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BEGKHOFF Vorwort

1 Vorwort

1.1 Hinweise zur Dokumentation

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

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

Das Fachpersonal ist verpflichtet, stets die aktuell gultige 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
weiterentwickelt.

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 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 geschutzt, 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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Vorwort BECKHOFF

1.2 Zu lhrer Sicherheit

Sicherheitsbestimmungen

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

Haftungsausschluss

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

Qualifikation des Personals

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

Signalworter

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

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

Warnungen vor Personenschaden

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

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

A VORSICHT

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

Warnung vor Umwelt- oder Sachschéaden

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

Information zum Umgang mit dem Produkt

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

6 Version: 2.1 AX2000
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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.

AX2000 Version: 2.1 7
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Einen AX2000 neu Einbinden BEGKHOFF

2 Einen AX2000 neu Einbinden

@ Diese Dokumentation ist nur eine zusétzliche Hilfe und kein Ersatz fiir die Montage- und
Installationsanleitung! Sie zeigt die ersten Schritte der Einbindung und der Konfiguration des
Digitalen Servoverstarkers AX2000 von Beckhoff.

In den Beispielen wird der Motor ohne Last eingebunden. Der Motor kann sich frei drehen.

Far die weitere Inbetriebnahme im eingebauten Zustand lesen Sie bitte das Kapitel Erste Schritte.
Informationen Uber die AX2000-Software erhalten Sie in der Dokumentation Quickstart.

Bitte beachten Sie bei der Inbetriebnahme unbedingt die Sicherheitshinweise.

Download des Beispielprogramms: AX2000DEMO.PRO unter Schritt 4 [»_30].

2.1 Schritt 1: Einbinden der Schnittstellenkarten

Die Schnittstellenkarte FC2001 und den AX2000 neu in den System Manager Einbinden.

FC2001 / FC2002

Auswahlen des E/A Gerates durch betatigen der rechten Maustaste auf dem Symbol "E/A - Konfiguration™
-->"E/A Geréte".

8 Version: 2.1 AX2000
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Einen AX2000 neu Einbinden

T Unbenannt - TWIinCAT System Manager

Datei Bearbeiten Aktionen  Ansicht  Optionen 7

DeeH Sk B8 8|8

a Echtzeit - Konfigurakion | Muran
B NC - Konfiguration
- §A 5Ps - Konfiguration
----- ﬁ Mocken - Konfiguration

El. E/& - Konfiguration

Betatigen des Symbols "Gerat Anfiigen...".

Datei Bearbeiten  &ktionen  Ansicht  Optionen 7

DeeH Sk & 2R84

- B Echtzeit - Konfiguration | Murr
B NC - Konfiguration
3R =Ps - Konfiguration

IR Nocken - Konfiguration

El. Ef& - Konfiguration

5" Gerat Importieren. .

s Gerate Suchen...

E Einfligen Shrg+Y

BB Einfiigen mit Yerkn,  Al+Strg+y
I

Auswahlen der Buskarte die in Threm IPC steckt. (In diesem Beispiel wird die Beckhoff Lightbus Karte C1220
verwendet.)

Die Auswabhl erfolgt durch Doppelklick der Angewahlten Karte "ll/O Lightbus FC200x, PCI" oder Uber den
Butten "Okay".

AX2000 Version: 2.1
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Einfiigen eines E/A-Gerdtes

Tup: =B Beckhoff Lightbus
S8 11/0 Lightbus C1220, 154

- E3 1170 LightbuyEC200%, PCI

{ ﬂ [1/0 Lightbw 00 [2 Telegramme]
+-E§ Profibuz DP

- EF Interbuz-5

--m CAMopen

- E8 DeviceNet

+-E§ SERCOS interface

- E8 Ethemet

- B Verschisdenes

Mame: Gerat 1

Um den AX2000 an die Feldbuskarte anzubinden, werden wieder die gleichen Schritte wie zuvor ausgefuhrt.
Auswahlen der E/A Box durch Betatigen der rechten Maustaste auf dem Symbol:

"E/A - Konfiguration" --> "E/A Gerate" --> "Gerat 1 (FC200x)" --> "Box Anfligen...".

LT Unbenannt - TwinCAT System Manager

Datei Bearbeiten Akkionen  Ansicht  Optionen ¢

LEeed EE +BE2| #Ae
+- B Echtzeit - Konfiguration -
BB NC - Konfiguration Allgerrsin I
B 3PS - Konfiguration
-9 Nocken - Konfiguration Harne:
= Eja - Korfiguration To:
; - ies
=B E/fA Gerste
oE-ET ¥ ek

. Bruchstellentest
Parity Check...
Parity Reset

‘B =erit Exportieren... 3 I ;

ﬁ“‘ Box Importieren. ..

CI,"E Ausschneiden Skrg+¥
Kopieren Skrg+C
E Einfligen Shrg+h

B Einfiigen mit Yerkn,  Al+Strg+y

" Disabled

Die Auswabhl erfolgt durch Doppelklick der Angewahlten Box "AX2000 Antrieb (Lightbus)" oder tber den
Butten "Okay".

10 Version: 2.1 AX2000



BEGKHOFF Einen AX2000 neu Einbinden

[ Unbenannt - TwinCAT System Manager

Datei  Bearbeiten  Akkionen  Ansicht  Optionen 7

D | & ¢ BRRR| M

+- B Echtzeit - Konfiguration

ga v B W BEQ 2 [er]e

18 N - Korfiquration Aligemein | FC200x | DPR&M (Onine |
' SPS - Konfiguration =
B Nocken - Konfiguration Hame: |Gerdt 1 (FC200]

El. E/A - Konfiguration
- B8 E/A Gerite
 -EE Gerdt 1 (FC200x) Eommentz

i"% Zuordnungen

Tvp: (11D Lightbus FC200x, PCI

Einfiigen eines E/A-Gerdtes

Top: | T BE2020 [economy pluz fieldbus coupler. Lighthus)
et BC2000 (Bus Contraller. LightB s)
- |Peie-B 200 [compact box, LightB us]
B | Lwee-B 200 [coupler bow, LightBuz)
M |Lp-C200 [ple: b, LightBusz]
B CP10w1 [Folientazten 8 Fanal, Light-Busz)
-8 Allgemeine 32-bit Box
-8 2400
-8 W 3IT20-001/84 3100 M 3200 Ink. Encoder
-8 M3120-002 Inkremental Encoder [2 F.anale]
-8 M3120-003 Inkremental Encoder [3 K.anale]
-8 M3120-004 Inkremental Encoder [4 K.anale]
----- &, 13000 Absolut-E ncoder
-8 M2510 Analog Eingang [2-K.anal]
----- j C1120 Slave Maodul [im 55-F ack)
-] 22000 Antrieh fighthuz)
- # TRS

L4]

M armne:; |Eh:.:-: 1

Jetzt ist die Hardware des AX2000 eingebunden.

