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Diese Anleitung beschreibt die Integration der
XENAX Xvi 75V8 Servocontroller mit EtherCAT
Busmodul in ein Beckhoff System mit TwinCAT.

Das Dokument beinhaltet eine Beispiel-
applikation zur effizienten Inbetriebnahme des
Systems.

Die Parametrierung der XENAX Xvi 75V8
Servocontroller erfolgt durch die integrierte
Bedienerapplikation WebMotion .

Flr weitere Informationen, oder bei Fragen

stehen wir Thnen gerne zur Verfiigung
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Beckhoff Industrie-PC mit EtherCAT Interface

Die Programmierung der Maschinensteuerung
erfolgt mit TwinCAT.

www.beckhoff.ch

Die Parametrierung und Programmierung der
XENAX Servocontroller erfolgt tiber einen
Standard Web-Browser via TCP/IP Schnittstelle.

IP Adresse im Browser eingeben und schon
prasentiert sich WebMotion zur Konfiguration
und Test der XENAX Servocontroller.

LINAX® Linearmotoren im Baukastensystem

ELAX® Linearmotor Schlitten

1 Systemiibersicht
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http://www.beckhoff.ch/
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Der EtherCAT Bus wird bei den XENAX
Servocontrollern durch geschlauft (IN/OUT)

Beckhoff IPC RIS

RJ45
(WebMotion)
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Zur Programmierung des Systems sind folgende
Tools vorgesehen:

WebMotion"
Parametrierung der XENAX Servoachsen

TwinCAT die Programme System Manager und
PLC Control

Programmierung der Beckhoff
Maschinensteuerung

Fiir den Betrieb des XENAX™ Servocontrollers
mit TwinCAT muss folgender Parameter im
XENAX Xvi Servocontroller gesetzt sein:

PCT

Bevor der Xenax® Controller mit dem EtherCAT
verbunden wird, muss eine Inbetriebnahme
Uber das WebMotion gemacht werden. Das
Beinhaltet einstellen der Masse, Soft Limite
usw.

4 Entwicklungsumgebung / Tools

5 Parametrierung XENAX® Controller

PDO Cycle Time [us]

Zykluszeit der EtherCAT Mastersteuerung (Standard 1000 ps).
Kann mit WebMotion im Menu online control / terminal
verdandert werden.

z.B. 2ms Zykluszeit: PCT2000
Der aktuell eingestellte Wert kann mit PCT? abgefragt werden.

Die Zykluszeit ist vom Beckhoff TwinCAT System zu ermitteln
unter:

- System Konfiguration / Echtzeiteinstellungen / Basiszeit

- NC-Konfiguration / NC-Task1SAF / Zyklusticks

Hinweis:

Der Parameter PCT wird im XENAX~ Xvi Servocontroller
automatisch gesetzt, wenn das Objekt 0x60C2 (Interpolation
Time period) in der Startup-Liste des Antriebes aufgefiihrt
wird.

-> siehe Kapitel “NC-Konfiguration der Achse / Automatische
Ubermittelung der Zykluszeit an XENAX' Xvi Servocontroller

6 Inbetriebnahme Xenax® Controller



Das Beispiel zeigt die Konfiguration von
Beckhoff TwinCAT zur Kommunikation mit dem
Servocontroller XENAX Xvi 75V8 via EtherCAT.

XENAX" Xvi75V8 Servocontroller mit
optionalem Busmodul EtherCAT bestlickt

TwinCAT mit NC-PTP oder NCi Stufe installieren

Datei Xenax.xml in C:\TwinCAT\IO\EtherCAT
kopieren

(System Manager muss geschlossen sein,
damit die aktuelle xml Datei ibernommen
wird.)

Anzahl gewilinschte Xenax® mit Motor Power
und EtherCAT Leitung verbinden.

System Manager starten
Programme \ TwinCAT System

Neues Projekt 6ffnen

Menu: File ->Save As... Speichern sie das
Projekt unter dem gewiinschten Pfad.

7 Applikationsbeispiel

7.1 TwinCAT installieren und Xenax XML
Datei Ubernehmen

7.2 TwinCAT System Manager starten

T Config - TwinCAT System Manag

File Edt Actions Yiew Opkions F

Dl S| s &
=Bl 5YSTEM - Configuration
- T8 WO - Configuration
PLiC - Configuration
b s Cam - Configuration
E|. I/ - Configuration
B 1/0 Devices
--i"ﬁ Mappings

ET Config - TwinCAT System Managg
File Edit Actions ‘View Options  He

(1 mew Chrl+M
Mew from Template. .,

& Open... Ctrl+0

E@ Open from Target

E Save Chrl+5

Enable Campression

Caompare 4

Properties...

= rllin



Rechter Mausklick auf 1/0 Device -> Scan

Devices... . File Edit Actions WYiew Options Help

D EH|E&E| 2R 8 Md |
SYSTEM - Configuration

MC - Configuration

B8 PLC - Configuration

Cam - Configuration

Ij - Configuration

-5 Mappir Sa Append Device. .,

[&* Import Device. ..

2 paste Chrly
B Paste with Links  Alt-+Ctrey

oK TwinCAT System Manager

' ': HIMT; Mot all bvpes of devices can be found automatically
-

(0] 4 I Abbrechen |

Nur Device x (EtherCAT) an hacken, OK 2 new 10 devices found [X]
Device 1 [RT-Ethernet]  [LAM Aerbindung 2 [Intel[R] PROA00YE Nebwark Connecti ak. I

]
EtherCAT)  [LAMNAerbindung [Intel[F] PRO/A 000 PM Nel o
Cancel |
dem System hangen werden automatisch

Select &l |
erkannt.
Unzelect &l |

Alle XENAX Servocontroller, die momentan an

TwinCAT fragt ,,Scan for boxes” -> JA

antworten
»EtherCAT drives found. Add drives to NC- ‘_5:/ Scan for boxes

-
Configuration” ->JA antworten ‘

"Activate Free Run“ -> Nein antworten &l
TwinCAT System Manager E

\-‘{P} EtherCaT drives found, Add drives to NC-Configuration

TwinCAT System Manager

|

\-.(} Activate Free Run

Ja MNein |




Unter SYSTEM-Configuration -> Real-Time
Registerkarte Settings kann man die Base Time
einstellen des PCs

Dies ist der Echtzeit-Task mit dem Windows
unterbrochen wird und TwinCAT ausgefihrt
wird.

Unter NC- Configuration -> NC-Task 1 SAF kann
man die Ubertragungsrate auf dem Bus
einstellen. Diese Zeit kann nur langsamer oder
genau die Basiszeit sein. Ubertragungstakt der
Soll-Parameter in Cyclic Synchrones Position
Mode.

Moglich sind Zeiten von 200us - 2ms.

Typisch 1 ms.

7.1 Zykluszeit einstellen

L Unbenannt - TwinCAT System Manager

File Edt Actions Yiew Options Help
IDFwH SR ERR Al |Ears R DS DB
=Bl S¥STEM - Configuration
¥ AR=zl-Timne s
[E* additional
¥ Route Settings
£, TCOM Chiject CRU Lini (7 [3
| MC - Configuration
- PLC - Configuration
R Cam - Corfiguration Intervel
= Bl 110 - Configuration
=B 10 Devices

Settings |Unhns| Pr\ur\t\esl

IBase Time: 1ms y

d Router Me
=

=}

I | Fast Tiick [special Tiakk required]

[ Latency Warning

e Unbenannt - TwinCAT System Manager
File Edit Actions View Options Help

IDS@EE0| 2R (Hd |8 ayFa\ds e

1B 5STEM - Configuration
=1 B8 e - Configuration
| 2 [B1 Ne-Task 1 SAF
B HC-Task 1 SvB
= NC-Task 1-Image
7] Tables
- S Axes
B PLC - Configuration
BR Cam - Configuration
1/ - Configuration
B 1/0 Devices
2| =% Device 2 (EtherCAT)

Task |Hetam| Oniine |

Hame:

I Suto start
™ Auto Priciity Managemert

Priority:

I Starttick ol [0 =

[ Separate inout undate



Objekt ,,Following Error Actual Value” in PDQ’s
erganzen.

