BECKHOFF

[0-Kontiguration in TwinCAT

FtherCAT-Box-Module

02.09.2020 | Version: 1.1







BEGKHOFF Inhaltsverzeichnis

Inhaltsverzeichnis
TV e T o o SO 5
1.1 Hinweise zur DOKUMENTATION ........ e it e e e e e e e e e e e 5
1.2 SIChErNEItSNINWEISE .....coiiiiiieiii et et e e e et e e e e et e e e e e e nnbeeaeeennnees 6
1.3 Ausgabestande der DOKUMENTAtIoN ..........oooiiiiiiiiii e 7
2 =111 41 ¥ 3V OSSP 8
3 Unterscheidung ONliN€/OFfliNe........ccooiieeciiiiicieii e e s s e s s e e s e e e en s nnn e e e s mnn e e nnnan 9
4 10-Konfiguration offline ........cccciiiiiiiiii i ————— 10
5 10-Konfiguration ONIINE.........ccccciiiieceiiir i ss s ssse e e s s s s s s ssmsnn s e e e e e s se s s s s s smnnnn e e e eenessansansssnnnnnnnnnns 12
6 Konfiguration von EtherCAT P mit TWINCAT ... e 17
A - Y 21 - 1 T 23
T4 SUPPOIT UNA SEIVICE ... oottt et e ettt e e e e e e e e e e e eeaeaeaeaeseseeeneanes 23

IO-Konfiguration in TwinCAT Version: 1.1 3



Inhaltsverzeichnis BECKHOFF

4 Version: 1.1 O-Konfiguration in TwinCAT



BEGKHOFF Vorwort

1 Vorwort
1.1 Hinweise zur Dokumentation
Zielgruppe

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 erfllt.

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 Ankindigung zu Uberarbeiten und zu
andern.

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

Marken

Beckhoff®, TWinCAT®, 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 fiihren.

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.

IO-Konfiguration in TwinCAT Version: 1.1 5
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1.2 Sicherheitshinweise

Sicherheitsbestimmungen

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

Haftungsausschluss

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

Qualifikation des Personals

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

Erklarung der Hinweise

In der vorliegenden Dokumentation werden die folgenden Hinweise verwendet.
Diese Hinweise sind aufmerksam zu lesen und unbedingt zu befolgen!

A GEFAHR

Akute Verletzungsgefahr!

Wenn dieser Sicherheitshinweis nicht beachtet wird, besteht unmittelbare Gefahr fir Leben und Gesundheit
von Personen!

Verletzungsgefahr!

Wenn dieser Sicherheitshinweis nicht beachtet wird, besteht Gefahr flir Leben und Gesundheit von Perso-
nen!

A VORSICHT
Schadigung von Personen!
Wenn dieser Sicherheitshinweis nicht beachtet wird, kbnnen Personen geschadigt werden!

HINWEIS

Schadigung von Umwelt/Geraten oder Datenverlust

Wenn dieser Hinweis nicht beachtet wird, kdnnen Umweltschaden, Geratebeschadigungen oder Datenver-
lust entstehen.

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

(e}
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2 Einfuhrung

Die |0-Konfiguration ist die Voraussetzung fur das Verwenden der Funktionen von 10-Modulen in einem
SPS-Programm. Sie umfasst das Anfligen und Parametrieren von 10-Modulen in TwinCAT.

Diese Schnellstartanleitung beschreibt die grundlegende 10-Konfiguration in TwinCAT 3 fir IO-Module vom
Typ:

» EtherCAT-Box (EPxxxx)

» EtherCAT-P-Box (EPPxxxx)

@ Link
1 Die vollstandige Dokumentation zu TwinCAT 3.
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3 Unterscheidung Online/Offline

Die Unterscheidung Online/Offline bezieht sich auf das Vorhandensein der tatsachlichen I/O-Umgebung
(Antriebe, Klemmen, Box-Module).

Wenn die Konfiguration im Vorfeld der Anlagenerstellung z.B. auf einem Laptop als Programmiersystem
erstellt werden soll, ist nur die "Offline-Konfiguration" mdglich. Dann missen alle Komponenten handisch in
der Konfiguration z.B. nach Elektro-Planung eingetragen werden (wie unter Konfigurationserstellung
TwinCAT - Manuell beschrieben ist).

Ist die vorgesehene Steuerung bereits an das EtherCAT-System angeschlossen, alle Komponenten mit
Spannung versorgt und die Infrastruktur betriebsbereit, kann die TwinCAT Konfiguration auch vereinfacht
durch das so genannte "Scannen" vom Runtime-System aus erzeugt werden. Dies ist der so genannte
Online-Vorgang.

In jedem Fall prift der EtherCAT-Master bei jedem realen Hochlauf, ob die vorgefundenen Gerate der
Konfiguration entsprechen.

Damit die aktuellsten Features/Einstellungen des Masters genutzt werden kdnnen, sollte immer die
aktuellste ESI-Datei heruntergeladen werden. Beachten Sie bitte deshalb den nachfolgenden Hinweis.

