BECKHOFF

TF5410

TwinCAT 3 | Motion Collision Avoidance

File  Edit  View

-0|85-.
Build 40244 (Loadeq)

%] Solution ‘TwinCAT Project’ (1 project)

4 | TWinCAT Project
4 (] SYSTEM
¥ License
D Real-Time
& Tasks
52 Routes
25 Type System
[ TcCOM Objects
] momoN
g ric
SAFETY
C++
|8 ANALYTICS
& vo

Project  Builg

Debug  TuincaT
.o o "
By

LICERRC

TwinSAFE

Release

New Project
P Recent
4 Installed
TwinCAT Controller
b TwinCAT Measurement
TwinCAT CAD Interface Beta Version
TwinCAT Projects

TwinCATPLC
TeXaeShell Solution

Not finding what you are looking for?
Qpen Visual Studio nstaler

TwinCAT Project

Name:

Location:

Create new solution

lution:
5 jon name: TwinCAT Project
Solution -

PLC Team

*| TwinCATRT (64)
98 | TuinCAT Project

Scope  Tools  Window Help

* | <loaab

7. Default

|| TinCATXAE Project (XML forma

* | P Attach,, »

Browse

e o fr oL







BEGKHOFF Inhaltsverzeichnis

Inhaltsverzeichnis
B IV 4o TV o o R 5
1.1 Hinweise zur DOKUMENTAION ......ooiiiiiiii e e e e e e e e e e eeaeae s 5
(A [ (=Y S 1 o] s 1= 1= RO SPS 6
1.3 Hinweise zur InformationsSiCherheit ............ ..o 7
72 =12 1] 41 ¥ 3V PR 8
3 Ubersicht der NeUEN FUNKEIONEN ........c.cceveueuertreeiressesiessesesassesssssessassessssssessssesessssssssssssnsssssensssssesssssen 9
4 Konfigurieren der CA-Gruppe fiir Collision Avoidance..........ccccccmrinniminnnnin s 10
4.1 GeEO-KOMPENSALION ...ttt e e e e e e e e e e et e e e e e e e e e e e e e e eaaareareees 15
5 Unterschiede zwischen MC2 und MC3............ e msns s e s s mmnnn s e e e e e eas 19
6 CA-Gruppe (TF5410 TWinCAT 3 Collision AVOIdancCe) .......ccccceerriiiiiiicccssnmseereesesesssss s s ssssmssessessseesnas 20
AT T3 =T T E=T o[- T | = 4T 4T 24
7.1 Zustandsdiagramm guUlItig fUr V3.1.6 .......uuiiiiiiiiii it a e 24
7.2 Zustandsdiagramm guUItIG fUr V3.1.10 ..ot 25
8 HintergrundinformationNen........ ... s nn e e e e n e nnnrrn e e e e e en 27
G Tt B @7 1115 o] I N ] T =T o Lo SO 27
8.1.1 Grundlagen ColliSion AVOIJANCE ........ccuuuiiiiiiiiiiie et e e eneeeee s 27
8.1.2 MC_DEFAULT_GAP_CONTROL_MODE ......ccoiitiiieeeitieee et 28
8.1.3 MC_GAP_CONTROL_DIRECTION. ....cciiiiiiiiie ettt e e e e s snneeeeeanes 30
8.1.4 MC_GearlnPosDefaultDynamicSAfIErSYNC..........eeviiiieiiiiiiiiieeee e 31
S I A 1= To B (o]0 0] o 1T 4 IS7= 1 1o o [PPSR 32
IR T I = Tod [V =T =T [T g1 o | OO PRRE 33
L TS Y S 2 11 ] [T 4 1= =Y o S 34
9.1 T3 _MCCOISIONAVOIAANCE .......coeeeiieieeeee et e e e e et e e e e e 34
9.1.1 FUNKEONSDAUSTEING ... e 34
9.1.2 DateNtYPEN ... e e 46
9.2  TC3 _MCCOMPENSALIONS ....uvveiiiiiieieeieiect et e e e e e e e ettt e e e e e e e e e e e e et e e e eeeaaeaas 52
9.21 FUNKLONSDAUSTEINE ....ccceiiiee e e e e e e e ae s 53
1 JRC N o3 0 \V/ (o1 @7o o] e 1 F=1 (=T |1V, [} 1 o o ISR 56
9.31 FUNKEONSDAUSTEING ... 58
9.3.2 = (=T 014 o= o RO PRP PRSP 94
9.4 TC3 MCBDEIINILIONS ... ittt e e e e e e ettt e e e e e e e aaaaaas 104
9.4.1 [0 E= Y =T 117/ 1= o P 104
L0 = 1= 1 o 1= [N 113
2 415 =T T 114
11.1  Zyklische GruppensChNIISIEIE ........cc.ueiiiiiiiie e 114
St T T e e o PO SRO 114
T1.1.2  PICTONC. .ottt ettt e et e e e et e e e e eat e e e e sss e e e e s anssseeeesnnsseeeesennnneans 115
11.2 MC_LREAL/Spezielle EINGaNGSWEIE ........cuuiiiiiiiiiiie ettt 115
11.3  MOAUIO-POSIHIONIEIUNG ... .ttt et e e e et e e e e s nbee e e e e e 116

TF5410 Version: 2.4.1 3



Inhaltsverzeichnis BECKHOFF

4 Version: 2.4.1 TF5410



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, fir jede Installation und Inbetriebnahme die zu dem betreffenden Zeitpunkt
veroffentliche Dokumentation zu verwenden.

Das Fachpersonal hat sicherzustellen, dass die Anwendung bzw. der Einsatz der beschriebenen Produkte
alle Sicherheitsanforderungen, einschliel3lich samtlicher anwendbaren Gesetze, Vorschriften, Bestimmungen
und Normen erfullt.

Disclaimer

Diese Dokumentation wurde sorgfaltig erstellt. Die beschriebenen Produkte werden jedoch standig weiter
entwickelt.

Wir behalten uns das Recht vor, die Dokumentation jederzeit und ohne Anklndigung zu Uberarbeiten und zu
andern.

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

Marken

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

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

Patente

Die EtherCAT-Technologie ist patentrechtlich geschitzt, insbesondere durch folgende Anmeldungen und
Patente:

EP1590927, EP1789857, EP1456722, EP2137893, DE102015105702

mit den entsprechenden Anmeldungen und Eintragungen in verschiedenen anderen Landern.

—
EtherCAT.

EtherCAT® ist eine eingetragene Marke und patentierte Technologie lizenziert durch die Beckhoff
Automation GmbH, Deutschland

Copyright

© Beckhoff Automation GmbH & Co. KG, Deutschland.

Weitergabe sowie Vervielfaltigung dieses Dokuments, Verwertung und Mitteilung seines Inhalts sind
verboten, soweit nicht ausdricklich gestattet.

Zuwiderhandlungen verpflichten zu Schadenersatz. Alle Rechte fiir den Fall der Patent-, Gebrauchsmuster-
oder Geschmacksmustereintragung vorbehalten.

TF5410 Version: 2.4.1 5
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1.2 Zu lhrer Sicherheit

Sicherheitsbestimmungen

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

Haftungsausschluss

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

Qualifikation des Personals

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

Signalworter

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

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

Warnungen vor Personenschaden

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

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

A VORSICHT

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

Warnung vor Umwelt- oder Sachschéaden

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

Information zum Umgang mit dem Produkt

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

6 Version: 2.4.1 TF5410
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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.

TF5410 Version: 2.4.1 7
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2 Einfuhrung

TwinCAT 3 Motion Collision Avoidance ist ein optionales Paket zur Kollisionsvermeidung beim Betrieb
mehrerer Achsen mit TwinCAT 3 NC PTP in linearer und/oder translatorischer Abhangigkeit. Der zugrunde
liegende Algorithmus sorgt fur einen Mindestabstand zur Vorgdngerachse. Dadurch ist mit TwinCAT 3
Motion Collision Avoidance eine aktive Kollisionsvermeidung realisierbar, wenn mehrere Motoren sich z. B.
eine Schiene teilen. Neben der aktiven Kollisionsvermeidung kann das TF5410 auch genutzt werden, um
Achsen kontrolliert aufzustauen, bspw. bei linearen Bewegungen wie dem XTS (eXtended Transport
System).

Die Programmierung der Verfahrbefehle aus der SPS erfolgt tiber die Bibliothek Tc3 McCollisionAvoidance
[»_34], welche an die Bibliothek Tc2_MC2 angelehnt ist und um den Eingang ,Gap* erweitert wurde. Mit
TwinCAT 3 Motion Collision Avoidance kdnnen so z. B. alle Achsen auf die gleiche Zielposition gestartet
werden. Der Algorithmus sorgt dann dafiir, dass nur die erste Achse die Zielposition anfahrt. Die
verbleibenden Achsen halten automatisch ihren Mindestabstand ein und reihen sich auf. So lassen sich
ohne weitere Programmierung dynamische Puffer zum Aufstauen von Produkten bilden.

Die administrativen Funktionsbausteine sind in der Bibliothek Tc3 McCoordinatedMotion [» 56] enthalten.

Zusatzlich ist in TF5410 eine Geo-Kompensation flirs XTS enthalten, womit der Bezugspunkt der
Bahndynamik von der XTS-Motorbahn auf den Schwerpunkt des Werkzeuges/Produktes am XTS-Mover
verlagert werden kann. In Kurvensegmenten unterscheiden sich die beiden Bahndynamiken, sodass ohne
eine Geo-Kompensation unerwartete Krafte wirken kénnen. In der SPS steht hierfir die Bibliothek

Tc3 McCompensations [P 52] zur Verfligung.

Installation

Das Softwarepaket TF5410 TwinCAT 3 Motion Collision Avoidance wird zusammen mit dem Softwarepaket
TF5400 installiert.

Zielsystem

Windows XP oder Windows 7/8/10 ab Plattform-Level 40

Zusatzliche Lizenzanforderungen

TF5410 TwinCAT 3 Motion Collision Avoidance bendtigt die Lizenz TC1250.

8 Version: 2.4.1 TF5410
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3 Ubersicht der neuen Funktionen
Ab TF5400 VV3.2.27:

+ Optimierungen am MC_GearlnPosCA, die einen SAF-Zyklusversatz zwischen Master- und Slaveachse
unterbinden.

» Optimierungen am Gap Controller, wenn die Achse sich schon in der Zielposition befindet und nur der
Gap sich andert. Wird der benachbarte Mover kommandiert, so wirkt der neue Gap.

+ Bendtigt eine x64-Plattform
Ab TF5400 V3.1.10.63:
* Bendtigt TwinCAT V3.1.4024.24 oder hoher

Ab TF5400 V3.1.10.30:

* Verhaltensanderung bei der Modulo-Positionierung. Zusatzliche Umdrehungen sind nun tber den
neuen Parameter ST MoveAbsoluteCAOptions.AdditionalTurns zu kommandieren. Bitte

beachten Sie die Hinweise zur Modulo-Positionierung [»_116].

Ab TF5400 V3.1.10.1:

» Track-Management

» Geandertes Zustandsdiagramm

* Bendtigt TwinCAT V3.1.4024.7 oder hdher
Ab TF5400 V3.1.6.3:

* Geo-Kompensation
Ab TF5400 V3.1.4.4:

* Neu: Ab TF5400 3.1.4.4 wird MC MAXIMUM als Eingangswert neu unterstitzt. Fiir genauere
Informationen schauen Sie sich die Dokumentationen des jeweiligen Funktionsbausteins an.

Ab TF5400 V3.1.2.47:

* Neuer Eingang MC GAP CONTROL MODE [P 52] an jedem Motion-Funktionsbaustein.

* Neues Flag MC GearInPosCAOptions [P 46]. OverrideSlaveDynamicRestrictions zur Verbesserung
des Verhaltens bei Kopplung an einen Master mit nicht konstanter Geschwindigkeit (z. B.
Encoderachse).

* Neuer CA-Gruppenparameter GapControlModeDirection legt die Richtung der
Abstandsliberwachung fest.

TF5410 Version: 2.4.1 9
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BECKHOFF

4 Konfigurieren der CA-Gruppe fur Collision

Avoidance

Grundsatzlich gilt die hier beschriebene Konfiguration flr alle Motion Objekte im Advanced Motion Pack.

1. Fagen Sie im Bereich Motion eine neue NC/PTP NCI Configuration hinzu.

SYSTEM

Add New Ikem... Ins

Add Existing Item... Shift+Alt+A

D'I' n":—

Paste Ctrl+W
Paste with Links

Hide MOTION Configuration

finzert Motion Coninn i

# CHC Configuration

M arne: MC-Taszk 1

2. Fugen Sie der NC-Konfiguration alle Achsen hinzu.

Solution Explorer * B X
@ | O~ g & =
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P -

fa] Solution TwinCAT_Projectl’ (1 project)
4 o0 TwinCAT_Projectl
b @ SYSTEM
P MOTION
4 @) NC-Task1 SAF
[E1 NC-Task1 SVB
": Image

O Add Mew tem... Ins
*a  Add Existing Item... Shift+ Alt+A
Add Mew Folder...

Paste Ctrl+V

Paste with Links

@ HC/PTE MCl Configuration Ok
It

10 Version: 2.4.1

TF5410



BEGKHOFF Konfigurieren der CA-Gruppe fur Collision Avoidance

M ame: i 1 bultiple: = 0k, |

Tope: [D:untinuu:uus.-'i'-.:-cis *][ Cancel ]

Farameter: [ [default] i ]

Comment:

3. Flgen Sie dem Eintrag Objects in der NC-Konfiguration die entsprechende Gruppe hinzu:
Fur koordinierte Bewegung, mehrdimensionale Bewegungen: CA-Gruppe (TF5410 TwinCAT 3 Collision
Avoidance) [P 20].
p MOTION
4[] NC-Task1 SAF
[Z1 NC-Task1SVE
"5 Image

‘0 Add Mew Item... =
o pLC ‘0 Add Existing Item... Shift+ Alts A
(85 SAFETY Add New Folder...
[ C++ |
b & o Reload System TMC Files...
Paste Ctrl+V
_ Paste with Links

TF5410 Version: 2.4.1 1
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Search: Mame: Object] [Ca Group)

Tupe: EI-- Beckhoff Autamation GrmbH Cancel

EI-- M ation Contral
[+~ Spatial Configuration
- Finematic Transfarmations

A uiltiple:

:‘.’9 #T5 configurations
E‘l MC Group with Pick-A&nd-Place [Configuration]
{ E‘l & Group [Module] [ Inzert Instance. .. ]

[ Reload ]

File: CATwinCAT Y2 1\Confightd aduleshTcMed tmc

4. Prifen Sie die Ausfihrungstask in der Gruppe. Diese muss immer auf "NC-Task 1 SAF" gesetzt sein.

Solution Explorer * O X
G- a5
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~

fa] Solution ‘TwinCAT_Projectl' (1 project)
4 o TwinCAT Projectl
b SYSTEM
4 MOTION
p NC-Task 1 SAF
[E1 NC-Task1 SVB
*8 Image

] Tables

4 |5 Objects
4 ] Objectl (CA Group)

+ [ Group Outputs
4 Group Inputs
b S Axes
PLC

12 Version: 2.4.1 TF5410
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Object | Context | Parameter (Init)

Cortead:

Depend On:
[ Meed Call From Sync Mapping

Data Areas:

[#]1 Group Cutputs'
[#]2 ‘Group Inputs’

Data Poirter:

Result:
ID | Task

RSl 'MC-Task 1 SAF

00000000

05000020 'NC-Task 1 SVB'
05000010 'MC-Task 1 SAF'
03000011 'I/O Idle Task'

5. Konfigurieren Sie die Gruppenparameter entsprechend der gewtinschten Anwendung.

Fir weitere Erlauterungen zu den Gruppenparametern siehe CA-Gruppe (TF5410 TwinCAT 3 Collision
Avoidance) [» 20].

6. Um die Gruppe aus der SPS zu adressieren, muss eine zyklische Schnittstelle deklariert und mit den I/
Os der Gruppe verknlipft werden (siehe SPS-Bibliothek Tc3 McCoordinatedMotion [P 56]). Um die
Achsen zu adressieren und zu aktivieren, muss die Bibliothek Tc2_Mc2 dem Projekt hinzugeflgt werden.

= Eine neue NC/PTP NCI Configuration wurde erstellt.

VAR
stGroupRef : AXES GROUP_REF;
END_VAR

TF5410 Version: 2.4.1 13
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BECKHOFF

Solution Explorer * O X
@ - @ls-
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~

fa] Solution ‘TwinCAT_Projectl' (1 project)
4 ol TwinCAT Project
b SYSTEM
4 MOTION
4 NC-Task1 SAF
[Z1 NC-Task1 SVB
+8 Image
] Tables
4 [H] Objects
4 |5 Objectl (CA Group)
4 [ Group Outputs
4 Group Inputs
o #l FromPLC
P Axes
| PLC
4 Untitledl
4 Z] Untitled] Project
b [ External Types
4 | 7 References
« 3 Tc?_Standard
«3J Te2_Systern
3 Tc3_Interfaces
2 Te3_McCollision&wvoidance
3 Tc3_McCoordinatedMotion
3 Tec3_Module
[ DUTs
[ GVLs
4 [ POUs
5] MAIN (PRG)
3 VISUs
[ Ej PlcTask (PlcTask)
2[5 Untitledl tmc
B O} Untitled] Instance

SAFETY

EC++
b & Vo

14 Version: 2.4.1
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Konfigurieren der CA-Gruppe fur Collision Avoidance

fs | Attach Vanable ToPLC

)

1 rtitled
=5 Urtitled] Instance

Show Yariables

@ Unused

() Uszed and unuged
[ Exclude dizabled

e

=

) Dxd > |B 5130800, MCMNCATOPLC_DDGROUP_RE

EI;'P MaIM stGroupRef NeToPle > 1B 513080.0, MC.HCITOPLC
Lesel CA > 1BB13080.0, MCNCSTOPLE_CAGROUP_REFT

[l [ il . °
GROUP_REF [192.0] EV'CES
age

[H] 5how Tooltips
[ Sort by Address
[ S howe Y ariable Groups

Show Yariable Types
[] Matching Type
tatching Size
[ &l Types
Array Mode
Offzetz
[ Continuous
[] Show Dialag
Y ariable Mame / Comment

4 Hand ower
4 Take over

Cancel ] [ ()4

41 Geo-Kompensation

Geometrieinformationen

Selution Explorer * 0 X
@l e-- @l s -
Search Selution Explorer (Ctrl+a) P~

fad Solution ‘TwinCAT_Prajectl' (1 project)
4 o) TwinCAT_Projectl
4 [ SYSTEM
¥ License
b @ Real-Time
B Tasks
=tz Routes
2n Type System
4 [@] TcCOM Objects
4 2 Objectl (XTS5 Standard)
MOTION
PLC

TF5410 Version: 2.4.1
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Fir die Geo-Kompensation werden Geometrieinformationen benétigt. Diese Geometrieinformationen werden
im Unterbaum TwinCAT SYSTEM\TcCOM Objects konfiguriert.

Tabelle eines XTS Standard Objects
TwinCAT_Projectl * A X

Parameter (Init)

Marme Value |Online [C5 |Unit |Type |PTCID Comment

rmm | LREAL | 0x05010080 @ Offset value applied to adjust the reference position of the rail.

[7] Show Online Values  [] Show Hidden Parameter [ Expand Al ] [ Collapse Al ]

Tabelle eines Mover Template Objects

TwinCAT_Projectl * B8 X
Faametr ()
MName Value | Online | CS | Unit | Type |PTCID Comment

- Kinematic

.m-m y-displacemnent of the mover top. The value must be > 0.

Shcrw Online Values Shcrw Hidden Parameter [ Expand Al ] [ Collapse Al ]

Das XTS Standard Object beschreibt die Geometrie einer standardméagigen XTS-Motorbahn. Als Mover
Template bezeichnete Objekte definieren jeweils die Geometrie eines einzelnen Mover-Typs, einschlieRlich
einer Verschiebung entlang der y-Verschiebungskomponente. Ein Mover Template wird dem XTS Standard
Object hinzugefugt, um die Standard-Geometrieinformationen um die Geometrieinformationen des Movers
zu erweitern. Auf ein Mover Template kdnnen sich alle Achsen beziehen, die dessen Konfiguration
verwenden.

16 Version: 2.4.1 TF5410
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XTS Standard Object

Das XTS Standard Object definiert eine Motorbahn, die die Starterkit-Geometrie einschliellich zwei Kurven
von 180 Grad aufweist. Diese Kurven werden durch zwei gerade Bahnen mit gleicher Lange verbunden. Die
Lange dieser geraden Bahnen kann wahrend der Konfiguration verandert werden. Dadurch konfiguriert der
Parameter Rail length des XTS Standard Objects die Gesamtlange: beide Kurven plus beide Geraden. Fur
die Positionsinformationen auf der XTS-Motorbahn x kann im XTS Standard Object eine
Nullpunktverschiebung (Offset) konfiguriert werden.

Rail length: Gesamtlange der XTS-Schiene.

Rail offset: Offset-Wert fir die Anpassung der Referenzposition der Schiene. Siehe unten und Abbildung
Starterkit-Geometrie.

Rail Offset: Eine Nullpunktverschiebung

Jedes XTS-System umfasst ein Segment, dass die Nullposition in x-Richtung festlegt. Die Geo-
Kompensation verwendet die Starterkit-Geometrie. Bei der Geo-Kompensation hat das Segment zur
Festlegung der Nullposition einen festen Platz. Es handelt sich um das gebogene Element in der oberen
linken Ecke vor dem ersten geraden Element.

Um die Nullposition an anderer Stelle festzulegen und von einer anderen Position aus mit der Zahlung der x-
Koordinate zu beginnen, kann eine Nullpunktverschiebung, der Rail Offset, definiert werden.

In der Abbildung ist der Rail Offset zwischen den beiden gestrichelten Linien dargestellt. Die linke Linie
zeigt, wo das Segment zur Festlegung der Nullposition endet. Die gestrichelte Linie rechts und der
abgebildete Mover veranschaulichen, wie ein Positionswert von einem Mover interpretiert wird. Die
gestrichelte Linie teilt den Mover in zwei Halften. Der Mover befindet sich an der Nullposition. Fur die
Festlegung eines Rail Offset selbst ist jedoch kein Mover erforderlich.

Hinweis zur Verfiigbarkeit der Nullpunktverschiebung

Derzeit ist die Starterkit-Geometrie die einzige verfligbare Geometrie fir die Geo-Kompensation:
Zwei Kurven von 180 Grad und zwei gerade Bahnen mit gleicher Lange, die diese Kurven
verbinden.

jui o

TF5410 Version: 2.4.1 17
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Mover Template Object

I I“I I I I I“l I
s, "
., s
%, ()

vy -shaft = 200

v -shit =100 PN

9, o~

Zunachst Ubernimmt ein Mover Template Object die Geometrieinformationen des XTS Standard Obijects.
Dariliber hinaus beschreibt es eine Mover-Bahngeometrie, d. h. die y-Verschiebung eines bestimmten
Mover-Typs. Ein Mover Template kann fir verschiedene Mover, die dieselbe Bahngeometrie, d. h. dieselbe
Bahn des Werkzeugmittelpunkts (Tool Center Path) aufweisen, wiederverwendet werden. Ein Mover
Template kann im Run-Modus aktiviert und deaktiviert werden. Somit kann das Template fir einen Mover im
Run-Modus geandert werden.

y-Verschiebung des TCP: Konfigurierbare y-Verschiebung fir die Steuerung der Bahndynamik. Die vy-
Verschiebung muss positiv oder gleich null sein. Sie beschreibt fir jeden Punkt einer XTS-Motorbahn einen
Punkt einer Mover-Bahn, der senkrecht zur Tangente der Motorbahn liegt, die durch diesen Punkt der
Motorbahn verlauft. In dieser Richtung mit Orientierung der Geometrie des XTS Standard Objects nach
aullen wird dieser Punkt der Mover-Bahn um den Wert der y-Verschiebung von der XTS-Motorbahn weg
verschoben. Dieser verschobene Punkt wird auch als Tool Center Point (TCP, Werkzeugmittelpunkt)
bezeichnet. Zusammen beschreiben die y-Punkte eine Bahn, die als Bahn des Werkzeugmittelpunkts (Tool
Center Path) bezeichnet wird.

Auf einer Geraden bilden die Motorspulen ein Zebrastreifen-ahnliches Muster. Wenn diese Gerade in der
Mitte dieses Musters liegt und jede Motorspule in eine obere und eine untere Halfte teilt, weist die y-
Verschiebung den Wert null auf dieser Geraden auf (siehe Abbildung). Wenn die y-Verschiebung null ist,
erfolgt die Steuerung der Bahndynamik zusammengefasst in der vertikalen Mitte der Motorspulen.

® Hinweis zur Verfiigbarkeit der Nullpunktverschiebung

1 Derzeit ist die Starterkit-Geometrie die einzige verfligbare Geometrie fir die Geo-Kompensation:
Zwei Kurven von 180 Grad und zwei gerade Bahnen mit gleicher Lange, die diese Kurven
verbinden.
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5 Unterschiede zwischen MC2 und MC3

In diesem Kapitel werden die Unterschiede zwischen MC2 und MC3 (eingefiihrt im TF5400 Advanced

Motion Pack) aufgefiihrt.

Achsen

MC2

MC3

Maximale Dynamik

Die in der Parametrierung der
Achse definierte Geschwindigkeit
wird als physikalischer
Maximalwert interpretiert.
Beschleunigung, Verzégerung und
Ruck, die in der Achse festgelegt
werden, sind Standardwerte, die
nur eine Wirkung haben, wenn
keine Dynamik in den FBs
festgelegt wird.

Es gibt Maximalwerte fur
Geschwindigkeit, Beschleunigung,
Verzégerung und Ruck, welche die
Werte begrenzen, die in den FBs
gesetzt werden kénnen. Darliber
hinaus kann vom Benutzer am
jeweiligen FB-Eingang
Standarddynamik ausgewahit
werden.

SPS-Bibliothek

MC2

MC3

Default Werte

Fur Dynamikparameter vom Typ
LREAL ist "0" der Standardwert.
Wenn "0" gesetzt ist, werden die
Standardparameter von den
Achsen verwendet.

Die Konstante MC_Default wird
eingeflihrt (siehe MC LREAL
Spezielle Eingangswerte [»_115]).

"0" wird nicht als Standardwert
interpretiert, sondern als ein
normaler Wert, der im Falle von
Dynamik ungtiltig sein kann.

Zeitabstimmung der FB-
Ausgénge

Der FB gibt Werte zurtick, die am
Anfang des SPS-Zyklus giiltig
waren.

Der FB gibt Werte zurick, die im
Moment der Ausfiihrung des SPS-
Codes giiltig sind. Dies kann zu
einer zeitlichen Differenz zwischen
zyklischer Schnittstelle und FB-
Ausgang fihren.

Entkopplung

Ein spezieller Funktionsbaustein
kann verwendet werden (z. B.
MC_GearOut/MC_CamOut)

Die Slave-Achse wird entkoppelt,
indem ein anderes
Bewegungskommando mit
Buffermode mcAborting gesendet
wird.

TF5410

Version: 2.4.1
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BECKHOFF

6 CA-Gruppe (TF5410 TwinCAT 3 Collision Avoidance)

Die CA-Gruppe verbindet Achsen, um die PTP-Funktionalitdten um Collision Avoidance zu erganzen.

Dynamik-Werte

» Velocity Vel: Geschwindigkeit,
» Acceleration Acc: Positive Beschleunigung,
» Deceleration Dec: Bremsbeschleunigung, negative Beschleunigung,

e Jerk: Ruck.

Soll-Werte
und
Grenzen

CA-Gruppe

Achse

Gap

Nachbarschaft

Zahlrichtung

Nachfolger;
Vorgénger

GroRe

Untere
Schranke

Eine Achse fahrt Dynamik-Soll-Werte ab. Bei dieser Fahrt geben die maximalen Dy-
namikwerte die Grenzen fir das Dynamik-Profil vor.

Eine CA-Gruppe bietet Parameter an, mit denen fir Dynamik-Werte Default-Werte
eingestellt werden kdnnen. Diese Default-Werte werden fur Standby Gap Control
verwendet. Sie werden nicht als Default-Parameter fiir irgendein Motion-Kommando
verwendet, wenn kein Parameter spezifiziert worden ist.

In den Achsparametern kdnnen die Maximalwerte fir die Dynamiklimits eingestellt
werden.

Diese Maximalwerte kdnnen sich zum Beispiel aus den physikalischen Eigenschaf-
ten (Tragheit, Masse, Maximalstrom, Motorgrof3e, ..) der Achse oder eines Werk-
stlicks ergeben.

Fir ein Gap sind zwei oder mehr benachbarte Achsen (Mover) erforderlich.
Ein Gap liegt jeweils zwischen zwei direkt benachbarten Movern.

Das Gap ist in positiver Zahlrichtung vom aktuellen Mover zum direkt vorausfahren-
den Mover definiert.

Diese positive Zahlrichtung stimmt mit der Zahlrichtung der Sollwert-Generierung
Uberein.

Aktueller Mover: Direkt hinterherfahrender Mover, Nachfolger.
Direkt vorausfahrender Mover: Vorganger.

GroRe eines jeweiligen Gaps = (Soll-Position Vorganger) - (Soll-Position Nachfol-
ger).

Die Gap-Grofie wird auf eine untere Schranke geregelt, die nicht unterschritten wer-
den darf.

Fir diese untere Schranke stellt der Parameter ,Default Gap* fiir die ganze CA-
Gruppe einen Wert ein, solange flr einen aktuellen Mover keine andere Gap-GroRe
eingestellt wird.

Ein individueller Wert fur diese untere Schranke der Gap-Grdfie kann als Eingangs-
Wert an jeden der Motion-Funktionsbausteine angelegt werden: An ,MC_MoveAb-
soluteCA*, an ,MC_MoveRelativeCA*, an ,MC_HaltCA" oder an ,MC_GearlnPos-
CA".

20
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Gap Control * Der ,Gap Control Mode* mcGapCtriModeFast regelt im Allgemeinen naher an die-

Mode ser unteren Schranke der Gap-GréRe als der ,Gap Control Mode* mcGapCtriMode-
Standard.

Gap Control » ,Gap Control Direction“ mcGapCtriDirectionPositive: Nur der Nachfolger regelt als

Direction einziger Mover die GroRRe des Gaps, das von Vorganger und Nachfolger einge-

schlossen wird.

» ,Gap Control Direction“ mcGapCtriDirectionBoth: Beide benachbarte Mover regeln
die GroRRe des von ihnen eingeschlossenen Gaps.

Offnen des Dialogs ,,Parameter (Init)“

Selution Explorer * 0 X
Co@Mle-s @l s -
Search Selution Explorer (Ctrl+ ) P~

fa] Solution ‘TwinCAT_Projectl' (1 project)
4 ol TwinCAT Projectl
b Gl SYSTEM
p MOTION
4 NC-Task 1 SAF
[Z1 NC-Task1 SVB
j: Image
7] Tables
4 |Z8| Objects
4 [7] Objectl (CA Group)
- [ Group Outputs
B Group Inputs
e Axes
afj pPLC

Wurzelknoten einer CA-Gruppe.

Object Context Parameter (It}  Data Area

MName Value Cs Type PTCID

Rail Length 3000.0 I_ LREAL Ox05030060
Rail Is Ring TRUE &7 I_ BOOL Ox05030066
Gap Control

Default Gap Control Mode mcGapCtriModeStandard 7 l_ MC.MC_DEFAULT_GAP_CONTROL_MODE (05030040
Gap Control Direction mcGapCtriDirectionBoth hd I_ MC.MC_GAP_CONTROL_DIRECTIOM O0x0503009C
Standby Gap Control FALSE 7 I_ BOOL 0x05030041
Default Gap 100.0 I_ LREAL x05030062
Default Velocity 150.0 [ LREAL 0x05030030
Default Acceleration 1000.0 I_ LREAL 05030031
Default Deceleration 1000.0 I_ LREAL 0x05030032
Default Jerk 10000.0 I_ LREAL 0x05030033
Tracelevel tiWarning hd I_ TcTracelevel 03002103
Ctx_TaskQid 05000010 e I_ OTCID Ox03002060
GearlnPosDefaultDynamicsAfterSync JobDynamics hd l_ MC.MC_GearlnPosDefaultDynamicsAfterSync 05030124

[]Show Online Values  [] Show Hidden P. | Expand Al | | Collapse Al |
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Parameter fir eine CA-Gruppe.
Die Tabellenspalte ,Value® zeigt den jeweils voreingestellten Parameter-Wert.Die Tabellenspalte ,Comment*
enthalt kurze Parameter-Beschreibungen.

