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1 Vorwort

1.1 Hinweise zur Dokumentation

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

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

Das Fachpersonal ist verpflichtet, fir jede Installation und Inbetriebnahme die zu dem betreffenden Zeitpunkt
veroffentliche 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 erfullt.

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 Anklndigung zu Uberarbeiten und zu
andern.

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

Marken

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

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

Patente

Die EtherCAT-Technologie ist patentrechtlich 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 fiir den Fall der Patent-, Gebrauchsmuster-
oder Geschmacksmustereintragung vorbehalten.

TS5810 Version: 1.1 7
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1.2 Zu lhrer Sicherheit

Sicherheitsbestimmungen

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

Haftungsausschluss

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

Qualifikation des Personals

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

Signalworter

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

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

Warnungen vor Personenschaden

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

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

A VORSICHT

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

Warnung vor Umwelt- oder Sachschéaden

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

Information zum Umgang mit dem Produkt

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

8 Version: 1.1 TS5810
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1.3 Hinweise zur Informationssicherheit

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

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

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

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

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

TS5810 Version: 1.1 9
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2 Einfuhrung in die Hydraulik

Hydraulik vs. Elektromechanik: Ein Technologievergleich

Hydraulische Antriebe unterscheiden sich von elektrischen Antrieben durch einen grundlegend anderen
Aufbau, der zu einem nur bedingt vergleichbaren Verhalten fihrt. Sowohl dieses spezielle Verhalten als
auch das deutlich andere Einsatzfeld erfordern angepasste Steuerungs- und Kontrollmechanismen. Im
Nachfolgenden werden diese Unterschiede im Uberblick dargestellt.

Die von TwinCAT NC/NCI/CNC kontrollierten elektromechanischen Achsen bestehen typischerweise aus
einem AX-Servoverstarker und einem AM-Synchronmotor mit integriertem Wegmesssystem. Die
Unterschiede betreffen hier vor allem die Auslegung, denn auch Linearmotoren oder Asynchronmotoren
lassen sich auf dieses Grundprinzip zurtickfihren. Der Servoverstarker erzeugt durch die von ihm
kontrollierten Strome ein rotierendes oder wanderndes Magnetfeld, dem der bewegliche Teil des Motors
folgt. Dabei wird dieses Magnetfeld in seiner Starke, Drehzahl und Winkel- bzw. Drehzahl-Differenz zum
Rotor so gefiihrt, dass die gewlinschte Bewegung zustande kommt. Bei angemessener Auslegung entsteht
eine Anordnung, die sich gut modellieren lasst. Da der grundsatzliche Aufbau konstant ist, gilt dies
weitgehend auch fir das Modell.

Hydraulische Achsen zeigen in ihrem Aufbau eine wesentlich starkere Streuung. So stehen als Aktuatoren
neben den diversen Varianten von linearen Zylindern (Plunger, Gleichlauf-, Differenzial-Zylinder,
flachenumschaltbare Zylinder etc.) auch mehrere rotatorische Antriebe (Schwenkzylinder, Drehzylinder,
diverse Bauarten von Hydromotoren) zur Verfligung. Die Geschwindigkeit kann durch Stetig-Ventile oder
primar bzw. sekundar gesteuerte Pumpen definiert werden. Hinzu kommen diverse Hydraulik-Schaltungen,
in denen weitere die Ol-Menge oder den Druck beeinflussende Komponenten erganzt werden. Fast jede hat
ein nichtlineares oder situationsabhangiges Verhalten.

Letztlich fuhren diese Unterschiede dazu, dass Anwendungen, die bereits durch eine genau vorgegebene
und dann exakte ausgefihrte Bewegung erflllbar sind, heute weitgehend elektromechanisch realisiert
werden. Die komplexeren, weniger standardisierten und schwerer handhabbaren hydraulischen Achsen
werden fur Aufgaben gewabhlt, in denen ihre besonderen Starken genutzt werden sollen. So sind sie unter
anderem hervorragend dazu geeignet, groRe Krafte und Energien auch Uber langere Zeiten oder in
begrenztem Bauraum einzusetzen. Dabei werden oft fur elektromechanische Antriebe untypische Verhalten
wie begrenzende oder ablésende Druck- oder Kraftregelung kommandiert. Als Beispiele sollen hier die
Kunststoffindustrie und die Metallumformung genannt werden.

Elektrisch-hydraulische Hybrid-Achsen

Sowohl elektromechanische Servo-Achsen als auch Hydraulik-Achsen bieten spezifische Vorteile. Durch die
Kombination der Technologien entsteht ein hybrides System, dass eine neue Mischung von positiven und
negativen Eigenschaften beider Welten bietet. Auch wenn auf diesem Wege nicht unter Vermeidung aller
Nachteile die Nutzung alle Vorteile moglich ist kann durch geeignete Varianten ein deutlicher Vorteil erreicht
werden. Im Nachfolgenden werden die Konzepte im Uberblick dargestellt.

Bei proportionalventil-gesteuerten Hydraulik-Achsen stellt der im Vergleich mit Servo-Achsen niedrige
Wirkungsgrad einen deutlichen Nachteil dar. Er wird durch das Prinzip der Drosselsteuerung begrenzt.
Elektrische Antriebe werden seit Jahrzehnten nach dem PWM-Prinzip kontrolliert. Dies ist bei hydraulischen
Achsen aus technischen Grinden (keine Schaltventile mit hohem Durchfluss und niedriger Schaltzeit <<
1ms) nicht vergleichbar méglich. Hybrid-Achsen steuern den Olfluss nicht mit einer variablen Drossel,
sondern in dem sie mit einem Servo-Antrieb die Drehzahl und mdglicherweise die Drehrichtung einer
Konstantstrom-Pumpe verandern. Theoretisch gibt es also keinen Druckabfall zwischen Pumpe und
Zylinder. Die Pumpe kann hier als kraftschllssiges, aber nicht formschlissiges Getriebe verstanden werden,
wahrend der Zylinder die Rolle einer Spindel ibernimmt.

Wenn die Méglichkeit geschaffen wird, durch situationsabhéngige Umschaltung der Olwege die wirksamen
Zylinderflachen oder die pro Umdrehung geférderte Olmenge zu verandern steht eine wahlbare
Vorschubkonstante zur Verfligung. Es entsteht eine echte Getriebeschaltung, die fir eine
elektromechanische Achse nicht verfugbar ist. In Anwendungen, die abwechselnd hohe Geschwindigkeit
und hohe Kraft benétigen kann dies zu einer erheblichen Einsparung fihren.

Durch Schaltventile kann eine einmal aufgebaute Kraft hydraulisch geklemmt und der elektrische Antrieb
entlastet werden. Auf diesem Weg kann die Momentenreduktion einer elektromechanischen Achse
vermieden werden.

10 Version: 1.1 TS5810
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Bis zu einer nicht unerheblichen Leistung kdnnen alle Komponenten der Hybrid-Achse als abgeschlossener
Modul montiert werden. In diesem Fall sind alle hydraulischen Verbindungen im Inneren gekapselt und von
aullen nur elektrische Anschlisse vorhanden. Die Achse ist montierbar und auch austauschbar wie eine
elektromechanische Achse. Hohere Leistungen erfordern einen klassischen diskreten Aufbau. Allerdings
sollte hier berticksichtigt werden, dass eine vergleichbare elektromechanische Achse ebenfalls alles andere
als kompakt oder leicht ist.

Naheres zur Identifikation des verwendeten Aufbau-Konzepts und der Inbetriebnahme wird in der
Knowledge Base (in Vorbereitung) dargestellt.

Unterschiede im Uberblick

Die oben beschriebenen Unterschiede im Aufbau erzeugen erhebliche Auswirkungen auf das
Betriebsverhalten von hydraulischen und elektrischen Antrieben. Im Nachfolgenden werden diese
Auswirkungen im Uberblick dargestellt.

Typische Eigenfrequenzen von elektromechanischen Achsen liegen im Bereich >80 Hz. Fur hydraulische
Achsen sind Werte bis unter 20 Hz nicht untblich. In beiden Technologien sind Achsen mit >200 Hz
realisierbar, werden aber aus technischen und/oder kalkulatorischen Griinden nur bei Bedarf eingesetzt. Die
Eigenfrequenz hat einen direkten Einfluss auf die Regelbarkeit, denn sie limitiert den nutzbaren kP des
Lagereglers. Standard-NCs setzen die Regelbarkeit der elektromechanischen Achsen voraus.

» Hydraulische Achsen setzen bevorzugt Differential-Zylinder mit nur einer Kolbenstange ein. Dadurch
wird die Vorschubkonstante (hier als Weg pro Olmenge definiert) richtungsabhangig. Ein solches
Verhalten wird von Standard-NCs nicht berticksichtigt, weil es diesen Effekt bei elektromechanischen
Achsen nicht gibt.

» Die asymmetrischen Arbeitsflachen eines Differential-Zylinders erfordern fiir einen Stillstand im
Kraftgleichgewicht eine asymmetrische Druckverteilung auf den Flachen. Bei einem Achsstart in
Gegenrichtung muss eine andere Druckverteilung hergestellt werden. Dazu muss eine Olmenge durch
die zunachst nur wenig gedffneten Ventile transportiert werden, ohne dass dabei eine Bewegung
zustande kommt. Dies fuhrt zu einem verzdgerten Anfahren. Ein vergleichbares, aber deutlich
heftigeres Phdnomen tritt auf, wenn die Achse vorher eine Presskraft aufgebaut hat. Ein solches
Verhalten wird von Standard-NCs nicht bertcksichtigt, weil es diesen Effekt bei elektromechanischen
Achsen nicht gibt.

» Hydraulische Aktoren sind auf Dichtungen angewiesen, um ihre Arbeitsraume voneinander und von
der Umgebung zu trennen. Diese Dichtungen liegen mit z. T. langen umlaufenden Kanten an
metallischen Flachen an und miissen darauf gleiten. Vor allem der Ubergang vom Stillstand in die
Bewegung ist von ausgepragten Haft/Gleit-Reibungswechseln begleitet. Die vergleichbaren Effekte bei
elektromechanischen Achsen sind um mehrere GréRenordnungen kleiner und werden Ublicherweise
nicht bertcksichtigt. Bei hydraulische Achsen bestimmen sie das Verhalten beim Anfahren, bei der
Zielannaherung und beim Fahren mit niedrigen Geschwindigkeiten mafRgeblich.

» Hydraulische Achsen benutzen stetig verstellbare Ventile oder Pumpen als Stellglied. Diese
Komponenten sind immer mehr oder weniger nichtlinear. Die vom Regler zu beriicksichtigende
Streckenverstarkung und die von der Vorsteuerung zu verwendende Vorschubkonstante werden
arbeitspunktabhangig. Kompromisse bei der Bewegungsfuhrung kénnen durch eine Linearisierung
verringert, aber nicht vollstdndig vermieden werden. Ein solches Verhalten wird von Standard-NCs
nicht bertcksichtigt, weil es diesen Effekt bei elektromechanischen Achsen nicht gibt.

+ Eine Totzone um den Nullpunkt von mehreren 10 % der Vollaussteuerung ist bei Ventilen nicht
unublich. Auch mit einer Linearisierung ist eine Lageregelung im Stillstand dann nur eingeschrankt
moglich. Ein solches Verhalten wird von Standard-NCs nicht berlicksichtigt, weil es diesen Effekt bei
elektromechanischen Achsen nicht gibt.

» Der an das Ventil gesendete Ausgabewert definiert die Schieberposition und somit Uber eine
nichtlineare mechanische Funktion die Offnungen fiir den Olstrom. Allerdings hat der Druckabfall Giber
der Offnung einen starken Einfluss auf die tatséchliche Olmenge und somit auf die
Zylindergeschwindigkeit. Schwankungen des Versorgungsdrucks oder des Zylinderdrucks (als
Abbildung der Prozesskraft) haben einen starken Einfluss auf die Achsgeschwindigkeit.

» Die Verwendung eines I-Anteils im Regler ist nicht ohne weiteres maglich. Im Zusammenspiel mit den
beschriebenen Haft/Gleit-Reibungswechseln kommt es leicht zu sehr typischen niederfrequenten
Schwingungen, die kaum beherrschbar sind. Dabei pendelt der Zylinder periodisch um vom
Arbeitszyklus bestimmte Positionen und beschadigt mittelfristig Dichtungen und Oberflachen.
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Es ist nicht ausgeschlossen, dass sich eine hydraulische Achse mit einer Standard-NC betreiben Iasst. Dies
ist umso leichter moglich, je hdherwertig die Komponenten ausgewahlt und ausgelegt sind. Allerdings bieten
dann die Erwartungen an das Verhalten wenig Spielraum flir Kompromisse. Spatestens bei tblichen
Auslegungen erfordern hydraulische Achsen angepasste Losungen, die bei Beckhoff Automation in der
Hydraulik-Library bereitgestellt werden.

Motion Control einmal anders

Die zentrale Funktion einer Motion-Control-Losung ist der Sollwertgenerator. Er berechnet oder beschlief3t
momentane Sollwerte fir Position, Geschwindigkeit, Beschleunigung und maéglicherweise Ruck. Hier ist die
zeitgesteuerte Arbeitsweise der NC gut bekannt. Allerdings gibt es hierzu eine oft ibersehene Alternative,
die gerade bei hydraulischen Achsen interessant ist. lhre Herleitung und die Unterschiede sollen
nachfolgend dargestellt werden.

Ein Sollwertgenerator kann entweder abhangig oder unabhangig von den GréRen einer anderen Achse
arbeiten. Das erstere ist gegeben, wenn die Werte bei einer Kurvenscheibenkopplung durch eine Tabelle
oder bei einer Getriebekopplung durch eine Rechenformel von den Werten einer anderen Achse abgeleitet
werden. Hierbei ist ein wahrend der Bewegung aktiver Lageregler gefordert. Sowohl die Hydraulik-Library als
auch vor allem die NC bieten hier diverse Mdglichkeiten.

Werden die Werte unabhangig von anderen Achsen berechnet ist zwischen zeitgefihrter und weggefihrter
Generierung zu unterscheiden. TwinCAT NC/NCI/CNC arbeitet wie praktisch alle aktuellen MC Systeme
zeitgefuhrt. Die Kerntechnologie der Hydraulik-Library ist weggesteuert, aber auch hier ist ein zeitgesteuerter
Betrieb moglich. Nachfolgend werden die Unterschiede dargestellit.

Eine zeitgesteuerte Motion Control Losung verwendet Gleichungen, in denen die Zeit das Bewegungsprofil
ablaufen lasst. Nachstehend wird dies flir eine beschleunigte Bewegung dargestellt:

Vi=A*t
P=%*A*t

Wird die erste Gleichung quadriert und dann beide Gleichungen nach t? aufgeldst und gleichgesetzt entsteht
folgende Gleichung:

V:=SQRT(2*A*P)

Wird fUr P der Absolutwert der Reststrecke s zu einer Zielposition verwendet und das Vorzeichen wieder
hergestellt, ergibt sich eine sich anpassende Bremsrampe.

V:=+SQRT(2*A*ABS(s))

Zu beachten ist, dass die Zeit als steuernde Grofe durch den Weg ersetzt wurde. Wird diese Bremsrampe
mit einer Rampe fir die Beschleunigungsphase und einer Konstantphase kombiniert, ergibt sich die
Grundlage fir eine einfache aber besonders robuste Motion-Control-Lésung, die sich durch folgende
Eigenschaften unterscheidet:

* Verzdgerte Achsreaktionen beim Start einer Bewegung werden ignoriert. Das Ventil wird nicht durch
einen Lageregler zunachst wirkungslos Uberbetont gedffnet, um dann beim Losbrechen des Zylinders
mdglicherweise bis zum Stillstand abzuregeln.

» Auch wahrend der aktiven Bewegung findet keine Lageregelung statt. Fahrt die Achse nicht mit genau
der richtigen oder einer variierenden Geschwindigkeit wird dies automatisch durch ein vorzeitiges oder
verzogertes Einleiten der Bremsphase kompensiert.

» Durch vom Prozess aufgebaute Gegenkréfte wird die Achse verlangsamt. Dies fuhrt jedoch auch ohne
eine Reaktion der Steuerung unvermeidlich zu einem Anstieg des Drucks, méglicherweise bis zum
Versorgungsdruck und somit bis zur maximal verfiigbaren Kraft. Sollte diese nicht fir eine weitere
Bewegung ausreichen, wurde dies auch durch einen Regler nicht bewirkt. Auch ohne Lageregelung
besteht nicht das Risiko, dass die Achse stehenbleibt.

» Bei Anndherung an die Zielposition wird die Geschwindigkeit entsprechend der restlichen Strecke
angepasst. Diese Anpassung erfolgt kontinuierlich und kompensiert somit auch ein ungenaues
Abbremsen.

+ Nichtlinearitaten werden mitkompensiert. Allerdings kdnnen sie als storende UnregelmaRigkeiten in der
Beschleunigung erkennbar werden. In diesem Fall kann das Verhalten Uber eine genauere
Linearisierung verbessert werden.
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» Der beim zeitgefiihrtem Prinzip unvermeidliche standig aktive Lageregler erhoht die Schwingneigung
und erzeugt unerwiinscht Anderungen der Geschwindigkeiten. Bei elektromechanischen Achsen ist
dieser Effekt weniger ausgepragt und wird toleriert. Auf hydraulische Achsen wirken erheblich mehr
Anregungsquellen ein und sie sind niederfrequenter und weniger stark gedampft. Der Effekt ist deutlich
ausgepragt und oft stark stérend.

+ Die Genauigkeit im Ziel ist nicht abhangig vom verwendeten Verfahren. Eine Abweichung des
Achsverhaltens vom Ideal wird beim zeitgefiihrtem Prinzip ,vertikal“ durch eine aufaddierte
Reglerausgabe beantwortet. Beim weggefiihrten Prinzip erfolgt die Reaktion durch ein ,horizontales*
Strecken oder Stauchen des Profils.

» Beim zeitgefUhrten Prinzip werden sich zwei mit gleichen Parametern betriebene und gleichzeitig mit
gleichen Kommandos gestartete Achsen bewegen als waren sie mechanisch verbunden. Beide
Achsen sind zum richtigen Zeitpunkt am richtigen Ort mit der richtigen Geschwindigkeit unterwegs. Die
Abweichung beschrankt sich auf die typischerweise kleinen Schleppfehler und werden nicht
aufintegriert.

» Beim weggeflihrten Prinzip werden Einflisse aus dem Prozess oder selbst Exemplarstreuungen der
Komponenten nicht kompensiert. Abweichungen werden innerhalb einer Bewegung aufintegriert. Es
entsteht kein sicher zu erwartender Zusammenhang zwischen zwei mit gleichen Parametern
betriebene und gleichzeitig mit gleichen Kommandos gestartete Achsen. Sie werden mit der
erreichbaren Genauigkeit in das Ziel positioniert, kommen dort aber nicht unbedingt genau gleichzeitig
an.

Aufbau der Library

Im Gegensatz zur NC arbeiten die Funktionalitdten der Library vollstandig in der PLC Runtime. Dies hat
mehrere Konsequenzen, die nachstehend aufgefihrt sind.

* Auch interne Bausteine sind in der Regel sichtbar. Der Online View wird dadurch weniger Utbersichtlich.
Andererseits sind lokale Variablen fiir eine Analyse nutzbar.

» Alle Parameter und selbst Laufzeitvariablen sind sichtbar und auch zugreifbar. Dadurch entstehen
Maoglichkeiten fir spezifische Manipulationen. Es sollte leicht verstandlich sein, dass dabei mit grofiter
Vorsicht gearbeitet werden sollte.

» Es wird nichts getan ohne dass direkt oder indirekt ein entsprechender Baustein aufgerufen wird.
Anders als bei der NC ist die innere Arbeitsweise des Motion Controls klar zu erkennen. Davon sind
vor allem betroffen:

o Laden und Speichern von Parametern.
o Erfassung von Istwerten.

o Sollwertgenerierung.

> Regelung.

o Ausgabe-Anpassung.

» Im Gegensatz zur NC gibt es keine ,fertigen“ Achsen. Dies erhoht den Anfangsaufwand, bietet aber
auch Maoglichkeiten fir die Realisierung von angepassten Eigenschaften.

« Da die Achse in der PLC-Applikation aufgebaut wird ergeben sich viele Mdglichkeiten, unerwartete und
schwer nachzuvollziehende Effekte durch eine inkorrekte Reihenfolge oder Kombination der
aufgerufenen Bausteine zu erzeugen. Es ist unbedingt empfehlenswert, sich hier an den Beispielen zu
orientieren.

» Da die Bausteine von der PLC aufgerufen werden arbeitet hier auch das Motion Control mit der
Zykluszeit der PLC Task. Es ist eine Task mit einer eher NC-typischen Zykluszeit von deutlich unter
10 ms zu nutzen.

Um eine bessere Verstandlichkeit der Projekte zu erreichen sind die wichtigsten Bausteine nach den
Standards der PLCopen ausgefiihrt. Durch diese Norm wird unter anderem festgelegt, dass die Bausteine
Uber eine AxisRef genannte Referenz mit einer Achse verbunden sind. Da es bei der Library keine verdeckte
Task-Ebene gibt, sind alle fiir die Achse benétigten Daten (Parameter, Laufzeitwerte) in dieser Struktur
integriert. Die Kommunikation der Bausteine einer Achse erfolgt durch gemeinsame Benutzung dieser
Referenz. Ausgenommen sind hier nur die durch PLCopen festgelegten Signale. Der Eingang Execute kann
z. B. vom Ausgang Done eines anderen Bausteins gesteuert werden, um einen gewunschten Ablauf zu
erzeugen.
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Aufbau einer Applikation

In einer mit der Hydraulik-Library realisierten PLC-Applikation sind zunachst drei Themen zu unterscheiden:

» Auf die Gesamtheit der Achsen bezogene System-Bausteine. Hierzu gehort die Kommunikation mit
dem IBN-Tool PlcMcManager oder die Handhabung der Meldungsaufzeichnung. Unabhangig von der
Achszahl sind diese Bausteine genau einmal pro Projekt zu instanziieren und genau einmal pro Zyklus
aufzurufen. Dies sollte naheliegender weise aus dem Main() eines Programms heraus erfolgen.

» Fir den Aufbau einer Achse verwendete Bausteine. Hierzu gehéren z. B. der Encoder-Baustein, der
Sollwertgenerator, usw. Von diesen Bausteinen ist genau eine Instanz pro Achse anzulegen. Der
Aufruf sollte genau einmal pro Zyklus erfolgen.

» Auf eine Achse bezogene Bausteine. Hierzu gehdren z. B. der MC_MoveAbsolute_BkPIcMc -Baustein,
der MC_Stop_BkPIcMc-Baustein, usw. Von diesen Bausteinen kann mehr als eine Instanz pro Achse
angelegt werden. Der Aufruf hat in der Regel genau einmal pro Zyklus zu erfolgen.

Sollte die Applikation nur eine Achse besitzen, wird dieser Unterschied weniger deutlich, ist aber trotzdem zu
beachten.

Systembausteine

Zu den Systembausteinen gehoren:
« MC_AxAdsCommServer_BkPlcMc()

Dieser Baustein stellt fir die Summe der Achsen eine ADS-Verbindung fir den PlcMcManager zu
Verfuigung. Wird dieser Baustein nicht zyklisch aufgerufen kommt keine Verbindung zu Stande.

+ MC_AxRtLoggerSpool_BkPlcMc() oder MC_AxRtLoggerDespool_BkPlcMc

Dieser Baustein verwaltet den Meldungs-Puffer. Wird nicht genau einer dieser Bausteine zyklisch aufgerufen
lauft der Meldungs-Puffer Uber und spatere Meldungen gehen verloren.

Die Systembausteine bendtigen, wie leicht zu erkennen ist, den Zugriff auf alle betroffenen Strukturen.
Gleichzeitig bendtigen auch die achsbezogenen Bausteine Zugriff. Dies ist auf einfache Weise dadurch
sicherzustellen, dass die Strukturen als VAR _GLOBAL angelegt sind. Dies ist in den Beispielen gezeigt und
gilt vor allem fur:

» Die Achsreferenzen. Sie sind als ARRAY[1..Achsanzahl] OF Axis_Ref BkPIcMc anzulegen.
o Damit ist es nicht mdglich, die Achsreferenzen in Module der Applikation zu verteilen.

o Hier gibt es eine alternative Arbeitsweise, die mit POINTER-Listen arbeitet. Dabei ist eine
besondere Sorgfalt erforderlich. Diese Methode ist somit nicht fur den allgemeinen Gebrauch zu
empfehlen.

» Der Meldungspuffer vom Typ ST_TcPIlcMcLogBuffer. Der Puffer wird von allen Achsen gemeinsam
genutzt und somit kann der Verwaltungsbaustein nicht einer Achse zugeordnet werden.

Bausteine fiir den Aufbau einer Achse

Hierzu gehdren immer:
 Der Initialisierungs-Baustein MC_AxUtiStandardInit_BkPIlcMc().

+ Die Bausteine der Istwerterfassung. Das ist immer ein Baustein vom Typ MC_AxRtEncoder_BkPIcMc()
sowie je nach Bedarf einer oder mehrere Bausteine zum Ermitteln von Dricken oder Kraften. Falls
notwendig kdnnen Filterungen eingesetzt werden.

» Ein Baustein vom Typ MC_AxRuntime_BkPIcMc() fir die Sollwertgenerierung. Dieser Baustein enthalt
einen ublichen Lageregler.

« Ein Baustein vom Typ MC_AxRtFinish_BkPIlcMc() oder MC_AxRtFinishLinear_BkPIcMc. Hier werden
diverse Ausgabe-Grdlien zusammengefihrt und eine abschnittsweise oder kennliniengesteuerte
Ausgabe-Linearisierung durchgefihrt.

+ Ein Baustein vom Typ MC_AxRtDrive_BkPIcMc(), der die Anpassung an die E/A-Variablen der
Ausgabe-Hardware vornimmt.
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Bei Bedarf ist dieser Minimal-Aufbau durch Bausteine zu erganzen, die der Achse weitere Fahigkeiten
verleihen. Hierher gehdren z. B. Bausteine fiir die Regelung von Driicken oder Kraften, eine alternative
Lageregelung oder fir die automatische Vermessung von Kennlinien. Um wirksam zu sein, sind die Aufrufe
dieser Bausteine an der richtigen Position zwischen den oben genannten Bausteinen einzufligen.

Die Ubersichtlichkeit der Applikation kann dadurch verbessert werden, dass diese Bausteine zu einem
Achsbaustein mit allgemeinen Schnittstellen zusammengefasst werden.

Achsbezogene Bausteine

Hierher gehdren die Ublichen Bausteine fur die Gestaltung des Arbeitszyklus einer Achse.

* MC_Power_BkPIcMc

+ MC_MoveAbsolute BkPIcMc

* MC_Stop_BkPIcMc

+ MC_Reset_BkPIcMc

« MC_Home_BkPIcMc

* MC_Gearln_BkPIcMc

* MC_GearOut_BkPIcMc

* usw.
Da das Verhalten dieser Bausteine den Definitionen der PLCopen entspricht, kénnen sie weitgehend wie die
entsprechenden Bausteine der TC_MC Bibliotheken verwendet werden. Allerdings senden die Bausteine
dieser Bibliotheken nur Kommandos an den NC-Treiber und beobachten dessen Reaktionen und
Ruckmeldungen. Diverse Bausteine der Hydraulik-Library enthalten wesentliche Teile der Funktionalitat und

mussen kontinuierlich und in jedem Zyklus aufgerufen werden. Dies ist bei der Erstellung der Applikation zu
berucksichtigen.
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3 Genereller Aufbau

3.1 Gliederung der Dokumentation

Jede Achse besteht aus einer Achsstruktur namens "Axis_ref BkPIcMc", die aus verschiedenen
ausgelagerten Strukturen zusammengesetzt ist. In dieser Achsstruktur befinden sich alle Daten
(Laufzeitdaten sowie Parameterdaten) zu dieser Achse.

Achsdaten-Struktur

ST_TcPIcDevicelnput

muss alloziert sein

ST_TcPlcDeviceOutput

muss alloziert sein

Bestimmte Bausteine mussen in jeder Applikation vorhanden sein um eine Achse Uberhaupt verfahren zu
kénnen. Zu diesen Bausteinen zahlen:

« MC AxUtiStandardInit BkPIcMc [P 238] : Initialisierung und Uberwachung verschiedener Bestandteile
der Achse. Ein solcher FB sollte zyklisch aufgerufen werden. Erst nach einer erfolgreichen
Initialisierung durfen Bausteine wie MC_Power_BkPlcMc usw. aufgerufen werden.

* MC Power BkPIcMc [P 27] : Der Funktionsbaustein dient zum Ansteuern eines externen Stellgerats.
Der Baustein gibt Freigaben an z. B. Ventilendstufen oder Frequenzumrichter heraus.

* MC AxStandardBody BkPIcMc [P 237] : Der Funktionsbaustein ruft jeweils einen Baustein vom Typ
MC AxRtEncoder BkPIcMc [P_183]: Ermittlung der Istposition der Achse aus den
Eingangsinformationen einer Hardware-Baugruppe.

MC AxRuntime BkPIcMc [P 221]: Ubernimmt die Profilgenerierung.

MC AxRtFinish BkPIcMc [»_230]: Anpassung des Stellwertes an die Besonderheiten der Achse
(Kennlinienlinearisierung)

MC AxRtDrive BkPIcMc [»_172]: Der Funktionsbaustein ibernimmt die Aufbereitung des Stellwerts der
Achse fUr die Ausgabe auf einer Hardware-Baugruppe.

* MC AxAdsCommServer BkPIcMc [P 263] : Stellt die Verbindung zu PIcMcManager her und tberwacht
diese. Dieser Baustein muss unabhangig von der Initialisierung aufgerufen werden. Nur so ist eine
Inbetriebnahme ohne bereits vorhandene Parameter méglich.

Optional sinnvolle Bausteine sind:

+ MC AxRtlLoggerSpool BkPIcMc [P 244] : Der Funktionsbaustein stellt sicher, dass der LogBuffer der
Library nicht Gberlauft.

* MC_AxParamDelayedSave_BkPIcMc: Fihrt ein automatisches Speichern der Achsparameter durch.
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FUr die Inbetriebnahme wird der so genannte "PlcMcManager" bereitgestellt. Dieser soll die Inbetriebnahme
der Anlage erleichtern, da wesentliche Einstellparameter in diesem Tool zusammengefasst dargestellt
werden.

Far die ersten "Gehversuche" eignet sich das erste Beispiel hervorragend.

Funktionsgruppen Beschreibung

Verwaltungsfunktionen [»_18] Funktionen fir die Verwaltung und Kontrolle von
Achsen, Zugriff auf Parameter und Zustande.

Einzelachsbewegungsfunktionen [»_19] Auslosen und Uberwachen von aktiven
Bewegungen fir Einzelachsen.

Achsgruppenbewegungsfunktionen [»_20] Auslésen und Uberwachen von aktiven
Bewegungen fir Achsgruppen.

Antriebsanpassungen [P 20] Bausteine zur Vorbereitung von Achsstellwerten flr

die Ausgabe auf Ausgabegerate (Klemmen, Steller
usw.) in der Peripherie.

Encoderanpassungen [P 20] Bausteine zur Auswertung von Istpositionsdaten, die
von Eingabegerate (Klemmen, Encoder usw.) in der
Peripherie eingelesen wurden.

Parameterhandhabung [P 20] Bausteine fur das Speichern, Lesen und
Kommunizieren von Parametern.

Bewegungsgeneratoren [» 20] Stellwertgeneratoren fur aktive Achsbewegungen

Regler [P 21] Regler flr verschieden Zustandsgrofien: Position,
Geschwindigkeit, Druck.

Tabellenfunktionen [» 21] Tabellenfunktionen fir nichtlineare Abbildungen und
Kurvenscheiben

Message Logging [P 22] Meldungsaufzeichnung.

Laufzeitfunktionen [» 22] Diverse Laufzeitfunktionen.

Datentypen In der Bibliothek verwendete Aufzahlungen [» 22]

und Strukturen [» 231

3.2 Funktionen, Bausteine und Typen (ab V3.0)

o
1 Hier werden alle vorhandenen Funktionen, Bausteine und Datentypen dieser Library aufgelistet.

Antworten zu haufig gestellten Fragen sowie Hinweise zum Einsatz der Library, zu Inbetriebnahme und
Problemanalyse sowie Beispielprojekte finden Sie in der Knowledge Base [»_302].

Einige der hier aufgefihrten Komponenten sind nicht fur die Benutzung durch eine Applikation vorgesehen.
Ihr Vorhandensein, Interface und Verhalten wird dementsprechend nicht garantiert. Da eine TwinCAT PLC
Library jedoch strikt offen ist besteht keine Moglichkeit, diese internen Komponenten zu verbergen. Es sollte
jedoch unbedingt darauf verzichtet werden, diese entsprechend mit (internal use only) oder (not
recommended) gekennzeichneten Komponenten aus einer Applikation heraus direkt zu benutzen. Sollten
eine dieser Komponenten flir Sie von praktischem Nutzen sein nehmen Sie bitte Kontakt mit unserem
Support auf. Wir werden dann die Moglichkeit priifen, ob Ihnen ein Baustein unabhangig von der Library zur
eigenverantwortlichen Verfugung gestellt werden kann.

Sollte die Library Bausteine, Typen oder Konstanten enthalten, die in der Dokumentation nicht aufgefihrt
werden handelt es sich um nicht freigegebene Elemente, die Gegenstand der aktuellen Softwarepflege und
-entwicklung sind. Diese Elemente diirfen auf keinen Fall in einer Applikation direkt verwendet werden, da
sie in der Regel noch nicht getestet sind.

@ Die Hydraulik Library bietet im Zusammenhang mit elektrischen Antrieben nur einen
eingeschrankten Funktionsumfang. Ein erheblich weiteres Spektrum und eine umfassende
1 Unterstltzung bei Inbetriebnahme und Diagnose bieten TwinCAT NC PTP, NC | und CNC.
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@ Es steht eine Reihe von Bibliotheken zur Verfugung, die auf eine typische Anordnung von Achsen
oder spezielle Funktionalitdten ausgerichtet sind. Diese Bibliotheken setzen die TcPIcHydraulics
Library voraus und sind getrennt zu bestellen.

Name Beschreibung
TcPIcLibHydraulics_30_2R2Vgantry.LIB in Vorbereitung
TcPlcLibHydraulics_30_4R3Vgantry.LIB in Vorbereitung

PLC open Motion Control

Die hier aufgefiihrten Bausteine orientieren sich an:

Technical Specification

PLCopen - Technical Comittee 2 - Task Force

Function blocks for motion control

Part 1 Version 1.1 und Part 2 Version 0.99F (Definition noch nicht endglltig)

Die Namen dieser Bausteine beginnen mit MC_ und enden mit _BkPIcMc.

PLC open

— g No. 0000 | _____

o :& 221..06.2001 -
otion | _
ol __

d Teile der PLCopen Definitionen sind noch nicht endgiiltig. Es kann hierzu Anderungen in
1 zukUnftigen Versionen der Library geben.

Diese Anderungen kénnen betreffen

« Namen, Verhalten oder sogar Existenz von Funktionen, Funktionsbldcken oder abgeleiteten
Datentypen

* Namen, Verhalten, Typen oder Vorhandensein von Eingangs- oder Ausgangssignalen

Administrative Function Blocks

Name Beschreibung

MC CamTableSelect BkPIcMc [P 52] Der Funktionsbaustein initialisiert eine Variable vom Typ
ST_TcPlcMcCamld und bereitet dadurch eine
Kurvenscheibe fir die Kopplung von zwei Achsen vor.

MC Power BkPIcMc [P 27] Funktionsbaustein zum Ansteuern eines externen
Stellgerats.

MC ReadActualPosition BkPIcMc [» 29] Die Istposition einer Achse wird ermittelt.

MC ReadActualTorque BkPIcMc [P 30] Die Istkraft bzw. der Istdruck einer Achse wird ermittelt.

MC ReadActualVelocity BkPlcMc [» 31] Die Istgeschwindigkeit einer Achse wird ermittelt.
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Name

Beschreibung

MC ReadAxisError BkPlcMc [P 32]

Der aktuelle Errorcode einer Achse wird ermittelt.

MC ReadBoolParameter BkPIcMc [ 33]

Die boolschen Parameter einer Achse werden
ausgelesen.

MC ReadDigitalOutput BkPIcMc [P 34]

Der aktuelle Zustand eines digitalen Ausgangs eines
Nockenschaltwerks wird ermittelt.

MC ReadParameter BkPlcMc [»_35]

Die nicht boolschen Parameter einer Achse werden
ausgelesen.

MC ReadStatus BkPIcMc [P 371

Der Zustand der Achse wird dekodiert.

MC Reset BkPIcMc [P 39]

Die Achse wird in einen betriebsbereiten Zustand
versetzt.

MC ResetAndStop BkPIcMc [P 40]

Die Achse wird in einen betriebsbereiten Zustand
versetzt und befindet sich im Stillstand.

MC SetOverride BkPIcMc [» 41]

Der Override der Achse wird gesetzt.

MC SetPosition BkPIcMc [» 43]

Die Istposition der Achse wird gesetzt.

MC SetReferenceFlag BkPIcMc [» 44]

Das Referenzier-Flag der Achse wird definiert. (Funktion
ist nicht durch PLCopen definiert)

MC WriteBoolParameter BkPIcMc [P 45]

Die boolschen Parameter einer Achse werden
geschrieben.

MC WriteDigitalOutput BkPlcMc [P 46]

Der aktuelle Zustand eines digitalen Ausgangs eines
Nockenschaltwerks wird definiert.

MC WriteParameter BkPIcMc [» 47]

Die nicht boolschen Parameter einer Achse werden
geschrieben.

Motion Function Blocks, Single Axis

Name

Beschreibung

MC DigitalCamSwitch BkPIcMc [P 53]

Erzeugung von Software-Nocken in Abhangigkeit von
Position, Bewegungsrichtung und Geschwindigkeit einer
Achse.

MC EmergencyStop BkPIcMc [» 56]

Stoppen einer Bewegung ohne Erreichen der
Zielposition. (Funktion ist nicht durch PLCopen definiert)

MC Halt BkPIcMc [» 67]

Stoppen einer Bewegung ohne Erreichen der
Zielposition.

MC Home BkPIcMc [» 68]

Auslésung und Uberwachung einer Referenzfahrt.

MC ImediateStop BkPIcMc [» 71]

Stoppen einer Bewegung ohne Erreichen der
Zielposition. (Funktion ist nicht durch PLCopen definiert)

MC MoveAbsolute BkPIcMc [P 72]

Start und Uberwachung einer Positionierung mit
angebbarer Geschwindigkeit auf eine absolut
angegebene Zielkoordinate.

MC MoveloySticked BkPlcMc [» 74]

Starten und Kontrollieren einer Achsbewegung mit einem
proportionalen Steuergerat. (Funktion ist nicht durch
PLCopen definiert)

MC MoveRelative BkPIcMc [P 76]

Start und Uberwachung einer Positionierung mit
angebbarer Geschwindigkeit um eine absolut
angegebene Strecke.

MC MoveVelocity BkPIcMc [» 78]

Start und Uberwachung einer Positionierung mit
angebbarer Geschwindigkeit, aber ohne Zielangabe.

MC RampedStop BkPIcMc [P 79]

Stoppen einer Bewegung mit einer reinen Zeitrampe.

MC Stop BkPIcMc [» 81]

Stoppen einer Bewegung ohne Erreichen der
Zielposition.
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Motion Function Blocks, Multiple Axis

Name

Beschreibung

MC Camlin BkPIcMc [» 48]

Der Funktionsbaustein startet und Gberwacht eine
Kurvenscheiben-Kopplung zwischen zwei Achsen.

MC CamOQut BkPIcMc [P 50]

Der Funktionsbaustein |0st eine Kurvenscheiben-
Kopplung zwischen zwei Achsen.

MC Gearln BkPIcMc [» 62]

Start und Uberwachung der Getriebe-Kopplung von zwei
Achsen.

MC GearlnPos BkPIcMc [» 64]

Fliegende Getriebe-Kopplung von zwei Achsen.

MC GearQut BkPIcMc [P 66]

Auflésen der Getriebe-Kopplung von zwei Achsen.

System Function Blocks

Name

Beschreibung

MC AxRtDrive BkPIcMc [» 172]

Aufbereitung des Stellwerts der Achse fur die Ausgabe
auf einer Hardware-Baugruppe, Mapping-Hinweise.

MC AxRtEncoder BkPIcMc [P 183]

Ermittlung der Istposition der Achse aus den
Eingangsinformationen einer Hardware-Baugruppe,
Mapping-Hinweise.

MC AxRtFinish BkPlcMc [» 230]

Anpassung des erzeugten Stellwerts an die
Besonderheiten der Achse.

MC AxRtFinishLinear BkPlcMc [» 231]

Anpassung des erzeugten Stellwerts an die
Besonderheiten der Achse unter Berlcksichtigung einer
Kennlinie.

MC AxRuntime BkPIcMc [P 227]

Stellwertgenerierung und Lageregelung der Achse.

MC AxRtGenerator BkPIcMc [» 221]

Stellwertgenerierung der Achse.

MC AxRtController BkPIcMc [P 229]

Lageregelung der Achse.

System Function Blocks, andere Istwerte

Name

Beschreibung

MC AxRtReadForceDiff BkPIcMc [P 199]

Ermittlung der differentiellen Istkraft einer Achse.

MC AxRtReadForceSingle BkPlcMc [P 202]

Ermittlung der einseitigen Istkraft einer Achse.

MC AxRtReadPressureDiff BkPIcMc [P 204]

Ermittlung des differentiellen Istdrucks einer Achse.

MC AxRtReadPressureSingle BkPIcMc [» 207]

Ermittlung des einseitigen Istdrucks einer Achse.

System Function Blocks, Parameter

Name

Beschreibung

MC AxAdsCommServer BkPIcMc [P 263]

Die Applikation wird mit den Fahigkeiten eines ADS-
Servers ausgestattet.

MC AxAdsReadDecoder BkPIcMc [P 266]

Der Funktionsbaustein dekodiert ADS-Read-Zugriffe fur
einen ADS-Server.

MC AxAdsWriteDecoder BkPIcMc [P 268]

Der Funktionsbaustein dekodiert ADS-Write-Zugriffe fr
einen ADS-Server.

MC AxAdsPtrArrCommServer BkPIcMc [» 265]

Die Applikation wird mit den Fahigkeiten eines ADS-
Servers ausgestattet.

MC AxParamAuxLabelsLoad BkPIcMc [P 269]

Die Beschriftungstexte fur die kundenspezifischen
Achsparameter aus einer Datei laden.

MC AxParamlLoad BkPIcMc [P 270]

Parameter einer Achse aus einer Datei laden.

MC AxParamSave BkPIcMc [P 271]

Parameter einer Achse in eine Datei schreiben.

MC AxParamDelayedSave BkPIcMc [P 245]

Verzogertes Schreiben der Achs-Parameter.
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Name

Beschreibung

MC AxUtiReadCoeDriveTerm BkPIcMc [P 272]

Inhalt eines Registers aus der EL-Klemme lesen, die als
Antriebsschnittstelle fir die Achse dient.

MC AxUtiReadCoeEncTerm BkPIcMc [P 274]

Inhalt eines Registers aus der EL-Klemme lesen, die als
Encoderschnittstelle fir die Achse dient.

MC AxUtiReadRegDriveTerm BkPIcMc [P 276]

Inhalt eines Registers aus der KL-Klemme lesen, die als
Antriebsschnittstelle fir die Achse dient.

MC AxUtiReadRegEncTerm BkPIcMc [P 277]

Inhalt eines Registers aus der KL-Klemme lesen, die als
Encoderschnittstelle flir die Achse dient.

MC AxUtiUpdateRegDriveTerm BkPIcMc [» 278]

Einen Parametersatz in die Register einer KL-Klemme
schreiben, die als Antriebsschnittstelle fur die Achse
dient.

MC AxUtiUpdateRegEncTerm BkPlcMc [P 280]

Einen Parametersatz in die Register einer KL-Klemme
schreiben, die als Encoderschnittstelle fir die Achse
dient.

MC AxUtiWriteCoeDriveTerm BkPIcMc [» 282]

Inhalt eines Registers in der EL-Klemme schreiben, die
als Antriebsschnittstelle fir die Achse dient.

MC AxUtiWriteCoeEncTerm BkPIcMc [P 283]

Inhalt eines Registers in der EL-Klemme schreiben, die
als Encoderschnittstelle flir die Achse dient.

MC AxUtiWriteRegDriveTerm BkPlcMc [P 285]

Inhalt eines Registers in der KL-Klemme schreiben, die
als Antriebsschnittstelle fur die Achse dient.

MC AxUtiWriteRegEncTerm BkPlcMc [P 286]

Inhalt eines Registers in der KL-Klemme schreiben, die
als Encoderschnittstelle fur die Achse dient.

MC LinTableExportToAsciFile BkPIcMc [» 259]

Der Funktionsbaustein exportiert eine
Linearisierungstabelle in eine Datei im ASCI Format.

MC LinTableExportToBinFile BkPIcMc [» 260]

Der Funktionsbaustein exportiert eine
Linearisierungstabelle in eine Datei im Binar-Format.

MC LinTablelmportFromAsciFile BkPIcMc [» 261]

Der Funktionsbaustein importiert eine
Linearisierungstabelle aus einer Datei im ASCI Format.

MC LinTablelmportFromBinFile BKkPIcMc [P 262]

Der Funktionsbaustein importiert eine
Linearisierungstabelle aus einer Datei im Binar-Format.

System Function Blocks, Controllers

Name

Beschreibung

MC AxCtrlAutoZero BkPIcMc [» 151]

Automatischer Nullpunktabgleich.

MC AxCtrlPressure BkPIcMc [»_156]

Regler fir eine aufbauend wirkende Druckregelung.

MC AxCtrlPressureFF Ex BkPlcMc [» 160]

Erweiterter Regler fiir eine aufbauend wirkende
Druckregelung.

MC_ AxCtrlPullbackOnPressure_BkPIcMc

Regler fir eine verdrangend wirkende Druckregelung.

MC AxCtrISlowDownOnPressure BkPlcMc [P_162]

Regler fir eine ablésende Druckregelung.

MC AxCtriIStepperDeStall BkPIcMc [P_167]

Uberwachung der Bewegung einer Schrittmotorachse.

MC_AxCtrlVelocity_BkPIlcMc

Regler fir die Achs-Geschwindigkeit.

MC_AxCtrlVeloMoving_BkPIlcMc

Regler fir die Achs-Geschwindigkeit.

System Function Blocks, TableFunctions

Name

Beschreibung

MC AxTableFromAsciFile BkPIcMc [» 213]

Lesen des Inhalts einer Tabelle aus einer Textdatei.

MC AxTableFromBinFile BkPlcMc [P 215]

Lesen des Inhalts einer Tabelle aus einer binare Datei.

MC AxTableReadOutNonCyclic BkPIcMc [P 216]

Funktionsbaustein zur Ermittlung der einem Master-Wert
zugeordneten Slave-Werte mit Hilfe einer Tabelle.

MC AxTableToAsciFile BkPIcMc [P 218]

Schreiben des Inhalts einer Tabelle in eine Textdatei.

MC AxTableToBinFile BkPIcMc [» 219]

Schreiben des Inhalts einer Tabelle in eine bindre Datei.
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System Function Blocks, Message Logging

Name

Beschreibung

MC AxRtLogAxisEntry BkPlcMc [P 240]

Eine achsbezogene Meldung wird in den LogBuffer der
Library eingetragen.

MC AxRtLogClear BkPlcMc [P 241]

Alle Eintrage im LogBuffer I6schen und initialisieren.

MC AxRtLogEntry BkPIcMc [P 242]

Eine Meldung wird in den LogBuffer der Library
eingetragen.

MC AxRtLoggerDespool BkPIcMc [P 242]

Minimalanzahl von freien Meldungen im LogBuffer der
Library sicherstellen.

MC AxRtLoggerRead BkPIcMc [P 243]

Lesen einer Meldung aus dem LogBuffer der Library.

MC AxRtLoggerSpool BkPIcMc [P 244]

Ubertragung von Meldungen aus dem LogBuffer der
Library in die Ereignisanzeige von Windows.

System Function Blocks, Laufzeitfunktionen

Name

Beschreibung

MC AxRtCheckSyncDistance BkPlcMc [P 228]

Uberwachung der Entfernung zwischen Referenznocken
und Nullimpuls.

MC AxRtCmdBufferExecute BkPIcMc [» 240]

Abarbeitung des Kommando-Puffers.

MC AxRtCommandslLocked BkPIcMc [P 246]

Die Funktion erleichtert das Setzen und Léschen einer
Schutzfunktion im Status-Doppelwort einer Achse.

MC AxRtGoErrorState BkPIcMc [P 233]

(not recommended) Die Achse wird in einen Stdrzustand
versetzt.

MC AxRtMoveChecking BkPIcMc [P 234]

Uberwachung der Bewegung einer Achse.

MC AxRtSetDirectOutput BkPlcMc [P 235]

Direkte Ausgabe eines Stellwerts.

MC AxRtSetExtGenValues BkPlcMc [P 236]

Versorgung einer Achse mit Flihrungsgréfien, die nicht
aus dem achseigenen Generator stammen.

MC AxStandardBody BkPIcMc [P 237]

Aufruf der Ublichen Unterbestandteile einer Achse
(Encoder, Generator, Finish, Drive).

MC AxUtiAutoldent BkPlcMc [P 254]

Automatische Ermittlung von Parametern der Achse.

MC_AxUtiAutoldentSlave BkPIlcMc

in Vorbereitung: Automatische Ermittlung von
Parametern einer Slave-Achse.

MC AxUtiAverageDerivative BKkPIcMc [P 249]

Ermittlung der Ableitung eines Wertes durch numerische
Differentiation Gber mehr als einen Zyklus.

MC AxUtiPT1 BkPIcMc [»_250]

Berechnung eines Tiefpass 1. Ordnung.

MC AxUtiPT2 BkPIcMc [» 251]

Berechnung eines Tiefpass 2. Ordnung.

MC AxUtiSlewRateLimitter BkPIcMc [P 252]

Erzeugung einer anstiegsbegrenzten Rampe.

MC AxUtiSlidingAverage BkPIcMc [P 253]

Ermittlung eines gleitenden Mittelwerts.

MC AxUtiStandardInit BkPIcMc [P 238]

Initialisierung und Uberwachung der Bestandteile einer
Achse.

MC FunctionGeneratorFD BkPIcMc [» 211]

Ein Funktionsgenerator.