® Installation der neusten ESI-XML-Device-Description

1 Der TwinCAT Systemmanager bendtigt zur Konfigurationserstellung im Online- und Offline-Modus
die Geratebeschreibungsdateien der zu verwendeten Gerate. Die Geratebeschreibungen sind die

so genannten ESI (EtherCAT Slave Information) in Form von XML-Dateien. Diese Dateien kdnnen
vom jeweiligen Hersteller angefordert werden bzw. werden zum Download bereitgestellt. Auf der
Beckhoff Website werden die ESI fir Beckhoff EtherCAT-/EtherCAT-P-Gerate bereitgehalten
(http://www.beckhoff.de/german/download/elconfg.htm?id=1983920606140). Die ESI-Dateien sind
im Installationsverzeichnis von TwinCAT (Standardeinstellung: C:\TwinCAT\IO\EtherCAT) abzule-
gen. Beim Offnen eines neuen Systemmanager-Fensters werden die Dateien einmalig eingelesen.
TwinCAT bringt bei der Installation die Beckhoff-ESI-Dateien mit, die zum Erstellungszeitpunkt des
TwinCAT builds aktuell waren. Ab TwinCAT 2.11 und in TwinCAT 3 kann aus dem Systemmanager
heraus das ESI-Verzeichnis aktualisiert werden, wenn der Programmier-PC mit dem Internet ver-
bunden ist (TwinCAT — EtherCAT-Devices — Update Device Description...)

M TinCAT Projectl - Microsoft Wisual Studio Y| Quick Launch {Ctrl+Q) P - B x
FILE EDIT  VMIEWY  PROJECT  EUILD  DEBUG  TWIMCAT | TWIMSAFE PLC  TOOLS  SCOPE  WAMDOWY  HELP

0BTt M| | 5 A Corrgumen =
S BB B e TancaT sy —

Restart TuinCAT (Config kode)

43 3

Solution Explorer > Q1 x
. Reload Dewvices
@ o-a| &=
Scan
Search Solution Explorer (Ctrl +00) P

Toggle Free Run State

I @ Solution "TuinCAT Projectl’ (1 project)

Show Online Dat;
4 naTmeATijectl awy Online Data

Showe Sub Iterns

bl svsTEM =

MOTION M Security Managernent..,

o

Z:F:ETY Access Bus Coupler/IP Link Register...

@ Cot Update Firmuare/EEPROM 3
4 o Shows Realtime Ethernet Compatible Devices..,

File Handling

Selected frern
EtherCAT Devices

Update Device Descriptions fsia ETG Wehsite)..,

* v v -

Reload Device Descriptions

tanage User Defined Whitelist..,

Target Browser

About TwinCAT

tanage User Defined Blacklist...
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A 10-Konfiguration offline
In diesem Teil der Dokumentation wird die manuelle Konfiguration einer EtherCAT-Box/EtherCAT-P-Box in
TwinCAT beschrieben.

1. Offnen Sie im Solution Explorer den Abschnitt ,,I/O*.
2. Rechtsklicken Sie auf ,Devices” und klicken Sie auf ,Add new Item*.

Solution Explorer * 0 x
@& o-a|s =
Search Solution Explorer {Ctrl +0) P~

R Solution 'TwinCAT Projectl’ (1 project)
4 gl TwinCAT Projectl
b |l SYSTEM
MOTION
pLE
0 SAFETY

E C++

&7 Mappings ‘T Add MewItem... Ins
O Add Existing tern.., Shift+Alt+2

Export EAP Config File

N, Scan
Paste Chrl+%
Paste with Links

= Ein Dialogfenster 6ffnet sich.
3. Wahlen Sie im Dialogfenster den Eintrag ,EtherCAT Master® und klicken Sie auf ,OK".

Insert Device IEI

Type: -5 EtheriCAT - Ok
the CA, v 'E‘ F
EtheiCAT Slave
EtherCAT Automation Protocol [Metwork ' ariables]
:| EtherCaT Automation Pratocol via ELEEDT, EtherCAT
iwe5m EtherCaT Simulation
[e-EF Ethermnet
-5 Profibus DP |
[+-zgz Profinet 5
[H-€if CAMopen
=z DeviceMet Target Type
[H-== Ethertet/IP () PC only
-f#f SERCOS interface
10 Beckhoff Lightbus (0 CX only
-~ USB () B anly
(B BAChet —
EECK Al
o Breckhoff Hardware -
Hame: Diewice 1

= Ein Eintrag "Device 1 (EtherCAT)" erscheint unter dem Eintrag "Devices".

