems with
calling "Beabeiten -> Zielsystem hinzufigen" im Hauptmenu (Bild 3 [»_68] und Bild 4 [»_68]).

2. Aufruf von "Beabeiten -> SPS Projekt Zuordnungen ..." im Hauptmen (Bild 8 [P 73]).
3. Zuordnung des Simulations-SPS-Projektes zur Original-SPS (Bild 9 [» 73]).
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It5! TwinCAT Simulation Manager C:\tmp\TestProject3\TestProjd

Datei Extras Fenster  Hilfe

BEE

Korfigura Uberschreibe Geratekonfiguration (Originalmodus) ...
SPS Projekt Zuordnungen ...
=g Setze Simulations Status in SP5-Laufzeiten
*
§
g
=) IE:IEE} O Fielsysteme auswahlen...
g
= ' Erzeuge Standard Verknipfungen
[+
| Oberpriife Konfiguration
Iﬂ SPS Projekte neu einlesen

Abb. 60: Bild 8: Aufruf des "SPS Projekt-Zuordnung Andern" Dialoges

[ Zuordnung von ‘Original’ auf "Simulation’-SP5-Projekte

Onginal Projekte: Zugeordnete Simulations Projekte:
Mame Pfad Datentyp MName Target Metld
= Hif RALFH-NB (172.16.3.7.1.1) 5% Rurtime1 C¥_0130C4 5.1.48.196.1.1
= B8 SPS - Korfiguration
S

Bl C¥_0130C4 (5.1.48.196.1.1)

< 2| | &5

|

Abb. 61: Bild 9: Zuordnung von Original-SPS zu Simulations-SPS

Konfiguration des Simulations-Modus
Der Projektstand ist nun wie folgt:

Die Original- und Simulations-Zielsytseme sind nun zugeordnet und zumindest die Interfaces (Simulations-
Rahmen) der Simulations-Funktionalitat wurden generiert. Um nicht-existente Gerate oder Sensorik zu
ersetzen, mussen noch weitere Einstellungen an der Simulations-Konfiguration vorgenommen werden:

» Deaktivierung von nicht vorhandenen Geraten
* Versetzen von nicht vorhandenen Achsen und Antrieben in den Simulationsmodus
» Ersetzen von Sensoren und Aktoren durch die Simulations-SPS

Die nicht vorhandenen Gerate werden wie in Bild 10 [»_74] und Bild 11 [»_74] gezeigt deaktiviert. Das rote
'S' kenzeichnet diejenige Hardware, welche im Simulations-Modus deaktiviert ist.
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= il RALFH-NB (172.163.7.1.1)
& SYSTEM - Korfiguration
= B SP5 - Korfiguration
= Y& Runtime1
= Standard
%! Bngange
‘.I. Ausgange
! MC - Konfiguration
= @ E/A - Korfiguration
= HY E/AGerate
1
RTEThemet Deaktivieren |I
= Eifj CX_0130C4 (5.1.48.196.1.1)
& SYSTEM - Korfiguration

Eigenschaften ...

Abb. 62: Bild 8: Deaktivierung von nicht existenter Hardware

= i RALFH-NB (172.16.3.7.1.1)
& SYSTEM - Korfiguration
=- §® 5PS - Kofiguration
¢ Runtime1
= Standard
%! Eingange
‘l Ausgange
- MC - Konfiguration
=- B E/A - Korfiguration
= E E/AGerdte
=R Gerat 1 (Vitual-Ethemet)
%! Eingange
s‘l Ausgange
¥ Box 1 (BKI00D)
B RTEThemet
=- Gl CX_0130C4 (5.1.48.196.1.1)
& SYSTEM - Korfiguration
= §® 5PS - Korfiguration

Abb. 63: Bild 9: Deaktivierte Hardware

Die Simulation von Achsen und Antrieben wird Gber das KontextMen( in der Achsen-Liste konfiguriert (Bild

12 [» 74)).
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i TwinCAT Simulation Manager C:\TcProjects\SimManager\AxisSim.sim* : E|E|