MC FunctionGeneratorSetFrg BkPlcMc [P 212]

Aktualisiert die Arbeitsfrequenz einer Zeitbasis flir einen
oder mehrere Funktionsgeneratoren.

MC FunctionGeneratorTB BkPIcMc [P 212]

Aktualisiert eine Zeitbasis fir einen oder mehrere
Funktionsgeneratoren.

Datentypen: Enumerationen

Name

Beschreibung

E TcMcCurrentStep [» 88]

Diese Enumeration liefert Codes flr die internen
Zustande der Stellwertgeneratoren.
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Name

Beschreibung

E TcMcDriveType [P 90]

Die Konstanten in dieser Enumeration werden zur
Kennzeichnung von fir die Stellwertausgabe einer Achse
verwendeter Hardware benutzt.

E TcMcEncoderType [P 93]

Die Konstanten in dieser Enumeration werden zur
Kennzeichnung von fir die Istwerterfassung einer Achse
verwendeter Hardware benutzt.

E TcMCFbState [» 96]

Diese Enumeration liefert Codes fiir den aktuellen
Zustand einer Achse.

E TcMcHomingType [P 96]

Diese Enumeration liefert Codes fiir die
Referenziermethode einer Achse.

E TcMCParameter [P 97]

Die Konstanten in dieser Auflistung werden zur
Parameternummerierung benutzt.

E TcMcPressureReadingMode [P 111]

Die Konstanten in dieser Auflistung legen fest, welcher
Istwert in der ST_TcHydAxRtData Struktur der Achse mit
dem Ergebnis einer Druck- oder Krafterfassung zu
aktualisieren ist.

E TcMcProfileType [P 110]

Die Konstanten in dieser Auflistung werden zur
Kennzeichnung von Stellwertgeneratoren benutzt.

E TcPlcBufferedCmdType BkPIcMc [P _86]

In Vorbereitung: Die Konstanten in dieser Auflistung
werden zur Kennzeichnung von bepufferten
Achskommandos.

MC BufferMode BkPlcMc [P 112]

Die Konstanten in dieser Auflistung werden zur
Steuerung des Blendings nach PLC Open verwendet.

MC Direction BkPIcMc [» 115]

Diese Enumeration liefert Codes flr die Richtung einer
Bewegung, wenn diese Information nicht in anderen
Daten enthalten oder aus der Situation heraus
feststellbar ist.

MC HomingMode BkPIcMc [P 115]

Diese Enumeration liefert Codes flr die Festlegung der
Referenziermethode.

MC StartMode BkPIcMc [» 116]

Die Konstanten in dieser Auflistung werden zur
Kennzeichnung der Modi beim Starten von Achsen
benutzt.

Datentypen: Strukturen

Name

Beschreibung

Axis Ref BkPIcMc [»_84]

Eine Variable von diesem Typ enthalt alle nétigen
Variablen oder Pointer auf Variablen, die zu einer Achse
gehoren.

CAMSWITCH REF BkPIcMc [P 114]

Eine Variable von diesem Typ wird an einen
MC DigitalCamSwitch BkPIcMc [P 53] Baustein
Ubergeben.

MC CAM ID BkPIcMc [r 113]

Eine Variable von diesem Typ enthalt die Beschreibung
einer zur Kopplung vorbereiteten Kurvenscheibe.

MC CAM REF BkPIcMc [»_113]

Eine Variable von diesem Typ enthalt die Beschreibung
einer bereitgestellten Kurvenscheibe.

OUTPUT REF BkPIcMc [P 117]

Eine Variable von diesem Typ enthalt Ausgabedaten
eines MC DigitalCamSwitch BkPlcMc [P 53] Bausteins.

ST FunctionGeneratorFD BkPIcMc [P 117]

Eine Variable von diesem Typ enthalt Parameter fiir die
Definition der Ausgangssignale eines
Funktionsgenerators.

ST FunctionGeneratorTB BkPIcMc [>_118]

Eine Variable von diesem Typ enthalt Parameter fir die
Definition einer Zeitbasis fur einen Funktionsgenerator.

ST TcMcAutoldent [» 118]

Eine Variable von diesem Typ enthalt die Parameter fur
einen MC AxUtiAutoldent BkPIcMc [P 254] Baustein.
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Name Beschreibung

ST TcMcAuxDatalabels [» 137] Eine Variable von diesem Typ enthalt Beschriftungstexte
der kundenspezifischen Achsparameter.

ST TcHydAxParam [P_120] Eine Variable von diesem Typ enthalt alle Parameter
einer Achse.

ST TcHydAxRtData [» 131] Eine Variable von diesem Typ enthalt die Laufzeitdaten
einer Achse.

ST TcPIcMclLogBuffer [P 142] Eine Variable mit dieser Struktur bildet den LogBuffer der
Library.

ST TcPlcMcLogEntry [P 142] Eine Variable mit dieser Struktur enthalt eine Meldung
des LogBuffer der Library.

ST TcPlcDevicelnput [P 138] Diese Struktur enthalt die Eingangsabbild-Variablen einer
Achse.

ST TcPlcDeviceOutput [P 140] Diese Struktur enthalt die Ausgangsabbild-Variablen
einer Achse.

ST TcPlcRegDataltem [»_143] Diese Struktur enthalt einen Parametersatz fur eine KL-
Klemme.

ST TcPlcRegDataTable [» 144] Diese Struktur enthalt einen Parameter fir eine KL-
Klemme.

TRACK REF BkPlcMc [r_116] In Vorbereitung.

3.3 Die Hydraulikbibliothek

Um den Anforderungen der Hydraulik gerecht zu werden, sind fir die Regelung spezielle Algorithmen
notwendig. Die SPS Bibliotheken TcPIlcHydraulics_30 (fur TC2) und TC2_Hydraulics (fir TC3) fassen eine
Reihe von Bausteinen und Funktionen zum Thema hydraulische Achsen sowie die darin verwendeten
Datentypen zusammen. Sie erweitern die Unterstltzung dieser Antriebstechnologie indem sie den Betrieb
von Achsen ermdoglichen, die durch ihre Eigenschaften (Grenzfrequenz, stark streuendes Verhalten) nicht
zur Lageregelung geeignet sind oder deren Aufgaben sich von dem bei elektrischen Servo-Achsen stark
unterscheiden.

Das hier vorgestellte Produkt umfasst:
+ die Softwarebibliothek "TcPlcHydraulics.lib" bzw. "Tc2_Hydraulics.compiled-library"
» das Inbetriebnahme Tool "PlcMcManager.exe"

Um die Nutzung der Bibliothek zu vereinfachen sind die Bausteine entsprechend den Vorgaben der
Nutzerorganisation der IEC61131 Anwender (PLCopen) ausgefiihrt und entsprechend zertifiziert.

PLC open

— 2 No. 0000 | ____

o :& _21..06.2001 -
otion|
trol | _

o
1 Die Dokumentation der Version V2.1 wird auch weiterhin zur Verfligung stehen.
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Themen der Bibliothek:

* Auswertung von Encodern [P_183]

* Auswertung von Druckmessdosen
« diverse Filterfunktionen
o Pt1-Filter

o Gleitender-Mittelwert [P 253]

o Anstiegsbegrenzung [P 252]

* voller Zugriff auf interne GréRen
* Bewegungssteuerung
» Regler fir
o Druck/Kraft
o Position
o Geschwindigkeit
o Maglichkeit der eigenen Reglerentwicklung
» Synchronisierung von hydraulischen sowie elektrischen Achsen
» Anpassung der Stellwerte an Ausgabegerate
+ Vollstdndige Handhabung komplexer Gerate
* Message Logging
» Parameterhandhabung
o Speicher- und Laderoutinen
> Autosave
» Kennlinien-Linearisierung
o abschnittsweise

o Kompensations-Kennlinie [P 254]

Folgende Bewegungssteuerungen werden unterstiitzt:

1. Zeitgefuhrte Bewegungssteuerung:
o Die steuernde Grole der Profilgenerierung ist die Zeit.
o Der Generator ,kennt die Achse nicht.

o Nur der vorgesteuerte Lageregler stellt die Verbindung her.
2. Weggefuhrte Bewegungssteuerung:

> Die steuernde GroRe der Profilgenerierung ist der Restweg.
o Der Generator ,kennt” die Achse.

o Wahrend der Bewegung ist keine Lageregelung mdglich/nétig.
3. Abhangige Bewegungssteuerung:

> Die Sollwerte werden Uber eine Abbildungsvorschrift (Getriebeformel, Kurventabelle) aus den
Werten einer anderen Achse berechnet.

o Der Generator ,kennt* die Achse nicht.
o Nur der vorgesteuerte Lageregler stellt die Verbindung her.

Weggefiihrte und zeitgefiihrte Bewegungssteuerung:

Die zeitgeflihrte Bewegungssteuerung benutzt die Zeit als Bezugsvariable. Die Grundgleichungen sind
v=a*t und

s=0.5"a*t*t.

Der Sollwertgenerator gibt eine Geschwindigkeit und eine Position vor, diese wird vom Lage- und
Geschwindigkeitsregler ausgewertet und mit der aktuellen Position verrechnet.
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Bei der weggesteuerten Positionierung wird im Gegensatz zur zeitgesteuerten der Stellwert der Achse als
Funktion des Restwegs berechnet. Durch Umstellen der obigen Gleichungen erhalt man

v=sqrt(2*a*s).
Beide Verfahren haben Vor- und Nachteile.

» Zeitgesteuerte Achsen bendtigen gerade fiir Beschleunigungs- und Verzégerungsvorgange einen
geschlossenen Regelkreis. Nur Uber die Riickkopplung ist es dem Geschwindigkeitsregler moéglich die
richtige AusgabegrofRe zu generieren. Ein solcher Regelkreis reagiert aber stark auf Stick/Slip-Effekte
oder Versorgungsdruckschwankungen, wodurch das System leicht zum Schwingen angeregt wird.

* Weggesteuerte Achsen mussen nicht in einem geschlossenen Regelkreis betrieben werden. Damit ist
dieses Verfahren wesentlich robuster gegeniber aulieren Storeinflissen.

» Da die weggesteuerten Achsen nicht die Zeit sondern den Weg als Basis haben, wird eine
Geschwindigkeit gestellt, aber nicht nachgeregelt. Aus diesem Grund ist die Positionierung von
hydraulischen Achsen sehr robust.

Beide Verfahren werden von der Hydraulik-Bibliothek unterstiitzt und kénnen auch kombiniert verwendet
werden.
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4 PLCopen Motion Control

4.1 Administrative

411 MC_Power_BkPIcMc (ab V3.0)

MC Power BEPlcMc

Enahle Status —
Enable Positive Error
Enable Hegative Errorll —
BufferMode

Der Funktionsbaustein dient zum Ansteuern eines externen Stellgerats. Weitere Informationen zu diesem

Thema finden Sie unter FAQ #9 [» 310].

#! Eingdnge

—Hnxis Bugy ——

VAR INPUT
Enable: BOOL;
Enable Positive: BOOL;
Enable Negative: BOOL;
BufferMode: MC BufferMode BkPlcMc:=Aborting BkPlcMc; (ab/from V3.0.8)
END VAR
Name Typ Beschreibung
Enable BOOL Ein TRUE an diesem Eingang schaltet ein
externes Stellgerat einer Achse aktiv.
Enable_Positive BOOL Ein TRUE an diesem Eingang schaltet die

richtungsbezogene Freigabe eines externen
Stellgerats einer Achse fir Bewegungen in
positiver Richtung aktiv.

Enable_Negative BOOL

Ein TRUE an diesem Eingang schaltet die
richtungsbezogene Freigabe eines externen
Stellgerats einer Achse fir Bewegungen in
negativer Richtung aktiv.

BufferMode

MC_BufferMode BkPIcMc

reserviert. Dieser Eingang wurde vorbereitend

erganzt und sollte derzeit nicht oder mit der

Konstanten Aborting_BkPIcMc belegt werden. (ab

V3.0.8)

#/E- Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Axis: Axis Ref BkPlcMc;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Axis Axis_Ref BkPIlcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ
Axis Ref BkPIcMc [P _84] zu Ubergeben.

& Ausginge

VAR OUTPUT
Busy: BOOL;
Status: BOOL;
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Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
END_VAR
Name Typ Beschreibung
Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
Status BOOL Hier wird die Betriebsbereitschaft signalisiert.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorlD UDINT Hier wird eine codierte Fehlermeldung bereitgestellt.

Verhalten des Bausteins

Dieser Baustein dient zur Steuerung von externen Stellgeraten. Dabei kann es sich um Baugruppen zur
Ventilansteuerung (Onboard Endstufe des Ventils oder Schaltschrank-Baugruppe), um Frequenzumrichter
oder Servoverstarker handeln. Diese Gerate bendtigen in der Regel ein digitales Signal zur Freigabe der
Energieabgabe durch eine Leistungsstufe. Je nach Ausflihrung des Gerats kdnnen zusatzlich die
Bewegungsrichtungen "Positiv" und "Negativ" gezielt aktiv geschaltet werden.

Die Eingangssignale des Bausteins werden in die Interfaces zum Peripherie-Gerat weitergereicht. Zusatzlich
wird durch Enable eine Fehleriiberwachung aktiviert.

Bei jedem Aufruf untersucht der Baustein das libergebene Achsinterface. Dabei kdnnen eine Reihe von
Problemen erkannt und gemeldet werden:

* Istin nDrive_Type in pStAxParams der Wert iTcMc_DriveAx2000_XXXXX eingestellt, wird wie folgt
weiter verfahren:

o |st einer der Pointer pStDeviceOutput und pStDevicelnput in Axis Ref BkPIcMc [P 84] nicht
initialisiert reagiert der Baustein mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdPtrPIcDriveln bzw.
dwTcHydErrCdPtrPIcDriveOut. Status ist dann FALSE.

o Wenn in der Kommunikation mit dem AX-Gerat eine Stérung erkannt wird oder im pStDevicelnput
Interface eine Stormeldung des AX-Gerats auftritt reagiert der Baustein mit Error und einem
ErrorlD, der in den Globalen Konstanten [»_326] der Bibliothek definiert ist. Status ist dann FALSE
und die Achse wird in einen Stdérzustand mit dem Achsfehler dwTcHydErrCdDriveNotReady
versetzt.

o Andernfalls wird am Status der Wert von Enable zuriickgegeben.

« Istin nDrive_Type in pStAxParams der Wert iTcMc_DriveKL2531 oder iTcMc_DriveKL2541 eingestellt,
wird wie folgt weiter verfahren:

o Die Pointer pStDeviceOutput und pStDevicelnput in Axis Ref BkPIcMc [»_84] werden Uberprift.
Sind diese Pointer nicht initialisiert reagiert der Baustein mit Error und
ErrorlD:=dwTcHydErrCdPtrPIcDriveln bzw. dwTcHydErrCdPtrPIcDriveOut. Status ist dann
FALSE.

o Wenn in der Kommunikation mit der E/A-Klemme eine Stérung erkannt wird oder im
pStDevicelnput Interface eine Stérmeldung der Klemme auftritt reagiert der Baustein mit Error und
einem ErrorID, der in den Globalen Konstanten [»_326] der Bibliothek definiert ist. Status ist dann
FALSE und die Achse wird in einen Stérzustand mit dem Achsfehler
dwTcHydErrCdDriveNotReady versetzt.

o Enable wird benutzt um die Klemmenendstufe durch ein Bit in pStDeviceOutput.bTerminalCtrl zu
aktivieren. Das Bereit-Signal in bTerminalCtrl.bTerminalState wird als Status zuriickgegeben.

o Der Wert von Enable_Positive wird bei fehlerfreiem Zustand des Antriebsinterfaces mit der
Maske dwTcHydDcDwFdPosEna in nDeCtrIDWord von pStAxRtData eingetragen.

o Der Wert von Enable_Negative wird bei fehlerfreiem Zustand des Antriebsinterfaces mit der
Maske dwTcHydDcDwFdNegEna in nDeCtrIDWord von pStAxRtData eingetragen.
+ Andernfalls wird eine Uberpriifung der Pointer pStDevicelnput und pStDeviceOutput in
Axis Ref BkPIcMc [P 84] vorgenommen. Sind diese Pointer nicht initialisiert reagiert der Baustein mit

Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdPtrPIcDriveln bzw. dwTcHydErrCdPtrPIcDriveOut. Status ist dann
FALSE.

> Andernfalls wird am Status der Wert von bPowerOk aus pStDevicelnput zuriickgegeben.
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* Der Wert von Enable wird bei fehlerfreiem Zustand des Antriebsinterfaces mit der Maske
dwTcHydDcDwCtrIEnable in nDeCtrIDWord von pStAxRtData eingetragen.

« Der Wert von Enable_Positive wird bei fehlerfreiem Zustand des Antriebsinterfaces mit der Maske

dwTcHydDcDwFdPosEna in nDeCtriIDWord von pStAxRtData eingetragen.

» Der Wert von Enable_Negative wird bei fehlerfreiem Zustand des Antriebsinterfaces mit der Maske

dwTcHydDcDwFdNegEna in nDeCtrIDWord von pStAxRtData eingetragen.

Dieser Baustein benétigt keine Zeit zur Durchfiihrung seiner Aufgaben. Der Ausgang Busy wird zu

1 keinem Zeitpunkt den Wert TRUE annehmen und ist nur aus Kompatibilitdtsgrinden vorhanden.

41.2

MC_ReadActualPosition_BkPIlcMc (ab V3.0)

MC ReadActualPosition BEPlcMc
—nxis
Enable

Buay ———
Valid -
Error —

ErrorlD—
Position—

Der Funktionsbaustein ermittelt die aktuelle Position einer Achse.

#! Eingdnge

VAR INPUT
Enable: BOOL;
END VAR
Nanme Typ Beschreibung
Enable BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang I6st eine Aktualisierung des
Positionswertes aus.

#/E- Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Axis: Axis Ref BkPlcMc;
END VAR
Nanme Typ Beschreibung
Axis Axis_Ref BkPIlcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis_Ref BkPIcMc zu
Ubergeben.

& Ausginge

VAR OUTPUT
Busy: BOOL;
Valid: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
Position: LREAL;
END VAR
Nanme Typ Beschreibung
Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
Valid BOOL Hier wird die erfolgreiche Ermittlung der Istposition signalisiert.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.
Position LREAL |[mm] Die Istposition.
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Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Enable hin untersucht der Baustein das Ubergebene Achsinterface. Dabei
kénnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

» Befindet sich die Achse in einem gestorten Zustand und ist die Ursache ein Encoder-Problem wird mit
Error und ErrorlD:=Errorcode des Encoders reagiert.

Wenn diese Uberpriifungen ohne Problem durchgefiihrt werden konnten wird die Istposition ermittelt und
Valid gemeldet.

Eine fallende Flanke an Enable I6scht alle anstehenden Ausgangssignale.

d Dieser Baustein benétigt keine Zeit zur Durchfiihrung seiner Aufgaben. Der Ausgang Busy wird zu

keinem Zeitpunkt den Wert TRUE annehmen und ist nur aus Kompatibilitdtsgriinden vorhanden.

41.3 MC_ReadActualTorque_BkPIcMc (ab V3.0)

MC BeadActualTorgue BEPlcMc
—Anxis © Valid——
—Enable Busy —
Error —
ErrorlD —
Torgue —

Der Funktionsbaustein ermittelt die aktuelle Istkraft bzw. den Istdruck einer Achse.

# Eingdnge

VAR INPUT
Enable: BOOL;
END VAR

Name Typ Beschreibung
Enable |BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang I6st eine Aktualisierung des Istwertes aus.

#/E Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Axis: Axis_Ref BkPlcMc;
END_ VAR

Name Typ Beschreibung

Axis Axis_Ref_BkPlcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [»_84]
zu Ubergeben.

& Ausginge

VAR OUTPUT

Valid: BOOL;

Busy: BOOL;

Error: BOOL;

ErrorID: UDINT;

Torque: LREAL;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Valid BOOL Hier wird die erfolgreiche Ermittlung des Istwertes signalisiert.
Busy BOOL Dieser Ausgang ist fur die Dauer der Abarbeitung des Kommandos auf TRUE.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
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Name Typ Beschreibung

ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.

Torque LREAL |Die Istkraft bzw. der Istdruck.

Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Enable hin untersucht der Baustein das Ubergebene Achsinterface. Dabei
kénnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

+ Befindet sich die Achse in einem gestorten Zustand und ist die Ursache ein Encoder-Problem wird mit
Error und ErrorlD:=Errorcode des Encoders reagiert.

Wenn diese Uberpriifungen ohne Problem durchgefiihrt werden konnten wird die Istkraft bzw. der Istdruck
ermittelt und Valid gemeldet.

Eine fallende Flanke an Enable I6scht alle anstehenden Ausgangssignale.

d Dieser Baustein benétigt keine Zeit zur Durchfiihrung seiner Aufgaben. Der Ausgang Busy wird zu
1 keinem Zeitpunkt den Wert TRUE annehmen und ist nur aus Kompatibilitatsgriinden vorhanden.

41.4 MC_ReadActualVelocity_BkPlcMc (ab V3.0)

MC ReadActualVelocity BEPlcMc
—Angis " Valid|—
—Enable Buay —
Error —
ErrorID —
Velocity [—

Der Funktionsbaustein ermittelt die aktuelle Geschwindigkeit einer Achse.

#! Eingdnge

VAR INPUT
Enable: BOOL;
END VAR

Name Typ Beschreibung

Enable |BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang I6st eine Aktualisierung des
Geschwindigkeitswertes aus.

#/E- Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Axis: Axis Ref BkPlcMc;
END_VAR

Name Typ Beschreibung

Axis Axis_Ref_BkPlcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [» 84]
zu Ubergeben.

& Ausginge

VAR OUTPUT
Valid: BOOL;
Busy: BOOL;
Error: BOOL;

TS5810 Version: 1.1 31



PLCopen Motion Control BEGKHOFF

ErrorID: UDINT;
Velocity: LREAL;
END_VAR
Name Typ Beschreibung
Valid BOOL Hier wird die erfolgreiche Ermittlung der Geschwindigkeit signalisiert.
Busy BOOL Dieser Ausgang ist fur die Dauer der Abarbeitung des Kommandos auf TRUE.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.
Velocity LREAL |[mm/s] Die Istgeschwindigkeit.

Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Enable hin untersucht der Baustein das Gbergebene Achsinterface. Dabei
kénnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

» Befindet sich die Achse in einem gestorten Zustand und ist die Ursache ein Encoder-Problem wird mit
Error und ErrorlD:=Errorcode des Encoders reagiert.

Wenn diese Uberpriifungen ohne Problem durchgefiihrt werden konnten wird die Geschwindigkeit ermittelt
und Valid gemeldet.

Eine fallende Flanke an Enable I6scht alle anstehenden Ausgangssignale.

d Dieser Baustein benétigt keine Zeit zur Durchfiihrung seiner Aufgaben. Der Ausgang Busy wird zu
1 keinem Zeitpunkt den Wert TRUE annehmen und ist nur aus Kompatibilitatsgriinden vorhanden.

41.5 MC_ReadAxisError_BkPIcMc (ab V3.0)

MC ReadAxisError BkPlcMc
—HAnyis i Busy ——
—Enable Valid
Error—
ErrorID
AxisErrorID —

Der Funktionsbaustein ermittelt den aktuellen Errorcode einer Achse.

#! Eingdnge

VAR INPUT
Enable: BOOL;
END VAR

Name Typ Beschreibung
Enable |BOOL Ein TRUE an diesem Eingang I6st eine Aktualisierung des Errorcodes aus.

#/E- Ein-/Ausginge

VAR_INOUT
Axis: Axis Ref BkPlcMc;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Axis Axis_Ref |Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [»_84] zu libergeben.
_BkPlcMc
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& Ausginge

VAR OUTPUT
Busy: BOOL;
Done: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
AxisErrorID:UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
Done BOOL Hier wird die erfolgreiche Ermittlung der Istposition signalisiert.
Error BOOL Hier wird TRUE signalisiert. wenn der Baustein die gewtinschte Funktion nicht
ausfuhren konnte.
ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt, wenn der Baustein die
gewinschte Funktion nicht ausfihren konnte.
AxisErrorlD UDINT  |Hier wird der aktuelle Fehlercode [»_321] der Achse bereitgestellt.

Verhalten des Bausteins

Wenn EnableTRUE ist untersucht der Baustein das Ubergebene Achsinterface. Der aktuelle Fehlercode wird
als AxisErrorID gemeldet. Ist EnableFALSE I6scht der Baustein alle anstehenden Ausgangssignale.

@ Dieser Baustein benétigt keine Zeit und keine Vorbedingung zur Durchfiihrung seiner Aufgaben.
Die Ausgange Error und Busy werden zu keinem Zeitpunkt den Wert TRUE annehmen und sind nur
1 aus Kompatibilitatsgrinden vorhanden.

4.1.6 MC_ReadBoolParameter_BkPIlcMc (ab V3.0)

MC ReadBoclParameter BEP1cMc
—= I-'mis_ - Buay ——
—Enable Valid
— Parameterlumber Error —
ErrorlID—
Value

Der Funktionsbaustein liest die boolschen Parameter einer Achse aus. Flr nicht boolsche Parameter steht
der Baustein MC ReadParameter BkPIcMc [P_35] zur Verfligung.

#! Eingdnge

VAR INPUT
Enable: BOOL;
ParameterNumber: INT;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Enable BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang I0st einen Lesevorgang aus.
ParameterNumber INT Diese Kennnummer legt den auszulesenden Parameter fest. Es sollten
nur benannte Konstanten aus E TcMCParameter [P 97] verwendet
werden.
#/E- Ein-/Ausginge
VAR INOUT
Axis: Axis Ref BkPlcMc;
END_VAR
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Name Typ Beschreibung

Axis Axis_Ref_BkPIcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [» 84]
zu Ubergeben.

E- Ausginge

VAR OUTPUT
Busy: BOOL;
Done: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
Value: BOOL;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
Done BOOL Hier wird die erfolgreiche Durchfiihrung des Lesevorgangs signalisiert.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.
Value BOOL Hier wird der Wert des Parameters zur Verfigung gestellt.

Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Enable hin untersucht der Baustein das Gibergebene Achsinterface. Dabei
kdnnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

* Wenn an ParameterNumber ein nicht unterstitzter Wert angelegt wurde wird mit Error und
ErrorID:=dwTcHydErrCdNotSupport reagiert.

Wenn diese Uberprifungen ohne Problem durchgefiihrt werden konnten steht an Value der gewlinschte
Parameterwert zur Verfigung und Done wird gemeldet.

Eine fallende Flanke an Enable I6scht alle anstehenden Ausgangssignale.

d Dieser Baustein benétigt keine Zeit zur Durchfiihrung seiner Aufgaben. Der Ausgang Busy wird zu
1 keinem Zeitpunkt den Wert TRUE annehmen und ist nur aus Kompatibilitadtsgriinden vorhanden.

4.1.7 MC_ReadDigitalOutput_BkPIcMc (ab V3.0)

MC ReadDigitalOutput BkP1cMc

—Aoutput Valid
—Enable Buay —
—CutputHumber Error —

ErrorID —
Value —

Der Funktionsbaustein ermittelt den aktuellen Zustand eines digitalen Ausgangs eines Nockenschaltwerks.

* Eingédnge

VAR _INPUT
Enable: BOOL;
OutputNumber: INT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Enable BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang I0st eine Aktualisierung des
Zustands aus.
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Name Typ Beschreibung
OutputNumber INT Die Nummer des zu ermittelnden Ausgangs.

#/E- Ein-/Ausginge

VAR_INOUT
Output: OUTPUT REF BkPlcMc;
END VAR

Name Typ Beschreibung
Output |OUTPUT_REF_BkPIcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ
OUTPUT REF BkPIcMc [P_117] zu Ubergeben.

& Ausginge

VAR OUTPUT
Done: BOOL;
Busy: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
Value: BOOL;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Valid BOOL Hier wird die erfolgreiche Ermittlung des Zustands signalisiert.
Busy BOOL Dieser Ausgang ist fir die Dauer der Abarbeitung des Kommandos auf TRUE.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.
Value BOOL Der Zustand des digitalen Ausgangs.

Verhalten des Bausteins

Bei einem TRUE an Enable untersucht der Baustein die ibergebenen Parameter. Dabei kann ein Problem
erkannt und gemeldet werden:

* Wenn der Wert von OutputNumber nicht im zuldssigen Bereich [0..31] liegt wird mit Error und
ErrorlD:=dwTcHydErrCdlllegalOutputNumber reagiert.

Wenn diese Uberpriifungen ohne Probleme durchgefiinrt werden konnten wird der Zustand des digitalen
Ausgangs ermittelt und Valid gemeldet.

Eine fallende Flanke an Enable I0scht alle anstehenden Ausgangssignale.

4.1.8 MC_ReadParameter_BkPIcMc (ab V3.0)

MC BeadParameter BEPlcMc
—Hﬂxis_ - Busy ——
—Enable Valid
—ParameterNumber Error —
ExrrorID —
Value —

Der Funktionsbaustein liest die nicht boolschen Parameter einer Achse aus. Fur boolsche Parameter steht
der Baustein MC ReadBoolParameter BkPIcMc [P _33] zur Verfligung.
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#! Eingdnge

VAR INPUT
Enable: BOOL;
ParameterNumber: INT;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Enable BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang Idst einen Lesevorgang aus.
ParameterNumber INT Diese Kennnummer legt den auszulesenden Parameter fest. Es sollten
nur benannte Konstanten aus E TcMCParameter [P_97] verwendet
werden.
#/E- Ein-/Ausginge
VAR _INOUT
Axis: Axis Ref BkPlcMc;
END_VAR
Name Typ Beschreibung
Axis Axis_Ref BkPIlcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ
Axis Ref BkPIcMc [P 84] zu Ubergeben.

B Ausginge

VAR OUTPUT
Busy: BOOL;
Done: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
Value: LREAL;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
Done BOOL Hier wird die erfolgreiche Durchfiihrung des Lesevorgangs signalisiert.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.
Value LREAL |Hier wird der Wert des Parameters zur Verfligung gestellt.

Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Enable hin untersucht der Baustein das tbergebene Achsinterface. Dabei
kénnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

* Wenn an ParameterNumber ein nicht unterstitzter Wert angelegt wurde wird mit Error und
ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotSupport reagiert.

Wenn diese Uberpriifungen ohne Problem durchgefiihrt werden konnten steht an Value der gewiinschte
Parameterwert zur Verfigung und Done wird gemeldet.

Eine fallende Flanke an Enable I0scht alle anstehenden Ausgangssignale.

Dieser Baustein bendtigt keine Zeit zur Durchfiihrung seiner Aufgaben. Der Ausgang Busy wird zu

keinem Zeitpunkt den Wert TRUE annehmen und ist nur aus Kompatibilitdtsgriinden vorhanden.
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41.9 MC_ReadStatus_BkPIcMc (ab V3.0)

—Axis
—Enable

MC ReadStatus BEPlcMc

Busy ——
Validr—

Error —

ExrorID

Errorstop

Disabled

Stopping
StandStill
DiscreteMotion
ContinuousMotion
SynchronizedMotion
Homing
ConstantVeloCity

Accelerating
Decelerating —

Der Funktionsbaustein ermittelt den aktuellen Zustand einer Achse.

#! Eingdnge

VAR _INPUT
Enable: BOOL;
END VAR
Name Typ Beschreibung

Enable |BOOL Ein TRUE Zustand an diesem Eingang l6st eine Aktualisierung des Bausteins aus.

#/E Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Axis: Axis Ref BkPlcMc;
END VAR
Name Typ Beschreibung

Axis Axis_Ref BkPIlcMc

zu Ubergeben.

Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [P 84]

& Ausginge

VAR OUTPUT
Busy: BOOL;
Done: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
Errorstop: BOOL;
Disabled: BOOL;
Stopping: BOOL;
StandStill: BOOL;
DiscreteMotion: BOOL;
ContinousMotion: BOOL;
SynchronizedMotion: BOOL;
Homing: BOOL;
ConstantVelocity: BOOL;
Accelerating: BOOL;
Decelerating: BOOL;

END_VAR
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Name

Typ

Beschreibung

Busy

BOOL

Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.

Done

BOOL

Hier wird die erfolgreiche Ermittlung der Istposition signalisiert.

Error

BOOL

Dieser Ausgang meldet Probleme bei der Ausfihrung der Funktion des
Bausteins.

ErrorlD

UDINT

Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt, wenn der Baustein
die gewilnschte Funktion nicht ausfiihren konnte.

Errorstop

BOOL

Dieses Signal zeigt an, dass die Achse eines Fehlers in einen nicht
betriebsbereiten Zustand versetzt wurde. Dieser Zustand ist nur durch

die Aktivierung eines MC Reset BkPIcMc [P 39] oder
MC ResetAndStop BkPlcMc [P 40] Bausteins aufhebbar.

Disabled

BOOL

Dieses Signal zeigt an, ob die Achse durch ihren MC Power BkPIcMc
[»_271 Baustein enabled oder disabled wurde.

Stopping

BOOL

Dieses Signal zeigt an, dass eine aktive Bewegung der Achse durch
einen MC Stop BkPIcMc [» 81] oder MC ResetAndStop BkPIcMc

[»_40] Baustein beendet wird. Sobald die Achse den Stillstand erreicht
hat, wird dieses Signal geldscht.

StandStill

BOOL

Dieses Signal zeigt an, dass die Achse weder gestort noch aktiv ist.

DiscreteMotion

BOOL

Dieses Signal zeigt an, dass die Achse eine eigenstandige (nicht durch
eine Kopplung zustande gekommene) Bewegung mit definiertem Ziel
ausflhrt.

ContinousMotion

BOOL

Dieses Signal zeigt an, dass die Achse eine eigenstandige (nicht durch
eine Kopplung zustande gekommene) Bewegung mit definierter
Geschwindigkeit, aber ohne festgelegtes Ziel ausfihrt.

SynchronizedMotion

BOOL

Dieses Signal zeigt an, dass die Achse durch eine Getriebekopplung
kontrolliert wird.

Homing

BOOL

Dieses Signal zeigt an, dass die Achse eine Referenzfahrt ausfiihrt.

ConstantVelocity

BOOL

Dieses Signal zeigt an, dass die Achse mit konstanter Geschwindigkeit
bewegt wird.

Accelerating

BOOL

Dieses Signal zeigt an, dass die Achse ihre Geschwindigkeit einem
vorgesehenen Wert annahert.

Dies bedeutet nicht immer eine Betragserh6hung der
Geschwindigkeit: beim Starten einer bereits fahrenden Achse
kann es vorkommen, dass die Achse entgegen dem aktuellen
Geschwindigkeitsvorzeichen beschleunigt, um eine vorgesehene
Geschwindigkeit in Gegenrichtung aufzubauen. Dies ist aus Sicht
der urspriinglichen Bewegung eine Verzégerung, aus Sicht der
aktuellen (neuen) Bewegung jedoch eine Beschleunigung.

Decelerating

BOOL

Dieses Signal zeigt an, dass die Achse ihre Geschwindigkeit reduziert,
um eine Bewegung mit einer geringeren als der aktuellen
Geschwindigkeit fortzusetzen oder zu beenden.

Verhalten des Bausteins

Wenn an EnableTRUE anliegt untersucht der Baustein das Ubergebene Achsinterface und dekodiert die
internen Zustandsinformationen. Ein FALSE Zustand an Enable I6scht alle anstehenden Ausgangssignale.

i o

Dieser Baustein benétigt keine Zeit und keine Vorbedingung zur Durchfiihrung seiner Aufgaben.
Die Ausgange Error und Busy werden zu keinem Zeitpunkt den Wert TRUE annehmen und sind nur
aus Kompatibilitatsgriinden vorhanden.

jmi o

wieder.

Ausgange beachten

Die Ausgange Error und ErrorID geben den Zustand des Bausteins und nicht den der Achse
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Um den aktuellen Fehlercode der Achse auszulesen ist ein MC ReadAxisError BkPIcMc() [P 32] Baustein zu
verwenden.

4110  MC_Reset_BkPIcMc (ab V3.0)

MC Reset BkPlcMc
—Haxis o Busy ——
—Execute Done [—
Error—
ErrorlD —

Der Funktionsbaustein beseitigt einen Stdrzustand und versetzt die Achse in einen betriebsbereiten Zustand.

#! Eingdnge

VAR INPUT
Execute: BOOL;
END_VAR

Name Typ Beschreibung
Execute |BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang I6st einen Achsreset aus.

#/E- Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Axis: Axis Ref BkPlcMc;
END VAR

Name Typ Beschreibung

Axis Axis_Ref_BkPIcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [»_84]
zu uUbergeben.

& Ausginge

VAR OUTPUT
Busy: BOOL;
Done: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
Done BOOL Hier wird die erfolgreiche Durchfiihrung des Achsreset signalisiert.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.

Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Execute hin wird der Achsreset durchgefiihrt. Dadurch wird die Achse soweit
mdglich in einem betriebsbereiten Zustand versetzt und Done gemeldet. Ist dies nicht mdglich wird mit Error
und ErrorlD:=Achs-ErrorCode reagiert.

Eine fallende Flanke an Execute |16scht alle anstehenden Ausgangssignale.

@ Beieinigen Antriebstypen ist zur Behebung bestimmter Fehler ein Signalaustausch mit einem
externen Gerat erforderlich. Wahrend der dafiir bendtigten Zeit kann der Baustein kein endgliltiges

1 Ergebnis (Done oder Error) melden, sondern signalisiert mit Busy die andauernde Bearbeitung der
Funktion.
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4.1.11

MC_ResetAndStop_BkPIcMc (ab V3.0)

MC BezetAndStop BEPlcMc
—Hnyia T Buay ——
—Execute Done —
—Deceleration Error —
—Jderk ErrorID—
—|BampTime Aotive —
—BufferMode

Der Funktionsbaustein versetzt eine gestorte Achse in einen betriebsbereiten Zustand. Wenn die Achse
einen Fahrauftrag abarbeitet wird dieser abgebrochen und die dazu nétige Stopp-Operation wird Gberwacht.

% Eingédnge

VAR INPUT
Execute: BOOL;
Deceleration: LREAL; (ab/from V3.0.5)
Jerk: LREAL; (ab/from v3.0.5)
RampTime: LREAL; (ab/from V3.0.5)
BufferMode: MC BufferMode BkPlcMc:=Aborting BkPlcMc; (ab/from V3.0.8)
END_VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang I6st einen
Achsreset und eine Stopp-Operation aus.
Deceleration LREAL [mm/s2] Die anzuwendende Verzdgerung.
Jerk LREAL [mm/s3] Der anzuwendende Ruck.
RampTime LREAL [s] Die geforderte Anhaltezeit.
BufferMode MC_BufferMode BkPIcMc reserviert. Dieser Eingang wurde vorbereitend erganzt
und sollte derzeit nicht oder mit der Konstanten
Aborting_BkPIcMc belegt werden. (ab V3.0.8)

#/E Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Axis: Axis Ref BkPlcMc;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Axis Axis_Ref_BkPIcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [»_84]
zu Ubergeben.

E- Ausginge

VAR OUTPUT
Busy: BOOL;
Done: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
END_VAR
Name Typ Beschreibung
Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
Done BOOL Hier wird die erfolgreiche Durchfuhrung des Achsreset signalisiert.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.
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Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Execute hin untersucht der Baustein das tUbergebene Achsinterface. Dabei
kénnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

+ Ist ein anstehender Storzustand der Achse durch die Reset-Operation nicht erfolgreich zu beheben
wird mit Error und ErrorlD:=Achs-ErrorCode reagiert.

« Wird die Achse im Verlauf einer eventuell erforderlichen Stopp-Operation in einen Stérzustand versetzt
wird mit Error und ErrorlD:=Achs-ErrorCode reagiert.

Nach erfolgreichem Abschluss beider Operationen wird Done gemeldet. Die Achse ist dann stérungsfrei und
im Stillstand.

Eine fallende Flanke an Execute I0scht alle anstehenden Ausgangssignale.

@® Wenn die Achse eine Bewegung ausfihrt wird sie bis zum Stillstand abgebremst. Zusétzlich ist bei
einigen Antriebstypen zur Behebung bestimmter Fehler ein Signalaustausch mit einem externen
Geréat erforderlich. Wahrend der dafur benétigten Zeit kann der Baustein kein endgultiges Ergebnis
(Done oder Error) melden, sondern signalisiert mit Busy die andauernde Bearbeitung der Funktion.

4112 MC_SetOverride_BkPIlcMc (ab V3.0)

MC SetOverride BEP1cMc
—nxis  Enabled——
—Enable Buay —
—VelFactor Error—
ErrorID—

Der Funktionsbaustein setzt den Override einer Achse.

o
1 Dieser Baustein wirkt nur bei Verwendung des Profiltyps iTcMc_ProfileCtriBased.

#! Eingdnge

VAR INPUT
Enable: BOOL;
VelFactor: LREAL;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Enable BOOL Ein aktiver Zustand an diesem Eingang setzt den Override der Achse.
VelFactor |LREAL |[1] Der neue Override der Achse.

#/E Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Axis: Axis Ref BkPlcMc;
END VAR

Name Typ Beschreibung

Axis Axis_Ref_BkPIcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [»_84]
zu Ubergeben.

E- Ausginge

VAR _OUTPUT
Enabled: BOOL;
Busy: BOOL;
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Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
END_VAR
Name Typ Beschreibung
Enabled |BOOL Hier wird der aktive Zustand des Bausteins signalisiert.
Busy BOOL Dieser Ausgang ist fur die Dauer der Abarbeitung des Kommandos auf TRUE.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.

Verhalten des Bausteins

Bei einem aktiven Zustand an Enable wird der als VelOverride Gbergebene Wert auf den Bereich 0.0 bis
1.0 begrenzt und in Axis.pStAxParams”.fOverride eingetragen. Enabled wird auf TRUE gesetzt.

Eine fallende Flanke an Enable I6scht alle Ausgange.

o IcPlcMcEx 9.scp - TCatScopeliew |'._||'E|rz|
Datei Bearbeiten  Ansicht  Scope Optionen  Hilfe
D& E 5% = |-[QX
oo
100— 100—
B00—
a00—
T
a0— 2 &50— A00—---f---
)
= = 300—-~--
-:u e E
= (] =
= = 200—--
SR
= o
= = E 100—
] ol
o
[k}
-A0— % -A0— -100-
-200—
-300—
-100— -100—
-400— I I I [ [ [
0.0 2.0 4.1 6.0 8.0 10.0 12.0
Faor Help, press F1 MM

Alle durch eine Override-Anderung hervorgerufenen Geschwindigkeitsanderungen werden entsprechend der
maximal zulassigen Beschleunigungen und Verzdgerungen begrenzt.

@® Um ein reproduzierbares Verhalten bei der Zielanfahrt zu garantieren wird durch den Override die
Fahrgeschwindigkeit nur bis auf pStAxParams.fCreepSpeed reduziert. Dadurch ist es nicht moglich,
die Achse durch einen Override von 0.0 in der Bewegung zu stoppen.

42 Version: 1.1 TS5810



BEGKHOFF PLCopen Motion Control

4113 MC_SetPosition_BkPIlcMc (ab V3.0)

MC SetPo=ition BEPlcMc
—Hnyis o Done ——
—|Execute Buay —
—Posgition Error —
—Hode ErrorID —

Der Funktionsbaustein setzt die Istposition einer Achse.

#! Eingdnge

VAR INPUT
Execute: BOOL;
Position: LREAL;
Mode: BOOL;
END VAR
Name Typ Beschreibung

Execute |BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang setzt die Istposition der Achse.
Position LREAL |[mm] Die neue Istposition der Achse.

Mode BOOL Dieser Parameter legt den Arbeitsmodus fest. Bei Mode=TRUE wird die Istposition
um Position geandert, bei Mode=FALSE wird die Istposition auf Position gesetzt.

#/E- Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Axis: Axis Ref BkPlcMc;
END_VAR

Name Typ Beschreibung

Axis Axis_Ref_BkPlcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [b_84]
zu Ubergeben.

& Ausginge

VAR OUTPUT
Done: BOOL;
Busy: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Done BOOL Hier wird die erfolgreiche Abarbeitung des Befehls signalisiert.
Busy BOOL Dieser Ausgang ist fir die Dauer der Abarbeitung des Kommandos auf TRUE.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.

Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Execute hin untersucht der Baustein das Ubergebene Achsinterface. Dabei
kénnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

* In Abhangigkeit vom in Axis.pStAxParams”.nEnc_Type festgelegten Encodertyp wird entweder
ST_TcHydAxRtData.fEnc_RefShift oder ST_TcHydAxParam.fEnc_ZeroShift so aktualisiert, dass die
Istposition der Achse den geforderten Wert annimmt. Ist der Encodertyp nicht bekannt oder der

Encoder lasst ein Setzen des Istwerts nicht zu wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdEncType
reagiert.
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« Wird ST_TcHydAxParam.fEnc_ZeroShift dabei erkennbar verandert wird Axis Ref BkPlcMc
[»_84].ST TcHydAxRtData [»_131].bParamsUnsave gesetzt.

@® Durch diesen Baustein kénnen die Istposition und/oder die Zielposition einer aktuell abgearbeiteten

Bewegung hinter einen aktiven Software-Endschalter verschoben werden. Dies wird nicht durch
den Baustein Uberwacht.

Wenn diese Uberpriifungen ohne Problem durchgefiihrt werden konnten werden alle ebenfalls betroffenen
Elemente in ST_TcHydAxRtData automatisch aktualisiert. Dadurch ist dieser Baustein auch bei Achsen
aktivierbar, die eine aktive Bewegung ausfihren. Die erfolgreiche Ausfliihrung der Funktion wird mir Done
signalisiert. Eine fallende Flanke an Execute I6scht alle anstehenden Ausgangssignale.

4.1.14 MC_SetReferenceFlag_BkPlcMc (ab V3.0)

MC SetBeferenceFlag BEPlcMc
—Hhxis_ i Done —
—Execute Buay —
—ReferencefFlag Ercor—
ErrorID

(Funktion ist nicht durch PLCopen definiert) Der Funktionsbaustein definiert das Referenzier-Flag einer
Achse.

# Eingdnge

VAR INPUT
Execute: BOOL;
ReferenceFlag: BOOL;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang setzt das Referenzier-Flag der

Achse.

ReferenceFlag BOOL Der neue Zustand des Referenzier-Flags der Achse.

#/E- Ein-/Ausginge
VAR INOUT

Axis: Axis Ref BkPlcMc;
END VAR

Name Typ Beschreibung

Axis Axis_Ref_BkPIcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [»_84]
zu ubergeben.

E- Ausginge
VAR OUTPUT

Done: BOOL;
Busy: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Done BOOL Hier wird die erfolgreiche Abarbeitung des Befehls signalisiert.
Busy BOOL Dieser Ausgang ist fir die Dauer der Abarbeitung des Kommandos auf TRUE.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.
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Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Execute hin wird das Referenzier-Flag in ST TcHydAxRtData.nStateDWord
[»_320] aktualisiert. Dazu wird abhangig von ReferenceFlag das entsprechende Bit mit
dwTcHydNsDwReferenced geloscht oder gesetzt. Die erfolgreiche Ausfiihrung der Funktion wird mir Done
signalisiert. Eine fallende Flanke an Execute |6scht alle anstehenden Ausgangssignale.

4.1.15 MC_WriteBoolParameter_BkPlcMc (ab V3.0)

MC WriteBoolParameter BEPlcMc
—Aayis - Busy ——
—Execute Done —
—ParameterNumber Error —
—Value ErrorID—

Der Funktionsbaustein schreibt die boolschen Parameter einer Achse aus. Fr nicht boolsche Parameter
steht der Baustein MC WriteParameter BkPIcMc [P 47] zur Verfligung.

#' Eingdnge

VAR INPUT
Enable: BOOL;
ParameterNumber: INT;
Value: BOOL;

END_VAR

Name Typ Beschreibung

Enable BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang I0st einen Schreibvorgang
aus.

ParameterNumber INT Diese Kennnummer legt den auszulesenden Parameter fest. Es sollten
nur benannte Konstanten aus E TcMCParameter [» 97] verwendet
werden.

Value BOOL Hier ist der Wert des Parameters bereit zu stellen.

#/E Ein-/Ausginge

VAR INOUT

Axis: Axis Ref BkPlcMc;

END VAR

Name Typ Beschreibung

Axis Axis_Ref BkPIcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis_Ref BkPIcMc zu
Ubergeben.

B Ausginge

VAR OUTPUT

Busy: BOOL;
Done: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;

END_ VAR

Name Typ Beschreibung

Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.

Done BOOL Hier wird die erfolgreiche Durchfiihrung des Schreibvorgangs signalisiert.

Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.

ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.
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Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Enable hin untersucht der Baustein das Ubergebene Achsinterface. Dabei
kénnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

* Wenn an ParameterNumber ein nicht unterstitzter Wert angelegt wurde wird mit Error und
ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotSupport reagiert.

Wenn diese Uberpriifungen ohne Probleme durchgefiihrt werden konnten wird Value in den gewiinschten
Parameterwert eingetragen und Done wird gemeldet. Wird der Parameter dabei verandert wird

Axis Ref BkPIcMc [P 84].ST TcHydAxRtData [»_131].bParamsUnsave gesetzt.

Eine fallende Flanke an Enable I6scht alle anstehenden Ausgangssignale.

d Dieser Baustein bendtigt keine Zeit zur Durchfiihrung seiner Aufgaben. Der Ausgang Busy wird zu

keinem Zeitpunkt den Wert TRUE annehmen und ist nur aus Kompatibilitatsgriinden vorhanden.

4.1.16 MC_WriteDigitalOutput_BkPlcMc (ab V3.0)

MC WriteDigitalOutput BEFlcMc
—= 0111:1;11:. o Done —
—Execute Buay —
—OutputNumber Error —
—Value ExrrorID—

Der Funktionsbaustein definiert den Zustand eines digitalen Ausgangs eines Nockenschaltwerks.

#' Eingdnge

VAR INPUT
Execute: BOOL;
OutputNumber: INT;
Value: BOOL;
END_VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang I0st eine Aktualisierung des
Zustands aus.
OutputNumber INT Die Nummer des zu ermittelnden Ausgangs.
Value BOOL Der Zustand des digitalen Ausgangs.
#/W- Ein-/Ausginge
VAR INOUT
Output: OUTPUT REF BkPlcMc;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung

Output |OUTPUT_REF_BkPIcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ
OUTPUT_REF_BkPIcMc zu tbergeben.

E- Ausginge

VAR _OUTPUT
Done: BOOL;
Busy: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
END_ VAR
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Name Typ Beschreibung

Done BOOL Hier wird die erfolgreiche Ermittlung des Zustands signalisiert.