10 Version: 1.1 O-Konfiguration in TwinCAT



BECKHOFF

IO-Konfiguration offline

4. Rechtsklicken Sie auf "Device 1 (EtherCAT)" und klicken Sie auf ,Add new ltem*®.

Solution Explorer * 1 X
@ o-a| s -
Search Solution Explorer (Ctrl +0) P~

] Solution 'TwinCAT Projectl’ (1 project)
4 ol TwinCAT Projectl
bl SYSTEM
MOTION
PLC

| SAFETY
IE 4+
4 [FHvo
4 %L Devices
I |
] Image D Add Mew Item... Ins
+3 Image-Info +ﬂ Add Existing Item.., Shift+20E+2,
2 SyncUnits X FRemowve Del
[ Inputs - I
b Qutputs ange Hetd..
B & InfoData Sawe Dewice 1 (EtherCAT) fs...
& .
@’ Mappings Bppend EtherCAT Crmd
Append Dynarmic Container
Online Reset
Online Reload

Online Delete

“u, Scan

Change Id...

Change To 3
H Copy Ctrl+C
M Cut Crl+X

= Ein Dialogfenster 6ffnet sich.

5. Wahlen Sie im Dialogfenster die gewunschte Box, z.B. EPP1322-0001. Klicken Sie auf ,,OK*.

Insert EtherCAT Device @
Search: Mame: Box 1 Multiple: 1 =
Type: B--% Beckhoff Autormation GmbH & Co. kG o~

Fort
#T5 Hygienic [STHZ2xx=] i
ke EtherCAT Infrastiucture comporents
B Etherniet Port Multiplier(CLU 254
Communication Terminals [ELExxx] o
System Couplers .
(@) B [Ethemet)

Terrinal Couplers [BE s, [Luw-B110]
Customer specific Terminals
Parel Couplers =
EJ CouplerEdsmss]
TwinSAFE Coupler
Safety Terminals
= TwinSAFE Fieldbus Boes
q EtherCAT Fieldbus Boxes [EPumsxx]
El% EtherCAT P Fieldbus Boxes [EPPusax]
E|- EtherCAT P Fieldbus Boxes [EPP1 =)
g EPP1004-0061 4 Ch. Dig. Input 24, 3ms, 8 m
-l EPF1008-00071 8 Ch. Dig. Input 24, 3ms, M3
g EPF1008-0002 8 Ch. Dig. Input 24, 3msz, M12
g EPF1008-0022 8 Ch. Dig. Input 24, 3ms, M12
- EPF1018-0001 & Ch. Dig. Input 24, 10z, M3
gl EPP1018-0002 8 Ch. Dig. Input 24, 10z, M12
- EPP1111-0000 1D-5witch
-l EPF1258-0001 8 Ch. Dig. Input 24, 10ps, DC Latch, M3
-l EPP1258-0002 8 Ch. Dig. Input 24, 10ps, DC Latch, M12
= 1EFF 11 3 port Eth TFPg
- EPP1332-0007 3 port EtherCaT P junction, power refreshing
R EPP1342-0007 3 port EtherCAT P junction
- EPP1518-0002 8 Ch.digital multi-function input
-l EPF1803-0021 16 Ch. Dig. [nput 24%, 3ms, M3 2
4 T | 3

m

[ Extended Information [ Shaw Hidden Devices Show Sub Groups

= Ergebnis: Die gewunschte Box wurde angefigt.

IO-Konfiguration in TwinCAT Version: 1.1
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5 10-Konfiguration online

In diesem Teil der Dokumentation wird die Konfiguration einer physisch vorhandenen EtherCAT-/EtherCAT-
P-Box in TwinCAT beschrieben.
Zur Konfigurationserstellung

* muss die reale EtherCAT-/EtherCAT-P- und I0-Link-Hardware (Gerate, Koppler, Antriebe) vorliegen
und installiert sein.

» die Gerate/Module miissen Uber EtherCAT-/EtherCAT-P-Kabel oder |0-Link-Kabel so verbunden sein
wie sie spater eingesetzt werden sollen.

+ die Gerate/Module mussen mit Energie versorgt werden und kommunikationsbereit sein.
* TwinCAT muss auf dem Zielsystem im CONFIG-Modus sein.

Der Online-Scan-Vorgang setzt sich zusammen aus:

» Erkennen des EtherCAT-/EtherCAT-P-Gerates (Ethernet-Port am IPC)

» Erkennen der angeschlossenen EtherCAT-/EtherCAT-P-Teilnehmer. Dieser Schritt kann auch
unabhangig vom vorherigen Schritt durchgeflhrt werden.

* Problembehandlung

Auch kann der Scan bei bestehender Konfiguration zum Vergleich durchgefiuhrt werden.

Erkennen/Scan des EtherCAT-/EtherCAT-P Gerits

Befindet sich das TwinCAT-System im Config-Modus (TwinCAT Icon blau bzw. blaue Anzeige im
Systemmanager) kann online nach Geraten gesucht werden.

E 15:33
22.05.2015

Abb. 1: TwinCAT Anzeige Config-Modus

® Online Scannen im Config Mode
1 Die Online-Suche im RUN-Modus (produktiver Betrieb) ist nicht moglich.

Es ist die Unterscheidung zwischen TwinCAT-Programmiersystem und TwinCAT-Zielsystem zu be-
achten. Das TwinCAT-lcon neben der Windows-Uhr stellt immer den TwinCAT-Modus des lokalen
IPC dar. Im Systemmanager-Fenster wird dagegen der TwinCAT-Zustand des Zielsystems gezeigt.

target system TwinCAT mode

local TwinCAT system mode

Im Konfigurationsbaum bringt Sie ein Rechtsklick auf den Punkt ,1/O Devices* zum Such-Dialog.