Datei Bearbeiten Extras  Fenster  Hilfe

TEEIBE

K.onfiguration Werbindungen zur Sirmulation
=l ' ML - K.onfiguration s} Shapinghead : Encoder an A% 2x-B200 (SIMULATED]
= MC-Task 1 S4F wmt- Beltransfering - Encoder an &% 2we-B200 [SIMULATED]
MC-Task 1 3VE - B el : Encoder an A% 2we-B200 (SIMULATED)
=]y f‘-?':ls _ _ _ a8} Belidium? ; Encoder an A% 28200 [SIMULATED)
=a Shapinghead : Simulations-Encoder S iy Encoder an %2xe-B200 [SIMULATED]

am EBelttransfering : Simulations-E ncoder W
H =3 o Sirnulakion
=l Beltdrum : Simulations-Encoder HJE_Heau:I_‘I B lEEEIEI (SIMULATED)

5 e .
: g;'id:”;"i"jal:t:::s"_aé'szzj;mde' ok JC_Hesd_2: Encoder an £X2uscB200 (SIMULATED)
i Ply2 - Encoder an A% 2exB200 wl}- Servicerheight | Encoder an A 2wa-B200 [SIMULATED)
- JC Head 1 - Simulations-E ncoder Eﬂ'JE_Heightadiustment: Encoder an AxZwam-B200 [SIMULATED]
ant- JC:Head:2 - Sirulations-E moader - K mifel : Encodsr an &% 2we-B200 (SIMULATED)

im Servicerheight : Simulations-Ercoder o} nife2 - Encoder an A 2am-B200 [SIMULATED)

i} IC_Heightadjustment : Simulstions-Encoder
i} Erifel : Simulations-Encoder
i} Erife? | Simulations-Encoder

BA SPS - Konfiguration

B £/2 - Korfiguration

17216713711 Sim @

Abb. 64: Bild 10: Simulation von Achsen und Antrieben

Zuletzt muss das vorher hinzugefugte Simulations-SPS-Projekt an die Original-SPS angebunden werden.
Dazu gibt es zwei Mdglichkeiten:

1. Die manuelle Zuordnung Symbol flr Symbol, oder
2. Ausnutzung des automatisierten Zuordnungs Algorithmus.
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IiZ TwinCAT Simulation Manager c:\tmp\TestProject\TestProject.sim*

° Datei Bearbeiten Extras Fenster Hilfe
12 EH SR EE
Konffiguration Variablen der Original-SPS | Symbol Info
e i) Datentyp & Mame Modus  Typ Pfad Zielsystem
& il RALFHNB (172.1637.11) [ /0wt PresetSpeed FLOAT MAIN Machine1 FeedingEelt fOutPresstSpeed  RALFH-NB (172.16.3.7.1.1)
) SYSTEM - Konfiguration [ #LfOutPresetSpeed FLOAT MAIN.Machine1 PurgingBelt fOutPresetSpeed  RALFH-NE (172.16.3.7.1.1)
= B 5PS - Korfiguration [ ! fPresatForce FLOAT MAIN.Machine1 Gripper1 fPresetForce RALFH-NB (172.16.3.7.1.1)
= 15 Rurtime1 [ #! TargetPostion FLOAT MAIN.Machine Drlll engine TargstPostion  RALFH-NB (172.16.3.7.1.7)
= [E9 Standard [[] #! Target Velocity FLOAT MAIN.Machine1 Diill1 engine TargetVelocty ~ RALFH-NB (172.16.3.7.1.1)
&1 Eingange
$! Ausgange
B NC - Korfiguration
B E/A - Korfiguration
& il CX_0130C4 (5.1.48.196.1.1)
&% SYSTEM - Korfiguration
= B SPS - Korfiguration
-5 Rurtime1
= [BI Standard
= %! Bngange
T fOutPresetSpeed MAIN Machinel... FLOAT
%1 bRun MAIN.Machine1.... BIT
T fOutPresetSpeed MAIN Machinel... FLOAT = 3
%1 bRun MAIN.Machinel.... BIT —— —
T fPresetForce MAINMachinel... FLOAT | _iebincungen
ST bGrip MAIN.Machine1.... BIT
T bEnableDril MAIN Machinel. .. BIT
ST bMave MAIN.Machine1.... BIT
ST bTum MAIN Machine 1 BIT
T bChange Tool MAIN Machine 1 BIT
&1 DillTool MAIN.Machinel... INT16
&1 TargetPosition MAIN.Machinel.... FLOAT
T TargetVelocity MAIN.Machinel.... FLOAT
T BettMachine State MAIN.Machine1 Machine$
%1 bReady MAIN Machinel ~ BIT
= ‘l Ausgange
%/ bRun MAIN BIT
%! FeedingBettStart BIT d
i | > ~) | &
Sim &

