=

Architektur, Beratung und Entwicklung
mit TwinCAT 3.1

Steuerung und Regelung in den Bereichen
Energieerzeugung und Metallbearbeitung
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Energieerzeugung - Erneuerbare Energie

Kerntatigkeit dieses Projekts bestand in der Erstellung der
Architektur, im Softwaredesign und in der Programmierung eines
verteilten, hochverfiigbaren Systems mit TwinCAT 3 (3.1) und
Microsoft .NET 4.5 mit WCF Diensten.
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Die Anlagen des Kunden werden zur Stromerzeugung im Bereich
erneuerbarer Energien eingesetzt. Ein hoher Grad an Skalierbarkeit des
Systems war ebenso in den Anforderungen definiert wie eine 3D WPF
Bedienoberflache zur effektiven Fehlersuche.

Den Echtzeitkern des Systems
stellen eine oder mehrere Beckhoff
TwinCAT 3.1 Laufzeiten dar.

Durch einen hohen Grad an
Objektorientierung wurde ein
erweiterbares, wartbares und
offenes System als Basis flir das
gesamte System geschaffen.
Vererbung, Interfaces, Methoden
usw. wurden im richtigen AusmaiB
angewendet und so eine homogene,
transparente Anwendung
geschaffen.

EtherCAT stellt als Anbindung zur
Hardwareebene ein performantes
und leistungsfahiges Netzwerk zur
Verfigung.

Ubergeordnet lduft die Koordination des gesamten Systems iber WCF
Dienste, bis hin zur 3D Visualisierung in WPF.

Der Zugriff auf die SPS Daten in TC3.1 wurde Uber die RMTH
AdsTwinCAT3.dll parallelisiert und gekapselt. So konnte ein schneller
Datenzugriff auf die SPS Daten realisiert werden.

Eingesetzte Technologien:
TwinCAT 3.1, C#.NET 4.5, MySQL, WCF, WPF (inkl. 3D-Modelle)
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Serienmaschinen im Bereich Metallbearbeitung
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Die Kerntatigkeit im Projekt lag anfangs in der Beratung des
Kunden Bezug nehmend Erstellung von Architektur und
Softwaredesign unter Verwendung von TwinCAT 3.1.

Im zweiten Schritt folgte die Programmierung und
Inbetriebnahme des Echtzeitkerns der Maschine anhand des zuvor
erstellten Designs.

Die Serienmaschinen des Kunden werden in der Metallbearbeitung
eingesetzt und stellen einen Auszug an Anforderungen quer durch die
Automatisierungstechnik dar.

Angefangen bei Antriebstechnik auf hdéchstem Niveau (Safety Option,
Fliegende Sage, Drehmomentregelung, Reduktion von Schwingungen),
Uber TwinSAFE als Sicherheitssteuerung bis hin zur Konnektivitat zu
Fremdsystemen wurden in TC3.1 alle Anforderungen umgesetzt.
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Zu erwahnen ist, dass der in TC3 integrierte Safety-Editor gegenlber der
Projektierungsoberflache in TC2 eine sehr gute Ubersicht bietet.

Den Kern des Systems stellt die TwinCAT 3.1
Echtzeit inkl. Antriebstechnik dar. Als

Herausforderung stellte sich die
Hardwareunabhangigkeit des Systems mit

| Sumpenas speziellen Funktionen heraus. Es musste
o P = moglich sein, Antriebshardware auf z.B.
L] et L] e Lenze oder Siemens umzustellen, ohne

[ sortimit- < | o = [___] Softlimit + - ) A
Anderungen in der Software durchfliihren zu

mussen. Da fur die Bearbeitung eine schnelle
Regelung der Antriebstechnik erforderlich
war, wurde auf die TwinCAT NC gesetzt.
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[] wusrcatonox  [] seamexox Ein Softwaredesign mittels UML stellte die
P = Basis fur die  Implementierung in
e [ ] e Zusammenarbeit mit dem Kunden dar.

Eingesetzte Technologien:
TwinCAT 3.1, TwinSAFE, AX5000, Servomotoren von Beckhoff/Siemens  /emm<ri
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Weitere Informationen und screenshots

FB_Z5upport [Online] > KeliqlelITo]

TwinCAT_Device.MainControl.MainControl.fbAbstractMachine.fbZSupport

Expression Type Value
® "4 fbz2AxisDriver
+ " stRotruct

= "™ stLubrication

Prepared value
FB_TorqueAxisDriver

ST_Z5uppert

ST_Lubrication

Comment
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= & stacual ST_LubricationActual
# bLubricationOk BOOL ‘;‘
= @ stSettings ST_LubricationSettings I
# bSystemstart BOOL
 bTimeBased BOOL s
SUPER"{) ;
MotionControl () ;

s
iexsTorqueMirror] 25 ] <> niiexcTorquel 23 )
‘THEN

- nliexcTorqueTH
o

IF rTrigTorqueChange. ()
nNextTorqueMirror[ 20 ]
fChangeTime[ 041 ] == 0;
nLastSetTorque[ @ ] := nSetTorque[ 20|
nDeltaTorque[ 20 ] := nNextTorque[ 20 | - nSetTorque[ 20

END_IF

//torqu: adjust fTor i
IF ChangeTime[ @i ] < T ingl @i ] TEENW
fChangeTime[ 011 J:=fChangeTime[ 011 ] + fCurrenctCycleTime[ oo |

nSecTorque[ 20 J:=nlastSecTorgue @ | + LREAL TO INT{{(fChangeTime[ 011  JfT

[s] --> ris:

ingl 831 ) * nDeltaTorque[ 20 ) :

—nlextTorquel 2

f£p72RxisDriver. SerTorque (nTorque :=nSetTorque[ 20

case of move command

AND ABS (nNextTorque[ 20 |} > 0 THEN

feedback (delay m

= fbZlAxisDriver.MoveTo( fMovFosition] [ |, fMovSpeed| [ | fMovAcceleration ] | fMovder] ] 1

1 bMovePrmChanged

Bildbeschreibung: Online-View in TC3

IF(ABS (£bZ2AxisDriver.fTorquel 0 ¥10) > (ABS(nNextTorque[ 20 ]} * stRdxStruct.Const.TorqueValidation[ 08 | OR GVL.bSimulationMode[jENEN) THEN
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Bildbeschreibung: Aufzeichnung mit Scope-View

Wir haben Ihr Interesse geweckt? Sprechen Sie uns an.
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