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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.
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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

A GEFAHR

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.
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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.

PLC-Bibliothek: TcNCDrive Version: 1.1 7
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2 POUs der TcNcDrive.lib

In dieser Bibliothek sind Funktionen und Funktionsbausteine flir SoE-Antriebe enthalten, die per NC-
Achsstruktur auf den Antrieb zugreifen.

Die TcNcDrive.lib enthalt Wrapper-Bausteine um die Bausteine der TcDrive.lib.

Unterschiede bei der Verwendung der Drive-Libs in Verbindung mit AX5000 und mit Bosch-Rexroth
IndraDrive CS sind zu berilcksichtigen. Beispiel siehe unten.

Die TcNcDrive.lib sollte dann verwendet werden, wenn der Antrieb Gber die NC mit den Bibliotheken TcNc.lib
bzw. TcMc.lib verwendet wird. Hierzu wird auf den Antrieb Gber die NC-Achsstruktur (NC_TO_PLC)
zugegriffen, die auch in den Bausteinen der TcNc.lib bzw. TcMc.lib verwendet werden. Die Bausteine in der
TcNcDrive.lib ermitteln eigenstandig tber die NC-AchsID aus der NC_TO_PLC-Struktur die Zugriffsdaten auf
den Antrieb (NetID, Adresse und Kanalnummer). Siehe Beispiel bei den jeweiligen Funktionsbausteinen in
der Dokumentation der TcNcDrive.lib.

d Um auf Parameter im Antrieb zuzugreifen, fiir die kein spezieller Baustein implementiert wurde,
1 kodnnen die Bausteine FB_SoERead und FB_SoEWrite verwendet werden.

Funktionen

Name Beschreibung

F GetVersionTcNcDrive [» 37] Mit dieser Funktion kénnen Versionsinformationen
der SPS-Bibliothek ausgelesen werden.

F_ConvWordToSTAX5000C1D Siehe Dokumentation TcDrive.lib.

Konvertiert das C1D-Wort (S-0-0011) des AX5000 in
eine Struktur ST_AX5000_C1D.

Funktionsbausteine

Name Beschreibung

FB SoEReset [P 10] Antriebsreset ausfihren (S-0-0099)

FB _SoEWritePassword [P _11] Setzen des Antriebspassworts (S-0-0267)
FB SoEReadDiagMessage [» 17] Lesen der Diagnosenachricht (S-0-0095)

FB SoEReadDiagNumber [» 18] Lesen der Diagnosenummer (S-0-0390)

FB SoEReadDiagNumberList [» 19] Lesen der Diagnosenummernliste (bis zu 30

Eintrage) (S-0-0375)

FB_SoEExecuteCommand [P_12] Ausfuhren eines Kommandos

FB SoEWriteCommandControl [»_14] Setzen des Command Control

FB SoEReadCommandState [ 15] Prufen des Kommandostatus

FB SoEReadClassXDiag [P 20] Lesen der Class 1 Diagnose (S-0-0011) ... Class 3

Diagnose (S-0-0013)

FB SoERead [P 22] Lesen eines Parameters
FB SoEWrite [P 23] Schreiben eines Parameters
FB SoEReadAmplifierTemperature [» 25] Lesen der Antriebstemperatur (S-0-0384)

8 Version: 1.1 PLC-Bibliothek: TcNCDrive
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Name

Beschreibung

FB SoEReadMotorTemperature [P 26]

Lesen der Motortemperatur (S-0-0383)

FB SoEReadDcBusCurrent [P 27]

Lesen des Dc-Bus-Stroms (S-0-0381)

FB SoEReadDcBusVoltage [» 29]

Lesen der Dc-Bus-Spannung (S-0-0380)

FB SoEAX5000ReadActMainVoltage [P 31]

Lesen der Netzspannung (P-0-0200)

FB SoEAX5000SetMotorCtriWord [» 32]

Setzen des Motor Control Words (P-0-0096)

FB SoEAX5000FirmwareUpdate [P 33]

Automatischer Firmware-Update des AX5000

Beispielprojekt und Beispielkonfiguration fiir AX5000-Diagnose

Siehe https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcplclibncdrive/Resources/14929629323.zip

Beispielprojekt und Beispielkonfiguration fiir IndraDriveCS-Diagnose

Siehe https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcplclibncdrive/Resources/14929630987 .zip

Voraussetzungen

Komponente

Version

TwinCAT auf dem Entwicklungsrechner

2.10 Build 1335 oder hoher

TwinCAT auf dem Windows CE-Image

2.10 Build 1333 oder hoher

TwinCAT auf dem Windows XP-Image

2.10 Build 1333 oder héher

PLC-Bibliothek: TcNCDrive
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3 Allgemeine SoE FBs

3.1 FB_SoEReset

FBE_SOERESET

—sMetld : T_AmsMetld bBusy  BOOL—
—bExecute : BOOL bError: BOOL—
—tTimeout: TIME iAdsErdd : UINT—
—&xis MCTORPLC_AXLESTRUCT MWAR_IN_OUT) iSercosErdd ; UINTH—

Axig NCTOFPLC_AXLESTRLUCT MWAR_IN_DUTI—

Mit dem Funktionsbaustein FB_SoEReset kann ein Antriebsreset (S-0-0099) ausgefiihrt werden. Bei
mehrkanaligen Geraten missen ggf. beide Kanale einen Reset ausfihren. Die Timeoutzeit muss 10s
betragen, da der Reset je nach Fehler bis zu 10s dauern kann.

Far den AX5000 muss das Flag "Wait For WcState is OK" in den Advanced EtherCAT Settings aktiviert sein.

B SvSTEM - Configuration
NC - Canfiguratian General EtheCAT 1DC | Frocess Data | Startup | §oE - Online | Online | Configuration |

BA rLC - Configuration

o B /0 - Corfiguration Type: |#¢5203-0000 EtherCAT Drive (SoE, 2 Chi]
=& 1/0 Davices Product/Revisior:  |A<6203-0000-0010
=}-%% Gerdt 2 (EtharCAT)
-afm Gerat 2-Prozessabbild Autto Ine Addr 10

Advanced Settings...

@%ﬂ Gerat 2-Prozessabhild-Info EtherCAT Adde T 11001 Ea;
- &7 Engange

- @l Ausgsnge M aster

- § InfoData

Previous Part:
Advanced Settings

1asier

‘l MDT 1 Timeaut Settings = Startup Checking - State Machine

FMMLU | 51 ¥ Check “endor Id ¥ Auto Festore States
Init Commands

#§ Wiestate - Mailbox ¥ Check Product Code | IV /ait for WState is Ok
s = $ InfoData Distributed Clock ¥ Check Revision Murber ¥ Relnit after Communication E rror
é‘g Mappings B1-ESC 4
= Cress ;== _:_j ¥ Log Communication Changes
™ Check Serial Number :
~Final State
0P " SAFEQP in Config Mode

i SAFEDP ¢ FREOF  INIT

Ein NC-Reset wird nicht ausgefihrt. Falls ein NC-Reset ndétig ist, kann er Uber den MC_Reset-Baustein aus
der TcMc.lib ausgefihrt werden.

VAR_INPUT
VAR INPUT

sNetId : T AmsNetId := '';

bExecute : BOOL;

tTimeout : TIME := DEFAULT ADS_ TIMEOUT;
END VAR

sNetld: Ist ein String, der die AMS-Netzwerkkennung des PCs enthalt.
bExecute: Uber eine positive Flanke an diesem Eingang wird der Baustein aktiviert.

tTimeout: Maximale Zeit, die bei der Ausfliihrung des Funktionsbausteins nicht tberschritten werden darf.

VAR_IN_OUT

VAR _IN OUT
Axis : NCTOPLC_ AXLESTRUCT; (* reference to NC axis *)
END VAR

Axis: Achsstruktur.

10 Version: 1.1 PLC-Bibliothek: TcNCDrive
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VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
bBusy : BOOL;
bError : BOOL;
iAdsErrId : UINT;
iSercosErrId : UINT;

END VAR

bBusy: Dieser Ausgang wird bei der Aktivierung des Funktionsbausteins gesetzt und bleibt gesetzt, bis eine
Ruckmeldung erfolgt.

bError: Dieser Ausgang wird, nachdem der bBusy-Ausgang zuriickgesetzt wurde, gesetzt, sollte ein Fehler
bei der Ubertragung des Kommandos erfolgen.

iAdsErrild: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den ADS-Fehlercode des zuletzt ausgefiihrten Befehles

iSercosErrld: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den Sercos-Fehler des zuletzt ausgefihrten Befehles

Beispiel

fbSoEReset : FB_SoEReset ByDriveRef;
bSoEReset : BOOL;

(* NcAxis *)
stNcToPlc AT %I* : NCTOPLC AXLESTRUCT;
IF bSoEReset THEN

fbSoEReset (
Axis := stNcToPlc,
bExecute := TRUE,
tTimeout := DEFAULT ADS TIMEOUT,

) i
IF NOT fbSoEReset.bBusy THEN

fbSoEReset (Axis := stNcToPlc, bExecute := FALSE);
bSoEReset := FALSE;
END IF

END IF

3.2 FB_SoEWritePassword

FE_SOBEWRITERFASSWORD

—sMetld : T_AmsHetld bBusy : BOOL—
—hExecute : BOOL bErar: BOOL—
—tTimeout : TIME iAdsEreld ; LINT—
—sFassward : ST_=0E_String iSercosErrdd ; UINT—

—duis MCTOPLC_AXLESTRUCT MWAR_IMN_OUT) Axis  NCTOPLC_AXLESTRUCT MWAR_IN_OUT)—

Mit dem Funktionsbaustein FB_SoEWritePassword kann das Antriebspasswort (S-0-0267) gesetzt werden.

