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1 Einfihrung

1 Einfuhrung

1.1 Bevor Sie beginnen

Lesen Sie vor der Inbetriebnahme die Sicherheitshinweise in den folgenden Handbulchern:

+ “SX-DSV03514, MINAS A6 Multi, Technische Referenz — Integrierter Sicherheitsblock”
+ “SX-DSV03508, MINAS A6 Multi, Programmierhandbuch — PANATERM for Safety”

Dieses Produkt ist nur fur den industriellen Einsatz bestimmt.

Elektrische Anschliisse durfen nur von Elektrofachkraften vorgenommen werden.

1.2 Zu diesem Dokument

Diese “Quick-Start-Anleitung” hilft Ihnen bei der Einrichtung des Servoantriebssystems
MINAS A6 Multi. Sie basiert auf den Betriebsanleitungen der Serie MINAS A6 Multi und den
praktischen Erfahrungen unserer Ingenieure.

Schritt fur Schritt wird erklart, wie Sie den Host-Controller Beckhoff C6015 an das
Servoantriebssystem MINAS A6 Multi anschlieBen. AulRerdem lernen Sie, wie man mit der
Software TwinCAT 3 Runtime und TwinCAT 3 Engineering von Beckhoff ein SPS- und ein
HMI-Programm fiir eine einfache Positionieraufgabe programmiert. Die Kommunikation
erfolgt Gber EtherCAT.

Diese Anleitung bezieht sich auf die Betriebssystemumgebung Windows 10.

Vollstandige Produkt- und Funktionsbeschreibungen finden Sie in der Originaldokumentation
unserer Servoantriebe. Sie kdnnen sie kostenlos aus dem Panasonic Download Center
laden.

1.3 Verwandte Dokumente

Klicken Sie auf die folgenden Links, um die Dokumente aus dem Panasonic Downloadcenter
zu laden.
» Sicherheitsspezifikationen:

“SX-DSV03514, MINAS A6 Multi, Technische Referenz — Integrierter Sicherheitsblock”

» Informationen zur Verdrahtung des Servoantriebssystems MINAS A6 Multi:
“SX-DSV03454, MINAS A6 Multi, Reference Specifications — Driver Module”

* Informationen zur Verdrahtung des Spannungsversorgungsmoduls MINAS A6 Multi:
“SX-DSV03452, MINAS A6 Multi, Reference Specifications — Power Supply Module”
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1 Einfihrung

Informationen zur EtherCAT-Kommunikation:

“SX-DSV03456, MINAS A6 Multi, Technical Reference — EtherCAT Communication
Specification”

» Beschreibung der Servoantriebsreglerfunktionen:

“SX-DSV03455, MINAS A6 Multi, Technical Reference — Functional Specification”

» Informationen zur Sicherheitsprogrammierung:
“SX-DSV03508, MINAS A6 Multi, Programmierhandbuch — PANATERM for Safety”
» Informationen zur Verringerung von Stéremissionen:

“Empfehlungen zur EMV-gerechten Verdrahtung von Servo-Antriebsreglern und -
Motoren”

* Verwandte Quick-Start-Anleitungen:
“QS10001, MINAS A6 Multi, Ethernet over EtherCAT mit PANATERM”
“QS10002, MINAS A6 Multi, Sicher abgeschaltetes Moment (STO)”
“QS10003, MINAS A6 Multi, Sicherer Stopp 1 (SS1)”
“QS10004, MINAS A6 Multi. Sichere Geschwindigkeitsiberwachung (SSM)”

“QS10005, MINAS A6 Multi, Positionsregelung mit Omron-Host-Controller tiber
EtherCAT”

“QS10006, MINAS A6 Multi, Positionsregelung mit TRIO-Host-Controller Gber EtherCAT”

1.4 Verfugbare Software

Die folgende Software kdnnen Sie kostenlos aus dem Panasonic Download Center laden:

» PC-Konfigurationssoftware PANATERM fur MINAS A6 Multi, 32 Bit, oder PC-
Konfigurationssoftware PANATERM fiir MINAS A6 Multi, 64-Bit

* Programmiersoftware Control FPWIN Pro 7
» Panasonic ESI-Datei
Folgende Software finden Sie auf der Website der Firma Beckhoff (https://www.beckhoff.de):

+ Software TwinCAT 3 Runtime (unter “Download” > “Software” > “TwinCAT3” > “Runtime”)

+ Software TwinCAT3 Engineering (unter “Download” > “Software” > “TwinCAT3” >
“Engineering”)

QS10000_V1.1_DE 5


https://industry.panasonic.eu/downloads
https://industry.panasonic.eu/downloads
https://industry.panasonic.eu/downloads
https://industry.panasonic.eu/downloads
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=121892
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=121892
https://industry.panasonic.eu/downloads
https://industry.panasonic.eu/downloads
https://industry.panasonic.eu/downloads
https://industry.panasonic.eu/downloads
https://industry.panasonic.eu/downloads
https://industry.panasonic.eu/downloads
https://industry.panasonic.eu/downloads
https://industry.panasonic.eu/downloads
https://www.beckhoff.de

2 Funktionsuberblick

2 Funktionsuberblick

Das Servoantriebssystem Panasonic MINAS A6 Multi umfasst ein
Spannnungsversorgungsmodul, einen oder mehrere 400V-Antriebsreglermodule und bis
zu zwei Motoren je Antriebsreglermodul. Die Kommunikation erfolgt Gber EtherCAT mit
einem beliebigen Host-Controller, der das CAN-Anwendungsprotokoll Giber EtherCAT (CoE)
unterstutzt.

Beispiel

Das Servoantriebssystem MINAS A6 Multi, bestehend aus einem 15kW-
Spannungsversorgungsmodul, einem 1,5kW-Antriebsreglermodul der Baugréle A fir zwei
Achsen und zwei Servomotoren mit einer Nennleistung von 1,0kW und 1,5kW, ist mit dem
Host-Controller Beckhoff C6015 per Ethernet-Kabel verbunden, um tber EtherCAT zu
kommunizieren.

Sie bendtigen folgendes Zubehor:

* 1 x400V AC-Spannungsversorgungskabel

Verbindet das Spannungsversorgungsmodul MINAS A6 Multi mit der
Hauptspannungsversorgung (400V AC).

* 1 x 24V DC-Spannungsversorgungskabel
Verbindet das Spannungsversorgungsmodul (24V DC) mit dem Host-Controller.
» 1 x Erdungskabel (Ringkabelschuh M4)
Verbindet die PE-Kontakte des Spannungsversorgungs- und des Antriebsreglermoduls.
» 2 x Panasonic-Motorkabel
Verbindet Motor und Antriebsreglermodul.
» 2 x Panasonic-Encoder-Kabel
Verbindet Encoder und Antriebsreglermodul.
* 1 x Ethernet-Kabel
Verbindet PC und Host-Controller.
* 1 x Ethernet-Kabel (fiir die EtherCAT-Kommunikation)
Verbindet Host-Controller und Antriebsreglermodul.
* 1 x RJ11-Kommunikationskabel (2 x RJ11-Stecker)
Verbindet Spannungsversorgungs- und Antriebsreglermodul.

* 1 x Einspeisestromschiene (50mm) mit Endkappe fiir den Zwischenkreis (535V DC bis
675V DC)

Verbindet Spannungsversorgungs- und Antriebsreglermodul.