/0 — Configuration -> 1/O Device -> Device 2
(EtherCAT) -> Drive 1 markieren, Register
Process Data, in der PDO Liste das Objekt
0x1A01 auswadhlen, unter PDO Content
(0x1A01) rechts klicken und Insert.

oy Unbenannt - TwinCAT System Manager

File Edit Actions View Options Help

7.1 PDO Daten erganzen

Desd|&R] Y =esHn s |

ga v & &

T
SRR ] '\

&% | B Qe €@ %

SY3TEM - Configuration
2 NC - Canfiguration General | EtheiCAT  Process Data | Startup | CoE - Online | Orline |
PLC- Configuratipn Sync Manager: FDO List:
2 Cam - Configuration
110 - Configuration Sk | Size | Type | Flags Index | Size | M ame | Flags -
ﬂ 1jO Devices 0 246 M b=0ut 214000 el | T~F001q
). =& Device 2 (EtherCAT) 1 246 tbxin Ox1401 .0 T=PDO 2 1
o 2 £ Cutputs O=TATH LEA TRFLL S
z gevfceg image o 36 InpLts DAATT 200 TxPDO4
Swice c-lmage-Inta 041412 180 TwPDOS
i Inputs Oxa13 160 T«PDO B
L outputs 0x1600 20 RsPDO 1 | |
3 01601 E.O RxPDO 2
0x1611 10.0 R«PDO 3
Ox1612 34.0 RxPDO 4 _ILI
1] 3 [ K | ’
PDO Azzignment [0x1C13): FDO Content (Dx1A01):
[10x1400 Index | Size | Offs | I ame: | Type
Ox1401 0xE041:00 2.0 [ili] Statusword UINT
[10=1&410 0«E064:00 4.0 20 Pozition Actual Value DINT
101411 B0
Insert...
101413 Delete,,,
[ | »
Edit. .. _I
Dawnload —‘ I Predefine: Mowe Lip one) j
¥ PDO &ssignment —————| -
T |
Objekt Ox60F4 — Following Error Actual Value Name:  [Following Enor Actual Value |
markieren und OK klicken. Index (hex]:  [BOF4 [2a520 Cancel
Sublndsx [0
DataType  [DINT |
BitLentgh. |32 =

General | EtherCaT  Process Data | Stattup | CoE - Online | Online |

From Dictionary:

0#2005 - Force actual value
022006 - Process Status Register
0xE047 - Statusword

0xE064 - Position Actual Value

Sync Manager: FDO List:
S5M | Size Tupe Flags |ndex | Size | Mame
1] 246 Mb=Out 0:1400 20 T«PDO 1
1 246 Mbxln 01401 100 T«PDO 2
2 5 Outputs 01410 140 T«PDO 3
3 10 Inputs 0x1411 200 T«PDO 4
01412 180 T«PDO &
0x1413 160 T«PDO &
0x1600 20 R=PDO 1
0x1601 B0 R=PD0O 2
0x1611 100 R=PDO 3
0x1612 34.0 R=PD0O 4 _Ij
4| 3 K | 3
PO Assignment (Dx1C13): FOO Cantent [Ox1A401)
[C0w1400 Indes | Gize | Offs [ Mame | Type
01401 0x6041:00 2.0 oo Statusword UINT
101410 0 0 it it
C10:1811
it 1AL,
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PDO Daten erganzen mit Interpotaltions time

periode

Unter I/O — Configuration -> I/0 Device ->
Device 2 (EtherCAT) -> Drive 1 markieren,