Abb. 65: Bild 11: Simulations Symbole ohne Zuordnung auf die Original-SPS

Die manuelle Zuordnung erfolgt durch einfaches aktivieren der Checkbox oder Aufruf des Kontextmeniis auf
dem gewlinschten Symbol (siehe Bild 13 [P_74]) innerhalb der Symbol Zielansicht (List-View rechts oben).
Abhangig von der Symbol-Auswahl im linken Navigationsbaum sammelt die "Symbol Zielansicht) alle
Original- oder Simulations-Symbole desselben Datentypes. Es kann jedes dieser Ziel-Symbole dem
Quellsymbol zugeordnet werden.

Die intelligente automatische Zuordnung wird angestossen, wenn "Bearbeiten --> Erzeuge Standard
Verknifungen" im Hauptmenu (Bild 14 [»_74]) angestossen wird. Diese Funktionalitat iteriert Gber alle
vorhandenen Symbole innerhalb der Original-SPS-Projekte und bindet sie an Simulations-Symbole mit
gleichem Namen / Zugriffpfad, gleichem Datentyp aber spiegelbildlicher Lokierung (siehe Bild 15 [»_74]).

Im allgemeinen bildet diese automatische Zurdnung einen guten Ausgangspunkt fir eine Simulations-
Konfiguration, welche dann tber die manuelle Zuordnung noch angepasst werden kann.
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-

i) TwinCAT Simulation Manager c:\tmp\TestProject\TestProject.sim

: Datei Extras Fenster  Hife

. lj [ 5‘ Simulieren
Konfigura Uberschreibe Geratekonfiguration (Originalmodus) ... Variablen der Original-5P5 | Symbol Info |
Name ertyp A
= ﬂiﬂ] A SPS Projekt Zuordnungen ... 3 Name. Modus | Typ Pfad Zelsystem
- [[] #lfOutPreset Speed FLOAT "MAIN Machine 1 FeedingBelt fOtPresetSpeed  RALFH-NB (17216371 1)
i N S ———— [[] L fOutPreset Speed FLOAT MAIN.Machine 1 PurgngBelt fOutPresetSpeed  RALFH-NE (172.16.3.7.1.1)
=3 e [ ! fPresatForce FLOAT MAIN.Machine1 Gripper1 fPresstForce RALFH-NE (172.16.3.7.1.1)
[ ! TargetPosition FLOAT MAIN.Machine1.Drill1.engine TargetPostion ~ RALFH-NB (172.16.3.7.1.1)
Simulations Variablen hinzufiigen [[] ! TargetVelocity FLOAT MAIN.Machine1.Drill1 engine TargetVelocty ~ RALFH-NB (172.16.3.7.1.1)

Verwerfe Simulations-Einstellungen

Uberpriife Projekt

E‘ I@ SPS Projekte neu einlesen
= %] Eingange
1 fOutPresetSpead MAIN Machinel.... FLOAT
~ %1 bRun MAIN Machinel.... BIT % 5
%1 f0utPresetSpeed MAIN.Machinel.... FLOAT | b—— —
%1 bRun MAIN Machine1... BIT e e
- &1 fPrasetForce MAIN Machine.... FLOAT
- %1 bGrip MAIN Machine1.... BIT
- &1 bEnableDrill MAIN.Machinel.... BIT
- 4T bMove MAIN Machine1 BIT
~ %1 bTum MAIN.Machine1.... BIT
- 41 bChange Tool MAIN. Machinel.... BIT
- %1 DnllTool MAIN.Machinel.... INT16
- 41 TargetPostion MAIN Machinel.... FLOAT
- &1 TargetVelocity MAIN Machinel.... FLOAT
&1 BetMachineState MAIN.Machine1 Machine!
- %1 bReady MAIN.Machine1 BIT
= ‘l Ausgange