* 1 x Einspeisestromschiene (50mm) mit Endkappe fir den Steuerkreis (24V DC)

Verbindet Spannungsversorgungs- und Antriebsreglermodul.
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2 Funktionsuberblick
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1) Spannungsversorgungsmodul (24V DC)

2) Beckhoff C6015 Host-Controller mit der Software TwinCAT 3 Runtime
3) Spannungsversorgungsmodul MINAS A6 Multi (400V AC, 15kW)
Antriebsreglermodul MINAS A6 Multi fur zwei Achsen (1,5kW)
Servomotor MINAS A6 B (1,5kW)

Servomotor MINAS A6 A (1kW)
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7) PC mit der Software TwinCAT 3 Engineering

~ ~—

(
(
(
(4
(
(
(

Servoantriebssystem MINAS A6 Multi mit dem Host-Controller Beckhoff C6015
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3 Verdrahtung

3 Verdrahtung

3.1 Empfehlungen zur Verdrahtung

Es ist in der Verantwortung des Anwenders, die flr notwendig erachteten Malnahmen
umzusetzen, um den giiltigen Installationsvorschriften und EMV- Richtlinien zu entsprechen.

Beachten Sie die technischen Daten in den Hardware-Handbulichern der zu verdrahtenden
Geréate. Sollten sich Informationen in diesem Dokument und im Handbuch widersprechen,
gelten die Angaben des Herstellers.

Detaillierte Hinweise zur Verringerung von Stdremissionen finden Sie in den “Empfehlungen
zur EMV-gerechten Verdrahtung von Servo-Antriebsreglern und -Motoren”.

3.2 Anschlusse an der Unterseite des Servoantriebssystems

Die Abbildung zeigt die wichtigsten Anschliisse des Spannungsversorgungsmoduls (links)
und des Antriebsreglermoduls (rechts). Eine detaillierte Beschreibung aller Anschlisse
finden Sie in den technischen Handbiichern.

EES

1) X102: Hauptspannungsversorgung (400V AC)
2) X11: Steuerspannungsversorgung (24V DC)
3) X105A: Motor A

X105B: Motor B

X9A: Encoder A

6) X9B: Encoder B

Untersicht des Spannungsversorgungsmoduls (links) und des Antriebsreglermoduls (rechts)

Anschluss X11 (Steuerspannungsversorgung)

Schlieen Sie die Steuerspannungsversorgung von 24V DC an X11 an.

8 QS10000_V1.1_DE
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3 Verdrahtung

Verdrahtung des Anschlusses X11

Anschluss X102 (Hauptspannungsversorgung)

Schliefen Sie das Kabel der Hauptspannungsversorgung (400V AC) an X102 an.

Verdrahtung des Anschlusses X102

Anschliisse X105A und X105B (Motoranschliisse)

SchlieRen Sie das Motorkabel fiir Servomotor A an X105A und das Motorkabel flr
Servomotor B an X105B an.

Verdrahtung der Anschliisse X105A und X105B

Anschliisse X9A und X9B (Encoderanschliisse)

SchlieRen Sie das Kabel von Encoder A an X9A und das Kabel von Encoder B an X9B an.

Verdrahtung der Anschliisse X9A und X9B

3.3 Anschliusse an der Oberseite des Servoantriebssystems

Die Abbildung zeigt die wichtigsten Anschlisse des Spannungsversorgungsmoduls (links)
und des Antriebsreglermoduls (rechts). Eine detaillierte Beschreibung aller Anschlisse
finden Sie in den technischen Handbiichern.

QS10000_V1.1_DE 9



3 Verdrahtung

(1) X1: Anschluss fir die interne Kommunikation am Spannungsversorgungsmodul
(2) X1A: Anschluss fiir die interne Kommunikation am Antriebsreglermodul
(3) X6A: EtherCAT-Anschluss am Antriebsreglermodul

Draufsicht des Spannungsversorgungsmoduls (links) und des Antriebsreglermoduls (rechts)

Anschliisse X1, X1A (interne Kommunikation)

Verbinden Sie X1 und X1A mit dem RJ11-Kommunikationskabel.

Anschluss X6A (EtherCAT-Anschluss)

Verbinden Sie den EtherCAT-Anschluss des Host-Controllers und X6A des
Antriebsreglermoduls mit einem Ethernet-Kabel.

In diesem Beispiel werden wir X103 als EtherCAT-Anschluss konfigurieren.

34 Anschlusse an der Vorderseite des Servoantriebssystems

Die Abbildung zeigt die wichtigsten Anschlisse des Spannungsversorgungsmoduls (links)
und des Antriebsreglermoduls (rechts). Eine detaillierte Beschreibung aller Anschlisse
finden Sie in den technischen Handbichern.

(1) X7: USB-Anschluss am Antriebsreglermodul (fir die Antriebsreglerkonfiguration)

(2) X104: Zwischenkreisanschliisse am Spannungsversorgungs- und Antriebsreglermodul (535V DC
bis 675V DC)

(3) X12: Steuerkreisanschliisse am Spannungsversorgungs- und Antriebsreglermodul (24V DC)

Vorderansicht des Spannungsversorgungsmoduls (links) und des Antriebsreglermoduls (rechts)
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3 Verdrahtung

Anschliisse X104 und X12 (Zwischenkreis)

Montieren Sie die Stromschienen an X104 und X12, um die Zwischenkreise des
Spannungsversorgungsmoduls und des Antriebsreglermoduls zu verbinden.

Zwischenkreisanschlisse mit und ohne Stromschienen

Anschluss X7 (Antriebsreglerkonfiguration)

Das Antriebsreglermodul wird mit der PC-Konfigurationssoftware PANATERM konfiguriert.

Verwenden Sie ein handelsubliches USB-Kabel (Typ A auf Mini-B), um den PC mit dem
Antriebsreglermodul zu verbinden.

[

a
i
i
i

(1) X7: USB-Anschluss am Antriebsreglermodul

Anschluss X7 fiir den Anschluss eines PC

3.5 Anschlusse des Host-Controllers Beckhoff C6015

Die Abbildung zeigt die Vorderansicht des Host-Controllers. An X104 kénnen Sie einen

Monitor anschlieRen. An X105 und X106 kdnnen Sie bei Bedarf eine Tastatur, eine Maus
oder einen USB-Stick anschliel3en.
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3 Verdrahtung

(1)
(2)
©)
(4)
(5)
(6)

FP-PS24-060E

AC/DC
Power Supply

X101: Spannungsversorgung 24V DC
X102: Ethernet-Schnittstelle

X103: Ethernet-Schnittstelle

X104: DisplayPort-Schnittstelle

X105: USB-2.0-Anschluss

X106: USB-3.0-Anschluss

Vorderansicht des Host-Controllers Beckhoff C6015

Anschluss X101 (Spannungsversorgung 24V DC)

Verbinden Sie X101 mit 24V DC.

Anschluss X102 (Ethernet-Schnittstelle)

Verbinden Sie X102 und den Ethernet-Anschluss lhres PC mit einem Ethernet-Kabel.

Anschluss X103 (Ethernet-Schnittstelle)

Verbinden Sie X103 und X6A des Antriebsreglermoduls mit einem Ethernet-Kabel.

In diesem Beispiel werden wir X103 als EtherCAT-Anschluss konfigurieren.

Anschluss X104 (DisplayPort-Anschluss)

SchlieRen Sie einen Monitor an (optional).

