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1. Erste Schritte mit dem AX5000
Zur einfachen Inbetriebnahme der Servo-Verstärker AX5000 ist das Inbetriebnahmetool „Drive Manager“ (min. V1.0.0.125) in den TwinCAT System Manager integriert. Hierdurch können vorhandene und vertraute Werkzeuge, wie z.B. das Oszilloskop, verwendet werden und es ist nicht erforderlich, nach dem Optimieren der Achsen in einem separaten Tool ein Feintuning in TwinCAT vorzunehmen.
1.1 Einbinden von Achsen
Voraussetzungen:

· TwinCat (min. V2.10 Rev 1330)

· DriveManager (min. V1.0.0.125)

· Steuerspannung: 24 VDC 

· EtherCAT-Verbindung zur Masterkarte 

· TwinCAT im Config Mode 
Zuerst wird der Bus nach angeschlossenen EtherCAT-Teilnehmern gescannt:
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Wählen Sie die EtherCAT-Interface-Karte aus
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Suchen Sie nach angeschlossenen Teilnehmern (Scan for boxes):

Die Aufforderung "Activate Free Run" bestätigen Sie mit NO.
Werden EtherCAT Achsen gefunden, erscheint die Frage, ob Sie die Achsen in TwinCAT NC verknüpfen möchten. Bestätigen Sie das mit Ja.
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Dabei werden unter NC-Konfiguration die Achsen automatisch eingebunden. Nun müssen die Achsen noch konfiguriert werden.

1.2 Achsparameter einstellen

Als passenden Achsentyp für den AX5000 sollte „SERCOS Drive“ eingestellt werden.
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Gehen Sie über den Reiter E/A-Konfiguration auf das neu hinzugefügte Gerät und klicken Sie auf den Configuration-Reiter. Darin sind alle Einstellungen bezüglich des AX5000 hinterlegt. Des Weiteren beinhaltet dieser Reiter alle erforderlichen Daten, Parameter und Hilfsmittel zur Einrichtung und Inbetriebnahme einer Servo-Achse.
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Der Menübaum (einschaltbar über [image: image7.png]


) unterscheidet 
zwischen Gerätedaten und Achsdaten.

Bei Mehrachs-Geräten (in unserem Fall der  AX5206) werden die Achsdaten als Kanal A und Kanal B bezeichnet.
1.2.1 Device 

Device Info: Dort können allgemeine Informationen wie Firmwareinfo und Hardwareinfo abgerufen werden. 

Power Management: Dort wird eine Einspeisespannung des Servos eingestellt, in unserem Fall „400V 3-phasig“. Der interne Bremswiderstand ist aktiviert.
Display: Dort kann eingestellt werden, welche Information auf dem Display während des Betriebs angezeigt wird. Es können zwei Informationen gleichzeitig angezeigt werden.
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1.2.2 Channel A/B
In diesem Bereich werden die achs-spezifischen Parameter und Daten eingestellt.
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1.2.2.1 Motoren und Feedback Konfiguration
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Durch Klicken auf das Symbol Motor/Feedback gelangen Sie in den Motorkonfigurationsbereich. Darin werden der Motor und das entsprechende Feedbacksystem aus der Datenbank gewählt.
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 Sollte der angeschlossene Motor ein Beckhoff-Motor sein, können die entsprechenden Parameter durch „Scan motor und Feedback 1“ übernommen werden. 
Ist der angeschlossene Motor ein Fremdmotor, dann müssen die Daten durch manuelle Wahl des entsprechenden Motors aus der Motorendatenbank übernommen werden.
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Durch Anklicken des Motorsymbols öffnen Sie die Motorendatenbank.
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Sollte der passende Motor in dieser  Motorenliste nicht verfügbar sein, so muss er über eine entsprechende Motoren-XML-Datei zuerst manuell hinzugefügt werden.