Unter "Name:" kann der Name der Achse frei vergeben werden. (z.B. Hubachse Greifer 1 Station 1)

£ Unbenannt - TwinCAT System Manager

Dakei  Bearbeiten  &ktionen  Ansicht  Optionen  #

NS SH SR+ ERR (5| aFR %% BQ R
[+]- Echkzeit - Konfi ki .
+g e - Konfiguration Aligemein | 42000 | ADS/4MS | Oniine |
BA 5Ps - Konfiguration
- BB Mocken - Konfiguration Hame: IE':'” 1 [Ae2000]

= £/ - Konfiguration Tvp: 2242000 Antrieb [Lightbus]
=B E/A Gerdte
= ER Gerdt 1 (C1220) K.omments

“-=fm Gerdt 1-Prozefiabbild
- &1 Eingange
+- §l Ausginge
=] Box 1 (A%2000)
- T Eingange
‘l Ausgange [T Dizabled
- End-Klemme (KL9010) -
@ Zuordnungen

AX2000 Version: 2.1 1
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BECKHOFF

Allgemein | 42000 | ADS/4MS | Oniine |

Name: [Hubachse Greifer 1 Station 1 x i i

Typ: I-‘l'-XEEIEIEI Antrieb [Lightbus)

F.omment: :I
[ Disabled Symbole erzeugen [T

o

Spatestens nach jedem Schritt sollten Sie |hr Projekt speichern!

. Unbenannt - TwinCAT System Ma

Datei  Bearbeiten ﬁ.ktiu:uﬁen"’ rflcht

- IR Nocken - Konfiguration

Weiter geht es mit dem 2. Schritt [P 12].

2.2 Schritt 2: NC Task Anfuigen

Auswahlen des NC Task durch Betatigen der rechten Maustaste auf dem Symbol "NC - Konfiguration™ und

Betatigen des Buttons "Task Anfiigen..." .

T Unbenannt - TwinCAT System Manager

Datei Bearbeiten  Akbiomnen  Ansicht  Optionen

D d &k & B RS | dHb

Bl Echizeit - KonFiguration

Task Anfigen. ..

B8 Nocken - Konfiguratid

= Efa - Konfiguration
=B Efa Gerdte
- E Gerat 1 (C1220)

== Gerit 1-Prozefabhbild

E
E

- % Eingange
- @] Ausgange

E

Eintragen des Namens des NC -Task’s. Der Name kann frei vergeben werden.

-] Box 1 (420000

“gB Fuordnungen

Bestatigen mit dem Button "Okay".

12

Version: 2.1
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BEGKHOFF Einen AX2000 neu Einbinden

[ Unbenannt - TwinCAT System Manager
Datei  Bearbeiten  Aktionen  Ansicht  Optionen 7

ga v A | | B Q2

D@Ed &k & 5BBR|H

a Echtzeit - konfiguration
BB N - Konfiguration

Einfiigen einer Task x|

M arme:; MEC-Tazk 1 =

K.ommentar; Ahbbru

SicherheitsmaRnahme Uberwachung bei Tasklaufzeitiiberschreitung

Zu Diagnose- und Analysezwecken sollte die Uberwachung der Tasklaufzeitiiberschreitung aktiviert sein.
Inhaltlich hat diese Uberwachung keinen Einfluss, aber falls es einmal zu einer unerwarteten
Tasklaufzeitliberschreitung kommen sollte, wird hierauf mit einer Meldebox und einem zusatzlichen Eintrag

in der Ereignisanzeige reagiert.

Diese Sicherheitsfunktion wird eingeschaltet unter "NC-Task1 SAF" durch Anklicken der Checkbox
"Warnung bei Uberschreitung™.

T Unbenannt - TwinCAT System Manager
Datei EBearbeiten Akkionen  Ansicht  Optionen 7

DESH| S0 22 (M avdd ¥ BQ a2 e €D ?
a_ Echtzeit - Konfiguration : :
=T MC - KonFiguration Vs | HEta'”I Elnllnel
Taskname: [HC-Task 1 S4F Pot: |50 =
— V| Auta-Start — Optiohen
; Prioritat: 1 = I 140 am T agkanfan
- Achse 1 - I = ; ?
-4, Achse 1_Enc Zyklusticks: |2 = 2000 ms [T Disable
i-2] fchse 1_Dri .
:;1! P.Eh:: 1:-:?:8 [farnung bei Uberschreitung [~ Symbole erzeugen
%T Eingange e [T Extermn synchronisieren
... fnensEmma

Und danach durch Anklicken der Checkbox "Messagebox".

AX2000 Version: 2.1 13
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BECKHOFF

Tazk |F|etair'|| Elnlinel

T azskname: INE-T azk 1 5AF

Port: |5D1

= v | Ato-Start

Prioritat: [4 =

Eyklusticks: |2 ::I |2. Q00

¥ wiarnung bei Oberschreitung

— Optianen
¥ 1/0 am T askanfang

s ™ Dizable
[~ Symbole erzeugen

™| Extern synchronizieren

SAF = Satz Ausflihrungs- Task

Prioritat:
Zyklusticks:
Warnung bei Uber.:

Messagebox:

Optionen
I/O am Taskanfang:

Disable:

Symbole erzeugen:

Einschalten. ( ¥i| )

Einschalten. ( &)

Die Default Einstellung sollte nicht geandert werden. (4 )
Die Default Einstellung sollte nicht geandert werden. ( 2)

Die Default-Einstellung sollte nicht geéndert werden. ( k)
Die Default-Einstellung sollte nicht geandert werden. ( (| )

Die Default-Einstellung sollte nicht geandert werden. ( [ )

Wird nur fiir die Anzeige im Scope oder in der Visualisierung benétigt und sollte
nur eingeschaltet werden wenn es bendtigt wird. (Ressourcen)

Sicherheitsmassnahme Uberwachung bei Tasklaufzeitiiberschreitung

Zu Diagnose- und Analysezwecken sollte die Uberwachung der Tasklaufzeitliberschreitung aktiviert sein.
Inhaltlich hat diese Uberwachung keinen Einfluss, aber falls es einmal zu einer unerwarteten
Tasklaufzeitliberschreitung kommen sollte, wird hierauf mit einer Melde-Box und einem zusatzlichen Eintrag

in der Ereignisanzeige reagiert.

Diese Sicherheitsfunktion wird eingeschaltet unter "NC-Task1 SVB" durch Anklicken der Checkbox

"Warnung bei Uberschreitung".

174 Unbenannt - TwinCAT System Manage

Datei Eearbeiten  Aktionen  Ansicht  Optionen ?

