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TwinCAT 3 — eXtended Automation Technology (XAT)

Mit der Markteinfiihrung der PC-basierten Steuerungstechnik hat Beckhoff 1986 einen welt-
weiten Standard fiir die Automatisierung geschaffen. Softwareseitig ist die Automatisierungssuite
TwinCAT (The Windows Control and Automation Technology) das Herzstiick der Steuerung.

Das TwinCAT-Softwaresystem verwandelt nahezu jedes PC-basierte System in eine Echtzeitsteue-
rung mit mehreren SPS-, NC-, CNC- und/oder Robotik-Laufzeitsystemen. TwinCAT 3 ist die
konsequente Weiterentwicklung von TwinCAT 2, mit der die Welt der Automatisierungstechnik

neu definiert wird.

» www.beckhoff.de/TwinCAT3
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TwinCAT-3-Highlights

= nur eine Software fiir Programmierung und
Konfiguration

= Visual-Studio®-Integration

= mehr Freiheitsgrade bei der Wahl der Program-
miersprache

= Unterstiitzung der objektorientierten Erweiterung
der IEC61131-3

= Verwendung von C/C++ als Programmiersprache
fiir Echtzeitanwendungen

= Anbindung an Matlab®/Simulink®

= offene Schnittstellen fiir Erweiterbarkeit und
Anpassung an bestehende Tool-Landschaft

= flexible Laufzeitumgebung

= aktive Unterstlitzung von Multi-Core- und 64-Bit-
Betriebssystemen

J av yid
\ / = Migration von TwinCAT-2-Projekten
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TwinCAT 3 — eXtended Automation Architecture (XAA)

— )

PC System

—
Windows 32/64 bit
—
TwinCAT 3 Engineering Environment based on Visual Studio®
System Manager Programming
— Configuration — IEC61131-3
— objectoriented extensions
- CC++
TwinCAT Transport Layer — ADS
~

TwinCAT 3 runtime

Real-time Kernel I
g PLC g Safety g NC g C
9 <9 2 < Module
= = = =
2lCNC 2lSimuIlnk@’ = C++ 2lPLC
Eé 93 Module ] 93 Module ] 95
= = = =

TwinCAT Automation Device Driver — ADD

Fieldbus

Neben den Maglichkeiten der Steuerungsprogram-
mierung nach der 3" Edition der IEC 61131-3, erlaubt die
neue TwinCAT-3-Architektur die Verwendung von

C und C++ als Programmiersprache. Damit erschlieBen
sich véllig neue Mdglichkeiten der Anwendung sowie
Erweiterung bzw. Integration in bestehende Systemland-
schaften. Die Anbindung an Matlab®/Simulink® ist nur ein
Beispiel fiir diese neue Offenheit.

eXtended Automation Technology — TwinCAT 3 erweitert die Standard-Automatisierungswelt

eXtended Automation Architecture

= unterstiitzt alle wichtigen Feldbusse

= unterstiitzt IEC 61131, C/C++, Matlab®/Simulink®

= unterstiitzt Motion Control: von Point-to-Point zu CNC

= unterstiitzt TwinSAFE-Konfiguration

® unterstiitzt Scientific Automation: Robotik, Messtechnik,
Condition Monitoring

eXtended Automation Engineering

= ein Tool — Microsoft Visual Studio®

= integriert: [EC 61131 — weltweiter Standard in der Automatisierung

= integriert: C/C++ — weltweiter Standard in der IT

= integriert: TwinCAT System Manager — allgemein bekanntes
Konfigurationstool

Technische Anderungen vorbehalten

Link zu Matlab®/Simulink®: weltweiter Standard im
wissenschaftlichen Bereich

erweiterbar mit anderen Tools: Editoren, Compiler
TwinCAT-2-Projekte konnen migriert werden.

TwinCAT-3-Module: standardisierter Programmierrahmen
Verwendung der .NET-Programmiersprachen fiir nicht echtzeitfahige
Anwendungen (z. B. HMI)

eXtended Automation Runtime

IEC 61131-, C/C++-, Matlab®/Simulink®-Objekte in einer Laufzeit
integrierte TwinSAFE-Laufzeit

erweiterte Echtzeit-Funktionalitat: min. 50 ps Zykluszeit und
geringer Jitter

verbesserte Leistung: Unterstiitzung von Mehrkern-CPUs
zukunftsfahig: Unterstiitzung von 64-Bit-Betriebssystemen

BECKHOFF New Automation Technology



TwinCAT 3 — eXtended Automation Engineering (XAE)

Durch die Einbindung in Microsoft Visual Studio® besteht die Moglichkeit, Automatisierungsob-
jekte parallel mithilfe der 3" Edition der IEC 61131-3 und den Sprachen C bzw. C++ zu program-
mieren. Die erzeugten Objekte (Module) konnen unabhangig von der Erstellungssprache Daten
austauschen und sich gegenseitig aufrufen. Der TwinCAT System Manager wurde in die Entwick-
lungsumgebung integriert. Damit ist nur noch eine Software erforderlich, um Automatisierungsge-
rate zu konfigurieren, parametrieren, programmieren und zu diagnostizieren.

TwinCAT 3

C— S
TwinCAT 3 Engineering Environment based on Visual Studio® Matlab®/ Third-party

- —_— = e |  Simulink® programming
System Manager | Programming 4\ tool

Configuration Non- j Real-time )

real-time

C/IC++

- MC oriented
- NC extensiol

— C/Ce+ IEC61131 Object- CIC++
ns

- Safety 1 t
— others IEC Compiler l Microsoft C Compiler

| |

TwinCAT Transport Layer — ADS

TwinCAT 3 Runtime

Die Visual-Studio®-Integration erfolgt auf zwei verschiedenen Wegen. TwinCAT Standard nutzt lediglich das Basis-Framework von Visual Studio® mit all seinen
Vorteilen beziiglich des Handlings, der Anbindung an Quellcodeverwaltungssoftware etc. TwinCAT Integrated integriert sich in das Visual Studio®. In dieser Version
stehen die Programmiersprachen C/C++, C#, VB.NET und die Matlab®/Simulink®-Anbindung zur Verfiigung.

Flexibler Einsatz von Programmiersprachen

Programmiersprachen C und C++ .NET-Programmiersprachen
= genormt = Verwendung fiir Nicht-Echtzeit-Programmierung (z. B.: HMI)
= eit verbreitete Programmiersprachen = Quellcodeverwaltung im selben Projekt
= sehr leistungsstarke Programmiersprachen
= werden unter der gleichen Laufzeit wie Verkniipfung mit Matlab®/Simulink®
SPS-Programme ausgefiihrt = viele verschiedene Toolboxen vorhanden

= zur Implementierung von Treibern = Verwendung:

= beim Aufbau von Regelkreisen
Erweitertes Debuggen von C++-Programmen = bei der Simulation
= Debuggen von in Echtzeit laufenden C++-Programmen = beij der Optimierung
= Verwendung von Breakpoints = automatische Codegenerierung
= Verwendung von Watchlisten = Debugging-Schnittstelle zwischen
= Auswertung von Callstacks Matlab®/Simulink® und TwinCAT

BECKHOFF New Automation Technology Technische Anderungen vorbehalten



TwinCAT 3 — eXtended Automation Language Support

Echtzeit Nicht-
Echtzeit

o e et i 8 e T i
=

f}:,“:'g"er - File Edt View Project Build Debug TwinCAT PLC Team Data Tools Test Window Help @
Pl | e B S C [ [oeug | iedPistforms e8| | FEa e MEO-.
T (5 20PP e A:in B|AZRE|6 7 |[ocar -] | [MachineControl -dr mdl:
Solution Explorer ~ X MAN Modulel.cpp X A
KOP-Editor 2 =S (Global Scope) <[ ; .NET
3 Selution ‘SampleMachine’ (1 project) m_Trace.Log(tlVerbose, FLEAVEA "hr-ox%e8x", hr); g
4[5 sampleMachine return hr; .
4 @ sysTEM ¥
N ',' ;FEE:;E ///<hutoGeneratedContent id: entat lic">
FBS-Editor : %I T::ks me SIHRESULT CModulel::CycleUpdate(ITcTask* ipTask, TTcUnknown* ipCaller, ULONG context) Visual Basic
1= Routes HRESULT hr = S_0K;
[ TcCOM Objects
MOTION /J ToDO: Replace the sample with your cyclic code
a PLC m_counter+=m_Inputs.Value;
SRR 4 [ MachineControl m_Outputs.Value=m_counter; -
’ > [l MachineControl bnctance : return hry
i SAFETY wioGeneratedContent>
” EC” B/ /1< /Autob di
4[] ControlModule Pt
AWL- 5 [Z] ControlModule Project SIHRESULT CModulel: :AddModuleToCaller() Silverlight
Editor , [@] ControlModule_Objl (CModule] i -
« @vo =
4 ¥ Devices Output
;[ Devicel (therCAT) sowsptomsd @ QOB|=|E
" xh Mappings 1>Build succeeded.
ST-Editor 1
1>Time Elapsed ©0:00:12.70
=== Build: 1 succeeded, @ failed, @ up-to-date, @ skipped ====.
€ \7 n < m
R e S Solution Explorer
CFC-Editor
Visual-C/
Cf:—aiditor L
Integration von Visual Studio®
Automatisierungsgerate- und Anwendungsprogrammierung = kontextsensitive Online-Hilfe p
in einer Umgebung = automatische Syntaxiiberpriifung Microsoft-
= Nutzung der bekanntesten und am besten = |ntelliSense Visual Studio
unterstiitzten Entwicklungsumgebung = Syntaxhervorhebung
= zukunftssicher = Nutzung der bekannten PARTNER
= Bearbeitung von SPS-Programmen und komplexen Quellcodeverwaltungswerkzeuge
Visualisierungen in einer Umgebung = Offene Architektur
= Unterstiitzung von Mehrsprachigkeit modernes Look-and-feel = erweiterbar durch Plug-ins
FB_TemperstureContioler 3 Bl Sampleblachine
S B -
Tesper ; TOINT; return heg - Miame: fieves 1 EitmcAT ] Lo
m\_,;m.._; : tpI ) Gomci Q3010010
AR OOTROT i <mumoGene % ids"Inplementationof Iic Trps ERarCAT Maser
Texpincr : UDINT: E = MRESULT CHodule levpdate (IfcTask® ipTesk, IT
END VAR { Commment
AR HRESULT hr = 5_OK;
EHD_VAR
" / TODO: Replace the sample with your cyclic
=_counters=m_Inputs.Value;
=_Dutputs.Valuews_counter; Disshied e
return hr;
L ~MRESULT CModulel::addroduleToCaller() o Il Temlmann
- o Show outpul from: | TanCAT BT
HRESULT he = 5_0K; - ::::‘:m:
if { m_spCyclicCaller.HasOID() ) H ‘mw‘mm‘
if { SUCCEEDED_DBG(hr = m_spSrv->TcQueryS: s | Tem?7 (B0
{ &7 Mupping:
@, if ( FARLED(hr = m_speyclicCaller-rd _ 9 Sobtion i B Cutput
Parallele Verwendung der Programmiersprachen C++ und FBS In Visual Studio® integrierter TwinCAT System Manager

Technische Anderungen vorbehalten BECKHOFF New Automation Technology



TwinCAT 3 — XA Language Support: IEC 61131-1

Fiir die effizientere Programmierung von Automatisierungsgeraten wurden die Editoren fiir die
Programmierung nach der IEC 61131-3 deutlichen Verbesserungen unterzogen. Dabei wurden
insbesondere die Bedienbarkeit verbessert und die Debugging-Maglichkeiten erweitert. Zu den
neuen Maglichkeiten zahlen u. a. ein verbessertes Inline-Monitoring sowie bedingte Breakpoints.