Busy BOOL Dieser Ausgang ist fir die Dauer der Abarbeitung des Kommandos auf TRUE.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.

ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.

Verhalten des Bausteins

Bei einer steigenden Flanke an Execute untersucht der Baustein die Gbergebenen Parameter. Dabei kann
ein Problem erkannt und gemeldet werden:

* Wenn der Wert von OutputNumber nicht im zuldssigen Bereich [0..31] liegt wird mit Error und
ErrorlD:=dwTcHydErrCdlllegalOutputNumber reagiert.

Wenn diese Uberpriifungen ohne Probleme durchgefiihrt werden konnten wird der Zustand des digitalen
Ausgangs entsprechend dem Wert von Value definiert und Done gemeldet.

Eine fallende Flanke an Execute I6scht alle anstehenden Ausgangssignale.

4.1.17 MC_WriteParameter_BkPIlcMc (ab V3.0)

MC WriteParameter BEPlcMc
—Hayis 7 Busy ——
—Execute Dome [~
—Parameterlumber Error —
—Value ErrorID—

Der Funktionsbaustein schreibt die nicht boolschen Parameter einer Achse aus. Flr boolsche Parameter
steht der Baustein MC WriteBoolParameter BkPIcMc [P 45] zur Verfiigung.

#! Eingdnge

VAR INPUT
Enable: BOOL;
ParameterNumber: INT;
Value: LREAL;

END VAR

Name Typ Beschreibung

Enable BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang I0st einen Schreibvorgang
aus.

ParameterNumber INT Diese Kennnummer legt den auszulesenden Parameter fest. Es sollten
nur benannte Konstanten aus E TcMCParameter [P 97] verwendet
werden.

Value LREAL |Hier ist der Wert des Parameters bereit zu stellen.

#/W- Ein-/Ausginge

VAR INOUT

Axis: Axis_Ref BkPlcMc;
END VAR
Name Typ Beschreibung

Axis Axis_Ref_BkPIcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [» 84]
zu Ubergeben.

TS5810 Version: 1.1 47



PLCopen Motion Control BEGKHOFF

& Ausginge

VAR OUTPUT
Busy: BOOL;
Done: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
Done BOOL Hier wird die erfolgreiche Durchfuhrung des Schreibvorgangs signalisiert.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorID UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.

Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Enable hin untersucht der Baustein das Ubergebene Achsinterface. Dabei
kdénnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

* Wenn an ParameterNumber ein nicht unterstutzter Wert angelegt wurde wird mit Error und
ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotSupport reagiert.

Wenn diese Uberpriifungen ohne Probleme durchgefiihrt werden konnten wird Value in den gewiinschten
Parameterwert eingetragen und Done wird gemeldet. Wird der Parameter dabei erkennbar verandert wird

Axis Ref BkPIcMc [P 84].ST TcHydAxRtData [»_131].bParamsUnsave gesetzt.

Eine fallende Flanke an Enable I6scht alle anstehenden Ausgangssignale.

d Dieser Baustein bendtigt keine Zeit zur Durchfiihrung seiner Aufgaben. Der Ausgang Busy wird zu

keinem Zeitpunkt den Wert TRUE annehmen und ist nur aus Kompatibilitdtsgriinden vorhanden.

4.2 Motion

421 MC_Camin_BkPIcMc (ab V3.0)
MC CamIn BkPlcMc
—HMester = o Busy
—5lave InSync [~
—Execute CommandAborted —
—MasterOffset Error —
—5lavelffset ErrorID—
—MasterScaling EndOfProfile
—SlaveScaling
—5tartMode
—CamTableld
—BufferMode

Der Funktionsbaustein startet und Uberwacht eine Kurvenscheiben-Kopplung zwischen zwei Achsen. Zum
Lésen der Kopplung ist ein MC CamOut BkPIcMc [P _50] Baustein zu verwenden.

* Eingédnge

VAR _INPUT
Execute: BOOL;
MasterOffset: LREAL:=0.0;
SlaveOffset: LREAL:=0.0;

MasterScaling: LREAL:=0.0;
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SlaveScaling: LREAL:=0.0;

StartMode: MC StartMode BkPlcMc:=MC StartMode Absolute;

CamTableId: MC CAM ID BkPlcMc;

BufferMode: MC_BufferMode BkPlcMc:=Aborting BkPlcMc; (ab/from v3.0.8)

END VAR

Name Typ Beschreibung

Execute BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang startet die
Kopplung.

MasterOffset LREAL [mm, 1] Dieser Wert wird mit der Istposition des
Masters verrechnet, bevor der sich ergebende Wert in
der Master-Spalte der Tabelle gesucht wird.

SlaveOffset LREAL [mm, 1] Dieser Wert wird mit der Slave-Position aus
der Tabelle verrechnet.

MasterScaling LREAL [mm, 1] Dieser Wert wird mit der Istposition des

Masters verrechnet, bevor der sich ergebende Wert in
der Master-Spalte der Tabelle gesucht wird.

SlaveScaling

LREAL [mm, 1] Dieser Wert wird mit der Slave-Position aus
der Tabelle verrechnet.

StartMode

MC_StartMode_BkPIcMc Ein Wert aus MC StartMode BkPIcMc [P 116], der das
Verhalten der Slave-Achse beim Aktivieren der
Kopplung festlegt.

CamTableld

MC_CAM_ID_BkPIcMc Hier ist eine Variable des Typs MC CAM ID BkPIcMc
[»_113] zu Ubergeben, die von einem Baustein des

Typs MC CamTableSelect BkPIcMc [»_52] initialisiert
wurde.

BufferMode

MC_BufferMode_BkPIcMc reserviert. Dieser Eingang wurde vorbereitend erganzt
und sollte derzeit nicht oder mit der Konstanten
Aborting_BkPIcMc belegt werden. (ab V3.0.8)

#/E Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Master: Axis Ref BkPlcMc;
Slave: Axis Ref BkPlcMc;

END_ VAR

Name Typ Beschreibung

Master |Axis_Ref BkPIcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis_Ref BkPIcMc zu
Ubergeben.

Slave Axis_Ref BkPIlcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis_Ref BkPIcMc zu
Ubergeben.

& Ausginge

VAR OUTPUT

Busy: BOOL;
InSync: BOOL;
CommandAborted: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
EndOfProfile: BOOL;

END_ VAR

Name Typ Beschreibung

Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.

InSync BOOL Hier wird das erstmalige erfolgreiche Aufsynchronisieren der Achsen
signalisiert. Das Signal bleibt anschlieRend auch dann anstehen, wenn
die Synchronisierung zu einem spateren Zeitpunkt zeitweise oder
bleibend aussetzt.

CommandAborted BOOL Hier wird ein Abbruch der Kopplung signalisiert.
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Name Typ Beschreibung

Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.

ErrorID UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.

EndOfProfile BOOL Hier wird signalisiert, ob der Master das Ende des definierten Bereichs
erreicht hat.

Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Execute hin untersucht der Baustein das tUbergebene Achsinterface. Dabei
kénnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

+ Wenn CamTableld.bValidated nicht durch einen Baustein vom Typ MC_CamTableSelect BkPIcMc
gesetzt wurde wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdTbINolnit reagiert.

* Wenn sich entweder Master oder Slave nicht im Ruhezustand befinden wird mit Error und
ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotStartable reagiert.

* Wenn als StartMode der Wert MC_StartMode_Rampln vorgegeben wird reagiert der Baustein mit
Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotSupport reagiert.

Wenn diese Uberpriifungen ohne Problem durchgefiihrt werden konnten wird die Kopplung initiiert. In
Abhangigkeit von StartMode wird die Bezugsposition fiir Slave entweder auf den Wert 0.0 oder mit der
aktuellen Istposition von Slave festgelegt. Die Achse befindet sich ab jetzt im Zustand

McState Synchronizedmotion [P 96] und der Baustein beginnt mit der Berechnung und Uberwachung der
Kopplung.

Sollposition und Sollgeschwindigkeit von Slave werden in Abhangigkeit von Istposition und
Sollgeschwindigkeit des Masters und der Tabelle berechnet.

Wenn bei aktiver Kopplung die Slaveachse erstmalig die durch die Kopplung geforderte Geschwindigkeit
erreicht, wird dies am Ausgang InGear signalisiert. Da die Kopplung derzeit nur im Stillstand aktiviert werden
kann ist dies unmittelbar der Fall. Sollte wahrend aktiver Kopplung die Slaveachse aus einem beliebigen
Grund den Vorgaben nicht folgen kdnnen bleibt InGear unverandert.

Tritt bei aktiver Kopplung im Bewegungsgenerator ein Fehlercode auf wird mit Error und
ErrorlD:=Bewegungsalgorithmus-Fehlercode reagiert.

Eine fallende Flanke an Execute beendet weder die Berechnung noch die Uberwachung der Kopplung. Dies
kann nur durch die Kopplung durch einen MC_CamOut_BkPIcMc Baustein oder das Auftreten eines Fehlers
bewirkt werden. Erst dann werden alle anstehenden Ausgangssignale geldscht.

@ Dieser Baustein ubernimmt zeitweise die Aufgabe der Sollwertgenerierung. Um dies zu
signalisieren wird Busy nicht nur bis zum Ubergang in die Synchronitdt TRUE, sondern bleibt bis
1 zum Auflésen der Kopplung anstehen.

@ Bausteinaufruf

1 Es ist zwingend erforderlich, diesen Baustein zyklisch aufzurufen wenn Busy auf TRUE steht.
Anschlie3end ist der Baustein noch mindestens einmal mit Execute:=FALSE aufzurufen.

4.2.2 MC_CamOut_BkPIcMc (ab V3.0)

MC Camimt BEP1lcMc
—5iave i Buay ——
—Execute Done [~
Error [—
ErrorID|—

Der Funktionsbaustein 16st eine durch einen MC Camlin BkPIcMc [» 48] Baustein gestartete Kurvenscheiben-
Kopplung zwischen zwei Achsen.
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#! Eingdnge

VAR INPUT
Execute: BOOL;
ND VAR
Name Typ Beschreibung

Execute |BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang startet die Kopplung.

#/W- Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Slave: Axis_Ref BkPlcMc;
END VAR
Name Typ Beschreibung

Slave  |Axis_Ref_BkPIcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [» 841
zu Ubergeben.

& Ausginge

VAR OUTPUT
Busy: BOOL;
Done: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
Done BOOL Hier wird die erfolgreiche Abarbeitung des Kommandos signalisiert.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorID UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.

Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Execute hin untersucht der Baustein das tUbergebene Achsinterface. Dabei
kdénnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

* Wenn der Pointer pStAxParams in Axis Ref BkPlcMc [P_84] nicht initialisiert ist wird mit Error und
ErrorID:=dwTcHydErrCdPtrPIcMc reagiert.

* Wenn der Pointer pStAxRtData in Axis Ref BkPIcMc [P _84] nicht initialisiert ist wird mit Error und
ErrorID:=dwTcHydErrCdPtrMcPIc reagiert.

* Wenn sich die Achse nicht gekoppelt ist reagiert der Baustein ohne weitere Priifungen oder Aktivitaten
mit Done.

+ Ist die aktuelle Sollgeschwindigkeit der Achse kleiner als die von pStAxParams.fCreepSpeed
festgelegte Geschwindigkeit geht die Achse unmittelbar in McState_Standstill Uber und baut die

Restgeschwindigkeit ab. Es wird Done signalisiert und alle weiteren Uberpriifungen oder Aktivitaten
werden unterlassen.

Wenn diese Uberpriifungen ohne Problem durchgefiihrt werden konnten und nicht bereits aus einem der
genannten Grinde Done signalisiert wird erfolgt eine Umwandlung der von der Kurvenscheibenkopplung
kontrollierten Bewegung in eine vom Master unabhangige endlose Bewegung mit gleicher Geschwindigkeit
und Richtung. Wenn diese Umwandlung erfolgreich ausgefuhrt wurde wird Done signalisiert, andernfalls
wird mit Error und ErrorlD:=Fehlercode reagiert.

i Dieser Baustein benétigt keine Zeit zur Durchfiihrung seiner Aufgaben. Der Ausgang Busy wird zu

keinem Zeitpunkt den Wert TRUE annehmen und ist nur aus Kompatibilitdtsgriinden vorhanden.
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4.2.3 MC_CamTableSelect_BkPlcMc (ab V3.0)

MC CamTableSelect BkPlcMc
—HMaster o Busy —
—Hs51ave Done [~
—CamTable Error |-

—Execute ErrorID|—
—Periodic CamTableld [
—Masteribsolute

—5lavelbsolute

Der Funktionsbaustein initialisiert eine Variable vom Typ MC CAM ID_BkPIcMc [P_113] und bereitet dadurch
eine Kurvenscheibe fur die Kopplung von zwei Achsen vor.

# Eingdnge

VAR INPUT

Execute: BOOL;

Periodic: BOOL;

MasterAbsolute: BOOL;

SlaveAbsolute: BOOL;
ND_VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang startet das Kommando.
Periodic BOOL Nicht unterstutzt: Hier ist derzeit FALSE zu Ubergeben.
MasterAbsolute BOOL Nicht unterstitzt: Hier ist derzeit TRUE zu Ubergeben.
SlaveAbsolute BOOL Nicht unterstiitzt: Hier ist derzeit TRUE zu Ubergeben.

#/E- Ein-/Ausginge

VAR _INOUT
Master: Axis Ref BkPlcMc;
Slave: Axis Ref BkPlcMc;
CamTable: MC CAM REF BkPlcMc;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Master Axis_Ref BkPIlcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ
Axis Ref BkPIcMc [P 84] zu Ubergeben.
Slave Axis_Ref BkPlcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ
Axis Ref BkPIcMc [»_84] zu Ubergeben.
CamTable  |MC_CAM_REF_BkPIcMc Hier ist eine Variable des Typs MC CAM REF BkPIcMc
[»_113] zu Ubergeben.

& Ausginge

VAR OUTPUT
Busy: BOOL;
Done: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
CamTableId: MC CAM ID BkPlcMc;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
Done BOOL Hier wird die erfolgreiche Initialisierung von CamTableld
signalisiert.
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Name Typ Beschreibung
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorID UDINT Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.

CamTableld |MC_CAM_ID_BkPIcMc Hier wird eine Variable des Typs MC CAM ID BkPIcMc
[»_113] zuriickgegeben, die an einen Baustein des Typs
MC Camin BkPIcMc [P 48] weitergegeben werden kann.

Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Execute hin untersucht der Baustein das Gibergebene Achsinterface. Dabei
kénnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

+ Wenn CamTable.pTable nicht initialisiert ist wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdPtrPIcMc
reagiert.

+ Wenn CamTable.nLastldx nicht grésser als CamTable.nFirstldx ist wird mit Error und
ErrorlD:=dwTcHydErrCdTbIEntryCount reagiert.

« Wenn CamTable.nFirstldx und CamTable.nLastldx eine Tabelle mit mehr als 100 Zeilen definieren
wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdTblLineCount reagiert.

+ Wenn MasterAbsolute oder SlaveAbsolute nicht gesetzt oder Periodic gesetzt ist wird mit Error und
ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotSupport reagiert.

Wenn diese Uberpriifungen ohne Problem durchgefiihrt werden konnten wird CamTableld initialisiert. Dazu
werden die Daten aus CamTable und die Eingangsdaten des Bausteins ibernommen. CamTableld wird als
gultig und verandert markiert. Mit Done wird die Abarbeitung des Kommandos gemeldet.

Eine fallende Flanke an Execute I6scht alle anstehenden Ausgangssignale.

i Dieser Baustein benétigt keine Zeit zur Durchfiihrung seiner Aufgaben. Der Ausgang Busy wird zu

keinem Zeitpunkt den Wert TRUE annehmen und ist nur aus Kompatibilitdtsgriinden vorhanden.

4.2.4 MC_DigitalCamSwitch_BkPIlcMc (ab V3.0)

MC DigitalCamSwitch BEFlcMc
-ijﬂxié_ Iﬂaperation-————
—H 5witches Busay —
—putputs Error
—ijTrackDptions ErrorID—

—Enable
—EnableMask

Der Funktionsbaustein erzeugt in Abhangigkeit von Position, Bewegungsrichtung und Geschwindigkeit einer
Achse Software-Nocken.

#' Eingdnge

VAR INPUT
Enable: BOOL;
EnableMask: DWORD;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Enable BOOL Dieser Eingang kontrolliert alle Aktivitdten des Bausteins.
EnableMask DWORD Eine Maske, deren Bits die Freigabe der Ausgange in Outputs festlegen.
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#/E Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Axis: Axis Ref BkPlcMc;
Switches: CAMSWITCH REF BkPlcMc;
Outputs: OUTPUT REF BkPlcMc;
TrackOptions: TRACK_REF BkPlcMc;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Axis Axis_Ref_BkPIcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ
Axis Ref BkPIcMc [P 84] zu Ubergeben.
Switches CAMSWITCH_REF_BkPIcMc Hier ist ein Array vom Typ
CAMSWITCH REF BkPIcMc [»_114] zu Uibergeben.
Outputs OUTPUT_REF_BkPIcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ
OUTPUT REF BkPIcMc [P_117] zu Ubergeben.
TrackOptions ~  TRACK_REF_BkPIcMc Hier ist ein Array vom Typ TRACK REF BkPIcMc
[»_116] zu Ubergeben.

& Ausginge

VAR OUTPUT

InOperation: BOOL;

Busy: BOOL;

Error: BOOL;

ErrorID: UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
InOperation BOOL Hier wird signalisiert, ob der Baustein aktiv ist.
Busy BOOL Dieser Ausgang ist fir die Dauer der Abarbeitung des Kommandos auf TRUE.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.

Verhalten des Bausteins

Gesteuert durch die Istposition einer Achse werden Nockensignale (Switches) geschaltet. Es stehen
positionsgesteuerte (mit Anfangs- und Endposition) und zeitgesteuerte (mit Triggerposition und Dauer) zur
Verfligung. Dabei kann die Bewegungsrichtung der Achse berlcksichtigt werden.

Die Nockensignale werden Spuren (Tracks) mit parametrierbaren Eigenschaften zugeordnet. Durch Ein- und
Ausschaltverzdgerung kann das Zeitverhalten festgelegt werden. Durch negative Werte kann hier auch eine
vorausschauende Signalgabe erreicht werden. Eine Hysterese ermdglicht die Unterdriickung von
unerwiinschten Signalgaben, wenn die Achse in der Nahe eines Schaltpunkts steht und die Istposition nicht
vollig konstant ist.

Beispiel

Verwendete CAMSWITCH REF BkPlcMc [»_114]:

Parameter Switch[1] Switch[2] Switch[3] Switch[4] Switch[n]
TrackNumber 1 1 1 2

FirstOnPositio 2000.0 2500.0 -1000.0 3000.0

n

LastOnPositio 3000.0 3000.0 1000.0

n

AxisDirection 1 2 0 0

CamSwitchMo 0 0 0 1

de

Duration 1.35

54 Version: 1.1 TS5810



BECKHOFF

PLCopen Motion Control

Parameter Switch[1] Switch[2] Switch[3] Switch[4] Switch[n]
Verwendete TRACK REF BkPIcMc [»_116]:

Parameter Track[1] Track[2] Track[n]
OnCompensation -0.125 0.0

OffCompensation 0.250 0.0

Hysteresis 0.0 0.0

Verlauf der Signale bei einer Fahrbewegung der Achse von 0.0 nach 5000.0 und zurtck:

2w IePlcMeEx 8.scp - TCatScopeliew

EBX

Datei Bearbeiten  Ansicht  Scope Optionen  Hilfe
ag=3= G2 =» | FQAX
pe
TcPIcMcEx_& a000—
Bl Axisstate
E AckPos 4500—
Bo| actvelo
Bo| setspeed 4000—
B%| Track 1
BRl Track 2 Gell
= 4
= 3000
o
@ 2500—
Z
2000—
1500—
1000—
a00— / | |
| | | | | |
0.0 5.0 10.0 15.0 20.0 250 an.o
< |

Faor Help, press F1

MM

Die nachfolgende Darstellung zeigt den Verlauf der Signale Uber die Position. Dabei werden die Signale bei
positiver Bewegungsrichtung normal (nach oben), bei negativer Bewegungsrichtung jedoch negativ = 'nach
unten' dargestellt. Die senkrechten Cursor-Linien markieren die Positionen 1000 bzw. 3000 mm.
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ou IcPlcMeEx. 8 2D scp - TCatScopeYiew '._||Z|
Datei Bearbeiten Ansicht  Scope  Optionen Hilfe
O = & >
&
A 200.0
B vanal 1
B anal 2 1480.0—
100.0—
a0.0—
0.0
-a0.0—
-100.0-
-1a0.0-
-200.0— [ [ [ [ [
0.0 1000.0 2000.0 a000.0 4000.0 a000.0
d me
IF:::r Help, press F1 R

4.2.5 MC_EmergencyStop_BkPlcMc (ab V3.0.5)

MC EmergencyStop BEPlcMc
—Aayis i Busy ——
—Execute Done [—
—RampTime Ercor—
ErrorId—
Active —
CommandRborted —

Der Funktionsbaustein bricht eine aktuell ausgefliihrte Bewegung einer Achse ab und Giberwacht die
Notstopp-Operation.

# Eingdnge
VAR INPUT
Execute: BOOL;
RampTime: LREAL; (ab/from V3.0.5)
END VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang beendet eine Bewegung der Achse.
RampTime |LREAL |[s] Die geforderte Anhaltezeit.
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#/E Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Axis: Axis Ref BkPlcMc;
END VAR
Name Typ Beschreibung

Axis Axis_Ref BkPIcMc

Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [P 84]
zu Ubergeben.

& Ausginge

VAR OUTPUT

Busy: BOOL;

Done: BOOL;

Error: BOOL;

ErrorID: UDINT;

Active: BOOL;

CommandAborted: BOOL;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
Done BOOL Hier wird die erfolgreiche Abarbeitung der Operation signalisiert.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.
Active BOOL Hier wird angezeigt, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
CommandAborted BOOL Hier wird angezeigt, dass die Abarbeitung dieses Kommandos durch ein

anderes Kommando abgebrochen wurde.

Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Execute hin untersucht der Baustein das tGibergebene Achsinterface. Dabei
kénnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

 Ein Stopp kann nur ausgefiihrt werden, wenn die Achse eine aktive Bewegung ausfiihrt. Befindet sie
sich im Stillstand meldet der Baustein sofort Done.

» Befindet sich die Achse in einem gestorten Zustand oder fiihrt sie gerade eine Stopp-Operation durch
wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotReady reagiert.

» Befindet sich die Achse in einem Zustand, in dem sie durch eine Kopplung mit einer anderen Achse
oder einen vergleichbaren Mechanismus kontrolliert wird reagiert sie mit Error und
ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotReady.

Wenn diese Uberpriifungen ohne Problem durchgefiihrt werden konnten wird die Stopp-Operation initiiert.
Dabei wird RampTime verwendet, um unter Berlcksichtigung der Bezugsgeschwindigkeit eine Verzégerung
zu berechnen. Ist ein ruckbegrenzender Stellwert-Generator ausgewahlt wird MaxJerk verwendet. Ist fur
RampTime kein Wert vorgegeben, der erkennbar groRer als 0 ist wird der Achsparameter fEmergencyRamp

verwendet.

Zum Abbremsen der Achse wird intern ein MC Stop BkPIcMc [»_81] Baustein verwendet. Nachdem die
Stellwertausgabe auf 0 abgebaut ist werden alle Ausgaben von Steuer- oder Regelspannungen unterdriickt,
solange Execute auf TRUE gesetzt ist.
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4.2.6 MC_FlyingGear_BkPIcMc
MC FlyingGear BEPlcMc

—ZMaster i StartSync ——

—H51ave InSync—
—|Enable StopSync —
—Ratio Busy —
—MasterSyncPogition Active —
—5laveSyncPosition Error —
—SlavelesyncPosition ErrorIdi—
—SlaveStopPosition
—DefaultSlaveNegative
—TurnPoint

Der Funktionsbaustein Gbernimmt die Steuerung einer fliegenden Getriebekopplung.

#! Eingdnge

VAR INPUT
Enable: BOOL;
Ratio: LREAL;
MasterSyncPosition: LREAL;
SlaveSyncPosition: LREAL;
SlaveDesyncPosition: LREAL;
SlaveStopPosition: LREAL;
DefaultSlaveNegative: BOOL;

END VAR

Name Typ Beschreibung

Enable BOOL Dieses Signal erlaubt dem Baustein, aktiv zu werden, sobald die
Position des Masters die MasterSyncPosition in der vorgesehenen
Richtung passiert.

Ratio LREAL |Dieser Parameter gibt das Getriebeverhaltnis zwischen Master und
Slave fiir den vollstandig gekoppelten Fall vor.

MasterSyncPosition LREAL |Dieser Parameter gibt an, an welcher Position in der dafur
vorgesehenen Richtung des Masters die Kopplung vollstandig
aufgebaut sein soll.

SlaveSyncPosition LREAL |Dieser Parameter gibt an, an welcher Position in der dafur
vorgesehenen Richtung des Slaves die Kopplung vollstandig
aufgebaut sein soll.

SlaveDesyncPosition LREAL |Dieser Parameter gibt an, an welcher Position in der dafir
vorgesehenen Richtung des Slaves der Abbau der Kopplung
begonnen werden soll.

SlaveStopPosition LREAL |Dieser Parameter gibt an, an welcher Position in der dafur
vorgesehenen Richtung des Slaves die Kopplung vollstandig
abgebaut sein soll.

DefaultSlaveNegative BOOL In einigen Fallen kann der Baustein die vorgesehene Arbeitsrichtung
nicht aus den Ubergebenen Parametern ermitteln. Dann wird eine
zusatzliche Information der Applikation bendtigt.

#/E- Ein-/Ausginge

VAR _IN OUT
Master: AXIS REF BkPlcMc;
Slave: AXIS REF BkPlcMc;
END VAR
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Name Typ Beschreibung

Master |AXIS_REF_BkPIcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ AxisRef BkPIcMc [P 841
zu ubergeben.

Slave AXIS_REF_BkPIcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ AxisRef BkPIcMc [» 84]
zu ubergeben.

& Ausginge

VAR _OUTPUT
StartSync: BOOL;
InSync: BOOL;
Busy: BOOL;
Active: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorId: BOOL;

END VAR

Name Typ Beschreibung

StartSync BOOL Dieses Signal ist TRUE, wenn sich der Master innerhalb der Strecke fur den
Aufbau der Kopplung befindet.

InSync BOOL Dieses Signal ist TRUE, wenn die Kopplung vollstandig aktiv ist.

Busy BOOL Dieses Signal wird TRUE, wenn Enable TRUE, Master und Slave bereit und nicht
gestort und die Ubergebenen Parameter geeignet sind.

Active BOOL Dieses Signal wird TRUE, sobald der Master die MasterSyncPosition in der dafur

vorgesehenen Richtung passiert. Es wird FALSE, wenn in Gegenrichtung der
Slave die SlaveStopPosition erreicht.

Error BOOL Dieses Signal wird TRUE, wenn bei einer steigenden Flanke an Enable
ungeeignete Parameter vorliegen oder wenn bei einem TRUE an Enable der
Master oder der Slave in einem Fehlerzustand sind.

Errorld BOOL Eine numerisch kodierte Angabe einer Fehlerursache.

Verhalten des Bausteins

Der Baustein stellt eine fliegend auf- und abgebaute Kopplung zwischen einer Master- und einer Slave-
Achse her. Durch die Parametrierung und die Freigabe kann das Verhalten in weiten Bereichen variiert
werden. In Kombination mit Positionierbefehlen kénnen eine Vielzahl von Bewegungsablaufen realisiert
werden. Hier werden nur einige Beispiele gezeigt.

m Die Scopes sind mit dem Beispiel S106_FlyingGear erzeugt worden. Dabei entspricht die
Nummer des Beispiels der gewahlten nSequence.

Bei der Inbetriebnahme

Bei der Positionserfassung des Masters sollte der Nullpunkt so verschoben werden, dass die Istposition eine
nachvollziehbare Information Uber die Situation in der Maschine darstellt.

Fir den Slave ist die Nullpunktverschiebung so zu wahlen, dass die Istposition bei Berlicksichtigung der
Abmessungen von Material, Werkzeugen und anderen Einbauten mit der des Masters Ubereinstimmt, wenn
der verbleibende Spalt gerade 0 geworden ist. Dabei sollte keine Kraft aufgebaut worden sein, um eine
elastische Verformung zu vermeiden.

Beispiel #1

Hier bewegen sich Master und Slave in gleicher Richtung. Beide kehren zu ihrer Ausgangsposition zurlck.
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Start; 09:15:10.824:000 | End: 09:15:33.716:000 | Pos: 0.00:00:00.000:000 | Time: 09:15:10.824:000 | Dete: Dienstag 13 Oktober 2020
| ([ 0000022892000 14 4 b bl |[0.00:00:00,000:000 || ¢5 BEolLppRagien
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e \
SN
\
0,0005 2,288s 4,578 5,857 51565 11,4465 13,7355 16,0245 18,313 20,8025 22,8925

-300,0-

Vorbereitung:

Der Master wurde auf 800.0mm positioniert.
Der Slave wurde auf 500.0mm positioniert.
Damit ist der Ort festgelegt, an dem der Slave mit dem Aufbau der Synchronisation beginnt.

Der endglltige Koppelfaktor (Ratio) wurde hier zum besseren Verstandnis auf 1.0 eingestellt. Im
praktischen Einsatz wird dieser Faktor oft etwas kleiner gewahlt, um einen Ubergang in eine Druck-
oder Kraftregelung auszuldsen.

Der Punkt fur das Erreichen der Synchronisation wurde fur den Master (MasterSyncPosition) auf
460.0mm und fur den Slave (SlaveSyncPosition) auf 450.0mm festgelegt.

Die Differenz von 10.0mm zwischen Master und Slave stellt den fiir Material, Werkzeug und andere
Einbauten bendtigten Abstand dar und ist hier so gewahlt, dass die Darstellung das Verhalten
verdeutlicht.

Der Weg fur das Aufsynchronisieren des Slaves errechnet sich aus der Ausgangsposition des Slaves
und der SlaveSyncPosition und ist hier 500.0-450.0 => 50mm.

Bei Ratio=1.0 ergibt sich flir den Master ein Weg fir die Aufsynchronisation von 2.0*50mm => 100mm.
Also wird die Aufsynchronisation des Masters bei 460.0mm+100mm => 560mm (MasterSyncPosition
plus Weg) beginnen. Wenn der Master beim Freigeben der Kopplung unterhalb dieser Position steht
wird ein Fehler gemeldet.

Der Punkt fur das Verlassen der Synchronisation wurde fur den Slave (SlaveDesyncPosition) auf
450.0mm festgelegt.

Der Punkt fir den vollstandige Abbau der Kopplung (SlaveStopPosition) wurde auf 500.0mm
festgelegt. Somit ist der dafiir vorgesehene Weg 500.0mm-450mm => 50mm.

Bei Ratio=1.0 wird der Master dabei ebenfalls einen Weg von 2.0*50mm => 100mm zurticklegen.
Wege, die der Master vor TM_1 und nach TM_4 im obigen Scope zuriicklegt betreffen den Slave nicht.

Wenn der Master seine Geschwindigkeit zwischen TM_1 und TM_2 bzw. TM_3 und TM_4 andert wird
der Slave dies berlcksichtigen. Dann kann sein Geschwindigkeitsverlauf weniger Ubersichtlich sein als
in obigem Scope.

Beispiel #2

Hier bewegen sich Master und Slave in entgegengesetzter Richtung. Beide kehren zu ihrer
Ausgangsposition zurtick.
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Start: 13:26:31.378:000 | End: 13:26:56.066:000 | Pos: 0.00:00:00.422:908 | Time: 13:26:31.800:908 | Date: Mitwoch. 14. Oktober 2020
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 Hier ist die Ausgangsposition nicht um 50mm Uber der SlaveSyncPosition, sondern um den gleichen
Betrag darunter.

Beispiel #3

Hier bewegen sich Master und Slave in gleicher Richtung. Allerdings kehrt der Slave erst durch einen
MC_MoveAbsolut_BkPIcMc() in seine Ausgangsposition zurtck.

Start: 13:43:55.464:000 | End: 13:44:19,140:000 | Pos: 0,00:00:00,149:371 | Time: 13:43:55,613:371 | Date: Mittwoch, 14. Oktober 2020
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 Hier ist die Ausgangssituation die gleiche wie in Beispiel #1.
» Allerdings ist hier die SlaveStopPosition eine andere. Der Slave stoppt entsprechend friher.
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» Der Abstand zwischen SlaveDesyncPosition und SlaveStopPosition ist hier 100mm. Dadurch erzeugt
der Abbau der Kopplung ein anderes Profil als der Aufbau.

« Nachdem der Master seine Bewegung abgeschlossen hat wird der Baustein deaktiviert und der Slave
mit einem eigenen Befehl zur Ausgangsposition gefahren.

4.2.7 MC_Gearin_BkPIcMc (ab V3.0)
MC GearIn BEPlcMc

—Master o i Buay———

—Hs5lave InGear [~
—Execute Commandfborted —
—RatioNumerator Error—
—Ratiolenominator ErrorId—
—Acceleration Active —
—Deceleration
—Jderk
—BufferMode

Der Funktionsbaustein startet und Uberwacht eine Kopplung zwischen zwei Achsen. Zum Ld&sen der
Kopplung ist ein MC GearOut BkPIcMc [P 66] Baustein zu verwenden.

% Eingédnge

VAR _INPUT
Execute: BOOL;
RatioNumerator: INT;
RatioDenominator: INT;
Acceleration: LREAL;
Deceleration: LREAL;
Jerk: LREAL; (ab/from V3.0.5)
BufferMode: MC BufferMode BkPlcMc:=Aborting BkPlcMc; (ab/from V3.0.8)
END VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang startet
die Kopplung.
RatioNumerator INT [1, 1] Diese Parameter beschreiben den
Kopplungsfaktor in der Form eines Getriebes.
RatioDenominator INT [1, 1] Diese Parameter beschreiben den
Kopplungsfaktor in der Form eines Getriebes.
Acceleration LREAL [mm/s2] Die fur das Aufsynchronisieren zulassige
Beschleunigung in Istwert-Einheiten der Achse
pro Quadrat-Sekunde.
Deceleration LREAL [mm/s2] Die fiir das Aufsynchronisieren zulassige
Verzégerung in Istwert-Einheiten der Achse pro
Quadrat-Sekunde.
Jerk LREAL [mm/s3] Der anzuwendende Ruck.
BufferMode MC_BufferMode_BkPIcMc reserviert. Dieser Eingang wurde vorbereitend

erganzt und sollte derzeit nicht oder mit der
Konstanten Aborting_BkPIcMc belegt werden.
(ab v3.0.8)

#/E- Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Master: Axis Ref BkPlcMc;
Slave: Axis Ref BkPlcMc;
END VAR
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Name Typ Beschreibung

Master |Axis_Ref_BkPlcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [» 84]
zu Ubergeben.

Slave Axis_Ref_BkPIcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [»_84]
zu Ubergeben.

& Ausginge

VAR OUTPUT
Busy: BOOL;
InGear: BOOL;
CommandAborted: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
Active: BOOL;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
InGear BOOL Hier wird das erstmalige erfolgreiche Aufsynchronisieren der Achsen

signalisiert. Das Signal bleibt anschlieRend auch dann anstehen, wenn
die Synchronisierung zu einem spateren Zeitpunkt zeitweise oder
bleibend aussetzt.

CommandAborted BOOL Hier wird ein Abbruch der Kopplung signalisiert.

Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.
Active BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.

Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Execute hin untersucht der Baustein das Gbergebene Achsinterface. Dabei
kdénnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

» Als nachstes wird Uberprift, ob RatioDenominator gleich 0 ist. In diesem Fall wird mit Error und
ErrorlD:=dwTcHydErrCdlllegalGearFactor reagiert.

» Derzeit kann die Kopplung nur dann aktiviert werden, wenn sowohl der Master als auch der Slave im
Stillstand sind. Andernfalls wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotStartable reagiert.

+ Befindet sich die Achse in einem gestorten Zustand oder fiihrt sie gerade eine Stopp-Operation durch
wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotReady reagiert.

+ Wenn der Bewegungsalgorithmus bereits einen Fehlercode signalisiert wird mit Error und
ErrorlD:=Bewegungsalgorithmus-Fehlercode reagiert.

Wenn diese Uberpriifungen ohne Problem durchgefiihrt werden konnten wird die Kopplung initiiert. Die
Achse befindet sich ab jetzt im Zustand McState Synchronizedmotion [P 96] und der Baustein beginnt mit
der Uberwachung der Kopplung.

Wenn bei aktiver Kopplung die Slaveachse erstmalig die durch die Kopplung geforderte Geschwindigkeit
erreicht wird dies am Ausgang InGear signalisiert. Da die Kopplung derzeit nur im Stillstand aktiviert werden
kann ist dies unmittelbar der Fall. Sollte wahrend aktiver Kopplung die Slaveachse aus einem beliebigen
Grund den Vorgaben nicht folgen kdnnen bleibt InGear unverandert.

Tritt bei aktiver Kopplung im Bewegungsgenerator ein Fehlercode auf wird mit Error und
ErrorlD:=Bewegungsalgorithmus-Fehlercode reagiert.

Eine fallende Flanke an Execute I0scht alle anstehenden Ausgangssignale. Wird Execute bereits bei noch
aktiver Kopplung auf FALSE gesetzt bleibt die bestehende Kopplung unbeeinflusst wirksam.

[
1 Der Ausgang Active ist derzeit mit dem Ausgang Busy identisch.

TS5810 Version: 1.1 63



PLCopen Motion Control

BECKHOFF

428 MC_GearlnPos_BkPIcMc (ab V3.0.33)

H:_GearInPas_Bl: PlcMc

—SMaszter StartSync ——
—51ave InSync [~
—Execute Busvy —
—BatioNumerator Active [~
—BatiaDenominator Commandfborted —
—MasterSyncPosition Error —
—SlaveSyncPosition ErrorIdi—
—SyncMode
—MasterStartDistance
—Acceleration
—Deceleration
—|derk
—BufferMode

Der Funktionsbaustein startet und tGberwacht eine fliegende Kopplung zwischen zwei Achsen. Zum Ldsen
der Kopplung ist ein MC GearOut BkPIcMc [»_66] Baustein zu verwenden.

#! Eingdnge

VAR _INPUT
Execute: BOOL;
RatioNumerator: INT;
RatioDenominator: INT;
MasterSyncPosition: LREAL;
SlaveSyncPosition: LREAL;
SyncMode: INT;
MasterStartDistance: LREAL;
Acceleration: LREAL;
Deceleration: LREAL;
Jerk: LREAL; (ab/from V3.0.5)
BufferMode: MC BufferMode BkPlcMc:=Aborting BkPlcMc;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang startet die
Kopplung.
RatioNumerator INT [1, 1] Diese Parameter beschreiben den Kopplungsfaktor
in der Form eines Getriebes.
RatioDenominator INT [1, 1] Diese Parameter beschreiben den Kopplungsfaktor
in der Form eines Getriebes.
MasterSyncPosition LREAL [mm] Ab dieser Master-Position ist die Kopplung
vollstandig wirksam.
SlaveSyncPosition LREAL [mm] Ab dieser Slave-Position ist die Kopplung
vollstandig wirksam.
SyncMode INT derzeit nicht unterstitzt.
MasterStartDistance LREAL [mm] Uber diesen Weg des Masters wird die Kopplung
aufgebaut.
Acceleration LREAL [mm/s?] Die fiir das Aufsynchronisieren zulassige
Beschleunigung in Istwert-Einheiten der Achse pro
Quadrat-Sekunde.
Deceleration LREAL [mm/s?] Die fiir das Aufsynchronisieren zulassige
Verzdgerung in Istwert-Einheiten der Achse pro Quadrat-
Sekunde.
Jerk LREAL [mm/s®] Der anzuwendende Ruck.
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Name

Typ

Beschreibung

BufferMode

PlcMc

MC_BufferMode Bk

reserviert. Dieser Eingang wurde vorbereitend erganzt
und sollte derzeit nicht oder mit der Konstanten
Aborting_BkPIcMc belegt werden. (ab V3.0.8)

#/E- Ein-/Ausginge

VARﬁINOUT
Master: Axis Ref BkPlcMc;
Slave: Axis Ref BkPlcMc;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Master |Axis_Ref_BkPIcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [b_84]

zu Ubergeben.

Slave

Axis_Ref_BkPIcMc

Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [P 84]
zu ubergeben.

& Ausginge

VAR OUTPUT
StartSync: BOOL;
InSync: BOOL;
Busy: BOOL;
Active: BOOL;
CommandAborted: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;

END VAR

Name Typ Beschreibung

StartSync BOOL Hier wird die Ubergangsphase zwischen Ruhezustand und vollsténdig
wirksamer Kopplung signalisiert.

InSync BOOL Hier wird das erstmalige erfolgreiche Aufsynchronisieren der Achsen
signalisiert. Das Signal bleibt anschlieRend auch dann anstehen, wenn
die Synchronisierung zu einem spateren Zeitpunkt zeitweise oder
bleibend aussetzt.

Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.

Active BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.

CommandAborted BOOL Hier wird ein Abbruch der Kopplung signalisiert.

Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.

ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.

Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Execute hin untersucht der Baustein das tUbergebene Achsinterface. Dabei
kénnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

» Als nachstes wird Uberprift, ob RatioDenominator gleich 0 ist. In diesem Fall wird mit Error und
ErrorlD:=dwTcHydErrCdlllegalGearFactor reagiert.

* Ist der RatioDenominator kleiner als 0 wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotSupport
reagiert.

» Die Kopplung kann nur dann aktiviert werden, wenn der Slave im Stillstand ist. Andernfalls wird mit
Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotStartable reagiert.

« Wenn der Absolutwert des MasterStartDistance zu klein ist wird mit Error und
ErrorID:=dwTcHydErrCdCannotSynchronize reagiert.

* Wenn die Istposition des Masters nicht zwischen MasterSyncPosition und dem von
MasterStartDistance festgelegten Ende der Synchronisationsstrecke liegt wird mit Error und
ErrorlD:=dwTcHydErrCdCannotSynchronize reagiert.
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Wenn diese Uberpriifungen ohne Problem durchgefiihrt werden konnten wird die Kopplung initiiert. Die
Slave-Achse befindet sich zunachst weiter im Zustand McState Standstill [» 96]. Erst wenn die Master-
Achse erstmalig den Anfang der Synchronisationsstrecke erreicht meldet die Slave-Achse

McState Synchronizedmotion [P 96], signalisiert StartSync und der Baustein beginnt mit der Uberwachung
der Kopplung. Sobald die Achse erstmalig das Ende der Synchronisationsstrecke erreicht signalisiert die
Slave-Achse InSync. Sollte die Master-Achse zu einem spateren Zeitpunkt den Anfang der
Synchronisationsstrecke rickwarts passieren, wird die Kopplung nicht wieder geldst.

Tritt bei aktiver Kopplung im Bewegungsgenerator ein Fehlercode auf wird mit Error und
ErrorlD:=Bewegungsalgorithmus-Fehlercode reagiert.

Eine fallende Flanke an Execute I6scht alle anstehenden Ausgangssignale. Wird Execute bereits bei noch
aktiver Kopplung auf FALSE gesetzt bleibt die bestehende Kopplung unbeeinflusst wirksam.

Es steht unter #103 [»_353] ein Beispiel zur Verfligung.

[
1 Der Baustein untersttitzt nicht den Funktionsumfang der TwinCAT NC.

([
1 Der Ausgang Active ist derzeit mit dem Ausgang Busy identisch.

4.2.9 MC_GearOut_BkPIcMc (ab V3.0)

MC GearOut BEPlcMc

—As51ave Busy ——
—Execute Done —
Error —
ErrorlId

Der Funktionsbaustein |16st eine Kopplung zwischen zwei Achsen. Diese Kopplung muss zuvor mit einem
MC Gearln BkPIcMc [»_62] oder einem MC GearlnPos BkPIcMc [P _64] Baustein hergestellt worden sein.

#! Eingdnge

VAR _INPUT
Execute: BOOL;
END VAR
Name Typ Beschreibung

Execute |BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang I6st die Kopplung.

#/E Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Slave: Axis Ref BkPlcMc;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung

Slave Axis_Ref_BkPIcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [b_84]
zu Ubergeben.

E- Ausginge

VAR _OUTPUT
Busy: BOOL;
Done: BOOL;
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Error: BOOL;

ErrorID: UDINT;
END_VAR
Name Typ Beschreibung
Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
Done BOOL Hier wird die erfolgreiche Abarbeitung der Bewegung signalisiert.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.

Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Execute hin untersucht der Baustein das Uibergebene Achsinterface. Dabei
kénnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

+ Wenn die Achse nicht in einer Getriebekopplung betrieben wird signalisiert der Baustein unmittelbar
Done und unterlasst alle weiteren Uberprifungen oder Aktivitaten.

+ Ist die aktuelle Sollgeschwindigkeit der Achse kleiner als die von pStAxParams.fCreepSpeed
festgelegte Geschwindigkeit geht die Achse unmittelbar in McState Standstill Giber und baut die
Restgeschwindigkeit ab. Es wird Done signalisiert und alle weiteren Uberpriifungen oder Aktivitaten
werden unterlassen.

Wenn diese Uberpriifungen ohne Problem durchgefiihrt werden konnten und nicht bereits aus einem der
genannten Griinde Done signalisiert wird erfolgt eine Umwandlung der von der Getriebekopplung
kontrollierten Bewegung in eine vom Master unabhangige endlose Bewegung mit gleicher Geschwindigkeit
und Richtung. Wenn diese Umwandlung erfolgreich ausgefuhrt wurde wird Done signalisiert, andernfalls
wird mit Error und ErrorlD:=Fehlercode reagiert.

4210  MC_Halt_BkPIcMc (ab V3.0)

MC Halt BEPlcMc
—Haxis o i Busy —
—Execute Done —
—Deceleration CommandAborted —
—Jderk Error —
—RampTime ErrorId
—BufferMcde Active [

Der Funktionsbaustein bricht eine aktuell ausgefihrte Bewegung einer Achse ab und Gberwacht die Stopp-
Operation.

@ Die von diesem Baustein eingeleitete Stopp-Operation ist durch andere Bausteine unterbrechbar.
Soll eine Achse wahrend der Stopp-Operation nicht durchstartbar sein ist ein MC_Stop_BkPIcMc
Baustein zu verwenden.

#' Eingdnge

VAR INPUT
Execute: BOOL;
Deceleration: LREAL; (ab/from V3.0.5)
Jerk: LREAL; (ab/from V3.0.5)
RampTime: LREAL; (ab/from V3.0.5)
BufferMode: MC BufferMode BkPlcMc:=Aborting BkPlcMc; (ab/from V3.0.8)
END VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang beendet
eine Bewegung der Achse.
Deceleration LREAL [mm/s?] Die anzuwendende Verzégerung.
Jerk LREAL [mm/s®] Der anzuwendende Ruck.
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Name Typ Beschreibung
RampTime LREAL [s] Die geforderte Anhaltezeit.
BufferMode MC_BufferMode BkPIcMc reserviert. Dieser Eingang wurde vorbereitend erganzt

und sollte derzeit nicht oder mit der Konstanten
Aborting_BkPIcMc belegt werden. (ab V3.0.8)

#/E Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Axis: Axis Ref BkPlcMc;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Axis Axis_Ref BkPIcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis_Ref BkPIcMc zu
Ubergeben.

& Ausginge

VAR OUTPUT

Busy: BOOL;

Done: BOOL;

Error: BOOL;

ErrorID: UDINT;

Active: BOOL;

CommandAborted: BOOL;
END_VAR
Name Typ Beschreibung
Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
Done BOOL Hier wird die erfolgreiche Abarbeitung der Operation signalisiert.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.
Active BOOL Hier wird angezeigt, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
CommandAborted BOOL Hier wird angezeigt, dass die Abarbeitung dieses Kommandos durch ein

anderes Kommando abgebrochen wurde.

Verhalten des Bausteins

Das Verhalten des Bausteins ist identisch mit dem des MC Stop BkPIcMc [P _81]() Bausteins. Der einzige
Unterschied ist, dass die Abarbeitung des Kommandos durch andere Bausteine abbrechbar ist.

4.2.11 MC_Home_BkPIcMc (ab V3.0)
MC Home BEPlcMc
—Hnxis o = Busy
—Execute Done —
—Pogition CommandAborted —
—HomingkMode Error —
—CalibrationCam ErrorID
—BufferMcde Active —

Der Funktionsbaustein startet und Uberwacht die Referenzfahrt einer Achse.

#! Eingdnge

VAR INPUT
Execute:
Position:
HomingMode:

BOOL;
LREAL;

MC_HomingMode BkPlcMc;

68

Version: 1.1 TS5810



BECKHOFF

PLCopen Motion Control

CalibrationCam: BOOL;

BufferMode: MC BufferMode BkPlcMc:=Aborting BkPlcMc; (ab/from V3.0.8)
END VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang startet
die Referenzfahrt.
Position LREAL [mm] Die Referenzposition.
HomingMode MC_HomingMode_BkPIlcMc Hier wird die zu verwendende Methode [P 115]

festgelegt.

CalibrationCam BOOL

Hier kann der Referenzierindex (Nocken) direkt
Ubergeben werden.

BufferMode MC_BufferMode BkPIcMc

reserviert. Dieser Eingang wurde vorbereitend
erganzt und sollte derzeit nicht oder mit der
Konstanten Aborting_BkPIcMc belegt werden. (ab
Vv3.0.8)

#/E- Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Axis: Axis Ref BkPlcMc;
END VAR
Name Typ Beschreibung

Axis Axis_Ref_BkPIcMc

zu uUbergeben.

Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [P 84]

& Ausginge

VAR OUTPUT
Busy: BOOL;
Done: BOOL;
CommandAborted: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
Done BOOL Hier wird die erfolgreiche Abarbeitung der Referenzfahrt signalisiert.
CommandAborted BOOL Hier wird ein Abbruch der Referenzfahrt signalisiert.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErroriD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.

Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Execute hin untersucht der Baustein das tGibergebene Achsinterface. Dabei
kénnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

 Eine Referenzfahrt kann nur aus einem fehlerfreien Stillstand begonnen werden. Ist dies nicht der Fall
wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotStartable bzw. dem vorliegenden Errorcode reagiert.

» Befindet sich die Achse in einem gestorten Zustand oder fiihrt sie gerade eine Stopp-Operation durch
wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotReady reagiert.

+ Wenn eine der in den Achs-Parametern angegebene Geschwindigkeiten zu klein (weniger als 1% der
Referenzgeschwindigkeit) ist wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdSetVelo reagiert.