Parameter Beschreibung

Geometry

Rail Length Lange der Schiene, auf der die Achsen (Mover) montiert sind.

Rail Is Ring Gibt an, ob die Schienen einen geschlossenen Kreis bilden. In dem Fall (TRUE) ist die
Collision Avoidance zwischen dem ersten Mover in der Reihe und dem letzten Mover
aktiviert.

Gap Control

Default Gap Control
Mode

Es stehen verschiedene Modi fir die Abstandssteuerung zur Verfligung (siehe
"MC DEFAULT GAP CONTROL MODE [pr_281").

Gap Control Fir die Regelungs-Richtung des Gaps sind verschiedene Einstellungen verfligbar

Direction (siehe Abschnitt ,MC GAP_ CONTROL DIRECTION [»_301%).

Standby Gap Wenn TRUE, ist die Collision Avoidance immer aktiv, auch wenn kein

Control Bewegungskommando an die Achse ausgegeben wurde.
m Die Achsen bewegen sich direkt nach MC_GroupEnable, wenn Standby
Gap Control TRUE ist. Wenn der Abstand zwischen zwei Achsen (Mover) kleiner
ist als der Default Gap (siehe nédchster Parameter), bewegen sich die Achsen so,
dass sie den geforderten Abstand erreichen. Diese Bewegung erfolgt
unabhangig von jeglichem Bewegungskommando. Dieses Ver-halten gilt auch,
wenn sich die Achsen nach einem Gruppen-Reset zu nah aneinander befinden.

Default Gap Dieser Abstand wird fir die Standby Gap Control verwendet und wenn bei einem CA-
Bewegungskommando kein Abstand festgelegt wurde.

Default Velocity Diese Geschwindigkeit wird fir die Standby Gap Control verwendet, das heif3t, wenn

kein Bewegungskommando aktiv ist (z. B. direkt nach MC GroupEnable [» 62]).

Sie wird nicht als Standardgeschwindigkeit fur ein Bewegungskommando verwendet,
wenn keine Geschwindigkeit festgelegt wurde.

Default Acceleration

Diese Beschleunigung wird fur die Standby Gap Control verwendet, das heilt, wenn
kein Bewegungskommando aktiv ist (z. B. direkt nach MC GroupEnable [P 62]).

Sie wird nicht als Standardbeschleunigung fur ein Bewegungskommando verwendet,
wenn keine Beschleunigung festgelegt wurde.

Default Deceleration

Diese Verzogerung wird fir die Standby Gap Control verwendet, das heilt wenn kein
Bewegungskommando aktiv ist (z.B. direkt nach MC GroupEnable [»_62]).

Sie wird nicht als Standardverzogerung fir ein Bewegungskommando verwendet,
wenn keine Verzogerung festgelegt wurde.

Default Jerk Dieser Ruck wird fir die Standby Gap Control verwendet, das heilt wenn kein
Bewegungskommando aktiv ist (z.B. direkt nach MC GroupEnable [»_62]).
Er wird nicht als Standardruck fir ein Bewegungskommando verwendet, wenn kein
Ruck festgelegt wurde.

GearlnPosDefaultDy |Weist die in MC_GearlnPosCA AfterSyncDynamics genutzten Default-Dynamiken

namicsAfterSync aus. Im Default-Zustand ist der Wert ,JobDynamics” gesetzt. Der Parameter ist nicht

(hidden!) fur altere Projekte verfligbar (erzeugt mit Versionen < 3.1.10), wird aber intern auf
'MaximumSlaveDynamics' gesetzt.

o

Nach dem erneuten Laden der TMC-Datei wird "JobDynamics" als Default-Wert gesetzt (siehe

1 MC GearlnPosDefaultDynamicsAfterSync [»_31]).

v" Wenn bereits eine NC-Konfiguration hinzugefiigt worden ist, dann enthalt der MOTION-Teilbaum einen
SAF-Task-Teilbaum.

v Der SAF-Task-Teilbaum enthalt den Teilbaum ,Objects”.
v Der Teilbaum ,Objects” kann eine CA-Gruppe enthalten.

22
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1. Doppelklicken Sie auf den Wurzelknoten der CA-Gruppe, deren Parameter Sie anschauen oder
einstellen mochten.

2. Wahlen Sie den Karteireiter ,Parameter (Init)“ an.

= Der Dialog ,Parameter (Init)* ist gedffnet.

= Er enthalt eine Tabelle mit Parametern fir die angewahlte CA-Gruppe.

= Diese Parameter sind in die Gruppen ,Geometry“, ,Gap Control“ und ggf. ,Misc.” eingeteilt.
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7 Zustandsdiagramme

7.1 Zustandsdiagramm giiltig fur V3.1.6

Das Zustandsdiagramm beschreibt den Zustand einer Achsgruppe. Die hier beschriebenen Zusténde
kénnen mit Hilfe des Funktionsbausteins MC_GroupReadStatus aus der SPS ausgelesen werden.

Note 1
EnableRequested true and MC_GroupHalt

[ GroupMoving ]

m

GroupStopping ]

Done
| S10N

& Note 7) .
¥ e (Note __l"'
. 4 =° / \_’,.-"'érror in the
7 3 Note 11 .~  grouporin
GrOUp ) Note & ‘ one of the
NotReady ... » GroupStandby 1 Ny o
< < it (Erurhezms] GroupErrorEnabled |
T ote ® one axis one axis 1
o not ready not ready e = = = = -
A Note 5
Note 5
@
= MC_AddAxis
S| _ mc Asams mg*ﬁddﬂ? . MC_RemAxis
& MC_RemAxis LREmAs A
HE R of.\  GroupErrorStop 2
5|¢ <3 g
o1z %) g
= 3% £
%3 12
Z%
A Note 11
%
A Error in the group or in one of the axes roTTTTT T -
MC_GroupDisable . pl G " |
4h| roupErrorDisabled
MC_UngroupAllAxes GI’OUlesabled < MC_GroupReset 1 P |
A - ~ - R — p—
Note 5
(Note 6)

MC_AddAxis MC_AddAxis
MC_RemAxis MC_RemAxis

EnableRequested false

FCT T T T "‘I : state in the internal state : state visible in MC_ReadGroupStatus
| | machine, not visible in PLC via

|

~ e e e ) MC_ReadGroupStatus

Hinweis Beschreibung

1 Anwendbar fur alle nichtadministrativen (Bewegungs-) Funktionsbausteine.

2 Im Zustand GroupStopping kdnnen zwar alle Funktionsbausteine
aufgerufen werden, werden jedoch nicht ausgefiihrt, mit Ausnahme von
MC_GroupDisable und MC_UngroupAllAxes, die den Stopp abbrechen und
den Ubergang zu GroupDisabled erzeugen.

3 MC_GroupStop.DONE AND NOT MC_GroupStop.EXECUTE

4 Ubergang ist anwendbar, wenn die letzte Achse aus der Gruppe entfernt
wird.

5 Ubergang ist anwendbar, wahrend die Gruppe nicht leer ist.
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6 MC_GroupDisable und MC_UngroupAllAxes kénnen in allen Zustanden
ausgegeben werden und andern den Zustand in GroupDisabled. Wenn sie
in einem Fehlerzustand ausgegeben werden, andert sich der Zustand in

GroupErrorDisabled.

7 Aus jedem Zustand mit EnableRequested TRUE.

8 Wenn "blsControlLoopClosed" fur alle Achsen TRUE ist und die Gruppe
nicht leer ist. "bPositiveDirection"/"bNegativeDirection" missen nicht
aktiviert sein.

9 MC_GroupEnable gibt einen Fehler aus, wenn die Gruppe leer ist.

10 MC_GroupReset hat keine Wirkung, wenn der Zustand ein anderer ist als
GroupErrorStop.

11 In den Fehlerzustanden sind alle administrativen Funktionsbausteine mit

Ausnahme von MC_GroupEnable zulassig. Sie kdnnen in den
Fehlerzustanden jedoch nur Zustandsiibergange erzeugen, z. B. zu
GroupErrorDisabled fir MC_GroupDisable oder MC_UngroupAllAxes und
MC_RemoveAxisFromGroup, wenn die letzte Achse entfernt wird.

12 Um den Zustand GroupErrorStop zu verlassen, muss MC_GroupReset
aufgerufen werden.

7.2 Zustandsdiagramm gultig fur V3.1.10

Das Zustandsdiagramm beschreibt den Zustand einer Achsgruppe. Die hier beschriebenen Zustande
kénnen mit Hilfe des Funktionsbausteins MC_GroupReadStatus aus der SPS ausgelesen werden.

MNote 1
EnableRequested true and MC_GroupHalt

[ GroupMoving ]

m

Dane
| B10N

o (Note 7)
GrOUp N 7 A m o errorin the
Note 8 e X group or in
> GroupStandby |, .. | ] one of the
| pRese ]
: < GroupErrorEnabled 1 axes
one axis one axis - I 1
not ready not ready - == - -
J o \,
GroupAxesCount
is0
B k3 MC_AddAxis
3| MC_AddAxis MC_AddAxis ' MC_RemAxis
Sl mc RemAxis MC_RemAxis 22
il 2 5
3 £ 2\ GroupErrorStop
E 5

m

f
' i 1
MC GroupDisable Error in the group or in one of the axes

. »! .
MC_UngroupAllAxes GroupDisabled (e GroupErrorDisa bled:

MC_GroupReset

\
o \_/ | _ U N
MC_AddAxis MC_AddAxis
MC_RemAxis MC_RemAxis

EnableRequested false
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o "’I - state in the internal state : state visible in MC_ReadGroupStatus
: | machine, not visible in PLC via
~ e e e e o s MC_ReadGroupStatus

Hinweis Beschreibung

(Note)

1 Anwendbar fir alle nichtadministrativen (Bewegungs-) Funktionsbausteine.

2 Im Zustand GroupStopping kdnnen zwar alle Funktionsbausteine
aufgerufen werden, werden jedoch nicht ausgeflhrt, mit Ausnahme von
MC_GroupDisable, die den Stopp abbrechen und den Ubergang zu
GroupDisabled erzeugen.

3 MC_GroupStop.DONE AND NOT MC_GroupStop.EXECUTE

4 -

5 -

6 MC_GroupDisable kann in allen Zustanden ausgegeben werden und
andern den Zustand in GroupDisabled. Wenn sie in einem Fehlerzustand
ausgegeben werden, andert sich der Zustand in GroupErrorDisabled.

7 Aus jedem Zustand mit EnableRequested TRUE.

8 Wenn "blsControlLoopClosed" fir alle Achsen TRUE ist und die Gruppe
nicht leer ist. "bPositiveDirection"/"bNegativeDirection” missen nicht
aktiviert sein.

9 "blsControlLoopClosed" und die beiden Flags "bPositiveDirection"/
"bNegativeDirection" missen auf den Wert TRUE gesetzt sein.

10 -

11 In den Fehlerzustanden sind alle administrativen Funktionsbausteine mit

Ausnahme von MC_GroupEnable zulassig. Sie kdnnen in den
Fehlerzustanden jedoch nur Zustandsibergange erzeugen, z. B. zu
GroupErrorDisabled fir MC_GroupDisable oder MC_UngroupAllAxes und
MC_RemoveAxisFromGroup, wenn die letzte Achse entfernt wird.

Im State GroupMoving dirfen stehende Achsen zu einer CA Gruppe hinzugefligt und entfernt
werden. Falls versucht wird, eine bewegte Achse einer Gruppe hinzuzufiigen oder diese aus der
Gruppe zu entfernen, wird das Kommando mit einem Fehler abgelehnt (der Gruppenwechsel mit
einer bewegten Achse wird ebenfalls abgelehnt).

i o

MC_GroupReset hat keine Wirkung, wenn der Zustand ein anderer ist als GroupErrorStop.

i o
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8 Hintergrundinformationen

8.1 Collision Avoidance

8.1.1 Grundlagen Collision Avoidance

v Alle Objekte (CA-Gruppe und alle Achsen) miissen erzeugt, parametriert und verbunden werden (siehe
"Konfiguration", "Parametrierung der CA-Gruppe [P 201").

v' In diesem Beispiel werden die Standardwerte fiir alle Abstandssteuerungsparameter und 10 Achsen in
der Gruppe verwendet. Alle Achsen werden auf einer geschlossenen Schiene (XTS) mit einer Lange von
3000 mm montiert. Die Position der Achsen (Mover) ist beliebig, der in der Gruppe parametrierte
Standardabstand wird nicht eingehalten:

Y

positive direction

1. Alle Achsen miissen der Gruppe hinzugefiigt werden (siehe Beispiele in "MC AddAxisToGroup [P_58]").

= Die Reihenfolge der Achsen fur die Collision Avoidance wird durch ihre Istposition auf der Schiene
bestimmt.

= Wenn die Positionen der Achsen gleich sind (z. B. fur Simulationsachsen), ist die Reihenfolge, in der
die Achsen der Gruppe hinzugefluigt werden, wesentlich. In diesem Fall ist die Achse, die zuletzt
hinzugefiigt wurde, die erste Achse in der Gruppe.

= Die "ldentinGroup" hat fur die bei der Collision Avoidance verwendete Reihenfolge keine Bedeutung.
2. Aktivieren Sie die Gruppe (siehe "MC GroupEnable [P 62]").

= Der GroupState ist nun mcGroupStateStandby (siehe "MC GroupReadStatus [P 64]" oder "Zyklische
Gruppenschnittstelle"), der GroupAxesCount ist 10 (siehe "Zyklische Gruppenschnittstelle [»_114]").

= Die Position der Achsen (Mover) hat sich nicht geandert, der Abstand wird nach wie vor nicht
eingehalten.

3. Geben Sie "MC MoveAbsoluteCA [»_34]" fir alle Achsen (Mover) in dieselbe Position (2500 mm) aus.

= Der erste Mover, d. h. der Mover mit der grofdten absoluten Position, hier Mover 1, erreicht die
Zielposition bei 2500 mm. Die anderen Mover reihen sich auf, wobei jeder den Abstand zu seinem
Vorganger einhalt. Der Vorganger des ersten Movers ist der Letzte (da der Gruppenparameter Rail Is
Ring auf TRUE gesetzt ist).
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positive direction

8.1.2 MC_DEFAULT_GAP_CONTROL_MODE

Der Gap Control Mode [»_20] legt das Verhalten der Collision Avoidance fest. Gegenwartig stehen die
folgenden Modi zur Verfigung:

TYPE MC DEFAULT GAP CONTROL MODE :
(

mcGapCtrlModeStandard = 1l6#1,
mcGapCtrlModeFast = 1642
)

END_TYPE

Beispiele

Beispiel mcGapCtrIModeStandard:
v" Konfiguration mit vier Achsen (Mover) in der CA-Gruppe. Die Rail Length [P 20] betragt 3000 mm und die
Schiene ist geschlossen (z. B. XTS-System).

v' Die erste Achse in der Reihe (blau) steht an Position 0,0 mm, die ibrigen drei Achsen sind dahinter mit
einem jeweiligen Abstand von 100 mm aufgereiht.

v Der Gap Control Mode wird auf mcGapCtrIModeStandard gesetzt.

1. MC_MoveAbsoluteCA in die Position 3000 mm wird an alle Achsen ausgegeben, der Abstand betragt
100 mm. Alle Achsen haben dieselbe Dynamik (Geschwindigkeit, Beschleunigung, Verzdgerung, Ruck).

= Die Achsen fachern wahrend der Beschleunigungsphase charakteristisch aus, so dass eine Kollision
wahrend des Bewegungskommandos verhindert wird. Die erste Achse (blau) erreicht die Zielposition, die
tbrigen Achsen reihen sich nacheinander mit dem konfigurierten Default Gap [»_20] auf.
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ExampleStandardMode <

Chart 4
Start: 16:27:21436 | End: 16:27:35138 | Pos: 0,00:00:00,000 ‘ Time: 16:27:71436 | Date: Mittwoch, 22 Juli 2015
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Beispiel mcGapCtrIModeFast:

v Konfiguration mit vier Achsen (Mover) in der CA-Gruppe. Die Rail Length betréagt 3000 mm und die
Schiene ist geschlossen (z. B. XTS-System).

v" Die erste Achse in der Reihe (blau) steht an Position 0,0 mm. Die UGbrigen drei Achsen sind dahinter mit
einem jeweiligen Abstand von 100 mm aufgereiht.

v' Der Gap Control Mode wird auf mcGapCtriModeFast gesetzt

1. MC_MoveAbsoluteCA in die Position 3000 mm wird an alle Achsen ausgegeben, der Abstand betragt
100 mm. Alle Achsen haben dieselbe Dynamik (Geschwindigkeit, Beschleunigung, Verzégerung, Ruck).

= Alle Achsen bewegen sich gleichzeitig und mit voller Dynamik. Der Abstand zwischen den Achsen wird
nahezu konstant gehalten. Die erste Achse erreicht die Zielposition, die Ubrigen reihen sich dahinter auf.
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ExampleFastMode X
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8.1.3 MC_GAP_CONTROL_DIRECTION

Gap Control Direction “mcGapCtriDirectionPositive”

CA-Gruppe » Die eingestellte Gap-Regelungs-Richtung gilt fir die ganze CA-Gruppe.

Nachfolger » Geregelt wird jeweils die Grole des Gaps.

» Der Nachfolger regelt als einziger Mover die Grofe des Gaps, das von beiden be-
nachbarten Movern eingeschlossen wird.

Gap Control » FUr die Berechnung der Dynamik-Werte eines jeweiligen direkt hinterherfahrenden
Mode Movers kann der Gap Control Mode ,mcGapCtrIModeStandard“ oder der Gap Con-
trol Mode ,mcGapCtrIModeFast” verwendet werden.

» Der Initialisierungs-Parameter Default Gap Control Mode stellt fur jeden Nachfolger
innerhalb einer CA-Gruppe den gleichen Gap Control Mode als Default-Algorithmus
ein.

Individuell » Sie kdnnen den Gap Control Mode mit jedem der Motion-Funktionsbausteine -
MC_MoveAbsoluteCA, MC_MoveRelativeCA, MC_HaltCA oder MC_GearlnPosCA
- individuell far jeweils einen Mover andern.

Rechenleistung » Fur den Gap Control Mode ,mcGapCtriModeStandard® wird im Allgemeinen weniger
Rechenleistung bendtigt als flir den Gap Control Mode ,mcGapCtriModeFast".
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Gap Control Direction ,,mcGapCtriDirectionBoth*

Bewegungs- » Erlaubt allgemeinere Bewegungs-Profile, zum Beispiel eine Riuckwarts-Bewegung.
Profile

CA-Gruppe » Die eingestellte Gap-Regelungs-Richtung gilt fur die ganze CA-Gruppe.
Nachfolger » Geregelt wird jeweils die Grole des Gaps.

und N + Beide benachbarte Mover, Vorganger und Nachfolger, regeln die Grélie des von ih-
Vorganger nen eingeschlossenen Gaps.

mcGapCtriMode » Jeder Mover innerhalb einer CA-Gruppe verwendet firr die Berechnung seiner Dy-

Standard namik Werte den gleichen Gap Control Mode: ,mcGapCtrIModeStandard®.
* Der Gap Control Mode ,mcGapCtrIModeFast” kann nicht verwendet werden.

@® Wenn Sie fir eine CA-Gruppe die Gap-Regelungs-Richtung ,mcGapCitriDirectionBoth“ eingestellt
haben und wenn Sie mit einem Motion-Funktionsbaustein - MC_MoveAbsoluteCA,

1 MC_MoveRelativeCA, MC_HaltCA oder MC_GearlnPosCA - den Gap Control Mode fur einen
Mover dieser CA-Gruppe auf den Wert ,mcGapCtriModeFast” stellen, dann wird ein Laufzeit-Fehler
ausgelost.

Korrelierendes Regelungsverhalten

Nachbarschaft » Geregelt wird die Grofie eines Gaps, jeweils zwischen zwei benachbarten Movern.

» Zwei Gaps sind (direkt) benachbart, wenn der sie trennende Mover gleichzeitig
Nachfolger und Vorgéanger ist.

Kette + (Jeweils direkt) Benachbarte Gaps bilden eine (nicht-triviale) Kette.
* Innerhalb einer Kette korreliert die Regelung der jeweiligen Gaps.

Gap Control Mode Der Gap Control Mode beeinflusst die Art und Weise der korrelierenden Regelung.

» Der Gap Control Mode ,mcGapCtrIModeStandard® erlaubt fiir eine weichere Rege-
lung Abweichungen vom Soll-Gap-Wert fir ein einzelnes Gap und fiir die Gaps ei-
ner Kette.

8.1.4 MC_GearinPosDefaultDynamicsAfterSync

TYPE MC GearInPosDefaultDynamicsAfterSync

( MaximumSlaveDynamics := 16#0,
JobDynamics := 16#1

)i

END TYPE

Legt die Default Dynamics fest, die fir das Kommando MC_GearlnPosCA verwendet werden, nachdem die
Slave-Achse zum ersten Mal synchron geworden ist (sieche ST GearlnPosCAQOptions [P 46]).

MaximumSlaveDynamics: Die maximale Slave-Achsendynamik (Geschwindigkeit, Beschleunigung,
Verzogerung) wird als Standardwert fir die AfterSyncDynamics verwendet.
Der Ruck ist nicht beschrankt.

JobDynamics: Die Job Dynamics (GearlnPosCAs Geschwindigkeit, Beschleunigung,
Verzogerung und Ruck) wird als Standardwert fir die AfterSyncDynamics
verwendet.
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8.2 Geo-Kompensation

‘y’-axis

‘x’-axis

v

zero point offset along the XTS motor path X’

‘y’-shift = 0: XTS motor path ‘X’ .

Abb. 1: Starterkit-Geometrie.

Geo-Kompensation: Motivation

Die Geo-Kompensation definiert einen zusatzlichen Freiheitsgrad:
+ Eine eindimensionale rdumliche Transformation der Steuerung der Bahndynamik.
» Die Positionsbewegungssteuerung bezieht sich immer auf die XTS-Motorbahn.

Als zusatzliche Dimension wird eine y-Achse senkrecht zur Koordinate der XTS-Motorbahn eingefihrt. Die
Bahndynamik kann fur eine vordefinierte Bahn, die auf dieser y-Verschiebungskomponente liegt, gesteuert
werden. Diese Bahn kann eine verbesserte Bahndynamik der Mover ermoglichen.

» Die Bahndynamik bezieht sich auf das Geschwindigkeits-, Beschleunigungs-, Verzégerungs- und
Ruckverhalten auf einer Bahn.

Im Allgemeinen kann der dynamische Bezug auf die XTS-Motorbahn beschrankt bleiben, so dass die
Nutzung der Geo-Kompensation als optionale Mdglichkeit verbleibt.

Motivationsbeispiel: Schwerpunkt

Bei vielen XTS-Anwendungen werden schwere Werkzeuge oder Produkte auf die Mover montiert bzw.
geladen. Daraus ergibt sich, dass der Gesamtschwerpunkt (Mover + Werkzeug + Produkt) nicht zwingend
auf der XTS-Motorbahn ist. Auf geraden XTS-Segmenten sind die Geschwindigkeit der XTS-Motorbahn und
die Geschwindigkeit der Schwerpunktbahn identisch. Auf gebogenen XTS-Segmenten sind diese
Bahngeschwindigkeiten jedoch unterschiedlich. Dieser Unterschied flhrt zu einer Beschleunigung oder
Verzogerung auf der Schwerpunktbahn, wahrend die Geschwindigkeit der XTS-Motorbahn konstant bleibt.
Dadurch wirken auf der XTS-Strecke unbeabsichtigte Krafte, insbesondere bei der Ein- oder Ausfahrt in
Kurven. Um einige dieser Krafte zu vermeiden oder moéglichst gering zu halten, kénnte der Schwerpunkt mit
nahezu konstanter Geschwindigkeit verfahren werden. Dieses Verhalten ist ein Beispiel dafir, was mit der
Geo-Kompensation erreicht werden kann: Solange ein Mover und seine Ladung nicht verandert werden,
kann die Schwerpunktbahn beschrieben und dynamisch gesteuert werden, indem der XTS-Motorbahn eine
radiale Verschiebung hinzugeflgt wird. Da diese Verschiebung senkrecht von der XTS-Motorbahn weg
zeigt, wird sie als y-Verschiebung bezeichnet.
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8.3 Track-Management

Mithilfe des Track-Managements kann ein XTS-Aufbau in einzelne, raumlich getrennte XTS-Parts, unterteilt
werden. Diese kdnnen nur ein, aber auch beliebig viele aufeinanderfolgende Motormodule umfassen.
Einzelne, aneinander angrenzende XTS-Parts kdnnen zu sogenannten XTS Tracks zusammengefasst
werden. Die Konfiguration der XTS-Parts und XTS-Tracks wird iber den XTS-Konfigurator vorgenommen. Im
Systemmanager werden die XTS-Parts und XTS-Tracks als TcCOM-Module, mit eindeutiger ObjectID,
unterhalb der XTS Processing Unit als Kindknoten eingefiigt (siehe XTS-Dokumentation).

(2000)
Track 1 = +
0 (oo0) 4 100p Track2= +Part 3
. - 1000
Opart 3 (1000) Y Track3=Part 4 +

Part 4 Track4 = Part 4+ Part 3

(3000)

Fir jede einzelne Achse kann ein Track Uber den Baustein MC_ActivateTrack mithilfe der ObjectID des XTS-
Tracks aktiviert werden. Bei der Aktivierung eines XTS-Tracks muss sich der Mover auf einem XTS-Part
befinden, der dem Track zugeordnet ist. Mit der ObjectID 0 lasst sich das absolute Referenzsystem wieder
fur die einzelne Achse aktivieren. Die aktuellen Soll-Positionen auf den Tracks und Parts kénnen tber den
Baustein MC_ReadTrackPositions ausgelesen werden.
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9 SPS-Bibliotheken

9.1 Tc3_McCollisionAvoidance

Ubersicht

Funktionsbaustein

‘Beschreibung

Motion

MC MoveAbsoluteCA [P 34]

Bewegt eine einzelne Achse mit Collision Avoidance
in eine absolute Position.

MC MoveRelativeCA [P 37]

Bewegt eine einzelne Achse mit Collision Avoidance
Uber eine relative Strecke.

MC HaltCA [» 39]

Halt eine einzelne Achse mit Collision Avoidance an,
ohne sie fur weitere Bewegungskommandos zu
sperren.

MC GearlnPosCA [P 41]

Koppelt eine Slave-Achse mit einem Getriebefaktor
und Collision Avoidance an eine Master-Achse.

MC ReadTrackPositions [P 44]

Liefert die aktuellen XTS Track- und XTS Part-Soll-
Positionen mit den zugehdrigen Objekt Ids.

MC ActivateTrack [» 45]

Aktiviert einen Track als Referenzsystem, das
anschlie3end in verschiedenen Motion Bausteinen
fur die Positionierung benutzt werden kann.

Strukturen und Aufzdhlungen

Name

Beschreibung

ST GearlnPosCAQOptions [P 46]

Optionen flir MC GearlnPosCA [» 41].

ST MoveAbsoluteCAQptions [P 49]

Optionen fir MC MoveAbsoluteCA [»_34].

ST MoveRelativeCAQOptions [P 50]

Optionen fir MC MoveRelativeCA [» 37].

ST HaltCAOptions [P 51]

Optionen fir MC HaltCA [»_39].

MC GAP CONTROL MODE [r 52]

Legt den Gap Control Mode auf Ebene des
Funktionsbausteins fest.

9.1.1 Funktionsbausteine
9.1.1.1 Motion

9.1.1.1.1 MC_MoveAbsoluteCA
— Execute

—1 ContinuousUpdate

— Position

—1 Velocity

— Acceleration
— Deceleration
— Jerk

— Gap

— BufferMode
— Direction
— Options
— Axis

MC_MoveAbsoluteCA

Done —

Busy ——

Active —
CommandAborted ——
Error —

Errorld —
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Dieser Funktionsbaustein befiehlt einer einzelnen Achse, sich mit Collision Avoidance in die im
Funktionsbaustein festgelegte absolute Position zu bewegen. Die Collision Avoidance hat eine héhere
Prioritat als das Bewegungskommando. Daher kénnte die Achse wahrend der Ausflihrung des
Bewegungskommandos langsamer werden oder warten, um eine Kollision zu vermeiden. Der
Funktionsbaustein gibt das Signal Done jedoch erst dann aus, wenn die Achse ihre Zielposition erreicht hat.

% VAR_INPUT

VAR INPUT
Execute : BOOL;
ContinuousUpdate : BOOL;
Position : MC_LREAL := MC INVALID;
Velocity : MC LREAL := MC INVALID;
Acceleration : MC_LREAL := MC DEFAULT;
Deceleration : MC_LREAL := MC_DEFAULT;
Jerk : MC LREAL := MC DEFAULT;
Gap : MC LREAL := MC DEFAULT;
BufferMode : MC_BUFFER MODE := mcAborting;
Direction : Tc3 Mc3Definitions.MC DIRECTION;
Options : ST MoveAbsoluteCAOptions;

END VAR

Name Typ Beschreibung

Execute BOOL Das Kommando wird durch eine steigende Flanke an
diesem Eingang ausgelost.

ContinuousUpdate BOOL In dieser Version steht die kontinuierliche
Aktualisierung nur fiir den Gap zur Verfligung.

Position MC_LREAL Vorgegebene absolute Zielposition fiir das
Kommando.

Ab TF5400 V3.1.10.30:

Wenn mittels Modulo positioniert wird (Direction !
= mcDirectionNonModulo), muss die Zielposition
im Interval [0, ModuloFaktor] liegen.
Zusatzliche Umdrehungen werden Uber den
Parameter

ST MoveAbsoluteCAOptions.AdditionalTurn
s kommandiert.

Wenn sich die Zielposition innerhalb des Tolerance
Window befindet, so wird die Direction =
mcDirectionPositive und Direction =
mcDirectionNegative fUr die Position ohne
zusatzliche Umdrehungen ignoriert.

Bis TF5400 V3.1.10.14 werden zuséatzliche
Umdrehungen kommandiert, indem grofiere
Zielpositionen als der ModuloFaktor kommandiert
werden.

Weitere Details in den Hinweisen zur Modulo-
Positionierung [»_116].

Velocity MC_LREAL Die Geschwindigkeit ist durch die maximale
Achsgeschwindigkeit beschrankt. Wird kein Wert
eingegeben, dann fuhrt dies zu einem Fehler, weil es
keine Standardgeschwindigkeit gibt.

Acceleration MC_LREAL Die Beschleunigung ist durch die maximale
Achsbeschleunigung beschrankt. Wird kein Wert
eingegeben, dann wird die
Standardachsbeschleunigung verwendet.

Deceleration MC_LREAL Die Verzogerung ist durch die maximale

Achsverzdgerung beschrankt. Wird kein Wert
eingegeben, dann wird die Standardachsverzégerung
verwendet.
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Name

Typ

Beschreibung

Jerk

MC_LREAL

Wird kein Wert eingegeben, dann wird der
Standardachsruck verwendet. Der maximale Ruck ist
nicht beschrankt.

Gap

MC_LREAL

Dieser Wert bestimmt den Mindestabstand zum
Vorganger fur die Collision Avoidance. Wird kein Wert
eingegeben, dann wird der Standardwert der Gruppe
verwendet.

m Bei Verwendung der Geo-Kompensation
ist der Abstand besonders zu beachten. Der
Mover-Abstand fiir die Collision Avoidance
bezieht sich positionsméaRig und dynamisch
immer auf die verschobene Bahngeometrie. Da
sich der Abstand bei Verwendung der Geo-
Kompensation auf die verschobene Bahn bezieht,
konnen benachbarte Mover in den Kurven
kollidieren, wenn er zu gering festgelegt wird.
Achten Sie auf ausreichenden Abstand.

BufferMode

MC_BUFFER_MODE

In dieser Version stehen nur mcAborting und
mcBuf fered zur Verfligung (siehe

MC BUFFER MODE [»_104]).