VAR_INPUT
VAR _INPUT
sNetId : T AmsNetId := '';
bExecute : BOOL;
tTimeout : TIME := DEFAULT ADS TIMEOUT;
sPassword : ST_SoE_String;
END VAR

sNetld: Ist ein String, der die AMS-Netzwerkkennung des PCs enthalt.
bExecute: Uber eine positive Flanke an diesem Eingang wird der Baustein aktiviert.
tTimeout: Maximale Zeit, die bei der Ausfliihrung des Funktionsbausteins nicht tUberschritten werden darf.

sPassword: enthalt das Passwort als Sercos-String

PLC-Bibliothek: TcNCDrive Version: 1.1 11
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VAR_IN_OUT

VAR IN OUT
Axis : NCTOPLC_ AXLESTRUCT; (* reference to NC axis *)
END VAR

Axis: Achsstruktur.

VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
bBusy : BOOL;
bError : BOOL;
iAdsErrId : UINT;
iSercosErrId : UINT;

END VAR

bBusy: Dieser Ausgang wird bei der Aktivierung des Funktionsbausteins gesetzt und bleibt gesetzt, bis eine
Rickmeldung erfolgt.

bError: Dieser Ausgang wird, nachdem der bBusy-Ausgang zurlickgesetzt wurde, gesetzt, sollte ein Fehler
bei der Ubertragung des Kommandos erfolgen.

iAdsErrld: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den ADS-Fehlercode des zuletzt ausgefiihrten Befehles

iSercosErrid: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den Sercos-Fehler des zuletzt ausgefliihrten Befehles

Beispiel

fbWritePassword : FB_SoEWritePassword;
bWritePassword : BOOL;

sPassword : ST SoE String;

(* NcAxis *)
stNcToPlc AT %I* : NCTOPLC AXLESTRUCT;
IF bWritePassword THEN

fbWritePassword (
Axis := stNcToPlc,
bExecute = TRUE,
tTimeout = DEFAULT ADS TIMEOUT,
sPassword := sPassword

);
IF NOT fbWritePassword.bBusy THEN

fbWritePassword (Axis := stNcToPlc, bExecute := FALSE);
bWritePassword := FALSE;
END IF

END_IF

3.3 Kommando FBs

3.3.1 FB_SoEExecuteCommand

FE_SOEEXECUTECOMMAND

—sMetld : T_AmsMetld bBusy BOOL—
—nldn WORD kEror: BOOL—
—hExecute  BOOL iAdsErldd : LIMNTHF
—tTimeout: TIME iSercosErrld ; UINT—

—Auis MCTOPLC_AXLESTRUCT MAR_IN_DUT) Axis  NCTOPLC_AXLESTRUCT WAR_IM_OUT)—

Mit dem Funktionsbaustein FB_SoEExecuteCommand kann ein Kommando ausgefihrt werden.

VAR_INPUT

VAR INPUT
sNetId : T_AmsNetId := '';
nIdn : WORD;

12 Version: 1.1 PLC-Bibliothek: TcNCDrive
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bExecute : BOOL;
tTimeout : TIME := DEFAULT ADS TIMEOUT;
END_VAR

sNetld: Ist ein String, der die AMS-Netzwerkkennung des PCs enthalt.

nldn: Parameternummer, auf das sich das FB_SoEExecuteCommand_ByDriveRef bezieht, "P_0_IDN +
160" fir P-0-0160

bExecute: Uber eine positive Flanke an diesem Eingang wird der Baustein aktiviert.

tTimeout: Maximale Zeit, die bei der Ausfliihrung des Funktionsbausteins nicht tberschritten werden darf.

VAR_IN_OUT

VAR IN OUT
Axis : NCTOPLC_AXLESTRUCT; (* reference to NC axis *)
END_ VAR

Axis: Achsstruktur.

VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
bBusy : BOOL;
bError : BOOL;
iAdsErrId : UINT;
iSercosErrId : UINT;

END VAR

bBusy: Dieser Ausgang wird bei der Aktivierung des Funktionsbausteins gesetzt und bleibt gesetzt, bis eine
Ruckmeldung erfolgt.

bError: Dieser Ausgang wird, nachdem der bBusy-Ausgang zuriickgesetzt wurde, gesetzt, sollte ein Fehler
bei der Ubertragung des Kommandos erfolgen.

iAdsErrild: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den ADS-Fehlercode des zuletzt ausgefiihrten Befehles

iSercosErrld: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den Sercos-Fehler des zuletzt ausgefihrten Befehles

Beispiel

fbExecuteCommand : FB SoEExecuteCommand;
bExecuteCommand : BOOL;

nIdn : WORD;

(* NcAxis *)
stNcToPlc AT %I* : NCTOPLC AXLESTRUCT;
IF bExecuteCommand THEN
nIdn := P_0 IDN + 160;
fbExecuteCommand (
Axis := stNcToPlc,
bExecute := TRUE,
tTimeout : DEFAULT ADS TIMEOUT,
nIdn nIdn,

)i
IF NOT fbExecuteCommand.bBusy THEN

fbExecuteCommand (Axis := stNcToPlc, bExecute := FALSE);
bExecuteCommand := FALSE;
END IF

END IF

PLC-Bibliothek: TcNCDrive Version: 1.1 13
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3.3.2 FB_SoEWriteCommandControl

FE_SOBEWRITECOMMANDCOMNTROL

—zMetld : T_AmsMetld bBusy: BOOL—
—nldn  WORD bEror: BOOLF—
—eCmdControl : E_SoE_CmdCaontral iAdsErdd  UINT—
—{hExecute : BOOL iSercosErd  LINTF—
—tTimeout : TIME Auxig  WCTOPLC_AXLESTRUCT MWAR_IN_OUT)—

—fdwis NCTOPLC_AXLESTRUCT MWAR_IN_OUIT)

Mit dem Funktionsbaustein FB_SoEWriteCommandControl kann ein Kommando vorbeireitet, gestartet oder
abgebrochen werden.

VAR_INPUT
VAR INPUT

sNetId : T AmsNetId := '';

nlIdn : WORD;

eCmdControl : E_SoE CmdControl;

bExecute : BOOL;

tTimeout : TIME := DEFAULT ADS TIMEOUT;
END_VAR

sNetld: Ist ein String, der die AMS-Netzwerkkennung des PCs enthalt.

nldn: Parameternummer, auf das sich das FB_SoEWriteCommandControl_ByDriveRef bezieht, z.B.
"P_0_IDN + 160" fir P-0-0160

eCmdControl: Gibt an, ob das vorbereitet (eSoE_CmdControl_Set := 1), ausgefuhrt
(eSoE_CmdControl_SetAndEnable := 3) oder abgebrochen (eSoE_CmdControl_Cancel := 0) werden soll

bExecute: Uber eine positive Flanke an diesem Eingang wird der Baustein aktiviert.
tTimeout: Maximale Zeit, die bei der Ausfliihrung des Funktionsbausteins nicht tberschritten werden darf.

VAR_IN_OUT

VAR_IN_OUT
Axis : NCTOPLC_AXLESTRUCT; (* reference to NC axis *)
END VAR

Axis: Achsstruktur.

VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
bbBusy : BOOL;
bError : BOOL;
iAdsErrId : UINT;
iSercosErrId : UINT;

END_VAR

bBusy: Dieser Ausgang wird bei der Aktivierung des Funktionsbausteins gesetzt und bleibt gesetzt, bis eine
Rickmeldung erfolgt.

bError: Dieser Ausgang wird, nachdem der bBusy-Ausgang zurlckgesetzt wurde, gesetzt, sollte ein Fehler
bei der Ubertragung des Kommandos erfolgen.

iAdsErrld: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den ADS-Fehlercode des zuletzt ausgefuhrten Befehles

iSercosErrid: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den Sercos-Fehler des zuletzt ausgeflihrten Befehles

Beispiel

fbWriteCommandControl : FB SoEWriteCommandControl;
bWriteCommandControl : BOOL;

nIdn : WORD;

eCmdControl : E_SoE CmdControl;
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(* NcAxis *)
stNcToPlc AT %I* : NCTOPLC AXLESTRUCT;
IF bWriteCommandControl THEN
nIdn := P _0_IDN + 160;
fbWriteCommandControl (
Axis := stNcToPlc,
bExecute := TRUE,
tTimeout := DEFAULT ADS TIMEOUT,
nIdn := nIdn,
eCmdControl := eCmdControl

)
IF NOT fbWriteCommandControl.bBusy THEN

fbWriteCommandControl (Axis := stNcToPlc, bExecute := FALSE);
bWriteCommandControl := FALSE;
END IF

END IF

3.3.3 FB_SoEReadCommandState

FE_SOEREADCOMMANMDESTATE

—sMetld : T_AmsMetld bBusy: BOOL—
—nldn WORD bError: BOOL—
—{hExecute : BOOL eCrmdState : E_SoE_CmdState—
—tTimeout: TIME iAdsEreld : UINT—
—duis  NCTOPLC_AXLESTRUCT MWAR_IN_OUT) iZercosErld ; LINTF—

Axig  NCTOPLC_AXLESTRUCT WAR_IN_OUT)—

Mit dem Funktionsbaustein FB_SoEReadCommandState kann die Kommandoausfiihrung tberprift werden.

VAR_INPUT
VAR INPUT

sNetId : T_AmsNetId := '';

nIdn : WORD;

bExecute : BOOL;

tTimeout : TIME := DEFAULT ADS TIMEOUT;
END VAR

sNetld: Ist ein String, der die AMS-Netzwerkkennung des PCs enthalt.

Idn: Parameternummer, auf das sich das FB_SoEReadCommandState_ByDriveRef bezieht, z.B. "P_0_IDN
+ 160" fir P-0-0160

bExecute: Uber eine positive Flanke an diesem Eingang wird der Baustein aktiviert.

tTimeout: Maximale Zeit, die bei der Ausfiihrung des Funktionsbausteins nicht tiberschritten werden darf.

VAR_IN_OUT

VAR _IN OUT
Axis : NCTOPLC AXLESTRUCT; (* reference to NC axis *)
END VAR

Axis: Achsstruktur.

VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
bBusy : BOOL;
bError : BOOL;
eCmdState : E_SoE _CmdState;
iAdsErrId : UINT;
iSercosErrId : UINT;

END VAR

bBusy: Dieser Ausgang wird bei der Aktivierung des Funktionsbausteins gesetzt und bleibt gesetzt, bis eine
Rickmeldung erfolgt.
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bError: Dieser Ausgang wird, nachdem der bBusy-Ausgang zurlckgesetzt wurde, gesetzt, sollte ein Fehler
bei der Ubertragung des Kommandos erfolgen.

iAdsErrild: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den ADS-Fehlercode des zuletzt ausgefiihrten Befehles
iSercosErrld: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den Sercos-Fehler des zuletzt ausgefihrten Befehles
dwAttribute: Liefert das Attribut des Sercos-Parameters.

eCmdState: Liefert den Kommandostatus

eSoE CmdState NotSet =

kein Kommando aktiwv
eSoE CmdState Set =
- Kommando gesetzt (vorbereitet) aber (noch) nicht ausgefihrt

eSoE CmdState Executed =

Kommando wurde ausgefihrt

eSoE CmdState SetEnabledExecuted =
3 - Kommando gesetzt (vorbereitet) und
ausgefihrt

eSoE CmdState SetAndInterrupted =
5 - Kommando wurde gesetzt aber

unterbrochen

eSoE CmdState SetEnabledNotExecuted = 7 -
Kommandoausfiihrung ist noch aktiv

eSoE_CmdState Error =

15

- Fehler bei der Kommandoausfithrung, es wurde in den Fehlerstate
gewechselt

Beispiel

fbReadCommandState : FB SoEReadCommandState;

bReadCommandState : BOOL;

nIdn : WORD;

eCmdState :E_SoE CmdState;

(* NcAxis *)
stNcToPlc AT %I* : NCTOPLC AXLESTRUCT;
IF bReadCommandState THEN

nIdn := P_0_IDN + 160;
fbReadCommandState (
Axis := stNcToPlc,
bExecute := TRUE,
tTimeout := DEFAULT ADS TIMEOUT,
nIdn := nIdn,

eCmdState => eCmdState
)
IF NOT fbReadCommandState.bBusy THEN

fbReadCommandState (Axis := stNcToPlc, bExecute := FALSE);
bReadCommandState := FALSE;
END IF

END_IF
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3.4 Diagnose FBs

3.4.1 FB_SoEReadDiagMessage

FE_SOEREADDIAGMESSAGE

—isMetld : T_AmsMNetld bBusy BOOL—
—{hExecute ; BOOL bError: BOOL—
—tTirmeout: TIME iAdsErdd ; LINTH—
—Auis MCTOPLC_AXLESTRUCT MWAR_IM_OUT) iSercosErld : UINT—

sDiaghessage . 3T_SoE_Sting—
dwaitribute | DWORD—
Axis NCTOPLC_AXLESTRUCT WAR_IN_OUT)I—

Mit dem Funktionsbaustein FB_SoEReadDiagMessage kann die Diagnosenachricht als Sercos-String
(S-0-0095) ausgelesen werden.

VAR_INPUT
VAR INPUT

sNetId : T AmsNetId := '';

bExecute : BOOL;

tTimeout : TIME := DEFAULT ADS TIMEOUT;
END VAR

sNetld: Ist ein String, der die AMS-Netzwerkkennung des PCs enthalt.
bExecute: Uber eine positive Flanke an diesem Eingang wird der Baustein aktiviert.
tTimeout: Maximale Zeit, die bei der Ausfihrung des Funktionsbausteins nicht tUberschritten werden darf.

VAR_IN_OUT

VAR IN OUT
Axis : NCTOPLC AXLESTRUCT; (* reference to NC axis *)
END VAR

Axis: Achsstruktur.

VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
bBusy : BOOL;
bError : BOOL;
iAdsErrId : UINT;
iSercosErrId : UINT;
sDiagMessage : ST_SoE_String;
dwAttribute : DWORD;

END VAR

bBusy: Dieser Ausgang wird bei der Aktivierung des Funktionsbausteins gesetzt und bleibt gesetzt, bis eine
Rickmeldung erfolgt.

bError: Dieser Ausgang wird, nachdem der bBusy-Ausgang zurlckgesetzt wurde, gesetzt, sollte ein Fehler
bei der Ubertragung des Kommandos erfolgen.

iAdsErrld: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den ADS-Fehlercode des zuletzt ausgefiihrten Befehles
iSercosErrid: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den Sercos-Fehler des zuletzt ausgeflihrten Befehles
dwAttribute: Liefert das Attribut des Sercos-Parameters.

sDiagMessage: Liefert die Diagnosenachricht.
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Beispiel

fbDiagMessage : FB SoEReadDiagMessage;
bDiagMessage : BOOL;

sDiagMessage : ST_SoE_String;

(* NcAxis *)
StNcToPlc AT %I* : NCTOPLC_AXLESTRUCT;
IF bDiagMessage THEN

fbDiagMessage (
Axis = stNcToPlc,
bExecute := TRUE,
tTimeout := DEFAULT ADS TIMEOUT,

sDiagMessage=> sDiagMessage
)i
IF NOT fbDiagMessage.bBusy THEN

fbDiagMessage (Axis := stNcToPlc, bExecute := FALSE);
bDiagMessage := FALSE;
END IF

END IF

3.4.2 FB_SoEReadDiagNumber

FB_SOEREADDIAGNUMBER

—zMetld : T_AmsMNetld bBusy: BOOL—
—{hExecute : BOOL bEror: BOOLF—
—tTimeout : TIME iAdsErdd  UINT—
—Axis  MCTOPLC_AXLESTRUCT MWAR_IN_OUT) iSercosErld  LINT—

iDiagMurmber: LUDINTH—
dwaAttribute : DWORD—
Axis  NCTOPLC_AXLESTRUCT MWAR_IN_OUT)—

Mit dem Funktionsbaustein FB_SoEReadDiagNumber kann die aktuelle Diagnosenummer als UDINT
(S-0-0390) ausgelesen werden.

VAR_INPUT
VAR INPUT

sNetId : T AmsNetId := '';

bExecute : BOOL;

tTimeout : TIME := DEFAULT ADS TIMEOUT;
END VAR

sNetld: Ist ein String, der die AMS-Netzwerkkennung des PCs enthalt.
bExecute: Uber eine positive Flanke an diesem Eingang wird der Baustein aktiviert.
tTimeout: Maximale Zeit, die bei der Ausflihrung des Funktionsbausteins nicht tberschritten werden darf.

VAR_IN_OUT

VAR_IN_OUT
Axis : NCTOPLC_ AXLESTRUCT; (* reference to NC axis *)
END VAR

Axis: Achsstruktur.

VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
bBusy : BOOL;
bError : BOOL;
iAdsErrId : UINT;
iSercosErrId : UINT;
iDiagNumber : UDINT;
dwAttribute : DWORD;

END VAR
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bBusy: Dieser Ausgang wird bei der Aktivierung des Funktionsbausteins gesetzt und bleibt gesetzt, bis eine

Rickmeldung erfolgt.

bError: Dieser Ausgang wird, nachdem der bBusy-Ausgang zurlickgesetzt wurde, gesetzt, sollte ein Fehler

bei der Ubertragung des Kommandos erfolgen.

iAdsErrld: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den ADS-Fehlercode des zuletzt ausgefiihrten Befehles

iSercosErrid: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den Sercos-Fehler des zuletzt ausgefiihrten Befehles

dwAttribute: Liefert das Attribut des Sercos-Parameters.

iDiagNumber: Liefert die aktuelle Diagnosenummer.

Beispiel

fbDiagNumber : FB SoEReadDiagNumber;
bDiagNumber : BOOL;

iDiagNumber : UDINT;

(* NcAxis *)
StNcToPlc AT %I* : NCTOPLC AXLESTRUCT;
IF bDiagNumber THEN

fbDiagNumber (
Axis = stNcToPlc,
bExecute := TRUE,
tTimeout := DEFAULT ADS TIMEOUT,

iDiagNumber => iDiagNumber
)
IF NOT fbDiagNumber.bBusy THEN

fbDiagNumber (Axis := stNcToPlc, bExecute := FALSE);
bDiagNumber := FALSE;
END IF

END IF

3.4.3 FB_SoEReadDiagNumberList

FE_SOEREADDIAGMUMBERLIST

—sMetld : T_AmsMetld

— hExecute : BOOL

—tTirmeout : TIME

—piDiagMumber: FOINTER TO ST_ScoE_DiagMumList

bBusy : BOOL
bError: BOOL
iAdsErdd : LINT
iSercosErdd : LINT

—iSize  LIDINT chwAttribute : DWMWORD
—Ais  NCTOPLC_AxLESTRUCT MWaAR_IN_DUT) Axis  NCTOPLC_AXLESTRUCT MWAR_IN_QLUIT)

Mit dem Funktionsbaustein FB_SoEReadDiagNumberList kann eine Historie der Diagnosenummern als

Liste (S-0-0375) ausgelesen werden.

VAR_INPUT

VAR INPUT
sNetId : T AmsNetId := '';
bExecute : BOOL;
tTimeout : TIME := DEFAULT ADS TIMEOUT;
piDiagNumber : POINTER TO ST SoE DiagNumList;
iSize : UDINT;

END VAR

sNetld: Ist ein String, der die AMS-Netzwerkkennung des PCs enthalt.

bExecute: Uber eine positive Flanke an diesem Eingang wird der Baustein aktiviert.

tTimeout: Maximale Zeit, die bei der Ausflihrung des Funktionsbausteins nicht tberschritten werden darf.

piDiagNumber: Zeiger auf Liste der letzten max. 30 Fehlernummern. Die Liste besteht aus aktueller und

maximaler Anzahl von Bytes in der Liste, sowie den 30 Listeneintragen

iSize: Grole der Liste in Bytes (als Sizeof())
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VAR_IN_OUT

VAR IN OUT
Axis : NCTOPLC_ AXLESTRUCT; (* reference to NC axis *)
END VAR

Axis: Achsstruktur

VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
bBusy : BOOL;
bError : BOOL;
iAdsErrId : UINT;
iSercosErrId : UINT;
dwAttribute : DWORD;

END VAR

bBusy: Dieser Ausgang wird bei der Aktivierung des Funktionsbausteins gesetzt und bleibt gesetzt, bis eine
Rickmeldung erfolgt.

bError: Dieser Ausgang wird, nachdem der bBusy-Ausgang zurlckgesetzt wurde, gesetzt, sollte ein Fehler
bei der Ubertragung des Kommandos erfolgen.

iAdsErrld: Liefert bei einem gesetzten bError-Ausgang den ADS-Fehlercode des zuletzt ausgefihrten
Befehles

iSercosErrld: Liefert bei einem gesetzten bError-Ausgang den Sercos-Fehler des zuletzt ausgefuhrten
Befehles

dwAttribute: Liefert das Attribut des Sercos-Parameters.