Die Editoren der I[EC 61131-3
e D wurden nahtlos in die Visual-
Sl G e % LA - 8 - S P [Debug ] [Mixed Platfomns || |G G 5 o o - Studio®-Umgebung integriert.
B8 2N 6|« |[<oar -] <[ [TCalEC Languagessamy -] [Z] B B E]|S=(E= =0 | & & 2D D So verwenden z. B. die Editoren
fur die grafischen Sprachen die
originale Visual-Studio®- Toolbox

Solution Explorer ~ 1 > [ FB_FBD_SamplePOU 3 ~ Toolbox
» [0 TC3IEC InterfaceSample PLC =
4 [0 TC3EC_LanguagesSample
a4 [Z] TC3_IEC LanguagesSample |
» [3 Exdemal Types
4 [ DUTs

FUNCTIDN_BLOCK FB_FBD_SamplePOU b POUs

VAR_IHPUT & Ladder elements
eOperation : INT; 4 Other Operators

// ebperatien : E Operatian; Pointer

END VAR -

VAR_OUTEUT

. iResultC MUxX

#¢ E_Operation (ENUM) D AR M

wien- VAR MOVE

Conversion

i
R T

4 I POUS arrDacad
4 [ FunctionBlocks B 11 Fooe
FB_CFC_SampleP(| 1 arrDataC .. 4 Math operators
[ | ! 1 Pointer

FB IL SamplePOU| ADD 2 Inputs)
{iF] FB_LD_SamplePOL|~ ADD @ Input)
FB_SFC_SamplePo! S
FB_ST_SamplePOL|
oy i S—— .
MAIN_CFC (PRG) arrbatai[I] DIV
[7] MAIN_FBD (PRG) EQ
MAIN_IL (PRG) NE
[¥) MAIN_LD (PRG) o
a MAIN_SFC (PRG) T -
A_CallFB 1 o
A_Evaluate
GE

A_StateMachine
i - SkipInit:

i, ]
&3] Solution Explorer

LI

=

NN RN NN N g

4 Boolean Operators
R Pointer

orList B Output

Verbessertes Inline-Monitoring
fiir die Programmiersprache ST

ile Edit View Project Build Debug TwinCAT PLC Team Data Iools Test Window Help ;
~ACEH@P & RB[9 - - E-5| b [Debug ~|[TwincaT32 || [
B8 2N @6l |[cxomern i [TC3IEC Languagessam -|| 21 b & &] | %

R G B

n Explorer

TC3_IEC_LanguagesSample.TC3_IEC_LanguagesSample.MAIN_ST
, [ Exemal Types
3 DUTs
[ GVLs

Expression Type
# @ Timer TON
= POUs # @ fbST_SampleP.. FB_ST_SamplePOU
> [ FunctionBlacks  eOperation E_OPERATION e0p_Add
MAIN (PRG) # iResultC DINT 110
MAIN_CFC (PRG) F @ bZero BOOL
[£] MAIN_FBD (PRG) # bPos BOOL
MAIN_IL (PRG) @ bNeg BOOL
[#] MAIN_LD (PRG) % bTest BOOL
> MAIN_SFC (PRG) & _tTimervalue TIME
MAIN_ST (PRG)
> O VISUs g (* Timer *)
Library Manager Timer (INTRUE] := E, PT[____ 7#8& ] := tTimerValue[  _  7#&  |:
, I PlcTask (PlcTask) IF Timer.QFALSE| THEN
|| TC3IEC_LanguagesSamp| Timer { IN[TRUE]
Visualization Manager
4[] TC3IEC LanguagesSample Ir|
> Wl PlcTask Outputs
SAFETY 11 e0p_Adk

Prepared value Comment

(* State machine *#)

CASE eCperation S5pAsE ] OF

= 12 eOperatio := eop MOLF
: L I

+ Fvo
% Devices

&2, Mappings

. ErrorList B Output

&0p_St :
eOperation sopfET] :
eop Ml 2 ]

eOperation sopEET] :
END_CASE
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TwinCAT 3 unterstiitzt ebenfalls die noch nicht endgiiltig beschlossenen Erweiterungen der 3™ Edi-
tion der IEC 61131-3. Diese ermdglichen u. a. die Verwendung von objektorientierten Techniken,
wie Einfachvererbung, Interfaces, Methoden und Attributen, die sowohl die Wiederverwendbarkeit
als auch die Qualitat des Steuerungscodes deutlich erh6hen.

B e e R ] Beispiel fr die Anwendung von Poly-
Fle Edit View Project Build Debug TwinCAT PLC Teom Data Tooks Test Window Help morphie innerhalb einer IEC 61131-3
Pl -S| € [0 - G- b Debug -] [Twincats2 |l | | GRS e B - POU (Program Organization Unit)

i B ARG ] -] <8 [TC3 JEC anterfacesamplc - || ] B W ] [SSG=e= 0= O & 1 =5 [ D0 -

Solution Explorer
\;g.| | 5 (* Interface Instance of ICylinder #)
[d Solution TC3_IEC InterfaceSample’ (1 project) N Icvnger 3 fCwoaners
4 3l TC3IEC InterfaceSample | — R ——
>l SYsTEm s ;bc?'l; TR ;Kcnf :iumwnu: E £ cylind hout d
inder : inder; o of cylinder vithout diag
MOTION 3 e ; e A
sic fbCylinderDiag : FB_CylinderDiag; cylinder with diag
bEnableDiag : H SE; £ cylinder

TC3IEC InterfaceSample PLC
4 [Z] TC3 IEC InterfaceSample_PLC |
» [ Extemal Types (*+ initialization *)
» [l DUTs = 4 IF bInit THEN
3 GvLs 5 A_Init():
& POUs END IE,
» [ Cylinder 7| A _Simmlation();
B Regulator 8| (* —— CYLINDER -— assign FB instance to the interface instance *)
5 MAIN (PRG) = IF NHOT bEnableDiag THEN
[ VIsUs 10 ipCylinder := fbCylinder:
Libiray Misinager 1 bDiagAvailable := FALSE;
et ELSE
g v N e

bDiagAvailable := FALSE;
3 @TC3,]ECJnterfa:ESamplE,PLC In| END IF

(+ access property via interface inst:

ipCylinder.P TimerValue := lrTimer /Set

1rTimerValue := ipCylinder.P TimerValue: //Gst

(* call FB via interface instance )

bDiag := ipCylinder.M StateMachine(
bPosleftReq := bMoveToLeftReq,

hDnobinhrDan = PMnueTADSAheDor

B Output

IEC 61131-3-Programmierung

= anbieterunabhéngiger Programmierstandard erweiterte Moglichkeiten in TwinCAT 3:
= PLCopen-Zertifizierung = verbesserte Bedienbarkeit
= portable, wiederverwendbare Software = auto complete
= fiinf grafik- und textbasierte Programmiersprachen: = Markieren zusammengehdriger Schliisselworter
= strukturierter Text und Anweisungsliste = Zuklappen von Programmierstrukturen
= Funktionsplan und Kontaktplan LI
= Ablaufsprache = erweitertes Debugging
= Datenkapselung durch benutzerdefinierte Datentypen = Verwendung von Bedingten Breakpoints
= verbessertes Inline-Monitoring
| |

= objektorientierte Erweiterungen
= Einfachvererbung
= |nterfaces
= Methoden
= Attribute

Technische Anderungen vorbehalten BECKHOFF New Automation TEChI'IO|Ogy



TwinCAT 3 — XA Language Support: C/C++

TwinCAT 3 bietet die Moglichkeit, Automatisierungsprojekte mithilfe der Sprachen C/C++ zu
programmieren. Fiir die Code-Generierung wird der im Microsoft Visual Studio® 2010 enthaltene
C-Compiler verwendet. Mithilfe eines ,Software Development Kit" (SDK) werden Funktionen fiir
das Einlesen/Schreiben von Dateien, Starten von Treads, Allokieren von Speicher oder Kommunizie-
ren mit einer Datenbank bereitgestellt, was dem IEC 61131-3-Mechanismus bei der Verwendung

von Bibliotheken entspricht.

244 N lere - SaerpiePray
TainCAT Cos Modile =

I i TwinCAT Module Clss R e . 4 Module

| Creates CAT rmodule clate

which smplemsents the ey caler
ﬂ TWinCAT Module Clat with ADS poet TWInCAT Ce Module interface snd which has an inpat and
output dala s,

ﬂ TWInCAT Module Clis with Cyche Caller TWINCAT Co= Medule
ﬂ TwinGAT Module Class with Cychi 10 TWInGAT Co= Module

ﬂ TwinCAT Module Class with Data Pointer TWinCAT Cos Medule

Wizards zur Erstellung von Basisprojekten, Klassen und 1/0-Variablen
ermdglichen effizientes Engineering.

(Global Scope) -
| m_Trace.Log(tlVerbose, FLEAVEA "hr=éx¥@8x", hr);
return hr;

L3

[/ FchutoGeneratedContent id="ImplementationOf ITcCyclic™s
EIHRESULT CModulel::CycleUpdate(ITcTask*® ipTask, ITcUnknown® ipCaller, ULONG context

{

HRESULT hr = S§_0OK;

// T0DO: Replace the sample with your cyclic code
m_counter+=m_Inputs.Value;
m_Outputs.Value=m_counter;

100% - 4| i

TwinCAT Live Watch

A Arranged by Object ‘ Search

I m_Parameter

I m_Inputs

I m_Outputs

I m_spCyclicCaller
I m_Trace

Name Value
(Oid:01010020).m_counter 9747(10)

Die Routine , CyclicUpdate” wird zyklisch abgearbeitet. Auch ohne Breakpoint
setzen zu missen, stehen die internen Variablen fiir das Monitoring im
TwinCAT-Online-Watchfenster zur Verfiigung.

BECKHOFF New Automation Technology
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INIT l
Parameter P | ] PI* ]

I
PREOP l
I 4

Paznee 55 ) (5 )

\
SAFEOP

(0]

Statemachine mit Transitionen
fiir die TwinCAT-Module

C/C++ als Programmiersprachen
in der Automatisierung

Programmiersprachen C und C++

= [eistungsstarke, weit verbreitete Programmiersprachen

= genormte, objektorientierte Programmiersprachen

= Erzeugung von effizientem Zielcode

= werden unter der gleichen Laufzeit wie SPS-Programme
ausgefiihrt

= zur Implementierung von Treibern

= Beckhoff SDK fiir erweiterte Funktionalitdten im
Echtzeitkontext

Erweitertes Debuggen von C++-Programmen
= Debuggen von in Echtzeit laufenden C++-Programmen
= Monitoring, Watchlisten ohne Verwendung von Breakpoints

.NET-Programmiersprachen

= Verwendung fiir Nicht-Echtzeit-Programmierung (z. B.: HMI)
= Quellcodeverwaltung im selben Projekt

Technische Anderungen vorbehalten



TwinCAT 3 — XA Language Support: Matlab®/Simulink®

Die Anbindung von Matlab®/Simulink® ermdglicht die Ausfiihrung von TwinCAT-
Modulen, die in der Simulationsumgebung Simulink® als Modell erzeugt wurden.
Durch die gewahlte Art der Anbindung werden die Parameter und Variablen in der
grafischen Oberflache von TwinCAT 3 dargestellt und kénnen zur Laufzeit auch in
der Echtzeitumgebung betrachtet und gedandert werden.