Anschluss X105 (USB 2.0)

Schlieen Sie eine Maus oder eine Tastatur an (optional).

Anschluss X106 (USB 3.0)

SchlieRen Sie eine Maus oder eine Tastatur an (optional).

12
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4 Den Host-Controller konfigurieren

4 Den Host-Controller konfigurieren

4.1 TwinCAT 3 Runtime installieren und eine Ethernet-Verbindung herstellen

SchlieRen Sie fir die Installation von TwinCAT 3 Runtime auf dem Host-Controller einen
Monitor an den DisplayPort-Anschluss (X104) und eine Maus an einen USB-Anschluss des
Host-Controllers Beckhoff C6015 an.

Den Link zur Software finden Sie unter Verfligbare Software (Seite 5).

1.

Entpacken Sie die heruntergeladene Datei fir TwinCAT 3 Runtime und kopieren Sie die
Installationsdatei auf einen USB-Stick.

Stecken Sie den USB-Stick in einen USB-Anschluss des Host-Controllers und fihren
Sie die Installationsdatei aus.

Stellen Sie die IP-Adresse im PC ein.
Gehen Sie in Windows zu “Netzwerk und Internet” > “Adapteroptionen andern”.
Wahlen Sie “Ethernet” > “Eigenschaften”. Wahlen Sie auf der Registerkarte “Netzwerk”
“Internetprotokoll, Version 4 (TCP/IPv4)” > “Eigenschaften”. Wahlen Sie “Folgende IP-
Adresse verwenden” und stellen Sie die IP-Adresse ein.
Beispiel:

IP-Adresse: 192.168.178.100

Subnetzmaske: 255.255.255.0

(Einstellungen fir Default-Gateway und bevorzugten DNS-Server nicht erforderlich)

Geben Sie in den Systemeinstellungen des Host-Controllers im Dialogfeld “Ethernet
Properties” eine IP-Adresse ein, z.B. IP-Adresse: 192.168.178.10, Subnetzmaske:
255.255.255.0.

Starten Sie eine Remotedesktopverbindung, indem Sie im Windows-Startmeni
Ihres PC “mstsc” eingeben. Geben Sie die IP-Adresse des Host-Controllers ein (z.B.
192.168.178.10) und wahlen Sie “Connect”.

4.2 Den EtherCAT-Treiber installieren

Einer der beiden Ethernet-Anschliisse des Host-Controllers Beckhoff C6015 muss als
EtherCAT-Anschluss konfiguriert werden. In diesem Beispiel verwenden wir X103.

QS10000_V1.1_DE
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4 Den Host-Controller konfigurieren

1.  Wabhlen Sie im Betriebssystem des Host-Controllers “Control Panel” > “Network and
Internet” > “Network and Sharing Center” > “Change adapter settings” > “Ethernet2”
(Ethernet2 bezieht sich auf den Anschluss X103 des Host-Controllers).

I/ Network Connections
4~ & > Control Panel > Networkand Internet > Metwork Connections

Organize +

L‘ Ethernet :- Ethernet 2
— ’A Unidentified network Ses _ Metwork cable unplugged

W Intel(R) 1210 Gigabit Metwork Con... 3§ @82 TwinCAT-Intel PCl Ethernet Adapt..

Klicken Sie mit der rechten Maustaste und wahlen Sie “Properties” im Kontextmen.
Wahlen Sie “Configure...” und 6ffnen Sie die Registerkarte “Driver”.

Wahlen Sie “Update Driver”.

Suchen Sie in folgendem Ordner nach dem Treiber: C. \ Twi nCAT\ 3. 1\ Dri ver.

Wahlen Sie “Next”, um den Treiber zu installieren.

N o a &~ e DN

Wahlen Sie nach erfolgreicher Installation “Close”, um den Installationsvorgang
abzuschlielRen.

8. Aktivieren Sie den EtherCAT-Treiber, indem Sie unter C: \ Twi nCAT\ 3. 1\ Syst emdie
Datei TcRt el nst al | . exe ausfuhren.

14 QS10000_V1.1_DE



5 Das Servoantriebssystem MINAS A6 Multi konfigurieren

5 Das Servoantriebssystem MINAS A6 Multi konfigurieren

Das Servoantriebssystem MINAS A6 Multi wird mit der PC-Konfigurationssoftware
PANATERM konfiguriert.

Den Link zur Software finden Sie unter Verfligbare Software (Seite 5).

Aus Sicherheitsgrinden ist Parameter Pr0.13: “1st torque limit” standardmagig auf 10% des
Nennmotordrehmoments eingestellt. Um das volle Motordrehmoment nutzen zu kénnen
und um Folgefehler auszuschliel3en, stellen Sie Pr0.13 auf 300%. Dies ist die einzige
Einstellung, die wir in PANATERM vornehmen werden.

1. Verbinden Sie lhren PC mit dem USB-Anschluss X7 des Antriebsreglermoduls und
schalten Sie das Servoantriebssystem ein.

2. Starten Sie PANATERM.
Die Software erkennt die angeschlossenen Gerate automatisch.

3. Bestatigen Sie die erkannte Serie mit “OK”.

4. Wahlen Sie die Registerkarte “Parameter”.

FileE DisplayD Window W

“'_:—E Connect Parameter

5. Klicken Sie im Dialogfeld “Selection of parameter to be read” mit der rechten Maustaste
auf “Read from amplifier” und wahlen Sie “OK”.

L.}
Pm?hilg? o SEDV'::\/END Selection of parameter Path e
MADMZAGKEX | 19040002 |Read from amplifier = J Cancel
ancel
MADMZAGKEX | 19040002 Read from amplifler </ J

6. Wahlen sie Pr0.13: “1st torque limit” aus der Parameterliste und andern Sie den Wert zu

300%:
00 | 001 |Control mode setup 0 6| ™ |@Posii. ~| oPosii. x||—
00 | 002 |Reakime auto tun 0- 6| I [1Stand.. | 1Stand.. ~||—
oo 003 |Machine stiffness 0- - 13 19 |—
00 | 004 Inertia ratio 0- 10000| ™ 0 1%
0o 008 |Command pulse 0 o| ™ o 0 | After
00 009 | 1stnumerator ofe... 1- 1| C 1 1=
00 010 |Denominator of &l 1- 1| T 1 1=
00 011  Qutput pulse coun... 1- 2007152 I 2500 2500 | Befor..
012 |Reversal of pulse 0- 3| I” | OEnco.. ~| 0Enco.. ~l|—
mm—mm-‘m‘m-
00 | 014 |Position deviation.. 0- 1073741824 | [~ §3886080 | Unit ...
0o 015 |Absolute encoder. 0 4| [T 1 1=

nan N1 Eadermal cmccnnen ~ e Abieee =l amis =

7. Ubertragen Sie den Wert zum Antriebsregler, indem Sie auf das Symbol “Trans” klicken:
®
B & f

Read Save Cmnt Recv  Trans Prnt Exit

QS10000_V1.1_DE 15



6 Die Antriebsregelung starten

6 Die Antriebsregelung starten

6.1 TwinCAT 3 Engineering auf dem PC installieren

Das Servoantriebssystem wird mit der Software TwinCAT 3 Engineering angesteuert.
Installieren Sie diese Software sowie die ESI-Datei auf Ihrem PC.