Beispiel

fbDiagNumberList : FB_SoEReadDiagNumberList;
bDiagNumberList : BOOL;

stDiagNumberList :ST SoE DiagNumList;

(* NcAxis *)
stNcToPlc AT %I* : NCTOPLC_ AXLESTRUCT;
IF bDiagNumberList THEN

fbDiagNumberList (
Axis = stNcToPlc,
bExecute := TRUE,
tTimeout := DEFAULT ADS TIMEOUT,

piDiagNumber:= ADR (stDiagNumberList),
iSize := SIZEOF (stDiagNumberList),

)i

IF NOT fbDiagNumberList.bBusy THEN

fbDiagNumberList (Axis := stNcToPlc, bExecute := FALSE);
bDiagNumberList := FALSE;
END IF

END IF

3.4.4 FB_SoEReadClassXDiag

FE SoEReadClassXDiag
—SNetfa bBusvl—
—bExecute bError—
—iliaglass 1ddsErrId—
—tTimeout iZercosErrId—
—ixis & wClassEDiag—

dwbttributer—

Mit dem Funktionsbaustein FB_SoEReadClassXDiag kann die aktuelle Class 1 Diagnose(S-0-0011) ... Class
3 Diagnose (S-0-0013) als WORD ausgelesen werden. Fir die Auswertung der Class 1 Diagnose als
Struktur ST_AX5000_C1D gibt es eine Konvertierungsfunktion F_ConvWordToSTAX5000C1D. Siehe
Dokumentation TcDrive.lib.
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VAR_INPUT
VAR_INPUT
sNetId : T _AmsNetId := '';
bExecute : BOOL;
iDiagClass : USINT:= 1; (* 1: C1lD (S-0-0011) is default, 2: C2D (S-0-0012), 3: C3D (S-0-0013) ¥*)
tTimeout : TIME := DEFAULT ADS TIMEOUT;
END_ VAR

sNetld: Ist ein String, der die AMS-Netzwerkkennung des PCs enthalt.
bExecute: Uber eine positive Flanke an diesem Eingang wird der Baustein aktiviert.

iDiagClass: Gibt an, welche Diagnose gelesen werden soll. Die Diagnose Parameter kdnnen sich von
Hersteller zu Hersteller unterscheiden. Nicht immer sind alle Diagnose Parameter (C1D ... C3D) oder alle
Bits darin implementiert.

1: Fehler: Class 1 Diag (S-0-0011)

2: Warnungen: Class 2 Diag (S-0-0012)

3: Informationen: Class 3 Diag (S-0-0013)

tTimeout: Maximale Zeit, die bei der Ausfiihrung des Funktionsbausteins nicht tiberschritten werden darf.

VAR_IN_OUT

VAR _IN OUT
Axis : NCTOPLC AXLESTRUCT; (* reference to NC axis *)
END VAR

Axis: Achsstruktur.

VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
bBusy : BOOL;
bError : BOOL;
iAdsErrId : UINT;
iSercosErrId : UINT;
wClassXDiag : WORD;
dwAttribute : DWORD;

END VAR

bBusy: Dieser Ausgang wird bei der Aktivierung des Funktionsbausteins gesetzt und bleibt gesetzt, bis eine
Rickmeldung erfolgt.

bError: Dieser Ausgang wird, nachdem der bBusy-Ausgang zuriickgesetzt wurde, gesetzt, sollte ein Fehler
bei der Ubertragung des Kommandos erfolgen.

iAdsErrild: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den ADS-Fehlercode des zuletzt ausgefiihrten Befehles
iSercosErrld: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den Sercos-Fehler des zuletzt ausgefihrten Befehles
wClassXDiag: Liefert die aktuelle Class X Diagnose.

dwAttribute: Liefert das Attribut des Sercos-Parameters.

Beispiel

fbClassXDiag : FB_ SoEReadClassXDiag;
bClassXDiag : BOOL;

iDiagClass : USINT := 1;
wClasslDiag : WORD;

stAX5000C1D : ST AX5000 C1D;
wClass2Diag : WORD;

(* NcAxis *)
StNcToPlc AT %I* : NCTOPLC AXLESTRUCT;
IF bClassXDiag THEN

fbClassXDiag (
Axis = stNcToPlc,
bExecute = TRUE,
iDiagClass := iDiagClass,
tTimeout := DEFAULT ADS_ TIMEOUT

)i
IF NOT fbClassXDiag.bBusy THEN
fbClassXDiag (Axis := stNcToPlc, bExecute := FALSE);
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bClassXDiag := FALSE;

CASE fbClassXDiag.iDiagClass OF
i3

wClasslDiag := fbClassXDiag.wClassXDiag;
StAX5000C1D := F _ConvWordToSTAX5000C1D(wClasslDiag);
2:
wClass2Diag := fbClassXDiag.wClassXDiag;
END CASE
END IF
END IF

3.5 FBs fur aktuelle Werte

3.5.1 FB_SoERead
FB_SOEREAD

—sMetld : T_AmsMetld bBusy . BOOL—
—nldn : WORD bErrar: BOOL—
—nElement: BYTE iAdsErrld : LUIMNTF
—pDstBuf: DWWORD iSercosErld ; LINT—
—chBufLen : LIDINT chwattribute : DWORD—
—{hExecute : BOOL Axis  NCTOPLC_AXLESTRUCT (WaR_IN_OUT)—
—tTimeout: TIME

—dxis t NCTOPLC_AXLESTRUCT MAR_IN_OLIT)

Mit dem Funktionsbaustein FB_SoERead kann ein Parameter eingelesen werden.

VAR_INPUT
VAR INPUT
sNetId : T AmsNetId := '"';
nIdn : WORD;
nElement : BYTE;
pDstBuf : DWORD;
cbBufLen : UDINT;
bExecute : BOOL;
tTimeout : TIME := DEFAULT ADS TIMEOUT;
sPassword : ST _SoE _String;
END VAR

sNetld: Ist ein String, der die AMS-Netzwerkkennung des PCs enthalt.
nldn: Parameternummer, auf das sich das FB_ SoERead bezieht, "S_0 IDN + 33" fir S-0-0033

nElement: Gibt an, auf welchen Teil des Parameters zugegriffen werden soll, z.B. 16#40 ist der Wert (Value)
des Parameters

EC_SOE_ELEMENT DATASTATE :BYTE :=16#01;

EC_SOE ELEMENT NAME :BYTE :=16#02;
EC_SOE ELEMENT ATTRIBUTE :BYTE :=16#04;
EC_SOE ELEMENT UNIT :BYTE :=16#08;
EC_SOE_ELEMENT MIN :BYTE :=16#10;
EC_SOE _ELEMENT MAX :BYTE :=16#20;
EC SOE _ELEMENT VALUE :BYTE :=16#40;
EC_SOE ELEMENT DEFAULT  :BYTE :=16#80;

pDstBuf: ADR() der Variablen, in die der Wert gelesen werden soll.
cbBufLen: SIZEOF() der Variablen, in die der Wert gelesen werden soll.
bExecute: Uber eine positive Flanke an diesem Eingang wird der Baustein aktiviert.

tTimeout: Maximale Zeit, die bei der Ausflihrung des Funktionsbausteins nicht tberschritten werden darf.
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VAR_IN_OUT

VAR IN OUT
Axis : NCTOPLC_ AXLESTRUCT; (* reference to NC axis *)
END VAR

Axis: Achsstruktur.

VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
bBusy : BOOL;
bError : BOOL;
iAdsErrId : UINT;
iSercosErrId : UINT;
dwAttribute : DWORD;

END VAR

bBusy: Dieser Ausgang wird bei der Aktivierung des Funktionsbausteins gesetzt und bleibt gesetzt, bis eine
Rickmeldung erfolgt.

bError: Dieser Ausgang wird, nachdem der bBusy-Ausgang zurlckgesetzt wurde, gesetzt, sollte ein Fehler
bei der Ubertragung des Kommandos erfolgen.

iAdsErrild: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den ADS-Fehlercode des zuletzt ausgefiihrten Befehles
iSercosErrld: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den Sercos-Fehler des zuletzt ausgefihrten Befehles

dwAttribute: Liefert das Attribut des Sercos-Parameters.

Beispiel
fbRead : FB_SoERead;
bRead : BOOL;

iReadValue : UINT;

(* NcAxis *)
SstNcToPlc AT %I* : NCTOPLC AXLESTRUCT;
IF bRead THEN

nIdn := S 0 IDN + 33;
fbRead (
Axis = stNcToPlc,
nIdn = nIdn,
nElement 16#40,
pDstBuf ADR (iReadValue),

cbBuflen := SIZEOF (iReadValue),
bExecute := TRUE,
tTimeout : DEFAULT ADS TIMEOUT,

);
IF NOT fbRead.bBusy THEN

fbRead (Axis := stNcToPlc, bExecute := FALSE);
bRead := FALSE;
END IF

END IF

3.5.2 FB_SoEWrite

FB_SOEWRITE
—sMetid : T_AmsMetld bBusy: BOOL—
—nldn :WORD bError: BOOL—
—nElement: BYTE iAdsErdd : LINT—
—p=reBuf: DWORD iSercasErld : UINT—
—chBufLen : UDIMNT Axig  MCTOPLC_AXLESTRIUCT (WaR_IN_0UT)—
—{hExecute : BOOL
—tTimeout : TIME
—sPassword . 5T_SoE_String
—duis MCTOPLC AR ESTRUCT (WAR_IN_OUT)
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Mit dem Funktionsbaustein FB_SoEWrite kann ein Parameter geschrieben werden.