W

TemaContr

fie fdit Yew Simudstion Fgmat Took Help
DEEd&

ceeeescneeeesee Healer control

Beispiel firr einen
Temperaturregler in
Matlab®/Simulink®

i ==y

S

Hasteron

100%

ode3

Debug TwinCAT PLC Team Data Tools Test Window Help

B9 - -2-5| b [pebug TwinCAT32

C2|0DWBHBRAPAi P 0 a | EES e %G BRG] w0l

~| Thread: | [-2034735888] PicTask

= -

Parameteransicht des generierten

- Moduls in TwinCAT
[ @

~| ¥ ¥ Stack Frame: | TempContr.sys!CTempContr:TempContr, ~| 5|

[od Solution ‘SampleMatlab' (1 project) +

4 [ sampleMatiab
4 (@l sysTEm
[ License
@ Real-Time
a T Tasks

[& PlcTask

E)

Bus Creator
conv_to_boal
CoolerOn
Extemal Setpoint
Feedback Temp
fiter and scaling
fiter and scaling
HeaterOn
Intemal Setpoint
Mnitoring Signals
M

PID Controller

Fs Routes
4 [H@] T<COM Objects
4 [& Objectl (TempContr
4 I Input

Intemal
Setpoint

# ExternalSetpo|=

# FeedbackTem
4 W Output
B> HeaterOn
B+ CoolerOn
» M MonitoringSiy
[ moTIoN
a PLC
SamplePLC

3
FeedbackTemp o and scaling

> o FAL
. Fube  Conv_tobool  CoolerOn
Generator

Object | Cortet | Parameter (int) | Parameter (Oniine) | Data Area | Interfaces | Block Diagram |

Areator control (open loop control)

Heater control (closed loop control)

(] (]
External
Setpont Tiler and scaling
SelectEXISP

PID
Controller

sefpoint 0

Swilch

current: 0

sy l=]
4 Block identification
Idertifier <Root>
Name TempContr
Path TempContr
Type root
DataArea: Input
BxtemalSetpe 0 (0)
FeedbackTer 0 (0)
DataArea- Output
(FALSE)
(FALSE)
I MonitoringSig Structure (BusObie|
Extemal Mode I

b BtModePara Structure (TctEdM
b BtModeServ Structure (TctEtM

Online

b Structure (TtEEM
Intemal signals

b Bus Creator_( Structure (BusObie
conv_to_bool (FALSE)
current @

Elra— E—

Name

Anbindung an die Simulationssoftware Matlab®/Simulink®

Anwendungen
groBe Vielfalt an Toolboxen (z. B. Fuzzy Logic Toolbox)

shops

Technische Anderungen vorbehalten

Standardwerkzeug in wissenschaftlichen und messtechnischen

Erstellung, Simulation und Optimierung von komplexen Regelkreisen
automatische Generierung von Code mithilfe des Realtime-Work-

Debug-Schnittstelle zwischen TwinCAT 3 und Simulink®
Parametrierung des generierten Moduls in TwinCAT 3

Download und Ausfiihrung des Moduls in der TwinCAT-3-Laufzeit
mehrfache Instanziierung der Module mdglich

Nutzung der Module ohne Matlab®/Simulink®

BECKHOFF New Automation Technology



TwinCAT 3 — eXtended Motion Control

Mit eXtended Motion Control beinhaltet die TwinCAT-Automatisierungssoftware eine
durchgangige und skalierbare Losung fiir die Bewegungssteuerung. Diese reicht von einfachen

Punkt-zu-Punkt-Bewegungen iiber CNC bis hin zur Ansteuerung von Robotern.

Funktionalitat

NC PTP

Punkt-zu-Punkt-
Bewegung

B Getriebe

B Kurvenscheiben
B Superposition

" Fliegende Sage

PLCopen

motion
control

LI

la

NCI

Interpolierende Bewe-
gung mit 3 Achsen und
5 zusatzlichen Achsen

= Programmierung
nach DIN 66025

= technologische Features

" einfache Nutzung
durch Funktionsbau-
steine aus der SPS

(33

CNC

Komplette
CNC-Funktionalitat

= interpolierende
Bewegung fiir
bis zu 32 Achsen
je Kanal

= verschiedene
Transformationen

Interpolierende Bewegung fiir Robotic Control

Vorteile der Integration von Robotic Control in TwinCAT:

= Konfiguration, Parametrierung, Diagnose und
Programmierung in TwinCAT

= optimales Zusammenarbeiten von SPS,
Bewegungssteuerung und Robotersteuerung

= hohe Performance und Genauigkeit durch direkte

Schnittstellen

Berechnungsprozess der Kinematik:

= \orwartstransformation
®  Rickwartstransformation

= Berechnung des dynamischen Modells

BECKHOFF New Automation Technology

r‘?_

Robotics

Interpolierende
Bewegung fiir
Robotersteuerung

= Unterstiitzug von
unterschiedlichsten
Kinematiken

B optionale Dreh-
momentvor-
steuerung

Technische Anderungen vorbehalten



TwinCAT 3 — Safety-Editor

Der in TwinCAT 3 integrierte Safety-Editor erlaubt die Erstellung einer Sicherheitsapplikation in einer
freigraphischen Umgebung. Die gewiinschte Logik wird mit Hilfe einer Funktionsblock-Diagramm-

sprache programmiert. Der Editor unterstiitzt dabei eine zunachst von der verwendeten Hardware
unabhéngige Programmierung, sodass eine erhohte Flexibilitat und Portabilitat gegeben ist. Mit Hilfe
einer automatischen Dokumentationsgenerierung wird sowohl die Dokumentation an sich als auch
die Inbetriebnahme enorm vereinfacht.

z TwedMU FC Tam Dws Tosls Arhaectes Tem anahe Windew Help
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Tem 2 [EL5900) #E
. 2®
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Amablatic: WL1#231
TwinCAT Safety Editor
= freigraphische Programmierung = mehrstufige Priifung der Applikation auf Konsistenz
= vyollstandig integriert in TwinCAT 3 = automatische Verifikation des Downloads eines Projektes

= bequeme Diagnose durch Anzeige der Onlinewerte direkt in
der graphischen Darstellung

Technische Anderungen vorbehalten BECKHOFF New Automation TEChI'IO|Ogy



TwinCAT 3 — eXtended Automation Runtime (XAR)

Durch standardisierte Module kann die TwinCAT-3-Runtime offen und flexibel gestaltet werden.
Sie stellt eine Umgebung zur Verfiigung, in der TwinCAT-3-Module ablaufen kdnnen. Ob es sich bei
diesen Modulen um eine SPS, eine NC, eine CNC, ein RC (Robotic Control) oder aus C-Code gene-
rierten Modulen (z. B. durch Matlab®/Simulink®) handelt, ist unerheblich.

TwinCAT Transport Layer — ADS l

TwinCAT Automation Device Driver — ADD - . . . .
!

Fieldbus ]

Modularer Aufbau der TwinCAT-3-runtime

Modulares Design, Offenheit, Erweiterbarkeit

Offene Laufzeitschnittstelle

= Funktionalitat in Module verpackt
= Nutzung von Diensten aus Systemmodulen (z. B. Echtzeit)
= definierte Schnittstellen

= Erweiterung der Laufzeit durch eigene Module (z. B. B




TwinCAT-3-Module bestehen aus einer Reihe von formal definierten Eigenschaften und Schnitt-

stellen. Diese erlauben eine allgemeine Verwendung der Module sowohl untereinander als auch

von ,auBBen”. Mithilfe dieser vordefinierten Schnittstellen ist zum Beispiel der zyklische Aufruf der

internen Modullogik maglich. Jedes Modul implementiert eine State-Machine, welche die Initiali-

sierung, Parametrierung und Verlinkung des jeweiligen Moduls steuert.

TwinCAT Module

Module Description

State Machine
ITComObject Interface

Parameter Interfaces

Pointers

Contexts Data Area

Data Areas

Pointers

Categories

ADS Port

Aufbau eines TwinCAT-3-Moduls

Neben den Anwendermodulen gibt es bereits eine Rei-
he von Systemmodulen, die Basisfunktionalitéten der
Runtime bereitstellen (z. B. TwinCAT-Echtzeit).

Diese Module besitzen feste Object-IDs und sind somit
von jedem Modul aus erreichbar.

Technische Anderungen vorbehalten

00 SempleMachine » Microsoft Visusl Studio (Adrmenistrator)

=@ ® ]

File Edit View Project Build Debug TwinCAT PLC Team Data Tooks Test Window Help

23 Solution ‘SampleMachine i1 projed
a [l sampleMachine

Name,  Object] (TempLond)

Pl ] 6 A9 - - LI | P (Debug || Mixed Platfoms Bl ) = AEERENCE
PO e G| S 0PE e salndcin B0 2NE|or [0 | < f [ MachineControl "
Salutian Explorer -4 xlsampuwcmu Bl Modulel cpp

L r

File: CATwRCAT 3CustomCaniiy\Modules\TempContr\T empConir me

Auswahl und Parametrierung eines Matlab®/Simulink®-Moduls

Schnelle Kommunikation, Wiederverwendbarkeit

= Funktionalitat der Module skalierbar

ol sestem
B License =0
T =[il] Custom Module: Carnel
@ Real-Time s ﬂ Simulink geneatid modulés l l
B Tasks CentiSpsPT2 [Mod.s] " 2
s Routes Fuzy_Fleghe Moduie] es
] T<cOM Objects Microwele_2 [Moduk]
& MoTIoN FID_Reger Modie]
B e Schusbehoeme Mode] [ nson instance..
§ SAFETY TR ]
Be TespCect_tin Modia) jfskond
=lve

= direkte und damit sehr schnelle Kommunikation zwischen Modulen Module sind gekapselt.
= Module kénnen unabhéngig voneinander entwickelt, gewartet und getestet werden.

= hohe Wiederverwendbarkeit

BECKHOFF New Automation Technology



TwinCAT 3 — eXtended Automation Performance

Die aktuelle Entwicklung im Bereich der Computertechnik, die CPUs mit immer mehr Kernen ver-
fligbar macht, ermadglicht die Verteilung von Aufgaben auf verschiedene Kerne. Dies wird auch von
der TwinCAT-3-Laufzeitumgebung unterstiitzt, sodass funktionale Einheiten — HMI, PLC-Runtime,
MC - auf dedizierte Kerne verteilt werden kénnen. Fiir jeden von der Laufzeitumgebung verwen-
deten Kern kénnen sowohl die maximale Auslastung als auch die Basis — und damit die méglichen
Zykuszeiten separat eingestellt werden.

Multi CPU Durch die Verwendung
ulti-core .
— — — — — von MuItl—Core—Systemen

Core 0 Core 1 Core 2 Core 3 Core ... konnen funktionale
Einheiten (z. B. PLC-,

XVindows PLC Control 7 User HMI 7 PLC runtimeq PLC runtimeq NC runtime q NC-Runtimes, HMI) auf

pps Task 0 Task 1 einzelne Rechnerkerne
verteilt werden.
ADS ADS ADS ADS ADS

ADS Router Engine

L2 Shared Cache

ADS Router Message Queues

System Memory

J
T

Router Memcry fkByte): 2048
Arslable CPUs 4 : [ PesdomTepe |

Py RT-CPU [ Base Time | €Pu Limie | Latency Warning |
] 2 us ~lww ~tnane) |
1 = 0 us =l =] taone) =l
2 ica 1ms =leas =l inone) =
3 I

Type Object RI-CPU [ Base Time [ cycle Time [ cyete Ticks Priority |
TASK PLCTesk2 Defock 2 =[1ems 1ms 1 2

TASK V0 Idle Task: CPU1 had LT 1ms » 1

TASK FastTask [T ~ls0us 0080 ms 1 1

TASK PleAwrTask Default (2) i (rene) (] E

TASK PlcTask Defait®) =1 Soms s 2

TASK NC-Task | SAF cPuL =lsops 2me a0 n

Dialog fiir die Verteilung von Tasks auf Rechnerkerne

Unterstiitzt Mehrkernsysteme
= Verteilung von Anwendungen auf Kerne (z. B.: kdnnen SPS,
NC und HMI auf unterschiedlichen Kernen laufen)

Unterstiitzt Multitasking
= praemptives Multitasking
= paralleles Abarbeiten von Tasks

Unterstiitzt 64-Bit-Betriebssysteme
= Verwendung von mehr Ressourcen (Speicher)

BECKHOFF New Automation Technology

Technische Anderungen vorbehalten



TwinCAT 3 — Produktiibersicht

TwinCAT 3 gliedert sich in Komponenten. Die TwinCAT-3-Engineering-Komponente ermaglicht das
Konfigurieren, Programmieren und Debuggen von Applikationen. Die TwinCAT-3-Runtime besteht
aus weiteren Komponenten — Basiskomponenten und Functions. Die Basiskomponenten kénnen
mit Functions erweitert werden.