Direction
(verfugbar ab V3.1.10.1)

Tc3_Mc3Definitions.MC_
DIRECTION

Definiert die Richtung der Bewegung (default
mcDirectionNonModulo), siehe MC DIRECTION

> 108].

Optionen

ST_MoveAbsoluteCAOpti
ons

Weitere Informationen Uber die verfiigbaren Optionen
(ab V3.1.2.47) finden Sie in der Dokumentation von

ST MoveAbsoluteCAOptions [P 49].

-verzégerung

i

Die Achse erreicht nicht die Zielgeschwindigkeit, -beschleunigung oder

Die Werte flr die Geschwindigkeit, Beschleunigung oder Verzégerung konnten automatisch auf die

maximale Achsgeschwindigkeit, -beschleunigung und -verzégerung begrenzt werden. Prifen Sie
die Parameter Maximum Dynamics und Default Dynamics der Achse. Moglich ist auch, dass die
Werte von Maximum Dynamics kleiner sind als die Default Dynamics.

# E- VAR_IN_OUT

VAR IN OUT
Axis : AXIS REF;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Axis AXIS_REF Referenz auf eine Achse (siehe AXIS REF).
E- VAR_OUTPUT
VAR OUTPUT
Done : BOOL;
Busy : BOOL;
Active : BOOL;
CommandAborted : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorId : UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Done BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando
erfolgreich ausgefihrt worden ist.
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Name Typ Beschreibung

Busy BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando mit
Execute gestartet wird, und bleibt es dann so lange,
wie der Funktionsbaustein das Kommando ausflhrt.
Wenn Busy wieder FALSE wird, ist der
Funktionsbaustein bereit fur ein neues Kommando.
Gleichzeitig wird einer der Ausgange Done,
CommandAborted oder Error gesetzt.

Active BOOL Wenn Active TRUE ist, steuert der
Funktionsbaustein die Achse.

CommandAborted BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando
durch ein anderes Kommando unterbrochen worden
ist.

Error BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausfuhrung
des Kommandos ein Fehler aufgetreten ist.

Errorld UDINT Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des

zuletzt ausgeflihrten Kommandos. Der Fehlercode
kann in der ADS-Fehlerdokumentation oder in der
NC-Fehlerdokumentation (Fehlercodes Ox4nnn und
0x8nnn) nachgeschlagen werden.

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende
SPS Bibliotheken

TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder CX (x86 oder Tc3_McCollisionAvoidance,

TF5400 Advanced Motion Pack V3.1.1.17 [X64) Tc3_McCoordinatedMotion,
Tc2_MC2

9.1.1.1.2 MC_MoveRelativeCA

MC_MoveAbsoluteCA

— Execute Done —

— ContinuousUpdate Busy —

— Position Active —

— Velocity CommandAborted ——

— Acceleration Error —

— Deceleration Errorld —

— Jerk

— Gap

— BufferMode

— Direction

— Options

—4 Axis

Dieser Funktionsbaustein befiehlt einer einzelnen Achse, sich mit Collision Avoidance Uber die im
Funktionsbaustein festgelegte relative Strecke zu bewegen. Die Collision Avoidance hat eine hohere Prioritat
als das Bewegungskommando. Wahrend der Ausfiihrung des Bewegungskommandos kénnte die Achse
langsamer werden oder warten, um eine Kollision zu vermeiden. Der Funktionsbaustein gibt das Signal
Done jedoch erst dann aus, wenn die Achse die geforderte Strecke zuruckgelegt hat.

% VAR_INPUT

VAR INPUT
Execute : BOOL;
ContinuousUpdate : BOOL;
Distance : MC_LREAL := MC_INVALID;
Velocity : MC LREAL := MC INVALID;
Acceleration : MC LREAL := MC DEFAULT;
Deceleration : MC LREAL := MC DEFAULT;
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Jerk
Gap

BufferMode

Options
END VAR

: MC LREAL := MC DEFAULT;
: MC LREAL := MC DEFAULT;

: MC_BUFFER MODE

:= mcAborting;

: ST MoveRelativeCAOptions;

Name

Typ

Beschreibung

Execute

BOOL

Das Kommando wird durch eine steigende Flanke an diesem
Eingang ausgeldst.

ContinuousUpdate

BOOL

In dieser Version steht die kontinuierliche Aktualisierung nur
fir den Gap zur Verfligung.

Distance

MC_LREAL

Vorgegebene relative Strecke fiur das Kommando.

Velocity

MC_LREAL

Die Geschwindigkeit ist durch die maximale Geschwindigkeit
der Achse beschrankt. Wird kein Wert eingegeben, dann
fuhrt dies zu einem Fehler, weil es keine
Standardgeschwindigkeit gibt.

Acceleration

MC_LREAL

Die Beschleunigung ist durch die maximale
Achsbeschleunigung beschrankt. Wird kein Wert
eingegeben, dann wird die Standardachsbeschleunigung
verwendet.

Deceleration

MC_LREAL

Die Verzdgerung ist durch die maximale Achsverzdgerung
beschrankt. Wird kein Wert eingegeben, dann wird die
Standardachsverzdgerung verwendet.

Jerk

MC_LREAL

Wird kein Wert eingegeben, dann wird der Standardachsruck
verwendet. Der maximale Ruck ist nicht beschrankt.

Gap

MC_LREAL

Dieser Wert bestimmt den Mindestabstand zum Vorganger
fur die Collision Avoidance. Wird kein Wert eingegeben, dann
wird der Standardwert der Gruppe verwendet.

M Bei Verwendung der Geo-Kompensation ist der
Abstand besonders zu beachten. Der Mover-Abstand fiir
die Collision Avoidance bezieht sich positionsmaRig und
dynamisch immer auf die verschobene Bahngeometrie.
Da sich der Abstand bei Verwendung der Geo-
Kompensation auf die verschobene Bahn bezieht,
konnen benachbarte Mover in den Kurven kollidieren,
wenn er zu gering festgelegt wird. Achten Sie auf
ausreichenden Abstand.

BufferMode

MC_BUFFER_MOD
E

In dieser Version stehen nur mcAborting und mcBuffered
zur Verfiigung (siehe MC BUFFER MODE [r_104]).

Optionen

ST_MoveRelativeC
AOptions

Weitere Informationen Uber die verfliigbaren Optionen (ab
V3.1.2.47) finden Sie in der Dokumentation von

ST MoveRelativeCAQOptions [» 50].

Die Achse erreicht nicht die Zielgeschwindigkeit, -beschleunigung oder

[
1 -verzogerung

Die Werte flr die Geschwindigkeit, Beschleunigung oder Verzégerung kénnten automatisch auf die
maximale Achsgeschwindigkeit, -beschleunigung und -verzégerung begrenzt werden. Prufen Sie
die Parameter Maximum Dynamics und Default Dynamics der Achse. Moglich ist auch, dass die
Werte von Maximum Dynamics kleiner sind als die Default Dynamics.

# B+ VAR_IN_OUT

VAR IN OUT
Axis : AXIS REF;
END_VAR
Name Typ Beschreibung
Axis AXIS_REF Referenz auf eine Achse (siehe AXIS REF).
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E- VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
Done : BOOL;
Busy : BOOL;
Active : BOOL;
CommandAborted : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorId : UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Done BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando erfolgreich
ausgefihrt worden ist.
Busy BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando mit
Execute gestartet wird, und bleibt es dann so lange, wie der
Funktionsbaustein das Kommando ausfihrt. Wenn Busy
wieder FALSE wird, ist der Funktionsbaustein bereit flr ein
neues Kommando. Gleichzeitig wird einer der Ausgénge
Done, CommandAborted oder Error gesetzt.
Active BOOL Wenn Active TRUE ist, steuert der Funktionsbaustein die
Achse.
CommandAborted BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando durch ein
anderes Kommando unterbrochen worden ist.
Error BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausfiihrung des
Kommandos ein Fehler aufgetreten ist.
Errorid UDINT Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt
ausgeflihrten Kommandos. Der Fehlercode kann in der ADS-
Fehlerdokumentation oder in der NC-Fehlerdokumentation
(Fehlercodes 0x4nnn und 0x8nnn) nachgeschlagen werden.
Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung

Zielplattform

Einzubindende
SPS Bibliotheken

TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder CX (x86 oder Tc3_McCollisionAvoidance,
TF5400 Advanced Motion Pack V3.1.1.17 X64) Te3_McCoordinatedMotion,
Tc2_MC2
91113 MC_HaltCA
MC_HaltCA

— Execute Done —

— Deceleration Busy —

— Jerk Active —

— Gap CommandAborted ——

— Options Error —

—= Axis Errorld ——

Dieser Funktionsbaustein befiehlt einer einzelnen Achse, mit Collision Avoidance anzuhalten.

% VAR_INPUT
VAR INPUT
Execute : BOOL;
Deceleration : MC_LREAL := MC DEFAULT;
Jerk : MC_LREAL := MC DEFAULT;
Gap : MC_LREAL := MC_DEFAULT;
Options : ST HaltCAOptions;
END VAR
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Name

Typ

Beschreibung

Execute

BOOL

Das Kommando wird durch eine steigende Flanke an diesem Eingang
ausgelost.

Deceleration

MC_LREAL

Die Verzogerung ist durch die maximale Achsverzégerung beschrankt. Wird
kein Wert eingegeben, dann wird die Standardachsverzégerung verwendet.

Jerk

MC_LREAL

Wird kein Wert eingegeben, dann wird der Standardachsruck verwendet. Der
Ruck ist nicht beschrankt.

Gap

MC_LREAL

Dieser Wert bestimmt den Mindestabstand zum Vorganger fiir die Collision
Avoidance. Wird kein Wert eingegeben, dann wird der Standardwert der Gruppe
verwendet.

Bei Verwendung der Geo-Kompensation ist der Abstand besonders zu
beachten. Da sich der Abstand bei Verwendung der Geo-Kompensation auf die
verschobene Bahn bezieht, kdnnen benachbarte Mover in den Kurven
kollidieren, wenn er zu gering festgelegt wird.

Options

ST_HaltCA
Options

Weitere Informationen Uber die verfligbaren Optionen (ab V3.1.2.47) finden Sie
in der Dokumentation von ST HaltCAOptions [» 51].

i

Die Achse halt nicht schnell genug an

Die gegebene Verzogerung kdnnte automatisch auf die maximale Achsverzdgerung beschrankt
werden. Prifen Sie die Parameter Maximum Dynamics und Default Dynamics der Achse. Mdglich

ist auch, dass die Werte von Maximum Dynamics unterhalb der Default Dynamics liegen.

# B VAR_IN_OUT

VAR IN_OUT
Axis : AXIS REF;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Axis AXIS_REF |Referenz auf eine Achse (siehe AXIS REF).

E- VAR_OUTPUT

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

END VAR

Name Typ Beschreibung

Done BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando erfolgreich ausgefuhrt
worden ist.

Busy BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando mit Execute gestartet wird,
und bleibt es dann so lange, wie der Funktionsbaustein das Kommando
ausfuhrt. Wenn Busy wieder FAL-SE wird, ist der Funktionsbaustein bereit fiir
ein neues Kommando. Gleichzeitig wird einer der Ausgange Done,
CommandAborted oder Error gesetzt.

Active BOOL Wenn Active TRUE ist, steuert der Funktionsbaustein die Achse.

CommandAbor| BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando durch ein anderes

ted Kommando unterbro-chen worden ist.

Error BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausfiihrung des Kommandos ein
Fehler aufgetreten ist.

Errorld UDINT Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgeflihrten
Kommandos. Der Fehlercode kann in der ADS-Fehlerdokumentation oder in der
NC-Fehlerdokumentation (Fehlercodes 0x4nnn und 0x8nnn) nachgeschlagen
werden.
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Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende
SPS Bibliotheken
TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder CX (x86 oder Tc3_McCollisionAvoidance,
TF5400 Advanced Motion Pack V/3.1.1.17 X64) Te3_McCoordinatedMotion,
Tc2_MC2
9.1.1.1.4 MC_GearlnPosCA
MC_GearInPosCA
Execute StartSync ——
ContinuousUpdate InSync ——
RatioNumerator Busy —
RatioDenumerator Active ——
MasterSyncPosition CommandAborted ——
SlaveSyncPosition Error —
SyncStrategy Errorld —
SyncMode
MasterStartDistance
Velocity

Acceleration
Deceleration
Jerk

Gap
BufferMode
Options
Master
Slave

SSNNNNNNNERERREEN

Dieser Funktionsbaustein koppelt eine Slave-Achse an eine Master-Achse. Die gesetzten Werte bilden
immer die Quelle fur die Master-Werte. Die Collision Avoidance hat eine hdhere Prioritat als die
Achskopplung. Die Slave-Achse kann entkoppelt werden, indem ein Bewegungskommando unter
Verwendung des Puffermodus BufferMode mcAborting gesendet wird.

Optimierungen bzgl. MC_GearinPosCA ab TF5400 v3.2.27

* Optimierungen am MC_GearlnPosCA, die einen SAF-Zyklusversatz zwischen Master- und Slaveachse
unterbinden.

» Optimierungen am Gap Controller, wenn die Achse sich schon in der Zielposition befindet und nur der
Gap sich andert. Wird der benachbarte Mover kommandiert, so wirkt der neue Gap.

# VAR_INPUT

VAR INPUT
Execute : BOOL;
ContinuousUpdate : BOOL;
RatioNumerator : MC LREAL := 1;
RatioDenumerator : UINT := 1;
MasterSyncPosition : MC LREAL := MC INVALID;
SlaveSyncPosition : MC LREAL := MC INVALID;
SyncStrategy : MC_SYNC_STRATEGY := mcSyncStrategylate;
SyncMode : MC_SYNC_ MODE;
MasterStartDistance : MC_LREAL := MC_IGNORE;
Velocity : MC LREAL := MC INVALID;
Acceleration : MC_LREAL := MC_DEFAULT;
Deceleration : MC_LREAL := MC_DEFAULT;
Jerk : MC LREAL := MC DEFAULT;
Gap : MC LREAL := MC DEFAULT;
BufferMode : MC BUFFER MODE := mcAborting;
Options : ST GearInPosCAOptions;

END VAR
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Name

Typ

Beschreibung

Execute

BOOL

Das Kommando wird durch eine steigende Flanke an diesem
Eingang ausgeldst.

ContinuousUpdate

BOOL

In dieser Version steht die kontinuierliche Aktualisierung nur fir
den Gap zur Verfugung.

RatioNumerator

MC_LREAL

Ein Getriebefaktor kann gesetzt werden, indem an den Eingangen
RatioNumerator und RatioDenumerator ganzzahlige Werte
eingegeben werden oder indem fiir den RatioNumerator ein
Dezimalwert eingegeben und der RatioDenumerator
unverandert gelassen wird (der Standardwert ist 1). Der
Getriebefaktor wird als Faktor eingegeben, z. B. bedeutet der Wert
0.8, dass die Slave-Geschwindigkeit 0.8 * master axis
velocity (oder 80 % der Geschwindigkeit der Master-Achse)
betragt. Der Wert flr den Faktor ist nicht beschrankt, er kénnte
gréRer als 1.0 oder negativ sein.

RatioDenumerator

UINT

Nenner des Getriebefaktors.

MasterSyncPosition

MC_LREAL

Dieser Eingang weist den Typ LREAL auf. Position des Masters,
an der der Slave InSync ist und den richtigen Getriebefaktor
aufweist.

SlaveSyncPosition

MC_LREAL

Dieser Eingang weist den Typ LREAL auf. Position des Slaves, an
der er mit dem richtigen Getriebefaktor InSync ist.

SyncStrategy

MC_SYNC_STR
ATEGY

Definiert die Strategie, die der Slave fir die Synchronisation
verwendet (siehe MC SYNC STRATEGY [»_109]). Die default
Strategie ist mcSyncStrategylate.

SyncMode

(verfugbar ab
V3.1.10.1)

MC_SYNC_MOD
E

Definiert die Richtung, wie die SlaveSyncPosition interpretiert
werden soll, sieche MC SYNC MODE [»_109].

MasterStartDistance

MC_LREAL

Wenn ein positiver Wert gesetzt wird, beginnt die Slave-Achse erst
mit der Synchronisation, wenn die Master-Position groRer oder
gleich ist (MasterSyncPosition — MasterStartDistance). Wenn ein
negativer Wert gesetzt wird, beginnt die Synchronisation erst,
wenn die Master-Position kleiner oder gleich ist
(MasterSyncPosition — MasterStartDistance).

Wenn MasterStartDistance nicht gesetzt wird, beginnt der Slave
mit der Synchronisation, so-bald der Funktionsbaustein das Signal
Active gibt. Das genaue Verhalten der Slave-Achse wahrend der
Synchronisationsphase hangt von der SyncStrategy ab.

Velocity

MC_LREAL

Maximale Geschwindigkeit der Slave-Achse wahrend der
Synchronisationsphase. Die Ge-schwindigkeit ist durch die
maximale Geschwindigkeit der Slave-Achse beschrankt. Wird kein
Wert eingegeben, dann fuhrt dies zu einem Fehler, weil es keine
Standardgeschwindigkeit gibt.

Acceleration

MC_LREAL

Maximale Beschleunigung der Slave-Achse wahrend der
Synchronisationsphase. Die Be-schleunigung ist durch die
maximale Beschleunigung der Slave-Achse beschrankt. Wird kein
Wert eingegeben, dann wird die Standardbeschleunigung der
Slave-Achse verwendet.

Deceleration

MC_LREAL

Maximale Verzdgerung der Slave-Achse wahrend der
Synchronisationsphase. Die Verzége-rung ist durch die maximale
Verzégerung der Slave-Achse beschrankt. Wird kein Wert einge-
geben, dann wird die Standardverzdgerung der Slave-Achse
verwendet.

Jerk

MC_LREAL

Maximaler Ruck der Achse wahrend der Synchronisationsphase.
Wird kein Wert eingegeben, dann wird der Standardruck der
Slave-Achse verwendet. Der Jerk ist nicht beschrankt.
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Name

Typ

Beschreibung

Gap

MC_LREAL

Dieser Wert bestimmt den Mindestabstand zum Vorganger fir die
Collision Avoidance. Wird kein Wert eingegeben, dann wird der
Standardwert der Gruppe verwendet.

m Bei Verwendung der Geo-Kompensation ist der
Abstand besonders zu beachten. Der Mover-Abstand fiir die
Collision Avoidance bezieht sich positionsmaRig und
dynamisch immer auf die verschobene Bahngeometrie. Da
sich der Abstand bei Verwendung der Geo-Kompensation auf
die verschobene Bahn bezieht, konnen benachbarte Mover in
den Kurven kollidieren, wenn er zu gering festgelegt wird.
Achten Sie auf ausreichenden Abstand.

BufferMode

MC_BUFFER_M
ODE

In dieser Version stehen nur mcAborting und mcBuffered zur
Verfligung (sieche MC BUFFER MODE [P_104]).

Optionen

ST _GearlnPosC
AOptions

Die Options kénnen verwendet werden, um das
Synchronisationsprofil des Slaves erganzend zur SyncStrategy
zu beeinflussen (ab V3.1.2.47) (siehe ST GearlnPosCAOptions

[> 46]).

i o

Die Achse erreicht nicht die Zielgeschwindigkeit, -beschleunigung oder
-verzégerung

Die Werte flur die Geschwindigkeit, Beschleunigung oder Verzégerung kénnten automatisch auf die

maximale Achsgeschwindigkeit, -beschleunigung und -verzégerung begrenzt werden. Prufen Sie
die Parameter Maximum Dynamics und Default Dynamics der Achse. Moglich ist auch, dass die
Werte von Maximum Dynamics kleiner sind als die Default Dynamics.

# B+ VAR_IN_OUT

VAR_IN_OUT
Master : AXIS REF;
Slave : AXIS REF;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Master AXIS_REF  |Referenz auf eine Achse (siehe AXIS REF).
Slave AXIS_REF  |Referenz auf eine Achse (siehe AXIS REF).

E- VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
StartSync : BOOL;
InSync : BOOL;
Busy : BOOL;
Active : BOOL;
CommandAborted: BOOL;
Error : BOOL;
ErrorId : UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
StartSync BOOL Dieser Ausgang wird gesetzt, sobald der Slave aktiv mit der
Synchronisation beginnt, und zu-riickgesetzt, sobald der Slave InSync ist.
InSync BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, sobald der Slave synchronisiert ist. Ist die

Dynamik der Slave-Achse zu gering, um der Bewegung der Master-Achse
zu folgen, kénnte der Ausgang InSync auf FALSE zurlckgesetzt werden,
woraufhin die Slave-Achse erneut mit der Synchronisation beginnt.
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Name Typ Beschreibung

Busy BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando mit Execute gestartet
wird, und bleibt es dann so lange, wie der Funktionsbaustein das
Kommando ausfiihrt. Wenn Busy wieder FALSE wird, ist der
Funktionsbaustein bereit fiir ein neues Kommando. Gleichzeitig wird einer
der Ausgange CommandAborted oder Error gesetzt.

Active BOOL Wenn Active TRUE ist, steuert der Funktionsbaustein die Achse.

CommandAborte |[BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando durch ein anderes

d Kommando unterbrochen worden ist.

Error BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausflihrung des Kommandos
ein Fehler aufgetreten ist.

Errorld UDINT Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgeflihrten

Kommandos. Der Fehlercode kann in der ADS-Fehlerdokumentation oder
in der NC-Fehlerdokumentation (Fehlercodes 0x4nnn und 0x8nnn)
nachgeschlagen werden.

Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende
SPS Bibliotheken
TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder CX (x86 oder Tc3_McCollisionAvoidance,
TF5400 Advanced Motion Pack V3.1.1.17 X64) Te3_McCoordinatedMotion,
Tc2_MC2
91115 MC_ReadTrackPositions
MC_ReadTrackPositions
— Enable Valid —
—= Axis Busy —
TrackPosition ——
Trackld ——
PartPosition ——
Partld —
Error ——
Errorld —

Dieser Funktionsbaustein liefert die aktuellen XTS Track- und XTS Part-Soll-Positionen mit den zugehorigen
Objekt IDs. Die Achse muss sich in einer CA Gruppe befinden, damit der Baustein gultige Werte liefern
kann. Ist kein Track fUr die Achse aktiviert, werden die aktuellen absoluten Sollwerte, mit der Track-/Partld =
0, zuriickgeliefert.

# VAR_INPUT

VAR_INPUT
Enable : BOOL;
END VAR

Name [Typ Beschreibung
Enable |BOOL Das Kommando wird so lange ausgefihrt, wie Enable aktiv ist.

# E- VAR_IN_OUT

VAR IN OUT

Axis : AXIS REF;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung

Axis AXIS_REF |Referenz auf eine Achse (siehe AXIS REF).
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E- VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
Valid : BOOL;
Busy : BOOL;
TrackPosition : LREAL;
TrackId : OTCID;
PartPosition : LREAL;
PartId : OTCID;
Error : BOOL;
ErrorId : UDINT;

END VAR

Name Typ Beschreibung

Valid BOOL Dieser Ausgang gibt an, dass andere Ausgangswerte bei diesem
Funktionsbaustein glltig sind.

Busy BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando mit Execute gestartet
wird, und bleibt es dann so lange, wie der Funktionsbaustein das Kommando
ausfihrt. Wenn Busy wieder FALSE wird, ist der Funktionsbaustein bereit fir
ein neues Kommando. Gleichzeitig wird einer der Ausgange Done,
CommandAborted oder Error gesetzt.

TrackPosition  |LREAL Position im aktiven Track-Referenzsystem.

Trackld OTCID Objekt ID des aktiven Track-Referenzsystems.

PartPosition LREAL Position auf dem aktuellen XTS-Part.

Partld OTCID Objekt ID des aktuellen XTS-Parts.

Error BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausflihrung des Kommandos ein
Fehler aufgetreten ist.

Errorld UDINT Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgeflihrten
Kommandos. Der Fehlercode kann in der ADS-Fehlerdokumentation oder in
der NC-Fehlerdokumentation (Fehlercodes 0x4nnn und 0x8nnn)
nachgeschlagen werden.

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende SPS Bibliotheken

TwinCAT V3.1.4024.7 PC oder CX (x86 oder x64) |Tc3_McCollisionAvoidance,

TF5400 Advanced Motion Pack TC3_MCCOOFdinatedM0ti0n, TCZ_MCZ

V3.1.10.1

9.1.1.1.6 MC_ActivateTrack

MC_ActivateTrack

— Execute Done —

— TrackId Busy —

— Axis Error ——

Errorld —

Dieser Funktionsbaustein aktiviert einen Track als Referenzsystem, das anschlieRend in verschiedenen
Motion Bausteinen fir die Positionierung benutzt werden kann. Das XTS Track Objekt muss unter der XTS
Processing Unit angelegt sein und wird dann Uber die Objekt ID ausgewahlt. Die Konfiguration der XTS
Tracks findet Uber den XTS Configurator statt (fiir weitere Informationen siehe XTS-Dokumentation). Mit der
ObjectID 0 Iasst sich das absolute Referenzsystem wieder aktivieren.

% VAR_INPUT
VAR _INPUT
Execute : BOOL;
TrackId : OTCID;
END VAR
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Name Typ Beschreibung
Execute |BOOL |Das Kommando wird durch eine steigende Flanke an diesem Eingang ausgelost.
Trackld |OTCID |Objekt ID des aktiven Track-Referenzsystems.

# B VAR_IN_OUT

VAR_IN_OUT
Axis : AXIS REF;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Axis AXIS_RE |Referenz auf eine Achse (siehe AXIS REF).
F

E- VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
Done : BOOL;
Busy : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorId : UDINT;
END VAR

Name Typ Beschreibung
Done BOOL |Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando erfolgreich ausgeflhrt worden ist.

Busy BOOL |Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando mit Execute gestartet wird, und
bleibt es dann so lange, wie der Funktionsbaustein das Kommando ausfiihrt. Wenn
Busy wieder FALSE wird, ist der Funktionsbaustein bereit fiir ein neues Kommando.
Gleichzeitig wird einer der Ausgange Done, CommandAborted oder Error gesetzt.

Error BOOL |Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausfihrung des Kommandos ein Fehler
aufgetreten ist.
Errorld UDINT |Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgefiihrten Kommandos. Der

Fehlercode kann in der ADS-Fehlerdokumentation oder in der NC-
Fehlerdokumentation (Fehlercodes 0x4nnn und 0x8nnn) nachgeschlagen werden.

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende SPS Bibliotheken
TwinCAT V3.1.4024.7 PC oder CX (x86 oder x64) |Tc3_McCollisionAvoidance,

TF5400 Advanced Motion Pack Tc3_McCoordinatedMotion, Tc2_MC2
V3.1.10.1

9.1.2 Datentypen

9.1.21 ST_GearlnPosCAOptions

Die Options kdnnen gesetzt werden, um das Synchronisationsprofil des Slaves zu spezialisieren.

TYPE ST GearInPosCAOptions :

STRUCT
AfterSyncVelocity : MC LREAL := MC DEFAULT;
AfterSyncAcceleration : MC_LREAL := MC DEFAULT;
AfterSyncDeceleration : MC_LREAL := MC_DEFAULT;
AfterSyncJerk : MC LREAL := MC DEFAULT;
MasterVelocityUndershootAllowed : BOOL := TRUE;
MasterVelocityOvershootAllowed : BOOL := TRUE;
MinimalSlavePosition : MC LREAL := MC IGNORE;
DirectionReversalAllowed : BOOL := TRUE;
OverrideSlaveDynamicRestrictions : BOOL := FALSE;
GapControlMode : MC_GAP_CONTROL _MODE := mcGapControlModeGroupDefault;
SlaveSyncPositionReferenceSystem : OTCID := 0;
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DynamicsReferenceSystem
END_STRUCT
END_TYPE

: OTCID := 0;

Name

Typ

Beschreibung

AfterSyncVelocity
(Ab TF5400 V3.1.10.1)

MC_LREAL

Maximale Geschwindigkeit der Slave-Achse, nachdem sich
diese zum ersten Mal aufsyn-chronisiert hat. Die
Geschwindigkeit ist begrenzt durch die maximale
Geschwindigkeit der Slave-Achse. Wenn es keinen
Eingangswert gibt, wird der Default-Wert gesetzt (siehe CA-
Group Parameter GearlnPosAfterSyncDynamics).

AfterSyncAcceleration
(Ab TF5400 V3.1.10.1)

MC_LREAL

Maximale Beschleunigung der Slave-Achse, nachdem sich
diese zum ersten Mal aufsynchro-nisiert hat. Die
Beschleunigung ist begrenzt durch die maximale
Beschleunigung der Slave-Achse. Wenn es keinen
Eingangswert gibt, wird der Default-Wert gesetzt (siehe CA-
Group Parameter GearIlnPosAfterSyncDynamics).

AfterSyncDeceleration
(Ab TF5400 V3.1.10.1)

MC_LREAL

Maximale Verzogerung der Slave-Achse, nachdem sich diese
zum ersten Mal aufsynchroni-siert hat. Die Verzdgerung ist
begrenzt durch die maximale Verzdgerung der Slave-Achse.
Wenn es keinen Eingangswert gibt, wird der Default-Wert
gesetzt (siehe CA-Group Parameter
GearlnPosAfterSyncDynamics).

AfterSyncJerk
(Ab TF5400 V3.1.10.1)

MC_LREAL

Maximaler Ruck der Slave-Achse, nachdem sich diese zum
ersten Mal aufsynchronisiert hat Der Ruck ist nicht begrenzt
durch andere Ruck-Werte (ein maximaler Ruck der Achse kann
nicht konfiguriert werden). Wenn es keinen Eingangswert gibt,
wird der Default-Wert gesetzt (siehe CA-Group Parameter
GearlnPosAfterSyncDynamics).

MasterVelocityUndershootAll
owed

BOOL

Diese Option wirkt sich nur auf das Synchronisationsprofil aus
und hat keine Wirkung, sobald der Slave InSync ist.

TRUE: Keine Beschrankungen fir das Profil

FALSE: Die Slave-Geschwindigkeit wahrend der
Synchronisationsphase ist immer gréRer oder gleich der
Master-Geschwindigkeit. Wenn die Slave-Geschwindigkeit zum
Zeitpunkt der Kommandoausgabe kleiner ist als die Master-
Geschwindigkeit, beschleunigt der Slave mit seiner
Synchronisationsdynamik, um die Master-Geschwindigkeit
schnellstmoglich zu erreichen.

MasterVelocityUndershootAllowed und
MasterVelocityOvershootAllowed kdnnen nicht beide auf
FALSE gesetzt werden.

MasterVelocityOvershootAllo
wed

BOOL

Diese Option wirkt sich nur auf das Synchronisationsprofil aus
und hat keine Wirkung, sobald der Slave InSync ist.

TRUE: Keine Beschrankungen flr das Profil.

FALSE: Die Slave-Geschwindigkeit wahrend der
Synchronisationsphase ist immer klei-ner oder gleich der
Master-Geschwindigkeit. Wenn die Slave-Geschwindigkeit zum
Zeitpunkt der Kommandoausgabe grofder ist als die Master-
Geschwindigkeit, verzégert der Slave mit seiner
Synchronisationsdynamik, um die Master-Geschwindigkeit zu
erreichen.

MasterVelocityUndershootAllowed und
MasterVelocityOvershootAllowed kdnnen nicht beide auf
FALSE gesetzt werden.

MinimalSlavePosition

MC_LREAL

Absolute minimale Position des Slaves wahrend der
Synchronisationsphase. Diese Option wirkt sich nur auf das
Synchronisationsprofil aus und hat keine Wirkung, sobald der
Slave In-Sync ist.
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Name

Typ

Beschreibung

DirectionReversalAllowed

BOOL

Diese Option wirkt sich nur auf das Synchronisationsprofil aus
und hat keine Wirkung, sobald der Slave InSync ist.

TRUE: Keine Beschrankungen fir das Profil.

FALSE: Die Richtung wird durch das Vorzeichen der Slave-
Geschwindigkeit in der Sla-veSyncPosition (Getriebefaktor *
Master-Geschwindigkeit) bestimmt. Der Slave darf sich nicht in
der entgegengesetzten Richtung bewe-gen.

OverrideSlaveDynamicRestri
ctions

BOOL

Diese Option wirkt sich nur auf das Synchronisationsprofil aus
und hat keine Wirkung, sobald der Slave InSync ist. Sie wirkt
sich nur aus, wenn die Strategien mcSyncStrategylLate oder
mcSyncStrategySlow verwendet werden.