VAR_INPUT
VAR _INPUT
sNetId : T _AmsNetId := '';
nIdn : WORD;
nElement : BYTE;
pSrcBuf : DWORD;
cbBufLen : UDINT;
bExecute : BOOL;
tTimeout : TIME := DEFAULT ADS TIMEOUT;
sPassword : ST _SoE String;
END_ VAR

sNetld: Ist ein String, der die AMS-Netzwerkkennung des PCs enthalt.
nldn: Parameternummer, auf das sich das FB_SoERead bezieht, "S_0_IDN + 47" fiir S-0-0047

nElement: Gibt an, auf welchen Teil des Parameters zugegriffen werden soll, z.B. 16#40 ist der Wert (Value)
des Parameters. Meist kann nur auf den Wert schreibend zugegriffen werden, andere Bestandteile des
Parameters sind schreibgeschutzt.

EC_SOE_ELEMENT DATASTATE :BYTE :=16#01;

EC_SOE_ELEMENT NAME :BYTE :=16#02;
EC_SOE ELEMENT ATTRIBUTE :BYTE :=16#04;
EC_SOE_ELEMENT UNIT :BYTE :=16#08;
EC_SOE_ELEMENT MIN :BYTE :=16#10;
EC_SOE_ELEMENT MAX :BYTE :=16#20;
EC_SOE_ELEMENT VALUE :BYTE :=16#40;
EC_SOE ELEMENT DEFAULT  :BYTE :=16#80;

pSrcBuf: ADR() der Variablen, die den zu schreibenden Wert enthalt.

cbBufLen: SIZEOF() der Variablen, die den zu schreibenden Wert enthalt

bExecute: Uber eine positive Flanke an diesem Eingang wird der Baustein aktiviert.

tTimeout: Maximale Zeit, die bei der Ausfiihrung des Funktionsbausteins nicht tiberschritten werden darf.

sPassword: enthalt das Passwort als Sercos-String. Wird z.Z. noch nicht verwendet. Das Passwort muss
mit FB_SoEWritePassword [»_11] geschrieben werden.

VAR_IN_OUT

VAR IN OUT
Axis : NCTOPLC_ AXLESTRUCT; (* reference to NC axis *)
END VAR

Axis: Achsstruktur.

VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
bBusy : BOOL;
bError : BOOL;
iAdsErrId : UINT;
iSercosErrId : UINT;

END_VAR

bBusy: Dieser Ausgang wird bei der Aktivierung des Funktionsbausteins gesetzt und bleibt gesetzt, bis eine
Rickmeldung erfolgt.

bError: Dieser Ausgang wird, nachdem der bBusy-Ausgang zurlickgesetzt wurde, gesetzt, sollte ein Fehler
bei der Ubertragung des Kommandos erfolgen.

iAdsErrld: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den ADS-Fehlercode des zuletzt ausgefiihrten Befehles

iSercosErrid: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den Sercos-Fehler des zuletzt ausgeflihrten Befehles

Beispiel
fbWrite : FB SoEWrite;
bWrite : BOOL;

iWriteValue : UINT;
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sPassword : ST_SoE_String;

(* NcAxis *)
stNcToPlc AT SI* : NCTOPLC AXLESTRUCT;
IF bWrite THEN

nIdn := S 0 IDN + 33;
fbWrite (
Axis = stNcToPlc,
nIdn = nIdn,
nElement = 1lo6#40,
pSrcBuf = ADR (iWriteValue),
cbBufLen = SIZEOF (iWritevalue),
sPassword := sPassword,
bExecute = TRUE,
tTimeout = DEFAULT ADS TIMEOUT,

) 7
IF NOT fbWrite.bBusy THEN

fbWrite (Axis := stNcToPlc, bExecute := FALSE);
bWrite := FALSE;
END IF

END IF

3.5.3 FB_SoEReadAmplifierTemperature

FE_SOEREADAMFLIFIERTEMFERATLURE

—sMetld : T_AmsMetld bBusy: BOOL—
—hExecute  BOOL kEror: BOOL—
—tTimeout: TIME iAdsErrld : LINTR—
—&xis  MCTOPLC_AXLESTRUCT MWAR_IN_OUT) imercosErd : LINTH

fAamplifierTemperature . REAL—
chwedttribute : DWW ORD—
Axig  MCTOPLC_AXLESTRUCT (vaR_IN_0UT)—

Mit dem Funktionsbaustein FB_SoEReadAmplifierTemperature kann die Temperatur des Antriebs
(S-0-0384) eingelesen werden.

VAR_INPUT
VAR _INPUT

sNetId : T_AmsNetId := '';

bExecute : BOOL;

tTimeout : TIME := DEFAULT ADS TIMEOUT;
END VAR

sNetld: Ist ein String, der die AMS-Netzwerkkennung des PCs enthalt.
bExecute: Uber eine positive Flanke an diesem Eingang wird der Baustein aktiviert.
tTimeout: Maximale Zeit, die bei der Ausfliihrung des Funktionsbausteins nicht tberschritten werden darf.

VAR_IN_OUT

VAR IN OUT
Axis : NCTOPLC_AXLESTRUCT; (* reference to NC axis *)
END_ VAR

Axis: Achsstruktur.

VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
bBusy : BOOL;
bError : BOOL;
iAdsErrId : UINT;
iSercosErrId : UINT;
fAmplifierTemperature : REAL;
dwAttribute : DWORD;

END VAR
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bBusy: Dieser Ausgang wird bei der Aktivierung des Funktionsbausteins gesetzt und bleibt gesetzt, bis eine
Rickmeldung erfolgt.

bError: Dieser Ausgang wird, nachdem der bBusy-Ausgang zurlickgesetzt wurde, gesetzt, sollte ein Fehler
bei der Ubertragung des Kommandos erfolgen.

iAdsErrld: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den ADS-Fehlercode des zuletzt ausgefiihrten Befehles
iSercosErrid: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den Sercos-Fehler des zuletzt ausgefiihrten Befehles
dwAttribute: Liefert das Attribut des Sercos-Parameters.

fAmplifierTemperature: Liefert die Antriebstemperatur (z.B. 26.2 entspricht 26.2°C).

Beispiel
fbReadAmplifierTemp :FB SoEReadAmplifierTemperature;
bReadAmplifierTemp : BOOL;

fAmplifierTemperature : REAL;

(* NcAxis *)
StNcToPlc AT %I* : NCTOPLC AXLESTRUCT;
IF bReadAmplifierTemp THEN

fbReadAmplifierTemp (
Axis = stNcToPlc,
bExecute := TRUE,
tTimeout := DEFAULT ADS TIMEOUT,

fAmplifierTemperature=>fAmplifierTemperature
)
IF NOT fbReadAmplifierTemp.bBusy THEN

fbReadAmplifierTemp (Axis := stNcToPlc, bExecute := FALSE);
bReadAmplifierTemp := FALSE;
END IF

END IF

3.54 FB_SoEReadMotorTemperature

FE_SOEREADMOTORTEMFERATURE

—ishetld : T_AmsMNetld bBusy: BOOL—
—hExecute : BOOL bError: BOOL—
—tTimeout : TIKE iSsdsEredd ; LINT—
—duis  MCTOPLC_AXLESTRUCT (WAR_IMN_OUT) iSercosErld  LINT—

fhotarTemperature : REAL—
dwitribute : DWORD—
Axis  NCTOPLC_AXLESTRUCT MWaR_IN_OUT)—

Mit dem Funktionsbaustein FB_SoEReadMotorTemperature kann die Temperatur des Motor (S-0-0383)
eingelesen werden. Falls der Motor keinen Temperatursensor enthalt, steht hier 0.0, heif3t 0.0°C.

VAR_INPUT
VAR INPUT

sNetId : T AmsNetId := '';

bExecute : BOOL;

tTimeout : TIME := DEFAULT ADS TIMEOUT;
END VAR

sNetld: Ist ein String, der die AMS-Netzwerkkennung des PCs enthalt.
bExecute: Uber eine positive Flanke an diesem Eingang wird der Baustein aktiviert.
tTimeout: Maximale Zeit, die bei der Ausfiihrung des Funktionsbausteins nicht tiberschritten werden darf.

VAR_IN_OUT

VAR _IN OUT
Axis : NCTOPLC AXLESTRUCT; (* reference to NC axis *)
END VAR
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Axis: Achsstruktur.

VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
bBusy : BOOL;
bError : BOOL;
iAdsErrId : UINT;
iSercosErrId : UINT;
fMotorTemperature : REAL;
dwAttribute : DWORD;

END_ VAR

bBusy: Dieser Ausgang wird bei der Aktivierung des Funktionsbausteins gesetzt und bleibt gesetzt, bis eine
Rickmeldung erfolgt.

bError: Dieser Ausgang wird, nachdem der bBusy-Ausgang zurlickgesetzt wurde, gesetzt, sollte ein Fehler
bei der Ubertragung des Kommandos erfolgen.

iAdsErrld: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den ADS-Fehlercode des zuletzt ausgeflihrten Befehles
iSercosErrid: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den Sercos-Fehler des zuletzt ausgefiihrten Befehles
dwAttribute: Liefert das Attribut des Sercos-Parameters.

fMotorTemperature: Liefert die Motortemperatur (z.B. 30.5 entspricht 30.5°C). Falls der Motor keinen
Temperatursensor enthalt, steht hier 0.0, heif3t 0.0°C.