Wenn diese Uberpriifungen ohne Problem durchgefiihrt werden konnten wird die Referenzfahrt initiiert. Der
genaue Ablauf wird von HomingMode [P_115] festgelegt. Sollte wahrend der Abarbeitung der Referenzfahrt
vom Bewegungsalgorithmus ein Fehlercode signalisiert wird mit Error und ErrorlD:=Bewegungsalgorithmus-
Fehlercode reagiert. Wird die vollstandige Referenzfahrt durch die Aktivitat eines anderen Bausteins
verhindert, wird mit CommandAborted reagiert. Ein erfolgreicher Abschluss der Referenzfahrt wird mit

Done gemeldet.
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Eine fallende Flanke an Execute I0scht alle anstehenden Ausgangssignale. Wird Execute bereits bei noch
aktiver Referenzfahrt auf FALSE gesetzt wird die eingeleitete Referenzfahrt unbeeinflusst weiter bearbeitet.
Die Signale am Ende der Bewegung (Error, ErrorlD, CommandAborted, Done) werden flr einen Zyklus
gegeben.

m Wenn die Applikation nicht selbst eine Referenzposition festlegt, sondern ein mit den
Maschinendaten abgespeicherter und geladener Wert Verwendung finden soll ist die Benutzung von
fEnc_DefaultHomePosition in pStAxParams vorgesehen. Sollten situationsabhangig verschiedene
Werte benétigt werden, sollte auf fCustomerDatal[] in pStAxParams zurtickgegriffen werden.

Ist als Encoder-Typ iTcMc_EncoderSim eingestellt, wird unabhéngig von HomingMode und
Axis Ref BkPIcMc [» 84].stAxParams.nEnc_HomingType der Modus MC_Direct_BkPIlcMc wirksam.

MC_DefaultHomingMode_BkPIcMc

Die Referenziermethode wird nicht durch die Applikation sondern durch Axis Ref BkPIcMc
[»_84].stAxParams.nEnc_HomingType festgelegt. Dabei gelten die folgenden Regeln:

nEnc_HomingType MC_HomingMode_BkPIcMc
iTcMc_HomingOnBlock MC_Block BkPIlcMc
iTcMc_HomingOnIndex MC_AbsSwitch_BkPIlcMc
iTcMc_HomingOnSync MC_RefPulse_BkPIcMc
iTcMc_HomingOnExec MC_Direct_BkPIcMc

MC_AbsSwitch_BkPIcMc

Die Achse wird mit Axis Ref BkPlcMc [P _84].stAxParams.fEnc_ReflIndexVelo in der durch
bEnc_RefIndexPositive festgelegten Richtung bewegt. Nimmt CalibrationCam den Zustand TRUE an oder
wird in Axis Ref BkPIcMc [P 84].stAxRtData.nDeCtrIDWord die Referenznocke (Bit 5,
dwTcHydDcDwReflndex) erkannt stoppt die Achse. Anschlielend wird sie mit fEnc_RefSyncVelo in der
durch bEnc_RefSyncPositive festgelegten Richtung bewegt, bis die Referenznocke wieder verlassen wird.
Der Istwert der Achse wird auf den Wert der Referenzposition gesetzt.

MC_LimitSwitch_BkPlcMc

Derzeit nicht unterstitzt.

MC_RefPulse_BkPIcMc

Die Achse wird mit Axis Ref BkPIcMc [P 84].stAxParams.fEnc_ReflndexVelo in der durch
bEnc_ReflndexPositive festgelegten Richtung bewegt. Nimmt CalibrationCam den Zustand TRUE an oder

wird in Axis Ref BkPIcMc [P 84].stAxRtData.nDeCtrIDWord die Referenznocke (Bit 5,
dwTcHydDcDwRefIndex) erkannt stoppt die Achse. Anschlielend wird sie mit fEnc_RefSyncVelo in der
durch bEnc_RefSyncPositive festgelegten Richtung bewegt, bis die Referenznocke wieder verlassen wird.
Dann wird das Hardware-Latch des Encoders aktiviert und die Achse so lange weiter bewegt, bis das Latch
gultig wird. Nach dem Stoppen der Achse wird der Istwert der Achse auf einen Wert gesetzt, der aus der
Referenzposition und der seit dem Sync-Puls des Encoders zuriickgelegten Strecke errechnet wird.

MC_Direct_BkPlcMc

Der Istwert der Achse wird unmittelbar auf den Wert der Referenzposition gesetzt.

MC_Absolute_BkPIcMc

Derzeit nicht unterstitzt.
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MC_Block_BkPIcMc

Die Achse wird mit Axis Ref BkPIcMc [P 84].stAxParams.fEnc_ReflndexVelo in der durch
bEnc_ReflndexPositive festgelegten Richtung bewegt. Wird fiir eine Zeitdauer von 2 Sekunden keine
Bewegung festgestellt, gilt der Festanschlag (Block) als erreicht. Der Istwert der Achse wird auf den Wert der
Referenzposition gesetzt.

Ab einer Version 3.0.41 vom 12.10.2017 ist es moglich, die Zeitdauer fiir die Erkennung des Blocks zu
verandern. Siehe hierzu ST TcHydAxRtData [»_131].fBlockDetectDelay.

MC_FlyingSwitch_BkPlcMc

Derzeit nicht unterstitzt.

MC_FlyingRefPulse_BkPlcMc

Derzeit nicht unterstitzt.

4212 MC_ImediateStop_BkPlcMc (ab V3.0.5)

MC TmediateStop BEPlcMc
—HAngis o Busy —
—Execute Done [~
Error [—
ErroriId |-
Aetive -
Commandiborted —

Der Funktionsbaustein bricht eine aktuell ausgefiihrte Bewegung einer Achse ab.

#! Eingdnge

VAR INPUT
Execute: BOOL;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung

Execute |BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang beendet eine Bewegung der Achse.

#/E- Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Axis: Axis Ref BkPlcMc;
END VAR
Name Typ Beschreibung

Axis Axis_Ref_BkPlcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [b_84]
zu Ubergeben.

& Ausginge

VAR OUTPUT
Busy: BOOL;
Done: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
Active: BOOL;
CommandAborted: BOOL;

END_ VAR
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Name Typ Beschreibung

Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.

Done BOOL Hier wird die erfolgreiche Abarbeitung der Operation signalisiert.

Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.

ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.

Active BOOL Hier wird angezeigt, dass ein Kommando abgearbeitet wird.

CommandAborted BOOL Hier wird angezeigt, dass die Abarbeitung dieses Kommandos durch ein
anderes Kommando abgebrochen wurde.

Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Execute hin untersucht der Baustein das tGibergebene Achsinterface. Dabei
kénnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

 Ein Stopp kann nur ausgefiihrt werden, wenn die Achse eine aktive Bewegung ausfihrt. Befindet sie
sich im Stillstand meldet der Baustein sofort Done .

» Befindet sich die Achse in einem gestorten Zustand oder fiihrt sie gerade eine Stop-Operation durch
wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotReady reagiert.

» Befindet sich die Achse in einem Zustand, in dem sie durch eine Kopplung mit einer anderen Achse
oder einen vergleichbaren Mechanismus kontrolliert wird reagiert sie mit Error und
ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotReady.

Wenn diese Uberpriifungen ohne Problem durchgefiihrt werden konnten wird die Stop-Operation initiiert.
Dabei wird der Stellwert der Achse unmittelbar und ohne jede Rampe auf 0 gesetzt. Anschliellend werden
alle Ausgaben von Steuer- oder Regelspannungen unterdriickt, solange Execute auf TRUE gesetzt ist.

4213 MC_MoveAbsolute_BkPIicMc (ab V3.0)

MC MoveAbsolute BkPlcMc
—Hayis o Buay ——

—Execute Done |-
—Position CommandiAborted —
—Velocity Error
—Acceleration ErrorID—
—Deceleration Active -
—Jderk

—Directicn

—BufferMode

Der Funktionsbaustein startet und Uberwacht die Bewegung einer Achse.

% Eingédnge

VAR INPUT
Execute: BOOL;
Position: LREAL;
Velocity: LREAL;
Acceleration: LREAL;
Deceleration: LREAL;
Jerk: LREAL;
Direction: MC Direction BkPlcMc:=MC Shortest Way BkPlcMc; (ab/from v3.0.8)
BufferMode: MC_BufferMode BkPlcMc:=Aborting BkPlcMc; (ab/from v3.0.8)
END_VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang startet die
Bewegung.
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Name Typ Beschreibung

Position LREAL [mm] Die Zielposition der Bewegung in Istwert-
Einheiten der Achse.

Velocity LREAL [mm/s] Die geforderte Geschwindigkeit der Bewegung

in Istwert-Einheiten der Achse pro Sekunde.

Acceleration

LREAL

[mm/s?] Die geforderte Beschleunigung in Istwert-
Einheiten der Achse pro Quadrat-Sekunde. Ist dieser
Parameter 0.0 wird er durch einen Defaultwert aus den
Achsparametern ersetzt.

Deceleration LREAL

[mm/s?] Die geforderte Verzégerung in Istwert-Einheiten
der Achse pro Quadrat-Sekunde. Ist dieser Parameter
0.0 wird er durch einen Defaultwert aus den
Achsparametern ersetzt.

Jerk LREAL [mm/s®] reserviert.

Direction MC_Direction_BkPIcMc reserviert. Dieser Eingang wurde nur aus
Kompatibilitatsgriinden erganzt und sollte nicht oder mit
der Konstanten MC_Shortest_ Way_BkPIcMc belegt
werden. (ab V3.0.8)

BufferMode MC_BufferMode_BkPIcMc reserviert. Dieser Eingang wurde vorbereitend erganzt

und sollte derzeit nicht oder mit der Konstanten
Aborting_BkPIcMc belegt werden. (ab V3.0.8)

#/E Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Axis: Axis Ref BkPlcMc;
END VAR
Name Typ Beschreibung

Axis Axis_Ref BkPIcMc

Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [P 84]
zu Ubergeben.

E- Ausginge

VAR OUTPUT
Busy: BOOL;
Done: BOOL;
CommandAborted: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
Done BOOL Hier wird die erfolgreiche Abarbeitung der Bewegung signalisiert.
CommandAborted BOOL Hier wird ein Abbruch der Bewegung signalisiert.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.

Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Execute hin untersucht der Baustein das tUbergebene Achsinterface. Dabei
kénnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

» Als nachstes wird Uberprift, ob Position hinter einem aktiven Software-Endschalter liegt. In diesem
Fall wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdSoftEnd reagiert.

* In Abhangigkeit vom in Axis.pStAxParams”.nProfile festgelegten Bewegungsalgorithmus kann die
Achse entweder nur aus dem Stillstand oder auch aus einer anderen noch nicht abgeschlossenen
Bewegung heraus die hier gestartete Bewegung beginnen. Sollte sie derzeit nicht in der Lage sein
diesen neuen Auftrag zu akzeptieren, wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotStartable

reagiert.
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» Befindet sich die Achse in einem gestorten Zustand oder fiihrt sie gerade eine Stopp-Operation durch
wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotReady reagiert.

» Wenn Velocity zu klein (weniger als 1% der Referenzgeschwindigkeit) ist, wird mit Error und
ErrorID:=dwTcHydErrCdSetVelo reagiert.

» Wenn Acceleration zu klein ist (Velocity kann nicht innerhalb von 100 Sekunden erreicht werden),
wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdAcc reagiert.

» Wenn Deceleration zu klein ist (Velocity kann nicht innerhalb von 100 Sekunden abgebaut werden),
wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdDec reagiert.

+ Wenn der Bewegungsalgorithmus bereits einen Fehlercode signalisiert, wird mit Error und
ErrorlD:=Bewegungsalgorithmus-Fehlercode reagiert.

Wenn diese Uberpriifungen ohne Problem durchgefiihrt werden konnten, wird die Bewegung initiiert. Dazu
werden die Parameter Position, Velocity, Acceleration und Deceleration auf die maximal zulassigen
Werte begrenzt und an den Bewegungsalgorithmus Gbergeben. Die Achse befindet sich ab jetzt im Zustand

McState DiscreteMotion [P 96] und der Baustein beginnt mit der Uberwachung der Bewegung.

Sollte wahrend der Abarbeitung der Bewegung vom Bewegungsalgorithmus ein Fehlercode signalisiert
werden, wird mit Error und ErrorlD:=Bewegungsalgorithmus-Fehlercode reagiert. Wird die vollstandige
Bewegung durch die Aktivitat eines anderen Bausteins verhindert, wird mit CommandAborted reagiert.
Erreicht der Bewegungsalgorithmus die Zielbedingungen der Achse, wird mit Done reagiert.

Eine fallende Flanke an Execute I6scht alle anstehenden Ausgangssignale. Wird Execute bereits bei noch
aktiver Bewegung auf FALSE gesetzt, wird die eingeleitete Bewegung unbeeinflusst weiter bearbeitet. Die
Signale am Ende der Bewegung (Error, ErrorlD, CommandAborted, Done ) werden fir einen Zyklus
gegeben.

4.2.14 MC_MoveJoySticked_BkPIlcMc (ab V3.0)

MC MovedoySticked BEPlcMc
—Hnxis i Busy —
—Execute Commandiborted —
—JoyStick Error—
—Acceleration ErrorId—
—Deceleration Active [~
—Jerk

Der Funktionsbaustein startet und Uberwacht die Bewegung einer Achse.

@ Diese Funktion wird derzeit nur durch Achsen unterstutzt, die durch einen Baustein vom Typ
MC_AxRuntimeCtriIBased_BkPIcMc kontrolliert werden (in Vorbereitung:

1 MC_AxRunTimeTimeRamp_BkPIcMc). Die Auswahl eines solchen Bausteins erfolgt dadurch, dass
in nProfileType in ST_TcHydAxParam die entsprechende Konstante aus E_TcMcProfileType
vorgegeben wird.

#! Eingdnge

VAR INPUT
Execute: BOOL;
JoyStick: LREAL;
Acceleration: LREAL;
Deceleration: LREAL;
Jerk: LREAL;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang startet die Bewegung.
JoyStick LREAL |[1] Die auf den Wertebereich £1.0 normierte Geschwindigkeitsvorgabe durch
das Kontrollgerat.
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Name Typ Beschreibung

Acceleration LREAL |[mm/s?] Die geforderte Beschleunigung in Istwert-Einheiten der Achse pro
Quadrat-Sekunde.

Deceleration LREAL |[mm/s?] Die geforderte Verzogerung in Istwert-Einheiten der Achse pro
Quadrat-Sekunde.

Jerk LREAL |[mm/s®] reserviert.

#/E Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Axis: Axis Ref BkPlcMc;
END VAR
Name Typ Beschreibung

Axis Axis_Ref_BkPIcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [b_84]
zu Ubergeben.

& Ausginge

VAR OUTPUT

Busy: BOOL;

CommandAborted: BOOL;

Error: BOOL;

ErrorID: UDINT;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
CommandAborted BOOL Hier wird ein Abbruch der Bewegung signalisiert.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErroriD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.

Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Execute hin untersucht der Baustein das Gibergebene Achsinterface. Dabei
kdénnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

+ Befindet sich die Achse in einem gestorten Zustand oder fiihrt sie gerade eine Stopp-Operation durch
wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotReady reagiert.

* Wenn der Bewegungsalgorithmus bereits einen Fehlercode signalisiert, wird mit Error und
ErrorlD:=Bewegungsalgorithmus-Fehlercode reagiert.

» Als nachstes wird Uberpruft, ob der Generator der Achse die geforderte Funktion unterstitzt. Ist dies
nicht der Fall, wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotCompatible reagiert.

Wenn diese Uberpriifungen ohne Problem durchgefiihrt werden konnten wird die Bewegung initiiert. Dazu
wird der Bewegungsalgorithmus in den Zustand iTcHydStateExtGenerated und die Achse in den Zustand
McState Synchronizedmotion versetzt. Die Geschwindigkeit der Achse wird durch JoyStick und

ST TcHydAxParam [»_120].fRefVelo festgelegt. Bei einer Anderung der Geschwindigkeit wird eine
Rampenbegrenzung auf ST TcHydAxParam [P_120].fMaxAcc vorgenommen. Fahrt die Achse in Richtung auf
einen aktiven Software-Endschalter, wird die Geschwindigkeit in Abhangigkeit von der verbleibenden
Entfernung so begrenzt, dass eine korrekte Zielanfahrt auf den Endschalter zustande kommt.

Eine fallende Flanke an Execute versetzt den Bewegungsalgorithmus in den Zustand iTcHydStateTcDecP
oder iTcHydStateTcDecM und die Achse in den Zustand McState_Standstill. Falls sich die Achse zu diesem
Zeitpunkt bewegt wird sie mit einer Stopprampe abgebremst und geht in den Zustand iTcHydStateldle Uber.
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4.2.15 MC_MoveRelative_BkPIcMc (ab V3.0)
MC MoveRelative BEPlcMc
—HApxis i o Busy ——

—Execute Done —

—Distance CommandAborted —

—Velocity Error—

—Acceleration ErrorID—

—Deceleration Active —

—derk

—BufferMcde

Der Funktionsbaustein startet und Uberwacht die Bewegung einer Achse.

% Eingédnge

VAR _INPUT
Execute: BOOL;
Distance: LREAL;
Velocity: LREAL;
Acceleration: LREAL;
Deceleration: LREAL;
Jerk: LREAL;
BufferMode: MC_BufferMode BkPlcMc:=Aborting BkPlcMc; (ab/from v3.0.8)
END VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang startet die
Bewegung.
Distance LREAL [mm] Die Entfernung zur Zielposition der Bewegung in
Istwert-Einheiten der Achse.
Velocity LREAL [mm/s] Die geforderte Geschwindigkeit der Bewegung
in Istwert-Einheiten der Achse pro Sekunde.
Acceleration LREAL [mm/s?] Die geforderte Beschleunigung in Istwert-
Einheiten der Achse pro Quadrat-Sekunde.
Deceleration LREAL [mm/s?] Die geforderte Verzégerung in Istwert-Einheiten
der Achse pro Quadrat-Sekunde.
Jerk LREAL [mm/s®] reserviert.
BufferMode MC_BufferMode BkPIcMc reserviert. Dieser Eingang wurde vorbereitend erganzt
und sollte derzeit nicht oder mit der Konstanten
Aborting_BkPIcMc belegt werden. (ab V3.0.8)

#/E» Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Axis: Axis Ref BkPlcMc;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Axis Axis_Ref BkPIcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ

Axis Ref BkPIcMc [P 84] zu Ubergeben.

& Ausginge

VAR OUTPUT
Busy: BOOL;
Done: BOOL;
CommandAborted: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
END VAR
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Name Typ Beschreibung

Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
Done BOOL Hier wird die erfolgreiche Abarbeitung der Bewegung signalisiert.
CommandAborted BOOL Hier wird ein Abbruch der Bewegung signalisiert.

Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.

ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.

Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Execute hin untersucht der Baustein das Uibergebene Achsinterface. Dabei
kénnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

+ Als nachstes wird Uberprift, ob eine Bewegung um Distance zu einem Konflikt mit einem aktiven
Software-Endschalter liegt. In diesem Fall wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdSoftEnd
reagiert.

* In Abhangigkeit vom in Axis.pStAxParams”.nProfile festgelegten Bewegungsalgorithmus kann die
Achse entweder nur aus dem Stillstand oder auch aus einer anderen noch nicht abgeschlossenen
Bewegung heraus die hier gestartete Bewegung beginnen. Sollte sie derzeit nicht in der Lage sein
diesen neuen Auftrag zu akzeptieren, wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotStartable
reagiert.

» Befindet sich die Achse in einem gestorten Zustand oder fiihrt sie gerade eine Stopp-Operation durch,
wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotReady reagiert.

» Wenn Velocity zu klein (weniger als 1% der Referenzgeschwindigkeit) ist, wird mit Error und
ErrorlD:=dwTcHydErrCdSetVelo reagiert.

» Wenn Acceleration zu klein ist (Velocity kann nicht innerhalb von 100 Sekunden erreicht werden),
wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdAcc reagiert.

» Wenn Deceleration zu klein ist (Velocity kann nicht innerhalb von 100 Sekunden abgebaut werden),
wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdDec reagiert.

* Wenn der Bewegungsalgorithmus bereits einen Fehlercode signalisiert, wird mit Error und
ErrorlD:=Bewegungsalgorithmus-Fehlercode reagiert.

Wenn diese Uberpriifungen ohne Problem durchgefiihrt werden konnten wird die Bewegung initiiert. Dazu
werden die Parameter Distance, Velocity, Acceleration und Deceleration auf die maximal zulassigen
Werte begrenzt und an den Bewegungsalgorithmus Gibergeben. Die Achse befindet sich ab jetzt im Zustand
McState DiscreteMotion [»_96] und der Baustein beginnt mit der Uberwachung der Bewegung.

Sollte wahrend der Abarbeitung der Bewegung vom Bewegungsalgorithmus ein Fehlercode signalisiert
werden, wird mit Error und ErrorlD:=Bewegungsalgorithmus-Fehlercode reagiert. Wird die vollstandige
Bewegung durch die Aktivitat eines anderen Bausteins verhindert, wird mit CommandAborted reagiert.
Erreicht der Bewegungsalgorithmus die Zielbedingungen der Achse, wird mit Done reagiert.

Eine fallende Flanke an Execute I6scht alle anstehenden Ausgangssignale. Wird Execute bereits bei noch
aktiver Bewegung auf FALSE gesetzt, wird die eingeleitete Bewegung unbeeinflusst weiter bearbeitet. Die
Signale am Ende der Bewegung (Error, ErrorlD, CommandAborted, Done) werden flr einen Zyklus
gegeben.
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4.2.16 MC_MoveVelocity BkPlcMc (ab V3.0)

MC MoveVelocity BkPlcMc
—Pnyi=z o Busy —

—Execute InVelocity —
—Velocity CommandfAborted —
—fAcceleration Error —
—Deceleration Errorld —
—derk Active —
—Direction

—BufferMode

Der Funktionsbaustein startet und Uberwacht die Bewegung einer Achse.

% Eingédnge

VAR _INPUT
Execute: BOOL;
Velocity: LREAL;
Acceleration: LREAL;
Deceleration: LREAL;
Direction: MC Direction BkPlcMc;
BufferMode: MC BufferMode BkPlcMc:=Aborting BkPlcMc; (ab/from V3.0.8)
END VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang startet die
Bewegung.
Velocity LREAL [mm/s] Die geforderte Geschwindigkeit der Bewegung in
Istwert-Einheiten der Achse pro Sekunde.
Acceleration LREAL [mm/s?] Die geforderte Beschleunigung in Istwert-Einheiten
der Achse pro Quadrat-Sekunde.
Deceleration LREAL [mm/s?] Die geforderte Verzogerung in Istwert-Einheiten
der Achse pro Quadrat-Sekunde.
Direction MC_Direction_BkPIlcMc Eine entsprechend MC Direction BkPIcMc [»_115] codierte
Richtungsangabe.
BufferMode MC_Direction_BkPIcMc reserviert. Dieser Eingang wurde vorbereitend erganzt und
sollte derzeit nicht oder mit der Konstanten
Aborting_BkPIcMc belegt werden. (ab V3.0.8)

#/E- Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Axis: Axis Ref BkPlcMc;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Axis Axis_Ref BkPIcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ
Axis Ref BkPIcMc [»_84] zu Uibergeben.

& Ausginge

VAR OUTPUT
Busy: BOOL;
InVelocity: BOOL;
CommandAborted: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
END VAR
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Name Typ Beschreibung
Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
InVelocity BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn die Achse das erste Mal die

geforderte Geschwindigkeit erreicht.
CommandAborted BOOL Hier wird ein Abbruch der Bewegung signalisiert.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.

Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Execute hin untersucht der Baustein das Uibergebene Achsinterface. Dabei
kénnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

* In Abhangigkeit vom in Axis.pStAxParams*.nProfile festgelegten Bewegungsalgorithmus kann die
Achse entweder nur aus dem Stillstand oder auch aus einer anderen noch nicht abgeschlossenen
Bewegung heraus die hier gestartete Bewegung beginnen. Sollte sie derzeit nicht in der Lage sein
diesen neuen Auftrag zu akzeptieren, wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotStartable
reagiert.

» Befindet sich die Achse in einem gestorten Zustand oder flihrt sie gerade eine Stopp-Operation durch,
wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotReady reagiert.

» Wenn Velocity zu klein (weniger als 1% der Referenzgeschwindigkeit) ist, wird mit Error und
ErrorlD:=dwTcHydErrCdSetVelo reagiert.

* Wenn der Bewegungsalgorithmus bereits einen Fehlercode signalisiert, wird mit Error und
ErrorlD:=Bewegungsalgorithmus-Fehlercode reagiert.

Wenn diese Uberpriifungen ohne Problem durchgefiihrt werden konnten wird die Bewegung initiiert. Dazu
wird in Abhangigkeit von Direction und den Parametern der Softwareendschalter ein Wert fiir die
Zielposition gewahlt. Dann werden die Parameter Velocity, Acceleration und Deceleration auf die maximal
zulassigen Werte begrenzt und an den Bewegungsalgorithmus ibergeben. Die Achse befindet sich ab jetzt
im Zustand McState Continousmotion [»_ 96] und der Baustein beginnt mit der Uberwachung der

Bewegung.

Sollte wahrend der Abarbeitung der Bewegung vom Bewegungsalgorithmus ein Fehlercode signalisiert
werden, wird mit Error und ErrorlD:=Bewegungsalgorithmus-Fehlercode reagiert. Wird die vollstandige
Bewegung durch die Aktivitat eines anderen Bausteins verhindert, wird mit CommandAborted reagiert.
Erreicht der Bewegungsalgorithmus die geforderte Geschwindigkeit wird InVelocity gesetzt.

Eine fallende Flanke an Execute I6scht alle anstehenden Ausgangssignale. Wird Execute bereits bei noch
aktiver Bewegung auf FALSE gesetzt wird die eingeleitete Bewegung unbeeinflusst weiter bearbeitet. Die
Signale am Ende der Bewegung (Error, ErrorID, CommandAborted, InVelocity) werden fir einen Zyklus
gegeben.

4.217 MC_RampedStop BkPIcMc

MC RampedStop BEP1cMc

—Lxis Buay ——
—Execute Done —
—RampTime Error —

ErrorId
Active —
Commandiborted —

Der Funktionsbaustein bricht eine aktuell ausgefihrte Bewegung ab.
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#! Eingdnge

VAR INPUT
Execute: BOOL;
RampTime: LREAL; (ab/from V3.0.5)
END VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang beendet eine Bewegung der Achse.
RampTime |LREAL |[s] Die geforderte Anhaltezeit.

#/E- Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Axis: Axis Ref BkPlcMc;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Axis Axis_Ref_BkPIcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ
Axis Ref BkPIcMc [»_84] zu libergeben.

E- Ausginge

VAR OUTPUT

Busy: BOOL;

Done: BOOL;

Error: BOOL;

ErrorID: UDINT;

Active: BOOL;

CommandAborted: BOOL;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
Done BOOL Hier wird die erfolgreiche Abarbeitung der Operation signalisiert.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorID UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.
Active BOOL Hier wird angezeigt, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
CommandAborted BOOL Hier wird angezeigt, dass die Abarbeitung dieses Kommandos durch ein

anderes Kommando abgebrochen wurde.

Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Execute hin untersucht der Baustein das Uibergebene Achsinterface. Dabei
kénnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

« Ein Stopp kann nur ausgefuhrt werden, wenn die Achse eine aktive Bewegung ausfiihrt. Befindet sie
sich im Stillstand meldet der Baustein sofort Done.

» Befindet sich die Achse in einem gestorten Zustand oder fiihrt sie gerade eine Stopp-Operation durch
wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotReady reagiert.

» Befindet sich die Achse in einem Zustand, in dem sie durch eine Kopplung mit einer anderen Achse
oder einen vergleichbaren Mechanismus kontrolliert wird, reagiert sie mit Error und
ErrorID:=dwTcHydErrCdNotReady.

Wenn diese Uberpriifungen ohne Problem durchgefiihrt werden konnten wird die Stop-Operation initiiert.
Dabei wird RampTime verwendet, um unter Berlcksichtigung der Bezugsgeschwindigkeit eine Verzégerung
zu berechnen. Mit dieser Verzdgerung wird die Sollgeschwindigkeit mit einer reinen Zeitrampe bis auf 0
reduziert.

VORSICHT Es wird keine definierte Endposition angefahren und die Achse kann einen
Softwareendschalter tiberfahren.
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4218  MC_Stop_BkPIcMc (ab V3.0)

MC Stop BEPlcMc
—Haxi= o i Busy ——
—Execute Done —
—Deceleration Error —
—Jderk ErrorId —
—(BampTime Active —
—BufferMode CommandAborted —

Der Funktionsbaustein bricht eine aktuell ausgefihrte Bewegung einer Achse ab und Gberwacht die Stopp-
Operation.

@ Die von diesem Baustein eingeleitete Stopp-Operation ist nicht durch andere Bausteine
unterbrechbar. Soll eine Achse wahrend der Stopp-Operation durchstartbar sein ist ein
MC_Halt_BkPIcMc Baustein zu verwenden.

# Eingdnge

VAR INPUT
Execute: BOOL;
Deceleration: LREAL; (ab/from V3.0.5)
Jerk: LREAL; (ab/from V3.0.5)
RampTime: LREAL; (ab/from V3.0.5)
BufferMode: MC BufferMode BkPlcMc:=Aborting BkPlcMc; (ab/from V3.0.8)
END VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Eine steigende Flanke an diesem Eingang beendet
eine Bewegung der Achse.
Deceleration LREAL [mm/s?] Die anzuwendende Verzdgerung.
Jerk LREAL [mm/s®] Der anzuwendende Ruck.
RampTime LREAL [s] Die geforderte Anhaltezeit.
BufferMode MC_BufferMode_BkPIcMc reserviert. Dieser Eingang wurde vorbereitend erganzt
und sollte derzeit nicht oder mit der Konstanten
Aborting_BkPIcMc belegt werden. (ab V3.0.8)

#/W- Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Axis: Axis Ref BkPlcMc;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung

Axis Axis_Ref_BkPIlcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [» 84]
zu Ubergeben.

& Ausginge

VAR OUTPUT
Busy: BOOL;
Done: BOOL;
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
Active: BOOL;
CommandAborted: BOOL;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
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Name Typ Beschreibung

Done BOOL Hier wird die erfolgreiche Abarbeitung der Operation signalisiert.

Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.

ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.

Active BOOL Hier wird angezeigt, dass ein Kommando abgearbeitet wird.

CommandAborted BOOL Hier wird angezeigt, dass die Abarbeitung dieses Kommandos durch ein
anderes Kommando abgebrochen wurde.

Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an Execute hin untersucht der Baustein das Uibergebene Achsinterface. Dabei
kénnen eine Reihe von Problemen erkannt und gemeldet werden:

« Ein Stopp kann nur ausgefuhrt werden, wenn die Achse eine aktive Bewegung ausfuhrt. Befindet sie
sich im Stillstand meldet der Baustein sofort Done.

» Befindet sich die Achse in einem gestorten Zustand oder fiihrt sie gerade eine Stopp-Operation durch
wird mit Error und ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotReady reagiert.

» Befindet sich die Achse in einem Zustand, in dem sie durch eine Kopplung mit einer anderen Achse
oder einen vergleichbaren Mechanismus kontrolliert wird, reagiert sie mit Error und
ErrorlD:=dwTcHydErrCdNotReady.

Wenn diese Uberpriifungen ohne Problem durchgefiihrt werden konnten wird die Stop-Operation initiiert.
Dabei wird Deceleration angewendet, wenn dieser Parameter erkennbar gro3er als 0 ist. Andernfalls wird
RampTime verwendet, um unter Bericksichtigung der Bezugsgeschwindigkeit eine Verzdgerung zu
berechnen. Ist ein ruckbegrenzender Stellwert-Generator ausgewahlt wird Jerk verwendet, wenn dieser
Parameter erkennbar gréfRer als 0 ist. Ist keiner der genannten Parameter erkennbar grof3er als 0, werden
die Achsparameter MaxDec und MaxJerk verwendet.

Unter Berucksichtigung der aktuellen Sollgeschwindigkeit und der jetzt geltenden Parameter wird die
nachsterreichbare Position ermittelt und als neue Zielposition tbernommen. Nachdem diese Position erreicht
wurde, geht die Achse in ihr reguléres Verhalten im Ruhezustand Uber.

@ Die RampTime legt die Zeit fest, in der die Achse von ihrer Bezugsgeschwindigkeit zum Stillstand
abgebremst werden soll. Fahrt die Achse mit einer anderen Geschwindigkeit, wird sich die
Bremszeit auf einen entsprechenden Anteil verringern. Bei Stellwert-Generatoren mit Schleichfahrt
addiert sich der dabei entstehende Zeitbedarf zur Bremszeit.

Sollte wahrend der Abarbeitung der Bewegung vom Bewegungsalgorithmus ein Fehlercode signalisiert
werden, wird mit Error und ErrorlD:=Bewegungsalgorithmus-Fehlercode reagiert. Wird die vollstdndige
Abarbeitung durch die Aktivitat eines anderen Bausteins verhindert, wird mit CommandAborted reagiert.
Ein erfolgreicher Abschluss der Operation wird mit Done gemeldet.

Eine fallende Flanke an Execute I0scht alle anstehenden Ausgangssignale. Wird Execute bereits bei noch
aktiver Operation auf FALSE gesetzt, wird der eingeleitete Stopp unbeeinflusst weiter bearbeitet. Die Signale
am Ende der Bewegung (Error, ErrorlD, Done) werden fur einen Zyklus gegeben.

([
1 Der Ausgang Active ist derzeit mit dem Ausgang Busy identisch.

FIC FoveTog _BRPIHE

Der Funktionsbaustein startet und Uberwacht die Bewegung einer Achse.
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#! Eingdnge

VAR INPUT
JogForward: BOOL;
JogBackwards: BOOL;
Mode: E_TcMcJogMode;
Position: LREAL;
Velocity: LREAL;
Acceleration: LREAL;
Deceleration: LREAL
Jerk: LREAL

END VAR

Name Typ Beschreibung

JogForward BOOL Mit der steigenden Flanke wird das Kommando ausgefihrt und
die Achse wird in positiver Fahrtrichtung bewegt. Je nach
Betriebsart (siehe Mode), fahrt die Achse solange das Signal
TRUE bleibt oder stoppt automatisch nach einer festgelegten
Distanz. Wahrend der Bewegung werden keine weiteren
Signalflanken angenommen, auch nicht am Eingang
JogBackwards. Bei gleichzeitiger Signalflanke an den Eingangen
JogForward und JogBackwards hat JogForward Vorrang.

JogBackwards BOOL Mit der steigenden Flanke wird das Kommando ausgefihrt und
die Achse wird in negativer Fahrtrichtung bewegt. JogForward
und JogBackwards sollten alternativ getriggert werden, sind aber
auch intern gegeneinander verriegelt.

Mode E_TcMcJogMode Der Eingang legt die Betriebsart E_TcMcJogMode fest, in der die
Handfunktion ausgefiihrt werden soll.

Position LREAL [mm] relative Distanz, um die in der Betriebsart
MC_JOGMODE_INCHING verfahren wird.

Velocity LREAL [mm/s] Die geforderte Geschwindigkeit der Bewegung in Istwert-
Einheiten der Achse pro Sekunde.

Acceleration LREAL [mm/s?] Die geforderte Beschleunigung in Istwert-Einheiten der
Achse pro Quadrat-Sekunde. Ist dieser Parameter 0.0 wird er
durch einen Defaultwert aus den Achsparametern ersetzt.

Deceleration LREAL [mm/s?] Die geforderte Verzégerung in Istwert-Einheiten der
Achse pro Quadrat-Sekunde. Ist dieser Parameter 0.0 wird er
durch einen Defaultwert aus den Achsparametern ersetzt.

Jerk LREAL [mm/s®] reserviert.

#/E- Ein-/Ausginge

VAR INOUT
Axis: Axis_Ref BkPlcMc;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Axis Axis_Ref BkPIcMc

Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [P 84]
zu Ubergeben.

& Ausginge

VAR OUTPUT

Busy: BOOL;

Done: BOOL;

CommandAborted: BOOL;

Error: BOOL;

ErrorID: UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Busy BOOL Hier wird signalisiert, dass ein Kommando abgearbeitet wird.
Done BOOL Hier wird die erfolgreiche Abarbeitung der Bewegung signalisiert.
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Name Typ Beschreibung

CommandAborted BOOL Hier wird ein Abbruch der Bewegung signalisiert.
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.

Direction: reserviert. Dieser Eingang wurde nur aus Kompatibilitatsgriinden erganzt und sollte nicht oder mit
der Konstanten MC_Shortest_Way_BkPIcMc belegt werden. (ab V3.0.8)

BufferMode: reserviert. Dieser Eingang wurde vorbereitend erganzt und sollte derzeit nicht oder mit der
Konstanten Aborting_ BkPIcMc belegt werden. (ab V3.0.8)

Verhalten des Bausteins

Auf eine steigende Flanke an JogForward oder JogBackwards wird, abhangig vom verwendeten Mode
[»_150] eine Bewegung gestartet.

« MC_JOGMODE_STANDARD_SLOW: triggert ein MC MoveVelocity BkPIcMc [» 78] bei steigender
Flanke und ein MC Stop BkPIcMc [P 81] bei fallender Flanke.

« MC_JOGMODE_STANDARD_FAST: triggert ein MC_MoveVelocity BkPIcMc bei steigender Flanke
und ein MC_Stop_BkPIcMc bei fallender Flanke.

+ MC_JOGMODE_CONTINOUS: triggert ein MC_MoveVelocity_BkPIcMc bei steigender Flanke und ein
MC_Stop_BkPIcMc bei fallender Flanke.

*+ MC_JOGMODE_INCHING: triggert ein MC MoveRelative BkPIcMc [P 76] bei steigender Flanke.

Die unterlagerten Bausteine Uberprifen das libergeordnete Achsinterfeace und melden die Probleme am
Ausgang Error und ErroriD

Wenn diese Uberpriifungen ohne Problem durchgefiihrt werden konnten, wird die Bewegung initiiert.

Sollte wahrend der Abarbeitung der Bewegung vom Bewegungsalgorithmus ein Fehlercode signalisiert
werden, wird mit Error und ErrorlD:=Bewegungsalgorithmus-Fehlercode reagiert. Wird die vollstdndige
Bewegung durch die Aktivitat eines anderen Bausteins verhindert, wird mit CommandAborted reagiert.
Erreicht der Bewegungsalgorithmus die Zielbedingungen der Achse, wird mit Done reagiert.

Eine fallende Flanke an Execute I0scht alle anstehenden Ausgangssignale. Wird Execute bereits bei noch
aktiver Bewegung auf FALSE gesetzt, wird die eingeleitete Bewegung unbeeinflusst weiter bearbeitet. Die
Signale am Ende der Bewegung (Error, ErrorlD, CommandAborted, Done ) werden flr einen Zyklus
gegeben.

4.3 Datentypen

431 Axis_Ref_BkPlcMc (ab V3.0)

Die Variablen in dieser Struktur fassen die Unterbestandteile der Achse zusammen. Eine Variable dieses
Typs wird an die meisten Bausteine der Bibliothek tibergeben und somit entspricht dieser Typ dem
AXIS_REF Datentyp der PlcOpen.

Syntax

TYPE Axis Ref BkPlcMc:

STRUCT
sAxisName: STRING (83) := 'NoName';
pStAxLogBuffer: POINTER TO ST TcMcLogBuffer:=0;
pStDeviceInput: POINTER TO ST TcPlcDevicelInput:=0;
pStDeviceOutput: POINTER TO ST TcPlcDeviceOutput:=0;
pStAxAuxLabels: POINTER TO ST_TcMcAuxDatalabels:=0;
pStAxAutoParams: POINTER TO ST TcMcAutoIdent:=0;
pStAxCommandBuf : POINTER TO ST TcPlcCmdBuffer BkPlcMc:=0;
nActiveRequest: UDINT := 0;
nNextRequest: UDINT := 1;
bParamsEnable: BOOL:=FALSE;
nState: E TcMCFbState:=McState Standstill;
nInitState: INT:=0;
nInitError: DINT:=0;
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nInterfaceType: UINT := 16#FFFF;

nDeviceInType: UINT := 16#FFFF;

nDeviceOutType: UINT := 16#FFFF;

nRtDataType: UINT := 1l6#FFFF;

nParamType: UINT := 16#FFFF;

nLogBufferType: UINT := 16#FFFF;

nAxAutoIdentType: UINT := 16#FFFF;

nCmdBufferType: UINT := 16#FFFF;

nLogLevel: DINT := 0;

nDebugTag: UDINT := 16#00000000;

StAxParams: ST TcHydAxParam;

stAxRtData: ST_TcHydAxRtData;
END STRUCT
END TYPE
Parameter
Name Typ Beschreibung
sAxisName STRING Der Text-Name der Achse.
pStAxLogBuffer POINTER TO Die Adresse einer Variablen vom Typ

ST_TcMcLogBuffer

ST TcMclogBuffer [P_142]. Diese Variable enthalt den
LogBuffer der Library.

pStDevicelnput

POINTER TO
ST_TcPIcDevicelnput

Die Adresse einer Variablen vom Typ

ST TcPIcDevicelnput [» 138]. Diese Variable enthéalt alle
Eingangsinterfaces der Achse.

pStDeviceOutput POINTER TO Die Adresse einer Variablen vom Typ
ST_TcPIcDeviceOutput ST TcPlcDeviceOutput [»_140]. Diese Variable enthélt
alle Ausgangsinterfaces der Achse.
pStAxAuxLabels POINTER TO Die Adresse einer Variable vom Typ
ST_TcMcAuxDatalabels |ST TcMcAuxDatalabels [»_137]. Diese Variable enthélt
optional die Bezeichnungen der Applikations-Parameter
in ST_TcHydAxParam:fCustomerDatal..].
pStAxAutoParams POINTER TO Die Adresse einer Variable vom Typ ST TcMcAutoldent
ST_TcMcAutoldent [»_118]. Diese Variable enthélt optional die Parameter
flr einen MC AxUtiAutoldent BkPIcMc [P 254] Baustein.
pStAxCommandBuf POINTER TO Ab V3.0.8 ist bei diversen Bausteinen der durch die
ST_TcPlcCmdBuffer_Bk |PLCopen definierte Eingang BufferMode vorhanden.
PlcMc Die damit steuerbare Funktionalitat wird derzeit
vorbereitet. In diesem Zusammenhang ist dieser
Befehls-Puffer erganzt worden.
nActiveRequest UDINT Hier stellt jeder Baustein eine Kennzahl ein, der eine
Funktion auf dieser Achse startet. Anschlie3end
Uberwacht der Baustein diese Variable auf
Veranderung durch einen anderen Baustein, der durch
eine andere Funktion die Kontrolle Gbernimmt. So kann
jeder Baustein feststellen, ob die von ihm gestartete
Funktion durch einen anderen Baustein abgebrochen
wurde und entsprechende Signale erzeugen.
nNextRequest UDINT Reserviert. Wird fur die Erzeugung von neuen Werten
fur nActiveRequest benutzt.
bParamsEnable BOOL Diese Variable ist nur auf TRUE, wenn die Parameter

durch Laden aus einer Datei in einen glltigen Zustand
versetzt wurden. Ein Abspeichern der Parameter setzt
ebenfalls dieses Signal, da die Ubereinstimmung der
Daten in der Parameterstruktur und in der Datei
ebenfalls sichergestellt ist. Solange diese Variable nicht
auf TRUE steht ist die Achse nicht betriebsbereit.

Zur Laufzeit wird bei schreibenden Zugriffen auf die
Parameterstruktur diese Variable temporar auf
FALSE und anschlieBend wieder auf ihren

Vorzustand gesetzt.
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Name Typ Beschreibung

nState E_TcMCFbState Hier ist in einer entsprechend E TcMCFbState [» 961
codierten Form der aktuelle Zustand der Achse
hinterlegt.

ninitState INT Der aktuelle Zustand der Initialisierung.

ninitError DINT Ein eventuell beim Initialisieren festgestellte
Fehlercode.

ninterfaceType UINT Der Typecode des derzeit glltigen Axis_Ref BkPlcMc
Variablentyps.

nDevicelnType UINT Der Typecode des derzeit gliltigen ST TcPlcDevicelnput
[»_138] Variablentyps.

nDeviceOutType UINT Der Typecode des derzeit gultigen
ST TcPlcDeviceOutput [»_140] Variablentyps.

nRtDataType UINT Der Typecode des derzeit giiltigen ST TcHydAxRtData
[»_131] Variablentyps.

nParamType UINT Der Typecode des derzeit gliltigen ST TcHydAxParam
[»_120] Variablentyps.

nLogBufferType UINT Der Typecode des derzeit giiltigen ST TcMcLogBuffer
[»_142] Variablentyps.

nAxAutoldentType UINT Der Typecode des derzeit giiltigen ST TcMcAutoldent
[»_118] Variablentyps.

nCmdBufferType UINT reserviert. Der Typecode des derzeit glltigen Befehls-
Puffer-Variablentyps.

nLogLevel DINT Der Message Level [P 328], ab dem ein Eintrag in den
Logging Puffer erfolgen soll.

nDebugTag UDINT Viele Bausteine der Bibliothek tragen hier fir die Dauer
ihrer Durchfliihrung eine Debug-Kennung ein.

stAxParams ST_TcHydAxParam Diese Variable vom Typ ST TcHydAxParam [»_120]
enthalt die Parameter der Achse.

stAxRtData ST_TcHydAxRtData Diese Variable vom Typ ST TcHydAxRtData [P_131]
enthalt die Laufzeitdaten der Achse.

@ Um die Datenstrukturen der Bibliothek unabhangiger von der Architektur der CPU (186, Strong
ARM) zu machen, ist es erforderlich, an einigen Stellen Daten in der Reihenfolge umzuordnen oder

1 Platzhalter einzufiigen. Diese Platzhalter erhalten einen Namen der Form "bAlign_1" wobei die
Zahlenangabe keinerlei Bedeutung besitzt. Weder Vorhandensein, Benennung, Typ oder
Dimensionierung werden garantiert.

4.3.2 E_TcPlcBufferedCmdType_BkPicMc

Die Konstanten in dieser Auflistung werden zur Kennzeichnung von bepufferten Achskommandos. Siehe
hierzu MC BufferMode BkPIcMc [P 112].

Syntax

TYPE E_TcPlcBufferedCmdType BkPlcMc : (
(* last modification: xx.xx.2009 *)
iBufferedCmd NoOperation,
iBufferedCmd MoveAbsolute,
iBufferedCmd MoveRelative,
iBufferedCmd MoveVelocity,

(**)

iBufferedCmd Stop,

iBufferedCmd ResetAndStop,
iBufferedCmd Halt,
iBufferedCmd_CamlIn,

iBufferedCmd Gearln,

iBufferedCmd Power,
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iBufferedCmd Home,
iBufferedCmd StepAbsSwitch,
iBufferedCmd StepLimitSwitch,
iBufferedCmd StepBlock,
iBufferedCmd StepDirect,
iBufferedCmd FinishHoming,
(*¥*)

iBufferedCmdEx Jerk:=100,
iBufferedCmdEx Acc,
iBufferedCmdEx Velo,
iBufferedCmdEx Creep,

(**)

iBufferedCmd

)i

END TYPE

Werte

Name

Beschreibung

iBufferedCmd_NoOperation

Diese Konstante wird als Initial-Wert fiur Aufruf-Parameter von
Funktionsbausteinen und in Variablen benutzt.

iBufferedCmd_MoveAbsolute

Das gepufferte Kommando ist durch einen
MC_MoveAbsolute_BkPIcMc-Baustein eingetragen worden. Siehe
Hinweis #1.

iBufferedCmd_MoveRelative

Das gepufferte Kommando ist durch einen
MC_MoveRelative_BkPIcMc-Baustein eingetragen worden. Siehe
Hinweis #1.

iBufferedCmd_MoveVelocity

Das gepufferte Kommando ist durch einen
MC_MoveVelocity_BkPIcMc-Baustein eingetragen worden. Siehe
Hinweis #1.

iBufferedCmd_Stop

reserviert, nicht implementiert.

iBufferedCmd_ResetAndStop

reserviert, nicht implementiert.

iBufferedCmd_Halt

reserviert, nicht implementiert.

iBufferedCmd_Camin

reserviert, nicht implementiert.

iBufferedCmd_Gearln

reserviert, nicht implementiert.

iBufferedCmd_Power

reserviert, nicht implementiert.

iBufferedCmd_Home

reserviert, nicht implementiert.

iBufferedCmd_ StepAbsSwitch

reserviert, nicht implementiert.

iBufferedCmd_StepLimitSwitch

reserviert, nicht implementiert.

iBufferedCmd_StepBlock

reserviert, nicht implementiert.

iBufferedCmd_ StepDirect

reserviert, nicht implementiert.

iBufferedCmd_FinishHoming

reserviert, nicht implementiert.

iBufferedCmdEx_Jerk

Der mit konstantem Ruck gefahrene Anteil eines Kommandos ist
durch einen Baustein eingetragen worden. Siehe Hinweis #2.

iBufferedCmdEx_Acc

Der mit konstanter Beschleunigung oder Verzégerung gefahrene
Anteil eines Kommandos ist durch einen Baustein eingetragen
worden. Siehe Hinweis #2.

iBufferedCmdEx_Velo

Der mit konstanter Geschwindigkeit gefahrene Anteil eines
Kommandos ist durch einen Baustein eingetragen worden. Siehe
Hinweis #2.

iBufferedCmdEx_Creep

reserviert, nicht implementiert.

#1: Wenn die Achse einen Sollwertgenerator-Typ nutzt, der keinen Look Ahead realisiert werden

1 vollstandige Kommandos als ein Puffer-Element eingetragen.

@® #2: Wenn die Achse einen Sollwertgenerator-Typ nutzt, der einen Look Ahead realisiert werden
Kommandos in Teil-Abschnitte zerlegt und als Paket von typischerweise sieben Puffer-Elemente
1 (Ruck, Beschleunigung, Ruck, Geschwindigkeit, Ruck, Verzogerung, Ruck) eingetragen.

TS5810

Version: 1.1

87




PLCopen Motion Control

BECKHOFF

4.3.3 E_TcMcCurrentStep (ab V3.0)

Die Konstanten in dieser Auflistung werden fur die Kennzeichnung der internen Zustande der

Stellwertgeneratoren benutzt.