Wir empfehlen dringend einen PC ohne Sicherheitssoftware (z.B. McAfee) zu verwenden, da
TwinCAT 3 Engineering auf den Kernel zugreift. Dabei kdnnen Sicherheitsprifungen einen
blauen Bildschirm oder Dateifehler verursachen.

1. Entpacken Sie das heruntergeladene Softwarepaket und flihren Sie die
Installationsdatei aus.

2. Starten Sie lhren PC erneut.

3. Kopieren Sie die Panasonic ESI-Datei (Panasoni c_M NAS_A6Mul ti _V*. xnl )in den
Ordner C: \ Twi nCAT\ 3. 1\ Confi g\ | o\ Et her CAT auf lhrem PC.

Den Link zur Software finden Sie unter Verflgbare Software (Seite 5).

6.2 Vor dem Start von TwinCAT 3

1. Zur Vermeidung eines Systemuhrfehlers fiihren Sie vor dem Start von TwinCAT 3
Engineering die Batch-Datei C: \ Twi nCAT\ 3. 1\ Syst eml wi n8set ti ck. bat aus. Sie
mussen diese Datei als Administrator ausfiihren.

2. Starten Sie Ihren PC erneut.

6.3 Ein neues Projekt in TwinCAT erstellen

Damit Sie lhren PC mit dem Host-Controller Beckhoff C6015 verbinden kdnnen, miissen Sie
in TwinCAT 3 ein neues Projekt anlegen.

1. Klicken Sie in der Taskleiste auf das Symbol TwinCAT, um die Software TwinCAT 3
Engineering zu starten.

2. Wahlen Sie “TwinCAT XAE (VS2013)".

16 QS10000_V1.1_DE



6 Die Antriebsregelung starten

3. Wabhlen Sie auf der “Start Page” die Option “New TwinCAT Project...”.
StattPage = X

" | TwincAT 3

Get Started
j New TwinCAT Project... Get Started | Beckho

B ne

4. Wahlen Sie “TwinCAT XAE Project (XML format)”, geben Sie einen Projektnamen ein
und wahlen Sie “OK”.

b Recent [ MET Framework 45 = Sort by: | Default - == Search In
4 Installed = Type:
] TwinCAT XAE Project (XML format) TwinCAT Projects ype:
4 Templates TwinCA
b Other Project Types Config
b TwinCAT Measurement
TwinCAT PLC
TwinCAT Projects
Samples
v Online
Click here to go online and find templates.
Name: TwinCAT MINAS A6 Multi Test
Location: [CSoftwaretools\ TwinCAT\ <] [ Browse
Solution name: TwinCAT MINAS A6 Multi Test

Create ¢

6.4 Den PC mit dem Host-Controller verbinden

Mit einer Broadcast-Suche werden die IP-Adressen der Gerate im EtherCAT-Netzwerk

ermittelt, damit eine Verbindung zum Host-Controller Beckhoff C6015 aufgebaut werden
kann.

1. Gehen Sie im “Solution Explorer” zu “SYSTEM” und wahlen Sie die Schaltflache
“Choose Target”.

ELE EDIT VIEW PROJECT BUILD DEBUG TWINCAT TWINSAFE PLC TOOLS SCOPE WINDOW  HELP

I T N s

[Build 402230 (Loaded) -] ;i1 | @2 L & @7, s
Solution Explorer BIERTY TinCAT MINAS AS Mutii & X
@ e-a|s-~- General | Setings
Search Solution Explorer (Ctrl+0) p-
3] Solution "TwinCAT MINAS A6 Mult (1 proj THAGAT Syetem Manager e
4 ] TwinCAT MINAS A6 Mult I@i V31 Bld £213) -
4 (] sysTEM

7 License Version

b @ Real-Time Engineering  v3.1 (Build 4022.30)
P

2. Wahlen Sie “Search (Ethernet)”.

-1 <Local> [169.254.339.55.1.1) 0K

Cancel

Search [Ethemet)...

Search [Fieldbus]...

QS10000_V1.1_DE 17



6 Die Antriebsregelung starten

18

3.

4.

5.

Wahlen Sie unter “Address Info” die Option “IP Address”

und dann die Schaltflache

“Broadcast Search”, um die angeschlossenen EtherCAT-Gerate anzuzeigen.

EnterHostName /1P | [ ] Fietresh Status Broadoast Search

Host Mame Cormected  Address AMS Netld TwinCAT 05 Yersion Comment

Route Name (T arget): ] Route Name (Remote} | 575003

Amshatld ] Target Route Remote Route
Transport Type: TCPIP v O Projeat O Hone

® Static ® Static
e Ilo L 1 O Temgonaty @ Tempeep

O HostMame @ IP Address

Connection Timeout [s: 5
Max Fragment Size (kBypte}: |0

v 4

Add Route Close

Wahlen Sie den Host-Controller und “Add Route”.

EnterHostName /P [ | Refresh Status Broadeast Search
Host Name Connected  Addhess AMS Netld TwinCAT 05 Version  Comment
CP453CFE 192166150 16325412814, 314022 Windows(l.

Syso03 192716611 163254398611 314022  Windows (1
< >
Fioute Name (Targel. [ Route Name (Femotel.  [575003
Amahlatld: ] Target Fiaute Fiemote Fiaute
Transport Type: TCP_IP v O Prgject O Nene
(@) Static: (@) Static
Addiess Info I:l O Temporary O Temporay

OHostMame @ IP Addhess

Connection Timeaut (5] 4
Max Fragment Size (kBytel [0

v

Add Route Close

Geben Sie die Anmeldedaten fir den Host-Controller ein
,1¢. Wahlen Sie “OK”.

ﬁ%‘\\ Enter & user name and password thatis valid for the
E remote system,
User name: ‘ Administrator |
Password: ‘ . |

Encrypt Password (TwinCAT 3 only)

. Das Standardpasswort lautet

Das System versucht nun eine Verbindung zum Host-Controller herzustellen.

Priifen Sie die Verbindung zwischen PC und Host-Controller. Ein ,X* bedeutet, dass
der PC mit dem Host-Controller verbunden ist. Wéhlen Sie “Close”, um das Fenster zu

schlieRen und bestatigen Sie mit “OK”.

ErterHostame /IP: | [ | Fiefresh Status Broadeast Search
Host Name Connected  Addiess AMS Netld TwinCAT 085 Yersion Comment
CP-4EICFE % 192168150 1B925412814. B1AZ  Windows (1.

Sypsol3 19216811 169.254.3955.1.1  3.1.4022 “wlindowes [1

QS10000_V1.1_DE



6 Die Antriebsregelung starten

6.5 Angeschlossene Gerate zum Projekt hinzufligen

Sie miussen die angeschlossenen Gerate zu lhrem TwinCAT-Projekt hinzufiigen.

1.  Gehen Sie im “Solution Explorer” zu “I/O” und klicken Sie mit der rechten Maustaste auf
“Devices”. Wahlen Sie “Scan”.