TwinCAT 3 - eXtended Automation Engineering (XAE)

TwinCAT 3 - eXtended Automation Runtime (XAR)

Base

TC1000 | TC3 ADS

TC1000 | TC3 ADS TC1000 | TC3 ADS

Functions

ierung der Functions




TwinCAT 3 — Produktiibersicht

Die Basiskomponenten konnen mit Functions erweitert werden. Die Functions sind in
verschiedenen Kategorien klassifiziert: Motion Control, Messtechnik, Regelungstechnik

und Kommunikation.

— Ubersicht Functions
Functions
S =
S TF5000 | TC3 NC PTP 10 2
= o
= g
g : S
10 TF5050 | TC3 NC Camming —
[
g
=

TF5055 | TC3 NC Flying Saw

TF5100 [ TC3 NC |

TF5110 | TC3 Kinematic Transformation L1

TF5200 | TC3 CNC

TF4xxx | Control

TF3xxx | Measurement

BECKHOFF New Automation Technology Technische Anderungen vorbehalten



Die TwinCAT-3-Runtime-Komponenten sind fiir unterschiedliche Plattformen verfiigbar.

TwinCAT 3 - Plattformen

Al

Die in den Plattform-Klassifizierungen integrierten Controller sind nur Beispiel-Konfigurationen.

TwinCAT 3 Bezeichnungssystem

T =TwinCAT X =C (Base) a = Klassifizierung bbb = Spezifizierung  pp = Plattform wwv = Buildnummer

F (Function) 1 = System

E (Engineering) 3 = Measurement
4 = Control
5 = Motion

6 = Connectivity
8 = Industry specific

bbb-00pp-vvvv




TwinCAT 3 — Produktibersicht

Seite

Economy | Economy | Perfor- Perfor- Mid High Very High | Other
Plus mance mance Perfor- Perfor- Perfor-
Plus mance mance mance

pp=20 30 40 50 60 70 80 90

TE1000 TC3 Engineering 20 | x X X X X X X X
TE11102 TC3 Simulation Manager 20 | x X X X X X X X
TE1120% TC3 ECAD Import 20 | x X X X X X X X
TE1140% TC3 Management Server 21 | x X X X X X X X
TE1150% TC3 Backup 21 | x X X X X X X X
TE1400 TC3 Target for Matlab®/Simulink® 21 | x X X X X X X X
TE1500" TC3 Valve Diagram Editor 21 | x X X X X X X X
TE1510" TC3 CAM Design Tool 21 | x X X X X X X X
TC1000-00pp  TC3 ADS 22 | x X X X X X X X
TC1100-00pp TC31/0 22 | x X X X X X X X
TC1200-00pp TC3 PLC 23 ' x X X X X X X X
TC1210-00pp  TC3 PLC/C++ 23 | - X X X X X X X
TC1220-00pp  TC3 PLC/C++/Matlab®/Simulink® 24 | - X X X X X X X
TC1250-00pp  TC3 PLC/NC PTP 10 24 | - X X X X X X X
TC1260-00pp  TC3 PLC/NC PTP 10/NC | 25| - - X X X X X X
TC1270-00pp"” TC3 PLC/NC PTP 10/NC I/CNC 25| - = = X X X X X
TC1300-00pp  TC3 C++ 25| - X X X X X X X
TC1320-00pp  TC3 C++/Matlab®/Simulink® 25| - X X X X X X X
TF1800-00pp? TC3 PLC-HMI - |- X X X X X X X
TF1810-00pp? TC3 PLC-HMI-Web - | x X X X X X X X
TF1140-00pp? TC3 Management Server - |- X X X X X X X
TF3600-00pp? TC3 Condition Monitoring Level 1 26 | - - X X X X X X
TF3601-00pp? TC3 Condition Monitoring Level 2 26 | - - X X X X X X
TF3602-00pp? TC3 Condition Monitoring Level 3 26 | — - X X X X X X
TF3900-00pp? TC3 Solar Position Algorithm 27 | x X X X X X X X
ontrolle

TF4100-00pp"” TC3 Controller Toolbox 27 | x X X X X

TF4110-00pp"  TC3 Temperature Controller 27 | - X X X X X X X
TF5000-00pp  TC3 NC PTP 10 Axes 28 | - X X X X X X X
TF5010-00pp  TC3 NC PTP 25 Axes 28 | - - X X X X X X
TF5020-00pp  TC3 NC PTP 25+ Axes 28 | — - X X X X X X
TF5050-00pp” TC3 NC Camming 29 |- - X X X X X X
TF5055-00pp” TC3 NC Flying Saw 29| - - X X X X X X




Runtime

Economy | Economy | Perfor- Perfor- Mid High Very High | Other
Plus mance mance Perfor- Perfor- Perfor-
g Plus mance mance mance
S pp=20 30 40 50 60 70 80 20

Functions

TF5060-00pp"  TC3 NC FIFO Axes 29 | - - X X X X X X
TF5065-00pp"  TC3 Motion Control XFC 29| - - X X X X X X
TF5070-00pp"  TC3 PackAL - |- - X X X X X X
TF5100-00pp  TC3 NCI 30 - - X X X X X X
TF5110-00pp”  TC3 Kinematic Transformation L1 30| - — X X X X X X
TF5111-00pp”  TC3 Kinematic Transformation L2 31| - - X X X X X X
TF5112-00pp”  TC3 Kinematic Transformation L3 31| - - X X X X X X
TF5200-00pp"” TC3 CNC 32| - - - X X X X X
TF5210-00pp” TC3 CNCE 32 - = = X X X X X
TF5220-00pp"” TC3 CNC Axes Pack 33| - - - X X X X X
TF5230-00pp” TC3 CNC Channel Pack 33 |- - - X X X X X
TF5240-00pp"”  TC3 CNC Transformation 33| - - - X X X X X
TF5250-00pp" TC3 CNC HSC Pack 33| - - - X X X X X
TF5260-00pp"” TC3 CNC Spline Interpolation 34| - - - X X X X X
TF5270-00pp"  TC3 CNC Virtual NCK Basis 34 | - = = X X X X X
TF5271-00pp” TC3 CNC Virtual NCK Options 34| - - - X X X X X
TF5800-00pp"  TC3 Digital Cam Server 31| - - X X X X X X
TF5810-00pp"  TC3 Hydraulic Positioning 31| - - X X X X X X
Connectivity

TF6000-00pp  TC3 ADS Communication Library 35— - X X X X X X
TF6100-00pp  TC3 OPC UA 35 x X X X X X X X
TF6120-00pp"” TC3 OPC DA 35| - X X X X X X X
TF6250-00pp  TC3 Modbus TCP 36 | x X X X X X X X
TF6310-00pp  TC3 TCP/IP 37 x X X X X X X X
TF6220-00pp"”  TC3 EtherCAT Redundancy 250 36 | - - X X X X X X
TF6221-00pp"”  TC3 EtherCAT Redundancy 250+ 36 | - - X X X X X X
TF6255-00pp"  TC3 Modbus RTU 36 | x X X X X X X X
TF6270-00pp" TC3 PROFINET |0 Device - |- X X X X X X X
TF6300-00pp" TC3 FTP Client 37 | x X X X X X X X
TF6340-00pp"”  TC3 Serial Communication 37 | x X X X X X X X
TF6350-00pp” TC3 SMS/SMTP 37 x X X X X X X X
TF6360-00pp"  TC3 Virtual Serial COM 38| - X X X X X X X
TF6420-00pp" TC3 Database Server 38 | x X X X X X X X
TF6421-00pp"” TC3 XML Server - X X X X X X X X
TF6500-00pp"  TC3 IEC 60870-5-10x 38 | - X X X X X X X
TF6510-00pp" TC3 IEC 61850/IEC 61400-25 39| - X X X X X X X
TF6600-00pp"  TC3 RFID Reader Communication 39| x X X X X X X X
TF6610-00pp"  TC3 S5/S7 Communication 39 | x X X X X X X X

1 voraussichtliche Markteinfiihrung im 2. Quartal 2012
2 voraussichtliche Markteinfiihrung im 4. Quartal 2012

Technische Anderungen vorbehalten
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TETxxx | TwinCAT Engineering

Technische Daten

TC3 Engineering

TE1000

TwinCAT Engineering beinhaltet die Engineering-Umgebung
der TwinCAT-3-Steuerungssoftware:

Integration in das Visual Studio® 2010 (wenn vorhanden)
Unterstiitzung der nativen Visual-Studio®-Schnittstellen
(z. B. Anbindung an Quellcodeverwaltungs-Systeme)
Editoren der IEC 61131-3 (AWL, FBS, KOP, AS, ST) sowie
CFC

Compiler fiir die IEC 61131-3-Sprachen

integrierter System Manager zur Konfiguration des
Zielsystems

Instanziierung von mehreren System-Manager-Projekten
in einer Solution

Instanziierung und Parametrierung von TwinCAT-
Modulen

integrierter TwinCAT-C++-Debugger

integrierte Oberflache zur Parametrierung von aus
Matlab®/Simulink® generierten Modulen

bei Integration in das Visual Studio® Instanziierung von
.NET-Projekten in derselben Solution (z. B. fir HMI)

TC3 Simulation Manager

TE1110

Der TwinCAT Simulation
Manager ist ein Werkzeug
zur einfachen Konfiguration
einer Simulationsumgebung,
die sich in die TwinCAT-
Systemumgebung integriert.
Er unterstiitzt das Erzeugen
einer , virtuellen Maschi-
ne”, die in ihrem zeitlichen
Verhalten einer realen
entspricht.

TC3 ECAD Import

TE1120

Die TwinCAT ECAD

Import Function dient der
Ubernahme von bereits
existierenden Engineering-
Ergebnissen aus einem
ECAD-Programm. Sie ermég-
licht das Importieren der,
mittels XML-Beschreibung,
aus dem ECAD-Werkzeug
exportierten Informationen
tiber den Aufbau der 1/0s
sowie ihrer Verkniipfungen
zu SPS-Variablen. Anhand
dieser Informationen werden
eine System-Manager-
Konfiguration und ein
Basis-SPS-Programm mit den
verwendeten I/0-Variablen
erzeugt. Die Generierung
von NC-Geraten ist ebenfalls
moglich.