FALSE: Das Synchronisationsprofil wird jedes Mal neu
berechnet, wenn sich die Master-Geschwindigkeit andert. Es
kann ein Fehler auftreten, wenn innerhalb der im
Funktionsbaustein GearInPosCA festgelegten Dynamikgrenzen
kein gultiges Synchronisationsprofil generiert werden kann.
Insbesondere ein verrauschtes Master-Signal kann zu einem
solchen Fehler fihren (z. B. Encoderachse). Des Weiteren
kann es eine hohe Last zur Folge haben, wenn sich die Master-
Geschwindigkeit haufig andert, z. B. wenn der Master
beschleunigt oder verzd-gert oder wenn das Master-Signal
verrauscht ist.

TRUE: Das Synchronisationsprofil wird bei einer Anderung der
Geschwindigkeit des Masters nicht notwendigerweise neu
berechnet. Stattdessen wird das urspriing-lich berechnete Profil
gedehnt oder komprimiert. Dadurch werden die oben be-
schriebenen Fehler (siehe FALSE) vermieden. Dies konnte
jedoch zur Verlet-zung der im Funktionsbaustein GearlnPosCA
festgelegten Dynamikgrenzen flhren (die Maximum Axis
Dynamic Limits werden nicht verletzt). Diese Option kann fur
die Synchronisation auf eine verrauschte Master-Achse (z. B.
Encoder-achse) verwendet werden und kann zudem die
Rechenzeit verklrzen.

GapControlMode

MC_GAP_C
ONTROL_M
ODE

Siehe die Beschreibung des Datentyps
MC GAP CONTROL MODE [r_ 52] flr weitere Informatio-nen.

SlaveSyncPositionReference
System

(Ab TF5400 V3.1.6.03)

OTCID

» Dieser Eingang weist den Typ 0TCID auf und kann sich da-
durch auf ein Mover Template beziehen.

» FUr die Positionsreferenz einer synchronisierten Slave-Achse
auf die XTS-Motorbahn kann der Eingang S1aveSyncPo-
sitionReferenceSystem offen gelassen oder auf den
Wert null gesetzt werden, so dass die Kompatibilitat mit fri-
heren Versionen dieses Funktionsbausteins erhalten bleibt.

» FUr die Positionsreferenz einer synchronisierten Slave-Achse
auf die von einem Mover Template Object definierte Bahn
setzen Sie SlaveSyncPositionReferenceSystem auf
seine Objekt-ID. Dann wird der Positionseingang fiir die syn-
chronisierte Slave-Achse entsprechend der verschobenen
Bahn interpretiert.

DynamicsReferenceSystem
(Ab TF5400 V3.1.6.03)

OTCID

» Dieser Eingang weist den Typ 0TCID auf und kann sich da-
durch auf ein Mover Template beziehen.

» Fir die dynamische Referenz auf die XTS-Motorbahn kann
der Eingang DynamicsReferenceSystem offen gelassen
oder auf den Wert null gesetzt werden, so dass die Kompati-
bilitat mit friiheren Versionen dieses Funktionsbausteins er-
halten bleibt.
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Name Typ Beschreibung
» Fir die dynamische Referenz auf die von einem Mover Tem-
plate Object definierte Bahn setzen Sie DynamicsRefe-
renceSystem auf seine Objekt-ID. Dann wird die Dynamik
des Bewegungsprofils auf die gegebene Bahn beschrankt.
® Eine Beschriankung des Synchronisationsprofils konnte die Synchronisation fiir den
Slave unmaoglich machen.
Wenn die Synchronisation unméglich ist, gibt MC GearlnPosCA [P 41] einen Fehler aus.
Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung

Zielplattform

Einzubindende
SPS Bibliotheken

TwinCAT V3.1.4018.26
TF5400 Advanced Motion Pack V3.1.1.17

PC oder CX (x86 oder
x64)

Tc3_McCollisionAvoidance,
Tc3_McCoordinatedMotion,
Tc2_MC2

9.1.2.2

TYPE ST MoveAbsoluteCAOptions :

STRUCT
GapControlMode

: MC_GAP CONTROL_ MODE

ST_MoveAbsoluteCAOptions

:= mcGapControlModeGroupDefault;

PositionReferenceSystem : OTCID := 0;

DynamicsReferenceSystem : OTCID := 0;

AdditionalTurns : UDINT := 0;
END_ STRUCT
END TYPE
Name Typ Beschreibung
GapControlMode MC_GAP_CONTROL_ |Siehe die Beschreibung des Datentyps

MODE MC GAP CONTROL MODE [r_52] fir weitere
Informationen.

PositionReferenceSy |OTCID » Dieser Eingang weist den Typ 0TCID auf und kann sich
stem dadurch auf ein Mover Template beziehen.
(ab TF5400 » Fir die Positionsreferenz auf die XTS-Motorbahn kann
V3.1.6.03) der Eingang PositionReferenceSystem offengelas-

sen oder auf den Wert null gesetzt werden, so dass die
Kompatibilitat mit friheren Versionen dieses Funktions-
bausteins erhalten bleibt.

Fuar die Positionsreferenz auf die von einem Mover Tem-
plate Object definierte Bahn setzen Sie PositionRefe-
renceSystem auf seine Objekt-ID. Dann wird der Positi-
onseingang entsprechend der verschobenen Bahn inter-
pretiert.

DynamicsReferenceS
ystem

(ab TF5400
V3.1.6.03)

OTCID

Dieser Eingang weist den Typ 0TCID auf und kann sich
dadurch auf ein Mover Template beziehen.

Far die dynamische Referenz auf die XTS-Motorbahn
kann der Eingang DynamicsReferenceSystem offen
gelassen oder auf den Wert null gesetzt werden, so dass
die Kompatibilitat mit friheren Versionen dieses Funkti-
onsbausteins erhalten bleibt.

Fir die dynamische Referenz auf die von einem Mover

Template Object definierte Bahn setzen Sie Dynamics-
ReferenceSystem auf seine Objekt-ID. Dann wird die

Dynamik des Bewegungsprofils auf die gegebene Bahn

beschrankt.

AdditionalTurns

UDINT

Dieser Eingang wird verwendet, um zusatzliche, vollstan-
dige Umdrehungen zu kommandieren.

TF5410
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Name

Typ

Beschreibung

(ab TF5400
V3.1.10.30)

* AdditionalTurns darf nur verwendet werden (einen

Wert > 0 annehmen), wenn:

o Direction = mcDirectionPositive oder

° Direction = mcDirectionNegative ist.

Falls mittels Modulo positioniert wird, d. h. falls Directi-
on einen der drei folgenden Werte annimmt {mcDirec-
tionPositive, mcDirectionNegative, Shor-
testWay}, muss die TargetPosition ab V3.1.10.30 im
Interval [0, ModuloFaktor] liegen. Hier wird vom
frGheren Verhalten abgewichen. Vor Einfihrung des Pa-
rameters AdditionalTurns wurden zusatzliche Umdre-
hungen kommandiert, indem gréRere Zielpositionen als
der ModuloFaktor kommandiert wurden.

Beispiel: ModuloFaktor = 360, StartPosition = 5; es sol-
len 2 ganze Umdrehungen kommandiert und nach Positi-
on 10 gefahren werden:

o Bis V3.1.10.14: TargetPosition = 730
o AbV3.1.10.30: TargetPosition = 10, AdditionalTurns
=2
Weitere Details in den Hinweisen zur Modulo-Positionie-

rung [»_116].

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung

Zielplattform

Einzubindende
SPS Bibliotheken

TwinCAT V3.1.4018.26
TF5400 Advanced Motion Pack V3.1.1.17

PC oder CX (x86 oder
x64)

Tc3_McCollisionAvoidance,
Tc3_McCoordinatedMotion,
Tc2_MC2

9.1.2.3

TYPE ST MoveRelativeCAOptions :

STRUCT
GapControlMode

: MC_GAP CONTROL_MODE

ST_MoveRelativeCAOptions

:= mcGapControlModeGroupDefault;

PositionReferenceSystem : OTCID := 0;
DynamicsReferenceSystem : OTCID := 0;
END_STRUCT
END TYPE
Name Typ Beschreibung
GapControlMode MC_GAP_CONTROL_ |Siehe die Beschreibung des Datentyps
MODE MC GAP_CONTROL MODE [» 52] fiir weitere

Informationen.

PositionReferenceSy OTCID » Dieser Eingang weist den Typ 0TCID auf und kann sich

stem dadurch auf ein Mover Template beziehen.

(Ab TF5400 * Fur die Positionsreferenz auf die XTS-Motorbahn kann

V3.1.6.03) der Eingang PositionReferenceSystem offen gelas-
sen oder auf den Wert null gesetzt werden, so dass die
Kompatibilitat mit friiheren Versionen dieses Funktions-
bausteins erhalten bleibt.

» FUr die Positionsreferenz auf die von einem Mover Tem-
plate Object definierte Bahn setzen Sie PositionRefe-
renceSystem auf seine Objekt-ID. Dann wird der Positi-
onseingang entsprechend der verschobenen Bahn inter-
pretiert.
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Name Typ Beschreibung

DynamicsReferenceS |OTCID + Dieser Eingang weist den Typ 0TCID auf und kann sich

ystem dadurch auf ein Mover Template beziehen.

(Ab TF5400 » Fur die dynamische Referenz auf die XTS-Motorbahn

V3.1.6.03) kann der Eingang DynamicsReferenceSystem offen
gelassen oder auf den Wert null gesetzt werden, so dass
die Kompatibilitat mit friiheren Versionen dieses Funkti-
onsbausteins erhalten bleibt.

» FUr die dynamische Referenz auf die von einem Mover

Template Object definierte Bahn setzen Sie Dynamics-
ReferenceSystem auf seine Objekt-ID. Dann wird die
Dynamik des Bewegungsprofils auf die gegebene Bahn
beschrankt.

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung

Einzubindende
SPS Bibliotheken

Zielplattform

TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder CX (x86 oder Tc3_McCollisionAvoidance,
TF5400 Advanced Motion Pack V3.1.1.17 [X64) Te3_McCoordinatedMotion,
Tc2_MC2

9.1.24 ST_HaltCAOptions

TYPE ST HaltCAOptions :

STRUCT

GapControlMode : MC GAP CONTROL MODE := mcGapControlModeGroupDefault;
DynamicsReferenceSystem : OTCID := 0;

END_STRUCT

END_TYPE

Name Typ Beschreibung

GapControlMode MC_GAP_CONTROL_ |Siehe die Beschreibung des Datentyps

MODE MC GAP CONTROL MODE [ 52] fiir weitere
Informationen.

DynamicsReferenceS |OTCID » Dieser Eingang weist den Typ oTC1D auf und kann sich

ystem dadurch auf ein Mover Template beziehen.

(Ab TF5400 » Fur die dynamische Referenz auf die XTS-Motorbahn

V3.1.6.03) kann der Eingang DynamicsReferenceSystemn offen
gelassen oder auf den Wert null gesetzt werden, so dass
die Kompatibilitat mit friheren Versionen dieses Funkti-
onsbausteins erhalten bleibt.

» FUr die dynamische Referenz auf die von einem Mover

Template Object definierte Bahn setzen Sie Dynamics-
ReferenceSystem auf seine Objekt-ID. Dann wird die
Dynamik des Bewegungsprofils auf die gegebene Bahn
beschrankt.

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung

Einzubindende
SPS Bibliotheken

Zielplattform

TwinCAT V3.1.4018.26
TF5400 Advanced Motion Pack V3.1.1.17

PC oder CX (x86 oder
x64)

Tc3_McCollisionAvoidance,
Tc3_McCoordinatedMotion,
Tc2_MC2
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9.1.2.5 MC_GAP_CONTROL_MODE

Der Datentyp MC_GAP_CONTROL_MODE kann verwendet werden, um den Gap Control Mode auf Ebene
des Funktionsbausteins festzulegen.

TYPE MC_GAP_CONTROL_MODE :
(

mcGapControlModeGroupDefault := 1640,
mcGapControlModeStandard := 16#1,
mcGapControlModeFast := 16#2
mcGapControlModeNone := 16#3

) UDINT;

END_TYPE

Dieser Datentyp kann nur am FB-Eingang "GapControlMode" verwendet werden, der bei allen Motion-
Funktionsbausteinen in Tc3 McCollisionAvoidance [P_34] vorhanden ist.

Name Typ |Beschreibung
mcGapControlModeGroupDefa |UDIN |Dieser Wert gibt an, dass der GapControlMode, der in den
ult T Gruppenparametern festgelegt wurde, fir dieses

Bewegungskommando verwendet werden sollte.
mcGapControlModeStandard  |UDIN |Siehe die Beschreibung fiir MC DEFAULT GAP_CONTROL MODE

T [».28].

mcGapControlModeFast UDIN |Siehe die Beschreibung fiir MC DEFAULT GAP CONTROL MODE
T [».28].

mcGapControlModeNone UDIN |Dieser Wert gibt an, dass die Gap Control bei dem Kommando

T nicht aktiv ist. Nach dem Kommando greift wieder die Standby Gap
Control. Mit dem Mode, welcher in der Gruppe eingestellt ist und
der Gap-Grofie vom letzten gultigen Kommando.

Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende
SPS Bibliotheken
TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder CX (x86 oder Tc3_McCollisionAvoidance,
TF5400 Advanced Motion Pack V/3.1.1.17 X64) Te3_McCoordinatedMotion,
Tc2_MC2

9.2 Tc3_McCompensations

Worauf Sollwerte sich beziehen

Sollwerte beziehen sich immer auf die XTS-Motorbahn, denn es ist der Motor, der physikalisch bewegt
werden muss. Folglich fihrt eine Motorbewegung zu einer Zielposition auf der XTS-Motorbahn und damit
verbunden auf der Bahn des Werkzeugmittelpunkts.

Auch wenn die Sollwerte fur die Bahndynamik auf die XTS-Motorbahn angewendet werden, kénnen sie fur
die dynamische Steuerung der Bahn des Werkzeugmittelpunkts berechnet werden. Dementsprechend hangt
die y-Verschiebung von der gewlnschten Anwendung ab und kann fur verschiedene Anwendungen
unterschiedlich sein. Beispielsweise kdnnte die Steuerung der Schwerpunktdynamik oder die Verbesserung
der Leistung eines auf einem Mover montierten Werkzeugs beabsichtigt werden. Insbesondere kann eine
andere WerkzeuggroRe ein anderes Mover Template erfordern. Wenn die Bahn fir den
Werkzeugmittelpunkt ausgewahlt wird, werden Sollwerte berechnet, um diesen dynamisch zu steuern.

Koordinatensystem der XTS-Motorbahn

Der Ursprung des Koordinatensystems der Motorbahn des Movers liegt auf der Motorbahn des Movers am
im XTS Standard Object definierten Offset x-Wert.

Koordinatensystem des Tool Center Points

Der Ursprung des Koordinatensystems des Tool Center Points liegt am Tool Center Point.
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XTS-Motorbahn zum Tool Center Point: Verstandnis der Koordinatentransformation

Die Koordinatentransformation von der Motorbahn des Movers zum Tool Center Point bezieht sich immer
senkrecht auf die Motorbahn des Movers. Idealerweise und theoretisch weist das Skalarprodukt des Vektors,
welcher die Translation der Motorbahn des Movers zum Tool Center Point beschreibt, und des zugehdrigen
Vektors der Tangente der Motorbahn des Movers, den Wert null auf.

°
9.2.1 Funktionsbausteine
9.2.11 MC_RegisterCompensation

MC_RegisterCompensation

—Axis Daonef—
—Execute Busyp—
—CompensationType Errorf—
—CompensationId Errorldf—

Bezug auf ein Mover Template: Eine Achse bezieht sich Gber den Funktionsbaustein
MC RegisterCompensation auf ein Mover Template.

+ Dieser Funktionsbaustein wahlt den Kompensationstyp aus.
* Dieser Funktionsbaustein beeinflusst das Achsverhalten.

# VAR_INPUT
VAR_INPUT
Execute : BOOL;
CompensationType : MC COMPENSATION TYPE;
CompensationId : OTCID;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Dieser Funktionsbaustein aktiviert den gewahlten Kompensationstyp,

wenn eine steigende Flanke an seinem Execute-Eingang ausgelost
wird. Bei Aktivierung werden die Geometrieinformationen fir die
Geo-Kompensation von den Motion-Funktionsbausteinen, die sich
auf die Ax1is beziehen, berucksichtigt.

Compensation [IMC_COMPENSATIO |Wahlen Sie mcTypeGeoCompensation fur die Geo-Kompensation

Type N_TYPE aus (siehe MC_COMPENSATION TYPE [»_108]).
Compensationl|OTCID Dieser Eingang CompensationId weistden Typ OTCID auf und
d kann sich dadurch auf ein Mover Template beziehen. Der Bezug auf

die fur die Geo-Kompensation erforderlichen Geometrieinformationen
erfolgt Gber die Objekt-ID CompensationId, die sich auf ein Mover
Template bezieht.

#1 /B VAR_IN_OUT

VAR IN OUT
Axis : AXIS REF;
END VAR
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Name [Typ Beschreibung

Axis  |AXIS_REF  |Der Eingang Axis weist den Typ AXIS REF auf und bezieht sich auf eine Achse, z. B.
auf einen Mover.

E- VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
Done : BOOL;
Busy : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorId : UDINT;
END VAR
Name |[Typ Beschreibung
Done BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando erfolgreich ausgeflihrt worden ist.
Busy BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando mit Execute gestartet wird, und
bleibt es dann so lange, wie der Funktionsbaustein das Kommando ausfiihrt. Wenn
Busy wieder FALSE wird, ist der Funktionsbaustein bereit fir ein neues Kommando.
Gleichzeitig wird einer der Ausgange Done oder Error gesetzt.
Error BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausfiihrung des Kommandos ein Fehler
aufgetreten ist.
Errorld |UDINT Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgeflihrten Kommandos.
Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende SPS Bibliotheken
TwinCAT V3.1.4022.25 PC oder CX (x86 oder x64) Tc3_McCollisionAvoidance,
TF5400 Advanced Motion Pack Tc3_McCoordinatedMotion,
V3.1.6.03 Tc2_MC2
9.21.2 MC_TransformPosition
MC_TransformPosition
—1Execute Donep—
—Qrigindid Busyk—
—Destinationdid Errorf—
—0JriginPaosition Errorldf—

DestinationPositionfF—

« Dieser Funktionsbaustein berechnet eine Koordinatentransformation.

» Eine im Ursprungskoordinatensystem gegebene Position wird im Zielkoordinatensystem

zuruckgegeben.

» Ein Ursprungsmover Template Object bezieht sich auf das Ursprungskoordinatensystem.

» Ein Zielmover Template Object bezieht sich auf das Zielkoordinatensystem.

» Die Objekt-ID 0, 0id = 0, bezieht sich auf das absolute Koordinatensystem.

« Das Ursprungsmover Template Object kann sich auf das absolute Koordinatensystem beziehen, und
das Zielmover Template Object kann sich auf das Koordinatensystem des Tool Center Points
beziehen: Auf diese Weise soll die Berechnung einer Koordinatentransformation vom absoluten
Koordinatensystem zum Koordinatensystem des Tool Center Points durchgeflhrt werden.

» Das Ursprungsmover Template Object kann sich auf das Koordinatensystem des Tool Center Points
beziehen, und das Zielmover Template Object kann sich auf das absolute Koordinatensystem
beziehen: Es soll also eine Berechnung der Koordinatentransformation vom Koordinatensystem des
Tool Center Points in das absolute Koordinatensystem durchgefihrt werden.

* Rein informativ: Ohne Auswirkung auf die Sollwerte.
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% VAR_INPUT
VAR INPUT
Execute : BOOL;
OriginOid : OTCID;
Destination0Oid : OTCID;
OriginPosition : MC_LREAL;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Dieser Funktionsbaustein gibt die Zielposition aus, wenn eine steigende
Flanke am Eingang Execute ausgeldst wird.
OriginOid OTCID Dieser Eingang bezieht sich auf das Ursprungsmover Template Object als
Koordinatensys-temreferenz.
DestinationOid | OTCID Dieser Eingang bezieht sich auf das Ziel-Mover Template Object als
Koordinatensystemrefe-renz.
OriginPosition |MC_LREAL |Positionswert im Rahmen des Koordinatensystems, auf das sich das
Ursprungsmo-ver Template Object bezieht.

E- VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
Done : BOOL;
Busy : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorId : UDINT;
DestinationPosition : MC_LREAL;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Done BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando ausgefiihrt worden ist
und diese Ausfuhrung erfolgreich war.
Busy BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando mit Execute gestartet
wird, und bleibt es dann so lange, wie der Funktionsbaustein das
Kommando ausfihrt. Wenn Busy wieder FALSE wird, ist der
Funktionsbaustein bereit fur ein neues Kommando. Gleichzeitig wird einer
der Ausgange Done oder Error gesetzt.
Error BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausfuhrung des Kommandos ein
Fehler aufgetreten ist.
Errorld UDINT Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgeflihrten
Kommandos.
DestinationPositi MC_LREAL |Positionswert im Rahmen des Koordinatensystems, auf das sich das
on Zielmover Template Object bezieht.
Beispiel
VAR
fbAbsoluteToTcp : MC TransformPosition;
fbTcpToAbsolute : MC_TransformPosition;
inputPositionAbsolute : LREAL;
inputPositionTcp : LREAL;
outputPositionTcp : LREAL;
outputPositionAbsolute : LREAL;
oidMoverTemplate : OTCID;
END_ VAR
fbAbsoluteToTcp (
Execute = TRUE,
Origin0Oid = 0, //absolute
DestinationOid = oidMoverTemplate,
OriginPosition = inputPositionAbsolute,
DestinationPosition outputPositionTcp
)i
fbTcpToAbsolute (
Execute = TRUE,
Origin0Oid oidMoverTemplate,
DestinationOid = 0, //absolute
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OriginPosition := inputPositionTcp,

DestinationPosition => outputPositionAbsolute
)i
Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende

SPS Bibliotheken

TwinCAT V3.1.4022.25 PC oder CX (x86 oder x64) Tc3_McCollisionAvoidance,
TF5400 Advanced Motion Pack Te3_McCoordinatedMotion,
V3.1.6.07 Te2_MC2

9.3 Tc3 _McCoordinatedMotion

Die Tc3_McCoordinatedMotion-Bibliothek wird fir TF5410 TwinCAT 3 Motion Collision Avoidance und auch
fur TF5420 TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place verwendet.

Ubersicht

Funktionsbaustein Beschreibung TF5410 TF5420
TwinCAT 3 Mo- [ TwinCAT 3 Motion Pick-and-
tion Collision |Place

Avoidance MC Group with |MC Group
Pick-and-Place |Coordinated
Motion
Administrativ
MC AddAxisToGroup Flgt eine Achsgruppe
» 58] hinzu. v v -
MC GroupDisable [» 60] |Deaktiviert eine
Achsgruppe. v v v
MC GroupEnable [» 62] |Aktiviert eine Achsgruppe.
v v v
MC GroupReadError Liest die Fehler-ID einer
[»63] Gruppe aus. v v v

MC GroupReadStatus Liest den Gruppenstatus
> 641 aus. v - v

MC GroupReset [» 66] Setzt eine Gruppe zurtick.

<
<
<

MC GroupSetOverride Setzt den Override einer
» 671 Gruppe und gibt den x v .
Override-Istwert zurtick.

MC RemoveAxisFromGrou | Entfernt eine Achse aus

p [ 691 einer Gruppe. . v v
MC SetCoordinateTransfo |Aktiviert ein
rm [P 70] Bezugssystem. p o v v
MC TrackConveyorBelt ~ |Hilft bei der
»72] Synchronisation der X v v
Geschwindigkeit mit
einem Objekt, das sich
auf einer Geraden durch
den Raum bewegt.
MC UngroupAllAxes Deaktiviert eine Gruppe
» 751 und entfernt alle Achsen. v v v
UDINT TO IDENTINGROU |Wandelt einen
P [» 76] ganzzahligen Wert in v X v

IDENT_IN_GROUP_REF
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93]

an die Liste der Segmente
in der Struktur PathData
an.

Funktionsbaustein Beschreibung TF5410 TF5420
TwinCAT 3 Mo- TwinCAT 3 Motion Pick-and-
tion Collision  Place
Avoidance MC Group with MC Group
Pick-and-Place |Coordinated
Motion
um, so dass Achsen ohne
besondere Interpretation
einer Gruppe hinzugefugt
werden kénnen.
Motion
MC GroupHalt [» 77] Stoppt eine Gruppe, ohne
sie fur weitere v X 4
Bewegungskommandos
Zu sperren.
MC GroupStop [» 79] Stoppt eine Gruppe und
sperrt sie flr weitere v v v
Bewegungskommandos.
MC MovelinearAbsoluteP |Fugt einer Liste von
reparation [» 81] Bewegungssegmenten x v v
eine absolute
Linearbewegung hinzu.
MC MoveCircularAbsolute |Flgt einer Liste von %
Preparation [>_84] Bewegungssegmenten v v
eine absolute
Kreisbewegung hinzu.
MC MovePath [P 87] Fihrt eine Liste von
Bewegungssegmenten X v .
aus.
MC BlockerPreparation  |Hangt einen
> 89] blockierenden Job an die X X v
Liste der Segmente in der
Struktur PathData an.
MC ReleaseBlocker L&st einen blockierenden
» 90] Job auf, der die weitere X X v
Ausfuhrung der Bahn
blockiert.
MC GroupReadBlockerSta |Liest den aktuellen
tus [» 92] Blocker-Status. X X 4
MC DwellTimePreparation |Hangt einen Stillstandsjob
mit einer definierten Zeit x x v

Strukturen und Aufzdhlungen

Funktionsbaustein Beschreibung TF5410 TF5420

TwinCAT 3 Mo- TwinCAT 3 Motion Pick-and-

tion Collision |Place

Avoidance MC Group with |MC Group

Pick-and-Place |Coordinated
Motion
IDENT IN GROUP REF Definiert, wie eine Achse
in einer Gruppe X v v

[r94]

interpretiert wird.
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Funktionsbaustein

Beschreibung

TF5410

TF5420

TwinCAT 3 Mo- TwinCAT 3 Motion Pick-and-

tion Collision Place
Avoidance MC Group with MC Group
Pick-and-Place |Coordinated
Motion
MC CIRC MODE [» 95] Der Kreismodus definiert,
welche Definition zum X . v
Programmieren eines
Kreises verwendet wird.
MC CIRC PATHCHOICE |Der Datentyp definiert die
»99] Drehrichtung eines X o4 o4
Kreises.
MC PATH DATA REF Stellt die bei x
[»100] MC MovePath [P 87] v v
auszufiihrende Bahn dar.
ClearPath [»_101] Setzt die durch x
MC PATH DATA REF v v
[»_100] dargestellte Bahn
zurick.
MC TRANSITION MODE |Charakterisiert, wie ein
I 101] Segmentlbergang X v v
ausgefuhrt wird.
MC COORD REF [»_104] |Objekt-ID eines
Koordinatensystems. x v v
9.3.1 Funktionsbausteine
9.3.1.1 Administrativ
9.31.1.1 MC_AddAxisToGroup
MC_AddAxisToGroup
— Execute Done —
—1 IdentInGroup Busy —
—= AxesGroup Error ——
— Axis Errorld ——
TF5410 TF5420

Avoidance

TwinCAT 3 Motion Collision

TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place

MC Group with Pick-and-Place

MC Group Coordinated Motion

v

v

v

Dieser Funktionsbaustein flgt einer Gruppe eine Achse hinzu.

@® AbV3.1.10.1 kdnnen einer CA-Gruppe im Gruppenzustand GroupMoving stehende Achsen
hinzugefligt und aus ihr entfernt werden. Wenn einer Gruppe eine fahrende Achse hinzugefligt wird,

1 wird das Kommando mit einer Fehlermeldung abgelehnt (eine Anderung des Gruppenzustands mit
einer fahrenden Achse wird ebenfalls abgelehnt).

o
1 Einer MC-Gruppe kdénnen nur Achsen im Zustand GroupDisabled bzw. GroupErrorDisabled
hinzugefligt werden.
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% VAR_INPUT
VAR INPUT
Execute : BOOL;
IdentInGroup : IDENT IN GROUP_REF;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Das Kommando wird durch eine steigende Flanke an diesem

Eingang ausgelost.

IdentInGroup |IDENT_IN_GROUP_R |Definiert die Interpretation der Achse, die der Gruppe hinzugefiigt
EF werden soll. Fir mehrdimensionale Bewegungen kann dies die
kartesische Interpretation sein. Die globalen Variablen [» 94] (z. B.
MCS_X) mussen verwendet werden. Fir Collision Avoidance muss
die Funktion UDINT TO IDENTINGROUP [» 76] verwendet werden.

m Die Verwendung ganzzahliger Werte fiir den Eingang
IdentinGroup wird NICHT unterstiitzt und kann zu
Inkompatibilitat mit kiinftigen Releases fuihren. Bei Verwendung
ganzzahliger Werte kann das Projekt unter Umstdnden nicht
mehr gebaut werden. Es wird empfohlen, glo-bale Variablen (z.
B. MCS_X) oder die Konvertierungsfunktion
UDINT_TO_IDENTINGROUP zu verwenden.

# E* VAR_IN_OUT

VAR _IN_OUT
AxesGroup : AXES_GROUP_REF;
Axis : AXIS REF;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung

AxesGroup |AXES_GROUP_REF |Referenz auf eine Gruppe von Achsen (siehe Zyklische
Gruppenschnittstelle [»_114]).

Axis AXIS_REF Referenz auf eine Achse (siehe AXIS REF).

E- VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
Done : BOOL;
Busy : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorId : UDINT;
END VAR
Name |[Typ Beschreibung
Done |BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando erfolgreich ausgefuhrt worden ist.
Busy |BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando mit Execute gestartet wird, und
bleibt es dann so lange, wie der Funktionsbaustein das Kommando ausfiihrt. Wenn
Busy wieder FALSE wird, ist der Funktionsbaustein bereit fiir ein neues Kommando.
Gleichzeitig wird einer der Ausgange Done, CommandAborted (falls vorhanden) oder
Error gesetzt.
Error | BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausfiihrung des Kommandos ein Fehler
aufgetreten ist.
Errorld |UDINT Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgefliihrten Kommandos.
Der Fehlercode kann in der ADS-Fehlerdokumentation oder in der NC-
Fehlerdokumentation (Fehlercodes 0x4nnn und 0x8nnn) nachgeschlagen werden.

Beispiel fur TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place

Mehrdimensionale Bewegungen

TF5410 Version: 2.4.1 59



https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcplclib_tc2_mc2/70132363.html?id=6192212004789603741
https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tc3_ads_intro/374277003.html?id=5908390776973059387
https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tc3ncerrcode/1521556875.html?id=2399490742931150122
https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tc3ncerrcode/1521556875.html?id=2399490742931150122

SPS-Bibliotheken BEGKHOFF

([
1 Mehrdimensionale Bewegungen werden nur bei Verwendung von TF5420 eingesetzt.

VAR GLOBAL CONSTANT

cAxesCount ¢ UINT := 4;

END VAR

VAR
stGroupRef : AXES_GROUP_REF; // link to MC Group
stAxis : ARRAY[1..cAxesCount] OF AXIS REF;
fbAddAxis : ARRAY[1..cAxesCount] OF MC AddAxisToGroup;
i : UINT;

END_VAR

fbAddAxis[1] .IdentInGroup
fbAddAxis[2] .IdentInGroup
fbAddAxis[3].IdentInGroup
fbAddAxis[4].IdentInGroup

MCS_X; //X-Axis
MCS Y; //Y-Axis
MCS z; //Z-BAxis
MCS Cl;//1lst rotation is C-rotation (around Z-Axis)

FOR i:=1 TO cAxesCount DO
fbAddAxis [i] (
AxesGroup:=stGroupRef,

Axis := stAxis[i],
Execute := TRUE) ;
END_FOR

Beispiel fiir TF5410 TwinCAT 3 Motion Collision Avoidance

PTP mit Collision Avoidance

(
1 PTP mit Collision Avoidance wird nur bei Verwendung von TF5410 eingesetzt.