Solution Explorer > I x
@ o-a| &=
Search Solution Explorer (Ctrl+) P~

fa] Solution 'TwinCAT MINAS A6 Multi' (1 project)
4 ol TwinCAT MINAS A6 Multi
4[] SYSTEM
1 License
b @ Real-Time
B Tasks
=tz Routes
¥[= Type System
[&] TcCOM Objects
MOTION
PLC
0 SAFETY

C++

4 [= 10
= Devices
g’ Mappings ‘O Add New ltem...
‘a3  Add Edsting ltem...
Export EAP Config A
“{ Scan

2. Bestatigen Sie die Meldung, dass nicht alle Gerate automatisch gefunden werden
kdénnen.

HINT: Mot all types of devices can be found automatically

oK Abbrechen

3.  Wenn der EtherCAT-Master gefunden wurde, wahlen Sie “OK”.

Device 2 [EtherCAT]  [Ethemnet 2 [TwinCAT-Intel PCI Ethernet Adapter [Gig] oK

Cancel

Select Al

Ungelect Al

4. Bestatigen Sie “Scan for boxes” mit “Yes”.

5.  Wenn das Antriebsreglermodul MINAS A6 Multi gefunden wurde, erscheint folgende
Meldung, die Sie mit “OK” bestatigen.

Append linked asis to: (®) ML - Configuration oK

(C) CNC - Configuration
Cancel

6. Bestatigen Sie die Meldung “Activate Free Run” mit “No”.
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6 Die Antriebsregelung starten

6.6

7.

Im “Solution Explorer” wird das hinzugefligte Antriebsreglermodul mit den beiden

angeschlossenen Motoren unter “I/O” > “Devices” angezeigt. Die gefunden Achsen

werden unter “MOTION” > “NC-Task 1 SAF” angezeigt.

4 MOTION
4 |l NC-Task 1 SAF
[Z1 NC-Task 1 SVB
B mage
[[7] Tables
E‘ Objects
4 Tay Axes
b B Axis 1
P B Axis2
i pLC
23 SAFETY
C++
4 170
4 ¥ Devices
4 == Device 2 (EtherCAT)
8 image
+B Image-Info
2 SyncUnits
Inputs
B Cutputs
& InfoData
il Drive 1 (MADMZAGKEX)
b f Module 1 (CSP with TP)
b # Module 2 (TSP with TP)
b
b

A v ¥F v

B WcState
& InfoData

Die Positionierungsparameter einstellen

Positionierungsparameter, Encoder-Einstellungen und allgemeine Einstellungen werden fur

jede Achse separat festgelegt.

1. Gehen Sie zu “Solution Explorer” > “MOTION” > “NC-Task 1 SAF” > “Axes” > “Axis 1”.

Wahlen Sie die Registerkarte “Settings”.

2. Andern Sie in diesem Beispiel die Einheit zu “Degree”.

Solution Explorer ERERN TovinCAT MINAS A6 Multi X
v
@ o-&| 5= General | Seftings | Porameter Dynamics Online | Fun
Search Solution Explorer (Ctrl+d) P~
Link To 1/0... Drive 1 (MADM2ASKE
521 Solution 'TwinCAT MINAS A6 Mukti' (1 project) =
4 ] TWinCAT MINAS A Multi Link To PLC.

4 [ svsTEM
1 License
b @ Real-Time
& Tasks
=fs Routes
215 Type System
[&] TeCOM Objects
4 [=] moTioN
4[] NC-Task 1 SAF
[1 NC-Task 1 SVB
*B image
[ Tables
[&] objects
4 S Axes
4 Bmp Axis
> %, Enc

20

Aoas Type CANopen DS402/Profile MDP 742 (2. 0. E

Urit Display (Only)
Poson:  [ImDe
Velocty: [ Degt

Result
Position: Velocity: Acceleral

Degree | |Degree/s | Degree/

fxis Cydle Time / Access Divider
Divider: 1 2| Cycle T

Modulo 0
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6 Die Antriebsregelung starten

Wahlen Sie die Registerkarte “Parameter” und stellen Sie die blau markierten Werte
fir Geschwindigkeit, Beschleunigung, Abbremsung, Ruck und Schleppfehler ein.

Solution Explorer ARl TwinCAT MINAS AG Multi + X

v
4| o-a &~ Genewl Seltings  Eammeter Dynamics Onine Funclions Coupling Compensaion
Search Solution Explorer (Ctrl+d) P~
1] Solution TwinCAT MINAS A6 Mult = ‘ - - |
4 ] TwinCAT MINAS A6 Multi T e
4 _\ﬁ SYSTEM Reference Velocity 18000.0
¥ License Maximum Velocity 12000.0
’ él ieall(-T\me Maximum Acceleration 100000.0
asks
= Routes Maximum Deceleration 10000.0
22 Type System Default Dynamics:
@ TcCOM Objects Default Acceleration 100000.0
“ lMOT'ON Default Deceleration 100000.0
4 |8 NC-Task 1 SAF
= Default Jerk 100000.0
[E1 NC-Task 1 SVB autt e
8 mage Manual Metion and Homing:
[ Tables Haming Velocity (towards plc cam] 300
@ Objects Homing Velocity (off plc cam) 30.0
a
4 fxes Manual Velocity (Fast) 6000
4 Bof Axis1
b &, Enc Manual Velocity (Slow) 100.0
b 2l Drive Jog Increment (Ferward) 50
oy Ctrl Jeg Increment (Backward) 5.0
4 Inputs +  Fast Axis Stop:
3 Qutput:
b H:}(IS 2u puts + | Limit Switches:
PLC Menitoring:
|4 SAFETY Position Lag Menitering TRUE
Ces Maximurn Position Lag Value
4 &Evo Maximum Position Lag Filter Time 0.02
4 ¥ Devices

Gehen Sie zu “Solution Explorer” > “MOTION” > “NC-Task 1 SAF” > “Axes” > “Axis
1”7 > “Enc”. Wahlen Sie die Registerkarte “Parameter”.

Stellen Sie fur den Encoder den gewlinschten Skalierungsfaktor ein.

Fir eine Motorumdrehung von 8388608 Pulsen/Umdrehung geben Sie beispielsweise
360°/8388608=0.00004291534423828125 ein.

Solutien Explorer LA Bl TwinCAT MINAS AE Multi + X
@ e-a| &=
Search Solution Explorer (Ctrl+@) @ ~

131 Solution ‘TwinCAT MINAS AG Mult =
4 ] TwinCAT MINAS A6 Mutti

Genersl NC-Encoder Parameter Time Compensation  Online

Encoder Evaluation:

4 [ SvSTEM Invert Encoder Counting Direction FALSE
1 License Scaling Factor Numerator
e é. '::L‘ST""E Scaling Factor Denominator (default 1.0) 10
S Routes Position Biss 0.0
22 Type System Modulo Factor (=.9. 360.0°) 360.0
[T TeCOM Objects Tolerance Window for Modulo Start 0.0
“ MOTION Encoder Mask (maximum encoder value) OxFFFFFFFF
4 1B NCTask 154 Encoder Sub Mask (sbsolute range maximum valug) DXOOOFFFFF

[E1 NC-Task 1 5VB

28 Image Reference System INCREMENTAL'
[ Tables - Limit Switches:
[EH] Objects Soft Position Limit Minimum Monitoring FALSE
=
4 s Minimum Position 0.0
4 B Ao - .
4 % Enc Soft Position Limit Maximum Menitering FALSE
3 Inputs Maximum Position 00

Wiederholen Sie die Schritte fiir Achse 2.

Wahlen Sie in der Symbolleiste das Symbol “Activate Configuration”.

BB 6

| Build 4022.30 (Loaded)

Activate Configuration

Bestatigen Sie die Meldung, dass die neue Konfiguration aktiviert wird und alte
Konfigurationen iberschrieben werden.

Activate Configuration
(Old Configurations will be overwritten!)