Bendtigt

Zielsystem Windows XP, Windows 7 Windows XP, Windows 7 Windows XP, Windows 7
Verfiigbhar ja 4. Quartal 2012 4. Quartal 2012

Weitere Informationen www.beckhoff.de/TE1000 www.beckhoff.de/TE1110 www.beckhoff.de/TE1120




TC3 Management Server

TE1140

Der TwinCAT Management
Server ermdglicht die
zentrale Administration von
Beckhoff-CE-Steuerungen.
Softwareupdates kénnen
von zentraler Stelle auf

im Netzwerk vorhandene
Steuerungen eingespielt
werden. Neben Betriebssy-
stemupdates kénnen auch

TC3 Backup

TE1150

Mit dem TwinCAT Backup
Server kdnnen Dateien,
Verzeichnisse, betriebssy-
stemspezifische Informa-
tionen, Einstellungen und
TwinCAT-Konfigurationen
gesichert und wiederher-
gestellt werden. Dies kann
auf allen angeschlossenen
Medien und auch iiber das

TC3 Target for Matlab®/
Simulink®

TE1400

Das TwinCAT Matlab®/
Simulink® Target stellt
System-Target-Files fiir die
Verwendung des Matlab®-/
Simulink®-Coders zur
Verfiigung. Diese ermdgli-
chen die Generierung von
TwinCAT-3-Modulen, welche
in der TwinCAT-3-Enginee-
ring-Umgebung instanziiert

TC3 Valve Diagram Editor

TE1500

Der TwinCAT Valve Diagram
Editor erméglicht die Linea-
risierung von nicht-linearen
Kennlinien von Hydraulik-
ventilen mithilfe eines gra-
fischen Editors. Anhand von
wenigen Stiitzstellen kdnnen
Geraden oder Polynome

5. Grades ermittelt werden,
welche diese verbinden.

TC3 CAM Design Tool

TE1510

Der CAM Design Editor
ermdglicht die Generierung
und Modifizierung von Kur-
venscheiben mithilfe eines
grafischen Editors. Diese
werden als Abschnitte von
Bewegungsgesetzen, wie
modifizierte Sinuslinie, har-
monische Kombination oder
den verschiedenen Polynom-

geratespezifische Kompo- Netzwerk erfolgen. und parametriert werden Die ermittelte Linearisie- funktionen, zusammenge-

nenten (SPS-Bootprojekte) konnen. rungskennlinie kann in die setzt. Dargestellt werden

eingespielt werden. Durch TwinCAT-NC-Echtzeit gela- neben der Slave-Position,

die Moglichkeit, die im den und bei der Ausgabe auch Geschwindigkeit,

Netz erkannten Gerate in der Spannungen im Drive Beschleunigung und Ruck.

Gruppen aufzuteilen, kdnnen beriicksichtigt werden. Die erzeugten Kurvenschei-

fiir jede Gruppe individuell ben kdnnen als Tabellen mit

Aktionen definiert werden. vorgegebener Schrittweite
oder als sogenannte Motion
Functions an die NC tiberge-
ben werden.

Windows XP, Windows 7 Windows XP, Windows 7 Windows XP, Windows 7 Windows XP, Windows 7 Windows XP, Windows 7

4. Quartal 2012 4. Quartal 2012 ja 2. Quartal 2012 2. Quartal 2012

www.beckhoff.de/TE1140 www.beckhoff.de/TE1150 www.beckhoff.de/TE1400 www.beckhoff.de/TE1500 www.beckhoff.de/TE1510




TC1xxx | TwinCAT Base

=

Technische Daten

TC3 ADS

Opp

TC31/0

TC1100-00pp

TwinCAT Automation Device Specification (ADS) ist das
medienunabhangige Protokoll zum Lesen und Schreiben
von Daten und zur Kommandoiibertragung innerhalb von
TwinCAT. Ein ADS-Router zur Kommunikationsanbindung
wird zur Verfiigung gestellt. ADS-Clients kénnen via ADS mit
TwinCAT-Steuerungen im Netzwerk verbunden werden.

Mit TwinCAT I/0 kénnen zyklische Daten von verschiedenen
Feldbussen in Prozessabbildern gesammelt werden. Zyklische
Tasks treiben die entsprechenden Feldbusse. Verschiedene
Feldbusse konnen mit unterschiedlichen Zykluszeiten auf ei-
ner CPU betrieben werden. Auf das Prozessabbild kénnen Ap-
plikationen direkt zugreifen. Die Konfiguration der Feldbusse
und der Prozessabbilder erfolgt im TwinCAT Engineering.
= verbindet I/0-Gerate und Tasks variablenorientiert
verbindet Tasks untereinander variablenorientiert
kleinste Einheit ist ein Bit
unterstiitzt synchrone oder asynchrone Beziehungen
Austausch konsistenter Datenbereiche und
Prozessabbilder
Online-Darstellung im Verzeichnisbaum
" Online-Watchfenster

Force und Write” zur Inbetriebnahme und zum Test fiir

Taskvariablen und 1/0-Gerate
" unterstiitzte Feldbusse:
EtherCAT
Lightbus
PROFIBUS DP (Master und Slave)
Interbus
CANopen
SERCOS interface
DeviceNet
Ethernet
USB
= SMB (System-Management-Bus)

Bendtigt

Zielsystem

Leistungsklasse (pp)

Windows XP, Windows 7, Windows CE

Windows XP, Windows 7, Windows CE

Verfiigbhar

Weitere Informationen

www.beckhoff.de/TC1000

www.beckhoff.de/TC1100




TC3 PLC TC3 PLC/C++

TC1210-00pp

TwinCAT PLC realisiert auf einer CPU eine oder mehrere SPS mit dem internationalen Standard IEC 61131-3 3 Edition. Erweiterung der TwinCAT PLC TC1200
Zur Programmierung kénnen alle in der Norm beschriebenen Programmiersprachen verwendet werden. Verschiedene mit zusatzlichen C++-Funktionali-
komfortable Debugging-Méglichkeiten erleichtern die Fehlersuche und Inbetriebnahme. Programmanderungen kdnnen zu taten:
beliebigen Zeiten und in beliebiger GréBe online, d.h. bei laufender SPS, durchgefiihrt werden. Alle Variablen stehen per = Online-Verbindung mit PLC/
ADS symbolisch zur Verfiigung und konnen in entsprechenden Clients gelesen und geschrieben werden. C++-Laufzeitsystem lokal oder
" ProzessabbildgroBe, Merkerbereich, ProgrammgroBe, POU-GroBe, Variablenanzahl nur durch GroBe des Arbeitsspei- weltweit Uber TCP/IP oder tiber
chers begrenzt Feldbus
" Zykluszeiten ab 50 ps " Online-Monitoring von Variablen
= Verkniipfungszeit: typisch 1 ps (Intel® Core™2 Duo) in Variablenlisten, Watchfenstern,
= |EC61131-3:IL (AWL), FBD (FUP), LD (KOP), SFC (AS), ST, CFC Editoren ohne das Setzen von
= Online-Change in Programmen und Variablen, Online- Monitor, Ablaufkontrolle, Breakpoints, Write, Force, Step, Breakpoints
Datentrace, Remote-Debugging tber TCP/IP " Online setzen von Variablen
= Online-Verbindung mit SPS-Laufzeitsystem weltweit Giber TCP/IP oder (iber Feldbus
= Online-Monitoring von Variablen in Variablenlisten, Watchfenstern, Editoren
= Online-Status und Powerflow (Akkumulatorinhalt) von Programmen und Instanzen
= Triggern, Forcen, Setzen von Variablen
| |

leistungsfahiges Debugging mit Einzelzyklus, Breakpoints, Step-in, Step-over, Anzeige des aktuellen Aufrufstacks,
Watchliste zeigt Auswahl von Variablen, Tracefunktionen

Online-Verwaltung aller Variablennamen und -strukturen systemweit

remanente und persistente Daten, USV-gestiitzte Speicherung auf Festplatte, optional Speicherung auf NOVRAM
lesender und schreibender Variablenzugriff iiber ADS, OPC

zertifiziert entsprechend PLCopen Baselevel (IL/ST)

strukturierte Programmierung mit modularer Programmverwaltung

Quellcodespeicherung im Zielsystem

komfortable Bibliotheksverwaltung

leistungsfahiger Compiler mit inkrementellem Compilieren

alle gebréuchlichen Datentypen, Strukturen, Arrays, auch mehrdimensional

komfortables Erstellen von Programmen mit: Autoformat, Autodeclare, Querverweis, Suchen/Ersetzen, Projektvergleich
durch die Einbettung in das Microsoft Visual Studio® einfache Anbindung an Quellcodeverwaltungstools

Windows XP, Windows 7, Windows CE Windows XP, Windows 7

www.beckhoff.de/TC1200 www.beckhoff.de/TC1210




TC1xxx | TwinCAT Base

Technische Daten TC1220-00pp TC1250-00pp

TC3 PLC/C++/Matlab®/Simulink®

Erweiterung der TwinCAT PLC/C++ TC1300 um die Mdglich-

keit, aus Matlab®/Simulink® generierte Module auszufiihren.

" beinhaltet die TwinCAT 3 PLC und C++-Laufzeit

= erlaubt die Ausfiihrung von aus Matlab®/Simulink®
generierten Modulen

TC3 PLC/NCPTP 10

Erweiterung der TwinCAT PLC TC1200 um die Mdglichkeit,
Punkt-zu-Punkt-Bewegungen in Software zu realisieren
(TwinCAT NC PTP 10). Die Achsen werden durch Achsobjekte
reprasentiert und stellen ein zyklisches Interface fiir z. B. die
SPS zur Verfiigung. Dieses Achsobjekt wird dann zu einer ent-

" mehrfache Instanziierung von Modulen sprechenden physikalischen Achse verkniipft. Verschiedenste

" Parametrierung dieser Module zur Laufzeit Achstypen mit verschiedensten Feldbusschnittstellen kdnnen so

" Online-Zugriff auf alle Parameter (abschaltbar) abstrakt mit den Achsobjekten, die immer ein gleiches Interface

= generische Module (keine Hardwarebindung innerhalb und eine identische Konfigurationsoberflache anbieten, verbun-
der Modelle erforderlich) den werden. Die Regelung der Achsen kann in verschiedenen

[ ]

Anbindung an den External Mode von Simulink® Konstellationen (Positions- oder Geschwindigkeitsschnittstelle)
" Anbindung an den TwinCAT C++-Debugger mit grafi- und verschiedenen Reglern konfiguriert werden. Die Konfigura-
scher Darstellung der Blocke tion der Achsen erfolgt im TwinCAT Engineering.
" Module aufrufbar aus anderen Modulen oder direkt von " bis zu maximal 255 Achsen auf einer CPU
Tasks B unterstitzt elektrische und hydraulische Servoantriebe,
Frequenzumrichterantriebe, Schrittmotorantriebe, Gleich-
stromantriebe, geschaltete Antriebe (Eil-/Schleichachsen),
Simulationsachsen, Encoderachsen
B unterstiitzt diverse Encoder wie Inkremental-Encoder,
Absolut-Encoder, digitale Schnittstelle zu den Antrieben
wie EtherCAT, SERCOS, SSI, Lightbus, PROFIBUS DP/MC,
Pulse-Train
®  Standardachsfunktionen wie Start/Stopp/Reset/Referenzie-
ren, Geschwindigkeits-Override, Master-/Slavekopplungen,
elektronisches Getriebe, Online-Distanzkompensation
Programmierung erfolgt tiber PLCopen-konforme IEC
61131-3-Funktionsbausteine
= komfortable Achsen-Inbetriebnahmemadglichkeiten
= Online-Monitor aller Achszustandsvariablen wie Ist-/
Sollwerte, Freigaben, Regelungswerte
= Online-Achstuning
" Forcen von Achsvariablen
" Konfiguration aller Achsparameter wie Messsystem, Drive-
parameter und Lageregler
= konfigurierbare Reglerstrukturen P-Regler, PID-Regler, PID
mit Geschwindigkeitsvorsteuerung, PID mit Geschwindig-
keits- und Beschleunigungsvorsteuerung
= Online-Master-/Slave sowie Slave-/Masterumwandlung
®  Fliegende Sége” (Diagonalsage (optional))
= Kurvenscheiben (Unterstiitzung durch TC3 CAM Design
Editor (optional))
" FIFO-Achsen (optional)
= externe Sollwertgeneratoren
" Multi-Master-Kopplung (optional)

Bendtigt

Zielsystem Windows XP, Windows 7 Windows XP, Windows 7

Leistungsklasse (pp) 20 30 40 50 20 30 40 50
- X X X - X X X
60 70 80 90 60 70 80 90
X X X X X X X X