1 Nicht jeder dieser Zustande wird von allen Stellwertgeneratoren benutzt.

Syntax

TYPE E_TcMcCurrentStep : (
iTcHydStateIdle,
iTcHydStateTcAccP,
iTcHydStateTcAccM,
iTcHydStatePcAccP,
iTcHydStatePcAcclM,
iTcHydStateConstVeloP,
iTcHydStateConstVeloM,
iTcHydStatePcDecP,
iTcHydStatePcDecl,
iTcHydStateCreepVeloP,
iTcHydStateCreepVeloM,
iTcHydStateTcDecP,
iTcHydStateTcDecM,
iTcHydStateFeedStopPos,
iTcHydStateFeedStopNeg,

iTcHydStateDoBrake,

iTcHydStateCoupling := 1000,

iTcHydStateCoupled,

iTcHydStateExtCoupled,

iTcHydStateExtGenerated := 2000,

iTcHydStateEmergencyBreak := 9000,

iTcHydStateFault := 9999

IZZIQIDiTYPE

Werte

Name Beschreibung

iTcHydStateldle Die Achse flhrt keine aktive Fahrbewegung aus. Ihr Verhalten wird von
ST_TcHydAxParam.fLagAmp, ST_TcHydAxParam.fTargetClamping
und ST_TcHydAxParam.fReposDistance bestimmt.

iTcHydStateTcAccP Die Achse baut entsprechend ST_TcHydAxRtData.fDestAcc einen
positiven Stellwert auf. Dieser Wert wird durch einen der
Startbausteine entsprechend den Daten des Fahrauftrags gesetzt.
Erreicht der Stellwert den vorgesehenen Fahrstellwert wird in den
Zustand gewechselt. Wird vorher festgestellt, dass der Bremsvorgang
fur die Zielanfahrt eingeleitet werden muss, wird in den Zustand
iTcHydStatePcDecP gewechselt. Bei Wegfall der Vorschubfreigabe
wird in den Zustand iTcHydStateFeedStopPos gewechselt.

iTcHydStateTcAccM Die Achse baut entsprechend ST_TcHydAxRtData.fDestAcc einen
negativen Stellwert auf. Dieser Wert wird durch einen der
Startbausteine entsprechend den Daten des Fahrauftrags gesetzt.
Erreicht der Stellwert den vorgesehenen Fahrstellwert wird in den
Zustand gewechselt. Wird vorher festgestellt, dass der Bremsvorgang
fur die Zielanfahrt eingeleitet werden muss, wird in den Zustand
iTcHydStatePcDecM gewechselt. Bei Wegfall der Vorschubfreigabe
wird in den Zustand iTcHydStateFeedStopNeg gewechselt.

iTcHydStatePcAccP Die Achse befindet sich in der weggesteuerten Beschleunigungsphase
einer Fahrbewegung in positiver Richtung. Dabei wird der Stellwert
entsprechend ST_TcHydAxRtData.fDestAcc auf einen vom
Fahrauftrag festgelegten Wert aufgebaut. AnschlieRend wird in den
Zustand iTcHydStateConstVeloP gewechselt.
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Name

Beschreibung

iTcHydStatePcAccM

Die Achse befindet sich in der weggesteuerten Beschleunigungsphase
einer Fahrbewegung in negativer Richtung. Dabei wird der Stellwert
entsprechend ST_TcHydAxRtData.fDestAcc auf einen vom
Fahrauftrag festgelegten Wert aufgebaut. AnschlieRend wird in den
Zustand iTcHydStateConstVeloM gewechselt.

iTcHydStateConstVeloP

Die Achse fahrt mit konstantem Stellwert in positiver Richtung. Der
Stellwert wird durch den Fahrauftrag festgelegt.

iTcHydStateConstVeloM

Die Achse fahrt mit konstantem Stellwert in negativer Richtung. Der
Stellwert wird durch den Fahrauftrag festgelegt.

iTcHydStatePcDecP

Die Achse befindet sich in der weggesteuerten Bremsphase einer
Fahrbewegung in positiver Richtung. Dabei wird der Stellwert bis auf
ST_TcHydAxParam.fCreepSpeed abgebaut. Anschlielend wird in den
Zustand iTcHydStateCreepVeloP gewechselt.

iTcHydStatePcDecM

Die Achse befindet sich in der weggesteuerten Bremsphase einer
Fahrbewegung in negativer Richtung. Dabei wird der Stellwert bis auf
ST_TcHydAxParam.fCreepSpeed abgebaut. Anschlie3end wird in den
Zustand iTcHydStateCreepVeloM gewechselt.

iTcHydStateCreepVeloP

Die Achse fahrt mit konstantem Stellwert in positiver Richtung. Der
Stellwert wird durch ST_TcHydAxParam.fCreepSpeed festgelegt.

iTcHydStateCreepVeloM

Die Achse fahrt mit konstantem Stellwert in negativer Richtung. Der
Stellwert wird durch ST_TcHydAxParam.fCreepSpeed festgelegt.

iTcHydStateTcDecP

Die Achse fuhrt ausgehend von einer Fahrbewegung in positiver
Richtung einen regularen Stopp aus. Dabei wird der Stellwert mit
ST_TcHydAxParam.fStopRamp abgebaut. AnschliefRend wird in den
Zustand iTcHydStateldle gewechselt.

iTcHydStateTcDecM

Die Achse flihrt ausgehend von einer Fahrbewegung in negativer
Richtung einen regularen Stopp aus. Dabei wird der Stellwert mit
ST_TcHydAxParam.fStopRamp abgebaut. Anschliel3end wird in den
Zustand iTcHydStateldle gewechselt.

iTcHydStateFeedStopPos

Die Achse fuhrt wegen nicht anstehender Vorschubfreigabe in positiver
Richtung (in ST_TcHydAxRtData.nDeCtrIDWord ist
dwTcHydDcDwFdPosEna nicht gesetzt) einen Zwischenstopp aus.
Dabei wird der Stellwert mit ST_TcHydAxParam.fStopRamp abgebaut.
Anschliel3end wird auf eine Vorschubfreigabe gewartet.

iTcHydStateFeedStopNeg

Die Achse flhrt wegen nicht anstehender Vorschubfreigabe in
negativer Richtung (in ST_TcHydAxRtData.nDeCtrIDWord ist
dwTcHydDcDwFdNegEna nicht gesetzt) einen Zwischenstopp aus.
Dabei wird der Stellwert mit ST_TcHydAxParam.fStopRamp abgebaut.
Anschliel3end wird auf eine Vorschubfreigabe gewartet.

iTcHydStateDoBrake

Die Achse flhrt eine Wartezeit aus. Dies ist erforderlich, wenn wegen
einer Bremse oder eines Schaltventils geschaltet werden muss.

iTcHydStateCoupling

Die Achse befindet sich im Ubergang in den Zustand
iTcHydStateCoupled.

iTcHydStateCoupled Der Stellwert der Achse wird nach dem Prinzip des elektronischen
Getriebes vom Stellwert einer anderen Achse abgeleitet.
iTcHydStateExtCoupled Der Stellwert der Achse wird nach dem Prinzip des stufenlosen

Getriebes berechnet.

iTcHydStateExtGenerated

Der Stellwert der Achse wird durch einen externen Baustein erzeugt.
Dabei kann es sich um einen Baustein der Library oder um einen
applikationsspezifischen Baustein handeln.

iTcHydStateEmergencyBreak

Die Achse fuhrt einen Notstopp aus. Dabei wird der Stellwert mit
ST_TcHydAxParam.fEmergencyRamp abgebaut. Anschlielend wird
untersucht, ob sich die Achse in einem Storzustand
(ST_TcHydAxRtData.nErrorCode ungleich 0) befindet. Wenn ja wird in
den Zustand iTcHydStateFault gewechselt, andernfalls in den
Zustand iTcHydStateldle.
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iTcHydStateFault Die Achse ist in einem Stoérzustand. Sie fihrt keine aktiv kontrollierten

Bewegungen aus und nimmt auch keine Bewegungsauftrdge an. Um
die Achse wieder in einen ungestorten Zustand zu versetzen ist ein
Baustein des Typs MC_Reset BkPIcMc oder

MC_ResetAndStop BkPIcMc aufzurufen.

4.3.4 E_TcMcDriveType (ab V3.0)

Die Konstanten in dieser Auflistung werden zur Kennzeichnung von fur die Stellwertausgabe einer Achse

verwendeter Hardware benutzt.

Syntax

TYPE E TcMcDriveType : (

(*

The sequence below must not be changed!

New types have to be added at the end.

In case a type becomes obsolete it has to be replaced by a dummy
to ensure the numerical meaning of the other codes.
*)

(*

Die bestehende Reihenfolge darf nicht veraendert werden.
Neue Typen muessen am Ende eingefuegt werden.
Wenn ein Typ wegfallen sollte, muss er durch einen Dummy
ersetzt werden, um die numerische Zuordnung zu garantieren.
*)

(* last modification: 26.02.2016 *)
iTcMc_Drive Customized,
iTcMc_DriveLowCostStepper,

iTcMc_DriveKL2521,

iTcMc DriveKL4032,

iTcMc_DriveAx2000 B90OR,

iTcMc_DriveM2400 D1,

iTcMc DriveM2400 D2,

iTcMc_DriveM2400_D3,

iTcMc DriveM2400_ D4,
iTcMc_DriveLowCostStepperHsS,

iTcMc DriveLowCostStepperFs,
iTcMc_DriveIx2512 1Coil,

iTcMc DriveIx2512 2Coil,

iTcMc_DriveKL2531,

iTcMc DriveKL2541,

iTcMc DriveEL4132,

iTcMc DriveAx2000 B200R,

iTcMc_ DriveAx2000 B11O0R,

iTcMc DriveKL2532,

iTcMc DriveKL2552,

iTcMc DriveKL2535 1Coil,
iTcMc_DriveKL2535 2Coil,
iTcMc_DriveKL2545 1Coil,
iTcMc_DriveKL2545 2Coil,

iTcMc DriveLowCostInverter,
iTcMc_Drive CoE DS408,
iTcMc_DriveAx2000_B110A,

iTcMc DriveAx5000 B110A,

iTcMc DriveAx2000 B750A,

iTcMc Drive CoE_DS402,

iTcMc_DriveAx5000 B110SR,

iTcMc DriveEL4x22,

iTcMc_DriveEL2521,

iTcMc DrivePumpEtcIO,
iTcMc_DriveEL2535 1Coil,

iTcMc DriveEL2535 2Coil,

iTcMc DriveEL7201,

iTcMc DriveEL7037,

iTcMc_DriveEL7047,

iTcMc DriveEM8908,

iTcMc DriveAx5000 B110INC,

iTcMc Drive TestOnly:=1000

) i

END TYPE
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iTcMc_Drive_Customized

iTcMc_Drive_Customized: Der Stellwert fir den Antrieb wird nicht
fur die Ausgabe auf einer bestimmten Hardware aufbereitet. Diese
Aufbereitung ist durch die PLC-Applikation selbst vorzunehmen.

iTcMc_DriveLowCostStepper

iTcMc_DriveLowCostStepper: Die inkrementelle
Sollpositionsanderungen werden als digitale Ausgangssignale fir
einen direkt angesteuerten Schrittmotor erzeugt. Dies ist ein aus
Grinden der Kompatibilitat weiterhin unterstitzter Code und ist
gleichbedeutend mit iTcMc_DriveLowCostStepperHS.

iTcMc_DriveKL2521

iTcMc_DriveKL2521: Der Stellwert fur den Antrieb wird fir die
Ausgabe auf eine Pulse Train Klemme KL2521 aufbereitet.

iTcMc_DriveKL4032

iTcMc_DriveKL4032: Der Stellwert fir den Antrieb wird fir die
Ausgabe auf einer Analog-Ausgangsklemme +10 V KL4032
aufbereitet.

iTcMc_DriveAx2000_B900R

iTcMc_DriveAx2000_B900R: Der Stellwert fur den Antrieb wird fir
die Ausgabe auf einem AX2000 Stellgerat an einem Resolver-Motor
am Beckhoff RealTime Ethernet Feldbus aufbereitet.

iTcMc_DriveM2400_D1

iTcMc_DriveM2400_D1: Der Stellwert fur den Antrieb wird fur die
Ausgabe auf dem ersten Kanal einer M2400 Box am Beckhoff 11/0
aufbereitet.

iTcMc_DriveM2400_D2

iTcMc_DriveM2400_D2: Der Stellwert fir den Antrieb wird fir die
Ausgabe auf dem zweiten Kanal einer M2400 Box am Beckhoff II/O
aufbereitet.

iTcMc_DriveM2400_D3

iTcMc_DriveM2400_D3: Der Stellwert fur den Antrieb wird fur die
Ausgabe auf dem dritten Kanal einer M2400 Box am Beckhoff 11/0
aufbereitet.

iTcMc_DriveM2400_D4

iTcMc_DriveM2400_D4: Der Stellwert fir den Antrieb wird fir die
Ausgabe auf dem vierten Kanal einer M2400 Box am Beckhoff 11/0
aufbereitet.

iTcMc_DriveLowCostStepperHS

iTcMc_DriveLowCostStepperHS: Die inkrementelle
Sollpositionsanderungen werden als digitale Ausgangssignale fuir
einen direkt angesteuerten Schrittmotor erzeugt. Es wird das
Halbschritt-Verfahren angewendet.

iTcMc_DriveLowCostStepperFS

iTcMc_DriveLowCostStepperFS: Die inkrementelle
Sollpositionséanderungen werden als digitale Ausgangssignale fir
einen direkt angesteuerten Schrittmotor erzeugt. Es wird das
Vollschritt-Verfahren angewendet.

iTcMc_Drivelx2512_1Caoil

iTcMc_Drivelx2512_1Coil: Der Stellwert fir den Antrieb wird fur die
Ausgabe auf einer Feldbus Box IP/IE2512 aufbereitet. Es gelten die
Regeln fur Ventile mit einer Spule.

iTcMc_Drivelx2512_2Coll

iTcMc_Drivelx2512_2Coil: Der Stellwert fur den Antrieb wird fir die
Ausgabe auf einer Feldbus Box IP/IE2512 aufbereitet. Es gelten die
Regeln fir Ventile mit zwei Spulen.

iTcMc_DriveKL2531

iTcMc_DriveKL2531: Der Stellwert fir den Antrieb wird fur die
Ausgabe auf eine Schrittmotorendstufenklemme KL2531
aufbereitet.

iTcMc_DriveKL2541

iTcMc_DriveKL2541: Der Stellwert fur den Antrieb wird fir die
Ausgabe auf eine Schrittmotorendstufenklemme KL2541
aufbereitet.

iTcMc_DriveEL4132

iTcMc_DriveEL4132: Der Stellwert fir den Antrieb wird fir die
Ausgabe auf einer Analog-Ausgangsklemme +10 V EL4132
aufbereitet.

iTcMc_DriveAx2000_B200R

iTcMc_DriveAx2000_B200R: Der Stellwert fur den Antrieb wird fir
die Ausgabe auf einem AX2000 Stellgerat an einem Resolver-Motor
am Beckhoff 11/0 Feldbus aufbereitet.
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iTcMc_DriveAx2000_B110R

iTcMc_DriveAx2000_B110R: Der Stellwert flir den Antrieb wird fiir
die Ausgabe auf einem AX2000 Stellgerat an einem Resolver-Motor
am EtherCAT Feldbus aufbereitet.

iTcMc_DriveKL2532

iTcMc_DriveKL2532: Der Stellwert fur den Antrieb wird fir die
Ausgabe auf eine DC-Motorendstufenklemme KL2532 aufbereitet.

iTcMc_DriveKL2552

iTcMc_DriveKL2535_1Caill

iTcMc_DriveKL2535_1Coil: Der Stellwert fiir den Antrieb wird fiir die
Ausgabe auf eine PWM-Endstufenklemme KL2535 aufbereitet.

iTcMc_DriveKL2535_2Coil

iTcMc_DriveKL2535_2Coil: Der Stellwert fir den Antrieb wird fiir die
Ausgabe auf eine PWM-Endstufenklemme KL2535 aufbereitet.

iTcMc_DriveKL2545_1Caoill

iTcMc_DriveKL2545_1Coil: Der Stellwert fur den Antrieb wird fur die
Ausgabe auf eine PWM-Endstufenklemme KL2545 aufbereitet.

iTcMc_DriveKL2545 2Coil

iTcMc_DriveKL2545 2Coil: Der Stellwert fir den Antrieb wird fir die
Ausgabe auf eine PWM-Endstufenklemme KL2545 aufbereitet.

iTcMc_DriveLowCostInverter

iTcMc_DriveLowCostInverter: Der Stellwert fiir den Antrieb wird fur
die Ausgabe als digitale Ausgangssignale fiir einen
Frequenzumrichter mit programmierten Festfrequenzen aufbereitet.

iTcMc_Drive_CoE_DS408

iTcMc_Drive_CoE_DS408: Der Stellwert fur den Antrieb wird fur die
Ausgabe auf einem Proportionalventil am EtherCAT Feldbus
aufbereitet.

iTcMc_DriveAx2000_B110A

iTcMc_DriveAx2000_B110A: Der Stellwert fiir den Antrieb wird fir
die Ausgabe auf einem AX2000 Stellgerat an einem Absolut-
Multiturnencoder-Motor am EtherCAT Feldbus aufbereitet.

iTcMc_DriveAx5000_B110A

iTcMc_DriveAx5000_B110A: Der Stellwert fur den Antrieb wird fir
die Ausgabe auf einem AX5000 Stellgerat an einem Absolut-
Multiturnencoder-Motor am EtherCAT Feldbus aufbereitet.

iTcMc_DriveAx2000_B750A

iTcMc_DriveAx2000_B750A: Der Stellwert flr den Antrieb wird fur
die Ausgabe auf einem AX2000 Stellgerat an einem Absolut-
Multiturnencoder-Motor am Sercos Feldbus aufbereitet.

iTcMc_Drive_CoE_DS402

iTcMc_Drive_CoE_DS402: In Vorbereitung.

iTcMc_DriveAx5000_B110SR

iTcMc_DriveAx5000_B110SR: Der Stellwert fur den Antrieb wird fur
die Ausgabe auf einem AX5000 Stellgerat an einem Absolut-
Singleturnencoder- oder Resolver-Motor am EtherCAT Feldbus
aufbereitet.

iTcMc_DriveEL4x22

iTcMc_DriveEL4x22: In Vorbereitung.

iTcMc_DriveEL2521

iTcMc_DriveEL2521:Der Stellwert fir den Antrieb wird fiir die
Ausgabe auf eine Pulse Train Klemme KL2521 aufbereitet.

iTcMc_DrivePumpEtclO

iTcMc_DrivePumpEtclO: reserviert

iTcMc_DriveEL2535_1Caoll

iTcMc_DriveEL2535_1Coil: Der Stellwert fir den Antrieb wird fir die
Ausgabe auf eine PWM-Endstufenklemme EL2535 aufbereitet.

iTcMc_DriveEL2535 2Caill

iTcMc_DriveEL2535 2Coil: Der Stellwert flir den Antrieb wird fiir die
Ausgabe auf eine PWM-Endstufenklemme EL2535 aufbereitet.

iTcMc_DriveEL7201

iTcMc_DriveEL7201: Der Stellwert fur den Antrieb wird fir die
Ausgabe auf einer Servo-Klemme EL7201 aufbereitet.

iTcMc_DriveEL7037

iTcMc_DriveEL7037: Der Stellwert fir den Antrieb wird fur die
Ausgabe auf eine Schrittmotorendstufenklemme EL7037
aufbereitet.

iTcMc_DriveEL7047

iTcMc_DriveEL7047: Der Stellwert fir den Antrieb wird fir die
Ausgabe auf eine Schrittmotorendstufenklemme EL7047
aufbereitet.

iTcMc_DriveEM8908

iTcMc_DriveEM8908: Reserviert fir Branchenpaket.

iTcMc_DriveAx5000_B110INC

iTcMc_DriveAx5000_B110INC: Der Stellwert fur den Antrieb wird
fir die Ausgabe auf einem AX5000 Stellgerat an einem
Inkremental-Encoder am EtherCAT Feldbus aufbereitet.

iTcMc_Drive_TestOnly

iTcMc_Drive_TestOnly: reserviert fir interne Tests; nicht benutzen.
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iTcMc_DriveEL7031: Der Stellwert fir den Antrieb wird fir die Ausgabe auf eine
Schrittmotorendstufenklemme EL7031 aufbereitet.

iTcMc_DriveEL7041: Der Stellwert fir den Antrieb wird fir die Ausgabe auf eine
Schrittmotorendstufenklemme EL7041 aufbereitet.

iTcMc_DriveKL2542: Der Stellwert fir den Antrieb wird fur die Ausgabe auf eine DC-
Motorendstufenklemme KL2542 aufbereitet.

4.3.5 E_TcMcEncoderType (ab V3.0)

Die Konstanten in dieser Auflistung werden zur Kennzeichnung von fir die Istwerterfassung einer Achse
verwendeter Hardware benutzt.

Syntax

TYPE E TcMcEncoderType : (

(*

The sequence below must not be changed!

New types have to be added at the end.

In case a type becomes obsolete it has to be replaced by a dummy
to ensure the numerical meaning of the other codes.
*)

(*

Die bestehende Reihenfolge darf nicht veraendert werden.
Neue Typen muessen am Ende eingefuegt werden.
Wenn ein Typ wegfallen sollte, muss er durch einen Dummy
ersetzt werden, um die numerische Zuordnung zu garantieren.
*)

(* last modification: 17.01.2013 *)
iTcMc_EncoderSim,

iTcMc_EncoderDigIncrement,

iTcMc_ EncoderLowCostStepper,
iTcMc_EncoderKL2521,

iTcMc_EncoderKL3042,

iTcMc_EncoderKL5001,

iTcMc_EncoderKL5101,
iTcMc_EncoderAx2000_B900R,

iTcMc EncoderDigCam,

iTcMc_EncoderIx5009,

iTcMc_EncoderM2510,

iTcMc_EncoderKL3002,

iTcMc EncoderKL2531,

iTcMc_EncoderKL5111,

iTcMc_EncoderAbs32,

iTcMc EncoderM3120,

iTcMc_EncoderKL2541,

iTcMc EncoderEL3102,

iTcMc_EncoderEL3142,

iTcMc_EncoderEL5001,

iTcMc_EncoderEL5101,

iTcMc EncoderEL5111,

iTcMc_EncoderKL3062,

iTcMc EncoderKL3162,
iTcMc_EncoderAx2000_B200R,
iTcMc_EncoderAx2000 B110R,
iTcMc_EncoderEL3162,

iTcMc EncoderKL2542,

iTcMc_EncoderKL2545,

iTcMc EncoderAx2000 B110A,
iTcMc_EncoderAx5000 B110A,
iTcMc_EncoderAx2000 B750A,
iTcMc_EncoderCoE_DS406,

iTcMc EncoderCoE DS402SR,
iTcMc_EncoderAx5000 B110SR,

iTcMc_EncoderCoE DS402A,

iTcMc_EncoderEL2521,

iTcMc_ EncoderAbs32Etc,

iTcMc EncoderEL7201SR,
iTcMc_EncoderDigPulseCount,
iTcMc_EncoderEL3255,

iTcMc_EncoderEL7047,

iTcMc DriveEM8908A,

iTcMc_DriveEM8908C,

iTcMc_EncoderCoE5001,

iTcMc_EncoderEL7201A,
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iTcMc_ DriveAx5000 B110INC,
iTcMc EncoderEL5032,
iTcMc_EncoderEL5021,
iTcMc_Encoder TestOnly:=1000
);

END_TYPE

Werte

Name

Beschreibung

iTcMc_EncoderSim

Die virtuelle Istposition der Achse ist eine Kopie der Sollposition.

Dieser Typ darf an einer realen Maschine nur bei virtuellen
Achsen eingestellt sein. Andernfalls wird die Achse
unkontrollierte und nicht vorhersagbare Bewegungen
ausfiihren.

iTcMc_EncoderDiglncrement

Der inkrementelle Istwert der Achse wird durch Auswertung von
zwei digitalen Eingangsbits gebildet. Diese stellen die A- und B-
Spur eines Inkremental-Encoders dar und werden entsprechend
dem Prinzip des Quadratur-Decoders mit Vierfachauswertung
ausgewertet.

Es darf pro PLC-Zyklus nur eines der Eingangsbits seinen
Zustand andern. Die maximale Geschwindigkeit betragt also 1
Inkrement pro TCycle.

iTcMc_EncoderLowCostStepper

Die inkrementelle Istposition wird aus den Ausgangssignalen fiir
einen digital angesteuerten Schrittmotor erzeugt.

iTcMc_EncoderKL2521

Die inkrementelle Istposition wird aus dem Impulszahler einer
Pulse Train Klemme KL2521 erzeugt.

iTcMc_EncoderKL3042

Die absolute Istposition wird aus dem ADW-Wert einer Analog-
Eingangsklemme 0..20 mA KL3042 erzeugt.

iTcMc_EncoderKL5001

Die absolute Istposition wird aus dem Zahler-Wert einer SSI-
Eingangsklemme KL5001 erzeugt.

iTcMc_EncoderKL5101

Die inkrementelle Istposition wird aus dem Zahler-Wert einer
Eingangsklemme KL5101 erzeugt.

iTcMc_EncoderAx2000_B900R

Die inkrementelle Istposition wird aus dem Zahler-Wert eines
AX2000 Stellgerats an einem Resolver-Motor am Beckhoff
RealTime Ethernet Feldbus ermittelt.

iTcMc_EncoderDigCam

Das Positionsnocken-Byte wird aus vier digitalen Eingangsbits
gebildet.

iTcMc_EncoderIx5009

Die absolute Istposition wird aus dem Zahler-Wert einer SSI-
Feldbusbox IP/IE5009 erzeugt.

iTcMc_EncoderM2510

Die absolute Istposition wird aus dem ADW-Wert einer Analog-
Eingangsbox +10 V M2510 erzeugt.

iTcMc_EncoderKL3002

Die absolute Istposition wird aus dem ADW-Wert einer Analog-
Eingangsklemme £10V KL3002 erzeugt.

iTcMc_EncoderKL2531

Die inkrementelle Istposition wird aus dem Impulszahler einer
Schrittmotor Klemme KL2531 erzeugt.

iTcMc_EncoderKL5111

Die inkrementelle Istposition wird aus dem Zahler-Wert einer
Eingangsklemme KL5111 erzeugt.

iTcMc_EncoderAbs32

Die absolute Istposition wird aus dem 32-Bit-Wert einer
allgemeinen Eingangselektronik erzeugt.

iTcMc_EncoderM3120

Die inkrementelle Istposition wird aus dem Zahler-Wert eines
M3120 Lightbus Moduls erzeugt.

iTcMc_EncoderKL2541

Die inkrementelle Istposition wird aus dem Impulszéhler
(Motorpulse oder Encoder) einer Schrittmotor Klemme KL2541
erzeugt.

iTcMc_EncoderEL3102

Die absolute Istposition wird aus dem ADW-Wert einer Analog-
Eingangsklemme £10V EL3102 erzeugt.
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iTcMc_EncoderEL3142

Die absolute Istposition wird aus dem ADW-Wert einer Analog-
Eingangsklemme 0..20 mA EL3142 erzeugt.

iTcMc_EncoderEL5001

Die absolute Istposition wird aus dem Zahler-Wert einer SSI-
Eingangsklemme EL5001 erzeugt.

iTcMc_EncoderEL5101

Die inkrementelle Istposition wird aus dem Zahler-Wert einer
Eingangsklemme EL5101 erzeugt.

iTcMc_EncoderEL5111

Die inkrementelle Istposition wird aus dem Zahler-Wert einer
Eingangsklemme EL5111 erzeugt.

iTcMc_EncoderKL3062

Die absolute Istposition wird aus dem ADW-Wert einer Analog-
Eingangsklemme 0..10 V KL3062 erzeugt.

iTcMc_EncoderKL3162

Die absolute Istposition wird aus dem ADW-Wert einer Analog-
Eingangsklemme 0..10 V KL3162 erzeugt.

iTcMc_EncoderAx2000_B200R

Die inkrementelle Istposition wird aus dem Zahler-Wert eines
AX2000 Stellgerats an einem Resolver-Motor am Beckhoff 11/0
Feldbus ermittelt.

iTcMc_EncoderAx2000 B110R

Die inkrementelle Istposition wird aus dem Zahler-Wert eines
AX2000 Stellgerats an einem Resolver-Motor am EtherCAT
Feldbus ermittelt.

iTcMc_EncoderEL3162

Die absolute Istposition wird aus dem ADW-Wert einer Analog-
Eingangsklemme 0..10 V EL3162 erzeugt.

iTcMc_EncoderKL2542

Die inkrementelle Istposition wird aus dem Zahler-Wert einer
Eingangsklemme KL2542 erzeugt.

iTcMc_EncoderKL2545

Die inkrementelle Istposition wird aus dem Zahler-Wert einer
Eingangsklemme KL2545 erzeugt.

iTcMc_EncoderAx2000_B110A

Die absolute Istposition wird aus dem Zahler-Wert eines AX2000
Stellgerats an einem Absolut-Multiturnencoder-Motor am
EtherCAT Feldbus ermittelt.

iTcMc_EncoderAx5000_B110A

Die absolute Istposition wird aus dem Zahler-Wert eines AX5000
Stellgerats an einem Absolut-Multiturnencoder-Motor am
EtherCAT Feldbus ermittelt.

iTcMc_EncoderAx2000_B750A

Die absolute Istposition wird aus dem Zahler-Wert eines AX2000
Stellgerats an einem Absolut-Multiturnencoder-Motor am Sercos
Feldbus ermittelt.

iTcMc_EncoderCoE_DS406

Ein Encoder mit CoE_406 Unterstiitzung am EtherCAT Feldbus.

iTcMc_EncoderCoE_DS402SR

In Vorbereitung.

iTcMc_EncoderAx5000_B110SR

Die inkrementelle Istposition wird aus dem Zahler-Wert eines
AX5000 Stellgerats an einem Singleturnencoder-Motor am
EtherCAT Feldbus ermittelt.

iTcMc_EncoderCoE_DS402A

In Vorbereitung.

iTcMc_EncoderEL2521

Die inkrementelle Istposition wird aus dem Impulszahler einer
Pulse Train Klemme EL2521 erzeugt.

iTcMc_EncoderAbs32Etc

Die absolute Istposition wird aus dem 32-Bit-Wert einer
allgemeinen EtherCAT Eingangselektronik erzeugt. Es wird keine
Profil-Unterstitzung vorausgesetzt.

iTcMc_EncoderEL7201SR

Die inkrementelle Istposition wird aus dem Zahler-Wert einer
Servo-Klemme EL7201 erzeugt.

iTcMc_EncoderDigPulseCount

Zahlt die Flanken (positive und negative) von Pulsen. Die
Drehrichtung wird Uber die Ausgabe des Drives bestimmt.

Es kann in einem PLC-Zyklus nur ein Puls erkannt werden.

iTcMc_EncoderEL3255

iTcMc_EncoderEL3255: In Vorbereitung.

iTcMc_EncoderEL7047

iTcMc_DriveEM8908A

iTcMc_DriveEM8908C

iTcMc_EncoderCoE5001
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Name

Beschreibung

iTcMc_EncoderEL7201A

iTcMc_DriveAx5000_B110INC

Die inkrementelle Istposition wird aus dem Zahler-Wert eines
AX5000 Stellgerats an einem Inkremental-Encoder am EtherCAT
Feldbus ermittelt.

iTcMc_EncoderEL5032

Die absolute Istposition wird aus dem Zahler-Wert einer EnDat-2.2
Eingangsklemme EL5032 erzeugt.

iTcMc_EncoderEL5021

Die absolute Istposition wird aus dem Zahler-Wert einer Sin/Cos-
Eingangsklemme EL5021 erzeugt.

iTcMc_Encoder_TestOnly

reserviert flr interne Tests; nicht benutzen.

iTcMc_EncoderEL7041: Die inkrementelle Istposition wird aus dem Impulszahler (Motorpulse oder
Encoder) einer Schrittmotor Klemme EL7041 erzeugt.

4.3.6 E_TcMCFbState (ab V3.0)

Die Konstanten in dieser Auflistung werden zur Kennzeichnung der Laufzeitzustande von Achsen benutzt.

Syntax

TYPE E_TcMCFbState :

(

McState Standstill := 0,
McState DiscreteMotion,
McState Continousmotion,
McState Synchronizedmotion,
McState Stopping,
McState Errorstop,
McState Homing,

McState Disabled

) ;

END_TYPE

Werte

Name

Beschreibung

McState Standstill

Die Achse hat keinen Fahrauftrag. Je nach Parametrierung erfolgt
eine aktive Lageregelung, eine Repositionier-Uberwachung, die
Ausgabe eines Press-Stellwerts oder nichts davon.

McState_ DiscreteMotion

Die Achse flhrt eine Bewegung mit einer definierten Zielposition und
Geschwindigkeit aus.

McState_Continousmotion

Die Achse flhrt eine Bewegung ohne definierte Zielposition aus.
Lediglich die Geschwindigkeit ist vorgegeben.

McState _Synchronizedmotion

Die Achse flihrt eine Bewegung aus, die von der Bewegung einer
anderen Achse abgeleitet ist.

McState Stopping

Die Achse flihrt eine Stop-Operation aus.

McState_ Errorstop

Die Achse wurde wegen eines Problems gestoppt. Sie ist derzeit
nicht startbar und muss durch einen Reset wieder in einen
startbereiten Zustand versetzt werden.

McState_Homing

Die Achse fiihrt eine Referenzfahrt aus.

McState_Disabled

Die Reglerfreigabe der Achse ist FALSE.

4.3.7 E_TcMcHomingType (ab V3.0)

Die Konstanten in dieser Auflistung werden zur Kennzeichnung der Referenziermethode von Achsen

benutzt.

Syntax

TYPE E TcMcHomingType : (
iTcMc HomingOnBlock,
iTcMc_HomingOnIndex,
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iTcMc HomingOnSync,
iTcMc HomingOnMultiSync,
iTcMc_HomingOnExec

)

END TYPE

Werte

Name

Beschreibung

iTcMc_HomingOnBlock

Die Achse wird mit ST_TcHydAxParam.fEnc_ReflndexVelo in der durch
ST_TcHydAxParam.bEnc_ReflndexPositive festgelegten Richtung
bewegt. Wird fiir eine Zeitdauer von 2 Sekunden keine Bewegung
festgestellt gilt der Festanschlag (Block) als erreicht. Der Istwert der
Achse wird auf den Wert der Referenzposition gesetzt.

iTcMc_HomingOnIndex

Die Achse wird mit ST_TcHydAxParam.fEnc_RefIndexVelo in der durch
ST_TcHydAxParam.bEnc_ReflndexPositive festgelegten Richtung
bewegt. Wird in ST_TcHydAxRtData.nDeCtrIDWord die Referenznocke
(Bit 5, dwTcHydDcDwReflndex) erkannt stoppt die Achse. Anschlie3end
wird sie mit ST_TcHydAxParam.fEnc_RefSyncVelo in der durch
ST_TcHydAxParam.bEnc_RefSyncPositive festgelegten Richtung
bewegt, bis die Referenznocke wieder verlassen wird. Der Istwert der
Achse wird auf den Wert der Referenzposition gesetzt.

iTcMc_HomingOnSync

Die Achse wird mit ST_TcHydAxParam.fEnc_ReflndexVelo in der durch
ST_TcHydAxParam.bEnc_ReflndexPositive festgelegten Richtung
bewegt. Wird in ST_TcHydAxRtData.nDeCtrIDWord die Referenznocke
(Bit 5, dwTcHydDcDwReflndex) erkannt stoppt die Achse. Anschlie3end
wird sie mit ST_TcHydAxParam.fEnc_RefSyncVelo in der durch
ST_TcHydAxParam.bEnc_RefSyncPositive festgelegten Richtung
bewegt, bis die Referenznocke wieder verlassen wird. Dann wird das
Hardware-Latch des Encoders aktiviert und die Achse so lange weiter
bewegt, bis das Latch guiltig wird. Nach dem Stoppen der Achse wird der
Istwert der Achse auf einen Wert gesetzt, der aus der Referenzposition
und der seit dem Sync-Puls des Encoders zuriickgelegten Strecke
errechnet wird.

iTcMc_HomingOnMultiSync

Der Istwert der Achse wird unmittelbar auf den Wert der
Referenzposition gesetzt.

iTcMc_HomingOnExec

Das Hardware-Latch des Encoders wird aktiviert. Die Achse wird mit
ST_TcHydAxParam.fEnc_RefSyncVelo in der durch
ST_TcHydAxParam.bEnc_ReflndexPositive festgelegten Richtung so
lange bewegt, bis das Latch zweimal gultig geworden ist. Wird das Ende
des Fahrwegs erkannt bevor zwei Sync-Pulse erkannt wurden, wird der
Vorgang in entgegengesetzter Richtung wiederholt. Fihrt auch dies nicht
zum Erfolg wird die Referenzfahrt abgebrochen. Andernfalls wird aus
dem Abstand der Sync-Pulse und dem fEnc_BaseDistance die aktuelle
Istposition bestimmt.

4.3.8 E_TcMCParameter (ab V3.0)

Die Konstanten in dieser Auflistung werden zur Parameternummerierung benutzt.

Syntax

TYPE E_TcMCParameter :
(

(*

b=

TTENTTION

the control system!

These Codes are also used to identify parameters in files.
Any change of the meaning of any code here will make any file
incompatible without notice and may even cause a crash of

CONSEQUENCE: Only adding new codes is allowed!
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= These codes are also used for ADS communication

*)
(*

ACHTUNG

= Diese Codes werden auch zur Kennzeichnung von Parametern
= in den Dateien verwendet. Eine Veraenderung der Codes wuerde
= die Dateien (nicht erkennbar) inkompatibel machen und koennte

= zum Systemabsturz fuehren!

= ALSO: Es duerfen nur neue Codes dazugefuegt werden!

= Diese Codes werden ebenfalls fuer die ADS-Kommunikation benutzt

*)
McPara CommandedPosition:=1,
McPara SWLimitPos,

McPara_ SWLimitNeg,

McPara EnableLimitPos,

McPara EnableLimitNeg,

McPara EnablePosLagMonitoring,
McPara MaxPositionLag,

McPara MaxVelocitySystem,
McPara MaxVelocityAppl,

McPara ActualVelocity,

McPara CommandedVelocity,
McPara MaxAccelerationSystem,
McPara MaxAccelerationAppl,
McPara MaxDecelerationSystem,
McPara MaxDecelerationAppl,
McPara MaxJerk,

(*

McPara BkPlcMc ProfilType:=1000,
McPara BkPlcMc EnvCycletime,
McPara BkPlcMc AxName,

McPara BkPlcMc TimeBased,

McPara BkPlcMc JerkEnabled,
McPara BkPlcMc LogLevel,

McPara BkPlcMc CycleDivider,
McPara BkPlcMc ParamFileName,

McPara BkPlcMc EncoderType:=1100,
McPara BkPlcMc EncoderHomingType,
McPara BkPlcMc EncoderZeroShift,

McPara BkPlcMc EncoderIncWeighting,
McPara BkPlcMc EncoderIncInterpolation,
McPara BkPlcMc EncoderRefIndexVelo,
McPara BkPlcMc EncoderRefIndexPositive,
McPara_ BkPlcMc_EncoderRefSyncVelo,
McPara BkPlcMc EncoderRefSyncPositive,
McPara BkPlcMc EncoderDefaultHomePosition,
McPara_ BkPlcMc_ EncoderReversed,

McPara_ BkPlcMc_EncoderBaseDistance,
McPara BkPlcMc EncoderModuloBase,
McPara BkPlcMc EncoderEnablelLatch,
McPara_ BkPlcMc EncoderLatchedPos,
McPara_ BkPlcMc_EncoderRefshift,

McPara BkPlcMc EncoderRefFlag,

McPara BkPlcMc EncoderPotiRgToR1,
McPara_ BkPlcMc EncoderOverrunMask,
McPara_ BkPlcMc_EncoderPositionMask,
McPara BkPlcMc EncoderZeroSwap,

McPara BkPlcMc EncoderNoUpload,

McPara_ BkPlcMc_ EncoderModuloMode,

McPara BkPlcMc ValveOverlapCompP:=1200,
McPara BkPlcMc ValveBendPointVelo,
McPara BkPlcMc ValveBendPointOutput,
McPara BkPlcMc ValveResponseTime,
McPara BkPlcMc ValveOverlapCompM,
McPara BkPlcMc CylinderArreaA:=1280,
McPara BkPlcMc CylinderArreaB,

McPara_ BkPlcMc_DriveType:=1300,
McPara BkPlcMc AreaRatio,

McPara BkPlcMc DriveReversed,
McPara BkPlcMc DriveDefaultPowerOk
McPara_BkPlcMc_DriveAbsoluteOutput,

*)
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McPara BkPlcMc DrivelIncWeighting,
McPara BkPlcMc DrivelIncInterpolation,
McPara BkPlcMc_ DriveNoUpload,

McPara BkPlcMc DrivelIsHybrid,
McPara BkPlcMc HybridConcept,
McPara BkPlcMc Pump Cavities,
McPara BkPlcMc Pump EncType,
McPara BkPlcMc Pump N max,

McPara BkPlcMc Pump N min,

McPara BkPlcMc Pump P max,

McPara BkPlcMc_ Pump P min,

McPara BkPlcMc Pump Q fast P,
McPara BkPlcMc Pump Q slow P,
McPara BkPlcMc Pump Q fast M,
McPara BkPlcMc Pump Q slow M,
McPara BkPlcMc Pump_ Q leak,
McPara BkPlcMc Pump Enc Offset,
McPara BkPlcMc Cylinder A addPp,
McPara BkPlcMc Cylinder A addM,
McPara BkPlcMc PrsScaling A,
McPara_ BkPlcMc_PrsScaling_ B,
McPara BkPlcMc PrsScaling Sys,
McPara BkPlcMc Motor RampTime,
McPara BkPlcMc_ Pump_ Regenerative,
McPara_ BkPlcMc Virtual A addPp,
McPara BkPlcMc Virtual A addM,
McPara BkPlcMc Aside PrsHiResADC,
McPara BkPlcMc Bside PrsHiResADC,
McPara_ BkPlcMc_System PrsHiResADC,

McPara BkPlcMc StartRamp:=1400,
McPara BkPlcMc obsolete 1,
McPara_ BkPlcMc_obsolete 2,

McPara BkPlcMc_ StopRamp:=1500,
McPara BkPlcMc EmergencyRamp,
McPara BkPlcMc BrakeOn,

McPara BkPlcMc BrakeOff,
McPara BkPlcMc BrakeSafety,

McPara_ BkPlcMc_CreepSpeedP:=1600,
McPara_ BkPlcMc_CreepDistanceP,
McPara BkPlcMc BrakeDistanceP,
McPara BkPlcMc BrakeDeadTimeP,
McPara BkPlcMc CreepSpeedV,

McPara_ BkPlcMc_CreepDistancel,
McPara BkPlcMc BrakeDistanceM,
McPara BkPlcMc BrakeDeadTimeM,
McPara BkPlcMc AsymetricalTargeting,

McPara BkPlcMc LagAmp:=1700,
McPara BkPlcMc LagAmpAdaptLimit,
McPara BkPlcMc LagAmpAdaptFactor,
McPara_BkPlcMc_ZeroCompensation,
McPara BkPlcMc TargetClamping,
McPara BkPlcMc ReposDistance,
McPara BkPlcMc_ AutoBrakeDistance,
McPara BkPlcMc_ EnableControlLoopOnFault,
McPara BkPlcMc LagAmpDx,

McPara BkPlcMc LagAmpTi,

McPara BkPlcMc_LagAmpWuLimit,
McPara_ BkPlcMc_LagAmpOutLimit,

McPara BkPlcMc VeloAmp,

McPara BkPlcMc VeloAmpDx,
McPara BkPlcMc VeloAmpTi,
McPara BkPlcMc VeloAmpWulLimit,
McPara BkPlcMc VeloAmpOutLimit,
McPara BkPlcMc FeedForward,

McPara_ BkPlcMc_LagAmpTd,

McPara BkPlcMc LagAmpTdd,

McPara BkPlcMc LagAmpCfb tA,
McPara BkPlcMc LagAmpCfb kA,
McPara BkPlcMc_ LagAmpCfb tV,
McPara BkPlcMc LagAmpCfb kV,
McPara BkPlcMc LagCtrlType,
McPara BkPlcMc LagAmpCfb tF,
McPara BkPlcMc_ LagAmpCfb_ kF,
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McPara_ BkPlcMc_AccFeedForward,

McPara BkPlcMc_ Pctrl kP:=1780,
McPara BkPlcMc Pctrl Tn,

McPara BkPlcMc_ Pctrl Tv,

McPara BkPlcMc Pctrl Nf,

McPara BkPlcMc Pctrl Preset,
McPara BkPlcMc Pctrl WulLimit,
McPara BkPlcMc_ Pctrl AlignAreas,

McPara BkPlcMc MonPositionRange:=1800,
McPara_ BkPlcMc MonTargetRange,

McPara_ BkPlcMc_MonTargetFilter,

McPara BkPlcMc MonPositionLagFilter,
McPara BkPlcMc MonDynamicLagLimit,
McPara_ BkPlcMc MonPehEnable,

McPara_ BkPlcMc_MonPehTimeout,

McPara BkPlcMc DigInputReversed,

McPara PFW EnableLimitPos:=1898,
McPara PFW _EnableLimitNeg:=1899,

McPara BkPlcMc JogVeloFast:=1900,
McPara BkPlcMc JogVeloSlow,

McPara_ BkPlcMc_CustomerData:=2000,

McPara BkPlcMc AutoId EnaEoT:=3000,
McPara BkPlcMc AutoId EnaOvl,

McPara_ BkPlcMc_AutoId EnaZzadj,

McPara BkPlcMc AutoId EnaAratio,
McPara BkPlcMc AutoId EnalLinTab,
McPara BkPlcMc AutoId EoT N:=3100,
McPara BkPlcMc Autold EoT_P,

McPara BkPlcMc AutoId EoI N,

McPara BkPlcMc AutoId EoI P,

McPara BkPlcMc_AutoId EoTlim N,
McPara_ BkPlcMc_AutoId EoTlim P,
McPara BkPlcMc AutoId DecFactor,
McPara BkPlcMc AutoId EoVlim N,
McPara BkPlcMc_AutoId EoVlim P,
McPara BkPlcMc_ AutoId LastIdent N,
McPara_ BkPlcMc_AutoId LastIdent P,
McPara BkPlcMc AutoId TblCount:=3150,
McPara BkPlcMc AutoId TblLowEnd,
McPara BkPlcMc AutoId TblHighEnd,
McPara_ BkPlcMc_AutoId TblRamp,

McPara BkPlcMc AutoId TblSettling,
McPara BkPlcMc AutoId TblRecovery,
McPara BkPlcMc AutoId TblMinCycle,
McPara_ BkPlcMc_AutoId LinTblAvailable,
McPara BkPlcMc AutoId TblValveType,
McPara BkPlcMc AutoId LinTab 1:=3200,
McPara BkPlcMc AutoId LinTab 2:=3400,

(* __________________________________________________________

McRtData BkPlcMc ActualPosition:=10000,
McRtData BkPlcMc ActualAcceleration,
McRtData BkPlcMc_PosError,

McRtData BkPlcMc DistanceToTarget,
McRtData BkPlcMc ActPressure,
McRtData BkPlcMc ActPressureAl,
McRtData BkPlcMc_ ActPressureB,
McRtData BkPlcMc_ActForce,
McRtData BkPlcMc ValvePressure,
McRtData BkPlcMc SupplyPressure,
McRtData BkPlcMc_SetPosition,
McRtData BkPlcMc_SetVelocity,
McRtData BkPlcMc_SetAcceleration,
McRtData BkPlcMc SetPressure,
McRtData BkPlcMc_SetOverride,
McRtData BkPlcMc_ LatchPosition,
McRtData BkPlcMc CtrlOutlag,
McRtData BkPlcMc CtrlOutClamping,
McRtData BkPlcMc_ CtrlOutOverlapComp,
McRtData BkPlcMc TargetPosition,
McRtData BkPlcMc NSDW:=11000,
McRtData BkPlcMc_ DCDW,

McRtData BkPlcMc_ ErrCode,

McRtData BkPlcMc_FbState,

McRtData BkPlcMc_CurStep,
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McRtData BkPlcMc_ ParamsUnsave,
McRtData BkPlcMc RawPosition,
McRtData BkPlcMc_ ActPosCams,
McRtData BkPlcMc_ReloadParams,
McRtData BkPlcMc_EncoderMinPos,
McRtData BkPlcMc EncoderMaxPos,
McRtData BkPlcMc BufferedEntries,
McRtData BkPlcMc Pump Switched:=12000,
McRtData BkPlcMc Pump_ AreaSwitched,
McRtData BkPlcMc Pump Angle:=12100,
McRtData BkPlcMc Pump ModuloAngle,

McRtData BkPlcMc_ Pump Speed,

McRtData BkPlcMc Pump Torque,

McRtData BkPlcMc Motor N max,

McRtData BkPlcMc Active Area P,
McRtData BkPlcMc Active Area M,
McRtData BkPlcMc Active Qmax P,
McRtData BkPlcMc Active Qmax M,
McRtData BkPlcMc Active Feed P,
McRtData BkPlcMc Active Feed M,
McRtData BkPlcMc Active N max,
McRtData BkPlcMc_Active Vmax_ P,
McRtData BkPlcMc Active Vmax M,

(* _______________________________________

(**)
McPara BkPlcMc
() a

McPara BkPlcMc FileMarkComplete:=32767 (* Ax.Params.bLinTabAvailable AutoIdent: .. / AutoIdent:
*)229

)7

END_TYPE

Werte

Name Beschreibung

McPara_CommandedPosition:=1

Die letzte kommandierte Zielposition der Achse.

McPara_SWLimitPos

Der Software-Endschalter in positiver Richtung.

McPara_SWLimitNeg

Der Software-Endschalter in negativer Richtung.

McPara_EnableLimitPos

Die Freigabe fur den Software-Endschalter in
positiver Richtung.

McPara_EnableLimitNeg

Die Freigabe fir den Software-Endschalter in
negativer Richtung.

McPara_EnablePosLagMonitoring

McPara_MaxPositionLag

Der Schwellwert fur die
Schleppabstandsiberwachung.

McPara_MaxVelocitySystem

Die vom System gesetzte Obergrenze fiir die von
der Applikation maximal kommandierbare
Geschwindigkeit.

McPara_MaxVelocityAppl

Die von der Applikation maximal kommandierbare
Geschwindigkeit.