Register Startup, rechts klick-> Insert

T Unbenannt - TwinCAT System Manager

File Edit Actions Wiew Options Help
IDEEH SR LR 4D Davdd aiie 2 Qe ed?
& ;\;STETHF;;“;L?:SUD“ Generall EtherCAT I Process Data  Startup | CoE - Dnlinel Dnlinel
! EI:IE“ _Ccoon:;iggujfatéioonn Tra.nsition | Protocol | Index | Dg't'g | Eomnt |
= 1/0 - Configuration CicPSs CoE 0x1C12:00 0x00 (D) clear sm pdog [0x1C12)
: B8 1JO Devices C <PS» CoE 0x1C13:00 0=00 (0] clear sm pdos [0x1C1 3]
=% Device 2 (EtherCAT) C <PS> CoE O1.A400:00 000 (0] clear pdo 01400 entries Delete, ..
<k Device 2-Image C <PS» CoE 0140007 0<60410010 [1614872552)  download pdo 0x1400 entry -
X C <PS» CoE O 1A00:00 0x01 [1] download pdo 0x1A00 entr... Edit...
~< Devics Z-Image-Info € <PS>  Cof DK1AD1:00 000 (1) clear pdo 0x1A01 entries
C <PS» CoE 0140001 0«60410010 [1614872552]  download pdo 0x1401 entry Import from XML,
C <PS:» CoE Ox1401:02 OxE0640020 [1B17166362)  download pdo Ox1407 entry Expart ko ¥ML...
C <PS» CoE Ox1401:03 0«E0F40020 [1626603552)  download pdo 0x1401 entry
C <PS» CoE 0x1401:00 003 (3] download pdo 021401 entr... &) prink List...  Ctrl+p
C <PS> CoE 0x1270:00 0=00 (0] clear pdo 0x1410 entries Copy List b+
C <PS» CoE 0x1410:07 0«60410010 [1614872552)  download pdo 0x1470 entry
C <PS» CoE 0:1410:02 O+60640020 [1E17166368)  download pdo Ox1410 enty [ Export List...
C <PS» CoE 0:1470:03 O«B0FDO020 (1627193376]  download pdo Ox1410enty —— ]
C <PS:» CoE Ox1410:04 OE0FEM 20 (1627259168)  download pda Ox1410 entry
C <PS» CoE Ox1410:00 0x04 [4] download pdo 0x1410 entr...
C <PS» CoE 0:1411:00 000 (0] clear pdo 051411 entries
C <PS» CoE 0141101 0<60410010 [1614872552)  download pdo 0x1411 entry
C <PS> CoE 0:1411:02 0+E0640020 (1617166368]  download pdo 0x1411 entry
C <PS» CoE 0:14711:03 0+E0F40020 [1626603552)  download pdo 0x1411 entry
C <PS» CoE 0:1411:04 0«B0730010 (1618477072]  download pdo 0x1411 entry
C <PS: CoE Ox1411:05 0=E0FDO020 [1627193376]  download pdo 0x1411 entry
C <PS» CoE 0:1411:06 O«B0FEQT20 [1627259168]  download pdo 0x1411 entry
C <PS» CoE Ox14711:00 006 [E] download pdo 0x1417 entr...
C <PS» CoE Ox1412:00 0=00 (0] clear pdo 041412 entries LI
Move g | ove DownI Mew... | [relete... | Edit.. |
Objekt 0x60C2 Sub Index 1 ,Interpolation time
period value “markieren und OK dricken. .
Dasselbe noch mit dem Sub Index 2 Cisp Index (hex]:
LInterpolation time index “erledeigen. EHPs8  WBsF Subindsi (dsc:
Fs»o Foss ™ Walidate omplete Access
Data [hestink 01 / I Hex Edit..
Genelall EtherCAT I Process Data  Startup | CoE - Dnlinel Dnlinel valdoiohimsks | / I
Comment: Ilnlerpulaliun time period value,
T ranzition | Protocol | Index | Data | Comment
C«PS>  Cob AG1Z00  Da00 (0] Clearpdo 0 [nde [ Mame f [ Flogs | vale L
C<Fs>  CoE 04161301 0460400010 (1614807056)  downloadp | oot Ll b orabol710 mbooa,
C <PS>  CoE O E1202 060810020 (1619066312)  downloadp | - ggaq Profic Dencloration R P axoondonon o)
C <P5» CoE 0x1613:03 0x20010020 [536336480) download £ G085 Quick Stop Deceleration Rw/ 0:00002710 (10000)
C <F5> CoE Ox16132:04 020030020 (537067552) download £ gggg . :0ming giethodd :x 0 .
C <PS> CoE 0x16132:05 OxE0FEDT20 (1627259168  downloadp | © : oming spesds zed
C PS>  Cof OG1300  Du05 (5) download p | o B S
Cl <PS> CokE 0x1674:00 000 [0) clear pdo 0 001 ﬁ“
C <P5» CoE 0x1614:01 0xE0400010 [1614807056)  download g g
C <PS» CoE Ox1614:02 0x20020020 (537002016) dowrload EE;B B?";:a";;? zt’;‘j’ el et ;E ; ExDDDDDDDD il
C <PS: CoE Ox1614:03 0:BOFEDT20 [1BZ7F259168]  downlnadp |, GOFE-D D.;ta\ DEtpuls i sa¢
C <PS>  CoE 0161400 0:03(3) dovnload F 6502 Supported Drive Modes RO 000030041 [195763)
C <PS> CoE 0x1615:00 000 [0] clear pdo 0 ER05 Http Drive Catalogue Address RO =
C «<PS: CoE 0x1615:01 0+60400010 [1614307058)  downloadp |, | [
C <P5» CoE 0x1615:02 0xE07A0020 (1E618808160)  download £
C <P5> CoE 0x1615:03 Ox60650020 1617231904)  download pdo D161 entry
C <PS> CoE 0x1615:04 Ox60670020 1E17362976)  download pdo 0x1615 entry
C <PS» CoE 0x1615:05 0xE0730010 [1618149332])  download pda 0x1615 entry
Cl <PS> CoE 0x1E15:00 005 [5] download pdo Ox1615 entr....
C <PS» CoE 0x1C12: 0x1607 [5633) download pdo 0x1C12:07 i...
C <PS> CoE 0x1C12:00 0x01 (1] download pdo 01 C12 count
C <PS> CokE 010131 Ou1407 (BEE7) download pdo Ox1C12:07 ...
C <PS> CoE 0+1C73:00 001 (1] download pdo 0:1C13 count
& Ps CoE 0xE0CZ: 01 0x02 [2] |nterpolation time period va... |
Ll PS CokE Oxp0C2: 02 OxFD [253] Interpolation time index | hd
fiove Up I Imve Down Mew... Delete... | Edit...
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7.2 NC- Konfiguration der Achse

Flr die Referenzfahrt mit dem Xenax muss
man den Schleppabstandfehler ,Position Lag
Monitoring” in TwinCAT deaktivieren

LT Unbenannt - TwinCAT System Manager
File Edit Actions View Options Help

=1

D SR FEE8|(#M8 | Basrda s @2 B2AQllde e & ?

SYSTEM - Configuration
=-#8@ NC - Configuration
. =-[B1 NC-Task 1 58F
MC-Task 1 SYE
=¥ NC-Task 1-Image
7] Tables
- B Axes

- P 1
B rLC - Corfiguration
BR Cam - Configuration
- I/ - Configuration
B 1/0 Devices
=% Device 2 (EtherCAT)
+ Device 2-Image
=f= Device 2-Image-Info
%T Inputs
‘l Qutputs
& InfoData
; 0 orive 1 (viy
Eﬁ Mappings
ﬁ'ﬁ MC-Task 1 SAF - Device 2 (EtherCAT)

Generall Seftings Parameter | D_l,lnamic:sl Dnlinel Func:tionsl Couplingl Eompensationl

- Yelocities:
Reference Velociky 2200.,0 mmy's
Maximnumn Yelociky 2000.0 mrmys
Manual Yelocity (Fast) &00.0 mrny's
Manual Yelocity {Slow) 100.0 mrmys
Calibration Yelocity (towards plc cam) 30,0 mrmys
Calibration Velocity (off ple carm) 30.0 mrays
Jog Increment (Forward) 5.0 mm
Jog Increment (Backward) 5.0 mm

+  Dwnamics:
+  Limit Switches:

= Monitoring:
Paosition Lag Monitoring FaLSE j
Maximum Position Lag Value i
B —esirmtimn Plmmibine | —m Eilkmw Tienn -

Skalierungsfaktor ,,Scaling Factor” anpassen
auf den verwendeten Massstab vom Motor

Bei Verwendung eines Motors mit 100nm Auflésung Massstab Skalierungsfaktor
Auflésung lum 0.001
ist der Skalierungsfaktor auf 0.0001 zu setzen. 100nm 0.0001

T Unbenannt - TwinCAT System Manager
File Edit Actions View Options Help

_[C]

DeeH SR =080 a5

v H B BB R EQEwie &0 2

B 5vSTEM - Configuration

| MC - Configuration

= MC-Task 1 SAF
MC-Task 1 SYB
== NC-Task 1-Image
7] Tables

&

Generall MC-Encoder  Parameter | Time Compensationl Dnlinel

‘arameter Walue Unit

- Encader Evaluation:

Inwvert Encoder Counting Direction FALSE ;I |

Scaling Fackar 0,001 | mmfINC
Pasition Bias 0.0 | rarny
Modulo Factor (e.g. 360.0%) 360.0 1 mm

Und unter Achse Drive ,, Following Error
Calculation” auf "Extern” setzen

/4 Unbenannt - TWinCAT System Manager
File Edit Ackions Yiew Options Help

=]

IR R

Ga v BB B Q2o e 7

- Bl ¥STEM - Configuration
[=I- A8 M - Configuration

=] MiC-Task 1 S4F
MC-Task 1 SVE
-=f= NC-Task 1-Image

7] Tables

- §l Outputs
M PLC - Configuration

1) - Configuration
- Ei} 1fO Devices

.= Mawica 3 (EHhare A TY

Generall MNC-Drive Parameter | Time Cumpensatiunl

- Oubput Scaling:

Irvert Matar Polarity FALSE it [}

Reference Yelocity 2200.0 1 mmfs
at Output Ratio [0.0 ... 1.0] 1.0 1

Output Sealing Factar (Welacity) 1.0 1

+ Optional Output Scaling:

- Other Setkings:
Drive Mode 'STANDARDY ~h
Dvift Campensation (DAC-OFfset)

Fallowing Errar Calculation
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Der Xenax hat einen Regler integriert. Der
Regler von Beckhoff wird nicht verwendet,
somit stellt man ihn aus mit Regler Typen auf
,SERCOS controller”.