Diese XML-Datei enthält die spezifischen Motoren und Feedback-Daten. Diese bekommen Sie entweder von der Firma Beckhoff, nachdem der betreffende Motor ein gemessen wurde oder sie müssen Sie selber schreiben/editieren.
(Siehe  A1 Fremdmotor / Fremd-Feedbacksystem zur Datenbank hinzufügen)
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Auch ein fremdes Feedback-System muss manuell gewählt werden. Dies geschieht über Drücken des „Feedback 1“ –Symbols. Dabei öffnet sich wie oben wieder eine Datenbank, in der das entsprechende Feedback-System ausgewählt werden kann.

Sollte das Feedback-System nicht in der Datenbank zu finden sein, gilt gleiches Vorgehen wie bei der Motorauswahl. 
(Siehe  A1 Fremdmotor / Fremd-Feedbacksystem zur Datenbank hinzufügen)
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Nachdem der entsprechende Motor ausgewählt wurde, können die übernommen Parameter für Motor und Feedback-System durch Klicken der Buttons „XXX Parameters“ betrachtet werden.
 

Im Falle des ProCK-Kickers wird der Rotationsmotor durch Scannen eingebunden und der Copley Linearmotor durch manuelle Auswahl des Motors „/Synchrone Motoren/Copley/STA2504“.
Das Feedback-System sollte dann automatisch übernommen werden.
1.2.3 Geänderte Parameter übernehmen

Um alle geänderten Parameter in die Konfiguration zu übernehmen, müssen diese in der Startup-Liste akzeptiert werden.

In der Startup-Liste finden Sie im oberen Bereich alle Parameter / IDNs, die als default vorhanden sind und evtl. schon geändert wurden.
Im unteren Bereich finden Sie alle weiteren Parameter, die durch den TC Drive Manager aufgerufen bzw. geändert wurden. Fügen Sie diese Parameter mit Accept All  in die Startup-Liste ein und schließen Sie anschließend das Fenster mit OK.
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Dieses Vorgehen ist für alle weiteren Achsen zu wiederholen.
1.3 Achsen konfigurieren

Über den Reiter „Global“ ist noch die maximal zulässige Geschwindigkeit der Achse einzugeben: Dieser Wert kann auch als Reference Velocitiy übernommen werden. Des Weiteren können noch die maximale Geschwindigkeit beim Handbetreib vorgewählt werden.
Auch z.B. Software-Endschalter werden über diesen Reiter eingestellt.
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Zu einer ersten manuellen Betriebsmöglichkeit gibt es den ONLINE-Reiter. Dort können die Achsen manuell angesteuert werden. Durch Setzen der Reglerfreigabe, der Vorschubrichtung und des Overrides auf z.B. 100% ist die Achse nun betriebsbereit und kann durch die Tasten F1-F9 bedient werden.
 A1 Fremdmotor / Fremd-Feedbacksystem zur Datenbank hinzufügen
Beenden Sie den TwinCat Systemmanager.

Kopieren Sie die XML-Datei des Motors in folgendes Verzeichnis:

C:\TwinCAT\Io\TcDriveManager\MotorPool

Sollten Sie ein Feddback-System einsetzen, dass noch nicht in der Datenbank hinterlegt ist, so müssen Sie auch dieses zuerst manuell hinzufügen.

Die Datei „Beckhoff Supported Feedbacks.xml” beinhaltet alle in der Datenbank verfügbaren Feedback-Systeme. Diese sollten Sie in der aktuellen Version (mit dem neuen gewünschten Feedback-System) ebenfalls in das oben genannte Verzeichnis kopieren. Diese Datei sollten Sie von der Firma Beckhoff ordern.

Danach können Sie den TwinCat Sytsemmanager wieder starten.

A2 Einbinden der Safety-Card AX5801
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Um die Safety-Card einzubinden muss die Configuration des AX5000 geöffnet werden.