12 Version: 1.1 IO-Konfiguration in TwinCAT
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Solution Explorer * 1 X

; Solution 'I0-Link online 5can’ (1 project)
4 Ha [0-Link online Scan

>l SYSTEM
MOTION
PLC
53 SAFETY
E C++
s V0
% D
B 2] Add New fem... Ctrl+Shift+A
il Add Existing Item... Shift+ Alt+A
Export EAP Config File
¥ Scan
4 Paste Ctrl+V

Paste with Links
Abb. 2: Scan Devices

Dieser Scan-Modus versucht nicht nur EtherCAT-/EtherCAT-P-Gerate (bzw. die als solche nutzbaren
Ethernet-Ports) zu finden, sondern auch NOVRAM, Feldbuskarten, SMB etc. Nicht alle Gerate kdnnen
jedoch automatisch gefunden werden.

-

Microsoft Visual Studic ==

HIMT: Mot all types of devices can be found automatically

oK ] [ Abbrechen

Abb. 3: Hinweis automatischer Geratescan

Ethernet Ports mit installierten TwinCAT Realtime-Treiber werden als "RT-Ethernet" Gerate angezeigt.
Testweise wird an diesen Ports ein EtherCAT-Frame verschickt. Erkennt der Scan-Agent an der Antwort,
dass ein EtherCAT-/EtherCAT-P-Gerat angeschlossen ist, wird der Port allerdings gleich als "EtherCAT
Device" angezeigt.

[

1 new I/O devices found

[¥|Device 2 [EtherCAT]  [LAN-Verbindung [TwinCAT -Intel PCI Ethernet Adapter | QK

Cancel

Select All

E Tk g

I nzelect &l

Abb. 4: erkannte Ethernet-Gerate

Far alle angewahlten Gerate wird nach Bestatigung "OK" im nachfolgenden ein Teilnehmer-Scan
vorgeschlagen (siehe nachfolgende Abbildung).

IO-Konfiguration in TwinCAT Version: 1.1 13
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Erkennen/Scan der EtherCAT Teilnehmer

® Funktionsweise Online Scan

1 Beim Scan fragt der Master die Identity Information des EtherCAT-/EtherCAT-P Devices aus dem
Device-EEPROM ab. Es werden Name und Revision zur Typbestimmung herangezogen. Die ent-
sprechenden Gerate werden dann in den hinterlegten ESI-Daten gesucht und in dem dort definier-

ten Default-Zustand in den Konfigurationsbaum eingebaut.

Name
- 1
(EL2E21-0025-1018)

——
Revision

Wourde ein EtherCAT-Device in der Konfiguration angelegt (manuell oder durch Scan), kann das I/O-Feld
nach Teilnehmern/Slaves gescannt werden.

Microsoft Visual Studio 3

Abb. 5: Scan-Abfrage nach dem automatischen Anlegen eines EtherCAT-/EtherCAT-P-Gerates

Die Konfiguration wurde aufgebaut und direkt in den Online-Zustand (OPERATIONAL) versetzt. Das
EtherCAT System sollte sich in einem funktionsfahigen zyklischen Betrieb, wie in der nachfolgenden
Abbildung dargestellt, befinden.

Solution Explorer

k= "
‘3 Solution 'EPP' (1 project) | l | HI EthﬂfC)\TI Onine |CnE-0nl|na|
.| EPP
« ol @ svsTEM No Addr Name State CRC
& MOTION = 1001 Box 1 (EPP1322-0001) oP 0,000
pLC Em2 1002 Box 2 (EPP1002-0002) 0P 0
[E| SAFETY
E C++
+« Fro
4 . Devices
4 == Devicel (EtherCAT)
’: Image
’5 Image-Info
2 SyncUnits
Inputs
W Outputs Actual State: Counter Cycic Queued
@ InfoData [ it | [PreOp | [SafeOp| [ Op | | Send Frames 46711+ 2113
4 mm Box1 (EPP1322-0001)
& InfoDat [ Clear CRC ] [ Clear Frames J [Frames / sec 509 - 13
nrolata Lost Frames 0 - 0
[ ] Box 2 (EPP]UUS'UU‘JE) Tx/Rx Emors i] /0
a’i Mappings

Abb. 6: beispielhafte Online-Anzeige

Zu beachten sind:
+ Alle Boxen sollten im OP-State sein
» "Frames/sec" soll der Zykluszeit unter Berlcksichtigung der versendeten Frameanzahl sein
* es sollen weder GbermaRig "LostFrames"- noch CRC-Fehler auftreten

14 Version: 1.1 IO-Konfiguration in TwinCAT
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Die Konfiguration ist nun fertig gestellt. Sie kann auch wie im manuellen Vorgang beschrieben verandert
werden.