.lUnhenannt—TwinEAT System Manager !El
File Edit Actions Yiew Options Help

D@l S @ a5 ind Eas/ e 2neEe 2Q2wo et €D

=Bl S¥STEM - Configuration

- B mC - Configuration General MC-Cantroller I Parameter | Online |
=-[BI NC-Task 1 SAF
MC-Task 1 SVE Trpe: Pozition controller P j

Pozition contraller P
Poszition controller with bwo P constants [with Ka)

Pozition controller PID [with K.a]

Fozition P and velocity FID contraller [T orgue]

Pazition P and velocity Pl contraller with Observer [Torque]
Two speed controller

== WC-Task 1-Image

Geschwindigkeiten:

LT Unbenannt - TwinCAT System Manager

File Edit Actions Wiews Options Help
DS E SR =2 M B avsddadn® | eqleres &l R
1§80 MC - Configuration Generall Seftings Parameter I Dynarnicsl Dnlinel Functionsl Eouplingl Eompensalionl

B 5¥STEM - Corfiguration

=1-[B1 MC-Task 1 SAF
[BI MC-Task 1 SvE
== NC-Task 1-Image Yelocities:
: 7] Tables Reference Yelocity 3000.0 mm/s
1 e Axes Maxirmurm Yelocity 3000.0 mmy's
- Manual Welocity (Fast) 30.0 mmys
Axis 1_Enc §

a—!] fis 1_Drive Manual Yelocity {Show) 5.0 mmys
by A 1_Crl Calibration Yelocity (towards plc cam) 30.0 mmys
' %T Inputs Calibration Yelocity {off plc cam}) 30.0 mmys

Beschleunigung und Ruck

i ,Unhenannt - TwinCAT System Manager

File Edit Actions VYiew Options Help

IDESE &R 8¢ HeasHE S8 <@ 2Qllesde€d ?

- Bl 5YSTEM - Configuration : ; : i i i
=1 BB MC - Configuration Generall Settlngsl Parameter  Dynamics | Dnllnel Functlonsl Coupllngl Compensatlonl
S NC-Task | SAF — {7 Indirect by Acceleration Time
MC-Task 1 SYE ) .
am WC-Task 1-Image Pl aimum Welocity (¥ max ) |3UUU mmes
-] Tables Acceleration Time: |2.EBEB? 3
-
= Deceleration Time: V¥ as above |2.EBEB? 3
= e smoaoth shiff
a | Axis l:Drive Acceleration Characteristic: JI
, ods 1t Dieceleration Characteristic: JI
&1 Inputs
- ] outputs alt): AN — M
BB PLC - Configuration wit): A Va P
BR Cam - Configuration
I/ - Configuration — = Diect
|-} 1j0 Devices ;
| == Device 2 {EtherCaT) Acceleration: I'I 500 mmes2
=} Devics 2-Image Deceleration: v as above I'I 500 mmes2
== Device 2-Image-Info
-1 Inputs Jerk: |225D mmds3
‘l Qukputs
§ InfoData Dovnload Uplzad I
G-I Drive 1 (3vi)
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Die Konfigurationen Aktiviert man, beim
Driicken auf den Wiirfel.

Danach kommen folgende drei Fragen.
Die erste mit Ja beantworten und die anderen
zwei Fragen mit OK beantworten.

Unten rechts erscheint ein Griin Hinterlegtes
Feld mit der Inschrift R Time 1%.

Unter I/O — Configuration -> 1/0 Device ->
Device 2 (EtherCAT) -> Drive 1, Registerkarte ->
CoE — Online das Objekt 6060 suchen und
Doppelklicken

Referenz Mode aktivieren (Objekt 6060 auf 6).
Der Referenz Mode muss nach einem Neustart
des Xenax® Servocontroller eingestellt werden.

7.3 Fahren Uber den System Manager

T Unbenannt - TwinCAT System Manager
File Edit Actions Wiew Options Help
& JI@’|§&.|

IDesd E2R ‘ER2md | o

TwinCAT System Manager E
\“\?/" Document is modifisd!

Generate mapping before ackivate configuration

Mein | Abbrechen |
TwinCAT System Manager E
\?r)' Activate Configuration

{0ld Configurations will be overvwritten!)

Abbrechen |

TwinCAT System Manager >

\?/" Restart TwinCAT System in Run Mode

oK I Abbrechen I

RTime 1

5 Unbenannt - TwinCAT System Manager
Fle Edit Actions Wiew Options Help

DEsH SR 108 Hhb (EHasrdatse(deqdes s £0?

) SYSTEM - Corfiguration
=8 N - Configuration
= [B1 NCTask 1 SAF
NC-Task 1 5V
% NC-Task 1-Image
{1 Tables
R Axes
- Axis 1
A PLC - Configuration
B Cam - Corfiguration
= 10 - Configuration
=5 1/0 Devices
5% Device 2 (EthercAT)
= Device 2-Image
%= Device 2-Image-Tnfo

Drive L (v}

Set ¥alue Dialog

General| EtherCAT | Process Data | Startup Cof - Oriine | nine |

Updale List I Auto Update [ Single Update [~ Show Dffine Data
Advanced [
Add to Statup, [Online Data Module 0D (4o Portk [0

Iniex [Name [Flags [ vake |
6040 Corralvord Fiw P 0:001F (31)
B041 Statsword RO P 010237 (567)
Tiods ston B/ 0
8061 Modes of Operalion Display AD ]
e84 Fosiion Actual Value ROF
6065 Folloning Erer Windor WP 0:00000000 (0}
8067 Posiion Window R P 0x0D0000AF (175)
&073 M Curert RWP 04014 (500)
8078 Curert AcualVaie ROP £
6078 Targel Posiion AW P
© 6OI:0 Sowars Postion Link aw 52¢
B8t Prolis Velociy AW P (00013640 (100000}

Hes: IDxDB Cancel

Boal: 0 | 1 |

0K I
_ Concel |

Hex Edit... |

Birary: IDB

Bit Size: 18 16 32 C 64007

—
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Unter NC- Configuration -> NC-Task 1 SAF ->
Axes -> Axis 1, Registerkarte Online, sollte die
linke Zahl (Position) oben Links schwarz
erscheinen.

Erscheint die Zahl (Position) grau,
Kommunikationsproblem zwischen Beckhoff
und Xenax tber EtherCAT.

Verbindungen, Speisung und Einstellungen
Prifen.

Unter Enabling, Set driicken, danach 6ffnet
sich dieses Fenster. Driicken Sie All. Das
Fenster schliesst sich wieder und der Motor
wird freigeschalten und fuhrt die Referenze
Fahrt aus.

Warten Sie bis die Achse wieder still steht.
Absolut Position der Achse auf TwinCAT
Ubernehmen, durch Reset (F8) driicken.