DeEH Sk » B E8| H

s BB W B AR welet | & P

=Bl Echtzeit - Konfiguration
=18 MC - Kanfiguration
=-[B1 NC-Task 1 SAF

e NC-T

[—]! SPS - Konfiguration
MBS AXZ000DEMO
ioom B2000DEMO-ProzeRabbild

E| Standard
&1 Eingange

SVB = Satz Vorbereitungs- Task

Task I Orline I

Taskname: INE-Task'l SWB

= Auta-Start

Pricritat: fa
Znklusticks: 10

warmung bei Uberschreitung

ezzageboy

Eort: |5'| 1

— Ophionen

[T Extem synchronisiersh

14
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Einen AX2000 neu Einbinden

Prioritat:
Zyklusticks:
Warnung bei Uber.:

Messagebox:

Optionen
Disable:

Symbole erzeugen:

Einschalten. ( i)

Einschalten. ( i )

Die Default-Einstellung sollte nicht geandert werden. ( 8 )
Die Default-Einstellung sollte nicht geandert werden. ( 10 )

Die Default-Einstellung sollte nicht geandert werden. ( | )

Die Default Einstellung sollte nicht geandert werden. ( L1 )

Wird nur fiir die Anzeige im Scope oder in der Visualisierung bendtigt und sollte nur
eingeschaltet werden wenn es benétigt wird. (Ressourcen)

Als nachstes wird die Achse Angefiigt. Durch betatigen der Rechten Maustaste auf dem Symbol "Achsen™
und betatigen des Buttons "Achse Anfiigen..." .

T Unbenannt - TwinCAT System Manager

Datei Bearbeiten  Akbionen  Ansicht

¥

D H| &S| & B RS |dHh

ga v o &

L

a Echtzeit - Konfigurakion
EI' M - Konfigurakion
=-[B1 NC-Task 1 SAF

- MC-Task 1 SYE

adm NC-Task 1-Prozefabhbild
-

S 1D Andern,

+- ] Eingange

- @ Ausgange

_ -] Box 1 (Ax2000)
‘&8 Zuordnungen

Es muss der Typ: "Kontinuierliche Achse (inkl. SERCOS)" ausgewahlt sein.

Allgemein I Orline |

Marmne: I.-'-‘-.::hsen
Typ: IN C-Achzenliste

K.omment:z

[T Dizabled

Hier sollte unter "Name:" der gleiche Name der Achse eingetragen werden wie vorher in Schritt 1. (z.B.

Hubachse Greifer 1 Station 1)

Mit dem Button "Okay" wird die NC-Achse eingeflugt.

AX2000

Version: 2.1
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R Unbenannt - TwinCAT System Manager

Datei  Bearbeiten  Aktionen  Ansicht  Optionen 7

el &k &+ =288 H

ﬂ Echtzeit - Konfiguration
EI' M - Konfiguration
=-[B1 MC-Task 1 SAF

------ MC-Task 1 SYE Hame:

ga v & &

Allgemein | Orlife |

W | BQ 200" @

I.ﬁ.chsen

=4 NC-Task 1-Prozefabbild gh [NE-&chseniiste
- Shae Aichsen

- 5P5 - Konfiguration
----- BER Mocken - Konfiguration
= Efa - Konfiguration
= B8 EJA cerate = ol
=1- B8} Gerat 1_!{':122':':' Tup: K.ontinuieriche &chse (inkl. SE j i
~=¥= Gerat 1-Prozef
|- &1 Eingange
- @ Ausgange
: -2 Box 1 (AX2000
‘g8 Zuordnungen

Einfiigen einer NC-Achse

M ame: Okay

E K.ommentar:

Jetzt beginnt die Konfiguration der Achse.

T Unbenannt - TwinCAT System Manager

Datei Bearbeiten Akktionen Ansicht  Cptionen  #

NEGHE| &6 $RRP M as/dd =~ 2Q 8 wele & 2

- Echtzsit - Konfiguration : : : . - -
EI' MC - Konfiguration Allgemein | Elnstellungenl Qloball Qpnamlkl inlnel Eunktu:unenl Eopplungl Kampenzation

-1 MC-Task 1 SAF . S

; NC-Task 1 SVB M arme: IHubachse Greifer 1 Statmﬁ‘g Id; I'l

--=fa NC-Task 1-Prozefiabbild Typ: [Kantinuieriche Achse finkl E&}

-3t Achsen

EIH- Hubachse Greifer 1 Station 1 Kamme ﬂ

“. Hubachse Greifer 1 Skation 1_Enc
-] Hubachse Greifer 1 Station 1_Drive
h Hubachse Greifer 1 Station 1_Ctrl
%T Eingange ﬂ
- §l Ausgange

EI! SP5 - Konfiguration [T Disabled Symbale erzeugen [
-1 AXZ000DEMO

Symbole erzeugen: , . . .
Die Default Einstellung sollte nicht gedndert werden. ( | )

Wird nur fur die Anzeige im Scope oder in der Visualisierung benétigt und sollte nur
eingeschaltet werden wenn es bendtigt wird. (Ressourcen)

o
Spatestens nach jedem Schritt sollten Sie Ihr Projekt speichern!

. Unbenannt - TwinCAT System Ma

Datei  Bearbeiten P.ktiu:uﬁan"’ rdcht

O & @
- Bl Echtzeit -
o8l NC - Konfigu

g8 5PS - Konfigu
o TE Nocken - Konfiguration

Weiter geht es mit dem 3. Schritt [»_17] Konfiguration der AX2000.

16 Version: 2.1 AX2000



BEGKHOFF Einen AX2000 neu Einbinden

2.3 Schritt 3 Konfiguration des AX2000

2.3.1 Schritt 3: Ausschalten des Experten-Modus

Fir die Erstinbetriebnahme sollte der Experten Modus ausgeschaltet sein. Dadurch wird die Anzahl der
Parameter auf die unbedingt notwendigen reduziert.

Der Experten Modus wird ausgeschaltet durch das Betatigen der linken Maustaste Uber "Ansicht" und dem
Button "Experten Modus".

[ Unbenannt - TwinCAT System Manager

Datei  Bearbeiten  Akbionen  Ansi Cptionen 7

DESwlE &0 4 52| 8

- Bl Echtzeit - Konfiguration
=88 NC - Konfiguration
=-[B1 NC-Task 1 SAF

L= S 14 =i

LT Unbenannt - TwinCAT System Manager
Datei Bearbeiten  Aktionen | Ansicht  Optionen 7

el & & v symbolleiste

|7 Skatusleiste

(¥

E Echtzeit - Konfiguration _ -
=88 MC - Konfiguration Spiitten El

E NC'TEISkl SAF E ingE Lﬂgger F'.USQEI':'E
i MC-Task 1 SWE

.ad NC-Task 1-Proz (Q, Zeige Watch Fenster
E‘i"‘_a Ach=en 4]@ Zeige aktuelle Echtzeitauslastung

=B “8H bachse ¢ ) i
-4, Hubach: I@ Zeige Online Daten

"i*_ll Hubach: E Zeige Unkter-variablen

oder

L]
direkt Uber den Button " lE "in der Hauptleiste.