Verfiigbar ja ja

Weitere Informationen www.beckhoff.de/TC1220 www.beckhoff.de/TC1250

Technische Anderungen vorbehalten

BECKHOFF New Automation Technology



TC3 PLC/NC PTP 10, NC |

TC3 PLC/NC PTP 10, NC I, CNC

TC3 C++

TC3 C++/Matlab®/Simu-
link®

- TC1260-00pp TC1270-00pp TC1300-00pp TC1320-00pp

Erweiterung der TwinCAT PLC/NC PTP 10 um
die Mdglichkeit, Bewegungen mit bis zu drei
interpolierenden und bis zu fiinf Hilfsachsen
zu realisieren. Unterstiitzt werden ver-
schiedene Achstypen mit unterschiedlichen
Feldbusschnittstellen. Die Programmierung der
Bewegung erfolgt in der Regel in DIN 66025
kann aber alternativ auch tber SPS-Funktions-
bausteine erfolgen.

max. 3 Bahnachsen und bis zu 5 Hilfsach-
sen pro Gruppe

® 1 Gruppe pro Kanal, max. 31 Kanale

" unterstitzt elektrische Servoachsen,
Schrittmotorantriebe

n

Interpreterfunktionen wie Unterprogramm-
und Sprungtechnik, programmierbare
Schleifen, Nullpunktverschiebungen, Werk-
zeugkorrekturen, M- und H-Funktionen
Geometriefunktionen: Geraden und Kreise
im 3-D-Raum, Kreise in allen Hauptebenen,
Helices mit Basiskreisen in allen Hauptebe-
nen, Linear-, Zirkular-, Helikalinterpolation
in den Hauptebenen und frei definierbaren
Ebenen, Bezier- Splines, Look-ahead-
Funktion

= Online-Umkonfiguration von Achsen in
Gruppen, Bahnoverride, Slavekopplung an
Bahnachsen, Hilfsachsen, Achsfehler und
Durchhangkompensation, Messfunktionen
n

Programmierung in DIN 66025

Zugriff alternativ diber Funktionshausteine
nach [EC 61131-3

Bedienung von Automatikbetrieb,
Handbetrieb (Jog/Tipp), Einzelsatzbetrieb,
Referenzieren, Handradbetrieb (Verfahren/
Uberlagern)

komfortables Debugging mit Online-
Monitoring von aktueller Soll-/Istposition
(Schleppabsténde aller Achsen), aktuell
bearbeiteter NC-Programmzeile, aktuell
interpretierte NC-Programmzeile, Kanal-
status

Erweiterung der TwinCAT PLC/NC PTP 10 um
die Méglichkeit, eine Interpolation mit bis zu
finf gleichzeitig interpolierenden Achsen zu
realisieren. Uber die Optionspakete kann die
Anzahl der Achsen und/oder die Anzahl

der Kanale den Anforderungen der Applikation
angepasst werden. Verschiedene Transforma-
tionen konnen Uber Optionspakete erganzt
werden. Die Programmierung erfolgt tiber
DIN 66025. Die Konfiguration der Achsen und
Kanale erfolgt tiber TwinCAT Engineering.

maximal 8 Bahnachsen/geregelte Spindeln,
max. 64 Achsen/geregelte Spindeln (optio-
nal), max. 12 Kanale

unterstiitzt elektrische Servoachsen,
Schrittmotorantriebe Unterprogramm- und
Sprungtechnik, programmierbare Schleifen,
Nullpunktverschiebungen, Werkzeug-
korrekturen, M- und H-Funktionen,
mathematische Funktionen, Parameter-/
Variablenprogrammierung, Anwender-
makros, Spindel- und Hilfsfunktionen,
Nullpunktverschiebungen, Werkzeugfunk-
tionen

Geometriefunktionen: Linear-, Zirkular-,
Helikalinterpolation in den Hauptebenen
und frei definierbaren Ebenen, max. 32
interpolierende Bahnachsen pro Kanal,
Look-ahead-Funktion

Achsfunktionen, Koppel- und Gantry-
Achsenfunktion, Override, Achsfehler- und
Durchhangkompensation, Messfunktionen
Programmierung in DIN 66025 mit Hoch-
sprachenerweiterung

Zugriff Giber Funktionshausteine aus
TwinCAT PLC nach IEC 61131-3
Bedienung mit Automatikbetrieb,
Handbetrieb (Jog/Tipp), Einzelsatzbetrieb,
Referenzieren, Satzvorlauf, Handradbetrieb
(Verfahren/Uberlagern)

komfortables Debugging mit Online-Moni-
toring aller Zusténde

Windows XP, Windows 7

20 30 40 50
- - X X
60 70 80 90
X X X X
ja

www.beckhoff.de/TC1260

Technische Anderungen vorbehalten

Windows XP, Windows 7

20 30 40 50
- - - X
60 70 80 90
X X X X
2. Quartal 2012
www.beckhoff.de/TC1270

Die TwinCAT-3-C++-Lauf-
zeitumgebung ermdglicht
das Abarbeiten von in der
Sprache C++ geschriebenen
Echtzeit-Modulen. Folgende

Funktionalitaten werden u.a.

unterstlitzt:

= Online-Verbindung
mit PLC/C++-Lauf-
zeitsystem lokal oder
weltweit ber TCP/IP
oder Uber Feldbus

= Online-Monitoring von
Variablen in Variablen-
listen, Watchfenstern,
Editoren ohne das
Setzen von Breakpoints

= online setzen von

Variablen
Windows XP, Windows 7
20 30 40 50
- X X X
60 70 80 90
X X X X
ja
www.beckhoff.de/TC1300

Erweiterung der TC1300 um

die Méglichkeit, aus Mat-

lab®/Simulink® generierte

Module auszufiihren:

= peinhaltet die TwinCAT
3 PLC und C++-Laufzeit

= erlaubt die Ausfiihrung
von aus Matlab®/
Simulink® generierten
Modulen

= mehrfache Instanziie-
rung von Modulen

" Parametrierung dieser
Module zur Laufzeit

" Online-Zugriff auf alle
Parameter (abschaltbar)

" generische Module
(keine Hardwarebin-
dung innerhalb der
Modelle erforderlich)

= Anbindung an den
External Mode von
Simulink®

= Anbindung an den
TwinCAT-C++-Debugger
mit grafischer Darstel-
lung der Blocke

" Module aufrufbar aus
anderen Modulen oder
direkt von Tasks

Windows XP, Windows 7
20 30 40 50
- X X X
60 70 80 90
X X X X
ja
www.beckhoff.de/TC1320

BECKHOFF New Automation Technology



TF3xxx | TwinCAT Measurement

TC3 Condition Monitoring Level 1

Um eine Zustandsiiberwachung fiir Maschinen und
Anlagen zu realisieren, bietet die TwinCAT-Condition-
Monitoring-Bibliothek einen modularen Baukasten
von mathematischen Algorithmen fiir die Analyse von
Messwerten. Aus diesem Baukasten kann sich der
Anwender je nach Applikationshintergrund bedienen
und hat damit die Mdglichkeit, eine auf verschiedene
Plattformen skalierbare L6sung zu entwickeln.

Die Funktionen der Bibliothek erstrecken sich iiber die
Hauptfelder Analyse, Statistik und Klassifikation. Neben
der Spektralanalyse mit einer FFT oder zum Beispiel
mit einem einhiillenden Spektrum konnen statistische

Kennwerte wie die Kurtosis oder der Crest-Faktor berech-

net werden. Eine Kombination dieser Algorithmen mit
einer Grenzwertiiberwachung eignet sich beispielsweise
hervorragend fiir eine Walzlageriiberwachung.

Algorithmen von Condition Monitoring Level 1:
Frequency Analysis

Fast Fourier Transform

Power Spectrum

Envelope

Welch Method

Window Functions

Time-Frequency Representations

Power Spectrogram

Statistics

Multi-Channel Histogram

Mean, Standard Deviation, Skew, Kurtosis
Crest Factor

Auto Correlation Function

Cross Correlation Function

Pattern Recognition / Machine Learning
Threshold Monitoring

Discrete Classification

Bendtigt TC1100

Zielsystem Windows XP, Windows 7,
Windows CE

Leistungsklasse (pp) 20 30 40 50
- - X X
60 70 80 90
X X X X

Verfiigbar 4. Quartal 2012

Weitere Informationen www.beckhoff.de/TF3600

BECKHOFF New Automation Technology

TC3 Condition Monitoring
Level 2

Das TwinCAT Condition Moni-
toring Level 2 enthalt — neben
den Funktionen des Level 1-
folgende zusatzliche Algorith-
men:

Frequency Analysis
Hilbert Transform
Analytic Signal
Instantaneous Phase
Overlap Add Synthesis
Statistics

Statistics of Frequency
Spectra

Quantities and Percentiles
Homomorphic Signal
Processing

Power Cepstrum
Instantaneous Frequency
Pattern Recognition/
Machine Learning

" Bayesian Classification

TC1100

Windows XP, Windows 7,
Windows CE

20 30 40 50
- - X X
60 70 80 90
X X X X
4. Quartal 2012
www.beckhoff.de/TF3601

TC3 Condition Monitoring
Level 3

Technische Daten TF3600-00pp TF3601-00pp TF3602-00pp

Das TwinCAT Condition
Monitoring Level 3 enthélt
—neben den Funktionen des
Level 2 — folgende zusatzliche

Algorithmen:
= Homomorphic Signal
Processing

= Complex Cepstrum
B Robust Phase unwrap-

ping
TC1100
Windows XP, Windows 7,
Windows CE
20 30 40 50
- - X X
60 70 80 90
X X X X
4. Quartal 2012
www.beckhoff.de/TF3602

Technische Anderungen vorbehalten



TF4xxx | TwinCAT Controller

TC3 Solar Position Algorithm TC3 Controller Toolbox TC3 Temperature Controller
Technische Daten TF4100-00pp TF4110-00pp
Mithilfe des TwinCAT Solar Die TwinCAT Controller Toolbox umfasst Mit dem TwinCAT Temperature Controller
Position Algorithm ist es méglich, alle wesentlichen Bausteine zur Realisie- kénnen Temperaturregler einfach realisiert
den Sonnenstandswinkel unter rung von regelungstechnischen Applika- werden. Eine einfache Inbetriebnahme
Verwendung von Datum, Uhrzeit, tionen. durch Selbsteinstellung des Reglers (Selftu-
geographischer Lange und Breite " Toolbox mit regelungstechnischen ning) ist enthalten.
sowie weiteren Parametern (je Grundbausteinen = Automatik- und Handbetrieb mit
nach gewiinschter Genauigkeit) = Regler geniigen industriellen Ansprii- stoBfreiem Aufsetzen
zu ermitteln. Der entwickelte chen wie Anti-Reset-Windup = StellgréBe analog oder als pulswei-
Funktionsbaustein arbeitet mit einfache Basisregler (P, I, D) tenmoduliertes Signal
einer maximalen Ungenauigkeit komplexe Regler (P, PID, umschal- = Toleranzbandiiberwachung, Absolut-
von +0,001°. tende Regler) wertliberwachung
Filterbausteine ®  skalierbare Reaktion auf Sensorfehler
StellgroBengeneratoren (Begrenzer, und Heizstromfehler
PWM) ® Begrenzung von Soll- und StellgroBe
= Rampen- und Signalgeneratorenbau- = optionale Verrampung der SollgroBe
steine = optionale Anfahrschaltung fiir die
SollgréBe
= Kern des Temperaturreglers ist ein
industrieller PID-Regler
TC1200 Bendtigt TC1200 TC1200
Windows XP, Windows 7, Zielsystem Windows XP, Windows 7, Windows XP, Windows 7,
Windows CE Windows CE Windows CE

Leistungsklasse (pp)

4. Quartal 2012

Verfiigbhar

2. Quartal 2012

2. Quartal 2012

www.beckhoff.de/TF3900

Weitere Informationen

www.beckhoff.de/TF4100

www.beckhoff.de/TF4110




TF5xxx | TwinCAT Motion Control

TC3 NC PTP 10 Axes TC3 NC PTP 25 Axes TC3 NCPTP 25+ Axes

Technische Daten TF5000-00pp TF5010-00pp TF5020-00pp
TC3 NC PTP 10 Axes realisiert Motion Control fiir Punkt-zu- Erweiterung von Erweiterung von
Punkt-Bewegungen in Software. Die Achsen werden durch TC3 NC PTP 10 auf TC3 NC PTP 10 auf
Achsobjekte reprasentiert und stellen ein zyklisches Interface fiir maximal 25 Achsen. maximal 255 Achsen.

z. B. die SPS zur Verfiigung. Dieses Achsobjekt wird dann zu einer

entsprechenden physikalischen Achse verkniipft. Verschiedenste

Achstypen mit verschiedensten Feldbusschnittstellen kdnnen so

abstrakt mit den Achsobjekten, die immer ein gleiches Interface

und eine identische Konfigurationsoberflache anbieten, verbun-

den werden. Die Regelung der Achsen kann in verschiedenen

Konstellationen (Positions- oder Geschwindigkeitsschnittstelle)

und verschiedenen Reglern konfiguriert werden. Die Konfiguration

der Achsen erfolgt in TwinCAT Engineering.