Cyclic Synchrones Position Mode aktivieren.
Wieder unter /O — Configuration -> 1/O Device
-> Device 2 (EtherCAT) -> Drive, Registerkarte -
> CoE — Online das Objekt 6060 suchen und
Doppelklicken

15

-, Unbenannt - TwinCAT System Manager

File Edit Actions View Options Help

IDEwE &G 8200 HA D avd @t e Bqdlesc st

Bl SYSTEM - Configuration
=18 nC - Corfiguration
£ [B1 NC-Task 1 5AF
E WC-Task 1 5¥8
iocdn NC-Task 1-Image
7] Tables
2 Axes
B LTI
am - Configuration
70 - Configuration
1jO Devices
% Device 2 {EtherCAT)
=} Device 2-Image
=} Device 2-Image-Info
- &gl Inputs
- g Outputs
§ InfaData
: 0] Drive 1 (i)
=168 Mappings
@i NC-Task 1 SAF - Device Z (EthercAT)

Genersl| Setlings | Parameter | Dynamics  Orine | Functions | Coupling | Compensation |

Ny -0.0020

etpaint Position:

Target Positior:

Set Enabling E

[~ Contraller
[~ FeedFw
[~ FeedBw

Owermide [%]:

Caticel |

ID—

Al

-, Unbenannt - TwInCAT System Manager

o
-0.0020
Lag Distance (min/mas):_[mm] Actual Velocy: [mm/s] Setpoint Velocity: _[mmds
0.0000 [0.000, 0.000] | [l | 0.0000
Override: %) Total / Cortral Qutput__[%] Enor
0oon0% | 000/ no0% | 0 [0x0)
Stalus [log) Status [phys.) Enabling
[~ Ready [¥ MOT Moving || [~ Coupled Mode [ Contioler  Set
I™ Calivated [~ MovingFw || I In Target Pos ™ FeadFuw
" Hssdob [~ MovingBw || I InPos. Rangs I~ Fes
Controller Ky-Factor [mmés/mm]

[mmés]

File Edt Actions Yiew Options Help

IDSdH S0 s BER(Mb Savdddasna dEqdlesdar

B 5vSTEM - Configuration
-8 WC - Configuration
i B NC-Task 1 5AF
: - [B1 MC-Task 1 SVB
~fa MC-Task 1-Image
7] Tables
B S Axes
5 L]
FLC - Configuration
Cam - Configuration
B 1/0 - Configuration
=58 1/0 Devices
| -7 Device 2 (EtherCAT)
i iadm Device 2-Image
i-<¥a Device 2-Image-Info
@ Inputs
§| outputs
InfoData
i - orive 1 Gy
[=§8 Mappings
&8 MC-Task 1 SAF - Device 2 (EtherCAT)

-, Unbenannt - TwinCAT System Manager

General | Settings | Parameter | Dynamics @niine | Functions | Coupling | Compensation |
Setpoint Position: ]
100.0530 33580
Lag Distance [min/max]; _[mm] Actual Velocil [mm/s] Setpoint Weloity: _[mms]
[ 0.0000 (0,004, 0.005) | 00000 | 0.0000
Dveride: %) Total / Contiol Output__[%] Enor
0000 % | 000/ 000% | 0 (001
Status (log] Status [phys.] Enabling—————
I¥ Ready [¥ NOT Moving || [~ Coupled Mode [¥ Cortroller  Set
™ Calbiated I~ MovingFw || I InTaraet Pos [¥ FeedFur
I~ Haslob [~ MovingBw || [~ InPos. Range [ FeedBuw
Controller Kv-Factor {mm/s/mm] Reference Velocily [mmés]
3000
Target Position: ) Target Yelocity: [mmes]
0 3 0
—— + | ++ ® [ —
F1 F2 F3 F4 Fg F9

Eile Edt Actions View COptions Help

DS@HSR [ PEES A Bavada atiadBqlwicen

B S¥STEM - Configuration
=18 nC - Configuration
(=B NC-Task 1 SAF
o[BI NC-Task 1 VB
- WC-Task 1-Image
[ Tables
£} 2 Axes
A Axis 1
B FLC - Configuration
Cam - Configuration
110 - Configuration
BB 1/0 Devices
=% Device 2 (EtherCaT)
todm Device 2-Image
=¥ Device 2-Image-Info
&1 Inputs
! Cutputs
§ InfoDats
H 8 Drive 1 (sviy
[=-&8 Mappings

e 4 ERE Paviicn 7 VR A AT

General | EtherCAT | Prosess Data| Statup CoE -Oniine | Onine |

Update List [~ AutoUpdate ¥ Single Update [~ Show Offline Data

Advanced [

Aocld b Shattup Online Data Module 0D [AoE Part: [0
Index [ Name [ Fiags [ Value

5000 RenaCommand AW 0400000000 (0]
+5001:0 Kenai Parameter (Read) Aw 518<
+ 50020 Kenai Parameter [w/ite) Aw »12¢
+ 50030 ena Parameter [Fread W) A 5 24<

6040 Contiolword AW P OW001F 31)

f Operation
f Operation

BOBS Fallowing Error Window
6067 Position Window
BO73 Max Current

Position Achual Value

Display

041637 [5637)
B

5

100053
0400000000 ()
0x000000&F [175]
0401F4 [500)



Cyclic synchronous position mode aktivieren
(Objekt 6060 auf 8).
Der Motor ist jetzt bereit zum Fahren.

Bei NC-Konfiguration -> NC-Task 1 SAF -> Achse
1, Registerkarte Funktionen, kann man unter
den Funktionen eine Bewegung Positiv,
Negativ, Reversing Sequence usw. auswahlen.
Parameter eintragen und Bewegung liber Start
ausldsen.

Rechts auf dem Bild, ist es so eingestellt das
der Motor zwischen Target Position 1 und
Target Position 2 verfahren.

Dies ist ein Funktionstest, um die
Kommunikation zwischen Beckhoff und Xenax®
Controller zu prifen.

TwinCAT PLC Control Starten
Programme \ TwinCAT System

Beispielprogramm ,,PLC_Demo_Xenax_Xvi.pro“
offnen
File \ Open

SPS Projekt kompilieren in PLC Control
Software, Menu: Projekt -> Ubersetzen
-> Kompilation muss 0 Fehler aufweisen!

Set Yalue Dialog
Dec; Iﬂ ok I
Hex: ID:-:DB Cancel |
Flaat: IB

|
Baoal: 1} | 1 |
Bimary: IEIS
Cq &g CHg 2O 4O 7

Hex Edit... |
|1_

Bit Size:

, Unbenannt - TwinCAT System Manager

File Edit Actions Wiew Options Help

DR EE] ) RS 068 = e v F &% @ %2Qesd @C

B 5VSTEM - Configuration 5
0 1 - Corfiguration General| Setings | Parameter | Dunamics | Online Functions | Coupling | Compensation |
E-[B1 NC-Task 1 SAF s
tpoint Posit
e s N 1001970 ==k
~=fm NC-Task 1-Image
] Tables i~ Extendsd Statt
(=S Axes Start Mode: Reversing Sequence Start
(= fixis 1 Target Position] 40 [l Ghap
fj :jz :—;fiie Target Velociy: i rmes]
Ta s 1_ctl Target Posiion 50 [romn]
g gvptulst Idi Time: 0.001 s Last Time: [s]
- utpets 0.00000
A PLC - Canfiguration
BE Cam - Configuration Raw Diive Dutput
-£ - Configuration Output Mode: m Start
=B 1O Devices —
| 57 Device 2 (EtherCAT) e 0 ] Step J
=} Device 2-Image Set Actual Position
<t Device 2-Image-Irfo |V|Ahsn\ule =l | Set | |
& Inputs
8L ouputs Set Target Posiion
$ InfoData hm:sumne JE2 B [ | |
1 MW Prive 1 iy

7.4 PLC Control, SPS Test Programm

= TwinCAT PLC Control - PLC_Demo_Xenax_Xvi.pro - [FB_Xena|

BE Fl= Edt Project Insert Extras Online Window Help

L Men
= Mew from template. ..
E Close:
Save
Save as...
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Save/Mail Archive...

Prink
Prinker Setup...