QK Abbrechen
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6 Die Antriebsregelung starten

9. Bestatigen Sie die Meldung, dass ein Neustart im Run-Modus erfolgt.
sual Studio *

0 Restart TwinCAT Systern in Run Mode

Das TwinCAT-System befindet sich nun im Run-Modus und das entsprechende
Symbol ist aktiv.

z H| | | @ ¢

Restart TwinCAT System t

+ | Build 4022.30 (Loaded) - |

Solution Explorer

(Mit dem blauen Symbol rechts neben dem Run-Modus-Symbol kénnen Sie zuriick in
den Konfigurationsmodus wechseln.)

10.  Wenn das TwinCAT-System nicht in den Run-Modus schaltet, sondern stattdessen
ein Systemuhrfehler auftritt, fiihren Sie die Batch-Datei wi n8set ti ck. bat aus.
Naheres hierzu finden Sie unter Vor dem Start von TwinCAT 3 (Seite 16).

6.7 Die Positionsregelung starten

Die Motorbewegung kdénnen Sie auf der Registerkarte “Online” manuell starten und
Uberwachen.

1.  Gehen Sie zu “Solution Explorer” > “MOTION” > “NC-Task 1 SAF” > “Axes” > “Axis 1.
Wahlen Sie die Registerkarte “Online”.

Solution Explorer SN TuinCAT MINAS A6 Multi = X
fa | - & | L General Settings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P- Setnoint Postion -
1 Solution TwinCAT MINAS A6 Multi' (1 pi= -0.0012 00010
4 “a TwinCAT MINAS A6 Multi Lag Distance {min/max): _gree] Actual Velocity: =gree/s] Setpoint Velocit =gree/s]
4 [l svsTEM 0.0000 {0.000. 0.000) 1.0058| 00000
1 License Overide [%] Total / Control Qutput: %] Eror
b @ Real-Time [ 0.0000 %] | 0.00/ 0.00 % | 0 {0
B Tasks Status Jog) Status (phys) Enabling
Ef Routes [] Ready NOT Moving  []Coupled Mode [ Contraller Set
2% Type System [calibrated ] Moving Fu [ Target Pos. [ Feed Fu
[ TcCOM Objects [JHasdob  []Moving Bw [1in Pos. Range [IFeed Bw
P MOTION
4 B NC-Task 1 547 Controller v-Factor s/s/Degre] Reference Velocity: sgree/s]
[&1 NC-Task 15VB [ 14 [18000 |4
'E Image Target Position Degree] Target Velocity: 2gree/s]
] Tables [ 100000 1 [18000 |
& Objects
4 S Axes _ — + ++ ® —
4 Bt Ais F1 F2 F3 F4 F8 Fa
PR
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Wahlen Sie “Set” und “All”, um die Positionsregelung zu aktivieren.

6 Die Antriebsregelung starten

ics Online  Functions Coupling Compensation

Setpoint Position: ree
0.0726 0.0705
al Velocity: =gree/s] Setpoint Velocity:  =gree/s]
0.0098] | 0.0000]
| / Control Output:  [%] Emor:
0.00/ 0.00 %] 0 {x0)|
Status (phys.) Enabling
[ Coupled Mode [ Contraller
[1n Target Pos. [IFeed Fw
[Jin Pos. Range [IFeed Bw
2] Reference Velocity: Set Enabling X
H |1 [ Controll
ontroller oK
2] Target Velocity: [ Feed Fu
J |'IED[H} []FeedBw Cancel

Owerride [Z]:
H ] ——

Auf der Registerkarte “Online” kobnnen Sie nun z.B. Tipp-Betrieb,

Absolutwertpositionierungen und Referenzpunktfahrten starten.

Tanget Position: Degree] Target Velocity: gree/s]
[100000 1 [18000

EpARAR] ] il ﬂl
Flic Fd: jogeing F3iabsolute FE: stopping FE: Reseterrar
the axis moverment the axis FS Homing

Auf der Registerkarte “Functions” kénnen Sie durch Anderung der Werte fiir
Beschleunigung, Abbremsung und Ruck z.B. Relativwertpositionierungen und

Endlosbewegungen testen.

General Settings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

Ny 1331495090 ™" iy

Extended Start

Start Mode: Relative i tart

Target Position: 20000 [Degree] |Stop

Target Velocity: 12000 [Degree/s]

Arceleration: 100000 [Degree/s2]

Deceleration: 100000 [Degree/si| ast Time: 5]
Jer: 100000 [Degree;"sfi 5_2921}D|

Raw Drive Output
Output Mode: Percent Start

Outpt Valie: Com—

Set Actual Position

Set Target Position
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6 Die Antriebsregelung starten

5. Auf der Registerkarte “Coupling” kénnen Sie elektronische Kupplungen,
Kurvenscheibenprofile und fliegende Sage testen.

General Settings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

Ny 133149.5999  *iiaad]

Master/Slave Coupling
Master Awis: Hodis 2 w Couple

Coupling Mode: Cam Profile {Universa ~ Decouple
Master Scaling: Change Factor
Slave Scaling: Stop

Cam Operation Mode:

Jll

Table Id:
Interpolation Type: Linear ~
Slave Offset: Absolute

Master Cffset: l:l Absolute
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7 Ein SPS-Programm mit Motion-Control-Funktionen erstellen (optional)

7 Ein SPS-Programm mit Motion-Control-Funktionen erstellen
(optional)

Fir die Programmierung einer Positionieraufgabe miissen Sie eine der in TwinCAT 3
enthaltenen Bibliotheken verwenden.

Klicken Sie im “Solution Explorer” mit der rechten Maustaste auf “PLC” und wahlen
Sie “Add New ltem”.

Solution Explorer 1
@& o-a| &=
Search Solution Explorer (Ctrl+ )
] Solution TwinCAT MINAS A6 Multi' (1
4 ol TwinCAT MINAS AE Multi

bl SYSTEM
b MOTION

& saFf ‘O Add New Item...
[ed C++ % Add Existing ltem...
» &0

Paste

Wahlen Sie “Standard PLC Project”, geben Sie einen Namen fur lhr neues SPS-
Projekt ein und wahlen Sie “Add”.

Sort by: | Default -] E = Search Installed Templat|

Plc Templat .
 Templates ﬂ Standard PLC Project Plc Templates Type: Ple Templates

Creates a new TwinCAT
m Empty PLC Project Blc Templates containing atask and a

Gehen Sie zu “Solution Explorer” > “PLC” > “First_PLC_Project’. Klicken Sie mit der
rechten Maustaste auf “References” und wahlen Sie “Add library”.

Solution Explorer * I X .
@ o-a| &=
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~

%] Solution TwinCAT MIMAS A6 Multi' (1 project)
4 o7 TwinCAT MINAS AS Multi

b @l SYSTEM

b MOTION

4 O

4 @ First_PLC_Project

B [J External Types

| B Reiccp——
o T Add library...
2 T2 Placeholders...