VAR GLOBAL CONSTANT

cAxesCount : UDINT:=10;

END VAR

VAR
stGroupRef : AXES GROUP REF; // link to CA Group
SstAxis : ARRAY[1..cAxesCount] OF AXIS REF;
fbAddAxis : ARRAY[1l..cAxesCount] OF MC AddAxisToGroup;
i : UDINT;

END VAR

FOR i:=1 TO cAxesCount DO
fbAddAxis[i] (
AxesGroup:=stGroupRef,

Axis := stAxis[i],
IdentInGroup := UDINT TO IDENTINGROUP (i),
Execute := TRUE) ;
END FOR
Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende
SPS Bibliotheken
TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder CX (x86 oder x64) | Tc3_McCoordinatedMotion,
TF5400 Advanced Motion Pack Tc2_MC2
V3.1.1.17
9.3.1.1.2 MC_GroupDisable
MC_GroupDisable
— Execute Done ——
—= AxesGroup Busy ——
Error —
Errorld —
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TF5410 TF5420
TwinCAT 3 Motion Collision TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place
Avoidance

MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion

v v v

Dieser Funktionsbaustein deaktiviert die Gruppe. Nach erfolgreicher Ausfihrung andert die Gruppe ihren
Zustand in GroupDisabled (siehe Zustandsdiagramme [P_24]).

HINWEIS

Die Deaktivierung einer Gruppe in Bewegung hat einen sofortigen Stopp zur Folge.
Beim plotzlichen Stoppen von Achsen werden wahrscheinlich die zulassigen Verzégerungsgrenzen
Uberschritten. Je nach Antriebshardware koénnte dies zu Stromspitzen und Laufzeitfehlern fihren.

Verwenden Sie vor der Ausfiihrung von MC_GroupDisable MC GroupHalt [»_77] oder MC GroupStop
[»_79], um diese Situation zu vermeiden.

# VAR_INPUT
VAR_INPUT

Execute : BOOL;
END VAR

Name Typ |Beschreibung
Execute |BOOL |Das Kommando wird durch eine steigende Flanke an diesem Eingang ausgelost.

# B+ VAR_IN_OUT

VAR IN OUT

AxesGroup : AXES GROUP_REF;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung

AxesGro |AXES_GROUP_R |Referenz auf eine Gruppe von Achsen (siehe Zyklische Gruppenschnittstelle).
up EF

E- VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
Done : BOOL;
Busy : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorId : UDINT;
END_ VAR
Name [Typ Beschreibung
Done |BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando erfolgreich ausgefiihrt worden ist.
Busy |BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando mit Execute gestartet wird, und
bleibt es dann so lange, wie der Funktionsbaustein das Kommando ausfiihrt. Wenn
Busy wieder FALSE wird, ist der Funktionsbaustein bereit fir ein neues Kommando.
Gleichzeitig wird einer der Ausgéange Done, CommandAborted (falls vorhanden) oder
Error gesetzt.
Error | BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausfihrung des Kommandos ein Fehler
aufgetreten ist.
Errorld |UDINT Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgeflihrten Kommandos.
Der Fehlercode kann in der ADS-Fehlerdokumentation oder in der NC-
Fehlerdokumentation (Fehlercodes 0x4nnn und 0x8nnn) nachgeschlagen werden.
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Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende
SPS Bibliotheken
TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder CX (x86 oder x64) | Tc3_McCoordinatedMotion,
TF5400 Advanced Motion Pack Tc2_MC2
V3.1.1.17
9.3.1.1.3 MC_GroupEnable
MC_GroupEnable
— Execute Done —
—= AxesGroup Busy ——
Error —
Errorld —
TF5410 TF5420
TwinCAT 3 Motion Collision TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place
Avoidance
MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion
v v v

Dieser Funktionsbaustein aktiviert die Gruppe. Wenn er erfolgreich ist und alle Achsen bereit sind, befindet
sich die Gruppe anschlielRend im Gruppenzustand GroupStandby (siehe Zustandsdiagramme [P 24]).

o
Eine MC-Gruppe kann nur aktiviert werden, wenn der Gruppe zuvor alle Achsen hinzugefigt
wurden.

# VAR_INPUT

VAR _INPUT
Execute : BOOL;
END VAR

Name |Typ |Beschreibung
Execute |BOOL |Das Kommando wird durch eine steigende Flanke an diesem Eingang ausgeldst.

# E- VAR_IN_OUT

VAR _IN_OUT
AxesGroup : AXES_ GROUP_REF;
END_VAR

Name Typ Beschreibung

AxesGroup |AXES_GROUP_REF  |Referenz auf eine Gruppe von Achsen (siehe Zyklisches Gruppen-
Interface [»_114])

E- VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
Done : BOOL;
Busy : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorId : UDINT;
END VAR
Name [Typ Beschreibung
Done |BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando erfolgreich ausgefiihrt worden ist.
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Name [Typ Beschreibung

Busy |BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando mit Execute gestartet wird, und
bleibt es dann so lange, wie der Funktionsbaustein das Kommando ausfiihrt. Wenn
Busy wieder FALSE wird, ist der Funktionsbaustein bereit fiir ein neues Kommando.
Gleichzeitig wird einer der Ausgange Done, CommandAborted (falls vorhanden) oder
Error gesetzt.

Error | BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausfuhrung des Kommandos ein Fehler
aufgetreten ist.
Errorld |UDINT Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgefiihrten Kommandos.

Der Fehlercode kann in der ADS-Fehlerdokumentation oder in der NC-
Fehlerdokumentation (Fehlercodes Ox4nnn und 0x8nnn) nachgeschlagen werden.

Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende
SPS Bibliotheken
TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder CX (x86 oder x64) | Tc3_McCoordinatedMotion,
TF5400 Advanced Motion Pack Te2_MC2
V3.1.1.17
9.31.1.4 MC_GroupReadError
MC_GroupReadError
— Enable Valid —
—3 AxesGroup Busy ——
Error —
Errorld —
GroupErrorld —
TF5410 TF5420
TwinCAT 3 Motion Collision TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place
Avoidance
MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion
i v .

Dieser Funktionsbaustein gibt den Fehlercode der Gruppe zurlick. Er gibt keine Fehler bei
Funktionsbausteinen zurlck (z. B. ungultige Parametrierung).

# VAR_INPUT

VAR INPUT
Enable : BOOL;
END VAR

Name Typ Beschreibung
Enable |BOOL |Das Kommando wird so lange ausgefiihrt, wie Enable aktiv ist.

# E* VAR_IN_OUT

VAR IN OUT

AxesGroup : AXES_GROUP_REF;
END VAR
Name Typ Beschreibung

AxesGro |AXES_GROUP_R |Referenz auf eine Gruppe von Achsen (siehe Zyklische Gruppenschnittstelle).
up EF
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E- VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
Valid : BOOL;
Busy : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorId : UDINT;
GroupErrorId : UDINT;

END VAR

Name Typ Beschreibung

Valid BOOL Dieser Ausgang gibt an, dass andere Ausgangswerte bei diesem
Funktionsbaustein gultig sind.

Busy BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando mit Enable gestartet wird,
und bleibt es dann so lange, wie der Funktionsbaustein das Kommando
ausfuhrt.

Error BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausfihrung des Kommandos ein
Fehler aufgetreten ist.

Errorld UDINT  |Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgefihrten
Kommandos. Der Fehlercode kann in der ADS-Fehlerdokumentation oder in der
NC-Fehlerdokumentation (Fehlercodes 0x4nnn und Ox8nnn) nachgeschlagen
werden.

GroupErrorld  |UDINT  |Gibt die Fehler-ID der Gruppe zuriick (siehe NC-Fehlerdokumentation).

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung

Zielplattform

Einzubindende
SPS Bibliotheken

TwinCAT V3.1.4018.26

TF5400 Advanced Motion Pack
V3.1.1.17

PC oder CX (x86 oder x64)

Tc3_McCoordinatedMotion,
Tc2_MC2

9.3.1.1.5

MC_GroupReadStatus

Enable
AxesGroup

MC_GroupReadStatus

Valid

Busy
GroupMoving
GroupHoming
GroupErrorStop
GroupNotReady
GroupStandby
GroupStopping
GroupDisabled
AllAxesStanding
InPosition

Error

Errorld

TF5410
TwinCAT 3 Motion Collision
Avoidance

TF5420

TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place

MC Group with Pick-and-Place

MC Group Coordinated Motion

v

v

v

Dieser Funktionsbaustein liest den Zustand einer Achsgruppe aus (siehe Zustandsdiagramme [» 24]).
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# VAR_INPUT

VAR INPUT

Enable : BOOL;

END VAR
Name [Typ Beschreibung
Enable |BOOL |Das Kommando wird so lange ausgeflihrt, wie Enable aktiv ist.
# E- VAR_IN_OUT
VAR IN OUT
AxesGroup : AXES GROUP_REF;
END_VAR
Name Typ Beschreibung
AxesGro |AXES_GROUP_R |Referenz auf eine Gruppe von Achsen (siehe Zyklische Gruppenschnittstelle).
up EF

E- VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT

Valid : BOOL;

Busy : BOOL;
GroupMoving : BOOL;
GroupHoming : BOOL;
GroupErrorStop : BOOL;
GroupNotReady : BOOL;
GroupStandby : BOOL;
GroupStopping : BOOL;
GroupDisabled : BOOL;
AllAxesStanding : BOOL;
ConstantVelocity : BOOL; // hidden
Accelerating : BOOL; // hidden
Decelerating : BOOL; // hidden
InPosition : BOOL;

Error : BOOL;

ErrorId : UDINT;

END_VAR

Name Typ Beschreibung

Valid BOOL |Dieser Ausgang gibt an, dass andere Ausgangswerte bei diesem
Funktionsbaustein gltig sind.

Busy BOOL |Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando mit Enable gestartet wird,
und bleibt es dann so lange, wie der Funktionsbaustein das Kommando
ausflhrt.

Error BOOL |Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausfiihrung des Kommandos ein
Fehler aufgetreten ist.

Errorld UDINT |Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgeflihrten
Kommandos. Der Fehlercode kann in der ADS-Fehlerdokumentation oder in
der NC-Fehlerdokumentation (Fehlercodes Ox4nnn und 0x8nnn)
nachgeschlagen werden.

GroupMoving BOOL |Die Gruppe befindet sich im Zustand GroupMoving (siehe
Zustandsdiagramme [P_24]).

GroupHoming BOOL |Die Gruppe befindet sich im Zustand GroupHoming (siehe
Zustandsdiagramme [P _24]).

GroupErrorStop BOOL |Die Gruppe befindet sich im Zustand GroupErrorStop (siehe
Zustandsdiagramme [P _24]).

GroupNotReady BOOL |Die Gruppe befindet sich im Zustand GroupNotReady (siehe
Zustandsdiagramme [P _24]).

GroupStandby BOOL |Die Gruppe befindet sich im Zustand GroupStandby (siehe
Zustandsdiagramme [P 24]).
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Name Typ Beschreibung

GroupStopping BOOL |Die Gruppe befindet sich im Zustand GroupStopping (siehe
Zustandsdiagramme [P 24]).

GroupDisabled BOOL |Die Gruppe befindet sich im Zustand GroupDisabled (siehe
Zustandsdiagramme [P_24]).

AllAxesStanding BOOL |Alle Achsen der Gruppe bewegen sich physikalisch nicht (Geschwindigkeit = 0

und Beschleunigung = 0), unabhangig davon, ob ein Fahrauftrag existiert oder
nicht.

ConstantVelocity |BOOL |Nicht unterstutzt.
Ab TF5400 3.2.27 nicht sichtbar.

Accelerating BOOL |Nicht unterstutzt.
Ab TF5400 3.2.27 nicht sichtbar.
Decelerating BOOL |Nicht unterstutzt.
Ab TF5400 3.2.27 nicht sichtbar.
InPosition BOOL |Nicht untersttzt.
Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende
SPS Bibliotheken
TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder CX (x86 oder x64) | Tc3_McCoordinatedMotion,
TF5400 Advanced Motion Pack Te2_MC2
V3.1.1.17
9.3.1.1.6 MC_GroupReset
MC_GroupReset
— Execute Done ——
=2 AxesGroup Busy
Error —
Errorld
TF5410 TF5420
TwinCAT 3 Motion Collision TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place
Avoidance

MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion

v v v

Dieser Funktionsbaustein setzt alle internen Fehler einer Gruppe und alle Achsen, die zu der Gruppe
gehdren, zurlick. Wenn die Gruppe aktiviert war, als der Fehler aufgetreten ist, geht die Gruppe in den
Zustand GroupStandby Uber. Wenn die Gruppe deaktiviert war, geht sie in den Zustand GroupDisabled tGber

(siehe Zustandsdiagramme [P 24]).

Wird dieser Funktionsbaustein aufgerufen, wahrend kein Fehler vorliegt, dann hat er keine Wirkung.

# VAR_INPUT
VAR INPUT

Execute : BOOL;
END VAR

Name Typ |Beschreibung
Execute |BOOL |Das Kommando wird durch eine steigende Flanke an diesem Eingang ausgeldst.

66 Version: 2.4.1 TF5410



BEGKHOFF SPS-Bibliotheken

# E- VAR_IN_OUT

VAR _IN_ OUT

AxesGroup : AXES GROUP REF;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung

AxesGro \AXES_GROUP_R |Referenz auf eine Gruppe von Achsen (siehe Zyklische Gruppenschnittstelle).
up EF

E- VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
Done : BOOL;
Busy : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorId : UDINT;
END_ VAR
Name [Typ Beschreibung
Done |BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando erfolgreich ausgefiihrt worden ist.
Busy |BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando mit Execute gestartet wird, und
bleibt es dann so lange, wie der Funktionsbaustein das Kommando ausfiihrt. Wenn
Busy wieder FALSE wird, ist der Funktionsbaustein bereit flir ein neues Kommando.
Gleichzeitig wird einer der Ausgange Done, CommandAborted (falls vorhanden) oder
Error gesetzt.
Error | BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausfihrung des Kommandos ein Fehler
aufgetreten ist.
Errorld |UDINT Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgeflihrten Kommandos.
Der Fehlercode kann in der ADS-Fehlerdokumentation oder in der NC-
Fehlerdokumentation (Fehlercodes 0x4nnn und 0x8nnn) nachgeschlagen werden.
Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende
SPS Bibliotheken
TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder CX (x86 oder x64) | Tc3_McCoordinatedMotion,
TF5400 Advanced Motion Pack Tc2_MC2
V3.1.1.17
9.3.1.1.7 MC_GroupSetOverride
MC_GroupSetOverride
— Enable Enabled —
— VelFactor Busy —
—= AxesGroup Error ——
Errorld —
ActualVelFactor ——
TF5410 TF5420
TwinCAT 3 Motion Collision TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place
Avoidance

MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion
X v v

Dieser Funktionsbaustein MC_GroupSetOverride andert den Override einer Gruppe. Eine Anderung erfolgt
mit einer gewissen Verzogerung. Ein Override-Eingangswert ist zwischen 0 [0 %] und 1 [100 %] gultig. Wird
der Wert auBerhalb dieses Bereichs festgelegt, dann wird er automatisch auf den jeweiligen Grenzwert
gesetzt.
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d Das Verhalten fiir Override-Anderungen in Bezug auf die MC-Gruppe kann als

Achsgruppenparameter festgelegt werden, siehe Time Override Ramp Time.

#! VAR_INPUT

VAR INPUT
Enable : BOOL;
VelFactor : MC LREAL := 1.0;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Enable BOOL Das Kommando wird so lange ausgefuhrt, wie Enable aktiv ist.

VelFactor |MC_LREAL |Der Override wird auf diesen Wert gesetzt (Wertebereich zwischen 0 [0 %] und
1 [100 %]).

# B VAR_IN_OUT

VAR _IN OUT

AxesGroup : AXES_GROUP_REF;
END VAR
Name Typ Beschreibung

AxesGro \AXES_GROUP_R |Referenz auf eine Gruppe von Achsen (siehe Zyklische Gruppenschnittstelle).
up EF

E- VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
Enabled : BOOL;
Busy : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorId : UDINT;
ActualVelFactor : UDINT;

END VAR

Name Typ Beschreibung

Enabled BOOL |Dieser Ausgang signalisiert, dass der velFactor erfolgreich gesetzt wurde.
Der velFactor zeigt den Typ eines Override-Faktors.

Busy BOOL |Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando mit Enable gestartet
wird, und bleibt es dann so lange, wie der Funktionsbaustein das Kommando
ausfuhrt.

Error BOOL |Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausfihrung des Kommandos ein
Fehler aufgetreten ist.

Errorld UDINT |Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgefiihrten
Kommandos. Der Fehlercode kann in der ADS-Fehlerdokumentation oder in
der NC-Fehlerdokumentation (Fehlercodes 0x4nnn und 0x8nnn)
nachgeschlagen werden.

ActualVelFactor UDINT |Override, der gegenwartig in der Gruppe aktiv ist (Wertebereich zwischen 0
[0 %] und 1 [100 %]).

Beispiel
VAR
stGroupRef : AXES_GROUP_REF;
fbSetOverride : MC GroupSetOverride;
END_VAR
fbSetOverride (

AxesGroup:=stGroupRef ,

Enable:= TRUE ,

VelFactor:=1.0 , (* 1.0 = 100% *)
)i
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Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende
SPS Bibliotheken
TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder CX (x86 oder x64) | Tc3_McCoordinatedMotion,
TF5400 Advanced Motion Pack Tc2_MC2
V3.1.1.17
9.3.1.1.8 MC_RemoveAxisFromGroup
MC_RemoveAxisFromGroup
— Execute Done ——
—1 IdentInGroup Busy —
—= AxesGroup Error ——
Errorld —
TF5410 TF5420
TwinCAT 3 Motion Collision TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place
Avoidance
MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion
v v v

Dieser Funktionsbaustein entfernt eine Achse aus der Achsgruppe.

Ab TF5400 V3.1.10.1 kdnnen einer CA-Gruppe im Gruppenzustand GroupMoving stehende
Achsen hinzugefiigt und aus ihr entfernt werden. Wenn einer Gruppe eine fahrende Achse
hinzugefligt wird, wird das Kommando mit einer Fehlermeldung abgelehnt (eine Anderung des
Gruppenzustands mit einer fahrenden Achse wird ebenfalls abgelehnt).

ji o

Achsen koénnen einer MC-Gruppe nur hinzugefiigt werden, wenn EnableRequested FALSE ist,
z. B. im Zustand GroupDisabled.

i o

Erfolg des Funktionsbausteins

Der Funktionsbaustein gibt immer DONE zuriick, wenn die Achse nicht mehr zur Gruppe gehort.
Dies bedeutet, dass DONE auch dann zuriickgegeben wird, wenn die Achse vor dem Aufruf des
Funktionsbausteins nicht in der Gruppe war.

ji o

# VAR_INPUT
VAR_INPUT
Execute : BOOL;
IdentInGroup : IDENT IN GROUP REF;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Das Kommando wird durch eine steigende Flanke an
diesem Eingang ausgeldst.
IdentinGroup IDENT_IN_GROUP_REF Definiert die Interpretation der Achse, die der Gruppe

hinzugefligt werden soll. Fiir mehrdi-mensionale
Bewegungen kann dies die kartesische Interpretation sein.
Die globalen Variablen (z. B. MCS_X) mussen verwendet
werden. Zur Collision Avoidance muss die Funktion U-
DINT_TO_IDENTINGROUP verwendet werden.
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i

Verwendung ganzzahliger Werte fiir den Eingang IdentinGroup

Die Verwendung ganzzahliger Werte fir den Eingang IdentinGroup wird NICHT unterstutzt und
kann zu Inkompatibilitat mit kiinftigen Releases flihren. Bei Verwendung ganzzahliger Werte kann
das Projekt unter Umstanden nicht mehr aufgebaut werden. Es wird empfohlen, globale Variablen

[» 94] (z. B. MCS_X) oder die Konvertierungsfunktion UDINT TO IDENTINGROUP [»_76] zu
verwenden.

# - VAR_IN_OUT
VAR IN OUT
AxesGroup : AXES GROUP REF;
END_VAR
Name Typ Beschreibung

up

AxesGro |AXES_GROUP_R |Referenz auf eine Gruppe von Achsen (siehe Zyklische Gruppenschnittstelle).

EF

E- VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
Done : BOOL;
Busy : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorId : UDINT;
END_VAR
Name |[Typ Beschreibung
Done |BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando erfolgreich ausgeflihrt worden ist.
Busy |BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando mit Execute gestartet wird, und
bleibt es dann so lange, wie der Funktionsbaustein das Kommando ausfiihrt. Wenn
Busy wieder FALSE wird, ist der Funktionsbaustein bereit flr ein neues Kommando.
Gleichzeitig wird einer der Ausgéange Done, CommandAborted (falls vorhanden) oder
Error gesetzt.
Error | BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausfiihrung des Kommandos ein Fehler
aufgetreten ist.
Errorld |UDINT Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgeflihrten Kommandos.
Der Fehlercode kann in der ADS-Fehlerdokumentation oder in der NC-
Fehlerdokumentation (Fehlercodes 0x4nnn und 0x8nnn) nachgeschlagen werden.
Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende
SPS Bibliotheken
TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder CX (x86 oder x64) | Tc3_McCoordinatedMotion,
TF5400 Advanced Motion Pack Tc2_MC2
V3.1.1.17
9.3.1.1.9 MC_SetCoordinateTransform
MC_SetCoordinateTransform
— Execute Done ——
—1 CoordTransform Busy —
—= AxesGroup Active —
CommandAborted ——
Error —
Errorld ——
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TF5410
TwinCAT 3 Motion Collision
Avoidance

TF5420

TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place

MC Group with Pick-and-Place

MC Group Coordinated Motion

X

v

v

Aktiviert eine Koordinatentransformation fiir nachfolgende Bewegungen. Die erfolgreiche Aktivierung wird
angezeigt durch Active oder Done.

Entkoppelt die nachfolgenden Bewegungen von einem Transportsystem (siehe MC TrackConveyorBelt

P 72).

Nachfolgende Bewegungen (z. B. MC MovePath [P_87]) erfolgen relativ zur Koordinatentransformation.

® Anwendungsfall fiir das Andern des Referenzsystems

Durch Verwendung von MC _SetCoordinateTransform und Andern des Referenzsystems kann
die MC-Gruppe entkoppelt werden.

* VAR_INPUT
VAR _INPUT
Execute : BOOL;
CoordTransform : MC COORD_REF;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Das Kommando wird durch eine steigende Flanke an diesem
Eingang ausgelost.
CoordTransform  /MC_COORD_REF Referenz auf ein Koordinatensystem (siehe MC COORD REF
[»_104]).

# B+ VAR_IN_OUT

VAR _IN OUT
AxesGroup : AXES_ GROUP_REF;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
AxesGroup |AXES_GROUP_REF  |Referenz auf eine Gruppe von Achsen (siehe Zyklische
Gruppenschnittstelle [P _114]).

E- VAR_OUTPUT

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

END_ VAR

Name Typ Beschreibung

Done BOOL |Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando erfolgreich ausgefiihrt
worden ist.

Busy BOOL |Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando mit Execute gestartet
wird, und bleibt es dann so lange, wie der Funktionsbaustein das Kommando
ausfuhrt. Wenn Busy wieder FALSE wird, ist der Funktionsbaustein bereit fir
ein neues Kommando. Gleichzeitig wird einer der Ausgange Done,
CommandAborted oder Error gesetzt.
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Name Typ

Beschreibung

Active BOOL

Active gibt an, dass das Kommando ausgefiihrt wird.

Active gibt an, dass das Referenzsystem erfolgreich gesetzt wurde (nur
MC Coordinated Motion Group).

Active zeigt eine Verzdgerung des Conveyor Trackings an (nur MC
Coordinated Motion Group).

Active wird FALSE wenn einer der Ausgange Done, CommandAborted
oder Error auf TRUE gesetzt wird.

Hinweis: Entsprechend der PLCopen-Definition, wird Active zurlickgesetzt,
wenn Done auf TRUE gesetzt wird. Im Fall einer unwesentlichen, bis nicht
vorhandenen Verzégerung, kann Active nur fir einen geringfligigen
Zeitraum auf TRUE gesetzt werden. Sollte im PLC Programm auf Active
gepruft werden, ist es daher empfehlenswert, zusatzlich auch auf Done zu
prufen.

CommandAborted BOOL

Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando durch ein anderes
Kommando unterbrochen worden ist.

Error BOOL

Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausfliihrung des Kommandos ein
Fehler aufgetreten ist.

Errorld UDINT

Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgefihrten
Kommandos. Der Fehlercode kann in der ADS-Fehlerdokumentation oder in

der NC-Fehlerdokumentation (Fehlercodes 0x4nnn und 0x8nnn)
nachgeschlagen werden.

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung

Einzubindende
SPS Bibliotheken

Zielplattform

TwinCAT V3.1.4022.25 PC oder CX (x86 oder x64) |Tc3_McCoordinatedMotion,
TF5400 Advanced Motion Pack Tc2_MC2
V3.1.6.03
9.3.1.1.10 MC_TrackConveyorBelt

MC_TrackConveyorBelt
— Execute InSync —
— CoordTransform Busy —
— InitialObjectPos Active —
— InitialObjectPosCount CommandAborted —
— MasterRefPos Error ——
— Velocity Errorld ——

Acceleration
Deceleration
Jerk
AxesGroup
ConveyorBelt

—
—

TF5410
TwinCAT 3 Motion Collision
Avoidance

TF5420
TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place

MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion

v v

Der Funktionsbaustein Mc_TrackConveyorBelt aktiviert ein in Bewegung befindliches Referenzsystem.
Dabei synchronisiert er die AxesGroup mit dem ConveyorBelt in Bezug auf die Geschwindigkeit.
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Die Synchronisation mit einer Position erfordert ein Bewegungskommando.

Somit hilft der Funktionsbaustein bei der Synchronisation mit einem Objekt, das sich auf einer Geraden
durch den Raum bewegt. Ein Beispiel sind Produkte, die auf einem Férderband oder einem anderen
Transportsystem laufen.

Der Ursprung des Forderbands wird mit einem Koordinatensystem parametriert (CoordTransform). X ist
die Forderrichtung. Die erkannte Objektposition (InitialObjectPos) und die entsprechende Touch
Probe-Position (MasterRefPos) werden in den Funktionsbaustein eingegeben.

Synchronisationsdynamik kann in den Funktionsbaustein eingegeben werden.
Bewegungen, die nach Active = TRUE ausgefihrt werden, werden mit dem Férderband synchronisiert.

Die Ausfiihrung von MC_TrackConveyorBelt mit einer weiteren Instanz bewirkt eine direkte
Synchronisation mit einem zweiten Foérderband.

Beim Andern des Referenzsystems kann ein Férderband entkoppelt werden.

® Anwendungsfall fiir das Andern des Referenzsystems

Durch Verwendung von MC TrackConveyorBelt und Andern des Referenzsystems kann die McC-
Gruppe entkoppelt werden. Das Referenzsystem kann mit MC_SetCoordinateTransform
geandert werden.

Neuheiten und Optimierungen bzgl. MC_TrackConveryorBelt mit TF5400 V3.2.27 fiir die MC Group
Coordinated Motion

* Neu: Optional wirkt der Override auch auf die Synchronisierungsphase beim MC_TrackConveyorBelt.
Die Einstellung erfolgt im Parameter ,Tracking Override Behavior® in der MC Group Coordinated
Motion.

» Optimierungen am MC_TrackConveyorBelt, die einen SAF-Zyklusversatz zwischen Conveyor
(Master-) und Slaveachse unterbinden.

» Optimierungen der Fehlerreaktion beim MC_TrackConveyorBelt. Im Falle eines Laufzeitfehlers des
Forderbandes (Master), wird ein aktives MC_MovePath nicht abgebrochen und eine Fehlerreaktion ist
Uber die SPS anzustol3en.

% VAR_INPUT
VAR INPUT
Execute : BOOL;
CoordTransform : MC_COORD_REF;
InitialObjectPos : POINTER TO MC LREAL;
InitialObjectPosCount : UDINT;
MasterRefPos : MC_LREAL;
Velocity : MC_LREAL := MC DEFAULT;
Acceleration : MC_LREAL := MC_DEFAULT;
Deceleration : MC LREAL := MC DEFAULT;
Jerk : MC LREAL := MC DEFAULT;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Das Kommando wird durch eine steigende
Flanke an diesem Eingang ausgeldst.
CoordTransform MC_COORD_REF Referenz auf ein Koordinatensystem (siehe
MC COORD REF [r_104]).
InitialObjectPos POINTER TO MC_LREAL Zeiger auf Array
[1..InitialObjectPosCount].
InitialObjectPosCount UDINT Dimension des Vektors InitialObjectPos.
MasterRefPos MC_LREAL Touch Probe-Position.
Velocity MC_LREAL Die Geschwindigkeit fir die Synchronisation. Die
Geschwindigkeit muss die
Forderbandgeschwindigkeit Gberschreiten. Die
Geschwindigkeit ist nicht durch die maximale
Achsgeschwindigkeit beschrankt.
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Name

Typ Beschreibung

Acceleration

MC_LREAL Wird im Objekt Conveyor Tracking verwendet.
Die Beschleunigung fiir die Synchronisation. Die
Beschleunigung ist nicht durch die maximale
Achsbeschleunigung beschrankt. Wird kein Wert
eingegeben, dann wird die Standard-
Beschleunigung des Conveyor Tracking Objekts

verwendet.

Deceleration

MC_LREAL Wird im Objekt Conveyor Tracking verwendet.
Die Verzdgerung fur die Synchronisation. Die
Verzégerung ist nicht durch die maximale
Achsverzogerung beschrankt. Wird kein Wert
eingegeben, dann wird die Standard-
Verzégerung des Conveyor Tracking Objekts

verwendet.

Jerk

MC_LREAL Der Ruck flr die Synchronisation. Wird kein Wert
eingegeben, dann wird der Standard-Ruck des
Conveyor Tracking Objekts verwendet. Der

maximale Ruck ist nicht beschrankt.

.-'

E- VAR_IN_OUT

VAR TN _OUT
AxesGroup : AXES_GROUP_REF;
ConveyorBelt : AXIS REF;
END_VAR
Name Typ Beschreibung
AxesGroup AXES_GROUP_REF  |Referenz auf eine Gruppe von Achsen (siehe Zyklische

Gruppenschnittstelle [» 114]).

ConveyorBelt

AXIS REF

Referenz auf eine Achse. Referenz auf die Fordererachse.

E- VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
InSync : BOOL;
Busy : BOOL;
Active : BOOL;
CommandAborted : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorId : UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
InSync BOOL Der Ausgang InSync wird erstmals TRUE, sobald der Slave mit der

Geschwindigkeit synchronisiert ist. Ist die Slave-Dynamik zu gering, um der
Master-Bewegung zu folgen, kénnte der Ausgang InSync auf FALSE
zurlckgesetzt werden, woraufhin die Slaveachse erneut mit der Synchronisation
beginnt.

m Geschwindigkeitssynchronisation: Active und InSync - Der
Funktionsbaustein MC_TrackConveyorBelt synchronisiert die AxesGroup
mit der Geschwindigkeit der ConveyorBelt-Achse. Dabei verwendet der
Funktionsbaustein die gege-benen Parameter fiir Acceleration,
Deceleration und Jerk. Wenn diese Synchronisationsbewegung beginnt,
wird Active auf TRUE gesetzt. Wenn die Geschwindigkeit des ConveyorBelt
erreicht ist, wird InSync auf TRUE gesetzt. Der Synchronisationsstatus wird
kontinuierlich Giberwacht und mit InSync angegeben.

M Fordererbewegung, Standard-Tracking-Verhalten und InSync -
Nachdem das Ausgangssignal InSync gesetzt wurde, gibt es zwei
Optionen, um die Synchronisation aufrechtzuerhalten.
mcTrackingBehaviorDynLimited - Dieses Verhalten ist das standardmaRige
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Name

Typ

Beschreibung

(MC_Default) Tracking-Verhalten. Die Axes-Group erhélt die
Geschwindigkeitssynchronisation mit dem ConveyorBelt mit Hilfe der ge-
gebenen Parameter fiir Acceleration, Deceleration und Jerk aufrecht. —
mcTrackingBehaviorStaylnSync - Die AxesGroup erhélt die
Geschwindigkeitssynchronisation mit dem ConveyorBelt mit unbegrenzten
Parametern fiir Acceleration, Deceleration und Jerk aufrecht.