Beispiel
fbReadMotorTemp : FB SoEReadMotorTemperature;
bReadMotorTemp : BOOL;

fMotorTemperature : REAL;

(* NcAxis *)
stNcToPlc AT %I* : NCTOPLC AXLESTRUCT;
IF bReadMotorTemp AND NOT bInit THEN

fbReadMotorTemp (
Axis = stNcToPlc,
bExecute := TRUE,
tTimeout := DEFAULT ADS TIMEOUT,

fMotorTemperature=>fMotorTemperature
)
IF NOT fbReadMotorTemp.bBusy THEN

fbReadMotorTemp (Axis := stNcToPlc, bExecute := FALSE);
bReadMotorTemp := FALSE;
END IF

END IF

3.5.5 FB_SoEReadDcBusCurrent

FE_SOEREADDCBUSCURRENT

—ishetld : T_AmsMetld bBusy BOOL—
—hExecute : BOOL bError: BOOL—
—tTimeout : TIME iAdsErld  UINT—
—Axis MCTOPLC_AXLESTRUCT MWAR_IN_QUT) iSercosErld ; UINT—

fDcBusCurrent : REAL—
dwAtribute : DWORD—
Axig MCTOPLC_AXLESTRUCT (WAR_IMN_OUTI—

Mit dem Funktionsbaustein FB_SoEAX5000ReadDcBusCurrent kann der DC-Bus-Strom (S-0-0381)
eingelesen werden.
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VAR_INPUT
VAR_INPUT

sNetId : T _AmsNetId := '';

bExecute : BOOL;

tTimeout : TIME := DEFAULT ADS TIMEOUT;
END VAR

sNetld: Ist ein String, der die AMS-Netzwerkkennung des PCs enthalt.
bExecute: Uber eine positive Flanke an diesem Eingang wird der Baustein aktiviert.
tTimeout: Maximale Zeit, die bei der Ausfiihrung des Funktionsbausteins nicht tUberschritten werden darf.

VAR_IN_OUT

VAR IN OUT
Axis : NCTOPLC AXLESTRUCT; (* reference to NC axis *)
END VAR

Axis: Achsstruktur.

VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
bBusy : BOOL;
bError : BOOL;
iAdsErrId : UINT;
iSercosErrId : UINT;
fDcBusCurrent : REAL;
dwAttribute : DWORD;

END_VAR

bBusy: Dieser Ausgang wird bei der Aktivierung des Funktionsbausteins gesetzt und bleibt gesetzt, bis eine
Rickmeldung erfolgt.

bError: Dieser Ausgang wird, nachdem der bBusy-Ausgang zurlickgesetzt wurde, gesetzt, sollte ein Fehler
bei der Ubertragung des Kommandos erfolgen.

iAdsErrld: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den ADS-Fehlercode des zuletzt ausgefiihrten Befehles
iSercosErrid: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den Sercos-Fehler des zuletzt ausgefiihrten Befehles
dwAttribute: Liefert das Attribut des Sercos-Parameters.

fDcBusCurrent: Liefert den DC-Bus-Strom (z.B. 2.040 entspricht 2.040A).

Beispiel

fbReadDcBusCurrent : FB_SoEReadDcBusCurrent ByDriveRef;
bReadDcBusCurrent : BOOL;

fDcBusCurrent : REAL;

(* NcAxis *)
stNcToPlc AT %I* : NCTOPLC AXLESTRUCT;
IF bReadDcBusCurrent THEN

fbReadDcBusCurrent (
Axis := stNcToPlc,
bExecute := TRUE,
tTimeout := DEFAULT ADS TIMEOUT,

fDcBusCurrent=>fDcBusCurrent
)i
IF NOT fbReadDcBusCurrent.bBusy THEN

fbReadDcBusCurrent (Axis := stNcToPlc, bExecute := FALSE);
bReadDcBusCurrent := FALSE;
END IF

END IF
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3.5.6 FB_SoEReadDcBusVoltage

FE_SOEREADDCEUSWOLTAGE

—sMetld : T_AmsMetld bBusy: BOOL—
—bExecute : BOOL bEror: BOOL—
—itTirmeout: TIME iAdsErld : UINT—
—bduig  MCTOPLC_AXLESTRUCT (WAR_IN_OUT) iSercosErld ; UINT—

f0cBusoltage : REAL—
dwattribute : DWORD—
Axis  NCTOPLC_AXLESTRUCT (WAR_IN_OUT)—

Mit dem Funktionsbaustein FB_SoEReadDcBusVoltage kann die DC-Bus-Spannung des Antriebs
(S-0-0380) eingelesen werden.

VAR_INPUT
VAR _INPUT

sNetId : T AmsNetId := '';

bExecute : BOOL;

tTimeout : TIME := DEFAULT ADS TIMEOUT;
END VAR

sNetld: Ist ein String, der die AMS-Netzwerkkennung des PCs enthalt.
bExecute: Uber eine positive Flanke an diesem Eingang wird der Baustein aktiviert.
tTimeout: Maximale Zeit, die bei der Ausfliihrung des Funktionsbausteins nicht tberschritten werden darf.

VAR_IN_OUT

VAR_IN_OUT
Axis : NCTOPLC_AXLESTRUCT; (* reference to NC axis *)
END VAR

Axis: Achsstruktur

VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
bBusy : BOOL;
bError : BOOL;
iAdsErrId : UINT;
iSercosErrId : UINT;
fDcBusVoltage : REAL;
dwAttribute : DWORD;

END VAR

bBusy: Dieser Ausgang wird bei der Aktivierung des Funktionsbausteins gesetzt und bleibt gesetzt, bis eine
Rickmeldung erfolgt.

bError: Dieser Ausgang wird, nachdem der bBusy-Ausgang zurlickgesetzt wurde, gesetzt, sollte ein Fehler
bei der Ubertragung des Kommandos erfolgen.

iAdsErrld: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den ADS-Fehlercode des zuletzt ausgeflihrten Befehles
iSercosErrld: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den Sercos-Fehler des zuletzt ausgefiihrten Befehles
dwAttribute: Liefert das Attribut des Sercos-Parameters.

fDcBusVoltage: Liefert die DC-Bus-Spannung (z.B. 294.0 entspricht 294.0V).

Beispiel

fbReadDcBusVoltage : FB_SoEReadDcBusVoltage;
bReadDcBusVoltage : BOOL;

fDcBusVoltage : REAL;

(* NcAxis *)
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stNcToPlc AT %I* : NCTOPLC AXLESTRUCT;
IF bReadDcBusVoltage THEN

fbReadDcBusVoltage (
Axis := stNcToPlc,
bExecute := TRUE,
tTimeout := DEFAULT ADS TIMEOUT,

fDcBusVoltage=>fDcBusVoltage

)i
IF NOT fbReadDcBusVoltage.bBusy THEN

fbReadDcBusVoltage (Axis := stNcToPlc, bExecute
bReadDcBusVoltage := FALSE;
END IF

END IF

FALSE) ;
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4 AX5000 spezifische FBs

41 FB_SoEAX5000ReadActMainVoltage

FBE_SOEAXBIDOREADACTHMAINYOLTAGE

—sMetld : T_AmsHetld bBusy  BOOL—
—hExecute : BOOL bErar: BOOL—
—tTimeout : TIME iAdsEreld : LINT—
— s MCTORPLC_AXLESTRUCT MWAR_IMN_CUT) iSercosErrld ; LINT—

dwaAttribute : DWORD—
fAactualbdainvoltage | LREAL—
Axig NCTORPLC_AXLESTRUCT MWAR_IN_OUT)—

Mit dem Funktionsbaustein FB_SoEAX5000ReadActMainVoltage kann der aktuelle Scheitelwert der
Netzspannung des AX5000 (P-0-0200) eingelesen werden.

VAR_INPUT
VAR_INPUT

sNetId : T _AmsNetId := '';

bExecute : BOOL;

tTimeout : TIME := DEFAULT ADS TIMEOUT;
END_VAR

sNetld: Ist ein String, der die AMS-Netzwerkkennung des PCs enthalt.
bExecute: Uber eine positive Flanke an diesem Eingang wird der Baustein aktiviert.
tTimeout: Maximale Zeit, die bei der Ausfiihrung des Funktionsbausteins nicht tUberschritten werden darf.

VAR_IN_OUT

VAR IN OUT
Axis : NCTOPLC AXLESTRUCT; (* reference to NC axis *)
END VAR

Axis: Achsstruktur.

VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
bBusy : BOOL;
bError : BOOL;
iAdsErrId : UINT;
iSercosErrId : UINT;
dwAttribute : DWORD;
fActualMainVoltage : LREAL;

END VAR

bBusy: Dieser Ausgang wird bei der Aktivierung des Funktionsbausteins gesetzt und bleibt gesetzt, bis eine
Rickmeldung erfolgt.

bError: Dieser Ausgang wird, nachdem der bBusy-Ausgang zurlickgesetzt wurde, gesetzt, sollte ein Fehler
bei der Ubertragung des Kommandos erfolgen.

iAdsErrld: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den ADS-Fehlercode des zuletzt ausgefiihrten Befehles
iSercosErrid: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den Sercos-Fehler des zuletzt ausgefliihrten Befehles
dwAttribute: Liefert das Attribut des Sercos-Parameters.

fActualMainVoltage: Liefert den Scheitelwert der aktuellen Netzspannung des AX5000 (z.B. 303.0
entspricht 303.0V ).
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Beispiel

fbReadActMainVoltage : FB SoEAX5000ReadActMainVoltage;
bReadActMainVoltage : BOOL;

fActualMainVoltage : REAL;

(* NcAxis *)

stNcToPlc AT S$I* : NCTOPLC_AXLESTRUCT;

IF bReadActMainVoltage THEN
fbReadActMainVoltage (

Axis := stNcToPlc,
bExecute := TRUE,
tTimeout := DEFAULT ADS TIMEOUT,

fActualMainVoltage=>fActualMainVoltage

IF NOT fbReadActMainVoltage.bBusy THEN

fbReadActMainVoltage (Axis := stNcToPlc, bExecute := FALSE);
bReadActMainVoltage := FALSE;
END IF

END IF

4.2 FB_SoEAX5000SetMotorCtrIWord

FB_SOBEAXEIDOSETMOTORCTRLWORD

—sMetld : T_AmsMNetld bBusy: BOOL—
—bExecute : BOOL bEror: BOOL—
—itTirneout: TIME iAdsErld  UINT—
—bForcelock : BOOL iSercosErrld : LINTH
—{bForcellnlock : BOOL Axig - MCTOPLC_AXLESTRUCT (WAR_IN_OUTI—

—jbuig : MCTOPLC AXLESTRUCT MWAR_IN_OUT)

Mit dem Funktionsbaustein FB_SoEAX5000SetMotorCtrlWord kann das ForceLock-Bit (Bit 0) bzw. das
ForceUnlock-Bit im Motor Control Word (P-0-0096) gesetzt werden, um die Bremse zu setzen oder zu lésen.
Im Normalfall wird die Bremse automatisch tGiber das Enable des Antriebs gehandhabt.