McPara_ActualVelocity

Die Ist-Geschwindigkeit der Achse.

McPara_CommandedVelocity

Die letzte kommandierte Geschwindigkeit der
Achse.

McPara_MaxAccelerationSystem

Die vom System gesetzte Obergrenze fiir die von
der Applikation maximal kommandierbare
Beschleunigung.

McPara_MaxAccelerationAppl

Die von der Applikation maximal kommandierbare
Beschleunigung.

McPara_MaxDecelerationSystem

Die vom System gesetzte Obergrenze fiir die von
der Applikation maximal kommandierbare
Verzdgerung.

McPara_MaxDecelerationAppl

Die von der Applikation maximal kommandierbare
Verzdgerung.

McPara_MaxJerk

Die vom System gesetzte Obergrenze fiir den von
der Applikation maximal kommandierbaren Ruck.
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Beschreibung

McPara_BkPIcMc_ProfilType:=1000

: Der Typ der Sollwert-Generierung.

McPara_BkPIcMc_EnvCycletime

Die Zykluszeit der Task, in der die Kern-Bausteine
(Encoder, Sollwertgenerator etc.) der Achse
aufgerufen werden.

McPara_BkPIlcMc_AxName

McPara_BkPIcMc_TimeBased

Die Umschaltung der Sollwert-Generierung:
Timebased oder Displacementbased.

McPara_BkPIlcMc_JerkEnabled

Das Steuerwort fir die Ruckbegrenzung.

McPara_BkPIcMc_LogLevel

Der Schwellwert fur die Meldungsaufzeichnung.

McPara_BkPIcMc_CycleDivider

McPara_BkPIcMc_ParamFileName

Name der Parameter-Datei.

McPara_BkPIlcMc_EncoderType:=1100

Der Typ der Encoder-Auswertung.

McPara_BkPIlcMc_EncoderHomingType

Achsen mit inkrementellem Wegmess-System: Die
Default-Methode der Referenz-Fahrt.

McPara_BkPIlcMc_EncoderZeroShift

Achsen mit absolutem Wegmess-System: Die
Nullpunktverschiebung der Encoder-Auswertung.

McPara_BkPIcMc_EncoderincWeighting

Die Inkrement-Gewichtung der Encoder-
Auswertung.

McPara_BkPIcMc_Encoderincinterpolation

Die Inkrement-Zwischenteilung der Encoder-
Auswertung.

McPara_BkPIcMc_EncoderReflndexVelo

Achsen mit inkrementellem Wegmess-System: Die
Referenz-Fahrt sucht den Index (Nocken) mit dieser
Geschwindigkeit.

McPara_BkPIcMc_EncoderReflndexPositive

Achsen mit inkrementellem Wegmess-System: Die
Referenz-Fahrt sucht den Index (Nocken) in
positiver Richtung.

McPara_BkPIlcMc_EncoderRefSyncVelo

Achsen mit inkrementellem Wegmess-System: Die
Referenz-Fahrt sucht das Referenzier-Signal mit
dieser Geschwindigkeit.

McPara_BkPIcMc_EncoderRefSyncPositive

Achsen mit inkrementellem Wegmess-System: Die
Referenz-Fahrt sucht das Referenzier-Signal in
positiver Richtung.

McPara_BkPIcMc_EncoderDefaultHomePosition,

Achsen mit inkrementellem Wegmess-System: Ein
Default-Wert fur die Referenz-Fahrt.

McPara_BkPIcMc_EncoderReversed

Freigabe fur die invertierte Encoder-Auswertung.

McPara_BkPIlcMc_EncoderBaseDistance

reserviert fir abstandscodierte Encoder.

McPara_BkPIlcMc_EncoderModuloBase

reserviert, nicht implementiert.

McPara_BkPIlcMc_EncoderEnableLatch

Die Freigabe fur die Latchfunktion einer Encoder-
Hardware.

McPara_BkPIcMc_EncoderLatchedPos

McPara_BkPIlcMc_EncoderRefShift

Achsen mit inkrementellem Wegmess-System: Die
Nullpunktverschiebung der Encoder-Auswertung.

McPara_BkPIcMc_EncoderRefFlag

Der Referenzier-Status der Achse.

McPara_BkPIcMc_EncoderPotiRgToRI

Bei Potentiometer-Encodern: Das Verhaltnis von
Potentiometer-Gesamtwiderstand zum
Lastwiderstand (Eingangswiederstand der Klemme).

McPara_BkPIlcMc_EncoderOverrunMask

I;ine Maske zum Feststellen eines Encoder-
Uberlaufs.

McPara_BkPIlcMc_EncoderPositionMask

Eine Maske zum lIsolieren der gultigen Bits innerhalb
der gemappten Variablen.

McPara_BkPIcMc_EncoderZeroSwap

Die blockweise Verschiebung des Zahlbereichs der
Encoder-Auswertung.

McPara_BkPIlcMc_EncoderNoUpload
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Name

Beschreibung

McPara_BkPIlcMc_EncoderModuloMode

McPara_BkPIcMc_ValveOverlapCompP:=1200

Die Kompensation der Ventiliberdeckung fir die
positive Richtung.

McPara_BkPIcMc_ValveBendPointVelo

Die Geschwindigkeit fur die Kompensation des
Kennlinienknicks.

McPara_BkPIlcMc_ValveBendPointOutput

Die Ventilausgabe fir die Kompensation des
Kennlinienknicks.

McPara_BkPIcMc_ValveResponseTime

Die Kompensation der Ventilreaktionszeit.

McPara_BkPIcMc_ValveOverlapCompM

Die Kompensation der Ventiliberdeckung fur die
negative Richtung.

McPara_BkPIcMc_CylinderArreaA:=1280

Die Zylinderflache der in positiver Richtung
druckenden Seite des Zylinders.

McPara_BkPIcMc_CylinderArreaB

Die Zylinderflache der in negativer Richtung
driickenden Seite des Zylinders.

McPara_BkPIcMc_DriveType:=1300

Der Typ der Antriebs-Anpassung.

McPara_BkPIcMc_AreaRatio

Das richtungsabhangige
Geschwindigkeitsverhaltnis.

McPara_BkPIcMc_DriveReversed

Freigabe fir die invertierte Ausgabe-Anpassung.

McPara_BkPIcMc_DriveDefaultPowerOk

Drive-Power wird als verfigbar angenommen, kein
Hardware-Signal erforderlich.

McPara_BkPIcMc_DriveAbsoluteOutput

Freigabe fiir die Absolutwertbildung bei der
Ausgabe- Anpassung.

McPara_BkPIcMc_DrivelncWeighting

Die Gewichtung der Ausgabe-Anpassung.

McPara_BkPIcMc_Drivelncinterpolation

Die Zwischenteilung der Ausgabe-Anpassung.

McPara_BkPIlcMc_DriveNoUpload

Ein TRUE hier verhindert die automatische
Ermittlung von Achs-Parametern durch Auslesen
von Daten aus einem Antrieb.

McPara_BkPIcMc_DrivelsHybrid

McPara_BkPIcMc_HybridConcept

McPara_BkPIcMc_Pump_Cavities

McPara_BkPIcMc_Pump_EncType

McPara_BkPlcMc_Pump_N_max

McPara_BkPIcMc_Pump_N_min

McPara_BkPIlcMc_Pump_P_max

McPara_BkPIcMc_Pump_P_min

McPara_BkPIcMc_Pump_Q_fast P

McPara_BkPIlcMc_Pump_Q_slow_P

McPara_BkPlcMc_Pump_Q_fast M

McPara_BkPlcMc_Pump_Q_slow_M

McPara_BkPIcMc_Pump_Q_leak

McPara_BkPIcMc_Pump_Enc_Offset

McPara_BkPIcMc_Cylinder_A_addP

McPara_BkPIcMc_Cylinder_A_addM

McPara_BkPIcMc_PrsScaling_A

McPara_BkPIcMc_PrsScaling B

McPara_BkPIcMc_PrsScaling_Sys

McPara_BkPIcMc_Motor RampTime

McPara_BkPIcMc_Pump_Regenerative

TS5810

Version: 1.1 103




PLCopen Motion Control

BECKHOFF

Name

Beschreibung

McPara_BkPIcMc_Virtual_A_addP

Die in positiver Richtung zuschaltbare
Wirkungsflache ist beim Olbedarf zu
berutcksichtigen, tragt aber zum Kraftaufbau nicht
bei.

McPara_BkPIcMc_Virtual A _addM

Die in negativer Richtung zuschaltbare
Wirkungsflache ist beim Olbedarf zu
bertcksichtigen, tragt aber zum Kraftaufbau nicht
bei.

McPara_BkPIcMc_Aside PrsHiResADC

Der Drucksensor an der in positiver Richtung
wirkenden Flache wir mit einer 24-Bit-Klemme
eingelesen.

McPara_BkPIcMc_Bside_PrsHiResADC

Der Drucksensor an der in negativer Richtung
wirkenden Flache wir mit einer 24-Bit-Klemme
eingelesen.

McPara_BkPIcMc_System_PrsHiResADC

Der Drucksensor am vorgespannten Speicher mit
einer 24-Bit-Klemme eingelesen.

McPara_BkPIcMc_StartRamp:=1400

Nur fir bestimmte Sollwertgeneratoren: Die
Beschleunigungsrampe.

McPara_BkPIcMc_obsolete 1

McPara_BkPIcMc_obsolete 2

McPara_BkPIcMc_StopRamp:=1500

Nur fur bestimmte Sollwertgeneratoren: Die
Bremsrampe.

McPara_BkPIlcMc_EmergencyRamp

Bei einem Nothalt: Die Zeit zum Abbremsen von
Maximalgeschwindigkeit zum Stillstand.

McPara_BkPIcMc_BrakeOn

Eine Verzdgerung zwischen dem Signal zum Ldsen
einer Bremse und dem aktiven Fahren der Achse.

McPara_BkPIcMc_BrakeOff

Eine Verzdgerung zwischen dem aktiven Fahren der
Achse und dem Signal zum Aktivieren einer Bremse.

McPara_BkPIcMc_BrakeSafety

Eine Verzdgerung zwischen dem aktiven Fahren der
Achse in eine Richtung und einem aktiven Fahren in
entgegengesetzter Richtung.

McPara_BkPIcMc_CreepSpeedP:=1600

Die Schleichgeschwindigkeit in positiver Richtung.
Bei symmetrischer Zielanfahrt: Die
Schleichgeschwindigkeit in negativer Richtung.

McPara_BkPIcMc_CreepDistanceP

Die Schleichstrecke in positiver Richtung. Bei
symmetrischer Zielanfahrt: Die Schleichstrecke in
negativer Richtung.

McPara_BkPIcMc_BrakeDistanceP

Die Bremsstrecke in positiver Richtung. Bei
symmetrischer Zielanfahrt: Die Bremsstrecke in
negativer Richtung.

McPara_BkPIcMc_BrakeDeadTimeP

Die Bremstotzeit in positiver Richtung.

McPara_BkPIcMc_CreepSpeedM

Bei asymmetrischer Zielanfahrt: Die
Schleichgeschwindigkeit in negativer Richtung.

McPara_BkPIcMc_CreepDistanceM

Bei asymmetrischer Zielanfahrt: Die Schleichstrecke
in negativer Richtung.

McPara_BkPIcMc_BrakeDistanceM

Bei asymmetrischer Zielanfahrt: Die Bremsstrecke in
negativer Richtung.

McPara_BkPIcMc_BrakeDeadTimeM

Die Bremstotzeit in negativer Richtung.

McPara_BkPIlcMc_AsymetricalTargeting

McPara_BkPIcMc_LagAmp:=1700

Der Verstarkungsfaktor fir den proportionalen Anteil
im Lageregler.

McPara_BkPIcMc_LagAmpAdaptLimit

reserviert.

McPara_BkPIcMc_LagAmpAdaptFactor

reserviert.

McPara_BkPIcMc_ZeroCompensation

Die Offset-Kompensation der Ausgabe.
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McPara_BkPIcMc_TargetClamping

Der Default-Ausgabewert fir die Klemm-Funktion.

McPara_BkPIcMc_ReposDistance

Der Schwellwert fir die automatische
Repositionierung.

McPara_BkPIcMc_AutoBrakeDistance

McPara_BkPIlcMc_EnableControlLoopOnFault

McPara_BkPIcMc_LagAmpDx

Der Schwellwert fiir den integrierenden Anteil im
Lageregler.

McPara_BkPIlcMc_LagAmpTi

Die Zeitkonstante fur den integrierenden Anteil im
Lageregler.

McPara_BkPIcMc_LagAmpWulLimit

Die Begrenzung (wind up limit) fur den
integrierenden Anteil im Lageregler.

McPara_BkPIcMc_LagAmpOutLimit

Die Ausgabe-Begrenzung flr den Lageregler.

McPara_BkPIcMc_VeloAmp

Der Verstarkungsfaktor fir den proportionalen Anteil
im Geschwindigkeitsregler.

McPara_BkPIcMc_VeloAmpDx

Der Schwellwert fur den integrierenden Anteil im
Geschwindigkeitsregler.

McPara_BkPlcMc_VeloAmpTi

Die Zeitkonstante fur den integrierenden Anteil im
Geschwindigkeitsregler.

McPara_BkPIlcMc_VeloAmpWuLimit

McPara_BkPIlcMc_VeloAmpOutLimit

Die Ausgabe-Begrenzung fir den
Geschwindigkeitsregler.

McPara_BkPIcMc_FeedForward

Die Vorsteuergewichtung der Achse.

McPara_BkPIcMc_LagAmpTd

Ein Parameter des erweiterten Lagereglers im
MC AxRtPosPiControllerEx BkPlcMc [»_169]-
Baustein: Die Verstarkung des D-Anteils.

McPara_BkPIlcMc_LagAmpTdd

Ein Parameter des erweiterten Lagereglers im
MC AxRtPosPiControllerEx BkPlcMc [»_169]-
Baustein: Die Dampfung des D-Anteils.

McPara_BkPIcMc_LagAmpCfb_tA

Ein Parameter des erweiterten Lagereglers im
MC_AxRtPosPiControllerEx_BkPIcMc-Baustein: Die
Filterzeit der Istbeschleunigungs-Ruickfiihrung.

McPara_BkPlcMc_LagAmpCfb_kA

Ein Parameter des erweiterten Lagereglers im
MC_AxRtPosPiControllerEx_BkPIcMc-Baustein: Die
Verstarkung der Istbeschleunigungs-Ruckfihrung.

McPara_BkPIcMc_LagAmpCfb_tV

Ein Parameter des erweiterten Lagereglers im
MC_AxRtPosPiControllerEx_BkPIcMc-Baustein: Die
Filterzeit der Istgeschwindigkeits-Rlckfiihrung.

McPara_BkPlcMc_LagAmpCfb_kV

Ein Parameter des erweiterten Lagereglers im
MC_AxRtPosPiControllerEx_BkPIcMc-Baustein: Die
Verstarkung der Istgeschwindigkeits-Rickfihrung.

McPara_BkPIcMc_LagCtrlIType

McPara_BkPIcMc_LagAmpCfb_tF

McPara_BkPIcMc_LagAmpCfb_kF

McPara_BkPIlcMc_AccFeedForward

McPara_BkPIcMc_Pctrl_kP:=1780

Die Proportional-Verstarkung eines Kraft- oder
Druckreglers.

McPara_BkPIcMc_Pctrl_Tn

Die Zeitkonstante im I-Anteil eines Kraft- oder
Druckreglers.

McPara_BkPIcMc_Pctrl_Tv

Zeitkonstante im D-Anteil eines Kraft- oder
Druckreglers.

McPara_BkPIcMc_Pctrl_Nf

Die Tiefe eines Mittelwertfilters im D-Anteil eines
Kraft- oder Druckreglers.
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McPara_BkPIcMc_Pctrl_Preset

Der Initialwert des I-Anteils eines Kraft- oder
Druckreglers.

McPara_BkPIlcMc_Pctrl_WuLimit

Die Begrenzung des I-Anteils eines Kraft- oder
Druckreglers.

McPara_BkPIcMc_Pctrl_AlignAreas

Die Anpassung der Ausgabe eines Kraft- oder
Druck-Reglers an die richtungsabhangigen
Wirkungsflachen.

McPara_BkPIcMc_MonPositionRange:=1800

Die Toleranz fir das Positionsfenster.

McPara_BkPIcMc_MonTargetRange

Die Toleranz fiir das Zielfenster.

McPara_BkPIcMc_MonTargetFilter

Die Filterzeit flr das Zielfenster.

McPara_BkPIcMc_MonPositionLagFilter

Die Filterzeit der Schleppabstandsiberwachung.

McPara_BkPIcMc_MonDynamicLagLimit

Die Toleranz fir die dynamische
Schleppabstandsiiberwachung.

McPara_BkPIlcMc_MonPehEnable

Die Freigabe fiir die Uberwachung der
Fertigmeldung im Ziel.

McPara_BkPlcMc_MonPehTimeout

Die Filterzeit fir die Uberwachung der
Fertigmeldung im Ziel.

McPara_BkPIcMc_DiglnputReversed

McPara_PFW_EnableLimitPos:=1898

McPara_PFW_EnableLimitNeg:=1899

McPara_BkPIcMc_JogVeloFast:=1900

Ein Default-Wert fiir eine schnelle Jog-
Geschwindigkeit.

McPara_BkPIcMc_JogVeloSlow

Ein Default-Wert fur eine langsame Jog-
Geschwindigkeit.

McPara_BkPIcMc_CustomerData:=2000

Ein Feld mit Parametern, die eine Applikation frei
verwenden kann. Diese Parameter werden mit den
Achsparametern gespeichert und geladen.

McPara_BkPIcMc_Autold_EnaEoT:=3000

Automatische Identifikation: Ermittlung der Hart-
Anschlage des Zylinders.

McPara_BkPIcMc_Autold_EnaOvl

Automatische Identifikation: Ermittlung der Ventil-
Uberdeckung.

McPara_BkPIcMc_Autold_EnaZad;]

Automatische Identifikation: Ermittlung des Offsets.

McPara_BkPIcMc_Autold_EnaAratio

Automatische Identifikation: Ermittlung des
richtungsbezogenen Geschwindigkeits-
Verhéltnisses.

McPara_BkPIcMc_Autold _EnalLinTab

Automatische Identifikation: Ermittlung der
Kennlinie.

McPara_BkPIcMc_Autold_EoT_N:=3100

Automatische Identifikation: Hart-Anschlag des
Zylinders in negativer Richtung.

McPara_BkPIcMc_Autold_EoT_P

Automatische Identifikation: Hart-Anschlag des
Zylinders in positiver Richtung.

McPara_BkPIcMc_Autold _Eol N

McPara_BkPIcMc_Autold_Eol_P

McPara_BkPIcMc_Autold_EoTlim_N

Automatische Identifikation: Ermittelter negativer
Hart-Anschlag des Zylinders.

McPara_BkPIcMc_Autold_EoTlim_P

Automatische Identifikation: Ermittelter positiver
Hart-Anschlag des Zylinders.

McPara_BkPIcMc_Autold_DecFactor

Automatische ldentifikation: Faktor fiir die
Gewichtung der Verzogerung.

McPara_BkPIcMc_Autold_EoVIim_N

Automatische Identifikation: Geschwindigkeits-
Begrenzung der Kennlinien-Ermittlung in negativer
Richtung.
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McPara_BkPIlcMc_Autold_EoVIim_P

Automatische Identifikation: Geschwindigkeits-
Begrenzung der Kennlinien-Ermittlung in positiver
Richtung.

McPara_BkPIcMc_Autold_Lastldent_N

Automatische Identifikation: Der Ausgabewert der
letzten erfolgreichen Messung in negativer Richtung.

McPara_BkPIcMc_Autold Lastldent P

Automatische Identifikation: Der Ausgabewert der
letzten erfolgreichen Messung in positiver Richtung.

McPara_BkPIcMc_Autold_TblCount;:=3150

Automatische Identifikation: Die Anzahl der
geforderten Tabellenpunkte. Da der Nullpunkt
mitgezahlt wird aber nur einmal vorhanden ist, muss
dieser Parameter immer ungerade sein. Werte von 3
bis 99 werden akzeptiert. Allerdings ist ein Wert
kleiner als 11 nicht empfehlenswert.

McPara_BkPIcMc_Autold_TblLowEnd

Automatische ldentifikation: Unteres Ende der
vorgesehenen Mess-Strecke.

McPara_BkPIcMc_Autold_TbIHighEnd

Automatische ldentifikation: Oberes Ende der
vorgesehenen Mess-Strecke.

McPara_BkPIlcMc_Autold_TbIRamp

Automatische Identifikation: Rampe fir das
Aufbauen der Mess-Ausgabe. Die angegebene Zeit
bezieht sich auf einen Wechsel von Null auf
Vollaussteuerung. Kleinere Ausgabe-Anderungen
werden in einem proportionalen Zeitanteil
durchgefihrt.

McPara_BkPIcMc_Autold_TblSettling

Automatische Identifikation: Wartezeit zwischen
Aufbau der Mess-Ausgabe und Beginn der
Messung.

McPara_BkPIcMc_Autold_TblRecovery

Automatische Kennlinien-ldentifikation: Wartezeit bei
einem Richtungswechsel.

McPara_BkPIcMc_Autold_TbIMinCycle

McPara_BkPIcMc_Autold_LinTblAvailable

Dieses Signal wird am Ende einer erfolgreichen
Kennlinien-Vermessung auf TRUE gesetzt.

McPara_BkPIcMc_Autold_TblValveType

Automatische Identifikation: Der erwartete Typ der
Kennlinie.

McPara_BkPIcMc_Autold_LinTab_1:=3200

Automatische Identifikation: Punkte der Kennlinie,
bezogene Geschwindigkeit.

McPara_BkPIlcMc_Autold_LinTab_2:=3400

Automatische ldentifikation: Punkte der Kennlinie,
bezogene Ausgabe.

McRtData_BkPIcMc_ActualPosition:=10000

Die Ist-Position.

McRtData_BkPIcMc_ActualAcceleration

Die Ist-Beschleunigung.

McRtData_BkPIlcMc_PosError

Der Schleppabstand.

McRtData_BkPIcMc_DistanceToTarget

Die Reststrecke zum Ziel.

McRtData_BkPIcMc_ActPressure

Die Ist-Druckdifferenz am Ventil.

McRtData_BkPIcMc_ActPressureA

Der Ist-Druck in der A-Kammer des Zylinders.

McRtData_BkPIcMc_ActPressureB

Der Ist-Druck in der B-Kammer des Zylinders.

McRtData_BkPIcMc_ActForce

Die Ist-Kraft.

McRtData_BkPIcMc_ValvePressure

Der Druckabfall am Ventil.

McRtData_BkPIcMc_SupplyPressure

Der Istwert des Versorgungsdrucks.

McRtData_BkPIcMc_SetPosition

Der aktuelle Positions-Sollwert.

McRtData_BkPIcMc_SetVelocity

Der aktuelle Geschwindigkeits-Sollwert.

McRtData_BkPIcMc_SetAcceleration

Der aktuelle Beschleunigungs-Sollwert.

McRtData_BkPIcMc_SetPressure

Der Sollwert fiir Druck- oder Kraftregler.

McRtData_BkPIcMc_SetOverride

Der aktuell geltende Override-Wert.
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McRtData_BkPIcMc_LatchPosition

Die (verrechnete) Referenzposition. Dies ist die
Position, an der bei einer Homing-Operation die
Istposition abschlieRend gesetzt wurde.

McRtData_BkPIcMc_CtrlOutLag

Die aktuelle Ausgabe des Lagereglers.

McRtData_BkPIcMc_CtrlOutClamping

Der aktuelle Wert der Klemm-Ausgabe.

McRtData_BkPIcMc_CtrlOutOverlapComp

Der aktuell ausgegebene Anteil der
Uberdeckungskompensation.

McRtData_BkPIcMc_TargetPositio

Die letzte kommandierte Zielposition der Achse.

Diese Position wird nicht durch ein Stopp-
Kommando verandert.

McRtData_BkPlcMc_NSDW:=11000

Das Zustandswort der Achse mit (u.a.) den
Betriebszustanden.

Es besteht kein Zusammenhang mit dem Statuswort
eines externen Gerats.

McRtData_BkPlcMc_DCDW

Das Steuerwort der Achse mit (u.a.) den Freigaben.

Es besteht kein Zusammenhang mit dem Steuerwort
eines externen Gerats.

McRtData_BkPIcMc_ErrCode

Der aktuelle Fehler-Code der Achse.

McRtData_BkPIcMc_FbState

Der aktuelle (durch PLCopen definierte)
Arbeitsschritt der Achse. Siehe auch
E_TcMCFbState.

McRtData_BkPIcMc_CurStep

Der aktuelle (interne) Arbeitsschritt der Achse. Siehe
auch E_TcMcCurrentStep.

McRtData_BkPIcMc_ParamsUnsave

Ein TRUE hier signalisiert, dass ein Parameter
signifikant geandert wurde, die Parameter-Datei
aber noch nicht wieder geschrieben wurde. Dieses
Signal kann nicht durch die Bibliothek gegeben
werden wenn der Parameter direkt (ohne
Verwendung der Schreib-Bausteine) verandert
wurde.

McRtData_BkPIcMc_RawPosition

Die nicht durch eine Nullpunkt-Verschiebung
manipulierte Ist-Position.

McRtData_BkPIcMc_ActPosCams

Bei Achsen mit digitalen Positions-Sensoren: Die
Sensor-Signale.

McRtData_BkPIcMc_ReloadParams

Bei Parameter-Anderung durch die Laufzeit: Eine
Aufforderung an den PlcMcManager, die Parameter
neu auszulesen.

McRtData_BkPIcMc_EncoderMinPos

reserviert.

McRtData_BkPIlcMc_EncoderMaxPos

reserviert.

McRtData_BkPIcMc_BufferedEntries

Fur Achsen mit einem Kommando-Puffer: Die
Anzahl der gepufferten Kommandos.

McRtData_BkPIcMc_Pump_Switched:=12000

Bei Hybrid-Achsen: Der Status der
Pumpenumschaltung.

McRtData_BkPIlcMc_Pump_AreaSwitched

Bei Hybrid-Achsen: Der Status der
Flachenumschaltung.

McRtData_BkPlcMc_Pump_Angle:=12100

Bei Hybrid-Achsen: Der Pumpen-Istwinkel.

McRtData_BkPIlcMc_Pump_ModuloAngle

Bei Hybrid-Achsen: Der Pumpen-Istwinkel innerhalb
der aktuellen Umdrehung.

McRtData_BkPIcMc_Pump_Speed

Bei Hybrid-Achsen: Die Pumpen-Istdrehzahl.

McRtData_BkPIcMc_Pump_Torque

Bei Hybrid-Achsen: Das Ist-Moment des
Pumpenantriebs.

McRtData_BkPIcMc_Motor N_max

Bei Hybrid-Achsen: Die Drehzahlbegrenzung fur den
Pumpenantrieb.
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McRtData_BkPIcMc_Active_Area_ P

Bei Hybrid-Achsen: Die aktuelle in positiver Richtung
wirkende Wirkungsflache.

McRtData_BkPIcMc_Active_Area_M

Bei Hybrid-Achsen: Die aktuelle in negativer
Richtung wirkende Wirkungsflache.

McRtData_BkPIcMc_Active_Qmax_P

Bei Hybrid-Achsen: Die aktuelle in positiver Richtung
wirkende Foérderleistung der Pumpe.

McRtData_BkPIcMc_Active_Qmax_M

Bei Hybrid-Achsen: Die aktuelle in negativer
Richtung wirkende Foérderleistung der Pumpe.

McRtData_BkPIcMc_Active_Feed P

Bei Hybrid-Achsen: Die aktuelle in positiver Richtung
wirkende Vorschubkonstante.

McRtData_BkPIcMc_Active Feed M

Bei Hybrid-Achsen: Die aktuelle in negativer
Richtung wirkende Vorschubkonstante.

McRtData_BkPIcMc_Active N _max

Bei Hybrid-Achsen: Die aktuelle
Drehzahlbegrenzung fir die Pumpe.

McRtData_BkPIcMc_Active_Vmax_P

Bei Hybrid-Achsen: Die aktuelle
Maximalgeschwindigkeit in positiver Richtung.

McRtData_BkPIcMc_Active_Vmax_M

Bei Hybrid-Achsen: Die aktuelle
Maximalgeschwindigkeit in negativer Richtung.

McPara_BkPIcMc_

McPara_BkPIcMc_FileMarkComplete

McPara_BkPIcMc_AsymmetricalTargeting: Die Freigabe fiir die asymmetrische Zielanfahrt.

McPara_BkPIlcMc_AutolD_EnaEol_N: Automatische Identifikation: Ermittelter negativer Hart-Anschlag des

Zylinders in Inkrementen.

McPara_BkPIcMc_AutolD_EnaEol_P: Automatische Identifikation: Ermittelter positiver Hart-Anschlag des

Zylinders in Inkrementen.

McPara_BkPlcMc_AutolD_MinCycle: Automatische Identifikation: Minimale Mess-Strecke.

McPara_BkPIcMc_Auto_BrakeDistance: Die Freigabe fiir die automatische Berechnung der

Bremsstrecke.

McPara_BkPIcMc_CycleDevider: reserviert, nicht implementiert.

McPara_BkPIcMc_DiglnputsReversed: Freigabe flir die Invertierung der Eingangssignale einer Achse mit

digitalen Positionssensoren.

McPara_BkPIcMc_EnableControlLoopOnFaults: Die Freigabe flr die Lageregelung bei Achsfehlern.

McPara_BkPIcMc_EncNoUpload: Ein TRUE hier verhindert die automatische Ermittlung von Achs-
Parametern durch Auslesen von Daten aus einem Encoder.

McPara_BkPlcMc_EncoderLatchedPosition: Die bei einem Homing gelatchte Position.

McPara_BkPIcMc_obsolete_XYZ: Platzhalter fur nicht mehr unterstiitzte Parameter. Diese Parameter-
Codes durfen nicht fur neue Parameter wiederverwendet werden. Um dies sicher zu stellen werden solche

Zahlenwerte mit Namen dieser Form belegt.

McPara_BkPIcMc_VelopWuLimit: Die Begrenzung (wind up limit) fir den integrierenden Anteil im

Geschwindigkeitsregler.

McPara_PFW_Xyz: Diese Parameter sind fUr eine Branchenldsung reserviert.

McRtData_BkPIcMc_AxName: Der textuelle Name der Achse.

McRtData_BkPIcMc_FileMarkComplete: In einer Parameter-Datei: Die logische Ende-Kennung.
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4.3.9 E_TcMcProfileType (ab V3.0)

Die Konstanten in dieser Auflistung werden zur Kennzeichnung der Regeln fir die Stellwertgenerierung einer
Achse verwendet.

Syntax

TYPE E TcMcProfileType :

(

(*

The sequence below must not be changed!

New types have to be added at the end.

In case a type becomes obsolete it has to be replaced by a dummy
to ensure the numerical meaning of the other codes.

*)

(*

Die bestehende Reihenfolge darf nicht veraendert werden.
Neue Typen muessen am Ende eingefuegt werden.

Wenn ein Typ wegfallen sollte, muss er durch einen Dummy
ersetzt werden, um die numerische Zuordnung zu garantieren.
*)

iTcMc ProfileConstAcc,

iTcMc_ProfileTimePosCtrl,

iTcMc_ProfileCosine,

iTcMc ProfileCtrlBased,

iTcMc ProfileTimeRamp,

iTcMc_ProfileJerkBased,

iTcMc ProfileBufferedJerk,

iTcMc_ProfileSwitchedvelo,

iTcMc Profile TestOnly:=100

) i

END TYPE

Werte

Name Beschreibung

iTcMc_ProfileConstAcc Nur aus Kompatibilitdtsgriinden vorhanden, ist durch
iTcMc_ProfileCtriIBased abgeldst.

iTcMc_ProfileTimePosCtrl Nur aus Kompatibilitdtsgrinden vorhanden, wird nicht mehr unterstitzt.

iTcMc_ProfileCosine Nur aus Kompatibilitdtsgriinden vorhanden, wird nicht mehr unterstitzt.

iTcMc_ProfileCtriIBased Der Stellwert fiir den Antrieb wird mit abschnittsweise konstanten

Beschleunigungen und Verzdgerungen erzeugt. Als steuernde Grole
wirken die Zeit (Beschleunigung, Geschwindigkeitswechsel, Stopp) und
der Weg (Positionieren).

Dieser Generatortyp kann optional auch rein zeitgesteuert mit stéandig
geschlossenem Lageregler arbeiten.

iTcMc_ProfileTimeRamp Der Stellwert fiir den Antrieb wird mit zeitgesteuerten Rampen fur
Beschleunigungen und Verzdgerungen erzeugt. Als steuernde Grolie
wirken die Zeit (Beschleunigung, Geschwindigkeitswechsel, Stopp) und
der Weg (Abbremsen, anhalten).

Dieser Generatortyp ist fiir Achsen vorgesehen, die an Stelle eines
Encoders lediglich iber digitale Nocken verfligen.

iTcMc_ProfileJerkBased Der Stellwert fiir den Antrieb wird mit abschnittsweise konstanten
Beschleunigungen und Verzdgerungen erzeugt. Dabei wird die
Verzoégerung zum Ziel hin mit begrenztem Ruck abgebaut. Optional kann
auch der Beschleunigungsaufbau mit begrenztem Ruck erfolgen. Als
steuernde GrofRe wirken die Zeit (Beschleunigung,
Geschwindigkeitswechsel, Stopp) und der Weg (Positionieren).

Einige Funktionen werden von diesem Generatortyp nicht oder
unvollstandig unterstutzt.

Dieser Generatortyp kann optional auch rein zeitgesteuert mit standig
geschlossenem Lageregler arbeiten.

iTcMc_ProfileBufferedJerk reserviert
iTcMc_ProfileSwitchedVelo reserviert fir Branchenpaket.
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Name Beschreibung

eingestellt werden.

iTcMc_Profile_TestOnly Dieser Typ ist nur fiir den internen Test von noch nicht freigegebenen
Baustein-Prototypen vorgesehen. Er kann nicht Gber den PlcMcManager

4.3.10 E_TcMcPressureReadingMode (ab V3.0)

Die Konstanten in dieser Auflistung werden an Bausteine fiir die Erfassung von Kraft- oder Druckistwerten

[»_20] Gbergeben. Sie legen fest, welcher Istwert in der ST TcHydAxRtData [P_131] Struktur der Achse das

Ergebnis der Auswertung zu aktualisieren ist.

Syntax

TYPE E_TcMcPressureReadingMode

(
iTcHydPressureReadingDefault,
iTcHydPressureReadingActPressure,
iTcHydPressureReadingActPressureAl,
iTcHydPressureReadingActPressureB,
iTcHydPressureReadingActForce,
iTcHydPressureReadingSupplyPressure,
iTcHydPressureReadingValvePressure

)i

END_TYPE

Werte

Name Beschreibung

iTcHydPressureReadingDefault Die Zielvariable ist vom verwendeten Baustein abhangig.

iTcHydPressureReadingActPressure Zielvariable ist fActPressure. Einige Bausteine
aktualisieren automatisch fActPressureA und
fActPressureB.

iTcHydPressureReadingActPressureA Zielvariable ist fActPressureA.

iTcHydPressureReadingActPressureB Zielvariable ist fActPressureA.

iTcHydPressureReadingActForce Zielvariable ist fActForce. Einige Bausteine aktualisieren
automatisch fActPressure,fActPressureA und
fActPressureB.

iTcHydPressureReadingSupplyPressure Zielvariable ist fSupplyPressure.

iTcHydPressureReadingValvePressure Zielvariable ist fValvePressure.

4.3.11 E_TcMcValveType

Die Konstanten in dieser Auflistung werden zur Kennzeichnung von Regeln flr die automatische
Identifikation von Kennlinien einer Achse verwendet.

Syntax

TYPE E_TcMcValveType

(

(*

The sequence below must not be changed!

New types have to be added at the end.

In case a type becomes obsolete it has to be replaced by a dummy
to ensure the numerical meaning of the other codes.

*)

(*

Die bestehende Reihenfolge darf nicht veraendert werden.
Neue Typen muessen am Ende eingefuegt werden.

Wenn ein Typ wegfallen sollte, muss er durch einen Dummy
ersetzt werden, um die numerische Zuordnung zu garantieren.
*)

iTcMc ValveTypeDefault,

iTcMc ValveTypeAbrupt,

iTcMc_ValveTypeDecomp,

iTcMc ValveTypeLinearP,

iTcMc ValveTypeLinearl,
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iTcMc ValveTypeCopyToP,
iTcMc ValveTypeCopyToM
) i

END TYPE

Werte

Name

Beschreibung

iTcMc_ValveTypeDefault

Standard-Methode: Vermessung in beide Bewegungsrichtungen.

iTcMc_ValveTypeAbrupt

Diese Einstellung ist an Ventile mit abruptem Ubergang aus dem
Uberdeckungsbereich vorgesehen. Dies ist nur bei sehr wenigen Ventil-
Varianten der Fall und auRert sich ohne diese Einstellung durch ein sehr
hartes Verhalten vor allem zu Beginn der automatischen Identifikation.

m Diese Einstellung sollte nur in Abstimmung mit dem
Hydraulik-Support vorgenommen werden.

iTcMc_ValveTypeDecomp

Diese Einstellung ist an Ventile mit Druckentlastung im
Uberdeckungsbereich (h-Symbol) angepasst.

iTcMc_ValveTypelLinearP

Bei dieser Einstellung wird die Identifikation nur in der negativen
Richtung durchgefuhrt. Fur die positive Richtung wird eine lineare
Kennlinie angenommen, deren Endpunkt unter Verwendung des
eingestellten Geschwindigkeitsverhaltnis aus der maximalen
Geschwindigkeit in negativer Richtung errechnet wird.

m Das Geschwindigkeitsverhéltnis wird nicht automatisch
ermittelt.

iTcMc_ValveTypeLinearM

Bei dieser Einstellung wird die Identifikation nur in der positiven Richtung
durchgefihrt. Fir die negative Richtung wird eine lineare Kennlinie
angenommen, deren Endpunkt unter Verwendung des eingestellten
Geschwindigkeitsverhaltnis aus der maximalen Geschwindigkeit in
positiver Richtung errechnet wird.

M Das Geschwindigkeitsverhéltnis wird nicht automatisch
ermittelt.

iTcMc_ValveTypeCopyToP

Bei dieser Einstellung wird die Identifikation nur in der negativen
Richtung durchgefuhrt. Fur die positive Richtung werden die Messpunkte
unter Verwendung des eingestellten Geschwindigkeitsverhaltnis aus den
Messpunkten der negativen Richtung errechnet.

m Das Geschwindigkeitsverhéltnis wird nicht automatisch
ermittelt.

iTcMc_ValveTypeCopyToM

Bei dieser Einstellung wird die Identifikation nur in der positiven Richtung
durchgefihrt. Fir die negative Richtung werden die Messpunkte unter
Verwendung des eingestellten Geschwindigkeitsverhaltnis aus den
Messpunkten der positiven Richtung errechnet.

M Das Geschwindigkeitsverhéltnis wird nicht automatisch
ermittelt.

4.3.12

MC_BufferMode_BkPIcMc (ab V3.0)

Die Konstanten in dieser Auflistung werden zur Steuerung des Blendings nach PLC Open verwendet.

Syntax

TYPE MC_BufferMode BkPlcMc :

(

Aborting BkPlcMc := 0,
Buffered BkPlcMc,
BlendingLow BkPlcMc,
BlendingPrevious BkPlcMc,
BlendingNext BkPlcMc,
BlendingHigh BkPlcMc

)i

END TYPE
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Werte

Name

Beschreibung

Aborting_BkPIcMc

Der Default Fall: Das neue Kommando wird sofort wirksam und bricht ein
bereits wirksam gewordenes Kommando ab. Der das abgebrochene
Kommando Uberwachende Baustein wird mit CommandAborted
reagieren.

Buffered_BkPIlcMc

Fir Achsen mit Kommando-Puffer: Dieses Kommando wird automatisch
gestartet, wenn alle vorherigen Kommandos vollstandig abgearbeitet
wurden.

BlendingLow_BkPIcMc

Fur Achsen mit Kommando-Puffer: Dieses Kommando wird ohne
Zwischenhalt an das vorherige Kommando angeschlossen. Dabei wird
der Ubergangspunkt, wenn méglich mit der niedrigeren Geschwindigkeit
der beteiligten Kommandos passiert.

BlendingPrevious_BkPIcMc

Fir Achsen mit Kommando-Puffer: Dieses Kommando wird ohne
Zwischenhalt an das vorherige Kommando angeschlossen. Dabei wird
der Ubergangspunkt, wenn mdglich mit der kommandierten
Geschwindigkeit des vorherigen Kommandos passiert.

BlendingNext_BkPIcMc

Fur Achsen mit Kommando-Puffer: Dieses Kommando wird ohne
Zwischenhalt an das vorherige Kommando angeschlossen. Dabei wird
der Ubergangspunkt, wenn méglich mit der kommandierten
Geschwindigkeit des neuen Kommandos passiert.

BlendingHigh_BkPIlcMc

Fir Achsen mit Kommando-Puffer: Dieses Kommando wird ohne
Zwischenhalt an das vorherige Kommando angeschlossen. Dabei wird
der Ubergangspunkt, wenn méglich mit der héheren Geschwindigkeit der
beteiligten Kommandos passiert.

4313  MC_CAM_ID_BkPIcMc (ab V3.0)

(internal use only).

Syntax
TYPE MC CAM ID BkPlcMc:
STRUCT
stCamRef: MC CAM REF BkPlcMc;
bValidated: BOOL :=FALSE;
bPeriodic: BOOL:=FALSE;
bMasterAbs: BOOL :=FALSE;
bSlaveAbs: BOOL :=FALSE;
bIsChanged: BOOL:=TRUE;
END_ STRUCT
END TYPE
Werte
Name Beschreibung
stCamRef Eine Kopie der MC_ CAM REF BkPIcMc [»_113] Struktur.
bValidated Hier wird diese Struktur als gultig gekennzeichnet, wenn sie durch einen Baustein vom Typ
MC CamTableSelect BkPIcMc [P 52] initialisiert wurde.
bPeriodic Reserviert

bMasterAbs Hier wird festgelegt, ob die Daten der Master-Spalte absolut sind oder sich auch die

Masterposition zum Zeitpunkt der Kopplung beziehen.

bSlaveAbs Hier wird festgelegt, ob die Daten der Slave-Spalte absolut sind oder sich auch die

Slaveposition zum Zeitpunkt der Kopplung beziehen.

blsChanged Reserviert

4314  MC_CAM_REF_BkPIcMc (ab V3.0)

(internal use only).
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Syntax

TYPE MC_CAM REF BkPlcMc:

STRUCT
pTable: POINTER TO LREAL:=0;
nFirstIdx: UDINT:=1;
nLastIdx: UDINT:=1;
bEquiDistant: BOOL:=FALSE;

END_ STRUCT

END TYPE

Werte

Name Beschreibung

pTable Die Adresse der Kurventabelle.
nFirstldx Der Index der ersten Tabellenzeile.
nLastldx Der Index der letzten Tabellenzeile.
bEquiDistant Reserviert

4.3.15 MC_CAMSWITCH_REF_BkPIcMc (ab V3.0)

Eine Variable dieses Typs wird an einen MC DigitalCamSwitch BkPIcMc [P_53] Baustein libergeben.

Syntax
TYPE CAMSWITCH REF BkPlcMc:
STRUCT
Switch: ARRAY [ciBkPlcMc CamSwitchRef MinIdx..ciBkPlcMc CamSwitchRef MaxIdx] OF MC CAMSWITCH
_REFTYPE BkPlcMc;
END_STRUCT
END TYPE
TYPE MC CAMSWITCH REFTYPE BkPlcMc:
STRUCT
TrackNumber: INT;
FirstOnPosition: LREAL;
LastOnPosition: LREAL;
AxisDirection: INT;
CamSwitchMode: INT;
Duration: LREAL;
(* private members, do not touch *)
nCurrentState: SINT:=0;
bTriggered: BOOL:=FALSE;
fTimer: LREAL;
(**)
END_STRUCT
END TYPE
Parameter
Name Typ Beschreibung
TrackNumber INT Dies ist ein Index in einem ARRAY
[ciBkPIcMc_TrackRef Minldx..ciBkPlcMc_TrackRef Maxldx] OF
MC TRACK REF BkPIcMc [»_116] , das an einen Baustein vom Typ
MC DigitalCamSwitch BkPIcMc [»_53] libergeben wird.
FirstOnPosition LREAL |[mm] Der Beginn der Nockenspur. Bei zeitgesteuerten Nocken ist dies die
Triggerposition.
LastOnPosition LREAL |[mm] Das Ende der Nockenspur. Nicht wirksam bei zeitgesteuerten
Nocken.
AxisDirection INT Hier wird festgelegt, bei welcher Bewegungsrichtung der Nocken aktiv
wird: 0 = beide Richtungen, 1 = positive Richtung, 2 = negative Richtung.
CamSwitchMode INT Der Arbeitsmodus des Nockens: Fur weggesteuerte Nocken ist hier der
Wert 0, fir zeitgesteuerte Nocken der Wert 1 einzutragen.
Duration LREAL |[s] Bei zeitgesteuerten Nocken ist hier die Einschaltdauer in Sekunden
einzutragen.

114 Version: 1.1 TS5810



BEGKHOFF PLCopen Motion Control

Name Typ Beschreibung

nCurrentState SINT Diese Elemente sind Laufzeitvariablen und dirfen nicht von der Applikation
bTriggered BOOL beeinflusst oder benutzt werden.

fTimer LREAL

4.3.16 MC_Direction_BkPIcMc (ab V3.0)

Die Konstanten in dieser Auflistung werden zur Kennzeichnung der Bewegungsrichtung von Achsen benutzt.

Syntax

TYPE MC Direction BkPlcMc:

(

MC Positive Direction BkPlcMc := 1,
MC Shortest Way BkPlcMc,

MC Negative Direction BkPlcMc,

MC Current Direction BkPlcMc,

MC SwitchPositive Direction BkPlcMc,
MC SwitchNegative Direction BkPlcMc
)7

END TYPE

Werte

Name Beschreibung

MC_Positive_Direction_BkPIcMc Die Bewegung erfolgt in Richtung steigender
Positionswerte.

MC_Shortest Way BkPIcMc Die Bewegungsrichtung wird so gewahlt, dass sich eine
moglichst kurze Weglange ergibt.

MC_Negative Direction_BkPIlcMc Die Bewegung erfolgt in Richtung sinkender
Positionswerte.

MC_Current_Direction_BkPIlcMc Die Bewegung erfolgt in gleicher Richtung wie die zuletzt
ausgeflhrte Bewegung.

MC_SwitchPositive_Direction_BkPIcMc nicht unterstitzt

MC_SwitchNegative_Direction_BkPIlcMc nicht unterstutzt

4.3.17 MC_HomingMode_BkPIcMc (ab V3.0)

Die Konstanten in dieser Auflistung werden zur Kennzeichnung der Modi beim Referenzieren von Achsen
benutzt.

Syntax

TYPE MC HomingMode BkPlcMc:
(
MC DefaultHomingMode BkPlcMc,
MC AbsSwitch BkPlcMc,
MC LimitSwitch BkPlcMc,
MC RefPulse BkPlcMc,
MC Direct BkPlcMc,
MC_ Absolute BkPlcMc,
MC Block BkPlcMc,
MC FlyingSwitch BkPlcMc,
MC FlyingRefPulse BkPlcMc
)7

END TYPE

Werte

Name Beschreibung

MC_DefaultHomingMode_BkPIcMc Es wird die in den Achsparametern festgelegte
Referenziermethode verwendet.

MC_AbsSwitch_BkPIlcMc Es wird die Methode iTcMc_HomingOnIndex verwendet.
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Name Beschreibung

MC_LimitSwitch_BkPIlcMc nicht unterstitzt

MC_RefPulse_BkPIcMc Es wird die Methode iTcMc_HomingOnSync verwendet.
MC_Direct_BkPIcMc Es wird die Methode iTcMc_HomingOnExec verwendet.
MC_Absolute BkPIcMc nicht unterstitzt

MC_Block BkPIcMc Es wird die Methode iTcMc_HomingOnBlock verwendet.
MC_FlyingSwitch_BkPIcMc nicht unterstitzt

MC_FlyingRefPulse_BkPIcMc nicht unterstutzt

4.3.18 MC_StartMode_BkPIcMc (ab V3.0)

Die Konstanten in dieser Auflistung werden zur Kennzeichnung der Modi beim Starten von Achsen benutzt.

Syntax

TYPE MC StartMode BkPlcMc:

(
MC StartMode Absolute:=1,
MC StartMode Relative,
MC_ StartMode RampIn

)i

END_TYPE

Werte

Name Beschreibung

MC_StartMode_Absolute Die von MC_Camin_BkPIcMc Bausteinen ermittelte Slave-Sollposition wird
als Absolutwert betrachtet.

MC_StartMode_Relative Die von MC_CamIn_BkPIcMc Bausteinen ermittelte Slave-Sollposition wird
als Entfernung vom Ort der Ankopplung betrachtet.

MC_StartMode Rampln Nicht unterstitzt

4319 MC_TRACK_REF_BkPIcMc (ab V3.0)

Syntax

TYPE TRACK REF BkPlcMc:
STRUCT
Track: ARRAY [ciBkPlcMc TrackRef MinIdx..ciBkPlcMc TrackRef MaxIdx] OF MC TRACK REFTYPE
_BkPlcMc;
END_ STRUCT
END TYPE

TYPE MC TRACK REFTYPE BkPlcMc:
STRUCT
OnCompensation: LREAL;
OffCompensation:LREAL;

Hysteresis: LREAL;
END STRUCT
END TYPE
Parameter
Name Beschreibung
OnCompensation Die zu kompensierende Einschalttotzeit in Sekunden.
OffCompensation Die zu kompensierende Ausschalttotzeit in Sekunden.
Hysteresis Um diese Entfernung muss sich die Achse vom Schaltpunkt entfernt haben, bevor

ein erneutes Erreichen des Schaltpunkts ausgewertet wird.

Wenn als Totzeitkompensation ein positiver Wert angegeben wird, erfolgt die
Signalgabe verzdgert. Ein negativer Wert verursacht eine voreilende Signalgabe.
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Name Beschreibung

Die Zeit kann nicht genau eingehalten werden, wenn sich die steuernde GroRe
mit schwankender Rate d@ndert. Ist diese steuernde GroRe eine Achsen-
Istposition, muss dazu die Achsen-Istgeschwindigkeit konstant sein.