= TwinCAT PLC Control - (Untitled)* - [MAIN (PRG-FBD)]
!F\\e Edit | Project Insert Extras Online Window Help

== Build Chrl+F8
3=
ﬁ_—l Rebuid al
Clean all
a Fous Load downioad information...
FET |



SPS Projekt in System Manager einfligen,
Rechtsklick im System Manager auf PLC -
Configuration -> Append PLC Project...,
Programm auswahlen.

SPS Variablen mit NC verknipfen (Standard
Mapping von Beckhoff TCMC2.lib)

Diese Verknupfung mit dem Eingdngen, sowie
den Ausgangen erledigen.

N | L

7.5 SPS Projekt und System Manager
verknipfen

e Unbenannt - TwinCAT System Manager

File Edit Actions Wiew Options Help
IDFeH|EZ2E 2B A8 =)
- 5YSTEM - Corfiguration

BB NC - Corfiguration

L Append

3 Cam - Configurat J SRR

8 1o - configuratic B, paste Chrl+y

B Paste with Links Alk+CErl+4

General |

PLC Project...

e Unbenannt - TwinCAT System Manager

Fle Edt Actions View Options Help

Peed k| =R8ha|=

ga v & &

L 5%

@ e [BQlee e’ €R ?

B 5vSTEM - Corfiguration
B nC - Configuration

Wariable | Flags | Online |

IMAIN.beenax‘I Achze NcToPle

EI! PLC - Configuration
|-G Test Mame:
+ Test-Image Type:
Standard 1.
- T Inputs Group:
- E-%0 MAIN.Fhienaxl . Achse, McToFT | > ;
=l outputs B

(-] MAIN.Fbienaxl. Achse FI-Tol

[NCTORLC_sxiS_REF

l|npuls— Size:
N attach Yariable MAIN.fbXenax1.Achse.NcToPlc {Input}

|128.D

BB Cam - Configuration
L} - Configuration

2.

i~ Show Yarables
& Unused
7 Used and unused
I Exclude disabled
¥ Exclude other Devices
[V Exclude same Image
¥ Show Tooltips

LCT_TOPLCA [1

ML - Canfiguration

1_FromPlc IE 0.0,

7~ Shaw Varigbles
i Unuzed
" Used and unused
[ Exclude disabled

 Show Varable Types—
™ Matching Type
[V Matching Size

STALICT FAOMPLE [¥ Exohade other Devices ™ &l Types
¥ Exclude same Image ™ Aray Mode
[¥ Show Toolips
r~ Offeets

~ Show Variable Types
I~ Matching Type
[V Matching Size

[T Continuous
" Shaw Dialog

I & Types ~Variable Name
| Ay bode
[ Hand cver
~ Offsets I™ | Tiake aver
[ Continuous
I™ Shaw Dialag | Cafi | k. I

[~ Vanable Mame
[~ Hand over
= Take over
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7.6 SPS Projekt starten

TwinCAT System Manager speichern und in
. File Edit Acti Wi Opti Hel
Run Modus setzen (mit dem hellblauen fe = Aclons YEW Cptens TER

IR AR

| e |
os v [l | 5
BB 5vSTEM - Configuration

| 1 - Configuration | Waniable | Flags | OnlifActivate configuration

Waiirfelsymbol)

TwinCAT System Manager E

Ja P | Document is modified!
\-‘/ Generate mapping before activate configuration

Ja I Mein | Abbrechen |
TwinCAT System Manager E

P | acivate Configuration
‘() {0ld Configurations will be overwritken!)

OK

Vo,

(a]4 I abbrechen |
OK TwinCAT System Manager

\:;';j Restart TwinCAT System in Fun Mode

oK I abbrechen |

Unten rechts wechselt es wieder in den
Echtzeit Modus.

RTime 1°

-2 TwinCAT PLC Control - PLC_Demo_Xenax_Xvi.pro* - [MAIN (PRG-FBD}]
!File Edit Project Insert Extras | Online Window Help

- i e "
SPS Projekt starten in PLC Control Software B|=|d| B|@]0d]s| 2Nk
Menu: Online ->Login Pous e
§[E] FE_enay_vi_Dema [FE) Run F5
i FB_enas therCATReference - S5tan Shift+FE
5] e Reset
Reset All
Toagls Breakpoint o
Breskpoint Dislog
Step oyer FL0
Ja
\_‘{) Mo program on the controller! Download the new program?

Mein | Abbrechen |

. . = TWinCAT PLC Control - PLC_Demo_Xenax_Xvi.pro™ - [MAIN (FRG-FBD}]
M enu: Onllne > Start ! File Edit Project Insert Extras | Online ‘Window Help

28| B@edaE il

Lagout F12
I POUs Dowrload
FB_Xenax_%vi_Dema [FB) Run F5
: e erCATReference (5500 shif+Fa
[ ik (PRG) Reset
Reset all
Toogle Breakpoint F2
Ereakpoint Dialog
Step over F10
Stepin F&
. . . . = TwinCAT PLC Control - Test, # _ [MAIN (PRG-FBD
Der Motor wird jetzt eingeschalten, macht eine £ TwnCAT PLC Control - Pestpror [MAIN (PReFaD)]
! File Edit Project Insert Extras | Online “Window Help
Referenz Fahrt und fahrt auf Position1 und = i
Bl=|E| BleedesE i
. ape Logouk Fiz
macht dann eine Repeat Reverse von Position2
El FOUs Download

zu Position 1 bis das Programm mit Menu:

. FEB_Test_xenax [FB] Rum F&
FB_*enasE therCAT Reference [F Shift+Fg

Online -> Stop angehalten wird.

Reset
Reset Al
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Xenax mit Motor, Strom und EtherCAT
verbinden.

System Manager I/O — Configuration -> I/0
Device -> Device 2 (EtherCAT) -> Drive 1

Markieren, rechts klicken Export Box....

Speicherort und Namen Vergeben.

/O — Configuration -> I/0 Device -> Device 2
(EtherCAT) markieren, rechts klicken Import
Box... .

Den Speicherort 6ffnen und exportierte Achse
markieren und einfiigen.

No

Der Untere Drive 1, anklicken und unter
Allgemein Namen verdandern z.B. Drive 2.

7.7 Weiteren Xenax hinzufligen

19

Bl =vsTEM - Configuration

T8 1uC - Configuration

+ BB PLC - Configuration

.. Y58 Cam - Configuration

140 - Configuration

£ B 1O Devices

=¥ Device 2 (FtherCAT)

== Device 2-Image
== Device 2-Image-Info

Gl Inputs

@l outputs

§ InfoData

General

‘“ Append Box...
Append Module,

&8 Mappings

& Insert Box Before. .,
¥ Delete Box...

" Import Box Before...

& cut Chrhs
Copy Ctr+C
B easte Chrl+y
B2 Paste withLinks  Alb+-Chrl+y,
X Disabled
B 3*STEM - Configuration 5
| 1C - Confiquration =
PLC - Configuration
B8 Cam - Configuration Nar
=8 /o - Configuration Tup
=8 1/0 Devices
5= ©--
=] S Append Box...
+1
| ¥ Delete Device
E R

[#

$ {E} online Reset
'
&8 Mapping

2 Gniine Reload (Gonfig Mode orly)
Cnline Delete (Config Mads anly)

Bl Export Device...

=g 1ro

%, Sean Boxes, ..