M Positionssynchronisation: MasterRefPos und InitialObjectPos - Die
Funktionsbausteine MC_TrackConveyorBelt und MC_MovePath sollen fiir
eine flexible Synchronisation mit einer beweglichen Zielposition zusammen
verwendet werden. Nachdem MC_TrackConveyorBelt.Active auf TRUE
gesetzt worden ist, werden Initia-lObjectPos und der Abstand zur
MasterRefPos dem nachsten Aufruf von MC_MovePath angehéngt.
MC_TrackConveyorBelt.InSync = TRUE und MC_MovePath.Done = TRUE
geben an, dass die synchronisierte Position erreicht ist.

Busy

BOOL

Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando mit Execute gestartet wird,
und bleibt es dann so lange, wie der Funktionsbaustein das Kommando ausflhrt.
Wenn BUSY wieder FALSE wird, ist der Funktionsbaustein bereit fur ein neues
Kommando. Gleichzeitig wird einer der Ausgange CommandAborted oder
Error gesetzt.

Active

BOOL

Wenn Active TRUE ist, steuert der Funktionsbaustein die Gruppe.

CommandAbor
ted

BOOL

Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando durch ein anderes Kommando
unterbrochen worden ist.

Error

BOOL

Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausfiihrung des Kommandos ein Fehler
aufgetreten ist.

Errorld

UDINT

Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgeflhrten
Kommandos. Der Fehlercode kann in der ADS-Fehlerdokumentation oder in der

NC-Fehlerdokumentation (Fehlercodes 0x4nnn und 0x8nnn) nachgeschlagen
werden.

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung

Zielplattform Einzubindende
SPS Bibliotheken

TwinCAT V3.1.4022.25

PC oder CX (x86 oder x64) |Tc3_McCoordinatedMotion,

TF5400 Advanced Motion Pack Tc2_MC2

V3.1.6.03

9.3.1.1.11 MC_UngroupAllAxes

MC_UngroupAllAxes
— Execute Done —
—= AxesGroup Busy ——
Error ——

Errorld —

TF5410 TF5420

Avoidance

TwinCAT 3 Motion Collision TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place

MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion

v

v v

Dieser Funktionsbaustein entfernt alle Achsen und deaktiviert die Gruppe. Wenn der Funktionsbaustein
erfolgreich ist, befindet sich die Gruppe anschlieffend im Gruppenzustand GroupDisabled (siehe

Zustandsdiagramme [P 24]).
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# VAR_INPUT

VAR INPUT

Execute

END VAR

: BOOL;

Name

Typ

Beschreibung

Execute

BOOL

Das Kommando wird durch eine steigende Flanke an diesem Eingang ausgeldst.

# B+ VAR_IN_OUT

VAR TN _OUT
AxesGroup : AXES GROUP_REF;
END_VAR
Name Typ Beschreibung
AxesGro |AXES_GROUP_R |Referenz auf eine Gruppe von Achsen (siehe Zyklische Gruppenschnittstelle).
up EF

E- VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
Done : BOOL;
Busy : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorId : UDINT;
END_ VAR
Name [Typ Beschreibung
Done |BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando erfolgreich ausgefiihrt worden ist.
Busy |BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando mit Execute gestartet wird, und
bleibt es dann so lange, wie der Funktionsbaustein das Kommando ausfiihrt. Wenn
Busy wieder FALSE wird, ist der Funktionsbaustein bereit flr ein neues Kommando.
Gleichzeitig wird einer der Ausgéange Done, CommandAborted (falls vorhanden) oder
Error gesetzt.
Error | BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausfihrung des Kommandos ein Fehler
aufgetreten ist.
Errorld |UDINT Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgeflihrten Kommandos.
Der Fehlercode kann in der ADS-Fehlerdokumentation oder in der NC-
Fehlerdokumentation (Fehlercodes 0x4nnn und 0x8nnn) nachgeschlagen werden.
Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende
SPS Bibliotheken
TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder CX (x86 oder x64) | Tc3_McCoordinatedMotion,
TF5400 Advanced Motion Pack Te2_MC2
V3.1.1.17
9.3.1.1.12 UDINT_TO_IDENTINGROUP
UDINT_TO_IDENTINGROUP
—id UDINT_TO_IDENTINGROUPF—
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TF5410 TF5420
TwinCAT 3 Motion Collision TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place
Avoidance

MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion

v " v

Die Funktion UDINT_TO_IDENTINGROUP ist eine Konvertierungsfunktion, die einen ganzzahligen Wert in

IDENT_IN_GROUP_REF umwandelt. Einer CA-Gruppe [»_20] muss eine PTP-Achse ohne raumliche
Interpretation hinzugefugt werden. Diese Konvertierungsfunktion gibt einen gultigen Eingang fur

MC AddAxisToGroup [» 58] und MC RemoveAxisFromGroup [P 69] zurlick. Fir Achsen, die fir
mehrdimensionale Bewegung vorgesehen sind (TF5420), siche IDENT IN GROUP REF [P 94].

® Verwendung ganzzahliger Werte fiir den Eingang IdentinGroup

1 Die Verwendung ganzzahliger Werte flr den Eingang IdentinGroup wird NICHT unterstutzt und
kann zu Inkompatibilitdt mit kiinftigen Releases fihren. Bei Verwendung ganzzahliger Werte kann
das Projekt unter Umstanden nicht mehr aufgebaut werden. Es wird empfohlen, globale Variablen

[».94] (z. B. MCS_X) oder die Konvertierungsfunktion UDINT TO IDENTINGROUP [»_76] zu
verwenden.

* Eingédnge

VAR _INPUT
id : UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
id UDINT Die eindeutige Kennung, die eine Achse in der Gruppe haben soll. Dies muss
nicht die Achs-ID des zyklischen Achsinterfaces sein.
Riickgabewert
Name Typ Beschreibung
UDINT_TO_IDENTINGROUP IDENT IN_ GROUP REF [ 94] |Wandelt einen ganzzahligen Wert
um, so dass eine PTP-Achse einer
Bewegungsgruppe hinzugefigt
werden kann.
Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende
SPS Bibliotheken
TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder CX (x86 oder x64) |Tc3_McCoordinatedMotion,
TF5400 Advanced Motion Pack Te2_MC2
V3.1.1.17
9.3.1.2 Motion
9.3.1.21 MC_GroupHalt
MC_GroupHalt
— Execute Done ——
— Deceleration Busy ——
—]Jerk Active —
—= AxesGroup CommandAborted ——
Error —
Errorld ——

TF5410 Version: 2.4.1 77



SPS-Bibliotheken BEGKHOFF

TF5410 TF5420
TwinCAT 3 Motion Collision TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place
Avoidance

MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion

v X v

Der Funktionsbaustein MC_GroupHalt stoppt eine Gruppe mit einer definierten Bremsrampe. Anders als bei

"MC GroupStop [»_79]" wird die Gruppe nicht flr weitere Bewegungskommandos gesperrt. Daher kann die
Gruppe durch ein weiteres Kommando wahrend der Bremsrampe oder nach dem Anhalten neu gestartet
werden.

Eventuell verzogerter Achsen-Stopp

Wenn bei einer CA-Gruppe Standby Gap Control aktiv ist und eine Unterschreitung der minimal Gap
kommt dazu, wird erst das Gap ausgefahren, bevor die Achsen durch ein MC_GroupHalt angehalten
werden.

+ Stellen Sie sicher, dass Sie das Verhalten von Standby Gap Control wirklich bendtigen und
deaktivieren Sie es gegebenenfalls (Default-Einstellung).

» Verwenden Sie ein MC_GroupStop, anstelle eines MC_GroupHalt, wenn ein unverzogertes Stoppen der
Achsen bendtigt wird.

HINWEIS

MC_GroupHalt nicht fiir MC-Group with Pick-and-Place implementiert

Der Funktionsbaustein MC_GroupHalt ist nur fir die MC Group Coordinated Motion und fir PTP-
Bewegungen mit Collision Avoidance (CA-Gruppe) implementiert. Bei Verwendung mit einem anderen
Gruppentyp wird das Kommando abgelehnt.

d Gilt fir die MC_Group: MC_GroupHalt I16scht die aktive Koordinatentransformation und I6scht alle
1 Jobs in der Warteschlange.

# VAR_INPUT
VAR INPUT
Execute : BOOL;
Deceleration : MC_LREAL := MC_DEFAULT;
Jerk : MC LREAL := MC DEFAULT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Das Kommando wird durch eine steigende Flanke an diesem Eingang ausgeldst.
Deceleratio IMC_LREA |[mm/s?]. Die Verzdogerung kann als skalarer Wert (>0) programmiert werden oder
n L es konnen "Spezielle Eingangswerte [P_115]" verwendet werden. MC_DEFAULT
fihrt das Kommando mit Standardachsenwerten aus. MC_MAXIMUM fiihrt das
Kommando mit den Maximalwerten der Achsen aus.
Jerk MC_LREA [[mm/s®]. Der Ruck kann als skalarer Wert (>0) programmiert werden oder es
L konnen "Spezielle Eingangswerte [P _115]" verwendet werden. MC_DEFAULT flhrt
das Kommando mit Standardachsenwerten aus. MC_MAXIMUM fiihrt das
Kommando mit den Maximalwerten der Achsen aus. MC_IGNORE fiihrt das
Kommando mit unbegrenztem Ruck aus.

# E* VAR_IN_OUT

VAR _IN_OUT
AxesGroup : AXES_ GROUP_REF;
END VAR
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Name Typ Beschreibung
AxesGro |AXES_GROUP_R |Referenz auf eine Gruppe von Achsen (siehe Zyklische Gruppenschnittstelle).
up EF

E- VAR_OUTPUT

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

END VAR

Name Typ Beschreibung

Done BOOL |Wird TRUE, wenn die Gruppe gestoppt wurde und zum Stillstand gekommen
ist. Sobald die Gruppe zum Stillstand gekommen ist, wird der
Gruppenzustand zu GroupStandby (siehe Zustandsdiagramme [P_24]).

Busy BOOL |Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando mit Execute gestartet
wird, und bleibt es dann so lange, wie der Funktionsbaustein das Kommando
ausfuhrt. Wenn Busy wieder FALSE wird, ist der Funktionsbaustein bereit fur
ein neues Kommando. Gleichzeitig wird einer der Ausgénge Done,
CommandAborted (falls vorhanden) oder Error gesetzt.

Active BOOL |Active gibt an, dass das Kommando ausgefiihrt wird. Wenn das Kommando
in der Warte-schlange war, wird es aktiv, sobald ein ausgefihrtes
Kommando abgeschlossen wird.

CommandAborted |BOOL |Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando durch ein anderes
Kommando un-terbrochen worden ist.

Error BOOL |Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausfuhrung des Kommandos ein
Fehler aufgetreten ist.

Errorld UDINT |Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgefiihrten
Kommandos. Der Fehlercode kann in der ADS-Fehlerdokumentation oder in
der NC-Fehlerdokumentation (Fehlercodes O0x4nnn und 0x8nnn)
nachgeschlagen werden.

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung

Einzubindende
SPS Bibliotheken

Zielplattform

TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder CX (x86 oder x64) | Tc3_McCoordinatedMotion,

TF5400 Advanced Motion Pack Tc2_MC2

V3.1.1.17

9.3.1.2.2 MC_GroupStop

MC_GroupStop

— Execute Done ——

—1 Deceleration Busy —

— Jerk Active —

—= AxesGroup CommandAborted ——

Error ——

Errorld —
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TF5410 TF5420
TwinCAT 3 Motion Collision TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place
Avoidance

MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion

v v v

Der Funktionsbaustein stoppt die Gruppe und alle zugehdérigen Achsen mit einer definierten Bremsrampe
und sperrt die Achse flir Bewegungskommandos. Wahrend sich die Gruppe im Zustand GroupStopping

befindet, kann kein anderer Funktionsbaustein eine Achse der Gruppe bewegen (siehe Zustandsdiagramme

[>_24)).

Die Gruppe kann erst wieder bewegt werden, sobald das Signal Execute auf FALSE gesetzt wurde,
nachdem die Geschwindigkeit O ist.

[
MC_GroupStop l6scht die aktive Koordinatentransformation und I6scht alle Jobs in der
Warteschlange.
! VAR_INPUT
VAR _INPUT
Execute : BOOL;
Deceleration : MC_LREAL := MC_DEFAULT;
Jerk : MC LREAL := MC DEFAULT;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Das Kommando wird durch eine steigende Flanke an diesem Eingang

ausgelost.

Deceleration |MC_LREAL |[mm/s?]. Die Verzégerung kann als skalarer Wert (>0) programmiert werden
oder es kdnnen "Spezielle Eingangswerte [»_115]" verwendet werden.
MC_DEFAULT fuhrt das Kommando mit Standardachsenwerten aus.
MC_MAXIMUM fihrt das Kommando mit den Maximalwerten der Achsen
aus.

Jerk MC_LREAL |[mm/s3]. Der Ruck kann als skalarer Wert (>0) programmiert werden oder es

kénnen "Spezielle Eingangswerte [»_115]" verwendet werden. MC_DEFAULT
fuhrt das Kommando mit Standardachsenwerten aus. MC_MAXIMUM fuhrt
das Kommando mit den Maximalwerten der Achsen aus. MC_IGNORE flhrt
das Kommando mit unbegrenztem Ruck aus.

# E* VAR_IN_OUT

VAR IN OUT

AxesGroup : AXES_GROUP_REF;
END VAR
Name Typ Beschreibung

AxesGro |AXES_GROUP_R |Referenz auf eine Gruppe von Achsen (siehe Zyklische Gruppenschnittstelle).
up EF

E- VAR_OUTPUT

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

END VAR
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Name

Typ

Beschreibung

Done

BOOL

Wird TRUE, wenn die Gruppe gestoppt wurde und zum Stillstand gekommen
ist. Wahrend Execute TRUE ist, aber mindestens so lange, bis die Achsen
zum Stillstand gekommen sind, bleibt die Gruppe im Zustand GroupStopping.
AnschlieRend befindet sich die Gruppe im Zustand GroupStandby (siehe

Zustandsdiagramme [P _24]).

Busy

BOOL

Wird TRUE, wenn das Kommando mit Execute gestartet wird, und bleibt es
dann so lange, wie das Kommando ausfiihrt wird. Wenn Busy wieder FALSE
wird, ist die Gruppe bereit fiir ein neues Kommando. Nachdem die Gruppe
gestoppt wurde, bleibt Busy TRUE, bis die Gruppe mit Execute=FALSE
freigegeben wird.

Active

BOOL

Gibt an, dass der Funktionsbaustein die Gruppe steuert. Nachdem die Gruppe
gestoppt wurde, bleibt Active TRUE, bis die Gruppe mit Execute=FALSE
freigegeben wird.

CommandAborted

BOOL

Das Kommando wird abgebrochen, indem MC_Power von mindestens einer
Achse der Gruppe deaktiviert wird oder wenn die Gruppe wahrend des
Kommandos deaktiviert wird.

Error

BOOL

Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausfiihrung des Kommandos ein
Fehler aufgetreten ist.

Errorld

UDINT

Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgefihrten
Kommandos. Der Fehlercode kann in der ADS-Fehlerdokumentation oder in

der NC-Fehlerdokumentation (Fehlercodes Ox4nnn und 0x8nnn)
nachgeschlagen werden.

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung

Zielplattform Einzubindende
SPS Bibliotheken

V3.1.1.17

TwinCAT V3.1.4018.26
TF5400 Advanced Motion Pack Tc2_MC2

PC oder CX (x86 oder x64) | Tc3_McCoordinatedMotion,

9.3.1.23

MC_MoveLinearAbsolutePreparation

— Position

— PositionCount
— Velocity

— Acceleration
—1 Deceleration
— Jerk

— BufferMode

— TransitionMode

— TransitionParameter

— TransitionParameterCount

MC_MovelinearAbsolutePreparation

Error —
Errorld —

—1 Invokeld
—1 DynamicConstraints
—< pathData
TF5410 TF5420
TwinCAT 3 Motion Collision TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place
Avoidance
MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion
x v v
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Der Funktionsbaustein fligt der Tabelle der Segmente in der Struktur PathData eine absolute
Linearbewegung hinzu. Nach der Erstellung einer Tabelle kann er tiber MC MovePath [P _87] ausgeflhrt
werden. Der Funktionsbaustein MC_MovelLinearAbsolutePreparation kann mehrmals pro Zyklus aufgerufen
werden. Maximal 30 Eintrage sind pro PathData-Tabelle zuldssig.

#! VAR_INPUT
VAR INPUT
Position : POINTER TO LREAL;
PositionCount : UDINT;
Velocity : MC LREAL := MC INVALID;
Acceleration : MC_LREAL := MC DEFAULT;
Deceleration : MC_LREAL := MC_DEFAULT;
Jerk : MC LREAL := MC DEFAULT;
BufferMode : MC_BUFFER MODE := mcAborting;
TransitionMode : MC TRANSITION MODE := mcTransModeNone;
TransitionParameter : POINTER TO LREAL;
TransitionParameterCount : UDINT;
InvokelId : UDINT;
DynamicConstraints : REFERENCE TO IPlcDynamicConstraint := 0;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Position POINTER TO Zeiger auf ein Array [1..PositionCount] des Zielpositionsvektors.
LREAL
PositionCount UDINT Dimension des Positionsvektors. Muss der Anzahl der Achsen in der

Achskonvention entsprechen (siehe MC Group Coordinated Motion
oder MC Group with Pick-and-Place).

Velocity MC_LREAL Die maximale Geschwindigkeit flir das programmierte Segment. Die
Geschwindigkeit muss nicht immer erreicht werden. Die
Geschwindigkeit muss >0 gesetzt werden.

Acceleration MC_LREAL Maximale Bahnbeschleunigung fur das programmierte Segment.
Spezielle Eingangswerte [P_115] kdnnen verwendet werden.
MC_DEFAULT fihrt das Kommando mit Standardachsenwerten aus.

MC_MAXIMUM fiihrt das Kommando mit den Maximalwerten der
Achsen aus.

Deceleration MC_LREAL Maximale Bahnverzdgerung fiir das programmierte Segment. Spezielle
Eingangswerte [»_115] kdnnen verwendet werden. MC_DEFAULT fuhrt
das Kommando mit Standardachsenwerten aus. MC_MAXIMUM fuhrt

das Kommando mit den Maximalwerten der Achsen aus.

Jerk MC_LREAL Bahnruck fiir das programmierte Segment. Spezielle Eingangswerte

[»_115] kénnen verwendet werden. MC_DEFAULT fihrt das
Kommando mit Standardachsenwerten aus.

Ab TF5400 V3.2.27:
Bei der MC Group Coordinated Motion wird MC_MAXIMUM
unterstltzt. Dabei ist MC_MAXIMUM = 100 * MC_DEFAULT.

BufferMode MC_BUFFER_M |Legt fest, wie aufeinanderfolgende Fahrauftrage abgearbeitet werden
ODE sollen (siehe MC BUFFER MODE [»_1041).
Transition Mode |[MC_TRANSITIO |Definiert den Blending-Modus (siehe MC TRANSITION MODE [»_101]).
N_MODE
TransitionParame |POINTER TO Zeiger auf Array [1..TransitionParameterCount] der Blending-
ter LREAL Parameter. Transitionsparameter definieren das Blending von der
letzten programmierten Position (sieche MC TRANSITION MODE
[»_101]).
TransitionParame [UDINT Anzahl der Blending-Parameter (siehe MC TRANSITION MODE
terCount [»_1011).
Invokeld UDINT Segment-ID fur Analysezwecke.
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Name Typ Beschreibung

DynamicConstrai |REFERENCE Ab TF5400 V3.2.27, MC Group Coordinated Motion:

nts TO Optionaler Eingang um die erlaubten Werte fir Geschwindigkeit,
IPIlcDynamicCon |Beschleunigung, Verzégerung oder Ruck wahrend der Bewegung
straint weiter zu beschranken.

# B VAR_IN_OUT

VAR IN OUT
PathData : MC_PATH DATA REF;
END VAR
Name Typ Beschreibung
PathData |MC_PATH_DATA RE |Tabelle, die die Segmente einer Bahn enthalt. Die Tabelle wird durch
F MC_Move...Preparation geschrieben und durch MC MovePath [» 87]
ausgeflhrt (sieche MC PATH DATA REF [»_100]).

® Zuriicksetzen einer Tabelle

Eine Tabelle wird bei der Ausflihrung nicht zurlickgesetzt. Zum Zurticksetzen muss die Methode

ClearPath () von MC_PATH_DATA REF aufgerufen werden.

E- VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
Error : BOOL;
ErrorId : UDINT;

END VAR

Name Typ Beschreibung

Error BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausfiihrung des
Kommandos ein Fehler aufgetreten ist.

Errorld UDINT Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgeflihrten
Kommandos. Der Fehlercode kann in der ADS-Fehlerdokumentation
oder in der NC-Fehlerdokumentation (Fehlercodes Ox4nnn und
0x8nnn) nachgeschlagen werden.

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung Zielplattform

Einzubindende
SPS Bibliotheken

TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder CX (x86 oder x64) | Tc3_McCoordinatedMotion,
TF5400 Advanced Motion Pack Te2_MC2

V3.1.1.17
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9.31.24 MC_MoveCircularAbsolutePreparation

MC_MoveCircularAbsolutePreparation

— CircMode Error —
— AuxPoint Errorld ——
— AuxPointCount

— EndPoint

— EndPointCount

— PathChoice

— Velocity

— Acceleration

— Deceleration

— Jerk

— BufferMode

— TransitionMode

— TransitionParameter

— TransitionParameterCount
— Invokeld

— DynamicConstraints

—= pathData

TF5410 TF5420
TwinCAT 3 Motion Collision TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place
Avoidance

MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion

x v v

Der Funktionsbaustein fugt der Tabelle der Segmente in der Struktur PathData eine absolute
Kreisbewegung hinzu. Nach der Erstellung einer Tabelle kann er tber MC_MovePath ausgeflihrt werden.
Der Funktionsbaustein MC_MoveCircularAbsolutePreparation kann mehrmals pro Zyklus aufgerufen
werden. Maximal 30 Eintrage sind pro PathData-Tabelle zulassig.

@® Zuriicksetzen einer Tabelle

1 Eine Tabelle wird bei der Ausflihrung nicht zuriickgesetzt. Zum Zuriicksetzen muss die Methode
ClearPath () von MC PATH DATA REF [»_100] aufgerufen werden.

* VAR_INPUT
VAR _INPUT
CircMode : MC_CIRC MODE := mcCircModeInvalid;
AuxPoint : POINTER TO MC_LREAL;
AuxPointCount : UDINT;
EndPoint : POINTER TO MC LREAL;
EndPointCount : UDINT;
PathChoice : MC_CIRC_PATHCHOICE := mcCircPathchoiceCounterClockwise;
Velocity : MC LREAL := MC INVALID;
Acceleration : MC_LREAL := MC DEFAULT;
Deceleration : MC_LREAL := MC_ DEFAULT;
Jerk : MC_LREAL := MC_DEFAULT;
BufferMode : MC_BUFFER MODE := mcAborting;
TransitionMode : MC_TRANSITION_ MODE := mcTransModeNone;
TransitionParameter : POINTER TO MC LREAL;
TransitionParameterCount : UDINT;
InvokeId : UDINT;
DynamicConstraints : REFERENCE TO IPlcDynamicConstraint := 0;
END VAR
Name Typ Beschreibung
CircMode MC_CIRC_MOD |Legt fest, durch welche Kreisdefinition der Kreis programmiert wird.
E Legt die Bedeutung des Eingangssignals "AuxPoint" fest (siehe
MC CIRC MODE [r 95]).
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Name Typ Beschreibung
AuxPoint POINTER TO Zeiger auf ein Array [1..AuxPointCount] des AuxPoint-Vektors. Die
MC_LREAL Interpretation des AuxPoint-Vektors hangt von der
Rotationskonvention ab (siehe MC Group Coordinated Motion oder
MC Group with Pick-and-Place) und ist immer (X, y, z).

AuxPointCount  |UDINT Dimension des AuxPoint-Vektors. Muss 3 sein. Wenn eine 2D-
Rotationskonvention (siehe MC Group Coordinated Motion oder MC
Group with Pick-and-Place) verwendet wird, muss der Eingangswert
ebenfalls 3 sein. Bei einer 2D-Rotationskonvention und CircMode von
mcCircModeBorder oder mcCircModeCenter muss die Komponente,
die von der Arbeitsebene unabhangig ist, auf MC_Ignore gesetzt
werden (siehe MC LREAL/Spezielle Eingangswerte [P_115]).

EndPoint POINTER TO Zeiger auf ein Array [1..EndPointCount] des Zielpositionsvektors.

MC_LREAL

EndPointCount  |UDINT Dimension des EndPoint-Vektors. Muss der Anzahl der Achsen in der
Achskonvention entsprechen (siehe MC Group Coordinated Motion
oder MC Group with Pick-and-Place).

PathChoice MC_CIRC_PATH Definiert die Drehrichtung in Bezug auf den Normalvektor. Der

CHOICE Eingang wird ignoriert, wenn der Eingang CircMode auf
mcCircModeBorder gesetzt ist (sieche MC CIRC PATHCHOICE [» 99]).

Velocity MC_LREAL Die maximale Geschwindigkeit fiir das programmierte Segment. Die
Geschwindigkeit muss nicht immer erreicht werden. Die
Geschwindigkeit muss >0 gesetzt werden.

Acceleration MC_LREAL Maximale Bahnbeschleunigung fur das programmierte Segment.
Spezielle Eingangswerte [P_115] kdnnen verwendet werden.
MC_DEFAULT flihrt das Kommando mit Standardachsenwerten aus.
MC_MAXIMUM fiihrt das Kommando mit den Maximalwerten der
Achsen aus.

Deceleration MC_LREAL Maximale Bahnverzdgerung fiir das programmierte Segment. Spezielle
Eingangswerte [P_115] kénnen verwendet werden. MC_DEFAULT fuhrt
das Kommando mit Standardachsenwerten aus. MC_MAXIMUM fihrt
das Kommando mit den Maximalwerten der Achsen aus.

Jerk MC_LREAL Bahnruck fiir das programmierte Segment. Spezielle Eingangswerte
[»_115] kénnen verwendet werden. MC_DEFAULT flhrt das
Kommando mit Standardachsenwerten aus.

Ab TF5400 V3.2.27:
Bei der MC Group Coordinated Motion wird MC_MAXIMUM
unterstltzt. Dabei ist MC_MAXIMUM = 100 * MC_DEFAULT.

BufferMode MC_BUFFER_M |Legt fest, wie aufeinanderfolgende Fahrauftrage abgearbeitet werden

ODE sollen (siehe MC BUFFER MODE [»_104]).
Transition Mode |MC_TRANSITIO |Definiert den Blending-Modus (siehe MC TRANSITION MODE [»_101]).
N_MODE

TransitionParame |POINTER TO Zeiger auf Array [1..TransitionParameterCount] der Blending-

ter MC_LREAL Parameter. Transitionsparameter definieren das Blending von der
letzten programmierten Position (siehe MC TRANSITION MODE
[»_101]).

TransitionParame [UDINT Anzahl der Blending-Parameter.

terCount

Invokeld UDINT Segment-ID fur Analysezwecke.

DynamicContraint
s

REFERENCE
TO
IPlcDynamicCon
straint

Ab TF5400 V3.2.27, MC Group Coordinated Motion:
Optionaler Eingang um die erlaubten Werte fiir Geschwindigkeit,
Beschleunigung, Verzégerung oder Ruck wahrend der Bewegung
weiter zu beschranken.
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# E- VAR_IN_OUT

VAR _IN_ OUT
PathData : MC_PATH DATA REF;
END VAR
Name Typ Beschreibung
PathData MC_PATH_DAT |Tabelle, die die Segmente einer Bahn enthalt. Die Tabelle wird durch

A_REF MC_Move...Preparation geschrieben und durch MC _MovePath [» 87]
ausgeflhrt (sieche MC PATH DATA REF [»_100]).

E- VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
Error : BOOL;
ErrorId : UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Error BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausfihrung des
Kommandos ein Fehler aufgetreten ist.
Errorld UDINT Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgefihrten

Kommandos. Der Fehlercode kann in der ADS-Fehlerdokumentation

oder in der NC-Fehlerdokumentation (Fehlercodes Ox4nnn und
0x8nnn) nachgeschlagen werden.

Beispiel Mittelpunktprogrammierung

Angenommen, eine Bahn aus 4 Segmenten wie im Bild dargestellt soll im Modus mcCircModeCenter
programmiert werden: Der Benutzer definiert den Mittelpunkt des Kreises als Hilfspunkt ("AuxPoint"). Bei
Verwendung von mcCircModeCenter legt der Eingang MC CIRC PATHCHOICE [P 99] die Drehrichtung fest.
Da die Ebene durch das Kreuzprodukt definiert wird, muss fir beide Kreissegmente N20 und N30
mcCircPathchoiceCounterClockwise ausgewahlt werden.

N10

- -
P1 <. N20
b
A
.f/ \,‘
mcCircPathchoice 4
CounterClockwise :
; P2
| meCircPathehoice
¥ \ CounterClodowise
v r
A i
\\ f
LY
N30 . -
® - "
—_—
X P3 P4

VAR

Buffer : ARRAY[1..4096] OF BYTE;

Path : MC_PATH DATA REF (ADR (buffer), SIZEOF (buffer));

fbMoveLinPrep : MC MoveLinearAbsolutePreparation;

fbMoveCircPrep : MC MoveCircularAbsolutePreparation;

aTargetPos : ARRAY[1..cAxesCount] OF MC LREAL;

aCircPos : ARRAY[1..cAxesCount] OF MC LREAL;

aAuxPoint : ARRAY[1..3] OF MC LREAL;

aTransitionParam : ARRAY[1..2] OF MC LREAL;
END_ VAR
VAR CONSTANT

cAxesCount : UINT:=3;
END VAR
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fbMovelLinPrep.Position = ADR (aTargetPos) ;
fbMoveLinPrep.PositionCount = cAxesCount;
fbMoveLinPrep.TransitionParameter = ADR (aTransitionParam) ;
fbMoveLinPrep.TransitionParameterCount = 2;
fbMoveLinPrep.BufferMode = mcBuffered;
fbMoveLinPrep.TransitionMode = mcTransModeNone;
fbMoveCircPrep.EndPoint = ADR (aTargetPos);
fbMoveCircPrep.EndPointCount = cAxesCount;
fbMoveCircPrep.AuxPoint = ADR (aAuxPoint) ;
fbMoveCircPrep.AuxPointCount = 3;
fbMoveCircPrep.CircMode = mcCircModeCenter;
fbMoveCircPrep.TransitionParameter = ADR (aTransitionParam) ;
fbMoveCircPrep.TransitionParameterCount := 2;
fbMoveCircPrep.BufferMode = mcBuffered;
fbMoveCircPrep.TransitionMode := mcTransModeNone;
aTargetPos[1] := 200;
aTargetPos[2] := 0;
aTargetPos[3] := 0;
aTransitionParam[1] = 0;
aTransitionParam([2] := 0;
fbMovelLinPrep (PathData:= path, Velocity:= 3000, InvokeId:= 10);
aTargetPos[1] := 300;
aTargetPos|[2] := -100;
aTargetPos[3] := 0;
aAuxPoint[1] := 200;
aAuxPoint[2] := -100;
aAuxPoint [3] = 0;
aTransitionParam[1] := 0;
aTransitionParam[2] := 0;
fbMoveCircPrep (PathData:= path, PathChoice:= mcCircPathchoiceCounterClockwise, Velocity:= 1000,
InvokeId:= 20);
aTargetPos[1] := 400;
aTargetPos[2] := —-200;
aTargetPos|[3] = 0;
aAuxPoint[1] := 400;
aAuxPoint[2] := —100;
aAuxPoint [3] := 0;
aTransitionParam[1] = 0;
aTransitionParam[2] := 0;
fbMoveCircPrep (PathData:= path, PathChoice:= mcCircPathchoiceCounterClockwise, Velocity:= 1000,
InvokeId:= 30);
aTargetPos[1] := 600;
aTargetPos[2] := =-200;
aTargetPos[3] := 100;
aTransitionParam[1] := 0;
aTransitionParam([2] = 0;
fbMoveLinPrep (PathData:= path, Velocity:= 3000, InvokeId:= 40);
Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende
SPS Bibliotheken
TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder Tc3_McCoordinatedMotion,
TF5400 Advanced Motion Pack CX (x86 oder x64) Te2_MC2
V3.1.2.47
9.3.1.25 MC_MovePath
MC_MovePath
— Execute Done ——
—= AxesGroup Busy —
— PathData Active —
CommandAborted ——
Error ——
Errorld —
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TwinCAT 3 Motion Collision

Avoidance

TF5420
TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place

MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion

X

v v

Der Funktionsbaustein MC_MovePath fiihrt eine Bewegung aus, die in der Tabelle PathData durch
MC MovelinearAbsolutePreparation [» 81] und MC MoveCircularAbsolutePreparation [P 84] definiert

wurden.

i

Erneutes Auslosen einer FB-Instanz bei noch andauernder Fahrt

Es ist moglich, verschiedene Bewegungskommandos mit einer Instanz dieses Funktionsbausteins
auszufuhren. Die Ausgange des Funktionsbausteins bezeichnen jedoch nur das zuletzt ausgefihrte

Kommando. Der Benutzer verliert die Méglichkeit der Diagnose flr die zuvor gesendeten
Bewegungskommandos. Das erneute Auslésen eines Funktionsbausteins wird daher nicht

empfohlen.
% VAR_INPUT
VAR INPUT
Execute : BOOL;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Das Kommando wird durch eine steigende Flanke an diesem Eingang
ausgelost.