4.3.20 OUTPUT_REF_BkPIcMc (ab V3.0)

Eine Struktur dieses Typs wird an Bausteine der Typen MC ReadDigitalOutput BkPIcMc() [>_34],
MC WriteDigitalOutput BkPIcMc() [P 46] und MC DigitalCamSwitch BkPIcMc() [» 53] Ubergeben.

Syntax

TYPE OUTPUT REF BkPlcMc:
STRUCT

OutputBits: UDINT:=0;
END_STRUCT
END TYPE

Parameter

Name Typ Beschreibung
OutputBits UDINT  |Die Uber diese Struktur adressierten Ausgange.

4.3.21 ST_FunctionGeneratorFD_BkPIcMc (ab V3.0.31)

In dieser Struktur werden Parameter fir die Definition der Ausgangssignale eines Funktionsgenerators

zusammengefasst. Eine Struktur dieses Typs wird an MC FunctionGeneratorFD BkPIcMc [» 211]() Bausteine
Ubergeben.

Syntax
TYPE ST FunctionGeneratorFD BkPlcMc :
STRUCT
Sin Amplitude: LREAL:=0.0;
Sin_Phase: LREAL:=0.0;
Sin_ Offset: LREAL:=0.0;
Cos Amplitude: LREAL:=0.0;
Cos_Phase: LREAL:=0.0;
Cos_Offset: LREAL:=0.0;
Rect Amplitude: LREAL:=0.0;
Rect Phase: LREAL:=0.0;
Rect Ratio: LREAL:=0.5;
Rect Offset: LREAL:=0.0;
Saw_Amplitude: LREAL:=0.0;
Saw_Phase: LREAL:=0.0;
Saw_Ratio: LREAL:=0.5;
Saw_Offset: LREAL:=0.0;
END STRUCT
END TYPE
Parameter
Name Typ Beschreibung
Sin_Amplitude LREAL |Der Scheitelwert der Signale.
Cos_Amplitude
Rect_Amplitude
Saw_Amplitude
Sin_Phase LREAL |Die Phasenverschiebung der Signale.
Cos_Phase
Rect _Phase
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Name Typ Beschreibung
Saw_Phase
Sin_Offset LREAL |Der Nullpunktversatz der Signale.
Cos_Offset
Rect_Offset
Saw_Offset
Rect_Ratio LREAL |Das Tastverhéltnis des Rechteck- bzw. des Sagezahnsignals.
Saw_Ratio

4.3.22 ST_FunctionGeneratorTB_BkPIcMc (ab V3.0.31)

In dieser Struktur werden Parameter flr die Zeitbasis eines oder mehrerer Funktionsgeneratoren
zusammengefasst. Eine Struktur dieses Typs wird an MC FunctionGeneratorTB BkPlcMc [P 212](),

MC FunctionGeneratorFD BkPIcMc [P 117]() und MC FunctionGeneratorSetFrq BkPlcMc [» 212]() Bausteine
Ubergeben.

Syntax
TYPE ST FunctionGeneratorTB BkPlcMc :
STRUCT
Frequency: LREAL:=0.000001;
Freeze: BOOL:=FALSE;
CycleCount: DINT:=0;
CurrentTime: LREAL:=0.0;
CurrentRatio: LREAL:=0.0;
END STRUCT
END TYPE
Parameter
Name Typ Beschreibung
Frequency LREAL  |Die Arbeitsfrequenz der von einem MC FunctionGeneratorTB BkPIcMc [P 212]()
Baustein erzeugten Zeitbasis in Herz.
Freeze BOOL Wenn diese Variable auf TRUE steht, wertet ein
MC FunctionGeneratorTB BkPIcMc [P 212]() Baustein die Struktur nicht aus.
CycleCount DINT Die Anzahl der vollstandig erzeugten Signalablaufe.
CurrentTime LREAL |Die seit Beginn des aktuell erzeugten Signalablaufs vergangene Zeit.
CurrentRatio LREAL |Der normierte Fortschritt seit Beginn des aktuell erzeugten Signalablaufs.

4.3.23 ST_TcMcAutoldent (ab V3.0.4)

In dieser Struktur werden die Parameter fir einen MC AxUtiAutoldent BkPIcMc [P 254] Baustein abgelegt.
N&heres Uber die Bedeutung der einzelnen Elemente ist dort beschrieben.

Syntax

TYPE ST TcMcAutoldent :
(* last modification: 08.11.2019 *)

STRUCT
EndOfTravel Negativ: LREAL:=0.0;
EndOfTravel Positiv: LREAL:=0.0;
EndOfTravel NegativLimit: LREAL:=0.0;
EndOfTravel PositivLimit: LREAL:=0.0;
DecelerationFactor: LREAL:=1.0;
EndOfVelocity NegativLimit: LREAL:=0.0;
EndOfVelocity PositivLimit: LREAL:=0.0;
EndOfTravel LastIdent P: LREAL:=0.0;
EndOfTravel LastIdent M: LREAL:=0.0;
ValveCharacteristicLowEnd: LREAL:=0.0;
ValveCharacteristicHighEnd: LREAL:=0.0;
ValveCharacteristicRamp: LREAL:=0.0;
ValveCharacteristicSettling:LREAL:=0.0; (* starting with V3.0.32 *)
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ValveCharacteristicRecovery:LREAL:=0.0;
ValveCharacteristicMinCycle:LREAL:=0.0;

Valve LinLimitP: LREAL:=0.0; (* starting with V3.0.46 *)
Valve LinLimitM: LREAL:=0.0;

ValveCharacteristicTable: ARRAY[1..100,1..2] OF LREAL;
EndOfIncrements Negativ: DINT:=0;

EndOfIncrements Positiv: DINT:=0;

ValveCharacteristicType: INT:=0; (* starting with Vv3.0.33 %)

ValveCharacteristicTblCount:INT:=0;

EnableEndOfTravel: BOOL:=FALSE;
EnableOverlap: BOOL :=FALSE;
EnableZeroAdjust: BOOL:=FALSE;
EnableArreaRatio: BOOL:=FALSE;
EndOfTravel PositivDone: BOOL:=FALSE;
EndOfTravel_NegativDone: BOOL:=FALSE;

EnableValveCharacteristic: BOOL:=FALSE;
EnableNoUturn: BOOL:=FALSE;

END_STRUCT

END_TYPE

Parameter

Name Typ Beschreibung
EndOfTravel Negativ LREAL
EndOfTravel_Positiv LREAL
EndOfTravel_NegativLimit LREAL
EndOfTravel_PositivLimit LREAL
DecelerationFactor LREAL
EndOfVelocity NegativLimit LREAL
EndOfVelocity_PositivLimit LREAL
EndOfTravel Lastldent P LREAL
EndOfTravel_Lastldent M LREAL
ValveCharacteristicLowEnd LREAL
ValveCharacteristicHighEnd LREAL
ValveCharacteristicRamp LREAL
ValveCharacteristicSettling LREAL
ValveCharacteristicRecovery LREAL
ValveCharacteristicMinCycle LREAL
Valve_LinLimitP LREAL
Valve_LinLimitM LREAL
ValveCharacteristicTable ARRAY
EndOfincrements_Negativ DINT
EndOflncrements_Positiv DINT
ValveCharacteristicType INT
ValveCharacteristicTblCount INT
EnableEndOfTravel BOOL
EnableOverlap BOOL
EnableZeroAdjust BOOL
EnableArreaRatio BOOL
EndOfTravel_PositivDone BOOL
EndOfTravel_NegativDone BOOL
EnableValveCharacteristic BOOL
EnableNoUturn BOOL
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4.3.24 ST_TcHydAxParam (ab V3.0)

Diese Struktur enthalt samtliche Parameter der Achse. Unter Setup (teilweise in Vorbereitung) werden
geeignete Vorgehensweisen zur Achsinbetriebnahme vorgestellt.

([
1 Die Reihenfolge der Parameter ist nicht garantiert.

Syntax

TYPE ST TcHydAxParam

(* last modification: 08.07.2020 *)

STRUCT
(*
this section isn't saved / dieser Bereich wird nicht gesichert

sParamFileName: STRING (255) := 'DefAxParmFile.dat';

(*

from this point all parameters are saved /
von hier an werden alle Parameter gesichert

*)

fAcc: LREAL := 2000.0;
fAreaRatio: LREAL := 1.0;
fBrakeDeadTimeM: LREAL := 0.0;
fBrakeDeadTimeP: LREAL := 0.0;
fBrakeDistanceM: LREAL := 0.1;
fBrakeDistanceP: LREAL := 0.1;
fBrakeOffDelay: LREAL := 0.0;
fBrakeOnDelay: LREAL := 0.0;
fBrakeSafetyDelay: LREAL := 0.0;
fCreepDistanceM: LREAL := 1.0;
fCreepDistanceP: LREAL := 1.0;
fCreepSpeedM: LREAL := 80.0;
fCreepSpeedP: LREAL := 80.0;
fCustomerData: ARRAY [1l..iTcHydfCustDataMaxIdx] OF LREAL;
fCycletime: LREAL := 0.010;
fCylinder ArreaA: LREAL := 1.0;
fCylinder ArreaB: LREAL := 1.0;
fCylinder Mass: LREAL := 1.0;
fCylinder Stroke: LREAL := 1.0;
fDec: LREAL := 2000.0;
fDrive IncInterpolation: LREAL := 1.0;
fDrive IncWeighting: LREAL := 0.001;
fEmergencyRamp: LREAL := 0.1;
fEnc_BaseDistance: LREAL := 0.001;
fEnc_DefaultHomePosition: LREAL := 0.0;
fEnc_IncInterpolation: LREAL := 1.0;
fEnc_IncWeighting: LREAL := 0.001;
fEnc_ModuloBase: LREAL := 0.001;
fEnc_PotiRgToR1: LREAL := 0.0;
fEnc_RefIndexVelo: LREAL := 0.1;
fEnc_RefSyncVelo: LREAL := 0.1;
fEnc_ZeroShift: LREAL := 0.0;
fJogVeloFast: LREAL := 100.0;
fJogVeloSlow: LREAL := 25.0;
fFeedForward: LREAL := 1.0;
fAccFeedForward: LREAL := 0.0;
fLagAmp: LREAL := 0.05;
fLagAmpDp: LREAL := 0.0;
fLagAmpDx: LREAL := 0.0;
flLagAmpTi: LREAL := 0.0;
fLagAmpOutL: LREAL := 0.0;
fLagAmpWuL: LREAL := 0.0;
fLagAmpTd: LREAL := 0.0;
fLagAmpTdd: LREAL := 0.0;
fLagAmpCfb kV: LREAL := 0.0;
fLagAmpCfb tV: LREAL := 0.0;
fLagAmpCfb kA: LREAL := 0.0;
fLagAmpCfb tA: LREAL := 0.0;
fLagAmpCfb kF': LREAL := 0.0;
fLagAmpCfb tF: LREAL := 0.0;
fMaxAcc: LREAL := 500.0;
fMaxDec: LREAL := 500.0;
fMaxDynamicLag: LREAL := 0.0;
fMaxJerk: LREAL := 1000.0;
fMaxLag: LREAL := 0.0;
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fMaxLagFilter: LREAL := 0.0;
fMaxVelo: LREAL := 500.0;
fMonPositionRange: LREAL := 1.0;
fMonTargetFilter: LREAL := 1.0;
fMonTargetRange: LREAL := 1.0;
fPEH Timeout: LREAL := 0.0;
fRefVelo: LREAL := 500.0;
fReposDistance: LREAL := 0.0;
fSoftEndMax: LREAL := 10000.0;
fSoftEndMin: LREAL := 0.0;
fStartAccDistance: LREAL := 1.0;
fStartRamp: LREAL := 1.0;
fStopRamp: LREAL := 1.0;
fTargetClamping: LREAL := 0.0;
fVeloAmp: LREAL := 0.0;
fVeloAmpDx: LREAL := 0.0;
fveloAmpTi: LREAL := 0.0;
fVeloAmpOutL: LREAL := 0.0;
fVeloAmpWulL: LREAL := 0.0;
fVvalve BendPointOutput: LREAL := 0.0;
fValve BendPointVelo: LREAL := 0.0;
fValve OverlapCompM: LREAL := 0.0;
fvalve OverlapCompP: LREAL := 0.0;
fvalve ResponseTime: LREAL := 0.0;
fZeroCompensation: LREAL := 0.0;
nEnc_OverrunMask: DWORD := 0;
nEnc_PositionMask: DWORD := 0;
nEnc ZeroSwap: DINT := 0;
nDigInReversed: DINT := 0;
nCycleDivider: INT := 1;
nDrive Type: E_TcMcDriveType:=iTcMc_Drive Customized;
nEnc_HomingType: E TcMcHomingType:=iTcMc HomingOnBlock;
nEnc_Type: E TcMcEncoderType:=iTcMc_EncoderSim;
nJerkEnabled: WORD := 16#0101;
nProfileType: E TcMcProfileType:=iTcMc ProfileCtrlBased;
nControllerType: WORD := 16#0101;
nOverlapDefMode: WORD := 0;
bAsymetricalTargeting: BOOL := FALSE;
bDrive AbsoluteOutput: BOOL := FALSE;
bDrive DefaultPowerOk: BOOL := FALSE;
bDrive Reversed: BOOL := FALSE;
bEnableAutoBrakeDistance: BOOL := FALSE;
bEnableControlLoopOnFault: BOOL := FALSE;
bEnc_RefIndexPositive: BOOL := FALSE;
bEnc_RefSyncPositive: BOOL := FALSE;
bEnc Reversed: BOOL := FALSE;
bMaxLagEna: BOOL := FALSE;
bPEH _Enable: BOOL := FALSE;
bPosCtrlAccEna: BOOL := FALSE;
bSoftEndMaxEna: BOOL := FALSE;
bSoftEndMinEna: BOOL := FALSE;
bTimeBased: BOOL := FALSE;
bLinTabAvailable: BOOL := FALSE;
bEnc_NoUpLoad: BOOL := FALSE;
bDrive NoUpLoad: BOOL := FALSE;
bDrivelIsHybrid: BOOL := FALSE;
bAlignedStart: BOOL := FALSE;
bEncModuloMode: BOOL := FALSE;
(* _________________________________________________________________ *)
stHybrid: ST TcHybridAxParam;
stPctrl: ST TcPctrlParam;
END_STRUCT
END TYPE
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Name

Typ

Beschreibung

sParamFileName

STRING

Unter diesem Dateinamen werden
die Achsparameter als DAT-Datei
gespeichert.

fAcc

LREAL

[mm/s?] Die absolute
Beschleunigungs-Begrenzung der
Achse.

fAreaRatio

LREAL

[1] Hier kann die
Richtungsabhangigkeit der
Geschwindigkeit kompensiert
werden.

fBrakeDeadTimeM

LREAL

[s] Ab V3.0.8: Dieser Parameter
ermdglicht es, die fur die negative
Richtung eingestellte Bremsstrecke
einen zur Istgeschwindigkeit
proportionalen Anteil zu erweitern.

fBrakeDeadTimeP

LREAL

[s] Ab V3.0.8: Dieser Parameter
ermoglicht es, die fur die positive
Richtung eingestellte Bremsstrecke
einen zur Istgeschwindigkeit
proportionalen Anteil zu erweitern.

fBrakeDistanceM

LREAL

[mm] Ab V3.0.8: Bremsstrecke: Bei
bAsymetricalTargeting = TRUE
wird in dieser negativen Entfernung
zum Ziel die aktive profilgesteuerte
Stellwertgenerierung eingestellt
und optional ein
Stillstandslageregler oder ein
anderer im Ziel geltender
Mechanismus aktiviert.

fBrakeDistanceP

LREAL

[mm] Ab V3.0.8: Bremsstrecke: In
dieser nicht richtungsabhangigen
oder (bei bAsymetricalTargeting =
TRUE) positiven Entfernung zum
Ziel wird die aktive profilgesteuerte
Stellwertgenerierung eingestellt
und optional ein
Stillstandslageregler oder ein
anderer im Ziel geltender
Mechanismus aktiviert.

fBrakeOffDelay

LREAL

[s] Wenn dieser Parameter auf
einen Wert grofder 0 gesetzt wird,
halt der Stellwertgenerator
zwischen der steigenden Flanke an
ST_TcPlcDeviceOutput.bBrakeOff
und dem Beginn der
Beschleunigungsphase eine
Wartezeit ein.

fBrakeOnDelay

LREAL

[s] Wenn dieser Parameter auf
einen Wert groRer 0 gesetzt wird,
halt der Stellwertgenerator
zwischen dem Ende der aktiven
Profilgenerierung und der fallenden
Flanke an ST TcPIcDeviceOutput
[»_1401.bBrakeOff eine Wartezeit
ein.
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fBrakeSafetyDelay

LREAL

[s] Wenn dieser Parameter auf
einen Wert groRer 0 gesetzt wird,
halt der Stellwertgenerator der
fallenden Flanke an

ST TcPlcDeviceOutput

[»_140].bBrakeOff am Ende einer
aktiven Profilgenerierung und der
steigenden Flanke des nachsten
Fahrauftrags eine Wartezeit ein.

fCreepDistanceM

LREAL

[mm] Ab V3.0.8: Bei
bAsymetricalTargeting = TRUE
wird ab dieser negativen
Entfernung zum Ziel fir die letzte
Phase der profilgesteuerten
Stellwertgenerierung
fCreepSpeedM als Stellwert
verwendet.

fCreepDistanceP

LREAL

[mm] Ab V3.0.8: Ab dieser nicht
richtungsabhangigen oder (bei
bAsymetricalTargeting = TRUE)
positiven Entfernung zum Ziel wird
fur die letzte Phase der
profilgesteuerten
Stellwertgenerierung
fCreepSpeedP als Stellwert
verwendet.

fCreepSpeedM

LREAL

[mm/s] Ab V3.0.8: Diese
Geschwindigkeit wird bei
bAsymetricalTargeting = TRUE
und negativer Bewegungsrichtung
fur die letzte Phase der
profilgesteuerten
Stellwertgenerierung verwendet.

fCreepSpeedP

LREAL

[mm/s] Ab V3.0.8: Diese
Geschwindigkeit wird nicht
richtungsabhangig oder (bei
bAsymetricalTargeting = TRUE)
bei positiver Bewegungsrichtung
fur die letzte Phase der
profilgesteuerten
Stellwertgenerierung verwendet.

fCustomerData

ARRAY

Hier stehen 20 LREAL Parameter
zur freien Verwendung durch die
Applikation zur Verfugung. Sie
werden zusammen mit den
anderen Achsparametern geladen
und gespeichert. Bausteine der
Bibliothek machen keinen
selbstandigen Gebrauch von
diesen Parametern, kénnen aber
durch die Art des Aufrufs von der
Applikation hierzu veranlasst
werden.

fCycletime

LREAL

[s] Die Zykluszeit der PLC-Task,
von der die Bibliotheksbausteine
aufgerufen werden. Dieser Wert
wird durch einen

MC AxUtiStandardlInit BkPIcMc
[»_238]() Baustein automatisch
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ermittelt und darf durch die
Applikation verwendet, aber nicht
verandert werden.

fCylinder_ArreaA

LREAL

[mm2] Die aktive Flache des
Zylinders, die bei einer Bewegung
in positiver Richtung mit Druck
beaufschlagt ist.

fCylinder_ArreaB

LREAL

[mm2] Die aktive Flache des
Zylinders, die bei einer Bewegung
in negativer Richtung mit Druck
beaufschlagt ist.

fCylinder_Mass

LREAL

reserviert.

fCylinder_Stroke

LREAL

reserviert.

fDec

LREAL

fDec: [mm/s2] Die absolute
Verzbégerungs-Begrenzung der
Achse.

fDrive_Incinterpolation

LREAL

Dieser Parameter wird bei einigen
Ausgabegeraten fir die interne
Umrechnung des
Geschwindigkeits-Stellwerts
verwendet.

fDrive_IncWeighting

LREAL

Dieser Parameter wird bei einigen
Ausgabegeraten fir die interne
Umrechnung des
Geschwindigkeits-Stellwerts
verwendet.

fEmergencyRamp

LREAL

[s] Dieser Parameter legt die Zeit
fest, die bendtigt wird, um von
fRefVelo zum Stillstand zu
verzdgern. Er wird von
verschiedenen
Stellwertgeneratoren zur Reaktion
auf nicht geplante Notstop-
Anforderungen (wegfallende
Reglerfreigabe, Fehlerfall,
Bausteinaufruf) benutzt.

fEnc_BaseDistance

LREAL

[mm] Dieser Parameter wird bei
der Auswertung von Encodern mit
abstandscodierten Nullmarken
verwendet.

fEnc_DefaultHomePosition

LREAL

[mm] Hier kann eine Position
hinterlegt werden, die als
Referenzposition an einen

MC Home BkPIcMc [P _68]()
Baustein Ubergeben werden kann.
Wird eine Referenzfahrt durch den
PlcMcManager ausgeldst, wird der
hier abgelegte Wert so verwendet.
Soll dies auch bei einer von der
PLC-Applikation ausgeldsten
Referenzfahrt der Fall sein, ist
dieser Parameter beim Aufruf des
verwendeten Bausteins zu
Ubergeben.

fEnc_Inclnterpolation

LREAL

[mm/n] Dieser Parameter legt die
Auflésung der
Istpositionsermittlung der Achse
fest.
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fEnc_IncWeighting

LREAL

[1] Dieser Parameter legt die
Auflésung der
Istpositionsermittiung der Achse
fest.

fEnc_ModuloBase

LREAL

fEnc_PotiRgToRI

LREAL

[1] Wird von einigen Bausteinen
zur Linearisierung von einfachen
durch den Eingangswiderstand der
interface-Elektronik belasteten
Potentiometer-Weggebern
verwendet.

fEnc_ReflndexVelo

LREAL

[1] Dieser Parameter legt den
Stellwert als Anteil von fRefVelo
fest, der bei einer Referenzfahrt
wahrend der Suche des
Referenzindex (Nocken)
ausgegeben wird.

fEnc_RefSyncVelo

LREAL

81] Dieser Parameter legt den
Stellwert als Anteil von fRefVelo
fest, der bei einer Referenzfahrt
wahrend der Suche des
Referenzpulses (Sync-Puls, Null-
Impuls) ausgegeben wird.

fEnc_ZeroShift

LREAL

[mm] Dieser Parameter verschiebt
den Nullpunkt der
Istpositionsermittlung der Achse.

fJogVeloFast

LREAL

[mm/s] Sollgeschwindigkeit fir die
schnelle Handfahrt.

fdogVeloSlow

LREAL

[mm/s] Sollgeschwindigkeit fir die
langsame Handfahrt.

fFeedForward

LREAL

fAccFeedForward

LREAL

[s] Die optionale Beschleunigungs-
Vorsteuerung der Achse.

fLagAmp

LREAL

[mm/s pro mm — 1/s] Die Kp-
Verstarkung des Stillstands-
Lagereglers.

fLagAmpDp

LREAL

[mm] In Vorbereitung: Das
Ansprechfenster des erweiterten
Stillstands-Lagereglers.

fLagAmpDx

LREAL

[mm] In Vorbereitung: Das
Ansprechfenster des Stillstands-
Lagereglers.

fLagAmpTi

LREAL

In Vorbereitung: Die
Integrationszeit des Stillstands-
Lagereglers.

fLagAmpOutL

LREAL

In Vorbereitung: Die
Ausgabebegrenzung Stillstands-
Lagereglers.

fLagAmpWuL

LREAL

In Vorbereitung: Die Begrenzung
des I-Anteils Stillstands-
Lagereglers.

fLagAmpTd

LREAL

[1] Optional: Vorhaltezeit des
Differential-Anteils des
Lagereglers.

Dieser Parameter wird nur von
MC_AxRtPosPiControllerEx_BkP
IcMc() verwendet.
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fLagAmpTdd

LREAL

[s] Optional: Dampfungszeit des
Differential-Anteils des
Lagereglers.

Dieser Parameter wird nur von
MC_AxRtPosPiControllerEx_BkP
lcMc() verwendet.

fLagAmpCfb_kV

LREAL

V: : [1] Optional: Gewichtungsfaktor
der Istgeschwindigkeits-
Aufschaltung in der
Zustandsrickfiihrung des
Lagereglers.

Dieser Parameter wird nur von
MC_AxRtPosPiControllerEx_BkP
lcMc() verwendet.

fLagAmpCfb_tV

LREAL

[1] Optional: Filterzeit der
Istgeschwindigkeits-Aufschaltung
in der Zustandsrickfiihrung des
Lagereglers.

Dieser Parameter wird nur von
MC_AxRtPosPiControllerEx_BkP
lcMc() verwendet.

fLagAmpCfb_kA

LREAL

[1] Optional: Gewichtungsfaktor der
Istbeschleunigungs-Aufschaltung in
der Zustandsrickfiihrung des
Lagereglers.

Dieser Parameter wird nur von
MC_AxRtPosPiControllerEx_BkP
IcMc() verwendet.

fLagAmpCfb_tA

LREAL

[1] Optional: Filterzeit der
Istbeschleunigungs-Aufschaltung in
der Zustandsrickfihrung des
Lagereglers.

Dieser Parameter wird nur von
MC_AxRtPosPiControllerEx_BkP
IcMc() verwendet.

fLagAmpCfb_kF

LREAL

[1] Optional: Gewichtungsfaktor der
Istkraft-Aufschaltung in der
Zustandsrickfihrung des
Lagereglers.

Dieser Parameter wird nur von
MC_AxRtPosPiControllerEx_BkP
IcMc() verwendet.

fLagAmpCfb_tF

LREAL

[1] Optional: Filterzeit der Istkraft-
Aufschaltung in der
Zustandsrickfihrung des
Lagereglers.

fMaxAcc

LREAL

[mm/s2] Die fir die Bausteine
geltende Beschleunigungs-
Begrenzung der Achse. Dieser
Wert ist auf fAcc begrenzt.

fMaxDec

LREAL

[mm/s2] Die fiir die Bausteine
geltende Verzdgerungs-
Begrenzung der Achse. Dieser
Wert ist auf fDec begrenzt.

fMaxDynamiclLag

LREAL

[s] Dieser Parameter legt einen der
Grenzwerte fur die Schlepp-
Uberwachung fest.
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fMaxJerk

LREAL

[mm/s®] Die fiir die Bausteine
geltende Ruckbegrenzung der
Achse. Dieser Wert wird
verwendet, wenn als Profiltyp
iTcMc_ProfileJerkBased eingestellt
ist.

fMaxLag

LREAL

[mm] Dieser Parameter legt einen
der Grenzwerte fur die Schlepp-
Uberwachung fest.

fMaxLagFilter

LREAL

[s] Dieser Parameter legt einen der
Grenzwerte fur die Schlepp-
Uberwachung fest.

fMaxVelo

LREAL

[mm/s] Die maximale durch
Bausteine verwendbare
Geschwindigkeit. Wird von einem
Baustein ein hdherer Wert
verwendet wird dieser in der Regel
ohne eine Fehlermeldung
entsprechend begrenzt.

Dieser Parameter wird auf fRefVelo
begrenzt.

fMonPositionRange

LREAL

[mm] Dieser Parameter wird fur die
Zielfenster-Uberwachung
verwendet.

fMonTargetFilter

LREAL

[s] Dieser Parameter wird fir die
Zielfenster-Uberwachung
verwendet.

fMonTargetRange

LREAL

[mm] Dieser Parameter wird fur die
Zielfenster-Uberwachung
verwendet.

fPEH_Timeout

LREAL

[s] Dieser Parameter legt den
Grenzwert fur die PEH-
Uberwachung fest.

fRefVelo

LREAL

[mm/s] Dieser Parameter legt die
maximale absolute
Geschwindigkeit der Achse fest.

fReposDistance

LREAL

[mm] Wenn dieser Parameter
groer als 0 ist und die Achse ein
einmal angefahrenes Ziel um mehr
als diese Strecke verlassen hat
wird automatisch eine erneute
Positionierung auf das Ziel
veranlasst.

fSoftEndMax

LREAL

[mm] Der obere (positive)
Software-Endschalter.

fSoftEndMin

LREAL

[mm] Der untere (negative)
Software-Endschalter.

fStartAccDistance

LREAL

obsolet, wird in Kiirze entfernt.

fStartRamp

LREAL

[s] Dieser Parameter legt die Zeit
fest die bei Profiltyp
iTcMc_ProfileTimeRamp bendtigt
wird, um auf fRefVelo zu
beschleunigen.

fStopRamp

LREAL

[s] Dieser Parameter legt die Zeit
fest, die bendtigt wird, um von
fRefVelo zum Stillstand zu
verzogern. Er wird bei Profiltyp
iTcMc_ProfileTimeRamp fir die
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Zielanfahrt verwendet, aber auch
von verschiedenen
Stellwertgeneratoren zur Reaktion
auf nicht geplante Stopp-
Anforderungen (wegfallende
Vorschubfreigabe, Fehlerfall,
Bausteinaufruf) benutzt.

fTargetClamping

LREAL

[v] Ist dieser Parameter auf einen
Wert groer als Null gesetzt, wird
beim Erreichen eines Fahrziels
dieser Stellwert vorzeichenrichtig
ausgegeben. Eine Lageregelung
wird unterdrickt.

fVeloAmp

LREAL

Die Kp-Verstarkung des
unterlagerten
Geschwindigkeitsreglers.

fVeloAmpDx

LREAL

Das Ansprechfenster des
unterlagerten
Geschwindigkeitsreglers.

fVeloAmpTi

LREAL

Die Integrationszeit des
unterlagerten
Geschwindigkeitsreglers.

fVeloAmpOutL

LREAL

Die Ausgabebegrenzung des
unterlagerten
Geschwindigkeitsreglers.

fVeloAmpWuL

LREAL

Die Begrenzung des I-Anteils des
unterlagerten
Geschwindigkeitsreglers.

fValve_BendPointOutput

LREAL

[1] Bei Ventilen mit Kennlinienknick
kann dieser Parameter flr eine
einfache Linearisierung genutzt
werden.

fValve_BendPointVelo

LREAL

[1] Bei Ventilen mit Kennlinienknick
kann dieser Parameter fir eine
einfache Linearisierung genutzt
werden.

fValve_OverlapCompM

LREAL

[1]1 Ab V3.0.8: Kompensation einer
(bei bAsymetricalTargeting =
TRUE) fur die negative Richtung
verwendete Ventiliberdeckung.

fValve_OverlapCompP

LREAL

[1] Ab V3.0.8: Kompensation einer
nicht richtungsabhangigen oder
(bei bAsymetricalTargeting =
TRUE) fur die positive Richtung
verwendeten Ventiliberdeckung.

fValve_ResponseTime

LREAL

[s] Mit diesem Parameter kann eine
Totzeitkompensation des
Stellglieds vorgenommen werden.

fZeroCompensation

LREAL

[V] Hier kann ein Analog-Offset der
Geschwindigkeitsausgabe
kompensiert werden.

nEnc_OverrunMask

DWORD

nEnc_PositionMask

DWORD

nEnc_ZeroSwap

DINT

reserviert.

nDiglnReversed

DINT

nCycleDivider

INT

reserviert.
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nDrive_Type

E_TcMcDriveType

Hier wird der Antriebstyp [» 90]
festgelegt.

nEnc_HomingType

E_TcMcHomingType

Hier wird die Referenziermethode
festgelegt, die ein

MC Home BkPIcMc [P 68]()
Baustein verwendet, wenn

MC DefaultHomingMode BkPIcMc
[»_115] als HomingMode
Ubergeben wird.

nEnc_Type E_TcMcEncoderType Hier wird der Encodertyp [» 93]
festgelegt.
nJerkEnabled WORD Diese Bitmaske legt fest, an

welchen Ubergangen im Profil eine
Ruckbegrenzung zu erfolgen hat.
Dieser Wert wird verwendet, wenn
als Profiltyp
iTcMc_ProfileJerkBased eingestellt
ist.

nProfileType

E_TcMcProfileType

Hier wird der Stellwertgenerator
[»_110] festgelegt.

nControllerType

WORD

Dieser Parameter wird vom
aufgerufenen Lageregler
automatisch gesetzt. Er wird nicht
gespeichert.

nOverlapDefMode

WORD

reserviert.

bAsymetricalTargeting

BOOL

Ab V3.0.8: Wenn dieser Parameter
auf TRUE steht, werden
richtungsabhangige Parameter bei
der Zielanndherung und der
Uberdeckungskompensation
wirksam.

bDrive_AbsoluteOutput

BOOL

Wenn dieser Parameter auf TRUE
steht, werden Stellwerte
richtungsunabhangig immer positiv
ausgegeben.

bDrive_DefaultPowerOk

BOOL

Ist dieser Parameter gesetzt, wird
die PowerOk-Rickmeldung in der
ST TcPlcDevicelnput [P 138]
Struktur der Achse ignoriert.

bDrive_Reversed

BOOL

Ist dieser Parameter gesetzt, wird
der Stellwert negiert ausgegeben.

bEnableAutoBrakeDistance

BOOL

Wenn dieser Parameter auf TRUE
steht, werden fCreepDistanceM
und fCreepDistanceP automatisch
aus fCreepSpeedM bzw.
fCreepSpeedP und fLagAmp
errechnet.

bEnableControlLoopOnFault

BOOL

Wenn dieser Parameter auf TRUE
steht, wird der Stillstands-
Lageregler der Achse auch im
Fehlerfall aktiv. Voraussetzung:
Seine Parameter sind dafir
geeignet und die Achse ist in
einem daflr geeigneten Zustand.

bEnc_ReflndexPositive

BOOL

Ist dieser Parameter gesetzt wird
bei einer Referenzfahrt bei der
Suche des Referenzindex
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(Nocken) ein positiver, andernfalls
ein negativer Stellwert
ausgegeben.

bEnc_RefSyncPositive

BOOL

Ist dieser Parameter gesetzt, wird
bei einer Referenzfahrt bei der
Suche des Referenzpulses (Sync-
Puls, Null-Impuls) ein positiver,
andernfalls ein negativer Stellwert
ausgegeben.

bEnc_Reversed

BOOL

Ist dieser Parameter gesetzt, wird
der Positionsistwert negiert
ausgewertet.

bMaxLagEna

BOOL

Dieser Pa__rameter aktiviert die
Schlepp-Uberwachung.

bPEH_Enable

BOOL

Mit diqsem Parameter wird die
PEH-Uberwachung aktiviert.

bPosCtrlIAccEna

BOOL

obsolet, wird in Kiirze entfernt.

bSoftEndMaxEna

BOOL

Dieser Parameter aktiviert den
oberen Software-Endschalter.

bSoftEndMinEna

BOOL

Dieser Parameter aktiviert den
unteren Software-Endschalter.

bTimeBased

BOOL

Wenn dieser Parameter auf TRUE
steht, werden Profilberechnungen
zeitgesteuert ausgefihrt. Der
Lageregler ist standig aktiv.

bLinTabAvailable

BOOL

Ein TRUE hier bedeutet, dass bei
der Initialisierung eine
Linearisierungstabelle per Zeiger
angebunden wurde, die eine
erfolgreich ermittelte Kennlinie
enthalt.

bEnc_NoUpLoad

BOOL

Ist dieser Parameter gesetzt
werden auch bei Feldbus-
Encodern keine Parameter aus
dem Gerat gelesen.

bDrive_NoUpLoad

BOOL

Ist dieser Parameter gesetzt
werden auch bei Feldbus-
Antrieben und -Ventilen keine
Parameter aus dem Gerat gelesen.

bDrivelsHybrid

BOOL

Mit diesem Parameter wird eine
servoelektrisch-hydraulische
Hybrid-Achse gekennzeichnet. Die
erweiterten Parameter in stHybrid
werden wirksam und erscheinen im
PlcMcManager.

bAlignedStart

BOOL

Ab V3.x.y: Wenn dieser Parameter
auf TRUE steht, wird bei einem
Start aus einem Schleppfehler ein
Sprung der Ausgabe vermieden.

bEncModuloMode

BOOL

reserviert.

stHybrid

ST_TcHybridAxParam

In dieser Struktur sind Parameter
fur hybride elektrisch-hydraulische
Achsen zusammengefasst.

stPctrl

ST _TcPctriParam

In dieser Struktur sind Parameter
zusammengefasst, die fir einen
Kraft- oder Druckregler verwendet
werden kénnen.
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fBrakeDistance: [mm] Bis zu V3.0.7: Bremsstrecke: In dieser nicht richtungsabhangigen Entfernung zum
Ziel wird die aktive profilgesteuerte Stellwertgenerierung eingestellt und optional ein Stillstandslageregler
oder ein anderer im Ziel geltender Mechanismus aktiviert.

fBrakeDeadTime: [s] Bis zu V3.0.7: Dieser Parameter ermdglicht es, die eingestellte Bremsstrecke einen
zur Istgeschwindigkeit proportionalen Anteil zu erweitern.

fCreepSpeed: [mm/s] Bis zu V3.0.7: Diese Geschwindigkeit wird nicht richtungsabhangig fur die letzte
Phase der profilgesteuerten Stellwertgenerierung verwendet.

fCreepDistance: [mm] Bis zu V3.0.7: Ab dieser nicht richtungsabhangigen Entfernung zum Ziel wird fur die
letzte Phase der profilgesteuerten Stellwertgenerierung fCreepSpeed als Stellwert verwendet.

(
1 Dieser Parameter wird nur von MC_AxRtPosPiControllerEx_BkPIcMc() verwendet.

fValve_OverlapComp: [1] Bis zu V3.0.7: Kompensation einer nicht richtungsabhéangigen Ventiliberdeckung.

Weitere Informationen zur Achsinbetriebnahme finden Sie unter Setup.

4.3.25 ST_TcHydAxRtData (ab V3.0)

Die Variablen in dieser Struktur geben den Laufzeit-Zustand der Achse wieder.

o
1 Die Reihenfolge der Daten ist nicht garantiert.

Syntax

TYPE ST TcHydAxRtData
(* last modification: 02.07.2018 *)

STRUCT

(* _______________________________ *)
fActForce: LREAL := 2
fActiveOverlap: LREAL := ;
fActPos: LREAL := g
fActPosDelta: LREAL := 2
fActPosOffset: LREAL := 2
fActPressure: LREAL := ]
fActPressureA: LREAL := 8
fActPressureB: LREAL := 2
fActVelo: LREAL := 8
fBrakeOffTimer: LREAL := 3
fBrakeOnTimer: LREAL := 8
fBrakeSafetyTimer: LREAL := ;
fClampingOutput: LREAL := 2
fDestAcc: LREAL := 3

fDestCreepDistanceM: LREAL :=
fDestCreepDistanceP: LREAL :=

el NeoNeoNoNoNoNolNolNoNoloNoBoNoloNolNoloNeoloNoNoNoNoloNoloNololoNeolNoNolNoeNo ol
OO OO OO ODODODODODODODODODODODODODODODODODODODODODODODODOOOOOo oo

fDestCreepSpeedM: LREAL := 2
fDestCreepSpeedP: LREAL := 2
fDestDec: LREAL := ]
fDestJerk: LREAL := ;
fDestPos: LREAL := ;
fDestRampEnd: LREAL := 8
fDestSpeed: LREAL := 2
fDistanceToTarget: LREAL := ]
fEnc_RefShift: LREAL := ;
fEnc ZeroSwap: LREAL := ;
fGearActive: LREAL := ;
fGearSetting: LREAL := ]
fLagCtrlOutput: LREAL := 2
flLatchedPos: LREAL := 8
fOilRequirred A: LREAL := ;
fOilRequirred B: LREAL := g
fOilUsed A: LREAL := ;
fOilUsed B: LREAL := ;
fOutput: LREAL := 3
fOverride: LREAL := ;
fParamAccTime: LREAL := 2
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fPosError: LREAL := 0.0;
fSetAcc: LREAL := 0.0;
fSetPos: LREAL := 0.0;
fSetPressure: LREAL := 0.0;
fSetSpeed: LREAL := 0.0;
fSetSpeedOld: LREAL := 0.0;
fSetVelo: LREAL := 0.0;
fStartPos: LREAL := 0.0;
fStartRamp: LREAL := 0.0;
fStartRampAnchor: LREAL := 0.0;
fSupplyPressure: LREAL := 0.0;
fTargetPos: LREAL := 0.0;
fTimerPEH: LREAL := 0.0;
fTimerTPM: LREAL := 0.0;
fValvePressure: LREAL := 0.0;
fVveloError: LREAL := 0.0;
fBlockDetectDelay: LREAL := 2.0;

(* ______________________________________________________ *)
nAxisState: DWORD := O;
nCalibrationState: DWORD := O;
nDeCtrlDWord: DWORD := 0;
nErrorCode: DWORD := 0;
nStateDWord: DWORD := 0;
udiAmpErrorCode: UDINT;

(* ______________________________________________________ *)
iCurrentStep: E TcMcCurrentStep;
wEncErrMask: WORD:=0;
wEncErrMaskInv: WORD:=0;
nDrvWcCount: INT:=0;

(**)

nEncWcCount: INT:=0;
nDrvDeviceState: UINT:=0;
nEncDeviceState: INT:=0;

(* ______________________________________________________ *)
bActPosCams: BYTE := 0;
bBrakeOff: BOOL := FALSE;
bBrakeOffInverted: BOOL := FALSE;
bControllable: BOOL := FALSE;
bCountedCycles: BYTE := 1;
bCycleCounter: BYTE := 0;
bDriveResponse: BOOL := FALSE;
bEncDoLatch: BOOL := FALSE;
(**)

bEncoderResponse: BOOL := FALSE;
bEncLatchValid: BOOL := FALSE;
bLocked Estop: BOOL := FALSE;
bParamsUnsave: BOOL := FALSE;
bReloadParams: BOOL := FALSE;
bTargeting: BOOL := FALSE;
bUnalignedOverlap: BOOL := FALSE;
bActPosOffsetEnable: BOOL := FALSE; (* starting with 09.03.2015 *)
(*¥*)

bDriveStartup: BOOL := FALSE;
bEncAlignRefShift: BOOL := FALSE;
bDrvWcsError: BOOL := FALSE;
bEncWcsError: BOOL := FALSE;
bFirstWcs: BOOL := FALSE;
bChangeCount: BYTE := 0;
bStartAutoIdent: BOOL := FALSE;
bParamFileComplete: BOOL := FALSE;
(* ______________________________________________________ *)
pMasterRtData: POINTER TO BYTE;
pMasterParam: POINTER TO BYTE;
(* ______________________________________________________ *)
udiSercDevicelID: UDINT := 0;
uiSercBoxAddr: UINT := 0;
uiSercPort: UINT := 0;

stPosCtrlr: stbkplcinternal cplxctrl;
stVeloCtrlr: stbkplcinternal cplxctrl;

sTopBlockName: STRING(87) := '';
stHybrid: ST TcHybridAxRtData;

END STRUCT
END TYPE
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Parameter

Name

Typ

Beschreibung

fActForce

LREAL

[N, kN] Istkraft des Zylinders. Dieser Wert wird
Ublicherweise durch einen Erfassungsbaustein-

Baustein flr die Erfassung von Kraft- oder
Druckistwerten [»_20] ermittelt.

fActiveOverlap

LREAL

[1] Die aktuelle Ausgabe der Uberdeckungs-
Kompensation. Eine Ausgabe-Variable der
Profilgeneratoren.

fActPos

LREAL

[mm] Die aktuelle Istposition der Achse. Dieser
Wert wird Ublicherweise durch einen Encoder-
Baustein ermittelt.

fActPosDelta

LREAL

[mm] Die Anderung der Istposition relativ zum
vorangehenden Zyklus.

fActPosOffset

LREAL

[mm] Der Offset fir die Istwert-Beeinflussung.
Wenn bActPosOffsetEnable auf TRUE steht wird
dieser Offset in die fActPos addiert. Wenn sich
fActPosOffset andert wird dadurch die fActVelo
nicht beeinflusst.

Durch bActPosOffsetEnable:=TRUE wird
fActPosOffset unmittelbar und ohne Rampe
wirksam.

Beachten Sie die Informationen. [» 137]

Beispiel: Bei einer Referenzposition von 100.0 mm
und einem Offset von 1.0 mm wird die Istposition
am Ort des Null-Impulses auf 101.0 mm gesetzt.
Wenn anschlieRend die Beeinflussung deaktiviert
oder auf 0.0 mm gesetzt wird zeigt die Istposition
am Ort des Null-Impulses den Wert 100.0 mm, wie
sie es auch beim Homing ohne Beeinflussung
gezeigt hatte.

fActPressure

LREAL

[bar] Istdruck im Zylinder. Dieser Wert wird
Ublicherweise durch einen Erfassungsbaustein-

Baustein fir die Erfassung von Kraft- oder
Druckistwerten [P 20] ermittelt.

fActPressureA

LREAL

[bar] Istdruck auf der A-Seite des Zylinders. Dieser
Wert wird Ublicherweise durch einen
Erfassungsbaustein-Baustein fir die Erfassung von

Kraft- oder Druckistwerten [» 20] ermittelt.

fActPressureB

LREAL

[bar] Istdruck auf der B-Seite des Zylinders. Dieser
Wert wird Ublicherweise durch einen
Erfassungsbaustein-Baustein fir die Erfassung von

Kraft- oder Druckistwerten [» 20] ermittelt.

fActVelo

LREAL

[mm/s] Die aktuelle Istgeschwindigkeit der Achse.
Dieser Wert wird Ublicherweise durch einen
Encoder-Baustein ermittelt.

fBrakeOffTimer

LREAL

fBrakeOnTimer

LREAL

fBrakeSafetyTimer

LREAL

fClampingOutput

LREAL

[V] Eine Ausgabe-Variable der Profilgeneratoren.

fDestAcc

LREAL

[mm/s2] Die vom aktuellen oder dem zuletzt
abgearbeiteten Bewegungsauftrag vorgegebene
Beschleunigung.

fDestCreepDistance

LREAL

[mm] Bis V3.0.7: Die Schleichstrecke.
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Name Typ Beschreibung

fDestCreepDistanceM LREAL [mm] Ab V3.0.8: Die Schleichstrecke in negativer
Richtung.

fDestCreepDistanceP LREAL [mm] Ab V3.0.8: Die Schleichstrecke in positiver
Richtung.

fDestCreepSpeed LREAL [mm/s] Bis V3.0.7: Die Schleichgeschwindigkeit.

fDestCreepSpeedM LREAL Ab V3.0.8: Die Schleichgeschwindigkeit in
negativer Richtung.

fDestCreepSpeedP LREAL [mm/s] Ab V3.0.8: Die Schleichgeschwindigkeit in
positiver Richtung.

fDestDec LREAL [mm/s2] Die vom aktuellen oder dem zuletzt
abgearbeiteten Bewegungsauftrag vorgegebene
Verzégerung.

fDestJerk LREAL [mm/s3] Der vom aktuellen oder dem zuletzt
abgearbeiteten Bewegungsauftrag vorgegebene
Ruck.

fDestPos LREAL [mm] Die aktuell wirksame Zielposition.

fDestRampEnd LREAL

fDestSpeed LREAL [mm/s] Die vom aktuellen oder dem zuletzt
abgearbeiteten Bewegungsauftrag vorgegebene
Geschwindigkeit.

fDistanceToTarget LREAL [mm] Der aktuelle Restweg der Achse. Dieser Wert
wird Ublicherweise durch einen Generator-Baustein
ermittelt.

fEnc_RefShift LREAL [mm] Der Offset zwischen dem umgerechneten
(eventuell intern verlangerten) Zéhlerstand einer
Inkrementalencoder-Eingangsklemme und der
Istposition der Achse. Dieser Offset wird durch eine
Referenzfahrt z.B. mit einem MC Home BkPIcMc
[»_68] Baustein ermittelt oder mit einem
MC SetPosition BkPlcMc [P 43] Baustein
manipuliert.

fEnc_ZeroSwap LREAL

fGearActive LREAL

fGearSetting LREAL

fLagCtrlOutput LREAL [1] Die normierte Ausgabe des Lagereglers. Eine
Ausgabe-Variable der Profilgeneratoren.

fLatchedPos LREAL [mm] Die Position (unter Beriicksichtigung von
geltenden Offsets) an der ein Homing erfolgte oder
die Komponenten der Istwerterfassung (Encoder,
E/A-Elektronik) eingeschaltet wurden.

fOilRequirred_A LREAL [I/min] Der unter Berucksichtigung der
Sollgeschwindigkeit berechnete Olbedarf der A-
Seite.

fOilRequirred_B LREAL [I/min] Der unter Bertcksichtigung der
Sollgeschwindigkeit berechnete Olbedarf der B-
Seite.

fOilUsed_A LREAL [I/min] Der unter Beruicksichtigung der
Istgeschwindigkeit berechnete Olverbrauch der A-
Seite.

fOilused_B LREAL [I/min] Der unter Berlcksichtigung der

Istgeschwindigkeit berechnete Olverbrauch der B-
Seite.
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Name Typ Beschreibung

fOutput LREAL [1] Die auszugebende StellgroRe. Uber diese
Variable kommunizieren der
MC AxRtFinish BkPIcMc [» 230] und der
MC AxRtDrive BkPIcMc [P_172] Baustein.

fOverride LREAL [1] Der aktuelle Achs-Geschwindigkeitsoverride.

fParamAccTime LREAL

fPosError LREAL [mm] Der aktuelle Lagefehler der Achse.

fSetAcc LREAL [mm/s2] Der aktuelle Beschleunigungsstellwert.
Eine Ausgabe-Variable der Profilgeneratoren.

fSetPos LREAL [mm] Der aktuelle Lagesollwert der Achse.

fSetPressure LREAL [bar] Hier ist der Sollwert einer optionalen Druck-
oder Kraftregelung abzulegen.

fSetSpeed LREAL [mm/s] Die normierte Sollgeschwindigkeit der
Achse. Eine Ausgabe-Variable der
Profilgeneratoren.

fSetSpeedOld LREAL

fSetVelo LREAL

fStartPos LREAL [mm] Die Startposition des aktuellen oder des
zuletzt abgearbeiteten Bewegungsauftrag.

fStartRamp LREAL

fStartRampAnchor LREAL

fSupplyPressure LREAL [bar] Versorgungsdruck. Dieser Wert wird
Ublicherweise durch einen Erfassungsbaustein-
Baustein flr die Erfassung von Kraft- oder
Druckistwerten [»_20] ermittelt.

fTargetPos LREAL [mm] Die vom aktuellen oder dem zuletzt
abgearbeiteten Bewegungsauftrag vorgegebene
Zielposition.

fTimerPEH LREAL

fTimerTPM LREAL

fValvePressure LREAL [bar] Druckabfall am Ventil. Dieser Wert wird
Ublicherweise durch einen Erfassungsbaustein-
Baustein fir die Erfassung von Kraft- oder
Druckistwerten [»_20] ermittelt.

fVeloError LREAL

fBlockDetectDelay LREAL [s] Die Verzdgerungszeit fur das Erkennen des
Blocks beim Homing on Block. Dieser Wert ist mit
2.0 Sekunden initialisiert um das Default-Verhalten
friherer Versionen abzubilden. Wird eine andere
Zeit gewlinscht muss sie vor dem Start des
Homings aktualisiert sein. Wird beim Starten des
Homings ein Wert kleiner Zykluszeit erkannt wird
automatisch der Default-Wert 2.0 Sekunden
eingetragen. Dieser Wert wird nicht als Parameter
gespeichert. Diese Variable steht unter TC2 ab
12.10.2017 mit einer V3.0.41 zur Verfigung.

nAxisState DWORD Der Bewegungszustand der Achse.

nCalibrationState DWORD Der aktuelle Zustand einer Referenzfahrt.

nDeCtrIDWord DWORD Die Kontroll-Signale [» 320] der Achse.

nErrorCode DWORD Der aktuelle ErrorCode [P 321] der Achse.

nStateDWord DWORD Die Status-Signale [P 320] der Achse.

udiAmpErrorCode UDINT

TS5810

Version: 1.1 135




PLCopen Motion Control

BECKHOFF

Name Typ Beschreibung

iCurrentStep E_TcMcCurrentStep Der interne Zustand der Stellwertgeneratoren.
Werte aus E TcMcCurrentStep [»_88].

wEncErrMask WORD

wEncErrMaskinv WORD

nDrvWcCount INT

nEncWcCount INT

nDrvDeviceState UINT

nEncDeviceState INT

bActPosCams BYTE Die aktuellen Positionsnocken der Achse. Dieser
Wert wird nur verwendet, wenn als Encoder-Typ
iTcMc_EncoderDigCam eingestellt ist.

bBrakeOff BOOL Das Steuersignal fur eine externe Bremse. Eine
Ausgabe-Variable der Profilgeneratoren.

bBrakeOfflnverted BOOL Das invertierte bBrakeOff Signal.

bControllable BOOL

bCountedCycles BYTE

bCycleCounter BYTE

bDriveResponse BOOL

bEncDoLatch BOOL Mit diesem Signal kommunizieren der
MC Home BkPIcMc [P 68] und der
MC AxRtEncoder BkPIcMc [P_183] Baustein der
Achse wahrend einer Referenzfahrt.

bEncoderResponse BOOL

bEncLatchValid BOOL Mit diesem Signal kommunizieren der
MC Home BkPIcMc [P 68] und der
MC AxRtEncoder BkPIcMc [P _183] Baustein der
Achse wahrend einer Referenzfahrt.

bLocked Estop BOOL Durch ein TRUE in dieser Variablen werden die
Stellwertgeneratoren daran gehindert, den Zustand
iTcHydStateEmergencyBreak / McState Errorstop
zu verlassen, obwohl die Ausgaben an den Antrieb
auf 0 abgebaut werden. Verwendet von
MC EmergencyStop BkPIcMc [P 56] und
MC ImediateStop BkPIcMc [» 71].

bParamsUnsave BOOL Die Bausteine MC_WriteParameter BkPIcMc [P 47]
und MC WriteBoolParameter BkPIcMc [» 45]
setzen dieses Flag wenn sie den Wert eines
Parameters verandern. Ein
MC AxParamSave BkPIcMc [P 271] Baustein I6scht
das Flag beim erfolgreichen Speichern der
Parameter. Im Online Modus des PlcMcManagers
[»_350] wird dieses Flag fiir die Status-Anzeige
genutzt.

bReloadParams BOOL

bTargeting BOOL

bUnalignedOverlap BOOL Hier wird die Charakteristik der Uberdeckungs-
Kompensation festgelegt.

bActPosOffsetEnable BOOL Durch ein TRUE in dieser Variablen wird die
Istwert-Beeinflussung aktiviert. Siehe auch unter
fActPosOffset.

bDriveStartup BOOL

bEncAlignRefShift BOOL reserviert.

bDrvWcsError BOOL
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bEncWcsError BOOL

bFirstWcs BOOL

bChangeCount BYTE Dieser Wert wird bei jeder Parameteranderung
erhoht.

bStartAutoldent BOOL

bParamFileComplete BOOL Dieses Flag wird gesetzt, wenn beim Laden der

Parameter am Dateiende eine entsprechende
Kennung gefunden und der CRC-Check erfolgreich
war.

pMasterRtData POINTER TO BYTE

pMasterParam POINTER TO BYTE

udiSercDevicelD UDINT

uiSercBoxAddr UINT

uiSercPort UINT

stPosCitrlr stbkplcinternal_cplxctrl

stVeloCtrlr stbkplcinternal_cplxctrl

sTopBlockName STRING Die meisten von der Applikation direkt
aufgerufenen Bausteine der Bibliothek tragen hier
eine Debug-Kennung ein.

stHybrid ST_TcHybridAxRtData Die erweiterten Zustandsdaten fiir servoelektrisch-

hydraulische Hybrid-Achsen.