= bis zu 10 Achsen auf maximal 255 Achsen ausbaubar

" unterstitzt elektrische und hydraulische Servoantriebe,
Frequenzumrichterantriebe, Schrittmotorantriebe, Gleich-
stromantriebe, geschaltete Antriebe (Eil-/Schleichachsen),
Simulationsachsen, Encoderachsen

" unterstitzt diverse Encoder wie Inkremental-Encoder,
Absolut-Encoder, digitale Schnittstelle zu den Antrieben wie
EtherCAT, SERCOS, SSI, Lightbus, PROFIBUS DP/MC, Pulse-
Train

" Standardachsfunktionen wie Start/Stopp/Reset/Referenzie-
ren, Geschwindigkeits-Override, Master-/Slavekopplungen,
elektronisches Getriebe, Online-Distanzkompensation

= Programmierung erfolgt Giber PLCopen-konforme
IEC 61131-3-Funktionshausteine

= komfortable Achsen-Inbetriebnahmemdglichkeiten

= Online-Monitor aller Achszustandsvariablen wie Ist-/Soll-
werte, Freigaben, Regelungswerte, Online- Achstuning

" Forcen von Achsvariablen

" Konfiguration aller Achsparameter wie Messsystem, Drivepa-
rameter und Lageregler

" konfigurierbare Reglerstrukturen P-Regler, PID-Regler, PID mit
Geschwindigkeitsvorsteuerung, PID mit Geschwindigkeits-
und Beschleunigungsvorsteuerung

" Online-Master-/Slave sowie Slave-/Masterumwandlung
= Fliegende Sage” (Diagonalsége)
= Kurvenscheiben (Unterstiitzung durch TC3 CAM Design Editor
" FIFO-Achsen
= externe Sollwertgeneratoren
= Multi-Master-Kopplung
Bendtigt
Zielsystem Windows XP, Windows 7, Windows XP, Windows 7, Windows XP, Windows 7,
Windows CE Windows CE Windows CE
Leistungsklasse (pp) 20 30 40 50 20 30 40 50 20 30 40 50
- X X X - - X X - - X X
60 70 80 90 60 70 80 90 60 70 80 90
X X X X X X X X X X X X
Verfiigbar ja ja ja

Weitere Informationen www.beckhoff.de/TF5000 www.beckhoff.de/TF5010 www.beckhoff.de/TF5020




TC3 NC Camming

TF5050-00pp

TwinCAT NC Camming
(Kurvenscheibe) ist eine nicht-
lineare Beziehung zwischen einer
Master- und einer Slaveachse.
Das Camming-Paket bietet
verschiedene Maglichkeiten der

TC3 NC Flying Saw

TF5055-00pp

TwinCAT NC Flying Saw realisiert die

Kopplung einer Slaveachse an eine
Masterachse in einer bestimmten
Synchronposition (fliegende Sége).
SPS-Bausteine ermdglichen das Ein-
und Auskoppeln sowie die Parame-

TC3 NC FIFO Axes

TF5060-00pp

Mit TwinCAT NC FIFO Axes kdnnen
extern generierte Positionssollwerte in
Form einer Geschwindigkeitsvorsteue-
rung an die Achsen ausgegeben wer-
den. Dabei ist die Sollwertgenerierung
so aufgebaut, dass bei der zeitlichen

TC3 Motion Control XFC

TF5065-00pp

Mit eXtreme Fast Control (XFC) wird
eine Technik bezeichnet, die mit
EtherCAT, speziellen 1/0-Klemmen und
TwinCAT auf dem PC eine sehr
schnelle, zeitlich hoch prazise Reak-
tion erméglicht. Mit den Distributed

Speicherung von Kurvenschei- trierung.

ben. Komfortable SPS-Bausteine ®  Als Masterachse konnen reale
ermdglichen das Laden, Koppeln oder virtuelle Achsen sowie
und Entkoppeln von Kurvenschei- andere externe Istwertgeber
ben. Es ist mdglich, Kurvenschei- dienen.

ben im laufenden Betrieb neu = Aufsynchronisieren der Slave-
zu laden oder zu modifizieren. achse aus einer beliebigen

Der TwinCAT CAM Design Editor Bewegungssituation (Stillstand,
unterstitzt bei der Erstellung der Vorwarts- oder Riickwartsfahrt) u

Clocks (DC) von EtherCAT und
entsprechenden Klemmen kdnnen

Abarbeitung der FIFO-Eintrage nicht
nur die Sollposition, sondern auch
die Sollgeschwindigkeit ermittelt so einfach verteiltes Latchen oder
wird. Zwischen zwei benachbarten Nockenschaltwerke realisiert werden.
FIFO-Eintragen wird, falls notwendig, = Bausteine zum hochgenauen
interpoliert. Erfassen und Schalten von
digitalen Signalen bezogen auf
Achspositionen
EtherCAT-Distributed-Clocks

Kurvenscheiben. auf den fahrenden Master mit den zeitstempelbasierten

= Positionstabelle mit = einfaches Aufsynchronisieren auf Ein- und Ausgangs-EtherCAT-
Masterstitzpunkten und die Mastergeschwindigkeit Klemmen EL1252, EL2252 oder
zugehdrigen Slavepositio- " positionsgenaues Aufsynchro- EL2262
nen; zwischen den Stiitzstel- nisieren auf die Masterachse " Konvertierungsbausteine von DC-
len wird linear oder durch (Geschwindigkeit und Position) Zeit in Position und umgekehrt
Splines interpoliert = Synchrongeschwindigkeit diber = komfortabler PLCopen konformer

" Motion-Function-Tabelle, die Koppelfaktor einstellbar TouchProbe-Baustein
eine Kurvenscheibe mittels ®  optionale Riicklaufsperre als ®  digitales Nockenschaltwerk als
Bewegungsgesetzen nach zusatzliche Sicherheitsfunktion PLCopen konformer Baustein

der Richtlinie VDI 2143 u
beschreibt

= zyklische oder lineare
Abarbeitung

" Kurvenscheibe durch Offset
und Skalierung, sowohl
master- als auch slaveseitig,
modifizierbar

= hohe Flexibilitét durch
Online-Anderung der
Motion-Functions

liberlagerte Streckenkompensa-
tion in der Synchronphase zur
dynamischen Positionskorrektur

TC1250 TC1250 TC1250 TC1250

Windows XP, Windows 7, Windows XP, Windows 7, Windows XP, Windows 7, Windows XP, Windows 7,
Windows CE Windows CE Windows CE Windows CE

20 30 40 50 20 30 40 50 20 30 40 50 20 30 40 50
- - X X - - X X - - X X - - X X
60 70 80 90 60 70 80 90 60 70 80 90 60 70 80 90
X X X X X X X X X X X X X X X X
2. Quartal 2012 2. Quartal 2012 2. Quartal 2012 2. Quartal 2012
www.beckhoff.de/TF5050 www.beckhoff.de/TF5055 www.beckhoff.de/TF5060 www.beckhoff.de/TF5065




TF5xxx | TwinCAT Motion Control

TC3 NCI

TC3 Kinematic Transformation L1

Technische Daten

Bendtigt
Zielsystem
Leistungsklasse (pp)

Verfiigbar
Weitere Informationen

Mit TwinCAT NC | kénnen Bewegungen mit bis zu drei interpo-
lierenden und bis zu fiinf Hilfsachsen im Interpolations-Paket
realisiert werden. Unterstiitzt werden verschiedene Achstypen mit
unterschiedlichen Feldbusschnittstellen. Die Programmierung der
Bewegung erfolgt in der Regel in DIN 66025 kann aber alternativ
auch iiber SPS Funktionsbausteine erfolgen.

max. 3 Bahnachsen und bis zu 5 Hilfsachsen pro Gruppe,

1 Gruppe pro Kanal, max. 31 Kanale

unterstitzt elektrische Servoachsen, Schrittmotorantriebe
Interpreterfunktionen wie Unterprogramm- und Sprungtech-
nik, programmierbare Schleifen, Nullpunktverschiebungen,
Werkzeugkorrekturen, M- und H-Funktionen
Geometriefunktionen: Geraden und Kreise im 3-D-Raum,
Kreise in allen Hauptebenen, Helices mit Basiskreisen in allen
Hauptebenen, Linear-, Zirkular-, Helikalinterpolation in den
Hauptebenen und frei definierbaren Ebenen, Bezier- Splines,
Look-ahead-Funktion

®  Online-Umkonfiguration von Achsen in Gruppen, Bahnover-
ride, Slavekopplung an Bahnachsen, Hilfsachsen, Achsfehler-
und Durchhangkompensation, Messfunktionen
Programmierung in DIN 66025
Zugriff alternativ liber Funktionsbausteine nach IEC 61131-3
Bedienung von Automatikbetrieb, Handbetrieb (Jog/Tipp),
Einzelsatzbetrieb, Referenzieren, Handradbetrieb (Verfahren/
Uberlagern)

= komfortables Debugging mit Online-Monitoring von aktueller
Soll-/Istposition (Schleppabstande aller Achsen), aktuell
bearbeiteter NC- Programmzeile, aktuell interpretierte NC-
Programmzeile, Kanalstatus

TC1250

Windows XP, Windows 7, Windows CE

20 30 40 50

- - X X

60 70 80 90

X X X X

ja

www.beckhoff.de/TF5100

BECKHOFF New Automation Technology

Mit TwinCAT Kinematic Transformation sind verschiedene
Roboterkinematiken realisierbar. Die Programmierung der
Bewegung des Roboters erfolgt in kartesischen Koordi-
naten entweder mit DIN 66025 Befehlen oder mit den
PLCopen-konformen Bausteinen aus der SPS. Eine inte-
grierte Dynamikvorsteuerung sorgt fiir eine hohe Prazision
der Bewegung auch bei hohen Beschleunigungen und
Geschwindigkeiten. Die Konfiguration erfolgt in

TwinCAT 3 Engineering.

unterstiitzt verschiedene parallele und auch serielle
Kinematiken, wie sie z. B. fiir Pick-and-place-Aufga-
ben genutzt werden

unterstiitzt die Programmierung von interpolierende
Bewegungen in G-Code (DIN 66025)

alternativ kénnen auch Standard-PTP- und Kurven-
scheiben-Anwendungen realisiert werden

einfache Programmierung im kartesischen Koordina-
tensystem

automatische Berechnung der inversen Kinematiken
fir die relevanten Motorpositionen

Konfiguration der Kinematik in TwinCAT 3 Enginee-
ring. Neben dem Typ (z. B. Delta) miissen auch die
Stabldngen und Versétze parametriert werden.

Fur die Dynamikvorsteuerung kdnnen Massen und
Massentragheiten vorgegeben werden.