Wie in der nachfolgenden Abbildung sichtbar, wird die angeschlossene EtherCAT-/EtherCAT-P-Box (hier:
EPP1322-0001 und EPP1008-0002) im TwinCAT Baum angezeigt.

General | EtherCAT | P Data | Onii
; Solution 'EPP' (1 project) | | s | o
4wl EPP Name: Box 2 (EPP1008-0002) d: 2
[ svsTEM _
MOTION Object Id: (03020002
PLC Type: EFP1008-0002 & Ch. Dig. Input 24V, 3ms, M12
[ SAFETY
@ c Comment: -
++
a vo
4 % Devices
4 == Devicel (EtherCAT)
*® Image
}. Image-Info [] Disabled Create symbols
5 2 SyncUnits
b Inputs
. [l Outputs
» [ InfoData
4 gmE Box1 (EPP1322-0001)
B InfoData
|'- = Box2 (EPPIOOB%JOOlJl

Abb. 7: Box-Anzeige nach ,Scan for boxes*

Problembehandlung

Beim Scannen kdonnen verschiedene Effekte auftreten.

« es wird ein unbekanntes Gerat entdeckt, d.h. ein EtherCAT-/EtherCAT-P-Device flir den keine ESI-
XML-Beschreibung vorliegt.
In diesem Fall bietet der Systemmanager an, die im Gerat eventuell vorliegende ESI auszulesen.

* Teilnehmer werden nicht richtig erkannt
Ursachen koénnen sein
- fehlerhafte Datenverbindungen, es treten Datenverluste wahrend des Scans auf
- Device hat unglltige Geratebeschreibung
Es sind die Verbindungen und Teilnehmer gezielt zu tberpriifen, z.B. durch den Emergency Scan.
Der Scan ist dann erneut vorzunehmen.

Scan liber bestehender Konfiguration

Wird der Scan bei bestehender Konfiguration angestof3en, kann die reale I/O-Umgebung genau der
Konfiguration entsprechen oder differieren. So kann die Konfiguration verglichen werden.

-

Micresoft Visual Studic ==

:I Configuration is identical

Abb. 8: Identische Konfiguration

Sind Unterschiede feststellbar, werden diese im Korrekturdialog angezeigt, die Konfiguration kann
umgehend angepasst werden.

IO-Konfiguration in TwinCAT Version: 1.1 15
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Check Configuration ] .

Found [bams: Disabla > | Configurad liems:
= Tem3EKI00 [EKT100-0000-0017] == = Tem [EEKI1000 [EK1T100-0000-0017]
M Tem B [ELSI01) [ELS101-0000-1019] — -3 Ten 2 ELS10N) [ELS101-00001019]

B Tem 7 ([EL2521) [EL252100009019)
% Teim 8 [EL3351) (EL3I51-0000:0016]
B Team 9 ELION)

B Tem5[EL2S21] [EL2521-00001006]
W Tem 4 ELAMT)

> Copy Befme »
» Copy Altes

> Copy A »»

B4l

Abb. 9: Beispiel-Korrekturdialog

Es wird empfohlen das Hakchen ,Extended Information“ zu setzen, weil dadurch Unterschiede in der
Revision sichtbar werden.

Farbe Erlauterung
grun dieses EtherCAT-/EtherCAT-P-Device findet seine Entsprechung auf der Gegenseite. Typ und
Revision stimmen Uberein.
blau dieses EtherCAT-/EtherCAT-P-Device ist auf der Gegenseite vorhanden, aber in einer anderen
Revision. Ist die gefundene Revision > als die konfigurierte Revision, ist der Einsatz unter
Berucksichtung der Kompatibilitat moglich. Ist die gefundene Revision < als die konfigurierte
Revision, ist der Einsatz vermutlich nicht maglich. Eventuell unterstitzt das vorgefundene Gerat
nicht alle Funktionen, die der Master von ihm aufgrund der héheren Revision erwartet.
hellblau dieses EtherCAT-/EtherCAT-P-Device wird ignoriert (Button "lgnore")
rot dieses EtherCAT-/EtherCAT-P-Device ist auf der Gegenseite nicht vorhanden.
x
Foud lkems: Disable » | Configurad ltems:
B[ Temn3[EKI100) [EK1100-0000-00017] B JE Tem1 [EK1100] [EK1100-0000-0017]
B Tewn BELSION [ELS101-0000-1079] ~B Tewn 2[ELS101) [ELS101-D000-1015]
LM Teum 7 [ELZSN) [EL2521-D000:1075] LM Tem 5 [ELZ521) [EL2521-0000-107E]
P Tem 8 [EL3351) [EL3351.00000006)

LB Tem 9 [ELIDT)

P Teim B EL2351)
Bl Team 4 [ELIOT)

I¥ Estended Infarmation

Abb. 10: Beispiel-Korrekturdialog mit Anderungen

Sind alle Anderungen tibernommen oder akzeptiert, kdnnen sie durch ,OK* in die reale *.tsm-Konfiguration
Ubernommen werden.