Mit dem ForceLock-Bit kann die Bremse unabhangig vom Enable eingeworfen werden, mit dem
ForceUnlock-Bit kann die Bremse unabhangig vom Enable geldst werden. Bei gleichzeitig gesetztem
ForceLock und ForceUnlock hat das ForceLock (Bremse gesetzt) die hdhere Prioritat.

VAR_INPUT
VAR INPUT
sNetId : T_AmsNetId := '';
bExecute : BOOL;
tTimeout : TIME := DEFAULT ADS TIMEOUT;
bForcelock : BOOL;
bForceUnlock : BOOL;
END VAR

sNetld: Ist ein String, der die AMS-Netzwerkkennung des PCs enthalt.

bExecute: Uber eine positive Flanke an diesem Eingang wird der Baustein aktiviert.

tTimeout: Maximale Zeit, die bei der Ausfliihrung des Funktionsbausteins nicht tGberschritten werden darf.
bForceLock: Bremse unabhangig vom Enable aktivieren.

bForceUnlock: Bremse unabhangig vom Enable I6sen.

VAR_IN_OUT

VAR IN OUT
Axis : NCTOPLC AXLESTRUCT; (* reference to NC axis *)
END VAR

AXxis: Achsstruktur.
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VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
bBusy : BOOL;
bError : BOOL;
iAdsErrId : UINT;
iSercosErrId : UINT;

END VAR

bBusy: Dieser Ausgang wird bei der Aktivierung des Funktionsbausteins gesetzt und bleibt gesetzt, bis eine
Ruckmeldung erfolgt.

bError: Dieser Ausgang wird, nachdem der bBusy-Ausgang zuriickgesetzt wurde, gesetzt, sollte ein Fehler
bei der Ubertragung des Kommandos erfolgen.

iAdsErrild: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den ADS-Fehlercode des zuletzt ausgefiihrten Befehles

iSercosErrld: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den Sercos-Fehler des zuletzt ausgefihrten Befehles

Beispiel

fbSetMotorCtrlWord : FB SoEAX5000SetMotorCtrlWord;
bSetMotorCtrlWord : BOOL;

bForceLock : BOOL;

bForceUnlock : BOOL;

(* NcAxis *)

stNcToPlc AT S$I* : NCTOPLC_AXLESTRUCT;
IF bSetMotorCtrlWord THEN
fbSetMotorCtrlWord (
Axis stNcToPlc,
bExecute := TRUE,
tTimeout : DEFAULT ADS TIMEOUT,
bForcelock := bForcelock,
bForceUnlock:= bForceUnlock

)
IF NOT fbSetMotorCtrlWord.bBusy THEN

fbSetMotorCtrlWord (Axis := stNcToPlc, bExecute := FALSE);
bSetMotorCtrlWord := FALSE;
END IF

END_IF

4.3 FB_SoEAX5000FirmwareUpdate

FE ZoEAXSOOOF irmwarelUpdate

—sNetId i hBusvyi—
—hExecute bErrori—
—sFirmwareVersion ibdsErrIdy—
—sFirmwarePath iZercosErr Idi—
—iRegEc3tate iDiaghunberq—
—tTimeout eFulpdateltatel—
—Axis b iLloadProgress—

shelectedFirmwareFilet—

Mit dem Funktionsbaustein FB_SoEAX5000FirmwareUpdate kann die Firmware des AX5000 Uberprift und
automatisch auf eine bestimme Version (Revision und Build) oder auf das aktuellste Build der konfigurierten
Revision geandert werden.

Zum Updaten wird:

- der konfigurierte Slave-Typ ermittelt, z.B. AX5103-0000-0010

- der aktuelle Slave mit der vorgegebenen Slaveadresse ermittelt, z.B. AX5103-0000-0009

- die aktuelle Slavefirmware ermittelt, z.B. v1.05_b0009

- ein Vergleich der Konfiguration und des gefundenen Slaves, auf Anzahl der Kanale, Strom, Revision,
Firmware ausgefihrt

- der Name des erforderlichen Firmware-Files ermittelt und die Datei gesucht
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- der Firmwareupdate (falls erforderlich) ausfgefirt
- der aktuelle Slave mit der vorgegebenen Slaveadresse erneut ermittelt
- der Slave in den vorgegebenen EtherCAT-State geschaltet

Ein erfolgreicher Update endet mit eFwUpdateState = eFwU_FwUpdateDone, ist der Update nicht
erforderlich, wird diese Uber eFwUpdateState = eFwU_NoFwUpdateRequired signalisiert. Der
Firmwareupdate erfolgt iber den angegeben Kanal (A=0 oder B=1) aus der stDriveRef. Bei zweikanaligen
Geraten kann nur einer der beiden Kanale hierflr verwendet werden. Der andere Kanal signalisiert das Uber
deneFwUpdateState = eFwU_UpdateViaOtherChannelActive bzw. = eFwU_UpdateViaOtherChannel.

Wahrend des Firmwareupdates (eFwUpdateState = eFwU_FwUpdatelnProgress)
signalisiertiLoadProgress den Fortschritt in Prozent.

HINWEIS

Fehlerhaftes Update durch Unterbrechungen

Unterbrechungen wahrend des Updates kdnnen dazu flihren, dass dieses nicht oder fehlerhaft ausgefiihrt
wird. Die Klemme kann danach ohne die passende Firmware moglicherweise nicht mehr verwendet
werden.

Wahrend des Updates gilt:
» Die SPS und TwinCAT durfen nicht gestoppt werden.
* Die EtherCAT-Verbindung darf nicht unterbrochen werden.
» Der AX5000 darf nicht ausgeschaltet werden.

VAR_INPUT
VAR INPUT

sNetId : T AmsNetId;

bExecute : BOOL;

sFirmwareVersion : STRING (20); (* version string vx.yy bnnnn, e.g. "v1.05 b0009" for v1.05 Build
0009 *)

sFirmwarePath : T MaxString; (* drive:\path, e.g. "C:\TwinCAT\Io\TcDriveManager\FirmwarePool"
*)

iRegEcState : UINT := EC DEVICE STATE OP;

tTimeout : TIME := DEFAULT ADS TIMEOUT;
END VAR

sNetld: AMS-NetID der Steuerung (IPC).
bExecute: Uber eine positive Flanke an diesem Eingang wird der Baustein aktiviert.

sFirmwareVersion: Gibt die gewlinschte Firmware-Version in Form von vx.yy_bnnnn an, z.B.
"v1.05_b0009" fir Version v1.05 Build 0009.

Release-Builds:
"v1.05_b0009" fir ein spezifisches Build, zum Beispiel v1.05 Build 0009
"v1.05_b0077?" aktuellstes Build einer vorgegebenen Version, zum Beispiel v1.05
"v1.??_b007??" aktuellstes Build einer vorgegebenen Hauptversion, zum Beispiel v1
"v?.?77_b007??" aktuellstes Build der aktuellsten Version
aktuellstes Build der aktuellsten Version

Kundenspezifische Firmware-Builds:
"v1.05_b1009" flr ein spezifisches Build, zum Beispiel v1.05 Build 0009
"v1.05_b107?" aktuellstes Build einer vorgegebenen Version, zum Beispiel v1.05
"v1.??_b107?" aktuellstes Build einer vorgegebenen Hauptversion, zum Beispiel v1
"v?.?7?_b107?" aktuellstes Build der aktuellsten Version

"v1.05_b8909" fir ein spezifisches Build, zum Beispiel v1.05 Build 8909
"v1.05_b8977?"  aktuellstes Build einer vorgegebenen Version, zum Beispiel v1.05
"v1.??_b8977" aktuellstes Build einer vorgegebenen Hauptversion, zum Beispiel v1
"v?.?7? _b8977" aktuellstes Build der aktuellsten Version

Debug-Builds:
"v1.05_b9009" fir ein spezifisches Build, zum Beispiel v1.05 Build 9009
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"v1.05_b907?" aktuellstes Build einer vorgegebenen Version, zum Beispiel v1.05
"v1.??_b9077?" aktuellstes Build einer vorgegebenen Hauptversion, zum Beispiel v1
"v?.?7?_b907?" aktuellstes Build der aktuellsten Version

sFirmwarePath: Gibt den Pfad fiir den Firmwarepool an, in dem sich die Firmware-Dateien befinden, z.B.
"C:\TwinCAT\lo\TcDriveManager\FirmwarePool".

iReqEcState: Gewiinschter EtherCAT-State nach dem Update (nur wenn tatsachlich ein Update ausgefuhrt
wird). Die States sind in der TcEtherCAT.lib als globale Konstanten definiert.

tTimeout: Da der Firmwareupdate bei groRen EtherCAT-Netzwerken langer dauern kann, wird hier nur der
Timeout fur einzelne interne ADS-Instanzen vorgegeben.

VA

VAR

END

R_IN_OUT
_IN OUT

Axis
VAR

Axis: Achsstruktur.