T Unbenannt - TwinCAT System Manager

Datei  Bearbeiten  Akkionen  Ansichk  Opkionen 7

e E =G & BES A

ﬂ Echtzeit - Konfiguration
=-H8 MC - Konfiguration

e v B BQ 2ol @@ ?

Allgemein I Einstellungenl EIDI::aII Ql,lnamikl ininel Fun nI K.op

17 Unbenannt - TwinCAT System Manager

Datei Bearbeiten  Akkionen  Ansicht  Opkionen 7

LeeE =G &8 ESE M

a Echtzeit - Konfiguration
=T MC - Konfiguration

ga v B | B Q2"

Allgemein | Einstellungenl EIDI::aII Qynamikl Onilik

Weiter geht es mit dem Schritt 3.1 [»_18] Einstellungen.

AX2000 Version: 2.1 17
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2.3.2 Schritt 3.1: Einstellungen

Anderung der Einstellungen des AX2000 durch Betéatigen der linken Maustaste auf dem Reiter
"Einstellungen".

7 Unbenannt - TwinCAT System Manager

Datei Bearbeiten Akkionen  Ansicht  Optionen 7

s v A B W B Q 2 [we s &3 2

&llgernein | Einstellu

DeeH &ZE| & B BS| M

=B Echtzsit - Konfiguration
E|' M - Konfiguration
E1-[B1 NC-Task 1 SAF
L[B1 NC-Task 1 SYE
= NC-Task 1-Prozefiabbild Tup: [Kontinulfiche Achse finkl. SERCOS)
=St Achsen
EH- Hubachse Greifer 1 Station 1 Komment: ;I
&, Hubachse Greifer 1 Station 1_Enc
--i_ll Hubachse Greifer 1 Station 1_Drive
h, Hubachse Greifer 1 Station 1_Ckrl
%T Eingange LI
- Ausganges
E" 5PS - Konfiguration I™ Disabled Symbole erzeugen [

IR s

I QIUbaII Ql,lnamikl ininel Eunktionenl Eupplungl

reifer 1 Station 1 Id: |'|

Einstellen des richtigen "Achstyps:".

fllgemein  Einstellungen |§Iu:|l:|all Ql,lnamikl ininel Eunktiu:unenl Eupplungl

Achetyp: IStandard MWerknipfungen ber Encoder und Antrieb]
Yerkntipft m... | I
Eintheit; Imm j Anzeige

Posiion: [ pm [T Modulo

Geschw.: [ mmémin

Ergebniz
Position; Geschwindigkeit; Beschleunigung: Ruck:
|mm s |mm.n’32 iz

Wiizard... |

"AX2000 Antrieb (Lightbus)"

18 Version: 2.1 AX2000
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fllgemein - Einstellungen |§Iu:ul:|all Ql,lnamikl ininel Eq@k!innep!l Eupplungl
L. -

Achstyp: [4¢2000 Anrieb (Lightbus) \W'

Werkniipft m... | I =

Eintheit; Imm j Anzeige
Posiion: [ pm [T Modula
&
Geschw: T mmdmin
Ergebniz
Pozitior: Geschwindigkeit; Bezchleunigung: Ruck:
|mm WTITEs IITIITI.-"SE |mm.-’33

Achtung!!! Diese Einheit ist fur alle weiteren Einstellungen die Grundlage.

Erstellen der Verknipfung mit der Hardware durch Betatigung des Buttons "Verkniipft m...".

Allgemein  Einstellungen |§I|:|I:ua|| Ql,lnamikl ininel Eunktinnenl Enpplungl

I.-'-"-KEEIEIEI Antrieb [Lightbus]

Bchstyp:

=~

Anzeige
Position: [ pm [T todula
Geschw.: [ mmsmin

Ergebniz

Pozition; Geschwindigkeit; Beschleunigung: Ruck:

|n'|n'| II'I'II'I'I.-'IS |n'|n'u"$2 |mma"33

Verknupfen mit der Hardware Box "Box 1 (AX2000)" (Wenn Sie die "Box1 (AX2000)" umbenannt haben

steht hier ihr Name.)

AX2000 Version: 2.1
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Allgemein  Einstellungen |§Iu:|ball Ql,lnamikl ininel Furktionen Enpplungl

Achstyp: | £<2000 Antriet (Lightbus) =l

Yerknlpft m... I I

Auswahl von E/A Elementen

kay

* Unberutzt
™ Alle

Wizard... |

o
Spatestens nach jedem Schritt sollten Sie Ihr Projekt speichern!

. Unbenannt - TwinCAT System Ma

Datei  Bearbeiten P.ktiu:uﬁan"’ rdcht

o TE Nocken - Konfiguration

Weiter geht es mit dem Schritt 3.2 [P 20] Globale Achs Daten.

2.3.3 Schritt 3.2: Globale Achsdaten

Andern der Globalen Achs Daten des AX2000 durch betatigen der linken Maustaste auf dem Reiter
"Global".

Allgemein  Einstellungen |ﬁ||:u Ql,lnamikl ininel Eunltionen Enpplungl

Achstyp: | #2000 Anti

WerknLipft m... I |Hu|:uau:hse Grei

1 Station 1

Einheit: Imm j Anzeige
Position: [ pm [~ todulo

Geschw: [ mmdmin

Ergebniz
Pozition; Geschwindigkeit; Beschleunigung: Ruck:
|n'|n'| s |n'|n'u"$2 mmimn.z3
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Daten von der Mechanik

Von der Mechanik mussen fur die Konfigurierung Folgende Daten bekannt sein:
Ubersetzung: 1 Motorumdrehung = xxx.xx mm Weg (oder Grad, Rad u.s.w.)

In unserem Beispiel wird angenommen das die Ubersetzung = 1 mm betrégt.
Zulassige Maximale Geschwindigkeit: (Konstruktiv Bedingt!)