16
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Konfiguration von EtherCAT P mit TwinCAT

6 Konfiguration von EtherCAT P mit TwinCAT

Karteireiter EtherCAT P

Ab TwinCAT 3 Build 4020 verfligt TwinCAT Uber das Tab ,EtherCAT P*. Dieses Tab bietet ein Planungstool,
um Spannungen, Stréme und Kabellangen des EtherCAT-P-Systems zu berechnen. Die nachfolgende
Abbildung zeigt das Tab EtherCAT P wenn kein Device an dem Verteiler-Device angeschlossen ist (A).

Solution Explorer
@ o-a| & =
Search Solution Explover (Ctel +00)

R Solution 'TwinCAT Prajectl’ (1 project)
4 o TwinCAT Projectl
b @l SYSTEM
MOTION
PLC
SAFETY
E C+4+
4 F 10
4 *% Devices
4 === Dewvice 1 (EtherCAT)
j!, Irmage
j!, Image-Info
2 SyncUnits
P Inputs
b Bl OQutputs

(EPP

0001)
B & InfoData
IppInNgs

CAT Projectl # X

EtherCAT | EtherCAT P | Online

Check EtherCAT P System

Actual Woltage (W)

Min Woltage (W)

|Load

Load Type

24.00
24.00

20,40
20,40

Abb. 11: Karteireiter EtherCAT P: Kein Device an Verteiler-Device angeschlossen

Wenn ein Device an dem Verteiler-Device angeschlossen ist (A), konnen Sie im ,EtherCAT P“-Tab des
Device den Aderquerschnitt und die Lange des EtherCAT-P-Kabels einstellen (siehe nachfolgende

Abbildung, B).

Solution Explorer
@ o-a| k=
Search Solution Explorer (Ctrl+{) P -
] Solution TwinCAT Projectl’ (1 project)
4 o] TwinCAT Projectl
b @l SYSTEM
MOTION
&l rLc
I8 SafeTY
E C++
P ﬁ]}'O
4 "% Devices
4 == Device 1 (EtherCAT)

*8 Image

”,.. Irmage-Info
b 2 SyncUnits
[ Inputs
b B Outputs

b B Lofon
4 g Box1(EPP1322-0001)
b & InfoData

B ™ | Box 2 (EPP100S-0001)

AR Il TuinCAT Projectl & X

Input Cable:
Wire Gauge | Lengthim)
12 [awG] <100

Device:

| Genesal | EtheiCAT | Process Data| EtheiCAT P | Online |

Check EtherCAT P Sypstem

Type | Actual Voltage(y)

| Min Woltage(v)

| Load | Load Type

Us 23,94
Up 24,00

20,40
20,40

0,000 [¥1] Sw Regulator

Abb. 12: Karteireiter EtherCAT P: Ein Device an Verteiler-Device angeschlossen

IO-Konfiguration in TwinCAT

Version: 1.1
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Sind drei Devices an den drei Ports des Verteiler-Devices angeschlossen (A), werden diese wie in der
nachfolgenden Abbildung dargestellt, angezeigt.

Solution Explorer
@& o-al &=
Search Solution Explorer {Ctel +0)

fa] Solution 'TwinCAT Projectl’ (1 project)
4 o TwinCAT Projectl
b @l SYSTEM
MOTION
PLC
SAFETY
E C++
4 F0
4 *% Devices
4 == Device L(EtherCAT)
j!, Irmage
j!, Image-Info
2 SyncUnits
Inputs
B Outputs
i lnfollats

TuinCAT Projectl #

@l Box 1(EPP1322-0001)

B & InfoData

b [am Box 2 (EPP2O0E-0001)

b [ Box 3 (EPP2008-0001)
I g Box 4 (EPP1008-0001)

EtheiCAT | EtherCAT P | Online

Device:

Check EtherCAT P System

Type Actual Woltage (W) Min Woltage (W)

| Load Load Type

Us 24.00 20,40
Up 24.00 20,40

Mappings
HC pping

Abb. 13: Karteireiter EtherCAT P: Drei Devices am Verteiler-Device angeschlossen

Sie kdnnen sich die Topologie Ihres EtherCAT-P-Systems [P 22] anzeigen lassen.
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Wire Gauge

Length (m)
Check EtherCAT P
System

Type
Actual Voltage (V)

Min Voltage (V)

Load (A)

Load Type

Auswahl der Aderquerschnittsflache des Kabels welches verwendet werden soll
AWG 22 = 0,34 mm?
AWG 24 = 0,22 mm?

Wire Gauge

22 [AWG)_ ~]
22 [AWG]

24 [AWG]

Angabe der Kabellange die verwendet werden soll

Ist mindestens ein Device an der Steuerung angeschlossen, kann das
angeschlossene EtherCAT-P-System gepriift werden.

Auflistung der beiden Spannungen: Steuerspannung Ug, Lastspannung U,

Die jeweilige Spannung mit der das System versorgt wird, kann manuell
eingetragen werden. Die Default-Einstellung ist 24,00 V.