# E* VAR_IN_OUT

VAR _IN OUT
AxesGroup : AXES_ GROUP_REF;
PathData : MC_PATH DATA REF;
END VAR
Name Typ Beschreibung
AxesGroup |AXES_GROUP |Referenz auf eine Gruppe von Achsen (siehe Zyklisches Gruppen-Interface
_REF [»_114]).
PathData |MC_PATH_DA |Tabelle, die die Segmente einer Bahn enthalt. Die Tabelle wird durch
TA_REF MC MovelinearAbsolutePreparation [» 81] und
MC MoveCircularAbsolutePreparation [P 84] geschrieben und durch
MC MovePath [P _87] ausgefiihrt (sieche MC PATH DATA REF [»_100]).

E- VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
Done : BOOL;
Busy : BOOL;
Active : BOOL;
CommandAborted : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorId : UDINT;
END_VAR
Name Typ Beschreibung
Done BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando erfolgreich ausgefiihrt

worden ist. Dies bedeutet, dass das letzte durch die Referenzvariable
PathData definierte Kommando erfolgreich ausgefiihrt wurde.

88

Version: 2.4.1 TF5410




BECKHOFF SPS-Bibliotheken

Name Typ Beschreibung

Busy BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando mit Execute gestartet wird,
und bleibt es dann so lange, wie der Funktionsbaustein das Kommando
ausfuhrt. Wenn Busy wieder FALSE wird, ist der Funktionsbaustein bereit flir
ein neues Kommando. Gleichzeitig wird einer der Ausgange Done,
CommandAborted (falls vorhanden) oder Error gesetzt.

Active BOOL Wenn Active TRUE ist, steuert der FB die Achse.

CommandA BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando durch ein anderes

borted Kommando unterbrochen worden ist.

Error BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausflihrung des Kommandos ein
Fehler aufgetreten ist.

Errorld UDINT Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgefiihrten

Kommandos. Der Fehlercode kann in der ADS-Fehlerdokumentation oder in

der NC-Fehlerdokumentation (Fehlercodes 0x4nnn und 0x8nnn)
nachgeschlagen werden.

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende
SPS Bibliotheken

TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder CX (x86 oder x64) |Tc3_McCoordinatedMotion,

TF5400 Advanced Motion Pack Tc2_MC2

V3.1.1.17

9.3.1.2.6 MC_BlockerPreparation

MC_BlockerPreparation

— Blockerld Error —

— BufferMode Errorld ——

—1 Invokeld

—=3 PathData

TF5410 TF5420

TwinCAT 3 Motion Collision TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place

Avoidance

MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion

b 4 X v

Dieser Funktionsbaustein hangt einen blockierenden Job an die Liste der Segmente in der Struktur PathData
an. Die PathData-Tabelle kann Giber MC MovePath ausgefiihrt werden. Der Funktionsbaustein
MC_BlockerPreparation kann mehrmals pro Zyklus aufgerufen werden. Maximal 30 Eintrége sind pro
PathData-Tabelle zulassig.

Ein blockierender Job ist ein Eintrag, der die Ausfiihrung der Bahn aussetzt, bis er mit MC ReleaseBlocker
[»_90] aufgeldst wird. Solange der Blocker nicht aufgelést ist, wird die Ausfiihrung der Bahn an diesem
Segment angehalten. Jeder Blocker hat eine Id, so dass die einzelnen Blocker in der SPS unterschieden
werden konnen.

Wenn ein blockierender Job aktiv ist, ist der Gruppenstatus immer noch "moving".

Wenn der Override geandert wird, wahrend der blockierende Job aktiv ist, wird er flir den nachsten Fahrjob
wirksam.

Wenn ein neuer Job mit BufferMode mcAborting ausgeflihrt wird, wahrend der blockierende Job aktiv ist,
wird der blockierende Job abgebrochen.

Wenn MC GroupHalt [P 77] oder MC GroupStop [P_79] ausgefluhrt werden, wahrend der blockierende Job
aktiv ist, wird die Bahn beendet und der blockierende Job automatisch freigegeben.
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#! VAR_INPUT
VAR INPUT
BlockerId : UDINT;
BufferMode : MC BUFFER MODE := mcBuffered;
InvokeId : UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Blockerld UDINT Id des Blockers. Kann jeder UDINT >0 sein.
BufferMode |MC_BUFFER_M |Legt fest, wie aufeinanderfolgende Fahrauftrdge abgearbeitet werden
ODE sollen (siehe MC BUFFER MODE [»_104]). Hier sind nur mcBuffered und
mcAborting erlaubt.
Invokeld UDINT Segment-ID fir Analysezwecke.

# B VAR_IN_OUT

VAR_IN_OUT
PathData : MC_ PATH DATA REF;
END VAR
Name Typ Beschreibung
PathData MC_PATH_DAT |Tabelle, die die Segmente einer Bahn enthalt. Die Tabelle wird von den
A_REF Preparation-Bausteinen, wie diesem, geschrieben und von MC MovePath
ausgefiihrt (siehe MC PATH DATA REF).

E- VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
Error : BOOL;
ErrorId : UDINT;

END VAR

Name Typ Beschreibung

Error BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausfihrung des Kommandos ein
Fehler aufgetreten ist.

Errorld UDINT Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgeflhrten
Kommandos. Der Fehlercode kann in der ADS-Fehlerdokumentation oder
in der NC-Fehlerdokumentation (Fehlercodes Ox4nnn und 0x8nnn)
nachgeschlagen werden.

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung

Zielplattform Einzubindende SPS Bibliotheken

TwinCAT V3.1.4024.7

TF5400 Advanced Motion Pack
V3.1.10.1

PC oder CX (x86 oder x64) |Tc3_McCollisionAvoidance,

Tc3_McCoordinatedMotion, Tc2_MC2

9.31.2.7 MC_ReleaseBlocker
MC_ReleaseBlocker
— Execute Done —
— Blockerld Busy —
—= AxesGroup Error ——
Errorld —
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TF5410 TF5420
TwinCAT 3 Motion Collision TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place
Avoidance

MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion

X X v

Dieser Funktionsbaustein I6st einen blockierenden Job auf, der die weitere Ausflihrung der Bahn blockiert.
Ein blockierender Job wird mit MC BlockerPreparation [»_89] in die Bahn eingefiigt.

Mit der Blending-Strategie Superpos, bzw. ab TF5400 3.1.10.63 auch mit der Blending-Strategie
GeoBlending, kann die Aufldsung des Blockers vor dem Erreichen der Blocker-Position erfolgen.
Verschleifungen zwischen Motion-Segmenten, die diesen Blocker umgeben, kdnnen ausgefihrt werden,
wenn diese Segmente dies zulassen und zum Zeitpunkt der Freigabe des blockierenden Jobs noch
ausfuhrbar sind.

#! VAR_INPUT

VAR _INPUT
Execute : BOOL;
BlockerId : UDINT;

END VAR

Name Typ Beschreibung

Execute BOOL Das Kommando wird durch eine steigende Flanke an diesem Eingang
ausgelost.

Blockerld |UDINT Id des Blockers. Kann jeder UDINT >0 sein.

# E- VAR_IN_OUT

VAR _IN OUT

AxesGroup : AXES_ GROUP_REF;

END_ VAR

Name Typ Beschreibung

AxesGroup /AXES_GROUP_ |Referenz auf eine Achsgruppe (siehe Zyklische Gruppenschnittstelle [»_114]).

REF
E- VAR_OUTPUT
VAR OUTPUT
Done : BOOL;
Busy : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorId : UDINT;

END VAR

Name Typ Beschreibung

Done BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando erfolgreich ausgefihrt
worden ist.

Busy BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn das Kommando mit Execute gestartet
wird, und bleibt es dann so lange, wie der Funktionsbaustein das Kommando
ausfuhrt. Wenn Busy wieder FAL-SE wird, ist der Funktionsbaustein bereit
flr ein neues Kommando. Gleichzeitig wird einer der Ausgange Done,
CommandAborted (falls vorhanden) oder Error gesetzt.

Error BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausflihrung des Kommandos ein
Fehler aufgetreten ist.

Errorld UDINT Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt ausgeflhrten
Kommandos. Der Fehlercode kann in der ADS-Fehlerdokumentation oder in
der NC-Fehlerdokumentation (Fehlercodes Ox4nnn und 0x8nnn)
nachgeschlagen werden.
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Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende SPS Bibliotheken

TwinCAT V3.1.4024.7 PC oder CX (x86 oder x64) |Tc3_McCollisionAvoidance,

TF5400 Advanced Motion Pack TC3_MCCOOfd|natedM0t|0n, TC2_MC2

V3.1.10.1

9.3.1.2.8 MC_GroupReadBlockerStatus

MC_GroupReadBlockerStatus

—1 Enable Valid —

—= AxesGroup Blocked ——
Blockerld —

TF5410 TF5420

TwinCAT 3 Motion Collision TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place

Avoidance

MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion

b 4 b 4 -

Dieser Funktionsbaustein liest den aktuellen Blocker-Status.

# VAR_INPUT
VAR _INPUT
Enable : BOOL;
END VAR
Name |Typ Beschreibung
Enable |BOOL Aktiviert das Lesen des aktuellen Blocker-Status.

# B VAR_IN_OUT

VAR _IN OUT

AxesGroup : AXES_GROUP_REF;
END VAR
Name Typ Beschreibung

AxesGro |AXES_GROU |Referenz auf eine Achsgruppe (siehe Zyklische Gruppenschnittstelle [»_114]).
up P_REF

E- VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
Valid : BOOL;
Blocked : BOOL;
BlockerId : UDINT;
END VAR
Name |Typ Beschreibung
Valid BOOL Liefert TRUE zuriick, wenn ein gultiger Gruppentyp verwendet wird. Nur der
Gruppentyp MC Group Coordinated Motion ist erlaubt.
Blocked |BOOL Liefert TRUE zurlick, wenn ein blockierender Job aktiv ist, d.h. die Ausfiihrung der
Bahn an-halt. Liefert FALSE zuriick, wenn kein blockierender Job aktiv ist.
Blockerl |[UDINT Id des Blockers. Kann jeder UDINT >0 sein.
d
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Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende SPS Bibliotheken
TwinCAT V3.1.4024.7 PC oder CX (x86 oder x64) |Tc3_McCollisionAvoidance,
TF5400 Advanced Motion Pack TC3_MCCOOfd|natedM0t|0n, TC2_MC2
V3.1.10.1
9.3.1.29 MC_DwellTimePreparation
MC_DwellTimePreparation
— DwellTime Error —
—1 BufferMode Errorld —
— Invokeld
—= PathData
TF5410 TF5420
TwinCAT 3 Motion Collision TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place
Avoidance

MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion

b 4 b 4 -

Dieser Funktionsbaustein hangt einen Stillstandsjob mit einer definierten Zeit an die Tabelle der Segmente in
der Struktur PathData an. Die PathData-Tabelle kann Gber MC MovePath ausgefiihrt werden. Der
Funktionsbaustein MC_DwellTimePreparation kann mehrmals pro Zyklus aufgerufen werden.

# VAR_INPUT

VAR INPUT
DwellTime : Time;
BufferMode : MC_BUFFER MODE := mcBuffered;
InvokeId : UDINT;

END_ VAR

Name Typ Beschreibung

DwellTime |Time Zeit, wahrend der die Bahn mit Geschwindigkeit O stillsteht. Jede
Zeitspanne >= 0 ist erlaubt. Eine DwellTime gleich Null fuhrt zu
einem exakten Stopp, auch wenn die umgebenden Seg-mente
einen Ubergang mit einer Geschwindigkeit > 0 erlauben wiirden.
BufferMode |MC_BUFFER_MODE Legt fest, wie aufeinanderfolgende Fahrauftrage abgearbeitet
werden sollen (siehe MC BUFFER MODE [»_104]). Hier sind nur
mcBuffered und mcAborting erlaubt.

Invokeld UDINT Segment-ID fir Analysezwecke.

# B+ VAR_IN_OUT

VAR IN OUT
PathData : MC PATH DATA REF;
END_ VAR

Name Typ Beschreibung

PathData MC_PATH_DATA REF |Tabelle, die die Segmente einer Bahn enthalt. Die Tabelle wird von
den Preparation-Bausteinen, wie diesem, geschrieben und von

MC MovePath ausgefiihrt (siehe MC PATH DATA REF).
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E- VAR_OUTPUT

VAR OUTPUT
Error : BOOL;
ErrorId : UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Error BOOL Dieser Ausgang wird TRUE, wenn bei der Ausfiihrung des
Kommandos ein Fehler aufgetreten ist.
Errorld UDINT Enthalt den befehlsspezifischen Fehlercode des zuletzt
ausgeflihrten Kommandos. Der Fehlercode kann in der ADS-
Fehlerdokumentation oder in der NC-Fehlerdokumentation
(Fehlercodes Ox4nnn und 0x8nnn) nachgeschlagen werden.
Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende SPS Bibliotheken
TwinCAT V3.1.4024.7 PC oder CX (x86 oder x64) |Tc3_McCollisionAvoidance,
TF5400 Advanced Motion Pack Tc3_McCoordinatedMotion, Tc2_MC2
V3.1.10.1
9.3.2 Datentypen
9.3.2.1 IDENT_IN_GROUP_REF
TF5410 TF5420

TwinCAT 3 Motion Collision

Avoidance

TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place

MC Group with Pick-and-Place

MC Group Coordinated Motion

X

v

v

IDENT_IN_GROUP_REF definiert, wie eine Achse in einer Gruppe interpretiert wird. Fir mehrdimensionale
Bewegungen kdnnen globale Variablen verwendet werden. Fur PTP-Collision-Avoidance-Gruppen muss die
Funktion UDINT TO IDENTINGROUP [»_76] aufgerufen werden.

® Verwendung ganzzahliger Werte fiir den Eingang IdentinGroup

1 Die Verwendung ganzzahliger Werte flr den Eingang IdentinGroup wird NICHT unterstutzt und
kann zu Inkompatibilitdt mit kiinftigen Releases fuhren. Bei Verwendung ganzzahliger Werte kann
das Projekt unter Umstanden nicht mehr aufgebaut werden. Es wird empfohlen, globale Variablen
[»_94] (z. B. MCS_X) oder die Konvertierungsfunktion UDINT TO IDENTINGROUP [»_76] zu

verwenden.

Die Konstanten unten definieren Achsen als kartesische Achsen im Maschinenkoordinatensystem (MCS). A
bis C definieren die Rotationsachse (C: Rotation um Z; B: Rotation um Y; A: Rotation um X). Die Zahl legt
die Rotationsreihenfolge fest. Wenn beispielsweise eine Achse als MCS_C1 und eine andere als MCS_B2
definiert wird, dreht das System zuerst um die Z-Achse und als Zweites um die Y-Achse

VARiGLOBAL
MCS_X : IDENT IN GROUP_REF;
MCS_Y : IDENT IN GROUP_REF;
MCSiz : IDENTiINiGROUPiREF;
MCS Al : IDENT IN GROUP_REF;
MCS_A2 : IDENT IN GROUP_REF;
MCS_A3 : IDENT_IN_GROUP_REF;
MCS Bl : IDENT IN GROUP_REF;
MCS_B2 : IDENT IN GROUP_REF;
MCS_B3 : IDENT_IN_GROUP_REF;
MCS_C1 : IDENT IN GROUP_REF;
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MCS C2
MCS_C3

: IDENT IN GROUP REF;
: IDENT IN GROUP REF;

//new from TF5400 Vv3.1.10.1, only compatible with MC Group Coordinated Motion

ADDAX1
ADDAX2
ADDAX3
ADDAX4

: IDENT IN GROUP REF;
: IDENT IN GROUP REF;
: IDENT IN GROUP REF;
: IDENT IN GROUP REF;

// new from TF5400 V3.2.27, only compatible with MC Group

ADDAX5 : IDENT IN GROUP_REF;

ADDAX6 : IDENT_ IN_ GROUP_REF;

ADDAX7 : IDENT IN GROUP_ REF;

ADDAXS : IDENT IN GROUP REF;
END VAR
Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende

SPS Bibliotheken

TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder Tc3_McCoordinatedMotion,
TF5400 Advanced Motion Pack CX (86 oder x64) Te2_MC2
V3.1.1.17
9.3.2.2 MC_CIRC_MODE
TF5410 TF5420

TwinCAT 3 Motion Collision
Avoidance

TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place

MC Group with Pick-and-Place

MC Group Coordinated Motion

X

v

v

Der Kreismodus bestimmt, welche Kreisdefinition zum Programmieren eines Kreises verwendet wird.

TYPE MC CIRC_MODE :
(

mcCircModeInvalid = 16#0000,
mcCircModeBorder = 1642000,
mcCircModeCenter = 1642001,
mcCircModeRadius = 16#2002
)

END TYPE

mcCircModelnvalid

Gibt Fehler zuriick

MC_CIRC_MODE-Argument erforderlich ist.

» Dieser Parameter ist ungultig und fuhrt zu einem Fehler, wenn ein gultiges

TF5410
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mcCircModeBorder

z

|

StartPoant
o}
L ]
o EndPoint
AuxPging (BarderPoint]
X
StartPoint » Die Bewegung beginnt am Anfangspunkt ,StartPoint®.

» Dieser Punkt ist der Endpunkt des vorhergehenden Move-Kommandos.

EndPoint » Der Benutzer konfiguriert den Endpunkt "EndPoint".
 Die kreisformige Bewegung endet an diesem Punkt.

AuxPoint » Der Benutzer konfiguriert den Hilfspunkt "AuxPoint".
* Die kreisformige Bewegung geht durch diesen Punkt.

PathChoice » Der Eingangsparameter "PathChoice" und der Datentyp "MC_CIRC_PATHCHOI-
CE" werden ignoriert.

Anwendbarkeit * Der Modus mcCircModeBorder kann nicht verwendet werden, um einen Vollkreis zu
beschreiben (d. h. ,StartPoint” gleich ,EndPoint“). Dies ist darauf zurlickzufih-
ren,dass dabei der Mittelpunkt des Kreises nicht eindeutig ware.

e Der Modus mcCircModeBorder kann nicht verwendet werden, um Bahnen mit mehr
als einer vollen Umdrehung des Kreises zu beschreiben.
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mcCircModeCenter

z

]

StartPoint

EndPoint

AuxPoint

PathChoice

Anwendbarkeit

z
L
0 = 1807, meCincPathchoiceCounterClodowise
StartPaint
o
int StartPoint AuxFoint [CantarPaing)
- -!x_u-.:"culr.. . i i
[CenterPaing)
L ]
e =~ " " EndPoint
" X

Die Bewegung beginnt am Anfangspunkt ,StartPoint®.
Dieser Punkt ist der Endpunkt des vorhergehenden Fahrbefehls.

Der Benutzer konfiguriert den Endpunkt "EndPoint".
Die kreisformige Bewegung endet an diesem Punkt.

Der Benutzer konfiguriert den Hilfspunkt "AuxPoint".
Fir die Kreisbewegung fungiert dieser Hilfspunkt als Kreismittelpunkt.

Der Mittelpunkt muss den gleichen Abstand zum "StartPoint" und "EndPoint" haben.
Wenn die Abstande nur geringfligig voneinander abweichen, wird der Mittelpunkt
angepasst. Wenn die Abstande erheblich voneinander abweichen, wird die Kreisbe-
schreibung nicht akzeptiert.

Es gibt normalerweise zwei mogliche Kreisbdgen, die vom Anfangspunkt "Start-
Point" zum Endpunkt "EndPoint" durchlaufen werden kénnen. Der "PathChoice"-Pa-
rameter macht die beiden eindeutig. Siehe MC_CIRC_PATHCHOICE fur weitere In-
formationen.

Der Modus mcCircModeCenter kann nicht verwendet werden, um einen Halbkreis
(d.h. einen Bogen, der einen Winkel von 180° oder sehr nahe daran durchlauft)
oder einen Vollkreis (d.h. "StartPoint" ist gleich "EndPoint") zu beschreiben. Dies ist
darauf zurlckzufiihren, dass in diesen Fallen Start-, Mittel- und Endpunkt kollinear
waren und somit die Ebene, in der der Kreis liegt, nicht eindeutig ware.

Der Modus mcCircModeCenter kann nicht verwendet werden, um Bahnen mit mehr
als einer vollen Umdrehung des Kreises zu beschreiben.

TF5410
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mcCircModeRadius

Z z

' i
0= 1807, mcCirdPathchoiceCounterTlockwise 0= 180°, mcCircPathchoiceCounterClodowise

AuePoint }" }F

narmal wectar
[length = drde dius)

EndPaint

. e
o N
StartPoint StartPoint
X AuxPaint X
MC_CIRC_PATHCHOICE
n
E
Clockwise ® 1
) 4
Counterclockwise ® 3
) 2
1 Short segment ® 3
) 2
Long segment ® 4
X 1
S .
E=EndPoint
S=StartPoint
Bilder + Vier verschiedene Bdgen werden durch die Orientierung des Normalenvektors und

dem Parameter "PathChoice" unterschieden.

StartPoint » Die Bewegung beginnt am Anfangspunkt "StartPoint".
» Dieser Punkt ist der Endpunkt des vorhergehenden Move-Kommandos.
» Der zu konstruierende Kreis und seine Ebene enthalten den Anfangspunkt.

AuxPoint » Der Benutzer konfiguriert den Parameter "AuxPoint", der in diesem Modus als Nor-

Normalvektor malenvektor der Kreisebene fungiert. Seine Lange gibt den Radius des Kreises an.
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EndPoint » Der Benutzer konfiguriert den Endpunkt "EndPoint".
» Die Bewegung wird an diesem Punkt enden.

* MC-Gruppe nur mit Pick-And-Place: Wenn dieser Punkt auerhalb der durch "Start-
Point" und den Normalenvektor definierten Ebene liegt, folgt die Bewegung einer
Helix anstelle eines Kreises.

PathChoice und » Die Rechte-Hand-Regel wird fur alle "PathChoice"-Werte angewendet, mit Ausnah-
resultierender me von mcCircPathchoiceClockwise, das der Linken-Hand-Regel folgt.
Bogen
» mcCircPathchoice CounterClockwise und mcCircPathchoiceShortSegment beschrei-
ben einen Bogen, der einen Winkel <= 180° abdeckt, mcCircPathchoiceClockwise
und mcCircPathchoiceLongSegment beschreiben einen Bogen, der einen Winkel
>= 180° abdeckt.
» Welcher der 4 mdglichen Bogen mit einem gegebenen Radius gewahlt wird, hangt
vom "PathChoice"-Argument und von der Orientierung des Normalenvektors ab.
Siehe obige Tabelle flur weitere Informationen.

Anwendbarkeit * Der Modus mcCircModeRadius kann nur zur Beschreibung von Bégen verwendet
werden, die einen Winkel < 360° abdecken.

» Die Lange des Normalenvektors (d.h. der Radius des Kreises) muss mindestens die
Halfte der Entfernung zwischen Start- und Endpunkt betragen.

Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende
SPS Bibliotheken
TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder Tc3_McCoordinatedMotion,
TF5400 Advanced Motion Pack CX (x86 oder x64) Te2_MC2
V3.1.2.47
9.3.2.3 MC_CIRC_PATHCHOICE
TF5410 TF5420
TwinCAT 3 Motion Collision TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place
Avoidance

MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion

x v v

Der Datentyp MC_CIRC_PATHCHOICE definiert die Drehrichtung eines Kreises, falls mcCircModeCenter
oder mcCircModeRadius aus der Aufzahlung MC CIRC MODE [P 95] ausgewahlt wird.

TYPE MC CIRC PATHCHOICE :
(

mcCircPathchoiceClockwise = 16#3000,

mcCircPathchoiceCounterClockwise = 16#3001
//new from TF5400 V3.1.10.1

mcCircPathchoiceShortSegment = 1643002,

mcCircPathchoiceLongSegment = 16#3003
)i
END_ TYPE
Name Typ Beschreibung
mcCircPathchoiceClockwise INT stellt das Kreissegment mit einem Winkel >180° dar.
mcCircPathchoiceCounterClockwise INT stellt das Kreissegment mit einem Winkel <180° dar.
mcCircPathchoiceShortSegment INT stellt das Kreissegment mit dem kleineren Winkel dar.
mcCircPathchoiceLongSegment INT stellt das Kreissegment mit dem groReren Winkel dar.
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9.3.2.4 MC_PATH_DATA_REF
MC_PATH_DATA_REF

FilledRows ——
OccupiedBuffer ——

TF5410 TF5420
TwinCAT 3 Motion Collision TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place
Avoidance

MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion
X v v

MC_PATH_DATA_ REF stellt die durch MC MovePath [» 87] auszufiihrende Bahn dar, wobei die Anzahl der
Eintrage auf 30 begrenzt ist. Die auszufiihrende Bahn wird durch MC MovelinearAbsolutePreparation [»_81],
MC MoveCircularAbsolutePreparation [P 84] und MC BlockerPreparation [P 89] geschrieben. Sie wird mit
einem Zeiger auf einen benutzerdefinierten Puffer initialisiert. Hierbei kann der Benutzer die GroflRe der Bahn
definieren. Die Initialisierung muss wahrend der Deklaration erfolgen. Die Bahntabelle wird bei der

Ausfiihrung nicht zurlickgesetzt. Zum Zurlicksetzen muss die Methode ClearPath [»_101] aufgerufen werden.

VAR_OUTPUT
VAR OUTPUT
FilledRows : UDINT;
OccupiedBuffer : UDINT;
END_ VAR
Name Typ |Beschreibung
FilledRows UDIN |Anzahl der Bahneintrage (z. B. Bahnsegmente).
T
OccupiedBuffer |UDIN |Belegte PuffergrofRe in Byte. Durch Analysieren dieses Ausgangs kann der
T Benutzer prifen, ob das Ende des definierten Puffers erreicht wird.
Beispiel

Das Beispiel unten zeigt, wie eine Bahnreferenz deklariert wird und wie eine bestehende Bahn
zurickgesetzt wird.

VAR

buffer : ARRAY[1..4096] OF BYTE;

Path 8 MC_PATH_DATA_REF(ADR(buffer), SIZEOF (buffer));
END VAR

//delete all segments of path table
Path.ClearPath() ;

1 Der Datentyp MC_PATH DATA REF ist Teil der Motion Control (MC)-Bibliothek. Verwenden Sie die
Methode ClearPath (), um Bahninformationen vom Typ MC_PATH DATA REF zu léschen und so
eine bestehende Bahn zurlickzusetzen. Verwenden Sie beim Datentyp MC PATH DATA REF nur
Motion Control-Funktionen oder Motion Control-Funktionsbausteine. Verwenden Sie beim Datentyp
MC_ PATH DATA REF insbesondere keine Speicherfunktionen wie MEMCMP, MEMCPY, MEMSET oder

MEMMOVE.
Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende
SPS Bibliotheken
TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder CX (x86 oder x64) | Tc3_McCoordinatedMotion,
TF5400 Advanced Motion Pack Te2_MC2
V3.1.1.17
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9.3.2.4.1 ClearPath
ClearPath
TF5410 TF5420
TwinCAT 3 Motion Collision TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place
Avoidance
MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion
X v v

Die Methode ClearPath setzt die durch MC_PATH_DATA_REF dargestellte Bahn zurtick. Die Bahntabelle
wird bei der Ausfihrung nicht automatisch zuriickgesetzt.

9.3.2.5 MC_TRANSITION_MODE

TF5410 TF5420

TwinCAT 3 Motion Collision TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place
Avoidance

MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion

,‘ v v

Der Transitionsmodus charakterisiert, wie ein Segmentibergang ausgefihrt wird.

TYPE MC TRANSITION MODE :
(

mcTransModeNone = 16#1000,
mcTransModeStartVelocity = 16#1001,
mcTransModeConstantVelocity = 16#1002,
mcTransModeCornerDistance = 16#1003,
mcTransModeMaxCornerDeviation = 1lo6#1004,
mcTransModeCornerDistanceAdvanced = 16#100A

);
END TYPE

Die folgende Tabelle zeigt eine Ubersicht der implementierten Transitionsmodi und der Anzahl der
Parameter, die in TransitionParameterCount definiert werden mussen.

Name TransitionParameterCount Beschreibung
mcTransModeNone Keine Auswirkung Kein Blending
mcTransModeCornerDistance 1 Transitionsparameter fungieren als

Toleranzkugel, in der die Bahn

nicht kompatibel mit MC Group verlassen werden darf

with Pick-and-Place, verfiigbar
ab TF5400 V3.1.10.1

mcTransModeCornerDistanceAd |2 TransitionParameter fungieren als
vanced Toleranzkugel, in der die Bahn
verlassen werden darf.

mcTransModeNone

Es wird kein Blending ausgefuihrt. Stopp am Segmentibergang.

mcTransModeCornerDistance

Blending wird zwischen den Segmenten ausgefihrt. Die Transitionsparameter fungieren als Toleranzkugel,
in der der programmierten Bahn nicht gefolgt wird. Der Parameter beschreibt den Radius am vorherigen und
zweiten Segment, bei dem das Blending beginnt und endet.

Dieser Modus ist nur mit MC Group Coordinated Motion kompatibel.
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mcTransModeCornerDistanceAdvanced

Blending wird zwischen den Segmenten ausgefihrt. Die Transitionsparameter fungieren als Toleranzkugel,
in der der programmierten Bahn nicht gefolgt wird. Der erste Parameter beschreibt den Radius am
vorherigen Segment, bei dem das Blending beginnt (r_in). Der zweite Parameter beschreibt den Radius am
folgenden Segment (r_out), der eine Position definiert, fir die das Blending garantiert erfolgt. Der Parameter
r_out ist ein Maximalwert. Das Blending kann enden, bevor r_out erreicht ist.

Das Blending (r_in) ist mit der MC Group with Pick-and-Place auf 90 % des vorherigen Segments begrenzt.
r_out ist nicht begrenzt.

® Empfohlenes Verhiltnis der Transitionsparameter fiir Blending mit MC Group with
1 Pick-and-Place
Die Graphik zeigt eine Planarbewegung im zweidimensionalen Raum. An dieser Bewegung sollen

zwei Achsen beteiligt sein. Unter der Annahme, dass die beteiligten Achsen eine dhnliche Dynamik
aufweisen, sollte r out mindestens 2 * r in betragen.

Kombinationen von Puffermodus und Transitionsmodus

(
1 Puffermodus und Transitionsmodus werden nur bei Verwendung von TF5420 kombiniert.

Die folgende Tabelle zeigt die mdglichen Kombinationen von Transitionsmodus und Puffermodus und ihre
Wirkung.
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Coordinated
Motion kompatibel

Schnittpunkt der
Segmente wird
durch die Strecke
definiert, die fiir den
Stopp auf dem
aktiven Segment
bendtigt wird. Diese
Kombination ist nur
fur das 1. Segment
einer Bahn zulassig.