3 T3 Library repesitory...

4. Flgen Sie die Bibliothek Tc2_MC2 hinzu.

Te2_MC2
Tca NG

Bedkhoff Automation GmbH
Bedkhoff Automation GmbH
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7 Ein SPS-Programm mit Motion-Control-Funktionen erstellen (optional)

5. Gehen Sie zu “Solution Explorer” > “PLC” > “First_PLC_Project” > “POUs” > “MAIN
(PRG)".
otuionepiow -2 [TXCRERY

G}|'G)'|§I—|‘ﬁ—- FROGRAM MAIN

VAR
Search Solution Explorer (Ctrl+u) P~ =

fad Solution TwinCAT MINAS A6 Multi’ (1 project) END_VAR
4 G TwinCAT MINAS A6 Muti =
bl svsTEm

4 (O[] First_PLC_Project

4 Z] First PLC_Project Project
b [ Bxtemal Types

b (3l References
3 DUTs 1

[ GVLs

4 [ POUs
[F] MAIN (PRG)

[ VISUs

6. In diesem Beispiel soll die Servoregelung fiir Achse 1 aktiviert werden. Driicken
Sie F2, um den “Input Assistant” zu 6ffnen, mit dessen Hilfe Sie die gewlinschte
PLCopen-Funktion in der TwinCAT-Bibliothek finden kénnen.

7. Wahlen Sie die Funktion Tc2_MC2.MC_Power und dann “OK”. Fligen Sie auf gleiche
Weise die Struktur AXIS_REF hinzu.
an*:a = I

PROGRAM MATN

AR Textsearch  Categories
3 MCPower:
EHD VAR [mc_po
3item(s) found.
Name

Te2_MC2.MC_PositionCorrectionLimiter
Tc2_MC2.MC_Power
Te2_MC2.MC_PowerStepper

Das von Ihnen erstellte Beispielprogramm sollte so aussehen:

T 1 PROGRAM MAIN
@ e-a &= i s
Search Solution Explorer (Ctrl+d) P ~ 3 MCEowerkxisl: MC_Power;
521 Solution ‘TwinCAT MINAS A6 Multi 4| MXISREF Axisl: AXIS REF:
4 il TWinCAT MINAS A6 Multi S| bEnablehxial: BOOL:
b |l SVSTEM | FEEDMAR
b MOTION
4 [Of PLC
4 @ First_PLC_Project
4 h—ﬂ First_PLC_Project Proj
b [ External Types
b 23 References 1 /7 Code for Axisl
3 DUTs E 7
[ GVLs 3
4 [ POUs 4 Activate Servo Control
=] MAIN (PRG) =
£ VISUs & MCPowerkuisl (Rxis:=RET5SREF_Rxisl,
b u% PlcTask (PlcTask) 7 Enable:=bEr.1a1.)1eAxisl_,
OfF First_PLC_Project Instg : Enable_l—‘cslt}ve::_ __E
7 SAFETY . _3‘ Enable_Negative:=IRUE):

8. Wahlen Sie “BUILD” > “Build Solution”, um das Projekt zu kompilieren.

EILE EDIT VIEW PROJECT | BUILD | DEBUG TWI
- © | i@ - -2 W BuildSelution

+ |Build 4022.30 (Loaded) - < ¢ Giale il S
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10.

11.

12.

13.

14.

QS10000_V1.1_DE

7 Ein SPS-Programm mit Motion-Control-Funktionen erstellen (optional)

Weisen Sie “Axis 1” eine Verbindung zu. Wahlen Sie die Schaltflache “Link To PLC...”,
um die Struktur AXISREF_Axis1 aus Ihrem SPS-Programm auszuwahlen.

Solution Explorer S TwincAT MINAS A6 Multi + > [T
P
@ o-a|x-- Generdl | Setings | Parsmeter| Dynamics| Orine | Funcions| Couping | Compensation
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~
Link To 1/0 [Drive T(MADM2AGKBX) # A |
51 Solution TwinCAT MINAS A6 Multi' (1 pre
4 g TwinCAT MINAS AG Multi |Link To PLC... | [MAIN.AXISREF_Avs1 (First_PLC_Project Instance) |
b [l SYSTEM
4 MOTION Auis Type: | CANopen DS402/Profile MDP 742 (e.q. EtherCAT CoE Diive) ~
4 3] NC-Task 1 SAF
B NC-Task 1 SVB Uit Display (Only)
28 Image Postion:  [mDegres [ Modula
(] Tables Velocly: ] Degree/imin
[& Objects
4 S Axes Result
boBt Aast Posttion: Velocity: Acceleration: Jerk
4 B Axis2 [Reame | [Neamare | T—) | I[—y

Aktivieren Sie die Konfiguration.
0 ae2. e

i | Build 4022.30 (Loaded) -/ =

Activate Configuration

Bestatigen Sie die Meldung, dass ein Neustart im Run-Modus erfolgt.
crosoft Visual Studio e

o Restart TwinCAT System in Run Mode

Wahlen Sie in der Symbolleiste das Symbol “Login”.

n | @ . | [cp-ssacre ~| — & [First_pLC_Project ~ |3
TwinCAT MINAS A6 Multi MAIN 5 5
1 PROGRAM MAIN

Wahlen Sie “Yes”, um Port 851 zu erzeugen.
TwinCAT PLC Contro *

Application "Port_851" does not exist on device TwinCAT_MINAS_AG6_Muli'. Do you
want to create it and proceed with download?

Yes No Details...

Falls ein Fehler auftritt, wahlen Sie noch einmal das Symbol “Login”, um es erneut zu
versuchen.

Wahlen Sie das Symbol “Start”’, um das SPS-Programm zu starten.

| First_PLC_Project - | 21 » u 4|
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7 Ein SPS-Programm mit Motion-Control-Funktionen erstellen (optional)

28

15.

16.

Doppelklicken Sie auf dem Wert von bEnableAxis1, um die Variable auf TRUE zu
setzen.

MCPowerAxisl (Axis:=RAXISREF Axisl,

EnzbleFNERY: =bEnablelxi s [ EELIES
Enzble_Fositive|jREY:=TFUE,
Enable Negative|ElEN:=TRUE) ;

Wahlen Sie “PLC” > “Write values”, um den Wert zu schreiben und die Servoregelung

des Motors zu aktivieren.

J0OLS  SCOPE

PLC

&

e e R WUl

Windows

WINDOW

Visualization Styles Repository...

Library Repository...

Download
Online Change
Laogin

Start

Stop

Logout

Reset cold
Reset origin
Single Cycle
Flow Control
Force values
Unforce values

Write values
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8 Visuelle Steuerelemente zum SPS-Programm hinzufligen (optional)

8 Visuelle Steuerelemente zum SPS-Programm hinzufugen
(optional)

Sie kdnnen in Ihr SPS-Programm visuelle Steuerelemente einbauen, damit sich
beispielsweise die Servoregelung Uber eine Schaltflache aktivieren Iasst.

1.  Gehen Sie zu “Solution Explorer” > “PLC” > “First. PLC_Project” > “First PLC_Project
Project”. Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf “VISUs” und wahlen Sie “Add” >
“Visualization”.