Die minimale Spannung wird durch das Device vorgegeben und in der ESI-Datei
beschrieben. Nach dieser ist das EtherCAT-P-System auszulegen. Diese
Spannung gilt es nicht zu unterschreiten.

Der Gesamtverbrauch der an den Schnittstellen angeschlossenen Sensoren/
Aktoren kann hier angegeben werden, z.B. 100 mA.

An dieser Stelle kann die Charakteristik der Last, welche an die Devices
angeschlossen wird, ausgewahlt werden. Welche der drei Auswahlmaéglichkeiten
(Sw Regulator, LDO, Resistor) auf lhre Last zutrifft, missen Sie dem
zugehdrigen Datenblatt entnehmen. Im Zweifelsfall wahlen Sie bitte den Default-
Wert ,Sw Regulator” aus.

Sw Regulator: Schaltregler, verbrauchen mehr Energie und bendtigen deshalb
ein effizientes Netzteil.

LDO: Low-Drop-Spannungsregler, haufig ist der Energiebedarf klein und die
Warmeabfuhr stellt kein Problem dar Beispiel: Naherungssensor.

Resistor: elektronische, passive Bauteile Beispiel: Relais, Spule

IL::-ad Type

[Sw Fegulatar -

S Requlator
LDO
Resistaor
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Wenn Sie auf den Button ,Check EtherCAT P System* klicken, werden alle Devices die an Ihrem TwinCAT-
Baum angefligt sind wie nachfolgend dargestellt aufgelistet.

7 EtherCAT P folie ==
Power Supply.  Box 1 [EPF1322-0001) -
Mo, | Marne | Previous | WEIY] | Up(y | Surmn IsER) | Sum Ipid) | Us Load Up Load Us Load Type  |Up Load Type | Cable Lengthim; |Wire Gauge |
1 Box1(EPPL322-0001) 2400 2400 0.00 0irmmd ]
s apnsonn N o e BTt
3 Box 3 (EPPILT4-0003) 16 |omes a3 mam o zsd 0 oworw L Sw Regulator v 0.20 72 (6]
4 Box 4 (EPP2334-0061) 36 |2e | #z6 oass 00 ooofw] L SwRegulator v0.0 72 (6]
o ewneon) ve e 0B [ wo <l oo

Abb. 14: Check EtherCAT P System

No. Automatisch zugewiesene Nummer des Device entsprechend seiner
Position im EtherCAT-P-Strang.

Name Bezeichnung des Device in TwinCAT.

Previous Nummer des vorhergehenden Device im EtherCAT-P-Strang und der
verwendete Ausgangsport (Buchstabe).

Us (V), Up (V) Versorgungsspannungen, die am Eingang eines Device anliegen. Fur
Device No. 1 kénnen die Spannungen manuell eingetragen werden.

Sum Is(A), Sum Ip(A) Summenstréme der Versorgungsspannungen am Eingang des
jeweiligen Device.

Us Load, Up Load Tragen Sie hier die Gesamt-Last an den |O-Ports des Device ein.

Die Einheit dieser Werte wird durch die Auswahl von ,Us Load Type*
und ,Up Load Type* festgelegt.

Us Load Type, Up Load Type  \Wahlen Sie hier die Charakteristik der Lasten [»_19], die an den |O-
Ports des Device angeschlossen sind.

Cable Length (m) Tragen Sie hier die die Lange des EtherCAT-P-Kabels ein, das am
Eingang des Device angeschlossen ist.
Wire Gauge Wahlen Sie hier den Aderquerschnitt des EtherCAT-P-Kabels, das

am Eingang des Device angeschlossen ist.
+ AWG 22 = 0,34 mm?
« AWG 24 = 0,22 mm?

Anwendungsbeispiel mit Problemfall und Problembehebung

In der nachfolgenden Abbildung weist die Planung des EtherCAT-P-Systems kein Problem auf. Alle
Spannungen in der Spalte ,Supply Voltage (V)“ sind griin hinterlegt.

2] EtherCAT P =8 E=R=")
Power Supply  Box 1 (EPP1322-0001) -
Mo, | Marme | Previous | Usiu) | Up(i | Surm Is(R) | Sum Ipid) | Us Load Up Load Us Load Type  |Up Load Type | Cable Lengthim; |Wire Gauge |
1 Box1(EPPL322-0001 2400 2400 0.00 0mmd 7]
2 o v o v EEENEEIRGws ome  [wo  chl o0 s
3 Bax 2 EPPILT4-0002) 2B l335 | Zae paz msod o) O S Regulator x| 100 22 (i) v
4 Box 4 (EPP2324-0061) 3B l330 | 200 pa2e - msoo 0 ooomw] L SwRegulator ¥ 100 22 (i) v
s vo BB a0 RS o o elso sewe

Abb. 15: Check EtherCAT P System ohne Fehler

In der nachfolgenden Abbildung weist die Planung einen Fehler auf. ,Up (V)" der Box 5 unterschreitet
20,4 V. Das entsprechende Feld ist rot hinterlegt. Der Fehler tritt auf, da langere Kabel verwendet
(einstellbar in Cable Length (m)) und zudem AWG 24 anstatt AWG 22 Kabel (einstellbar in Wire Gauge)
verwendet werden.