® Informationen fiir fActPosOffset

1 * Ist die Istwert-Beeinflussung wahrend eines Homings aktiv wird fActPosOffset beim Setzen der
Ist-Position berlcksichtigt.

 Diese Funktion ist nur fur die folgenden Encoder-Typen realisiert: iTcMc_EncoderCoE_DS406,
iTcMc_EncoderEL3255, iTcMc_EncoderSim, iTcMc_EncoderEL5101, iTcMc_EncoderKL5101,
iTcMc_EncoderKL5111, iTcMc_EncoderEL5001, iTcMc_EncoderKL5001,
iTcMc_EncoderKL3002, iTcMc_EncoderEL3102, iTcMc_EncoderKL3042,
iTcMc_EncoderKL3062, iTcMc_EncoderEL3142, iTcMc_EncoderEM8908 A,
iTcMc_EncoderEL3162, iTcMc_EncoderKL3162.

* Ist fur ein zu einem dieser Typen kompatibles E/A-Gerat einer der aufgefihrten Typen
eingestellt, wird die beschriebene Funktion ebenfalls realisiert.

d Alle anderen Elemente dieser Struktur sind fur eine interne Verwendung reserviert. Sie sind nicht
garantiert und durfen nicht von der Applikation verwendet oder verandert werden.

4.3.26

ST_TcMcAuxDatalLabels (ab V3.0)

In dieser Struktur werden die Beschriftungstexte der kundenspezifischen Achsparameter abgelegt. Eine
Struktur dieses Typs kann durch einen MC AxUtiStandardInit BkPIcMc [P 238] Baustein durch einen Pointer
in der Axis Ref BkPIcMc [» 84] Struktur mit der Achse verbunden werden.

Syntax

TYPE ST_TcMcAuxDatalLabels:

STRUCT
stLabel:

END_STRUCT

END TYPE

Parameter

ARRAY [1..20] OF STRING(20);

Name Typ

Beschreibung

stLabel ARRAY

Die Beschriftungstexte
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4.3.27 ST_TcPIlcDevicelnput (ab V3.0)
Diese Struktur enthalt die Eingangsabbild-Variablen einer Achse.
Syntax
TYPE ST TcPlcDeviceInput
STRUCT
uiCount: UINT:=0;
uilatch: UINT:=0;
usiStatus: USINT:=0;
uiPZDL RegDaten: UINT:=0;
uiPZDH: UINT:=0;
usiRegStatus: USINT:=0;
udiCount: UDINT:=0;
uiStatus: UINT:=0;
bTerminalState: BYTE:=0;
uiTerminalData: WORD:=0;
uiTerminalState2:WORD:=0;
bDigInA: BOOL:=FALSE;
bDigInB: BOOL:=FALSE;
bDigCamMM: BOOL:=FALSE;
bDigCamM: BOOL:=FALSE;
bDigCamP: BOOL:=FALSE;
bDigCamPP: BOOL:=FALSE;
DriveError: UDINT:=0;
ActualPos: ARRAY [0..1] OF UINT:=0;
DriveState: ARRAY [0..3] OF BYTE:=0;
S iReserve: INT:=0;
S _DiReserve: ARRAY [1..9] OF DINT:=0;
CiA Reserve: ARRAY [1..8] OF UINT:=0;
bPowerOk: BOOL:=FALSE;
bEnAck: BOOL:=FALSE;
wDriveDevState: WORD:=0;
wDriveWcState: BYTE:=0;
wEncDevState: WORD:=0;
wEncWcState: BYTE:=0;
uibDriveBoxState: UINT:=0;
uiEncBoxState: UINT:=0;
sEncAdsAddr: ST _TcPlcAdsAddr;
nEncAdsChannel: BYTE:=0;
sDrvAdsAddr: ST_TcPlcAdsAddr;
nDrvAdsChannel: BYTE:=0;
nReserve: ARRAY [1..20] OF BYTE;
END STRUCT
END TYPE
Parameter
Name Typ Beschreibung
uiCount UINT Verwendet fur Positionserfassung. Benutzt bei
iTcMc_EncoderEL3102, iTcMc_EncoderEL3142,
iTcMc_EncoderEL5101, iTcMc_EncoderKL2521,
iTcMc_EncoderKL2531, iTcMc_EncoderKL2541,
iTcMc_EncoderKL3002, iTcMc_EncoderKL3042,
iTcMc_EncoderKL3062, iTcMc_EncoderKL3162,
iTcMc_EncoderKL5101, iTcMc_EncoderKL5111,
iTcMc_EncoderM2510, iTcMc_EncoderM3120,
iTcMc_DriveKL2531, iTcMc_DriveKL2541.
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Name Typ Beschreibung

uiLatch UINT Verwendet fur Positionserfassung. Benutzt bei
iTcMc_EncoderEL5101, iTcMc_EncoderKL5101,
iTcMc_EncoderKL5111.

usiStatus USINT Verwendet fir Geratezustandsinformation. Benutzt bei
iTcMc_EncoderEL5101, iTcMc_EncoderKL3002,
iTcMc_EncoderKL3042, iTcMc_EncoderKL3062,
iTcMc_EncoderKL3162, iTcMc_EncoderKL5101,
iTcMc_EncoderKL5111, iTcMc_EncoderM3120.

uiPZDL_RegDaten UINT Verwendet fir Positionserfassung und Parameter-
Kommunikation. Benutzt bei iTcMc_EncoderKL5001.

uiPZDH UINT Verwendet fir Positionserfassung. Benutzt bei
iTcMc_EncoderKL5001.

usiRegStatus USINT Verwendet fir Geratezustandsinformation. Benutzt bei
iTcMc_EncoderEL5001, iTcMc_EncoderKL5001.

udiCount UDINT Verwendet fur Positionserfassung. Benutzt bei
iTcMc_EncoderEL5001.

uiStatus UINT Verwendet fur Geratezustandsinformation. Benutzt bei

iTcMc_EncoderAx2000 _B110,
iTcMc_DriveAx2000_B110.

bTerminalState BYTE Verwendet flir Parameter-Kommunikation. Benutzt bei
iTcMc_EncoderKL2521, iTcMc_EncoderKL2531,
iTcMc_EncoderKL2541, iTcMc_DriveEL4132,
iTcMc_DriveKL2521, iTcMc_DriveKL2531,
iTcMc_DriveKL2541, iTcMc_DriveKL4032.

uiTerminalData WORD reserviert.

uiTerminalState2 WORD Verwendet fir Positionserfassung. Benutzt bei
iTcMc_EncoderKL2541.

bDigInA BOOL Verwendet fur Positionserfassung. Benutzt bei
iTcMc_EncoderDiglncrement.

bDigInB BOOL Verwendet fir Positionserfassung. Benutzt bei
iTcMc_EncoderDigincrement.

bDigCamMM BOOL Verwendet fur Positionserfassung. Benutzt bei
iTcMc_EncoderDigCam.

bDigCamM BOOL Verwendet fur Positionserfassung. Benutzt bei
iTcMc_EncoderDigCam.

bDigCamP BOOL Verwendet fur Positionserfassung. Benutzt bei
iTcMc_EncoderDigCam.

bDigCamPP BOOL Verwendet fur Positionserfassung. Benutzt bei
iTcMc_EncoderDigCam.

DriveError UDINT Verwendet fur Geratezustandsinformation. Benutzt bei

iTcMc_EncoderAx2000_B200,
iTcMc_EncoderAx2000_B900.

ActualPos ARRAY Verwendet fir Positionserfassung. Benutzt bei
iTcMc_EncoderAx2000_B110,
iTcMc_EncoderAx2000_B200,
iTcMc_EncoderAx2000_B900.

DriveState ARRAY Verwendet fur Geratezustandsinformation. Benutzt bei
iTcMc_EncoderAx2000_B200,
iTcMc_EncoderAx2000_B900.

S_iReserve INT reserviert.
S_DiReserve ARRAY reserviert.
CiA_Reserve ARRAY reserviert.
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bPowerOk BOOL Optional verwendet fiir die Uberwachung eines Netz-
Schiutzes. Benutzt bei iTcMc_DriveAx2000_B110,
iTcMc_EncoderAx2000_B200,
iTcMc_EncoderAx2000_B900.

bEnAck BOOL reserviert.

wDriveDevState WORD reserviert.

wDriveWcState BYTE Verwendet fiir die Uberwachung der Verbindung zum
Steller. Benutzt bei iTcMc_EncoderAx2000_B110,
iTcMc_DriveAx2000_B110.

wEncDevState WORD reserviert.

wEncWcState BYTE Verwendet fiir die Uberwachung der Verbindung zum
Encoder. Benutzt bei iTcMc_EncoderAx2000_B110,
iTcMc_DriveAx2000_B110, iTcMc_EncoderEL3102,
iTcMc_EncoderEL3142, iTcMc_EncoderEL5001,
iTcMc_EncoderEL5101.

uiDriveBoxState UINT Verwendet fiir die Uberwachung der Verbindung zum
Steller. Benutzt bei iTcMc_DriveAx2000_B200,
iTcMc_DriveAx2000_B900.

uiEncBoxState UINT Verwendet fiir die Uberwachung der Verbindung zum

Encoder. Benutzt bei iTcMc_EncoderAx2000 B200,
iTcMc_EncoderAx2000_B900.

sEncAdsAddr

ST_TcPIcAdsAddr

Verwendet fir Parameter-Kommunikation. Benutzt bei
iTcMc_EncoderAx2000_B110,
iTcMc_DriveAx2000_B110, iTcMc_EncoderEL3102,
iTcMc_EncoderEL3142, iTcMc_EncoderEL5001,
iTcMc_EncoderEL5101.

nEncAdsChannel

BYTE

Verwendet fur Parameter-Kommunikation. Benutzt bei
iTcMc_EncoderAx2000_B110,
iTcMc_DriveAx2000_B110.

sDrvAdsAddr

ST_TcPIcAdsAddr

Verwendet fir Parameter-Kommunikation. Benutzt bei
iTcMc_EncoderAx2000_B110,
iTcMc_DriveAx2000_B110.

nDrvAdsChannel

BYTE

Verwendet fur Parameter-Kommunikation. Benutzt bei
iTcMc_EncoderAx2000_B110,
iTcMc_DriveAx2000_B110.

nReserve

ARRAY

reserviert.

4.3.28

ST_TcPlcDeviceOutput (ab V3.0)

Diese Struktur enthalt die Ausgangsabbild-Variablen einer Achse.

Syntax
TYPE ST TcPlcDeviceOutput :
STRUCT
nDacOut: INT:=0;
bDigOutAp: BOOL:=FALSE;
bDigOutAn: BOOL:=FALSE;
bDigOutBp: BOOL:=FALSE;
bDigOutBn: BOOL :=FALSE;
uiCount: UINT:=0;
uiDacOutA: UINT:=0;
uiDacOutB: UINT:=0;
bMovePos: BOOL :=FALSE;
bMoveNeg: BOOL:=FALSE;
bBrakeOff: BOOL:=FALSE;
bBrakeOffInverted:BOOL:=FALSE;
DriveCtrl: ARRAY [0..3] OF BYTE:=0;
NominalVelo: DINT:=0;
uiDriveCtrl: UINT:=0;
S_1iReserve: ARRAY [1..2] OF INT:=0;
S DiReserve: ARRAY [1..7] OF DINT:=0;
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CiA Reserve:

ARRAY [1..

OF UINT:=0;

bPowerOn: BOOL:=FALSE;

bEnable: BOOL:=FALSE;
bEnablePos: BOOL:=FALSE;
bEnableNeg: BOOL:=FALSE;
nResetState: BYTE:=0;

usiCtrl: USINT:=0;
uiTerminalData: WORD:=0;
bTerminalCtrl: BYTE:=0;
uiTerminalCtrl2: WORD:=0;

nReserve: ARRAY [1..20] OF BYTE;

END_STRUCT

END TYPE

Parameter

Name Typ Beschreibung

nDacOut INT Verwendet fUr Stellwertausgabe oder Parameter-Kommunikation.
Benutzt bei iTcMc_EncoderKL2531, iTcMc_EncoderKL2541,
iTcMc_DriveEL4132, iTcMc_DriveKL2521, iTcMc_DriveKL2531,
iTcMc_DriveKL2541, iTcMc_DriveKL4032, iTcMc_DriveM2400_Dn.

bDigOutAp BOOL Verwendet fir Stellwertausgabe. Benutzt bei
iTcMc_DriveLowCostStepper.

bDigOutAn BOOL Verwendet fir Stellwertausgabe. Benutzt bei
iTcMc_DriveLowCostStepper.

bDigOutBp BOOL Verwendet fur Stellwertausgabe. Benutzt bei
iTcMc_DriveLowCostStepper.

bDigOutBn BOOL Verwendet fir Stellwertausgabe. Benutzt bei
iTcMc_DriveLowCostStepper.

uiCount UINT reserviert.

uiDacOutA UINT Verwendet fUr Stellwertausgabe. Benutzt bei
iTcMc_Encoderix2512_1Coll, iTcMc_EncoderIx2512_2Caoil.

uiDacOutB UINT Verwendet fir Stellwertausgabe. Benutzt bei
iTcMc_Encoderix2512_2Caoil.

bMovePos BOOL reserviert.

bMoveNeg BOOL reserviert.

bBrakeOff BOOL reserviert.

bBrakeOfflnverted BOOL reserviert.

DriveCitrl ARRAY Verwendet flr Geratesteuersignale. Benutzt bei
iTcMc_EncoderAx2000_B200, iTcMc_DriveAx2000_B200,
iTcMc_EncoderAx2000_B900, iTcMc_DriveAx2000_B900.

NominalVelo DINT Verwendet fur Stellwertausgabe. Benutzt bei
iTcMc_DriveAx2000_B110, iTcMc_EncoderAx2000_B200,
iTcMc_EncoderAx2000_B900.

uiDriveCtrl UINT Verwendet flir Geratesteuersignale. Benutzt bei
iTcMc_EncoderAx2000_B110, iTcMc_DriveAx2000_B110.

S_iReserve ARRAY reserviert.

S DiReserve ARRAY reserviert.

CiA_Reserve ARRAY reserviert.

bPowerOn BOOL Optional verwendet fiir die Steuerung eines Netz-Schiitzes. Benutzt bei
iTcMc_DriveAx2000_B110, iTcMc_EncoderAx2000_B200,
iTcMc_EncoderAx2000_B900.

bEnable BOOL reserviert.

bEnablePos BOOL reserviert.

bEnableNeg BOOL reserviert.

nResetState BYTE reserviert.
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Name

Typ

Beschreibung

usiCtrl

USINT

Verwendet fir Geratesteuersignale oder Parameter-Kommunikation.
Benutzt bei iTcMc_EncoderEL5101, iTcMc_EncoderKL3002,
iTcMc_EncoderKL3042, iTcMc_EncoderKL3062,
iTcMc_EncoderKL3162, iTcMc_EncoderKL5101,
iTcMc_EncoderKL5111, iTcMc_EncoderM3120.

uiTerminalData

WORD

Verwendet flr Parameter-Kommunikation. Benutzt bei
iTcMc_EncoderKL2521, iTcMc_EncoderKL5001,
iTcMc_EncoderKL5101, iTcMc_EncoderKL5111, iTcMc_DriveEL4132,
iTcMc_DriveKL2521, iTcMc_DriveKL4032.

bTerminalCtrl

BYTE

Verwendet flir Parameter-Kommunikation. Benutzt bei
iTcMc_EncoderKL2521, iTcMc_EncoderKL2531,
iTcMc_EncoderKL2541, iTcMc_DriveEL4132, iTcMc_DriveKL2521,
iTcMc_DriveKL2531, iTcMc_DriveKL2541, iTcMc_DriveKL4032.

uiTerminalCtrl2

WORD

Verwendet flr Geratesteuersignale. Benutzt bei
iTcMc_EncoderKL2541, iTcMc_DriveKL2531, iTcMc_DriveKL2541.

nReserve

ARRAY

reserviert.

4.3.29

ST_TcPlcMcLogBuffer (ab V3.0)

Eine Variable mit dieser Struktur bildet den LogBuffer der Library. Naheres Uber das Anlegen eines
LogBuffers finden Sie unter FAQ #10 in der Knowledge Base [»_302].

1 Die Daten in dieser Struktur dirfen nicht durch die Applikation verandert werden.

Syntax

TYPE ST TcMcLogBuffer:

STRUCT
ReadIdx:
WriteIdx:

MessageArr:

END STRUCT
END TYPE

Parameter

INT:=0;
INT:=0;
ARRAY [O..

OF ST _TcPlcMcLogEntry;

Name

Typ

Beschreibung

Readldx

INT

Der Leseindex des Buffers.

Writeldx

INT

Der Schreibindex des Buffers.

MessageArr

ARRAY

Die aktuell gespeicherten Meldungen.

ST TcPIcMclLogEntry [»_142]

4.3.30

ST_TcPlcMcLogEntry (ab V3.0)

Eine Variable mit dieser Struktur enthalt eine Meldung des LogBuffer der Library. Sie wird als Bestandteil in
ST TcPlcMclogBuffer [P_142] verwendet. Naheres (ber das Anlegen eines LogBuffers finden Sie unter FAQ

#10 in der Knowledge Base [P 302].

1 Die Daten in dieser Struktur dirfen nicht durch die Applikation verandert werden.
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Syntax
TYPE ST TcPlcMcLogEntry:
STRUCT
TimeLow: UDINT:=0;
TimeHigh: UDINT:=0;
LogLevel: DWORD:=0;
Source: DWORD:=0;
Msg: STRING (255) ;
ArgType: INT:=0;
diArg: DINT:=0;
1rArg: LREAL:=0;
SArg: STRING (255) ;
END STRUCT
END TYPE
Parameter
Name Typ Beschreibung
TimeLow UDINT Der Timestamp der Meldung. Hier wird der Zeitpunkt festgehalten, zu dem die
TimeHigh UDINT Meldung erzeugt wurde.
LoglLevel DWORD Eine Kennzeichnung der Dringlichkeit der Meldung. Hier sollten nur Werte aus
einem festgelegten Zahlenvorrat erscheinen.
Source DWORD Eine Kennzeichnung der Quelle der Meldung. Hier sollten nur Werte aus einem
festgelegten Zahlenvorrat erscheinen.
Msg STRING Der Meldungstext mit einem optionalen Platzhalter fir einen variablen
Bestandteil.
ArgType INT Der Typ des optionalen Bestandteils.
diArg DINT Wenn ein optionaler Bestandteil vom Typ DINT verwendet wird, befindet sich
sein Wert hier.
IrArg LREAL Wenn ein optionaler Bestandteil vom Typ LREAL verwendet wird, befindet sich
sein Wert hier.
sArg STRING Wenn ein optionaler Bestandteil vom Typ STRING verwendet wird, befindet
sich sein Wert hier.
4.3.31 ST_TcPIcRegDataltem (ab V3.0.7)

Diese Struktur enthalt einen Parameter fir eine KL-Klemme. Ein ARRAY von Elementen dieses Typs bildet
den Typ ST TcPIcRegDataTable [»_144].

Syntax
TYPE ST TcPlcRegDataltem :
STRUCT
Access: INT:=0;
Select: INT:=-1;
RegData: WORD:=0;
END_ STRUCT
END TYPE
Parameter
Name Typ Beschreibung
Access INT Hier wird die Art der auszufiihrenden Operation kodiert. Details sind unter
MC AxUtiUpdateRegDriveTerm BkPIcMc [P 278] oder
MC AxUtiUpdateRegEncTerm BkPIcMc [P 280] zu finden.
Select INT Die Adresse des Registers in der Klemme.
RegData WORD  |Der fir die auszufihrende Operation zu verwendende Parameter.
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4.3.32 ST_TcPIlcRegDataTable (ab V3.0.7)

Diese Struktur enthalt einen Parametersatz fur eine KL-Klemme. Eine solche Tabelle wird von

MC AxUtiUpdateRegDriveTerm BkPIcMc [» 278] oder MC AxUtiUpdateRegEncTerm BkPlcMc [» 280]
Bausteinen verarbeitet.

Syntax

TYPE ST _TcPlcRegDataTable
STRUCT
RegDataltem: ARRAY [1..64] OF ST_TcPlcRegDataltem;
END_STRUCT
END_TYPE

Parameter

Name Typ beschreibung
RegDataltem ARRAY

4.3.33 ST _TcHybridAxParam (ab V3.0.44)

Diese Struktur enthalt zusatzliche Parameter der servoelektrisch-hydraulischen Achse. Unter Setup
(teilweise in Vorbereitung) werden geeignete Vorgehensweisen zur Achsinbetriebnahme vorgestellt.

o
1 Die Reihenfolge der Parameter ist nicht garantiert.

Syntax

TYPE ST TcHybridAxParam :
(* last modification: 20.02.2019 *)

STRUCT
fPump N max: LREAL;
fPump N min: LREAL;
fPump P max: LREAL;
fPump P min: LREAL;
fPump Q fast P: LREAL;
fPump Q slow P: LREAL;
fPump Q fast M: LREAL;
fPump Q slow M: LREAL;
fPump_Q leak: LREAL;
fPump Enc Offset: LREAL;
fCylinder A addP: LREAL;
fCylinder A addM: LREAL;
fRampTime: LREAL;
fAside PrsScaling: LREAL;
fBside PrsScaling: LREAL;
fSystem PrsScaling: LREAL;
nPumpCavities: DINT;
nConcept: DINT;
nPump EncType: E TcMcEncoderType:=iTcMc_EncoderSim;
bRegenerative: BOOL;
bVirtual A addP: BOOL;
bVirtual A addM: BOOL;
bAside PrsHiResADC: BOOL;
bBside PrsHiResADC: BOOL;

bSystem PrsHiResADC: BOOL;

END STRUCT
END TYPE
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Parameter

Name

Typ

Beschreibung

fPump_N_max

LREAL

fPump_N_min

LREAL

[rpm] Die minimal und maximal zulassigen
Drehzahlen der Pumpe.

fPump_P_max

LREAL

fPump_P_min

LREAL

[bar] Die minimal und maximal zulassigen
Betriebsdruck der Pumpe.

fPump_Q_fast P

LREAL

fPump_Q_slow_P

LREAL

[cm3/U] Die umdrehungsbezogene Férdermenge
der Pumpe in der Eilgang- bzw. Kraftgang-
Schaltung am in positiver Richtung wirkenden
Zylinderanschluf3.

fPump_Q_fast_M

LREAL

fPump_Q_slow_M

LREAL

[cm3/U] Die umdrehungsbezogene Fordermenge
der Pumpe in der Eilgang- bzw. Kraftgang-
Schaltung am in negativer Richtung wirkenden
ZylinderanschluR.

fPump_Q_leak

LREAL

reserviert.

fPump_Enc_Offset

LREAL

reserviert.

fCylinder_A_addP

LREAL

Wenn situationsabhangig in positiver
Wirkungsrichtung eine fiir den Olbedarf wirksame
Flache zugeschaltet wird, ist sie hier anzugeben.
Hierbei kann es sich auch um einen Olbedarf
handeln, der von einer scheinbaren Flache
gefordert wird, tatsachlich aber am Zylinder
vorbeigeleitet wird. In diesem Fall ist die Flache als
Lvirtuell“ zu kennzeichnen.

fCylinder_A_addM

LREAL

Wenn situationsabhangig in negativer
Wirkungsrichtung eine fiir den Olbedarf wirksame
Flache zugeschaltet wird, ist sie hier anzugeben.
Hierbei kann es sich auch um einen Olbedarf
handeln, der von einer scheinbaren Flache
gefordert wird, tatsachlich aber am Zylinder
vorbeigeleitet wird. In diesem Fall ist die Flache als
Lvirtuell® zu kennzeichnen.

fRampTime

LREAL

Bei einem Schaltvorgang zwischen Eilgang und
Kraftgang werden der Gewichtungsfaktor fir die
Geschwindigkeitsausgabe und die maximal
erreichbare Geschwindigkeit gedndert. Wenn dies
nicht sprungartig erfolgen soll, kann hier eine
Rampe festgelegt werden.

fAside PrsScaling

LREAL

fBside_PrsScaling

LREAL

fSystem_PrsScaling

LREAL

Hier sind die Skalierungsdricke fir die A-seitige,
die B-seitige und die System-Druckerfassung
einzustellen.

nPumpCavities

DINT

Hier ist die Anzahl der Kammern der Pumpe
anzugeben. Bei Kolbenpumpen ist die Anzahl der
Kolben einzustellen. Bei Innenzahnradpumpen ist
die Anzahl der Zahne auf dem inneren Ritzel
einzustellen.

nConcept

DINT

Hier ist das verwendete Schaltungs-Konzept der
servoelektrisch-hydraulischen Achse anzugeben.

nPump_EncType

E_TcMcEncoderType

Hier wird der Encodertyp [P 93] des
Pumpenantriebs festgelegt. Es steht nur eine
kleine eine Auswahl von Encodertypen zur
Verfligung.

Dies ist nicht der Encoder am Zylinder.

bRegenerative BOOL Dieser Parameter signalisiert, dass die kleinere
Zylinderflache im Olaustausch mit der gréReren
Zylinderflache betrieben wird.
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Name

Typ

Beschreibung

bVirtual_A_addP

BOOL

Wenn eine in positiver Wirkungsrichtung
zuschaltbare Flache fir den Olbedarf wirksam ist,
fur den Kraftaufbau jedoch nicht, ist sie hier zu
kennzeichnen.

bVirtual_A_addM

BOOL

Wenn eine in negativer Wirkungsrichtung
zuschaltbare Flache fiir den Olbedarf wirksam ist,
fur den Kraftaufbau jedoch nicht, ist sie hier zu
kennzeichnen.

bAside PrsHiResADC

BOOL

Dieser Parameter signalisiert, dass der
Drucksensor der Flache mit positiver
Wirkungsrichtung mit einer 24-Bit-
Eingangsklemme eingelesen wird.

bBside PrsHiResADC

BOOL

Dieser Parameter signalisiert, dass der
Drucksensor der Flache mit negativer
Wirkungsrichtung mit einer 24-Bit-
Eingangsklemme eingelesen wird.

bSystem_PrsHiResADC

BOOL

Dieser Parameter signalisiert, dass der
Drucksensor am vorgespannten Speicher mit einer
24-Bit-Eingangsklemme eingelesen wird.

Weitere Informationen zur Achsinbetriebnahme finden Sie unter Setup.

4.3.34 ST_TcHybridAxRtData (ab V3.0.44)

Diese Struktur enthalt zusatzliche Laufzeitwerte der servoelektrisch-hydraulischen Achse.

1 Die Reihenfolge der Werte ist nicht garantiert.

Syntax

TYPE ST TcHybridAxRtData :

(* last modification: 05.12.2018 ¥*)

STRUCT
fPump Angle:
fPump ModuloAngle:
fPump Speed:
fPump Torque:

fMotor N max:
fMotor_ RefCurrent:
fMotor RefTorque:
fMotor PeekCurrent:
fMotor_ PeekTorque:
fMotor_ NomCurrent:
fMotor NomTorque:

fActive Area P:
fActive Area M:
fActive Qmax P:
fActive Qmax M:

fActive Feed P:
fActive Feed M:

fActive N max:

fActive Vmax P:
fActive Vmax M:

fFeed RampRate P:
fFeed RampRate M:
fRamping Feed P:
fRamping Feed M:

bPump_Switched:

LREAL;
LREAL;
LREAL;
LREAL;

LREAL;
LREAL;
LREAL;
LREAL;
LREAL;
LREAL;
LREAL;

LREAL;
LREAL;
LREAL;
LREAL;

LREAL;
LREAL;

LREAL;

LREAL;
LREAL;

LREAL;
LREAL;
LREAL;
LREAL;

BOOL;
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bPump AreaSwitched: BOOL;
bMotor EnablePwrMon:BOOL;
bReRamp FeedFactor: BOOL;
bHydActualCall: BOOL;
END STRUCT
END_TYPE
Parameter
Name Typ Beschreibung
fPump_Angle LREAL [°] Der umdrehungsbezogene Istwinkel des Motors und
somit auch der Pumpe im Bereich O ... 360°.
fPump_ModuloAngle LREAL [°] Der kavitatsbezogene Istwinkel des Motors und somit
auch der Pumpe im Bereich 0 ... 360°/
Anzahl_der_Kavitaten.
fPump_Speed LREAL [°/s] Die Winkelgeschwindigkeit des Motors und somit auch
der Pumpe. Dieser Wert entspricht dem 6-fachen der
Drehzahl in prm.
fPump_Torque LREAL [%] Das von der Pumpe vom Motor abgerufene
Drehmoment, bezogen auf dessen Nennmoment.
fMotor_N_max LREAL [rpm] Die Maximal-Drehzahl des Motors.
fMotor_RefCurrent LREAL [A] Der Strom-Bezugswert des Motors.
fMotor_RefTorque LREAL [Nm] Der Drehmoment-Bezugswert des Motors.
fMotor_PeekCurrent LREAL [A] Der Strom-Spitzenwert des Motors.
fMotor_PeekTorque LREAL [Nm] Der Drehmoment- Spitzenwert des Motors.
fMotor_NomCurrent LREAL [A] Der Strom-Nennwert des Motors.
fMotor_NomTorque LREAL [Nm] Der Drehmoment- Nennwert des Motors.
fActive_Area P LREAL [mMm2] Die momentan wirksame Flache auf der P-Seite des
Zylinders.
fActive_Area_M LREAL [mm2] Die momentan wirksame Flache auf der M-Seite des
Zylinders.
fActive_Qmax_P LREAL [cm3/U] Die momentan verfligbare Menge auf der P-Seite
des Zylinders.
fActive_Qmax_M LREAL [cm3/U] Die momentan verfiigbare Menge auf der M-Seite
des Zylinders.
fActive_Feed_P LREAL [mm/U] Der momentan verfigbare Umdrehungsvorschub
auf der P-Seite des Zylinders.
fActive_Feed M LREAL [mm/U] Der momentan verfigbare Umdrehungsvorschub
auf der M-Seite des Zylinders.
fActive_N_max LREAL [rpm] Die momentan verfligbare Maximal-Drehzahl von
Motor und Pumpe.
fActive_Vmax_P LREAL [mm/s] Die momentan verfugbare Maximal-Geschwindigkeit
in positiver Richtung.
fActive_Vmax_M LREAL [mm/s] Die momentan verfugbare Maximal-Geschwindigkeit
in negativer Richtung.
fFeed_RampRate_P LREAL [mm/U/cycle] Die zyklusbezogene Vorschubfaktor-Anderung
einer aktuellen oder bereits abgearbeiteten Rampe in
positiver Bewegungsrichtung des Zylinders.
fFeed_RampRate M LREAL [mm/U/cycle] Die zyklusbezogene Vorschubfaktor-Anderung
einer aktuellen oder bereits abgearbeiteten Rampe in
negativer Bewegungsrichtung des Zylinders.
fRamping_Feed P LREAL [mm/U] Der aktuelle verrampte Vorschubfaktor in positiver
Bewegungsrichtung des Zylinders.
fRamping_Feed_M LREAL [mm/U] Der aktuelle verrampte Vorschubfaktor in positiver
Bewegungsrichtung des Zylinders.
bPump_Switched BOOL Dieses Signal zeigt eine aktive Umschaltung der Pumpe in

den Kraftgang an.
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Name Typ Beschreibung

bPump_AreaSwitched BOOL Dieses Signal zeigt eine aktive Zuschaltung der Flachen fir
den Kraftgang an.

bMotor_EnablePwrMon BOOL Dieses Signal zeigt an, dass die Strom- und Drehmoment-

Parameter des Antriebs gelesen wurden und eine genaue
Drehmomentberechnung verflgbar ist.

bReRamp_FeedFactor BOOL Dieses Signal startet die Rampe fir die Umschaltung
zwischen Eil- und Kraftgang an.
bHydActualCall BOOL Dieses Signal zeigt an, das eine Instanz des Bausteins

MC_AxRtHybridAxisActuals_BkPIcMc () fur die
servoelektrisch-hydraulische Achse aufgerufen wurde.
Andernfalls ist nicht sichergestellt, dass die Istwerte der
Achse vollstandig ermittelt und die Auswirkungen einer
Pumpen- oder Flachenumschaltung bertcksichtigt werden.
In diesem Fall wird die Achse in den Fehlerzustand gesetzt
und eine Meldung in das Log geschrieben.

4.3.35 ST_TcPiclnputAnalog (ab V3.0.44)

Diese Struktur enthalt Variablen fiir die Auswertung von analogen Eingangen.

Syntax

TYPE ST TcPlcInputAnalog :
(* last modification: 20.02.2019 *)
STRUCT

nADC: DINT;

nOpState: INT;

bWcState: BOOL;

END STRUCT

END TYPE

Parameter

Name Typ Beschreibung

nADC DINT nADC: Hier wird der Istwert dargestellt.

Wenn dieser Wert mit einer 16-Bit-Klemme ermittelt wird, ist er anzupassen.
Handelt es sich um einen vorzeichenbehafteten Wert (z.B. von einer 10 V-
Klemme) muss er mit einer Typ-Umwandlung INT_TO_DINT() zugewiesen
werden. Dadurch wird das Vorzeichen automatisch typrichtig in den oberen
16 Bit erweitert. Andernfalls werden negative Werte als sehr groRe positive
Werte interpretiert. Treten nur positive Werte auf kann darauf verzichtet
werden. In diesem Fall kann auch ein direktes Mapping 16—32 Bit genutzt
werden, da die oberen 16 Bit dabei unberiihrt bleiben.

nOpState INT nOpState: Dieses Signal meldet den Betriebszustand der Klemme.

bWocState BOOL bWocState: Dieses Signal meldet ein Problem beim kontinuierlichen
Datenaustausch mit der Klemme.

4.3.36 ST_TcPctriParam

Diese Struktur enthalt zusatzliche Parameter, die flr einen Kraft- oder Druck-Regler genutzt werden kénnen.
Die Versorgung eines solchen Bausteins ist durch die Applikation durchzufthren.

([
1 Die Reihenfolge der Parameter ist nicht garantiert
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Syntax

TYPE ST TcPctrlParam :

(* last modification:

STRUCT
kP:
fTn:
fTv:
fPreset:
fWulLimit:

nNf:

LREAL;
LREAL;
LREAL;
LREAL;
LREAL;

INT;

bAlignAreas: BOOL;

30.07.2019 *)

END_STRUCT

END_TYPE

Parameter

Name Typ Beschreibung

kP LREAL |Die Proportional-Verstarkung des Reglers.

fTn LREAL |Die Integrations-Zeitkonstante des Reglers. Wird sie auf 0.0 gesetzt ist der |-
Anteil abgeschaltet.

fTv LREAL |Die Vorhalte-Zeitkonstante des Reglers. Wird sie auf 0.0 gesetzt ist der D-Anteil
abgeschaltet.

fPreset LREAL |Mit diesem Wert wird der I-Anteil bei seiner Aktivierung initialisiert.

fWuLimit LREAL |Die Begrenzung fur den I-Anteil.

nNf INT Die Reaktion des D-Anteils erzeugt in der Regel ein raues Signal, das eine
Achse unruhig werden Iasst. Mit diesem Parameter kann ein Gleitender
Mittelwertfilter aktiviert werden, der bis zu 100 Werte mittelt.

bAlignAreas BOOL Wenn dieser Parameter TRUE ist wird die Ausgabe des Reglers
richtungsabhangig an das Verhaltnis der Wirkungsflachen eines Zylinders
angepasst. Dies kann zu einer stabileren Regelung beitragen, wenn die Achse in
beiden Richtungen regeln muss.

Unerwiinschte Schwingung

Eine starke Filterung erzeugt einen Phasenfehler, der zu einer Schwingung fihren kann.

4.3.37

MC_Ref_Signal_Ref_BkPIcMc

Eine Variable dieses Typs wird an einen MC StepAbsoluteSwitch BkPIcMc [P 290] bzw.
MC StepAbsoluteSwitchDetection BkPIcMc [P 292] Baustein Ubergeben.

Syntax

TYPE MC Ref Signal Ref BkPlcMc:

STRUCT

SignalSource:

Level:
END_STRUCT
END_TYPE

E SignalSource BkPlcMc

BOOL;

TYPE E_SignalSource_ BkPlcMc:

SignalSource Default

(**)
END TYPE

Parameter

:= 0;

:= E SignalSource BkPlcMc.SignalSource Default;

Name

Typ

Beschreibung

SignalSource

E_SignalSource_BkPIcMc

SignalSource: Auswahl der Signalquelle durch
E_SignalSource_BkPIcMc.

Level

BOOL

Level:Eingangssignal der Referenznocke.
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4.3.38 E_TcMcJogMode

Die Konstanten in dieser Auflistung werden zur Umschaltung zwischen verschiedenen Jog Betriebsarten
verwendet.

Syntax

TYPE E_TcMcJogMode :

(

MC JOGMODE_STANDARD SLOW, (* motion with standard jog parameters for slow motion *)
MC_JOGMODE_STANDARD_ FAST, (* motion with standard jog parameters for fast motion *)

MC JOGMODE CONTINOUS, (* axis moves as long as the jog button is pressed using parameterized
dynamics *)

MC JOGMODE INCHING, (* axis moves for a certain relative distance *)

MC JOGMODE_INCHING MODULO (* axis moves for a certain relative distance - stop position is rounded
to the distance value *));

END TYPE

Parameter

Name Beschreibung

MC_JOGMODE_STANDARD_SLOW Die Achse wird so lange verfahren, wie das Signal an einem

der Jog-Eingdnge TRUE ist. Dabei wird die in der

Axis_Ref BkPIcMc festgelegte niedrige Geschwindigkeit fiir
Handfunktionen und die Standarddynamik verwendet. In
dieser Betriebsart haben die am Funktionsbaustein
angelegten Positions-, Geschwindigkeits- und Dynamikdaten
keine Bedeutung.

MC_JOGMODE_STANDARD_FAST Die Achse wird so lange verfahren, wie das Signal an einem
der Jog-Eingénge TRUE ist. Dabei wird die in der

Axis_Ref BkPIcMc festgelegte héhere Geschwindigkeit fir
Handfunktionen und die Standarddynamik verwendet. In
dieser Betriebsart haben die am Funktionsbaustein
angelegten Positions-, Geschwindigkeits- und Dynamikdaten
keine Bedeutung.

MC_JOGMODE_CONTINOUS Die Achse wird so lange verfahren, wie das Signal an einem
der Jog-Eingange TRUE ist. Dabei werden die vom
Anwender angegebenen Geschwindigkeits- und
Dynamikdaten verwendet. Die Position hat keine Bedeutung.

MC_JOGMODE_INCHING Die Achse wird mit steigender Flanke an einem der Jog-
Eingange um eine bestimmte Distanz verfahren, die Uber
den Positions-Eingang festgelegt wird. Die Achse stoppt
automatisch, unabhangig vom Zustand der Jog-Eingange.
Erst mit einer weiteren steigenden Flanke wird ein neuer
Bewegungsschritt ausgefihrt. Mit jedem Start werden die
vom Anwender angegebenen Geschwindigkeits- und
Dynamikdaten verwendet.

MC_JOGMODE_INCHING_MODULO reserviert
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44 System

441 Controller
4411 MC_AxCtrlAutoZero_BkPIcMc (ab V3.0)
MC AxUtiOffsetlatch BEFlcMc
—Hnxis Done ——

—Execute Ercor—

—(O0ffzeclimit ErrorlID—

Latched —

Cffzet —

Der Funktionsbaustein fuhrt einen automatischen Nullpunktabgleich aus. Dieser Baustein darf nur bei
Nullschnitt-Ventilen verwendet werden.

# Eingdnge

VAR INPUT
Enable: BOOL :=FALSE;
EnableOnMoving: BOOL:=FALSE;
OffsetLimit: LREAL:=0.0;
Tn: LREAL:=0.0;
Threshold: LREAL:=0.1;
Filter: LREAL:=0.1;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Enable BOOL Dieser Eingang kontrolliert die Aktivitdt der Kompensation.
EnableOnMoving BOOL Dieser Eingang kontrolliert die Aktivitdt der Kompensation.
OffsetLimit LREAL |[V] Der Wert in fZeroCompensation wird auf diesen Wert begrenzt.
Tn LREAL [s] Die Nachstellzeit der Kompensation. Dies ist die Zeit fiir eine Anderung
um 10V. Es werden Werte >100s empfohlen.
Threshold LREAL |[V] Parameter fiir das Done Signal.
Filter LREAL |[s] Parameter flr das Done Signal.
#/E- Ein-/Ausginge
VAR INOUT
Axis: Axis Ref BkPlcMc;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Axis Axis_Ref_BkPlcMc Hier ist die Adresse einer Variablen vom Typ Axis Ref BkPIcMc [»_84] zu
Ubergeben.
E- Ausgdnge
VAR OUTPUT
Error: BOOL;
ErrorID: UDINT;
Active: BOOL;
Limiting: BOOL;
Done: BOOL;
END_VAR
Name Typ Beschreibung
Error BOOL Hier wird das Auftreten eines Fehlers signalisiert.
ErrorlD UDINT  |Hier wird eine codierte Fehlerursache bereitgestellt.
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Name Typ Beschreibung

Active BOOL Hier wird signalisiert, dass der Baustein den Wert von fZeroCompensation in

ST TcHydAxParam [»_120] aktiv verstellt.

Limiting | BOOL  |Hier wird signalisiert, dass der Wert von fZeroCompensation in ST TcHydAxParam
[»_120] die von OffsetLimit festgelegte Grenze erreicht hat.

Done BOOL Hier wird ein Einpendeln des Offsetabgleichs signalisiert.

Aufgabe des Bausteins

Wenn ein Hydraulik-Zylinder bei abgeschaltetem Lageregler (kP=0.0) driftet oder bei aktivem Lageregler mit
einem permanentem Schleppabstand neben dem Ziel steht kann dies bei Verwendung eines Nullschnitt-
Ventils mit einer Offset-Kompensation korrigiert werden.

Ein Hydraulik-Zylinder steht dann still wenn er sich im Kraftgleichgewicht befindet. Im einfachsten Fall
(Zylinder mit gleichen Flachen, keine aufteren Krafte durch Gravitation oder einen Prozess) ist dieses
Gleichgewicht dann erflllt, wenn auf beiden Flachen gleiche Driicke anstehen. Bei einem Differential-
Zylinder mussen sich hierzu die Driicke umgekehrt zu den Flachen verhalten. Bei duferen Kraften sind
diese einzubeziehen. Damit die erforderlichen Druckverhaltnisse zustande kommen wird als Druckdifferenz
ein Anteil des Systemdrucks bendtigt. Dieser wird bei einem Nullschnitt-Ventil Gber die
Druckverstarkungskennlinie definiert.

Eine weitere mogliche Ursache fir einen Offset ist eine Differenz zwischen dem hydraulischen Nullpunkt des
Ventils und dem logischen Nullpunkt der Ausgabe-Hardware. Hier handelt es sich um unvermeidbare
Exemplarstreuungen.

Es wird also eine kleine Ansteuerung des Ventils von bis zu etwa +0.5V bendtigt. Nahere Angaben hierzu
sind dem Datenblatt der Ventil- und Hardware-Hersteller zu entnehmen.

Verhalten des Bausteins: Freigabe-Logik

So lange das Enable des Bausteins oder die Reglerfreigabe der Achse FALSE sind wird der Baustein nicht
Active. Der Vergleichswert fur die Beobachtung der Kompensation wird initialisiert und die Zeitmessung fir
die Done Meldung wird zuriickgesetzt.

Sind die Freigaben erfillt und die Achse ist nicht im Idle Zustand (d.h. sie flhrt eine aktive Bewegung aus)
wird nur noch die Zeitmessung fur die Done Meldung zurlickgesetzt.

Sind die Freigaben erfillt und die Achse ist im Idle-Zustand wird der Block ,Compensation&Timing*
durchlaufen.

Unabhangig von diesen Vorbedingungen wird der Block ,Feedback‘ durchlaufen.

Freigabe Logik:

152 Version: 1.1 TS5810



BEGKHOFF PLCopen Motion Control

)

Enable
AND
ControlEnable

OldValue:= ZeroCompensation
Active:= FALSE

F \ 4

IdleState

Time:=0

Compensation & Timing

12

Feedback

)

Verhalten des Bausteins: Compensation&Timing

Aus dem Schleppabstand und der Reaktion des Reglers wird ein Korrekturwert gebildet. Dabei wird die
Bandbreite der mdglichen Regler-Parametrierung der Achse berlcksichtigt. Aus diesem Korrekturwert und
Tn wird ein Delta (eine maximale Anderung der ZeroCompensation pro Zyklus) gebildet. Dabei legt Tn eine
Rampenzeit fur einen Anstieg um 10V fest. Das Delta wird so begrenzt, dass diese Rampensteigung nicht
tUberschritten wird. So kann eine stérend schnelle Anderung vermieden werden, bei der die Korrektur instabil
wird. Es sind Werte >100 Sekunden zu empfehlen.

Far die Kompensation wird eine Toleranzschwelle verwendet. Hier wird LagAmpDx (Schwellwert des I-
Anteils im Lageregler) verwendet.

Wenn der Korrekturwert grof3er/gleich der Toleranzschwelle ist und die Istgeschwindigkeit groRer/gleich Null
ist (d.h. der verbleibende Korrekturwert wird nicht bereits abgebaut) wird der Baustein Active und die
Kompensation wird in jedem Zyklus um das beschriebene Delta reduziert.

Wenn der Korrekturwert kleiner/gleich der Toleranzschwelle ist und die Istgeschwindigkeit kleiner/gleich Null
ist (d.h. der verbleibende Korrekturwert wird nicht bereits abgebaut) wird der Baustein Active und die
Kompensation wird in jedem Zyklus um das beschriebene Delt