Solution Explorer Rl TwinCAT MINAS A6 Mutti MAIN & X
L3 1 PROGRAM MATN
-G & -
ah | Q)= [ ‘ 2 VAR
Search Solution Explorer (Ctrl+a) p- 3 MCEowerRxisl: MC Power;
] Solution TwinCAT MINAS A6 Multi' {1 pro 4|  RXISREF Axisl: AXIS REE;

4l TwinCAT MINAS A6 Multi 5|  bEmableAxisi: BOOL:

bl svsTem 5| ERDAR

b MOTION

/4 Code for Awxisl

rst_PLC_Project

4 F] First_PLC_Project Project Bl
b [ External Types 4 Activate Serve Control
P -3l References 5
3 DUTs 6 MCPowerAxisl (Rxis:=RXISREF Rxisl,
[ GVls 7 Enable:=bEnablelxisl,
b [3 POUs 8 Enable_Positiwve:=TRUE
W VISUs 1 3 Fnahle Wemarie:=T .
E_'g First_PLC_Project.trr Add b @ POU...
b G PlcTask (PlcTask) Export to ZIP & POU for implicit checks...
b OF First_ PLC Project Instan I TomeIE a[; DUT..
(| SAFETY
Cos @ Import PLCopenXML... @ Global Variable List...
b /0 M Cut Ctrl+ X B Referenced Task...
! Copy Crl+ C @ Visualization...
X Delete Del Visualization Manager...

2. Aktivieren Sie “VisuSymbols (System)” und wahlen Sie “Open”.

@ Creates a visualization object

Mame:
|\-'isua|izaﬁ0n
Symbol libraries Active
@ VisuSymbols (System)
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3. Doppelklicken Sie auf “Visualization”. Wahlen Sie aus der “Toolbox” die Form “Rounded

8 Visuelle Steuerelemente zum SPS-Programm hinzufiigen (optional)

Rectangle” und platzieren Sie sie im Fenster “Visualization”.

- 0 X

Solution Explaorer
@ eo-a &=
Search Solution Explorer (Ctrl+a) P~

&7 Solution TwinCAT MINAS A Multi' (1 =
4 ] TwinCAT MINAS A6 Multi
b @l SYSTEM

b [ External Types

4 | References
{3 System_VisuEleml
+(3 Systern_VisuElems
-3 System_VisuElems
{3 System_VisuElems
<3 System_VisuElem1
{3 system_visuinputs
3 System_VisuMativi
-3 Te2 MC2
«3 Tc2_Standard
<3 Te2 System
{3 Tc3_Module
3 VisuSymbols

[ DUTs

[ GVLs

4 POUs

| VISUs
{5 Visualization

2;'3 First_PLC_Project.tmc

[

Visualization® + > Properties

Tooibos » [N

4 [ Search Toolbox

4 Basic

k  Pointer

= Curve

:. Ellipse

& Frame

) Image

/ Line

s Pic

4. Polygon

< Polyline

Ml FRectangle
[ [ Rounacsrecange
I Lamps/Switches/Bitmaps
4 Measurement controls

k  Pointer

== BarDisplaylmage

4l Histogram

4k Meter180

& Meter360

W Meterd0

&  Potentiometer360
4 Special controls

k  Pointer

@ EBrowserControl

4. Im Fenster “Properties” konnen Sie Text in das Rechteck eingeben und die Variable
bEnableAxis1 aus lhrem Haupt-SPS-Programm zuweisen.

Hotkeys Corfiguration
oT

Blementlist

& B
Enable Pubrer Axis 1 @
B—————B8———@

Properties #= > -

 Filter ~ | ¥ Sarthy ~ %lSOrt order = [t
Property Value
Line width 1
Fill attributes Filled
Line style Solid
= Texts
Text Enable Power Axis 1
Tooltip
= Text properties

Horizontal align...
Vertical alignment
Text format

Font

+  Font color

+

Absolute movement

™

Relative movement
= Text variables
Text variable
Tooltip variable
= Colorvariables
Toggle color
+ Statevariables
= Inputconfiguration
OnMouseDown
OnMouseUp
+ Tap
= Toggle

Variable

Centered
Centered

Default

Default

I Fontcolor

<toggleftap variable

Configure...
Configure...

MAIN.bEnableAxis 1

5. Wahlen Sie das Symbol “Login” in der Symbolleiste.

| | @2 |[cascre o] [Fspicpoiea|[1 ]I F]
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8 Visuelle Steuerelemente zum SPS-Programm hinzufligen (optional)

6. Wenn folgende Meldung erscheint, wahlen Sie “Yes”, um Port 851 zu erzeugen.

Application "Port_851" does not exist on device TwinCAT_MINAS_AE_Multi’. Do you
wart to create it and proceed with download ?

Yes Mo Details...

Falls ein Fehler auftritt, wahlen Sie das Symbol “Login”, um es erneut zu versuchen.

7. Starten Sie das SPS-Programm.

* | First_PLC_Project - | 21 » m 4|

8. Wahlen Sie “Enable Power Axis 1”, um die Servoregelung zu aktivieren.

Expression
+ & MCPowerhxisl

Enable Power Axis 1 * @ AXISREF_Axisl
@ bEnableAxis1

4

oW R

MCPowerkxisl (Axis:=RXISREF Axisl,
Enable|fEN: =bEnableixis 1 [EENEN,

Enable_Fositive|IRNEN
Enable_Negative|lE): =TRU

Wom o

Die Servoregelung fiir Achse 1 ist nun aktiviert.
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9 Haben Sie Fragen oder Anregungen?

9 Haben Sie Fragen oder Anregungen?

Bitte kontaktieren Sie uns, wenn Sie Fragen oder Anregungen zur Verbesserung dieser
Anleitung haben. Nennen Sie hierzu bitte die Nummer der Quick-Start-Anleitung im Betreff
Ihrer E-Mail. Die Nummer beginnt mit ,QS* und befindet sich auf der Titelseite.

servo.peweu@eu.panasonic.com

+49 (0) 8945354-2750

32 QS10000_V1.1_DE


mailto:servo.peweu@eu.panasonic.com

10 Anderungsverzeichnis

10 Anderungsverzeichnis

QS10000_V1.1_DE, 2020.11

» VerkniUpfungen aktualisiert.

» Titel geadndert

QS10000_V1.0_EN, 2020.01

Erste Ausgabe (englisch)
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11 Panasonic Hotline

11 Panasonic Hotline

Sollten Sie Fragen haben, die sich nicht tber die Informationen im Handbuch oder in der
Online-Hilfe klaren lassen, kontaktieren Sie bitte lhren Distributor.

Europa

Osterreich: 02236 / 2 68 46, info.pewat@eu.panasonic.com
Benelux: 0499 / 37 27 27, info.pewswe@eu.panasonic.com
Frankreich: 01 /60 13 57 57, info.pewswef@eu.panasonic.com

Deutschland: 089 / 45 354 2750, servo.peweu@eu.panasonic.com

Irland: 01/4 60 09 69, info.pewuk@eu.panasonic.com
Italien: 045 /67 52 711, info.pewit@eu.panasonic.com
Skandinavien: 46/ 8 59 47 66 80, info.pewns@eu.panasonic.com
Spanien: 91 /3 29 38 75, info.pewes@eu.panasonic.com
Schweiz: 041 /799 70 50, info.pewch@eu.panasonic.com
Vereinigtes 01908 / 23 15 55, info.pewuk@eu.panasonic.com
Konigreich:

Nord- & Siidamerika

USA: 1877 /1624 7872, iasupport@us.panasonic.com
Asien

China: 400-920-9200, https://industrial.panasonic.cn/ea/
Korea: +82-2-2052-1050, http://pidskr.panasonic.co.kr/
Taiwan: +886-2-2757-1900, https://industrial.panasonic.com/
Hongkong: +852-2306-3128, https://industrial.panasonic.com/
Japan: 0120-394-205, https://industrial.panasonic.com/
Singapur: +65 /635 92128, pewapfa@sg.pewg.panasonic.com
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