"How to" zum Darstellen eines Motorstroms mit dem TwinCAT Scope

Starten des ADS Server und erzeugen der Symbole:
TwinCAT Systemmanager 6ffnen:

i einrichtung2.tsm - TwinCAT System Manager
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Offnen Sie in dem Navigationsbaum den Punkt "E/A — Konfiguration" — "E/A — Gerite" und das entsprechende EtherCAT Geriit (in diesem Fall
"Gerét 1 (EtherCAT)").

In dem Baumelement "Gerét 1 — Prozessabbild" wihlen sie die Registerkarte "ADS" und aktivieren Sie die Optionen "ADS Server aktivieren" und
"Symbole Erzeugen".



Motorstrom zu den Prozessdaten hinzufiigen:
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Wihlen Sie den entsprechenden Servoverstirker aus und wéhlen die die Registerkarte "Prozessdaten".
Machen Sie in dem Feld "PDO Inhalt" in einem freien Bereich einen Rechtsklick und wéhlen sie in dem Kontextmenii die Option "Einfiigen..."



| Grifie | =hdre. .. | Ein/s
2.0 26.0 Eing
4.0 28.0 Eing
2.0 32.0 Eing
4.0 4.0 Eing
0.1 1522.0 Eing
2.0 1545.0 Eing
3.0 1550.0 Ein
1.0 1555.0 Ei
1.0 1559.0 Eing
2.0 26.0 Al
4.0 28.0 Aus
2.0 32.0 Aus
4.0 34.0 Aus

i | MName I Type | Default [hex] |
1o Dirive status word LINT

La Position feedback 1 value DINT

w0

P00 Enrag Bearbeten
Marne: |quue feedback value k.
Index (hexl: |54 |54 e
Sub Index: ID—

Datentyp: I|NT j
Bit Lange; 16 E

From Dictionary:

S-0-0011 - Clazs 1 diagnostic [C10]
S-0-0029 - MODT errar counter
S-0-0040 - Velqpit_l,l feedback walue 1

external feedback]
5-0-0084 - Torque feedback value

o T e cdoe

S-0-0131 - Probe value 1 negative edge

S-0:0189 - Following distance

S-0-0347 - Velocity error

S-0-0380 - DC bug voltage

5-0-0381 - DC bus cument

5-0-0390 - Diagnostic number

P-0-0205 - Power Managenent statuz word

P-0-0209 - Internal brake reziztor: actual continuous pawer
P-0-0210 - External brake resistor. actual continuous power

Waihlen Sie die Zeile " Torque feedback value" aus und klicken Sie auf "OK"




_+
FDO Inhalt [S-0-0016 [4]):

|ndex | Size | [ffs | I ame | Type | Drefault [hex] |

S5-0-0135 20 0.0 Crrive statuz word IMT

5-0-0051 40 =¥y e LT

L0024 20 .0 Torque feedback value IMT —)
o

—| Lade POID Info auz dem Gerat

Nun ist der Strom zu den Prozessdaten hinzugefiigt und wird in der Liste der angezeigt.
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Sync Manager:

Als néchstes Aktiviren Sie die Konfiguration mit einem Klick auf das Aktivierungssymbol.



Hinzufiigen eines Stomkanals im TwinCAT Scope:

Offnen Sie das Programm TwinCat Scope View

A Unbenannt - TCatScopeYiew
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Falls das Scope noch leer sein sollte, miissen sie mit einem Rechtsklick auf "Sope" ein neuen neuen ScopeView Erzeugen. Im folgenden Dialog
konnen Sie den wiinschten Namen fiir den Scope View angeben und mit "OK" bestétigen.



ey Unbenannt - TCatScopeYiew
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An den gerade angelegten Scope View konnen Sie im Kontextmenii einen neuen Kanal anfiigen. Im folgenden Dialog kénnen sie dem neuen Kanal
einen Namen geben (in diesem Fall "Strom").
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Wihlen sie nun den Kanal "Strom" aus und klicken Sie auf die Registerkarte "Akquisition" und dort auf den Button Verdndern
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Bei der Akquisition wird die Verkniipfung zwischen dem Kanal und den Prozessdaten hergestellt.
Dazu miissen die richtige AMS Net ID und der richtige Server Port eingestellt werden. Die lokale AMS Net ID wird im Systemmanager in der
Statusleiste ganz unten rechts eingeblendet:

Gruppe;

k. Abbruch
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| Lokal {127.255,255.1.1,1) |[=eyl=Ea%s



Datei Bearbeiten Akkionen  Ansicht  Oplionen 7

o einrichtung2.tsm - TwinCAT System Manager

DrwHEZR s 2RR(Ha | =

&
A

ga v & &

@ % | B A8’ €3 2

B SYSTEM - Konfiguration

(+)-ABM MC - Konfiguration

-5 sPs - Konfiguration

EI. E/4 - Konfiguration

=B EfA Gerate

=% Gerdt 1 (EtherCAT)

== Gerdt 1-Prozessabbild

+ Gerat 1-Prozessabbild-Info
- &1 Eingénge

- &l Ausgange

- @ InfoData

+-BY Drive 1 (A¥5206-0000-0010)
+-B4l Drive 2 (4¥5206-0000-0010)
B Drive 3 (A%5206-0000-0010)
+1-Btl Drive 4 (4¥5206-0000-0010)
B Klemme 5 (EK1100)

F-gg Zuordnungen

.ﬁ.llgemeinl Grafe / fosetl Buffered Mapping  ADS

v ADS Server aktiviersn

¥ Symbole erzeugen

IE?EIEIE [0=6001]

Der Server Port wird in dem aller ersten Bild nach Aktivierung des ADS Servers angezeigt.

Wihlen Sie aulerdem die Referenz Symbolnamen. Und klicken Sie danach auf "Aktuallisiere Symbole".
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In der aktualisierten Liste wihlen Sie dann unter dem entsprechenden Servoverstirker die gewiinschte Prozessdate aus (hier: "TORQUE FEEDBACK
VALUE") und bestétigen diese Auswahl mit "OK".
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Wechseln Sie nun zur Registerkarte "Darstellung" um die Skalierung der Stromachse anzupassen. StandartméfBing hatt der dargestellte Strom einen
Wert zwischen -1000 und +1000. Wobei der Wert 1000 dem eingestellten Motorspitzenstrom entspricht.




g T einrichtung2.tsm - TWinCAT System Manager

Datei Bearbeiten  Akkionen  Ansicht  Optionen 7
gn v B BN % BQ R @D T

DSk + 2RE |62 =
- B SYSTEM - Konfiguration _ _ : ﬁ
- I8 14C - Konfiguration &lgemein | EtherCaT | OC | Prazessditﬂl Startup | SoE - Online | Or{he  Configuration I
-8 5PS - KonFiguration | o | T ||E| | - = | (E = W] 7 ||-Ehange Phase =

= Efa - Konfiguration ~—
=B E/n Gerdte Tree X
5% Gerdt 1 (EtherCAT) - Device
+ Gerdt 1-Prozessabbild -- Channel & — Fezet the Setvalues of thiz configuration. (It will not afz
=¥ Gerit 1-Prozessabbild-Info - Channel B
- %T Eingange with the online walue I with the default «
]‘l Ausgange
£ fptprperbies

Bl Drive 1 (A¥5206-0000-0010

(|

=1

W B

gt aT2 ~ Repart histary

‘l MDT 1 Source | Dezcrption | I
-@l Motz

@ WrState

© H-8 InfoData

-84 Drive 2 (AXS206-0000-0010)
[#-B ] Drive 3 (AXS206-0000-0010])
-8t Drive 4 (AXS206-0000-0010)
B0 Klemme 5 (EK1100)

H-§8 Zuordnungen

4]

Um den Motorspitzenstrom zu erfahren 6ffnen Sie wieder den Systemmanager und wéhlen den entsprechenden Servoverstéirker. Klicken Sie auf die
Registerkarte "Configuration" und dort auf die Startupliste.
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Der Motorspitzenstrom befindet sich unter Parameternummer "P-0-0092 Configured channel peak current".

Fiir die richtige Skalierung teilen Sie jetzt diesen Wert und 1000 und tragen das Ergebnis bei "Skalierung Y-Werte" im Scopeview ein.