%] bRun MAIN BIT v

S 3 3 | >

Sim @

Abb. 66: Bild 12: Automatisches Erzeugen von Standard-Zuordnungen
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15 TwinCAT Simulation Manager c:\tmp\TestProject\TestProject.sim*

: Datei Bearbeiten Extras Fenster Hilfe

NP H SR =

Korffiguration Variablen der Original-SPS | Symbol Ifo |
e FEd atentyn & MName Modus Typ Pfad Fielsystem
= fifl RALFHNB (172.16.3.7.1.1) 2] JifOutPreset Speed MAIN Machine 1 FeedingBek fOutPresetSpeed | RALFH-NB (172.16.3.7.1.1)
@, SYSTEM - Korfiguration [ #fOutPresetSpeed FLOAT MAIN.Machine1.PurgingBett fOutPresetSpeed  RALFH-NB (172.16.3.7.1.1)
= B 5PS - Korfiguration [] #!fPresetForce FLOAT MAIN Machine 1 Gripper1 fFresetForce RALFH-NE (172.16.3.7.1.1)
= %% Runtime1 ] é’lTﬁrge‘tF‘cshion FLOAT MAIN Machine1.Drill 1 engine. Target Position RALFH-NB (172.16.3.7.1.1)
Standard [] 3L TargetVelocity FLOAT MAIN.Machine.Drl1 engine TargetVelocty  RALFH-NB (172.16.3.7.1.7)

' NC - Korfiguration
= B E/A - Korfiguration
= HB E/A Gerdte
H Gerdt 1 (Vitual-Ethemet)
HY RTEThemet
=- B CX_0130C4(5.1.48.196.1.1)
& SYSTEM - Konfiguration
= BA SPS - Korfiguration
= 55 Rurtime
=] Standard
- &l Bngangs

%1 fOutPresetSpeed MAIN Machine1.... FLOAT
%1 bRun MAIN Machine1.... BIT % 5
%1 fOutPresetSpeed MAIN Machinel.... FLOAT _|l== =
%7 bRun MAIN Machine ... BIT e
"1 fPresetForce MAIN Machine.... FLOAT
7 bGrip MAIN Machine1.... BIT
%7 bEnableDil MAIN Machine 1 BIT
7T bMove MAIN Machine1.... BIT
1 bTum MAIN Machine.... BIT
%7 bChangeTool MAIN Machine1.... BIT
1 DrilTool MAIN Machine.... INT16
%! TargetPosition MAIN Machinel.... FLOAT
%1 TargetVelocity MAIN Machine1.... FLOAT
%! BeltMachineState MAIN Machine 1 Machine!
%1 bReady MAIN Machine1 ~ BIT
=- @l Ausgange
") bRun MAIN BT ™
< 3 | |x | >
Sim @

Abb. 67: Bild 15: Simulations Symbole zugeordnet zur Original-SPS

Wechseln des Simulations-Maschinen-Modus (Original <--> Simulation)

Wenn das Simulations-Projekt fertig konfiguriert ist kann tGber den TwinCAT Simulation Manger der
Simulations-Maschinen-Modus umgeschaltet werden. Dies geschieht im HauptMeni Uber toggeln von
"Bearbeiten->Simulieren" oder in der ControlBar tber toggeln des Simulations-Icon.

Weil der Ubergang von Original- zu Simulations-Modus und umgekehrt mehrere sicherheitsrelevante vom
Anwender zu bestatigende Schritte enthalt, wird dieser Prozess durch einen Wizard Dialog Schritt-flr-Schritt
unterstutzt.

Diese Vorgange werden auf den folgenden Seiten dargestellt:

* Wechseln zum Simulations-Modus [P 26]
* Wechseln zum Original-Modus [P 29]

Léschen von Simulations-Einstellungen

Alle Simulations-Einstellungen und Konfigurationen kénnen im Hauptmeni Uber "Bearbeiten -> Verwerfe
Simulations-Einstellungen ..." geldscht werden.
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8 FAQ (Haufig gestellte Fragen)

Fehlermeldung: "Die System Manager Konfigurationsdatei 'XXX.wsm' kann nicht gedffnet werden.
Wahrscheinlich ist die Datei durch eine andere System Manager Instanz blockiert!" [P 80]