TM/PM mcAborting mcBuffered mcBlendingPre- Sonstige
vious
mcTransModeNone Das vorherige Stopp am Ende des |Nicht zulassig Nicht zuldssig
Kommando wird vorherigen
sofort abgebrochen. |[Kommandos.
Eine neue Anschlief3end wird
Bewegung wird das nachste
gestartet. Die Kommando
Geschwindigkeit im |ausgefuhrt.
Ubergang ist 0.
Diese Kombination
ist nur fur das
1. Segment einer
Bahn zulassig.
mcTransModeCorn Blending vom Nicht zulassig Blending vom letzten |Nicht zulassig
erDistance aktiven Segment programmierten
Neu ab TF5400 zum ersten Segment Kommando zum
V3.1.10.1, nur mit des neuen neuen Kommando
MC Group Kommandos. Der

mcTransModeCorn
erDistanceAdvance
d

Blending vom
aktiven Segment
zum ersten Segment
des neuen
Kommandos. Der
Schnittpunkt der
Segmente wird
durch die Strecke
definiert, die fur den
Stopp auf dem
aktiven Segment
bendtigt wird. Diese
Kombination ist nur
fur das 1. Segment
einer Bahn zulassig.

Nicht zulassig

Blending vom letzten
programmierten
Kommando zum
neuen Kommando

Nicht zulassig

Sonstige

Nicht zulassig

Nicht zulassig

Nicht zulassig

Nicht zulassig

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung

Zielplattform

Einzubindende
SPS Bibliotheken

TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder CX (x86 oder x64) | Tc3_McCoordinatedMotion,
TF5400 Advanced Motion Pack Te2_MC2

V3.1.1.17
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9.3.2.6 MC_COORD_REF

TF5410 TF5420

TwinCAT 3 Motion Collision TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place
Avoidance

MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion

x v v

Objekt-ID, die sich auf einen Node Connector bezieht.

9.4 Tc3 _Mc3Definitions

Strukturen und Aufzdhlungen

Name Beschreibung TF5420
TwinCAT 3 Motion Pick-
TE5410 and-Place
F.’ MC Group |MC Group
TwinCAT 3 . . .
. . |with Pick- | Coordinated
Motion Colli- nd-PI Motion
sion Avoi-  |and-riace otio
dance
MC BUFFER MODE Legt fest, wie aufeinanderfolgende
> 104] Fahrkommandos zu verarbeiten sind. v v v
MC COMPENSATION T |Der Wert definiert den
YPE [» 108] Kompensationstyp. v X X
MC DIRECTION [» 108] |Der Wert bestimmt die Richtung der
Bewegung. . X X
MC SYNC MODE Der Wert definiert die Richtung, in die
> 109] synchronisiert werden soll. v x X
MC SYNC STRATEGY |Definiert das Synchronisationsprofil
[» 109] der Slave-Achse. v X 4
9.4.1 Datentypen
9411 MC_BUFFER_MODE

Der Datentyp MC_BUFFER_MODE wird verwendet, um festzulegen, wie aufeinanderfolgende
Fahrkommandos abgearbeitet werden sollen. Damit der Puffermodus eine Wirkung hat, sind mindestens
zwei Funktionsbausteine erforderlich.

TYPE MC BUFFER MODE :
(

mcAborting = 16#0,
mcBuffered = lo#1,
mcBlendingLow = le6#12,
mcBlendingPrevious = 16#13,
mcBlendingNext = lo#14,
mcBlendingHigh = 16#15
) UINT;
END_TYPE
TF5410 TF5420
TwinCAT 3 Motion Collision |TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place
Avoidance MC Group with Pick-and-Place  |MC Group Coordinated Motion
v v v
Beispiel:
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Im folgenden Beispiel wird ein Move-Kommando verwendet, um eine Gruppe von Position P, zu P, und dann
zu P, zu bewegen. Der Referenzpunkt fiir die verschiedenen Geschwindigkeitsprofile istimmer P,. Der
Modus legt die Geschwindigkeit v, oder v, an diesem Punkt fest.

' Buffered

I

o :
I

W1 :
I
I
I
I
I .

Fa F:1 F:
I
' BlendingLow or BlendingPrevious

I

Ao :
e

4 1
I
I
I
I
' |-

Fo F:1 2

I

A BlendingHigh or BlendingMext

Vo

W1

L J

="y

VoV

£

+ Aborting

-1“2-

v

P L
(Trigger point)

=

2

SR o [ S

Da die Geschwindigkeit des ersten Kommandos niedriger ist als die des zweiten, fihren die Modi
BlendingLow/BlendingPrevious und BlendingHigh/BlendingNext jeweils zum selben Ergebnis.
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Wenn die Geschwindigkeit des zweiten Kommandos niedriger ist als die des ersten, sind die Modi
BlendingLow/BlendingPrevious und BlendingHigh/BlendingNext jeweils gleichwertig.

.y

k Buffered

r

=
L

BlendingLow or BlendingNext

-'I~f1-

=
.;U\
_.T ______Z__
L J

-
o

BlendingHigh or BlendingPrevious

L J

¢ s
E\

t Aborting

o

N

L J

Po T P P2
(Trigger point) i
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Kombinationen von Puffermodus und Transitionsmodus

m Puffermodus und Transitionsmodus werden nur bei Verwendung von TF5420 kombiniert.

Die folgende Tabelle zeigt die moglichen Kombinationen von Transitionsmodus und Puffermodus und ihre

Wirkung.
TM/PM mcAborting mcBuffered mcBlendingPre- Sonstige
vious
mcTransModeNone Das vorherige Stopp am Ende des |Nicht zulassig Nicht zulassig
Kommando wird vorherigen
sofort abgebrochen. |[Kommandos.
Eine neue AnschlielRend wird
Bewegung wird das néchste
gestartet. Die Kommando
Geschwindigkeit im |ausgefihrt.
Ubergang ist 0.
Diese Kombination
ist nur fUr das
1. Segment einer
Bahn zulassig.
mcTransModeCorn Blending vom Nicht zulassig Blending vom letzten |Nicht zul&ssig
erDistance aktiven Segment programmierten

Neu ab V3.1.10.1,
nur mit MC Group
Coordinated
Motion kompatibel

zum ersten Segment

des neuen
Kommandos. Der
Schnittpunkt der
Segmente wird
durch die Strecke

definiert, die flr den

Stopp auf dem
aktiven Segment

bendtigt wird. Diese

Kombination ist nur
fir das 1. Segment

einer Bahn zulassig.

Kommando zum
neuen Kommando

mcTransModeCorn
erDistanceAdvance
d

Blending vom
aktiven Segment

zum ersten Segment

des neuen
Kommandos. Der
Schnittpunkt der
Segmente wird
durch die Strecke

definiert, die fir den

Stopp auf dem
aktiven Segment

bendtigt wird. Diese

Kombination ist nur
fur das 1. Segment

einer Bahn zulassig.

Nicht zulassig

Blending vom letzten
programmierten
Kommando zum
neuen Kommando

Nicht zulassig

Sonstige

Nicht zulassig

Nicht zulassig

Nicht zuldssig

Nicht zulassig

Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung

Zielplattform

Einzubindende
SPS Bibliotheken

V3.1.1.17

TwinCAT V3.1.4018.26
TF5400 Advanced Motion Pack

PC oder CX (x86 oder x64)

Tc3_McCoordinatedMotion,
Tc2_MC2

TF5410
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9.4.1.2 MC_COMPENSATION_TYPE

Der Datentyp MC_COMPENSATION_TYPE wird verwendet, um festzulegen, mit welchem
Kompensationstyp verfahren werden soll.

TYPE MC_ COMPENSATION TYPE:
(

mcTypeInvalidCompensation = 16#0,
mcTypeGeoCompensation = 1l6#1,
)UINT;
END TYPE
TF5410 TF5420
TwinCAT 3 Motion Collision TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place
Avoidance MC Group with Pick-and-Place  |MC Group Coordinated Motion
v X X
Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende
SPS Bibliotheken
TwinCAT V3.1.4018.26 PC oder CX (x86 oder x64) Tc3_McCompensations
TF5400 Advanced Motion Pack
V3.1.6.07
9413 MC_DIRECTION
(* Defines the direction of the movement (e.g. for a modulo axis). *)
TYPE MC DIRECTION :
(
mcDirectionNonModulo = 0, (* Position is interpreted as absolute position. *)
mcDirectionPositive =1, (* Moves in positive direction. *)
mcDirectionShortestWay := 2, (* The direction of movement depends on whether the positive

direction of movement or the negative direction of movement is the shortest distance from the target
position. *)
mcDirectionNegative := 3 (* Moves in negative
direction. ¥*)

)

END_TYPE

TF5410 TF5420

TwinCAT 3 Motion Collision  TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place

Avoidance MC Group with Pick-and-Place |MC Group Coordinated Motion

v X X

MC_DIRECTION wird verwendet, um die Bewegungsrichtung bei der Modulo-Positionierung anzugeben. Die
Modulo-Positionierung ist nur bei periodischen Systemen anwendbar. Bei offenen Systemen, wie z. B.
offene Tracks, wird nur der Wert mcDirectionNonModulo akzeptiert.

mcDirectionNonModulo: Die Position wird immer als absolute Position interpretiert.
mcDirectionPositive: Positive Bewegungsrichtung
mcDirectionNegative: Negative Bewegungsrichtung

mcDirectionShortestWay: Die Bewegungsrichtung hangt davon ab, ob die positive Bewegungsrichtung
oder die negative Bewegungsrichtung den kirzesten Abstand zur Zielposition hat.

@® [n Kombination mit der Tc2_MC2 oder Tc3_Mc3Definitions Bibliothek kann es sein, dass der
Datentyp nicht eindeutig aufgeldst werden kann (ambiguous use of name 'MC_Direction'). Dann

1 muss jeweils der Namespace bei Verwendung des Datentyps mit angegeben werden
(Tc3_Mc3PlanarMotion.MC_DIRECTION bzw. Tc3_Mc3Definitions.MC_DIRECTION bzw.
Tc2_MC2.MC_DIRECTION).
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Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende
SPS Bibliotheken
TwinCAT V3.1.4024.7 PC oder Tc3_McCollisionAvoidance,
TF5400 Advanced Motion Pack CX (X86 oder X64) TC3_MCCOOFdinatedMOti0n, T02_MCZ
V3.1.10.1
9.4.1.4 MC_SYNC_MODE

(* Defines the direction of the synchronization position of modulo axes. *)

TYPE MC SYNC MODE :

(
mcSyncModeNonModulo
mcSyncModePositive
mcSyncModeNegative

0, (* SyncSlavePosition is interpreted as absolute position. *)
1, (* Synchronizes in positive direction. *)
3 (* Synchronizes in negative direction. *)

)

END_TYPE

TF5410 TF5420

TwinCAT 3 Motion Collision TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place

Avoidance MC Group with Pick-and-Place  |MC Group Coordinated Motion

v X X

Der Wert definiert die Richtung, in die synchronisiert werden soll. Die Angabe des SyncMode ist nur dann
wirksam, wenn fiir die Achse ein Modulo-Koordinatensystem definiert wurde. Dies kann z.B. ein
geschlossener XTS Track sein oder eine geschlossene CA-Gruppe. Wenn es nur eine mathematische
Lésung gibt, um die Synchronposition zu erreichen, wird der Wert ignoriert.

mcSyncModeNonModulo: Die SlaveSyncPosition wird immer als absolute Position interpretiert.
mcSyncModePositive: Die Slave Achse synchronisiert sich in positive Bewegungsrichtung.

mcSyncModeNegative: Die Slave Achse synchronisiert sich in negativer Bewegungsrichtung.

Voraussetzungen
Entwicklungsumgebung Zielplattform Einzubindende
SPS Bibliotheken
TwinCAT V3.1.4024.7 PC oder Tc3_McCollisionAvoidance,
TF5400 Advanced Motion Pack CX (x86 oder x64) Tc3_McCoordinatedMotion, Tc2_MC2
V3.1.10.1
9.41.5 MC_SYNC_STRATEGY

Der Datentyp MC_SYNC_STRATEGY definiert das Synchronisationsprofil des Slaves, z. B. flr ein
MC_GearlnPosCA-Kommando.

TYPE MC SYNC STRATEGY :
(

mcSyncStrategylLate = 1l6#1,
mcSyncStrategySlow = lo6#2,
mcSyncStrategyEarly = 16#3
)
END_TYPE
TF5410 TF5420
TwinCAT 3 Motion Collision |TwinCAT 3 Motion Pick-and-Place
Avoidance MC Group with Pick-and-Place  |MC Group Coordinated Motion

v X X
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Beispiele:
Die Rahmenbedingungen in den folgenden Beispielen sind gleich:
* Die Master-Bewegung ist gleich.

» Die MasterStartDistance ist gleich.

» Die Strecken (MasterSyncPosition — aktuelle Master-Position) und (SlaveSyncPosition — aktuelle
Slave-Position) sind in allen drei Beispielen gleich.

» Die Slave-Dynamik ist gleich.
« Konfiguration mit einer Achse in der CA-Gruppe, eine PTP-Achse als Master.
» Ein Bewegungskommando wird an den Master ausgegeben.

Beispiel 1: mcSyncStrategyLate

Der Slave beginnt mit der Synchronisation so spat wie moglich und mit voller Dynamik (gemaf den
Eingangswerten Geschwindigkeit, Beschleunigung, Verzégerung, Ruck). Er erreicht die SlaveSyncPosition
gerade rechtzeitig mit dem richtigen Getriebefaktor. Der Benutzer muss darauf achten, dass der Master nicht
beschleunigt, sobald der Slave StartSync signalisiert, da das Synchronisationsprofil bereits mit der
maximalen Slave-Dynamik geplant ist. Der Slave kann nicht gegen seine dynamischen Beschrankungen
verstoRen und daher eine Beschleunigung des Masters nicht ausgleichen. Diese Situation fiihrt zu einem
Fehler am Funktionsbaustein.

1. Geben Sie das Kommando MC_GearlnPosCA an die Achse aus. Das Kommando wird aktiv, wahrend
der Master noch beschleunigt.

= Der Slave beginnt mit der Synchronisation so spat wie moglich und mit voller Dynamik und hat die
SlaveSyncPosition erreicht, wenn der Master die MasterSyncPosition erreicht hat (schwarzer x-Cursor).

ExampleSynchModelate >

Chart(1) 4 b
Stat: 10:09:36,249 | End: 10:03:50,189 | Pos: 0,00:00:00,351 | Time: 10.09:37.200 | Date: Donnerstsg, 23. Jui 2015

b0l |[(o000070000]| 14 4 b bl 00000035 || 5 0 [[@) < b fn R R 1

1500,0

|
1000,0

500,04 T

. /

SetPos
\

Active

StartSync

InSync

-0,24

r T T T T T T T T T 1
0,000s 1,000s 2,000s 3,000s 4,000s 5,000s 6,000s 7,000s 8,000s 9,000s 10,0005

Beispiel 2: mcSyncStrateySlow

Der Slave beginnt seine Synchronisation in Bewegung, sobald der Master (MasterSyncPosition —
MasterStartDistance) in der richtigen Richtung passiert, wenn eine MasterStartDist gesetzt wurde,
anderenfalls sobald der Funktionsbaustein Active ist. Die Dynamik des Slaves wird so reduziert, dass der
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Slave die SlaveSyncPos mit dem richtigen Getriebefaktor gerade rechtzeitig erreicht, wenn der Master die
MasterSyncPos erreicht. Der Slave kann eine Beschleunigung des Masters ausgleichen, wenn auch
StartSync gesetzt ist, jedoch nur, bis der Slave seine maximale Dynamik erreicht.

1. Geben Sie das Kommando MC_GearlnPosCA an die Achse aus. Das Kommando wird aktiv, wahrend
der Master noch beschleunigt.

= Der Slave beginnt mit der Synchronisation, sobald MC_GearlnPosCA Active ist. Die Dynamik wird so
reduziert, dass der Slave die SlaveSyncPosition zur gleichen Zeit erreicht, wie der Master die
MasterSyncPosition erreicht (schwarzer x-Cursor).

® Eine Synchronisation auf einen stehenden Master kann bei Verwendung von
mcSyncStrategySlow zu einer hohen Last fiihren.

In diesem Fall wird am besten mcSyncStrategyEarly verwendet.

ExampleSyncModeSlow

Chart(1) 4 b
Stat: 1121:16716 | End: 11:21:28,006 | Pos: 0,00:00:00,000 | Time: 11:21:16.716 | Date: Donnerstag, 23. Jui 2015
M R R o Y

1500,0 4

1000,0

SetPos

500,04

0,0 —

625,04

380,04

SetVelo

130,04

Active

StartSync

InSync

0,24

T T T T T T T T T T 1
0,000s 1,000s 2,000s 3,000s 4,000s 5,000s 6,000s 7,000s 8,000s 9,000s 10,0005

Beispiel 3: mcSyncStrategyEarly

Der Slave beginnt sofort (wenn eine MasterStartDistance gesetzt ist: sofort, nachdem diese zurtickgelegt
wurde) und mit voller Dynamik mit der Synchronisation. Der Slave signalisiert InSync friiher als von der
SlaveSyncPosition gefordert, aber es ist dennoch garantiert, dass der geforderte Offset zwischen Master
und Slave (MasterSyncPosition — SlaveSyncPosition) mit dem richtigen Getriebefaktor erreicht wird. Diese
Strategie kann fur die Synchronisation auf einen stehenden Master angewendet werden und ist am besten
geeignet, wenn die Geschwindigkeit des Masters nicht konstant ist. Der Slave versucht fortwahrend, die
Synchronisation durchzufiihren. Wenn die Rahmenbedingungen es dem Slave nicht ermdéglichen, an der
SlaveSyncPosition InSync zu sein, fuhrt dies nicht zu einem Fehler, sondern der Slave versucht
kontinuierlich, sich mit dem Master zu synchronisieren.

1. Geben Sie das Kommando MC_GearlnPosCA an die Achse aus. Das Kommando wird aktiv, wahrend
der Master noch beschleunigt.

= Der Slave beginnt mit der Synchronisation, sobald MC_GearlnPosCA Active ist, und mit voller Dynamik.
Der Slave ist schnellstmdglich InSync, erreicht die SlaveSyncPosition aber zur gleichen Zeit, wie der
Master die MasterSyncPosition erreicht (schwarzer x-Cursor).
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Chart(1)

Stat: 10.00:02.382 | End: 10:00:20,172 | Pos: 0,00:00:06,324 | Time: 100008706 | Date: Donnerstag, 23. Juii 2015
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10 Beispiele

PTP Collision Avoidance
XTS Demo 1

Download:
https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tf5410_tc3 collision_avoidance/Resources/1546301963.zip

Beschreibung:
Projekt fir XTS Starterkit (geschlossene Schiene (3000 mm) mit 10 Movern), das MC MoveAbsoluteCA
[»_34]-Bewegungen ausfihrt.

XTS Demo 2

Download:
https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tf5410_tc3 collision_avoidance/Resources/1546304267.zip

Beschreibung:

Projekt fur XTS Starterkit (geschlossene Schiene (3000 mm) mit 10 Movern), das MC GearlnPosCA [P 41]-
Bewegungen ausflihrt.
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11 Anhang

11.1 Zyklische Gruppenschnittstelle

Die zyklische Gruppenschnittstelle sorgt fiir den zyklischen Datenaustausch zwischen SPS und einem NC-

Gruppenobjekt. Die Gruppenschnittstelle beinhaltet die Richtungen NcToPlc [P 114] und PIcToNc [»_115].
Beide Richtungen sind in allgemeine und gruppenspezifische Daten unterteilt.

AXES_GROUP_REF

TYPE AXES GROUP REF :

STRUCT
PlcToNc AT %Q* : CDT_PLCTOMC_GROUP;
NcToPlc AT 3I* : CDT MCTOPLC GROUP;
END STRUCT
END_ TYPE

PilcToNc: PlcToNc [»_115] ist eine Datenstruktur, die zyklisch zwischen SPS und NC ausgetauscht wird.
Uber diese Datenstruktur kommunizieren die MC-Funktionsbausteine mit der Bewegungsgruppe und senden
Steuerinformationen von der SPS an die NC. Diese Datenstruktur wird automatisch im
Ausgangsprozessabbild der SPS platziert und muss mit dem Eingangsprozessabbild einer
Bewegungsgruppe verbunden werden.

NcToPlc: NcToPIc [»_114] ist eine Datenstruktur, die zyklisch zwischen SPS und NC ausgetauscht wird.
Uber diese Datenstruktur kommunizieren die MC-Funktionsbausteine mit der NC und erhalten
Statusinformationen von der NC. Diese Datenstruktur wird automatisch im Eingangsprozessabbild der SPS
platziert und muss im TwinCAT System Manager mit dem Ausgangsprozessabbild einer NC-Achse
verbunden werden.

11.11 NcToPlc

Die Struktur ist in allgemeine Daten und gruppenspezifische Daten unterteilt.

Allgemein
GroupOID: TcCOM-Objekt-ID (OID) dieser Gruppe.

GroupType: Typ dieser Gruppe: 0 = Ungultig (mcGroupTypelnvalid), 1 = Kollisionsvermeidung
(mcGroupTypeCA), 2 = DXD/CNC (mcGroupTypeDxd).

GroupStatus: Enthalt Informationen tber den Gruppenstatus (siehe GroupStatus [»_114]).
GroupErrorld: Identifizierung aktueller Fehler (0O = kein Fehler).

GroupAxesCount: Anzahl der Achsen, die gegenwartig zu dieser Gruppe gehdren (z. B. Gber
MC_AddAxisToGroup hinzugeftigt).

GroupStatus:
State: Siehe Zustandsdiagramm einer Gruppe.

1 = Deaktiviert (mcGroupStateDisabled)

2 = Standby (mcGroupStateStandby)

3 = In Bewegung (mcGroupStateMoving)

4 = Stoppt (mcGroupStateStopping)

5 = Fehler Stopp (mcGroupStateErrorStop)
6 = Homing (mcGroupStateHoming)

7 = Nicht bereit (mcGroupStateNotReady)
8 = Ausgesetzt (mcGroupStateSuspended)

Flags: Zuséatzliche Statusinformationen.

IsEnableRequested: Definiert, ob eine Aktivierung oder Deaktivierung einer Gruppe angefordert wird.
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Dxd (mehrdimensionale Bewegung)

PathVelo: Geschwindigkeit auf der Bahn ohne Richtung.

Invokeld: Segment-ID fur Analysezwecke.

CM (MC Group Coordinated Motion)

verflgbar ab V3.1.10.1

PathVelo: Absolutwert der kartesischen Geschwindigkeit auf der Bahn.

Invokeld: Segment-ID fur Analysezwecke.

IsinBlendingSegment: Gibt an, ob ein Blendig-Segment aktiv ist.
RemainingTimeActiveJob: Verbleibende Zeit des aktuellen Segments.
RemainingCartesianDistanceActiveJob: Verbleibende Strecke fir das aktuelle Segment.
ActiveBlockerld: Id des aktiven Blockers.

verfugbar ab V3.1.10.30

RemainingTimeToSync: Verbleibende Zeit, bis die Achsgruppe beim Conveyor Tracking mit dem
Transportband synchronisiert ist.

RemainingCartesianDistanceToSync: Verbleibende Strecke, bis die Achsgruppe beim Conveyor Tracking
mit dem Transportband synchronisiert ist.

11.1.2 PicToNc

Die Struktur ist in allgemeine Daten und gruppenspezifische Daten unterteilt.

Allgemein

OverrideFactor: Gewlnschter Override-Faktor (1,0 = 100 %, Standardwert ist 1,0)

11.2 MC_LREAL/Spezielle Eingangswerte

Der Datentyp MC_LREAL entspricht dem Datentyp LREAL. Es gibt jedoch einige zusatzliche Werte, die eine
spezielle Bedeutung haben.

Wert Bedeutung Beispiel
MC_DEFAULT Der Eingang wird mit dem Beschleunigung, Verzogerung,
Standardwert fur diesen Eingang  |Ruck fur alle
ausgeflhrt. Bewegungskommandos
MC_MAXIMUM Das Kommando wird mit dem Generell kann ab Softwareversion
Maximalwert fir diesen Eingang 3.1.4 .4 fur spezifische
ausgefuhrt. Bewegungskommandos der Wert

MC_MAXIMUM den Eingéngen
Velocity, Acceleration,
Deceleration und Jerk
zugewiesen werden.
Ausflhrlichere Informationen
finden Sie in der jeweiligen
Dokumentation des
Funktionsbausteins, zu dem der
Eingang gehort, der den Wert
MC_ MAXIMUM erhalten soll.

MC_IGNORE Der Eingang wird ignoriert. MC_GearlnPosCA.MasterStartDist
ance
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Wert Bedeutung Beispiel

MC_INVALID Der Eingang muss vom Benutzer |MC_MoveAbsoluteCA.Position
gesetzt werden; weder gibt es
einen Standard- oder Maximalwert,
noch kann der Eingang ignoriert
werden.

11.3 Modulo-Positionierung

Die Modulo-Positionierung kann bei geschlossenen Linearachsen ebenso wie bei rotatorischen Achsen
angewendet werden. TwinCAT unterscheidet nicht zwischen diesen Typen. Auch eine Modulo-Achse hat
eine fortlaufende absolute Position im Bereich +=. Die Modulo-Position der Achse ist einfach eine
zusatzliche Information zur absoluten Achsposition und die Modulo-Positionierung stellt die gewlinschte
Zielposition auf eine andere Art dar. Im Gegensatz zur absoluten Positionierung, bei der der Benutzer das
Ziel eindeutig vorgibt, wird bei der Modulo Positionierung die absolute Zielposition aus folgenden
Parametern gebildet:

* Modulo-Zielposition

* Modulo Factor

e Tolerance Window
 Direction, siehe MC Direction [»_108]
(Additional Turns, siehe Additional Turns in der CA [» 49])

Modulo Factor

Die Modulo-Positionierung bezieht sich grundsatzlich auf eine einstellbaren Modulo Factor, welcher im
TwinCAT Engineering eingestellt wird. Hierbei ist die Achse und ihre Verwendung zu beachten, zum
Beispiel:
* Wird eine PTP-Achse verwendet, gilt der Modulo Factor des Achs-Encoders, Details in den Hinweisen
der Modulo Positionierung einer PTP Achse.

MOTION

General NC-Encoder Parameter Time Compensation Online
4 [[@) NC-Task 1 SAF

[Z1 NC-Task 15VB |
2% Image Encoder Evaluati
] Tables - ncoder Evaluation:
[ @ Objects Invert Encoder Counting Direction FALSE ﬂ
4 T Axes Paosition Bias 0.0
i Module Facter (e.g. 360.0%) 360.0 |
- Tolerance Window for Modulo Start 5.0 -
b &l Drive

* Wird z.B. eine Mover auf einem XTS-System in einer CA-Gruppe verwendet, gilt die Rail Length,
welche in der CA-Gruppe eingestellt ist.

MOTION
4 [[#] NC-Task 1 SAF

Object Context FParameter {Int)  Data Area

[E1 MC-Task 15VB Name Value
*® Image
] Tables |

4 [@ Objects Rail Length 1000.0
4 | 3% Groupl (CA Rail Is Ring ' TRUE
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* Wird ein XPlanar Mover genutzt so kann dessen ,,C-Achse“ Modulo positioniert werden. Hier wird der
Modulo Factor als ,,C coordinated modulus® in den Init Parametern des XPlanar Mover eingestellt.

‘ MC Project] “W Object Parameter (Init) Parameter (Online) Data Area  Settings
4 S Axes
4 MMowver] (Planar Mover) I Mame |‘u’a|ue |
[ [ loToMc
E = :,EZT Mover width 135.0
b Tl McToPlc Mowver height 155.0
T Groups +  Initial position
] Tables C coordinate modulus IEE'D.'D
Iil Objects C coordinate modulo tolerance window I'D.'D
i o

Modulo Tolerance Window

Das Modulo Tolerance Window definiert ein Positionsfenster um die aktuelle Modulo-Sollposition der Achse
herum. Die Fensterbreite entspricht dem doppelten angegebenen Wert (Sollposition + Toleranzwert) und
wird im TwinCAT Engineering vorgegeben:

» Bei einer PTP-Achse oder einer Achse in einer CA-Gruppe erfolgt die Definition des Tolerance Window
im Achs-Encoder

MOTION
4 NC-Task 1 SAF

[Z1 NC-Task 15VB P ter Offline Val

General MC-Encoder Parameter Time Compensation  Online

+ 0
Image
— J - | Encoder Evaluation:
[ Tables
I @ Objects Invert Encoder Counting Direction FALSE LI
4 S Axes Position Bias 0.0
4 Axis 1 Modulo Factor (e.g. 360.0%) 360.0
- Tolerance Window for Modulo Start I5.'D
b2l Drive -

* Bei der C-Achse eines XPlanar Movers wird das Tolerance Window in den Init Parametern des
XPlanar Mover definiert.

e M Project1 “W Object Parameter{Int) Parameter (Online) Data Area  Seftings
4 S Axes
4 MMowver] (Planar Mover) I Mame |‘u’a|ue |
[ [ loToMc
E = ;EZT“:C Mover width 135.0
b [l McToPlc Mowver height 155.0
e Groups + | Initial position
] Tables C coordinate modulus 360.0
Iil Objects C coordinate modulo tolerance window I'D.'D
i o

Die Positionierung einer Achse bezieht sich immer auf deren aktuelle Ist-Position. Liegen Ist-Position und
Zielposition sehr nah beieinander, kann es passieren, dass unbeabsichtigte Umdrehungen gefahren werden.
Z.B. wenn die Ist-Position minimal gréRer ist als die Zielposition und Direction =
mcDirectionPositive gewdhlt wurde. Dies kann insbesondere dann auftreten, wenn die Ist-Position
ungenau bestimmt wird ( z.B. aufgrund einer fehlerhaften Positionierung durch einen Stall der Achse, oder
durch die endliche Auflésung des Encoders). Um dies zu vermeiden, kann ein Toleranzfenster fir die
Modulo Positionierung festgelegt werden. Falls die Entfernung zwischen Start- und Zielposition kleiner oder
gleich dem Toleranzfenster ist, so wird die Zielposition auf kiirzestem Weg (wie bei Direction =
mcDirectionShortestWay), also auch entgegen der angegebenen Direction, angefahren.
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Beispiele
* Modulo Factor = 100
e Tolerance Window = 1
Parameter Direction Absolute Zielposition |Parameter Relativer |Absolute Modulo
Startpositi- rekbfeel Pfad Endposition |[Endposition
A Turns
mcDirectionPositive 110 10 0 0 110 10
mcDirectionPositive 110.9 10 0 -0.9 110 10
mcDirectionPositive 112 10 0 98 110 10
mcDirectionPositive 95 10 0 15 110 10
mcDirectionPositive 110 110 0 ERROR: INVALID TARGET POSITION
mcDirectionPositive 110 10 3 300 410 10
mcDirectionPositive 110.9 10 3 299.1 410 10
mcDirectionPositive 112 10 3 398 410 10
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Parameter Direction Absolute  Zielposition |Parameter Relativer |Absolute |Modulo
Startpositi- Additional Pfad Endposition |[Endposition
on Turns
mcDirectionPositive 95 10 3 315 410 10
mcDirectionPositive 110 110 3 ERROR: INVALID TARGET POSITION
mcDirectionNegative 110 10 0 0 110 10
mcDirectionNegative 109.9 10 0 0.1 110 10
mcDirectionNegative 108 10 0 -98 10 10
mcDirectionNegative 95 10 0 -85 10 10
mcDirectionNegative 110 110 0 ERROR: INVALID TARGET POSITION
mcDirectionNegative 410 10 3 -300 110 10
mcDirectionNegative 409.9 10 3 -299.9 110 10
mcDirectionNegative 408 10 3 -398 10 10
mcDirectionNegative 495 10 3 -385 10 10
mcDirectionNegative 410 110 3 ERROR: INVALID TARGET POSITION
mcDirectionShortestWay 440 50 0 10 450 50
mcDirectionShortestWay (440 10 0 -30 410 10
mcDirectionShortestWay 440 50 1 ERROR: INVALID ADDITIONAL TURN

COUNT

Weitere Beispiele

Weitere Beispiele ohne den Parameter Additional Turns sind in den Hinweisen zur Modulo Positionierung

einer PTP Achse zu finden.

TF5410
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