TwinCAT System Manager

\?‘) Reconnect imported links

" Mein “

| Ja

; Unbenannt - TwinCAT System Manager
File Edt Actions View Options Hslp

D@ &2 B8 M3 =y dh
B 5vSTEM - Configuration
HC - Configuration
LC - Configuration
8 Cam - Configuration
= 1jo - Configuration
=) B 1jO Devices
5= Devics 2 (EtherCAT)
=% Device 2-Image
=} Device 2-Imags-Info
@t Inputs
$! outputs
§ InfoDats
6] rive 1 (xvid
0 Drive 2 (vi)

General | EtherCAT | Process Datal Startt

Diive 2 [Fv)
Type [XENAX Xvi 75vE

Comment:

I ame:

™ Disabled

o



Unter NC-Configuration -> NC-Task 1 SAF -> e e s e L e

;File Edi Actions View Options Help

Axes -> Axis 1 rechts klicken, Export Axis... . ([ DEEFHEE0 %BE S A
B 5vSTEM - Configuration
= BB NC - Configuration
. ~Task
Speicherort und Name vergeben i e 1 e
== NC-Task 1-Image
{77 Tables
E-a Axes
]
B PLC - Cor P Delete Axis...
Cam - Cc
] To - cor [ Import Axis.
= o BE

&8 Mapr Insert Additional Control Loop

Insert Additional Encoder
Insert Additional Controllsr
Insert Additional Drive

Append Object(s)...

§d* Change Id...
Change Group Id...

> Disabled

Unter NC-Configuration -> NC-Task 1 SAF ->

File Edit Actions View Options Help

Axes rechts klicken, Import Axis NECEIEREEEE
B 5vsTEM - Configuration
(=88 MC - Configuration
Ablageort auswihlen und einfiigen. e
== NC-Task 1-Imags
{7 Tables
5
E"_H_ = Ba Append fxis...
E P Ccunﬂ:fgt B Export Channel...
= 1o - Configu g
B8 1j0 Devic
&E Mappings T Change 14,

TwinCAT System Manager -

Bei der Frage ,Sollen Verknupfungen des \“E/ Fizzanmeg: npatedlile
Importieren Items wieder hergestellt werden”
Nein klicken. [ ]| wen [l

Achse 2 Markieren, Registerkarte Settings,

. ;| File Edit Actions View Gptions Help
Verknupfen mit... D@ (&8 2RR|#a o asdaanse s =2qQ8«sd en?
-l SYSTEM - Configuration
=880 wC - Configuration

General Setings | Parameter | Dynarics | Online | Functions | Couping | Compensation |

E-{B1 NC-Task 1 SAF i i
-[B1 NC-Task 1 VB | Lirk To fal Types) ' [Drive 2 i)
=§= NC-Task 1-Image 2
1 Tables Ais Type | CéNapen DSA02 [e.q. EtherCAT CoE Drive, AX2wux-B1+0/B510] |
- Aves

Fostion: | ym I~ Modulo

s 1
:Ai:zz Urit e - "Dlsp\ay[Dnu

-8 PLC - Configuration

Select I/0 Box/Terminal

Drive 2 Auswiahlen und OK klicken.

Type [ Name [ Comment

# Unused oK

i
Ll Cancel
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#.= TwinCAT PLC Control - PLC_Demo_Xenax_Xvi.pro® - [MAIN (PRG-FBD)]
!Fi\e Edit Project Insert Extras ©nlne ‘Window Help

PLC Programm anpassen B ENE e A e e e e

=0 Q001 |PROGRARM AIN
. . . . & 0002[+'AR
Main(PRG) -> Bei den Variablen einen 2 Xenax +4[E] FB_enas_5vi Dema [F9) (000  fhenox] - FB_Xenax_¥i_Dama;
. . . FB_¥ EtherCATRef; FE aoo4| hi 2 FB_¥i Hui_D X
einrichten, foXenax2: FB_Xenax_Xvi_Demo. : _ .B (AT Reference (FE] 009 renese  FB_enan s Demo
[ [N
an01
fhxenax]
FB_*enax_¥vi_Demo |
448IPos1
100-rPos2
. 100-{rSpeed
Unten ein neues Netzwerk danach erstellen. r=pee
Cut Chrl+3
Copy ChrC
Paste Chrl+y
Delete Del
Metwork (before)

Symbol Baustein klicken.

AND ersetzen durch FB_Xenax_Xvi_Demo.
Fragezeichen ersetzen durch foXenax2
Den Eingdngen einen Wert geben.

=]
=
=

FROGRAM MAIN
VAR

=]
=
=
=

=]
=
=
tar)

foxenax] : FB_Xenax_<vi_Demo;
fhixenax? | FB_Xenax_*vi_Demo;
END_wAR

4

=]
=
=
£

=]
=
=
I}

:

oot
fh¥enax]
FB_xenax_xwvi_Demo
4.9-IrPasl
100IPosz
100-{rSpeed

00z
foxenmx?
FB_*enax_»wi_Demo

10+IrPosl
200IrPas2

E0IrSpeed

-2 TwinCAT PLC Control - PLC_Dema_Xenax_Xvi.pro® - [MAIN (PRG-FBD)]

Und unter PrOJECt —> BUIId BB Fie Edt | project Insert Extras Online Window Help
Eﬂtj 100 % J

Rebuid all

S Cenal M MAIN
Load download information. .
1 FB_¥enax_xvi_Demo:
Ohject ¥ haw? : FB_Xenax_xvi_Demo;
Project database (3]
Options. .,
Translate inko other languages
fhienax]
Document. .. | <enax_xvi_Demo
Export... 1
Import... 2
Merge. .. ged
Compare. ..
Project Infa...
Global Search. .. Al fhXenax?
Global Replace... Henax_Xvi_Dema
Yiew Instance. . 1 ;
Show Call Trae 2
Show Cross Reference, . cuiearec 2D
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TwinCAT System Manager -> PLC-
Configurationen -> Rescan Project

Unter NC-Configuration -> NC-Task 1 SAF ->

Axes -> Axis 2 -> Inputs -> Axis 1_FromPIc

klicken

Verknipfung mit fbXenax2 machen

Dasselbe flr die Outputs von der Achse 2

verknupfen.

Dieser Vorgang kann fiir die Anzahl zu
verwendeten Xenax® Controller
vorgenommen werden.

TwinCAT System Manager speichern und in

Run Modus setzen (mit dem hellblauen

Waiirfelsymbol)

1, test - TWINCAT System Manager

File Edit Actions Yiew Options Help
EErIEEIEEEAT

B Sv=TEM - Configuration
BB nC - Configuration

o (| —
g8 Mspr  Change Project Paths...

¥ cut Chrl+3
Copy Ctrke

Waisble | Fags | rie |

Name: Jeues 1_FromPle

[NCARLESTRUCT_FROMFLC3

Tope:

o fireuts See: (ED

f a1 prive
s 0o
& 1purs

Ca‘\ Emfwlatm

PLC Dm‘qﬂah[n
= 1/0- Corfiguration o T, e
= B 10 Devices S ,':, Sardad f_n.y«v.m?nhTm—
& &8 Mappings PRY i = :anm; ;m:z
¥ Maichig Sze

I alTypes

iy best - TWINCAT System Manager

File Edit Actions “iew Ophions Help

| 0

ﬁn|§@.|éﬁ-

~ |

i L 2% 0 @ || B Qe

r Bl ne e Fi webiee

Ja

OK

OK

| General | Boot Settings |

TwinCAT System Manager E
\‘t?/" Dacument is rmodified!