Fehlermeldung: "Die PlcControl Symbol Datei flir das Projekt ‘XXX' wurde nicht gefunden. Die System
Manager Konfiguration muss korrigiert werden, bevor sie benutzt werden kann!" [» 811

Das neu erzeugte Simulations-SPS-Projekt enthalt keine Ein- und Ausgange. [» 81]

Das System meldet "Die System Manager Konfigurationsdatei ‘XXX.wsm' kann nicht ge6ffnet werden.
Wahrscheinlich ist die Datei durch eine andere System Manager Instanz blockiert!"
Problem:

Der 'TwinCAT System Manager' wird vom 'TwinCAT Simulation Manager' als 'Out-of-process'-COM-Server
angesprochen. Sie laufen als zwei verschiedene Prozesse (EXE-Files), die miteinander kommunizieren.

Es kommt nun zu dieser Fehlermeldung, wenn ein System Manager Prozess nicht mehr angesprochen
werden kann. Da keine zweite System Manager Instanz auf derselben Konfigurationsdatei gestartet werden
darf ist das System blockiert.

Losung:

Der blockierte System Manager Prozess muss beendet werden. Dazu fiihren sie bitte die folgenden Schritte
aus:

1. Router Cleanup (in manchen Fallen reicht dieser Schritt schon)

T About TwinCAT, ..

Log View
Swskem Manager

PLC Control

2 Realtime Settings

Rouker

Svskem
I
PLC lfessional
Build 26 5 ice Pa
Properties
ws T, DE s s L4 12006
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2. Den System Manager Prozess beenden

£l Windows Task Manager

- B

File Options Wiew Help
fpplications | Processes |Peﬁnrmance Metworking

Image Marne User Marne CPU | Mem Usage 2
explorer . exe RalfH o0 11.628 K
kaskmngr.exe RalfH 01 2345 K
Whiapsty, exe SYSTEM oo 4.160 K
alg.exe LOCAL SERVICE uin} 3632 K
TcEventLogger.exe SYSTEM oa 3.520K
TcSimtan. exe 43.9536kK
mgkgsve exe End Frocess Tree oo 3568 K
ISATRAY.EXE Debug oa 1.980 K
rndri. exe o0 3.564 K
inetinfo, exe Set Priority L4 o0 12.980 K
aspnet_admin,exe SYSTEM uin} 2420 K
SHO423,EXE SYSTEM oo 2,376 K
sponlsy, exe SYSTEM oo 5744 K
svchost,exe LOCAL SERMWICE oa 4,924 K
svchost, exe MNETWORE SERVICE uin} .09 K
svchost, exe SYSTEM oa 21,740 K
mgsve.exe SYSTEM oo 8420 K
swrhnst. pyve MFTWIORE SFRWTCF nn 4174 K 1

[ ]show processes from all users

Processes: 44 CPU Usage: 1% Commit Charge: 2908 [ 1230M

3. Wenn sich der System Manager Prozess nicht beendet, sollte noch einmal ein Router Cleanup ange-
stoRen werden. Spatestens jetzt sollte sich der System Manager Prozess beenden!

Fehlermeldung:

"Die PlcControl Symbol Datei fiir das Projekt 'XXX' wurde nicht gefunden. Die System Manager
Konfiguration muss korrigiert werden, bevor sie benutzt werden kann!"

Problem:

Die im System Manager angegebene Symbol Datei (*.tpy) konnte nicht gefunden werden!

Losung:

Verbinden Sie in der System Manager Konfiguration die Symbol Datei erneut und lesen die Symbolik neu ein

("Rescan").

Das neu erzeugte Simulations-SPS-Projekt enthalt keine Ein- und Ausgadnge

Problem:

Die folgenden Bedingungen mussen zu erzeugen von lokierten Variablen erfullt sein:

+ Die Original-SPS-Projekte missen lokierte Variablen enthalten, die dann in das Simulations-SPS-

Projekt exportiert werden kénnen.