In unserem Beispiel = 50mm/s

Beschleunigung:

Verzdégerung:

Beschleunigungsanderung (Ruck):

_ =1 mm
"“gdﬂﬂﬁl

Jojop i\

lapoaug
agalnen

Daten vom Antrieb
Vom Antrieb miissen fir die Konfigurierung Folgende Daten bekannt sein:

Enddrehzahl: In unserem Beispiel 3000 1/min. Maximal vom Motor abhangig! (Diese Daten bekommen Sie
aus der mit dem AX2000 ausgelieferten Parametriersoftware. Drehzahlregler)

Ubersetzung: Der AX2000 liefert dem TwinCAT immer 65535 Impulse pro Antriebsumdrehung! (Die
Einstellung vom AX2000 wird im TwinCAT immer auf 65535 umgerechnet!)

Skalierungsfaktor: Der Skalierungsfaktor berechnet sich aus dem Weg pro Motorumdrehungen Dividiert
durch die Impulse pro Motorumdrehung. In unserem Beispiel 1:65635=
1,5259021896696421759365224689097e-5.

Bezugsgeschwindigkeit: Die Berechnete Bezugsgeschwindigkeit in unserem Beispiel betrat 50mm/s.

Neemg- 3000 U/min

S1u- 1mm

VBezug Bemzzgeschwindizsbeit, aleo die Geschwindizkeit bei maximaler Sollwettworsabe

30008 % 1mm
Veemg = = 50mm/s

60s UL

Jetzt werden unsere berechneten Werte eingetragen.
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Die Auswahl erfolgt mit der linken Maustaste.

.-“-‘-.Ilgemeinl Einstellungen  Global |Qynamik| ininel Eunktionen | Eopplung

b awirnale erlaubte Geschwindighk.eit F s

Eilganggezchwindigkeit (GO] F 20000 s

Geschwindighkeit Hand Max [Fast] A F 20000 s

Gezchwindigkeit Hand Min [Slow] I F 2500 rarn,s

Gezchwind. Ref fahrt in poz. Richtung / F 300 s

Gezchwind. Ref.fahrt in neg. Richtung F 300 s

BETRIEESART: Min-Endlageniibemnwachung B FALSE

- Software Endlage Min F oo Y

BETRIEESART: Maxr-Endagenubensachung B FALSE

- Software Endlage b ax F oo Y

BETRIEBSART: Schlepplbervachung Pozition B FALSE

- Manirmaler Schleppabstand Pozition F &0 MY

- Maximale Schleppfiterzeit Position F 0oz T

BETRIEBESART: Zielpositionsubenwachung B TRUE

- Zielpozitionsfenster F 20 Y

- Zielpositionzliberwachungzzeit F o1 T

EETRIEBSART: PEH-Zeitiiberwachung B FALSE

- Ubemwachungzzeit [Timeout] F &0 T
[awnload plaad Alle wahlen |

Mit einem "Doppelklick" der linken Maustaste kann ich diesen Wert parametrieren.

.-’-'-.Ilgemeinl Einzstellungen  Global Igpnamikl ininel Eunktiunenl Enpplungl K.ompensation

b axmimale erlaubte Geschwindigkeit
Eilganggeschwindigkeit (GI0]
Geschwindigkeit Hand b ax [Fast]

[ R "

- ooAaran ]

Aus Sicherheitsgrinden ziehen wir noch 10% von unserer Maximal erlaubten Geschwindigkeit ab.
In unserem Beispiel: 50mm/s - 10% = 45 mm/s.

Wichtig!! Nach dem Eintrag der Zahl, diese mit der Taste "Enter" bestatigen.
.ﬁ.llgemeinl Einstellungen  Global |Ql,lnamik| ininel Eunktinnenl Eupplungl

b aximale erlaubte Gezchw L0

Eilganggezchwindighkeit (GO] } s
Geschwindigkeit Hand Max [Fast] F 20000 s
Gezchwindigkeit Hand kin [Slow] F 2500 s

Alle geénderten Werte werden mit einem Stern gekennzeichnet.

.-'-‘-.Ilgemeinl Einctellungen Global |Qynamik| ininel Eunktianenl K.opplung

b aximale erlaubte G 5.0 TS
Eilganggeschwindigkeit [G0] F 20000 Mme's
Geschwindigkeit Hand M ax [Fast] F 20000 s
Geschwindigkeit Hand kin [Slow] F 2500 s

Die Eilganggeschwindigkeit entspricht der Maximal erlaubten Geschwindigkeit.

.ﬂ.llgemeinl Einctelungen Global |Qynamik| ininel Eunktinnenl Eupplungl

b amimale erlaubte Geschwindiglk eit

Eilganggeschwindigkeit [GO]
Gezchwindigkeit Hand b ax [Fast]
Gezchwindigkeit Hand Min [Slow]

s

Die Hand Min und Max Geschwindigkeit stellen wir in unserem Beispiel auf 5% und 10% der Maximal
erlaubten Geschwindigkeit.

22 Version: 2.1 AX2000



BEGKHOFF Einen AX2000 neu Einbinden

.-'-‘-.Ilgemeinl Einstellungen Global |Qynamik| ininel Furklioren | Eopplung

t asimale erlaubte Geschwindigkeit *
Eilganggeschwindigkert [GO] *
Gezchwindigkeit Hand M ax [Fast
Gezchwindigkeit Hand Min [Slaw]
Geschwind. Bef fahrt it pos. Richtung
Geschwind. Ref fakrt in neg. Richtung

Die Referenz Geschwindigkeit stellen wir in unserem Beispiel auf 5% der Maximal erlaubten
Geschwindigkeit ein.

G eschwmdlgkat Hand & [Fast]

s
s

BETRIEESART: MinEndlagenibenwachung
- Software Endlage Min T
Die Endlageniberwachung ist fUr die Erstinbetriebnahme nicht ndtig und wird in unserem Beispiel nicht

aktiviert.

Wichtig!!!

Die Endlagentberwachung sollte nach dem Mechanischen Einbau unbedingt eingestellt und aktiviert
werden.

Gezchwind, Ref.fahit i in pos. chhtung

[Gezchwi

BETRIE :

- Software End

BETRIE s Er||:||:||:||-'r|IJ|:u-'rl wachung

- Safbware End:

BETRIEBSART: Schleppuberwachung Fozition
- Mawimaler Schleppabstand Poszition
- Maximale Schleppfiterzeit Position

mm
TTIr

A0 T

T T OO jmali=sBuales] T T]

Die Schleppabstandsiiberwachung sollte unbedingt eingeschaltet werden.

Durch "Doppel Klick" 6ffnet sich ein Fenster Menu. Hier muss TRUE ausgewahlt und angeklickt werden.

BETRIEBSART: kax-Endlageniiberwachung B FALSE
- Software Endlage Max
BETRIEBSART: Schleppiibemwachung Position
- Masimaler Schleppabstand Position
- Mawirmale Schleppfiterzeit Position
BETRIEBSART: fielpozitionziibenwachung
- Ziglpositionzsfenster

Die Werte der Voreinstellung reichen in den meisten Fallen aus. In unserem Beispiel bleiben die
voreingestellten Werte bestehen.