Generate mapping befare activate configuration

Mein | Abbrechen |

TwinCAT System Manager ﬂ
\.“‘:) Ackivate Configuration

(2ld Configurations will be overwritken!)

oK I Abbrechen |

TwinCAT System Manager

\:;:’) Restart TwinCAT System in Run Mode

Abbrechen |




Unten rechts wechselt es wieder in den Real
Time Modus.

SPS Projekt starten in PLC Control Software
Menu Online ->Einloggen

Ja

Menu Online -> Start

Die Motoren werden jetzt eingeschalten,
machen beide eine Referenz Fahrt. Beide
fahren jetzt unabhéngig voneinander auf deren
Position 1 und danach Position 2 an. Dies
machen sie solange bis das Programm mit
Menu Online -> Stop angehalten wird.

~ZTwinCAT PLC Control - Test.pro® - [MAIN (PRG-FBD)]

ile  Edit Project Insert Extras | Opline Window Help

& o Fi1 +
3|=z(= oo (2= I
ﬁl—l—l & =5 Logout Fiz J_—
2 POUs Donload
FB_Test_Xenax [FB) R, F&
FE_#enaxEtheiCAT Refersnce F Stop Shift+Fa
Pl AN [PRE] Reset
Reset all
Temmln Dvmmlommimk = —
TwinCAT PLC Control

\“.:) Mo program on the controller! Download the new program?

Ja I Mein | &bbrechen |
= TwinCAT PLC Control - Test.pro* - [MAIN (PRG-FBD}]

!F\Ie Edit Project Insert Extras | Online ‘Window Help

Ble|E] BlSledrisE A

Logout:

A PaUs Dovinoad
FBE_Test_xenax [FB] Run F5
(2] FB_MenaEtherCATReference (F Stop Shift-+F&

@ I G] Reset

Reset Al

Toggle Breakpoint: F9
Breakpoint Dialog
Step over: FLO

T
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8 Hinweise zu EtherCAT mit Xenax®

8.1 Controlword object 0x6040

Bit 0 switch on

Bit 1 enable voltage

Bit 2 quick stop (switch off power)
Bit 3 enable operation

Reference start (Reference mode)
Bit 4 Move to new Position (Profile position mode)
Start moving (Cyclic synchronous position mode)
Bit 5 not used
(Profile position mode)

Bit 6 0: Absolute Position

1: Relative Distance
Bit 7 fault reset
Bit 8 halt (usable in motion only)
Bit 9 operation mode-specific
Bit 10 reserved
Bit 11-15 manufacturer-specific

8.2 Statusword object 0x6041

Bit O ready to switch on

Bit 1 switched on

Bit 2 operation enabled

Bit 3 fault

Bit 4 voltage enabled

Bit 5 quick stop

Bit 6 switch on disabled

Bit 7 warning

Bit 8 manufacturer-specific

Bit 9 remote

Bit 10 target position reached

Bit 11* Soft-Limit position reached
Reference achieved (Reference mode)

. Acknowledge of moving to target position (Profile Pos

Bit 12
Mode)
Target position (Cyclic Synchronous Profile Position Mode)
Reference error (Reference mode)

Bit 13 Following position error (Profile Position Mode)
Cyclic Synchronous Profile Position Mode)

Bit 14-15 manufacturer-specific

* Currently not implemented, reserved for future.
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8.3 Prozess Status Register object 0x2006

Das Prozess Status Register ist ein
herstellerspezifisches Objekt 0x2006 von Jenny
Science und enthalt Xenax spezifische,
binarcodierte Informationen zur Laufzeit.

Definition

BitO  Error
Bit1 Reference
Bit2 In Motion
Bit3  In Position (within target position window)
Bit4  End of Program
Bit5 Currently not implemented, reserved for future.
Bit6  Currently not implemented, reserved for future.
Bit 7  Currently not implemented, reserved for future.
Bit 8 Inverter voltage present
Bit9  End of gantry Init
Bit 10  Hardware Limit Switch Left reached
Bit 11  Hardware Limit Switch Right reached
Bit12  Emergency Exit, remain power on
Bit 13  Emergency Exit, power off
Bit 14  Float sensing process is running
Bit 15-28  unused
Bit 29-31  Reserved

8.4 CANopen over EtherCAT
Die CANopen Objektliste sowie vordefinierten
Prozessdaten-Objekte (PDO) sind in der
Beschreibungsdatei Xenax.xml enthalten und
werden auch in lesbarer Form durch das File
Xenax.html auf der mitgelieferten CD unter
XENAX_Xvi_Servo_Controller /
XENAX_Xvi_EtherCAT
zur Verfligung gestellt.

8.5 Firmware Update
Ein allfalliges Firmware Update nach der
Auslieferung der XENAX' Xvi Servocontroller
umfasst die Aktualisierung folgender Dateien:

Firmware File Xv75V8_Vx.xxx.mot

WebMotion File WebMotion_V.x.xx.Ixi
EtherCAT File ethercat_application_x.xx.flash
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Firmware

Auswahlen der Firmware Uiber das Explorer
Fenster via Mausklick (*.mot).

Der Download wird automatisch ausgefiihrt und
nach der Installation sind alle Funktionen sofort
verflgbar.

Empfohlener Ablauf des Firmware Download:

- Applikation speichern unter Save -> save to file
- Nach Moglichkeit sollten PLC-Stecker und
Busmodul- Anschluss entfernt werden.

- Wir empfehlen den Firmware Download direkt
von einem PC via Punkt-Punkt Verbindung und
nicht Gber einen Switch vorzunehmen.

- Nach Abschluss im Menu move axis -> by
command line den Befehl RES (Reset) eingeben.
- Applikation wieder laden unter Open -> from File
und im Controller speichern Save-> to Xenax

WebMotion
Mit Tool ,Devicelnstaller”, siehe Dokument
,Update_WebMotion_D.pdf"

Protokoll
Datei xx_application.flash auswahlen und laden

Die Achsen laufen im EtherCAT Betrieb sehr rauh

Der Parameter PCT (PDO Cycle Time) im Xenax®
Servocontroller stimmt nicht mit der PDO
Zykluszeit des Beckhoff Systems iberein und muss
entsprechend angepasst werden.

PCT wird in der Einheit [us] definiert. Siehe Kapitel
,Parametrierung XENAX' Servocontroller”

Ist der XENAX™ Xvi75V8 Servocontroller

in einer Beckhoff Systemkonfiguration ein
Standardgerdt und kénnte auch in einer anderen
Steuerung eingesetzt werden?

Zum Betrieb des XENAX Xvi 75V8 Servocontroller
zusammen mit einer Beckhoff IPC Steuerung ist
das optionale EtherCAT Busmodul notwendig. Das
Gerat kann auch mit einem anderen EtherCAT
Master, z.B. MC464 von Triomotion betrieben
werden.

9 Haufig gestellte Fragen (FAQ)
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vorbehalten. Dieses Dokument darf ohne
vorherige Zustimmung von Jenny Science AG
weder vollstandig noch in Auszigen
fotokopiert, vervielfaltigt oder Ubersetzt
werden.

Die Fa Jenny Science AG libernimmt weder
Garantie noch irgendeine Haftung fiir Folgen,

die auf fehlerhafte Angaben zuriickgehen.

Anderungen dieser Anleitung sind vorbehalten.

Jenny Science AG
Sandblatte 7a
CH-6026 Rain

Tel +41 (0) 41 455 44 55
Fax +41 (0) 41 455 44 50

www.jennyscience.ch
info@jennyscience.ch

© Copyright Jenny Science AG 2012

Hinweise

27