* Die Simulations-SPS-Symbole mussen im Simulations-Projekt benutzt werden

» Das Simulations-SPS-Projekt mufy kompiliert sein.
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Loésung:

Bitte kontrollieren Sie ob in der Simulations-SPS Symbole erzeugt wurden und diese dann auch benutzt
werden, da der Codeerzeuger nicht benutzte Symbole bei der Compilation ignoriert. Aufrufe von Programm-
POEs werden nicht in der Simulations-SPS erzeugt, sie miussen eventuell nachgepflegt werden. .

Achten Sie auch darauf, daf} die benutzten Symbol-Adressbereiche grof? genug sind. Der PLC Control
Compiler erzeugt dann folgende Fehler:

Error: Variable X' to large for address %ADDRESS
VergroRRern Sie in diesm Fall den Speicher in den ProjektOptionen des betreffenden SPS-Projektes.

Wenn das Simulations-SPS-Projekt nun fehlerfrei kompiliert ist, lassen sich die Symbole im Simulations
Manager durch "Neu einlesen" auf dem entsprechenden SPS-Knoten aktualisieren.

82 Version: 1.0 TS1110






Mehr Informationen:
www.beckhoff.de/ts1110

Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
Hilshorstweg 20

33415 Verl

Deutschland

Telefon: +49 5246 9630
info@beckhoff.de

www.beckhoff.de



mailto:info@beckhoff.de?subject=TS1110
https://www.beckhoff.com
https://www.beckhoff.de/ts1110

	 Inhaltsverzeichnis
	1 Vorwort
	1.1 Hinweise zur Dokumentation
	1.2 Sicherheitshinweise
	1.3 Hinweise zur Informationssicherheit

	2 Überblick
	2.1 Version History
	2.1.1 Neu in Version 2.1
	2.1.2 Neu in Version 2.0


	3 Systemanforderungen
	4 Tutorial
	4.1 Einführung
	4.1.1 Unterstüzte Profile desTwinCAT Simulation Managers

	4.2 Projektvorbereitungen
	4.2.1 Vorbereitungen für das Anlegen eines TwinCAT Simulation Manager Projektes

	4.3 Ressourcenverteilung und Zielsysteme festlegen
	4.3.1 Auswahl der Zielsysteme und Verteilung der Resourcen (Deployment)

	4.4 Zuordnung von Orignal- und Simulations-SPSen
	4.5 Simulationsmodus aktivieren
	4.6 Simulationsmodus ausschalten (zurück in den Original Modus)
	4.7 Simulations-Rahmenprojekt erzeugen
	4.8 Simulationssymbole hinzufügen
	4.8.1 Variablen zum Simulationsprojekt hinzufügen

	4.9 Standardverknüpfungen

	5 Benutzeroberfläche
	5.1 Fenster
	5.1.1 Der Hauptbildschirm
	5.1.2 Das Navigationsfenster
	5.1.3 Projektinformation
	5.1.4 Einstellungs-Dialog
	5.1.5 Kontextabhängig
	5.1.5.1 Achsenansicht
	5.1.5.2 Achsenansicht
	5.1.5.3 Ansicht "Konfiguration von Simulierten Symbolen"
	5.1.5.4 Ansicht Aktuelle Verknüpfungen


	5.2 Menüstruktur
	5.2.1 Hauptmenü 'Datei'
	5.2.2 Hauptmenü 'Bearbeiten'
	5.2.3 Hauptmenü 'Extras'
	5.2.4 Hauptmenü 'Ansicht'

	5.3 Dialoge
	5.3.1 Dialog 'Simulations Aktionen'
	5.3.2 Dialog 'Aktuelle Verknüpfungen'
	5.3.3 Dialog "Broadcast Suche"
	5.3.4 Dialog 'Auswahl der Zielsysteme'


	6 PLC-API
	6.1 FB_SimClock
	6.2 FB_SimDelay
	6.3 FB_SimDelayedLatch
	6.4 FB_SimRamp
	6.5 FB_SimDerivative
	6.6 FB_SimIntegral
	6.7 FB_SimPastCpuCounterTicks
	6.8 FB_SimPosMotor
	6.9 FB_SimSimpleVeloMotor
	6.10 FB_SimVeloMotor

	7 First Steps
	8 FAQ (Häufig gestellte Fragen)

		documentation@beckhoff.com
	2021-11-11T12:25:09+0100
	Beckhoff Automation, Verl
	Documentation Publishing