20 Version: 1.1 O-Konfiguration in TwinCAT



BECKHOFF

Konfiguration von EtherCAT P mit TwinCAT

Jl'| EtherCAT P ... E |
Power Supply.  Box 1 [EPP1322-0001) -
Mo, | Marme | Previous | Usiu) | Up(i | Sum Is(A) | Sum Ipid) | Us Load Up Load Us Load Type  |Up Load Type | Cable Lengthim; |Wire Gauge |
1 Box1(EPPL322-0001 2400 2400 0.00 0mmd 7]
2 o2 o) v [EENEEaeswme ome [ wo  ch o0 o
3 B3 EPPI174-0002) 7B fisne S e T S Regulator x| 5.00 24 (iG] v
4 Boxd (EPP2334-0061) 1B {308 | 240 0ags  msoo oot L SwRegulator ¥ 300 24 (iG] v
5 oo aomseoun v o OO vwes o cloo s

Abb. 16: Check EtherCAT P System Fehlerfall

Es bieten sich die folgenden drei Moglichkeiten das System anzupassen, damit kein Fehler auftritt:
» Eine hohere Spannung einspeisen: Es sind max. 28.8 V mdglich

» Ein EtherCAT-P-Kabel mit einer gréReren Aderquerschnittsflache verwenden (AWG 22 anstatt AWG
24)

* Spannung neu einspeisen
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Topologie des EtherCAT-P-Systems
Sie kénnen sich die Topologie lhres EtherCAT-P-Systems, wie in der nachfolgenden Abbildung beschrieben,
anschauen:

1. Klicken Sie im ,Solution Explorer” auf ,Device 1 (EtherCAT)"

2. Klicken Sie auf den Karteireiter ,EtherCAT*

3. Klicken Sie auf den Button , Topology*

= Die Topologie Ihres EtherCAT-P-Systems wird angezeigt.

Solution Explorer A Al TaiinCAT Projectl & X

fa | °o-a | |- General I Adapted | EtheCAT | Wnline I CcE - Online

Search Solution Explorer (Ctrl+0) L~ 2

Metd:

B Solution ‘TwinCAT Projectl’ (1 project)
4 Iila TuinCAT Prajectl [ Export Configuration File... ]
bl SYSTEM

MAOTION 3 Spnc Unit Assignment. .

[ Topalogy... ]

= 10.1.40.108.2.1 [ Advanced Settings... ]

(| SAFETY
E Cas+
4 EEO ) 5| Topology E'@

= LEwilE - - -
4 == Device 1(EtherCAT) YWiews  Offline  Online
=Lt Offline Configuration

&+l
I -Inf
D Image-Info ﬂ == e

2 SyncUnits

Inputs

B Outputs

& InfoData

i Box 1(EPP1322-0001)

[ InfoData

b g Bow2 (EPPLO02-000L)

P g Box 3 (EPP1008-0002)
b g Box 4 (EPP1018-0002)

&% Mappings

Abb. 17: Beispiel: Drei Devices sind an den drei Ports des Verteiler-Devices angeschlossen.
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7 Anhang

71 Support und Service

Beckhoff und seine weltweiten Partnerfirmen bieten einen umfassenden Support und Service, der eine
schnelle und kompetente Unterstiitzung bei allen Fragen zu Beckhoff Produkten und Systemlésungen zur
Verfligung stellt.

Beckhoff Support

Der Support bietet Ihnen einen umfangreichen technischen Support, der Sie nicht nur bei dem Einsatz
einzelner Beckhoff Produkte, sondern auch bei weiteren umfassenden Dienstleistungen unterstuitzt:

« Support
* Planung, Programmierung und Inbetriebnahme komplexer Automatisierungssysteme
» umfangreiches Schulungsprogramm fir Beckhoff Systemkomponenten

Hotline: +49(0)5246 963 157
Fax: +49(0)5246 963 9157
E-Mail: support@beckhoff.com
Beckhoff Service

Das Beckhoff Service-Center unterstitzt Sie rund um den After-Sales-Service:
» Vor-Ort-Service
* Reparaturservice
» Ersatzteilservice
* Hotline-Service

Hotline: +49(0)5246 963 460
Fax: +49(0)5246 963 479
E-Mail: service@beckhoff.com

Weitere Support- und Serviceadressen finden Sie auf unseren Internetseiten unter http://www.beckhoff.de.

Beckhoff Firmenzentrale
Beckhoff Automation GmbH & Co. KG

Hulshorstweg 20

33415 Verl

Deutschland

Telefon: +49(0)5246 963 0
Fax: +49(0)5246 963 198
E-Mail: info@beckhoff.com

Die Adressen der weltweiten Beckhoff Niederlassungen und Vertretungen entnehmen Sie bitte unseren
Internetseiten:

http://www.beckhoff.de

Dort finden Sie auch weitere Dokumentationen zu Beckhoff Komponenten.
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