BETRIEBSART: Max-Endlageniibenwachung
- Software Endlage Max _

EE T HIEE SART: zIE|pDSItIDhSUhETWEChur‘|§|
- Zielpozitionsfenster
- Ziglpositionsubenmachungszeit

Die Werte der Voreinstellung reichen in den meisten Fallen aus. In unserem Beispiel lassen wir die Werte
der Voreinstellung stehen.

BETRIEBSART: Schlepplibemwachung Paosition ®
- Mawimaler Schleppabstand Poszition
Ma:-umale Schlepp fllterzmt F'u:umtu:un

BE THIE B S.-’-‘-.FET F'E H-Ze berwachung
- Uberwachungszeit [Timeout]
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Auch bei der PEH - Zeitiberwachung kénnen wir die Voreinstellung stehen lassen.

.ﬁ.llgemeinl Einstellungen  Global |Qynamik| ininel Eunktionen | Eopplung

Mawimale erlaubte Geschwindigkeit
Eilganggeschwindigkeit (GO]

Gezchwindighkeit Hand Max [Fast]
Geschwindigkeit Hand Min [Slow]

Geschwind. Ref fahrt in pos. Richtung
Gezchwind. Ref.fahrt in neg. Richtung
BETRIEBSART: Min-Endageniiberwachung

- Software Endlage Min

BETRIEBSART: Maxr-Endagenubenmachung

- Software Endlage b ax

BETRIEBSART: Schlepplberwachung Pozition
- Manirmaler Schleppabstand Position

- Mawimale 5chleppfiterzeit Position
BETRIEBSART: Zielpositionsubenwachung

- Zielpozitionsfenster

)

Mavnload plaad

oW o®m ¥ % o®

]l T TIOO T TTIDIMTTIOOTI T T T T T

-

4510 s
4510 s
45 Mme's
225 s
225 s
2.25 s
FalLSE

0.0 T
FaLSE

0.0 T
TRUE

5.0 YT
0.0z %
TRUE

20

0.1

Alle wahlen |

Jetzt haben Sie alle wichtigen Parameter der Globalen Einstellungen auf Ihren Antrieb angepasst.
Weiter geht es mit den Dynamischen Einstellungen.

1 Spatestens nach jedem Schritt sollten Sie lhr Projekt speichern!

. Unbenannt - TwinCAT System Ma

Datei  Bearbeiten P.ktiu:uhn"’ rfcht

e
& @ty B

- Bl Echtzeit -
B NC - Konfigu
A 5Ps - Konfigu
-8 Nocken - Konfiguration

Weiter geht es mit dem Schritt 3.3 [P_24] Dynamik.

234 Schritt 3.3: Dynamik

Andern der Dynamik des AX2000 durch betatigen der linken Maustaste auf dem Reiter "Dynamik".

24
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.-’-'-.Ilgemeinl Einstellungen Global Igpn o I ininel Furklioren | Kopplung

I
I
I
mi
MMy s

mrn
mrm

TRUE

a.0 iy}

rmmm

F
F
F
F
F
B
F
B
F
B
F
F
B
=
F
B
F !

awrload plaad Alle wahlen I

In dieser Maske sollte die Box "Indirekt Gber Hochlaufzeit" ausgewahlt werden.

o
1 Hier sollte die in der Maske "Global" eingestellte Maximalgeschwindigkeit stehen.

.ﬂ.llgemeinl Einstellungenl Global Dwnamik |inine| Eunktinnenl Eupplungl

— fa_indirekt uber Hochlaufzek
|45 rimns
0. E3EERT g
¥ wie ohen |0.69E657 5
weich hart
B ezchleunigungzkennline: Jl
Yerzogerungzkennlinie Jl
altl: N i [
wlt]: _,/'- f /
— i Diekt
Bezchleunigung: |'31 00,48 s g2
Yerzhgerung; ¥ | wie oben |'31 0045 s
Ruck: |'4359-E2 ez 3
Wawrload pload

Die Bremszeit sollte "wie oben" eingestellt sein.

Mit der linken Maustaste kann man den Slider fiir die Beschleunigungs- und Verzégerungskennlinie
verstellen.

Fir die Inbetriebnahme sollte der Slider auf die Mitte gezogen werden.
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.ﬂ.llgemeinl Einstellungenl Global Dynamik |inine| Furklionen | Kopplung

— {* |ndirekt Lber Hochlaufzeit

b aximalgeschwindigkeit [ max | |45 s
Hochlaufzeit |0.B95EET s
Bremszeit; W wie oben IEI.EEIEEE? £
h‘ weich hart
B ezchleunigungzkennlinie: '— "“ JI
Yerzogerungzkennlinie JI
TOREPAN I -
vitl: /7 e -~
— " Direkt
Eeschleunigung: |E|?-535E /s
Yerzagerung; ¥ | wie oben |E|?-535E s
Ruck: |4'| 4.52 rnmys3
[Mawrload pload
o

Spatestens nach jedem Schritt sollten Sie lhr Projekt speichern!

. Unbenannt - TWinCAT System Ma

Datei  Bearbeiten ﬁ.ktiu:uhn"’ rdlcht

- B Echtzeit -
B NC - Konfigu
BA 5Ps - Konfigu
TR Nocken - Konfiguration

Weiter geht es mit dem Schritt 3.4 [» 26] NC-Controller.

2.3.5 Schritt 3.4: NC-Controller

Offnen Sie die Maske mit dem Namen xxx_Ctrl in unserem Beispiel Hubachse Greifer 1 Station 1_Ctrl.

/iy RE2000DEMO.wsm - TWINCAT System Manager

Datei Eearbeiten Aktionen  Ansicht  Optionen 7

D@ &SR L E2R8 | #Alav #Fd~ K BQE|wees &0 7

- B Echtzeit - Korfiguration

L:_I' MC - Konfiguration

=121 WC-Task 1 SAF
L-[BI NC-Task 1 B

i-=fm NC-Task 1-Prozefiabhild
- Achsen

E|H- Hubachse Greifer 1 Skation 1

E&, Hubachse Greifer 1 Skation 1_Enc

: %T Eingange
‘l Ausginge
--a-ﬂ Hubachse Greifer 1 Station 1_Drive
h., Hubachse Greifer 1 Station 1_Ctrl
E%T Eingange
i % Hubachse Graifer 1 Station 1_Fn
E|‘l Ausgange

s’l Hubachse Greifer 1 Station 1_To

Allgemein | NC-Contioller | Global | FID | Oriline |

MName: IHubachse Greifer 1 Station 1_Chl

Id |1

Tup: IPDSitionsregler P

Fomment:

[T Disabled

=

[

Symbole erzeugen [

26
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Wahlen Sie aus den Reiter PID aus.