: NCTOPLC AXLESTRUCT; (*

reference to NC axis *)

VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
bBusy : BOOL;
bError : BOOL;
iAdsErrId : UINT;
iSercosErrId : UINT;
iDiagNumber : UDINT;
eFwUpdateState : E FwUpdateState;
iLoadProgress : INT;

sSelectedFirmwareFile : STRING(MAX STRING LENGTH) ;
"AXSyxx xxxx —-0010 vl 05 b0009.efw" *)
END VAR

(* found firmware file, e.g.

bBusy: Dieser Ausgang wird bei der Aktivierung des Funktionsbausteins gesetzt und bleibt gesetzt, bis eine
Rickmeldung erfolgt.

bError: Dieser Ausgang wird, nachdem der bBusy-Ausgang zurlickgesetzt wurde, gesetzt, sollte ein Fehler
bei der Ubertragung des Kommandos erfolgen.

iAdsErrld: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den ADS-Fehlercode des zuletzt ausgeflihrten Befehles
iSercosErrld: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den Sercos-Fehler des zuletzt ausgefiihrten Befehles

iDiagNumber: Liefert bei gesetztem bError-Ausgang den Antriebsfehler des letzten Firmware-Updates

eFwUpdateState: Liefert den Status der Firmware-Updates. Siehe E FwUpdateState [P_38].

iLoadProgress: Liefert den Fortschritt des eigentlichen Firmware-Update in Prozent.

sSelectedFirmwareFile: Zeigt den Namen der gesuchten Firmware-Datei an.

Beispiel
VAR CONSTANT
iNumOfDrives INT := 2;
END VAR
VAR
fbFirmwareUpdate : ARRAY[1..iNumOfDrives] OF FB SoEAX5000FirmwareUpdate;
stNcToPlc AT &%I* : ARRAY[1l..iNumOfDrives] OF NCTOPLC AXLESTRUCT;
sFirmwareVersion : ARRAY[1..iNumOfDrives] OF STRING(20) (* := 2('vl1.04 b0002")*);
eFwUpdateState : ARRAY[1..iNumOfDrives] OF E FwUpdateState;
sSelectedFirmwareFile: ARRAY[1..iNumOfDrives]OF STRING (MAX STRING_ LENGTH) ;
iUpdateState : INT;
bExecute : BOOL;
sNetIdIPC : T _AmsNetId := '';
sFirmwarePath : T MaxString := 'C:\TwinCAT\Io\TcDriveManager\FirmwarePool';
I : INT;
bAnyBusy : BOOL;
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bAnyError : BOOL;
END_VAR
CASE iUpdateState OF

I]I

stNcToPlc[I]);

0:
IF bExecute THEN
iUpdateState := 1;
END IF
i3
FOR I := 1 TO iNumOfDrives DO
fbFirmwareUpdate[I] (
Axis := stNcToPlc[I],
bExecute := TRUE,
tTimeout := T#15s,
sFirmwareVersion := sFirmwareVersion[I],
sFirmwarePath := sFirmwarePath,
sNetId := sNetIdIPC,
iRegEcState := EC_DEVICE STATE OP,
eFwUpdateState => eFwUpdateState[I],
)i
END FOR
iUpdateState := 2;
23
bAnyBusy := FALSE;
bAnyError:= FALSE;
FOR I := 1 TO iNumOfDrives DO
fbFirmwareUpdate[I] (
Axis := stNcToPlc[I],
eFwUpdateState => eFwUpdateState[I],
sSelectedFirmwareFile => sSelectedFirmwareFile]
)i
IF NOT fbFirmwareUpdate[I].bBusy THEN
fbFirmwareUpdate[I] (bExecute := FALSE, Axis :=
IF fbFirmwareUpdate[I].bError THEN
bAnyError := TRUE;
END IF
ELSE
bAnyBusy := TRUE;
END IF
END FOR
IF NOT bAnyBusy THEN
bExecute := FALSE;
IF NOT bAnyError THEN
iUpdateState := 0; (* OK *)
ELSE
iUpdateState := 3; (* Error *)
END IF
END IF
3:
(* Error handling *)
iUpdateState := 0;
END_CASE
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5 F_GetVersionTcNcDrive

F_GETYERSIONTCHMCDRIME

—n%ersionElement  INT F_GetWersionTcMcDrive - UINT—

Mit dieser Funktion kdnnen Versionsinformationen der SPS-Bibliothek ausgelesen werden.

FUNCTION F_GetVersionTcNcDrive : UINT

VAR INPUT
nVersionElement : INT;
END VAR

nVersionElement : Versionselement, das gelesen werden soll. Mégliche Parameter:
* 1 : major number;
e 2 :minor number;
» 3 : revision number;

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende SPS Bibliotheken
TwinCAT v2.10.0 Build >= 1329 PC or CX (x86) TcDrive.lib, TcEtherCAT.lib,
TWinCAT v2.10.0 Build >= 1329 |CX (ARM) TcUtilities.Lib, TcSystem.lib
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6 E_FwUpdateState

Der E_FwUpdateState beschreibt den Zustand eines Firmware-Updates.

TYPE E_SoE CmdState :(

(* update states ¥*)
eFwU_NoError := 0,
eFwU_CheckCfgIdentity,
eFwU_CheckSlaveCount,
eFwU_CheckFindSlavePos,
eFwU_WaitForScan,
eFwU_ScanningSlaves,

eFwU CheckScannedIdentity,
eFwU_CheckScannedFirmware,
eFwU FindFirmwareFile,
eFwU _WaitForUpdate,

eFwU WaitForSlaveState,
eFwU_StartFwUpdate,
eFwU_FwUpdateInProgress,
eFwU_FwUpdateDone,
eFwU_NoFwUpdateRequired,

(* not updating via this channel *)
eFwU UpdateViaOtherChannelActive,
eFwU_UpdatedvViaOtherChannel,

(* error states ¥)

eFwU _GetSlaveIdentityError g= =1,
eFwU_GetSlaveCountError 8= =2
eFwU_GetSlaveAddrError = =3,
eFwU StartScanError = -4,
eFwU ScanStateError 8= =9y
eFwU_ScanIdentityError g= =@,
eFwU_GetSlaveStateError 3= =7,
erU_ScanFirmwareError := -8,
eFwU FindFileError = -9,
eFwU CfgTypeInNoAX5xxx = -10,
eFwU_ScannedTypeInNoAX5xxx =11,
eFwU_ChannelMismatch s= =12,
eFwU_ChannelMismatch 1Cfg 2Scanned := -13,
eFwU_ChannelMismatch 2Cfg 1Scanned := -14,
eFwU_ CurrentMismatch -15,
eFwU_FwUpdateError := -16,
eFwU RegSlaveStateError g= =17

)i

END_TYPE

Tab. 1: Update-Status

Parameter Beschreibung

eFwU_NoError Initialzustand

eFwU_CheckCfgldentity

Revision)

Einlesen des konfigurierten Slavetypen (Anzahl Kanale, Strom,

eFwU_CheckSlaveCount

Ermitteln der konfigurierten Slaveanzahl

eFwU_CheckFindSlavePos

Suchen der Slave-Adresse im Master-Objektverzeichnis

eFwU_WaitForScan

Warten auf Online-Scan

eFwU_ScanningSlaves

Online-Scan der Slaves

eFwU_CheckScannedldentity

Einlesen des gescannten Slavetypen (Anzahl Kanale, Strom, Revision)

eFwU_CheckScannedFirmware

Einlesen der Firmware-Version

eFwU_FindFirmwareFile

Suchen nach der gewahlten Firmware-Datei

eFwU_WaitForUpdate

Warten auf State des Updates

eFwU_WaitForSlaveState

Ermitteln des EtherCAT Slave-States

eFwU_StartFwUpdate

Starten des Firmware-Updates

eFwU_FwUpdatelnProgress

Firmwareupdate aktiv

eFwU_FwUpdateDone

Firmwareupdate erfolgreich beendet

eFwU_NoFwUpdateRequired

Kein Firmwareupdate erforderlich

38
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Parameter

Beschreibung

eFwU_UpdateViaOtherChannelActi
ve

Update erfolgt Gber den anderen Achskanal

eFwU_UpdatedViaOtherChannel

Update erfolgte tUber den anderen Achskanal

Tab. 2: Update-Fehler

Parameter

Beschreibung

eFwU_GetSlaveldentityError

Einlesen des konfigurierten Slavetypen schlug fehl, siehe iAdsErrid

eFwU_GetSlaveCountError

Ermitteln der konfigurierten Slaveanzahl schlug fehl, siehe iAdsErrid

eFwU_GetSlaveAddrError

Suchen der Slave-Adresse im Master-Objektverzeichnis schlug fehl,
siehe iAdsErrld

eFwU_StartScanError

Starten des Online-Scan schlug fehl, siehe iAdsErrld

eFwU_ScanStateError

Online-Scan schlug fehl, siehe iAdsErrid

eFwU_ScanldentityError

Einlesen des gescannten Slavetypen (Anzahl Kanale, Strom, Revision)
schlug fehl, siehe iAdsErrld

eFwU_GetSlaveStateError

Ermitteln des EtherCAT Slave-States schlug fehl, siehe iAdsErrld

eFwU_ScanFirmwareError

Einlesen der Firmware-Version schlug fehl, siehe iAdsErrld +
iSercosErrld

eFwU_FindFileError

Suchen nach der gewahlten Firmware-Datei schlug fehl, siehe
iAdsErrid

eFwU_CfgTypelnNoAX5xxx

Der konfigurierte Slave ist kein AX5000

eFwU_ScannedTypelnNoAX5xxx

Der gescannte Slave ist kein AX5000

eFwU_ChannelMismatch

Anzahl der konfigurierten bzw. gefundenen Kanale des AX5000
passen nicht zusammen

eFwU_ChannelMismatch_1Cfg_2S
canned

Einkanaliges Gerat konfiguriert, aber zweikanaliges Gerat gefunden

eFwU_ChannelMismatch_2Cfg_1S
canned

Zweikanaliges Gerat konfiguriert aber einkanaliges Gerat gefunden

eFwU_CurrentMismatch

AX5000-Type palit vom Strom her nicht, z.B. AX5103 (3A) konfiguriert
aber AX5106 (6A) gefunden

eFwU_FwUpdateError

Allgemeiner Updatefehler, siehe iAdsErrld

eFwU_ReqSlaveStateError

Umschalten in den gewlinschten EtherCAT-State schlug fehl
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