Dort kann dann unter „Parameter List“ im Channel A bzw. Channel B die Safety-Card wie unten zu sehen aktiviert werden. Um diese Änderung zu übernehmen, kann mir dem Button „Download“ die Konfiguaration aktiviert werden.
ACHTUNG: Änderungen sind aber nur im INIT / PreOP-Modus möglich. 
A3 Konfiguration der I/O-Schnittstelle des AX5000

Den I/O-Signalen des AX5000 können gewisse Funktionen / Aktionen zugeordnet werden. 

Im Falle des Tischkickers sind eine Freigabe des Servos und der Referenzinitiator bzw. Endschalter für den Linearmotor an den AX5000 angeschlossen.

Um diese Funktionen zu realisieren, muss der jeweilige Eingangspin mit der gewünschten Funktion verknüpft werden. Unter Axis Management können diese Einstellungen vorgenommen werden.

Auf dem unteren Bild sind verschiedene Belegungsmöglichkeiten zu sehen:

Über den Eintrag Input Number kann der benötigte Digital Eingang gewählt werden. Abschließend müssen die geänderten Parameter mit Hilfe der Startup-List übernommen werden. (siehe 1.2.3 Geänderte Parameter übernehmen

 REF _Ref217490725 \h 
1.2.3 Geänderte Parameter übernehmen)

A3.1 I/O Einstellmöglichkeiten
A3.1.1 Endschalterüberwachung
Erzeugt ein Antrieb eine translatorische Bewegung, so ergibt sich in der Regel eine endliche Verfahrstrecke. Um die mechanischen Endlagen schützen zu können, müssen in einer Entfernung s zu den Endlagen die begrenzenden Schalter montiert werden. Wird einer der Schalter betätigt, so fährt der Servo-Regler mit der Notrampe (S-0-0372) den Antrieb auf Geschwindigkeit 0 runter.

Der Schalter hat im AX5000 folgende Eigenschaften:

	Konfiguartion des Endschalters (P-0-0401)

	Configuration
	Limit Switch Reaction
	Input Number

	0
	kein End-schalter (default)
	 
	

Digital-eingang

0 ... 7

	1
	Öffner
	0 = Achse hält mit einem Fehler (C1D) der Notrampe S-0-0372
1 = Achse hält mit einen Warnung (C2D) der Notrampe S-0-0372
2 = Achse hält mit einen Warnung (C2D) der Halterampe S-0-0429 (default)
	

	2
	Schließer
	
	



Diese Struktur ist unter  der IDN P-0-0401 doppelt vorhanden.

Zum einen für den negativen und zum anderen für den positiven Endschalter.

A3.1.2 Hardware Enable (Freigabe)
Auf dem AX5000 kann ein Hardware-Enable konfiguriert werden. Diese Funktion wirkt zusätzlich zu dem von der Steuerung über das Bussystem kommenden Software-Enable in einer UND Verknüpfung. Die Aktivierung und Zuweisung des Digitaleingangs zum Servo-Regler erfolgt im Parameter P-0-0400.
	Konfiguartion der Hardware Enable (P-0-0400)

	Configuration
	Disable Reaction
	Diagnostic
	Input Number

	0
	Kein Hardware Enable
	 
	
	

Digital-eingang

0 ... 7

	1
	Active High
	0 = Drehmoment abschalten

1 = 

2 = Mit Notrampe stoppen

3 = Mit Halterampe stoppen  
	0 = Fehlermeldung

3 = Keine Meldung
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A3.1.3 Betriebsbereit

In der Konfiguration des Gerätes AX5000 besteht die Möglichkeit dieses Gerät in die Betriebsbereit-Kette der Maschine einzubinden. Für diese Funktion wird ein digitaler Eingang und ein digitaler Ausgang benötigt. Die Aktivierung dieser Funktion und die Zuordnung zu dem entsprechendem Ein- und Ausgang wird im Parameter P-0.04002 realisiert. Da nur der Digitaleingang 8 auch als Ausgang konfiguriert werden kann, wird als Output-Nummer nur Digital Output 8 angeboten.
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