Aligernein | NC-Controller | Global | FIDy | Oriine |

N ame: Hubachse Greifer 1 Eitat-ilil & Lt Id: |1

|F'Dsiticunsregler F

Typ:
F.aomment: ;I

[

[T Dizabled Symbole erzeugen [

.ﬁ.llgemeinl MWC-Controller | Global  EID IEInIineI

,ﬁnsitiunsreuelunu: Ig'rul:u:urtinna_l_faktcur Ko [Kv-l?aktnr] Food T £ §

Bitte geben Sie 0.0001 ein.
ﬁ.llgemeinl NE-EDntrDIIerI Global PID |Elnline|

Paszitionsregelung: Proportionalfaktar s [Kae-F aktar] S 0.0001 ‘

Dieser Wert wird aus Sicherheitsgriinden fir die Erstinbetriebnahme eingegeben. Der Wert wird im Laufe
der weiteren Inbetriebnahme langsam wieder erhoht.

Allgemein NE-EnntrullerIEIDbal FID ||:In|ine|

o
Spatestens nach jedem Schritt sollten Sie lhr Projekt speichern!

. Unbenannt - TWinCAT System Ma

Datei  Bearbeiten ﬁ.ktiu:uhn"’ rdlcht

- Bl Echtzeit -
B8 N - Korfigu

----- R Mocken - Konfiguration

Jetzt Ubertragen wir die Konfiguration in den Rechner.

AX2000 Version: 2.1
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iy AXZ000DEMO.wsm - TWINCAT System Manager

Datei

Bearbeiten  Akkionen  Ansicht  Optionen

¥

Do ESh s B2RR| A

Galv R W BQ Rwe e €@ 2

ga v o & |

Betatigen Sie nacheinander die Buttons:

e
B8

"Zuordnung Erzeugen"

v

"Uberpriifen der Konfiguration

"Sichern der Konfiguration".

Danach starten Sie das TwinCAT System neu.

TwinCAT System Mana_

@ Resktark TwinCAT Swstem

x|

| OKi I abbrechen |

Speichern Sie lhr Projekt noch einmal ab.

. o Unbenannt - TwinCAT System Ma

Dal

Bearbeiten .ﬂ.kticuﬂen‘

rflcht

Lei

[ = @

- BB Mocken - Konfiguration

Weiter geht es mit dem Schritt 3.5 [P 28] Online.

2.3.6 Schritt 3.5: Online
< AXZ000DEMO.wsm - TwinCAT System Manager
Datei Bearbeiten Akkionen Ansicht  Optionen 7
DEGH EE|[ SRR MHlavdF |~ 2Q 2 we.e &r ?
ﬂ Echtzeit - Konfiguration : : O :
L:_I' MC - Konfiguration .t'-\llgememl E|nste|lungen| Qloball Dunamilk.  Unline |Eunkt|0nen| Eupplungl
EI-[B1 MC-Task 1 SAF o
S oll-Position: Vi
MC-Task 1 SYE ;l 00000 | D.D[DEID]
E:'I- EC';TESk 1-Prozefiabbild Schleppabstand [mindmax): [mm]  lst-Geschwindigkeit: [mmds]  Soll-Geschwindigkeit [rm./s]
a5 AhsEN _ , | 0.0000 {0,000, 0.000) | 00000 | 0.0000
=i Hubachse Greifer 1 Station 1 :
E“; Hubachse Greifer 1 Station 1_Enc Owerride; [?f] Gesamt-/Reglerauzgabe [‘:/=] Fehler:
QT Eingange 0.0000 2 | 000/ 0.00 % | 0 [0x0)
i - §l Ausginge Statuz [log.] Statuz [phys.] Freigaben
ie- 2] Hubachse Greifer 1 Station 1_Drive I~ Betriebsberst ¥ FahtNICHT | | T Gekoppel [ Fegler  Set
e H_utu?chse Greifer 1 Station 1_Chrl [ Referenziett [ Fahrt griifer [ In Zielposition [ Worschub +
E%T Bingange [~ Hatauitrag [ Faht kleiner ™ InPos.Bereich ™ Warschub -
#-%T Hubachse Greifer 1 Station 1_Fr
1 ol A ateon
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.ﬂ.llgemeinl Einstellungenl ﬁlu:ul:uall Dynamik  Onling |Eunktinnen| Eupplungl

h 0 . 000 O I'SDII-F'DsitiDn: DD[BEEI]

Schleppabstand [mindmasx) [mm]  lst-Geschwindigkeit: [mmds]  SollGeschwindigkeit [mmdz]

| 00000 [0.000, 0,000 | 00000 | 00000
Override: [%] Gegamt-/Reglerauzgabe [%] Fehler
| 0.0000 5 | 000/ 0005 | O [00)
— Statuz [log.] — Statuz [phys.] — Freigaben
[ Betiebshersit W Fahet MICHT [T Gekoppelt [~ Regler Set
[~ Referenziett [ Fahrt grofer [ In Zielposition [~ “orschub +
[~ Hatsuftrag [ Fahrt kleiner [ In Pos.Bereich [~ “orschub -
Regler Ew-Faktar: [rrnez.Arom] Bezugs-Gezchwindigkeit: [mmz]
[0.0001 H | 2200 H
ciel-Position: [rmn] Fahr-@eschwindigkeit: [mmz]

[0 D
wl| f| &l H 8| &
FI | F2| Fs| F4 Fg | _F9

.ﬂ.llgemeinl Einstellungenl ﬁlu:ul:uall Diynamik  Dnline |Eunktinnen| Eupplungl

Ny 0.0000 (™ ——i

Schleppabstand [mindmax): [mm]  lst-Geschwindigkeit: [mmds]  SollGeschwindigkeit [mm.z]

| 0.0000 [0.000, 0.000) | 00000 | 00000
Owverride: [%] Gesgamt-/Reglerauzgabe [%] Fehler:
| 1000000 & | 000/ 000 | 0 [00)
Statuz [log.] Statuz [phys.] Freigaben
[ EBetichsbersitv Fahet MICHT [~ Gekoppelt ™ Regler
[~ Referenziert [~ Fahrt griofer [T In Zielposition [~ “aorzschub +
[~ HatAwittag [ Fahrt kleiner [ In Poz Bereich [ “orzchub -
R C SR A Freigaben setzen ﬂ hiwindigkeit:
0.0001
¥ Regler R
indigh.eit: [mmz]

Ziel-Poszition: murschub "
I':' v'~ orschub -
—— Owernde [%]:

F1 | F2 [
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.-'-‘-.Ilgemeinl Einstellungenl Elul:uall Dwmamik ~ Onling |Eunktinnen| Enpplungl

Ny 0.0000 (™"

Schleppabstand [mindmaxl [mm]  lst-Geschwindigkeit: [mmds]  SollGeschwindighkeit [mmdz]

| 00000 (0,000, 0,000 | 00000 | 00000
veride: [%] Gegamt-/Reglerauzgabe [%] Fehler:
| 1000000 5 | oo/ 000z | 0 [D0)
— Statuz [log.] — Statuz [phys. |4 & Freigaben

[T Betricbshereitlv Fahet MICHT [T Gekop - ¥ Fegler Cet

[” Referenziett [ Fahit grofer [ InZielposk ¥ “aorschub +

[” Hatéuftrag [ Faht kleiner [ InPos.Berei v “orschub -
Regler E.x»-Faktor: [Porn/rm] Bezugs-Gezchwindighkeit: [rm.2]
[0.0001 1 [45 1

ciel-Position: [rm] Fahr& indigh.eit: [mim.z]

[0 I'g
- + | ++
F3 | F4

—

@
F8 | _F9

o
Spatestens nach jedem Schritt sollten Sie lhr Projekt speichern!

. Unbenannt - TWinCAT System Ma

Datei  Bearbeiten ﬁ.ktiu:uhn"’ rdlcht

0O =2 @
- Bl Echtzeit -
BB e - Konfigu
B 3PS - Konfigu
- BB Nocken - Konfiguratian

Weiter geht es mit dem Schritt 4 [»_30].

2.4 Schritt 4: Software-Projekt Einfugen

In dieser Dokumentation ist ein Beispiel-Projekt mit dem Namen ax2000demo.zip (Resources/zip/
15071954315.zip) (AX2000DEMO.PRO und AX2000DEMO.wsm) enthalten. Dieses Projekt wird jetzt
beispielhaft eingebunden. Sie missen das Beispielprojekt durch ihr eigenes Projekt ersetzen.

Auswahlen des SPS-Programms durch Betatigen der rechten Maustaste auf dem Symbol "SPS -
Konfiguration™ und Betatigen des Buttons "IEC Projekt Anfiigen...".
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T Unbenannt - TWinCAT System Manager
Datei Bearbeiten Akkionen  Ansicht

Cpkionen ¥
e & & BR824 &
- B Echtzeit - Konfiguration
| MiC - Konfiguration
! Mocken M IEC Projekt Anfligen. ..
E‘Eg I;;;D E, Einfigen Bt/

o E ﬁ Einfdgen mit Yerkn., AL+

+ Gerdt 1-Prozefiabbild

%T Eingange

‘l #usgange

EI=+}| Hubachse Greifer 1 Skation
%T Eingange
.l fusgange

- End-Klemme (KL9010)
@8 Zuordnungen

Wiéhlen Sie die Datei AX2000DEMO.pro aus und bestatigen Sie mit dem Button "Offnen" oder durch
Doppelklick auf die angewahlte Datei.

LT Unbenannt - TWinCAT System Manager

Datei  Bearbeiten  Akbionen  Ansichk

Opkionen ¥
DEeE EE| 2R | & &3 ">
ﬂ Echtzeit - konfiguration
BB N - Konfiguration
- BA 3PS - Konfiguration
Einlesen eines IEC1131 Projektes ed |

Suchen in: I 5 42000 _comS ample

1031
Bx20000EMC, pro

D ateinarne: |.-’-'-.'><2EIEIEIDEMEI.prD

)i

Dateityp: ~ |IECT131 Prajekt [*.pro) |  Abbe

Jetzt ist die Software in dem System Manager eingebunden.
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- Unbenannt - TwinCAT System Manager

Datei  Bearbeiten  Akkionen  Ansicht  Opkionen 7

wHEH =6 & B
I ﬂ Echtzeit - Konfiguration
----- o JB N - Konfiguration 1B |EHD':'“I
E| ! SPS Konfiguration

“91 AREON0DEMD Projekt: l-’-‘-X2DDDDEMD Meu Einlesen... I

----- o-=fm AXPO00DEMO-Prozefabhild

- o Pfad: IEZ"\_T winCal . y - ) Andern... |
E| Skandar
------ %T Eingange Laufzeit-Mr.: |1 Port: 01

...... ﬁ oo ‘:D:';;Era:t?;n Zielsysten: Ii385 ™ 1#0 am T askanfang
=8 Efa - Konfiguration
=B EJa Gerite
=2 m Gerat 1 (FC200%)
----- “-=f= Gerdt 1-Prozefiabbild
- 81 Eingangs
G- @ Ausgange
- Hubachse Greifer 1 Station
#- &1 Einginge
- §l Ausginge
L End-Klemme (KL2010)
&8 Zuordnungen

o | BQ 2 wrse €0 2

™ Tack Zykluszeiten werden in Ticks interpretiert (2.B. 2me -» 2 Ticks)

([
Spatestens nach jedem Schritt sollten Sie Ihr Projekt speichern!

. Unbenannt - TwinCAT System Ma

Datei Bearbeiter  AkkioMen®
0O = w
- Bl Echtzeit -
' MC - konfigu

------ ﬁ Mocken - Konfiguration

Weiter geht es mit der Konfiguration der AX2000.
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3 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
Verfugung stellt.

Downloadfinder

Unser Downloadfinder beinhaltet alle Dateien, die wir lhnen zum Herunterladen anbieten. Sie finden dort
Applikationsberichte, technische Dokumentationen, technische Zeichnungen, Konfigurationsdateien und
vieles mehr.

Die Downloads sind in verschiedenen Formaten erhaltlich.

Beckhoff Niederlassungen und Vertretungen

Wenden Sie sich bitte an Ihre Beckhoff Niederlassung oder lhre Vertretung fiir den lokalen Support und
Service zu Beckhoff Produkten!

Die Adressen der weltweiten Beckhoff Niederlassungen und Vertretungen entnehmen Sie bitte unserer
Internetseite: www.beckhoff.com

Dort finden Sie auch weitere Dokumentationen zu Beckhoff Komponenten.

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 unterstitzt:

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

Hotline: +49 5246 963-157
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 5246 963-460
E-Mail: service@beckhoff.com

Beckhoff Unternehmenszentrale

Beckhoff Automation GmbH & Co. KG

Hulshorstweg 20

33415 Verl

Deutschland

Telefon: +49 5246 963-0
E-Mail: info@beckhoff.com
Internet: www.beckhoff.com

AX2000 Version: 2.1 33
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Mehr Informationen:
www.beckhoff.com/de-de/produkte/motion/

Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
Hilshorstweg 20

33415 Verl

Deutschland

Telefon: +49 5246 9630
info@beckhoff.com
www.beckhoff.com
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