Tracking mit Hilfe der ,Fliegende Sége” und ,Kur-
venscheiben” zum Aufzusynchronisieren (z. B. auf
Forderbénder)

optimiert fiir die Beckhoff-Servoantriebe der Serie
AX5000

Arbeitsraumiiberwachung

Grundpaket mit folgenden Kinematiken integriert:
kartesische Portale

TC1260

Windows XP, Windows 7, Windows CE

20 30 40 50
- - X X
60 70 80 90
X X X X
2. Quartal 2012

www.beckhoff.de/TF5110

Technische Anderungen vorbehalten



TC3 Kinematic Transformation L2

TF5111-00pp

Erweiterung der TwinCAT Kinematic
Transformation L1 und zusatzliche
Kinematiken:

TC3 Kinematic Transformation L3

TF5112-00pp

Erweiterung der TwinCAT Kinematic
Transformation L1/L2 und zusatzliche
Kinematiken:

TC3 Digital Cam Server

TF5800-00pp

Der TwinCAT Digital Cam Server ist
ein schnelles Nockenschaltwerk mit
Uberwachung fiir verschiedene Feld-

TC3 Hydraulic Positioning

TF5810-00pp

In TwinCAT Hydraulic Positioning
sind Algorithmen zur Regelung und
Positionierung von Hydraulikachsen

" 2-D-Parallelkinematik = 3-D-Delta busse. Die Konfiguration der Nocken zusammengefasst und stehen als
®  Scherenkinematik = SCARA erfolgt in TwinCAT Engineering. PLCopen-konforme SPS-Bausteine zur
" Kran- und Rollenkinematiken = performantes feldbusunabhéngi- | Verfiigung.
ges Nockenschaltwerk mit vielen " zur Positionierung und Regelung
Funktionen hydraulischer Achsen
bis zu 320 Ausgénge " Funktionen zur Umrechnung von
bis zu 180 Nocken pro Ausgang Sensorsignalen in Ist-Positionen
Weg-Weg-Nocken, Weg-Zeit- und von Stellwerten in Ausga-
Nocken, Bremsnocken bedaten
= dynamische Geschwindigkeits- " Point-to-Point-Bewegungen
korrektur wahlweise mit zeit- oder wegge-
" Drehzahlmessung bzw. Drehzahl- fihrten Rampen
liberwachung " |ageregelung, vorzeichenrichtige
Pressdruckausgabe, automatische
Repositionierung.
= Optimierung und Uberwachung
des Verhaltens mit weiteren
Funktionen (z. B. Totzeitkompen-
sation, Grenzwertiiberwachung)
TC1260 TC1260 TC1200 TC1200
Windows XP, Windows 7, Windows CE | Windows XP, Windows 7, Windows CE | Windows XP, Windows 7, Windows CE | Windows XP, Windows 7, Windows CE
20 30 40 50 20 30 40 50 20 30 40 50 20 30 40 50
- - X X - - X X - - X X - - X X
60 70 80 90 60 70 80 90 60 70 80 90 60 70 80 90
X X X X X X X X X X X X X X X X
2. Quartal 2012 2. Quartal 2012 2. Quartal 2012 2. Quartal 2012
www.beckhoff.de/TF5111 www.beckhoff.de/TF5112 www.beckhoff.de/TF5800 www.beckhoff.de/TF5810
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TC3 CNC

TC3 CNCE

Technische Daten

TwinCAT CNC bietet die Méglichkeit, eine Interpolation mit bis zu
fiinf gleichzeitig interpolierenden Achsen zu realisieren. Uber die
Optionspakete kann die Anzahl der Achsen und/oder die Anzahl

der Kanale den Anforderungen der Applikation angepasst werden.

Verschiedene Transformationen kénnen (iber Optionspakete

erganzt werden. Die Programmierung erfolgt Giber DIN 66025.

Die Konfiguration der Achsen und Kanale erfolgt Giber

TwinCAT Engineering.

= maximal 8 Bahnachsen/geregelte Spindeln, max. 64 Achsen/
geregelte Spindeln (optional), max. 12 Kanéle

® unterstitzt elektrische Servoachsen, Schrittmotorantriebe

= Unterprogramm- und Sprungtechnik, programmierbare
Schleifen, Nullpunktverschiebungen, Werkzeugkorrektu-
ren, M- und H-Funktionen, mathematische Funktionen,
Parameter-/ Variablenprogrammierung, Anwendermakros,
Spindel- und Hilfsfunktionen, Nullpunktverschiebungen,
Werkzeugfunktionen

®  Geometriefunktionen: Linear-, Zirkular-, Helikalinterpolation
in den Hauptebenen und frei definierbaren Ebenen, max. 32
interpolierende Bahnachsen pro Kanal, Look-ahead-Funktion

= Achsfunktionen, Koppel- und Gantry-Achsenfunktion,
Override, Achsfehler- und Durchhangkompensation,
Messfunktionen

= Programmierung in DIN 66025 mit Hochsprachenerweiterung

®  Zugriff iiber Funktionsbausteine aus TwinCAT PLC nach
IEC61131-3

= Bedienung mit Automatikbetrieb, Handbetrieb (Jog/Tipp),
Einzelsatzbetrieb, Referenzieren, Satzvorlauf, Handradbetrieb
(Verfahren/Uberlagern)

= komfortables Debugging mit Online-Monitoring aller

Zustande
Bendtigt TC1260
Zielsystem Windows XP, Windows 7, Windows CE
Leistungsklasse (pp) 20 30 40 50
- - - X
60 70 80 90
X X X X
Verfiigbar 2. Quartal 2012
Weitere Informationen www.beckhoff.de/TF5200

BECKHOFF New Automation Technology

TwinCAT CNC in der Export Version (E-Version) bietet die

Moaglichkeit, eine Interpolation mit bis zu vier gleichzeitig

interpolierenden Achsen zu realisieren. Uber die Options-

pakete kann die Anzahl der Achsen und/oder die Anzahl

der Kandle den Anforderungen der Applikation angepasst

werden. Verschiedene Transformationen kdnnen iiber Op-

tionspakete erganzt werden. Die Programmierung erfolgt

tiber DIN 66025. Die Konfiguration der Achsen und Kanale

erfolgt tiber TwinCAT Engineering.

= maximal 8 Bahnachsen/geregelte Spindeln, max. 64
Achsen/geregelte Spindeln (optional), max. 12 Kanale

" max. 4 gleichzeitig interpolierende Bahnachsen

" unterstitzt elektrische Servoachsen,
Schrittmotorantriebe

= Unterprogramm- und Sprungtechnik, programmier-
bare Schleifen, Nullpunktverschiebungen, Werkzeug-
korrekturen, M- und H-Funktionen, mathematische
Funktionen, Parameter-/ Variablenprogrammierung,
Anwendermakros, Spindel- und Hilfsfunktionen,
Nullpunktverschiebungen, Werkzeugfunktionen

®  Geometriefunktionen: Linear-, Zirkular-, Helikalinter-
polation in den Hauptebenen und frei definierbaren
Ebenen, max. 64 Bahnachsen pro Kanal, Look-ahead-
Funktion

= Achsfunktionen, Koppel- und Gantry-Achsenfunktion,
Override, Achsfehler- und Durchhangkompensation,
Messfunktionen

= Programmierung in DIN 66025 mit Hochsprachen-
erweiterung

B Zugriff Giber Funktionsbausteine aus TwinCAT PLC
nach [EC61131-3

= Bedienung mit Automatikbetrieb, Handbetrieb (Jog/
Tipp), Einzelsatzbetrieb, Referenzieren, Satzvorlauf,
Handradbetrieb (Verfahren/Uberlagern)

= komfortables Debugging mit Online-Monitoring aller

Zustande
TC1260
Windows XP, Windows 7
20 30 40 50
- - - X
60 70 80 90
X X X X
2. Quartal 2012
www.beckhoff.de/TF5210

Technische Anderungen vorbehalten



TC3 CNC Axes Pack

TF5220-00pp

Mit TwinCAT CNC Axes Pack ist der

Ausbau auf insgesamt 64 Achsen/

geregelte Spindeln, davon maximal

32 Bahnachsen und maximal 12
geregelte Spindeln mdglich.

TC3 CNC Channel Pack

TF5230-00pp

Mit TwinCAT CNC Channel Pack ist ein
weiterer CNC-Kanal, maximal auf 12
Kanale ausbaubar.

" Kanalsynchronisation

® Achsiibergabe zwischen Kanélen

TC3 CNC Transformation

TF5240-00pp

TwinCAT CNC Transformation ist eine

optionale Function fiir die

TwinCAT CNC.

= Transformationsfunktionalitat
(5-Achsfunktionalitat)

= Kinematikauswahl aus Kinema-
tikbibliothek
RTCP-Funktion
TLC-Funktion
Definition verschiedener Koordi-
natensysteme, Verkettung/Uber-
gang von Koordinatensystemen

TC3 CNC HSC Pack

TF5250-00pp

TwinCAT CNC HSC Pack ist eine
optionale High-Speed-Cutting-Losung
fir die TwinCAT CNC:

" satziibergreifende Geschwindig-
keits- und Beschleunigungs-fiih-
rung zur optimalen Ausnutzung
der Achsdynamik und damit
hohere Bahngeschwindigkeiten

" hohe Oberflachengiite durch
geglatteten Dynamikverlauf und
entsprechende Reduktion von
Schwingungsanregungen der
Maschine

= wirkungsvolle Kontrolle der
vorgegebenen Konturtoleranzen

= Bahnprogrammierung Gber
Splines mit programmierba-
rem Spline-Typ (Akima-Spline,
B-Spline) zur Reduktion der NC-
Satze bei Freiformflachen

TC1270 TC1270 TC1270 TC1270

Windows XP, Windows 7 Windows XP, Windows 7 Windows XP, Windows 7 Windows XP, Windows 7

20 30 40 50 20 30 40 50 20 30 40 50 20 30 40 50
- - - X - - - X - - - X - - - X
60 70 80 90 60 70 80 90 60 70 80 90 60 70 80 90
X X X X X X X X X X X X X X X X
2. Quartal 2012 2. Quartal 2012 2. Quartal 2012 2. Quartal 2012
www.beckhoff.de/TF5220 www.beckhoff.de/TF5230 www.beckhoff.de/TF5240 www.beckhoff.de/TF5250
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®

Technische Daten

TC3 CNC Spline Interpolation

TF5260-00pp

TC3 CNC Virtual NCK Basis

TF5270-00pp

TC3 CNC Virtual NCK Options

TF5271-00pp

TwinCAT CNC Spline Interpolation ist
ein optionales Paket fiir die TwinCAT
CNC fir Bahnprogrammierung Gber
Splines mit programmierbarem Spline-
Typ, Akima-Spline, B- Spline.

TwinCAT CNC Virtual NCK Basis ist
eine virtuelle TwinCAT CNC zur Simu-
lation in einer Windows-Umgebung
als Option zur TwinCAT CNC.

TwinCAT CNC Virtual NCK Options

ist eine virtuelle TwinCAT CNC

zur Simulation in einer Windows-
Umgebung als weiteres Optionspaket
zur TwinCAT CNC und TwinCAT CNC
Virtual NCK Basis.

Bendtigt

TC1270

TC1270

TC1270

Zielsystem

Windows XP, Windows 7

Windows XP, Windows 7

Windows XP, Windows 7

Leistungsklasse (pp)

20 30 40

20 30 40

20 30 40

60 70 80

60 70 80

60 70 80

X X X

X X X

X X X

Verfiigbhar

2. Quartal 2012

2. Quartal 2012

2. Quartal 2012

Weitere Informationen

www.beckhoff.de/TF5260

www.beckhoff.de/TF5270

www.beckhoff.de/TF5271
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TC3 ADS Communication

TC3 OPC UA

TC3 OPC DA

Technische Daten TF6000-00pp TF6100-00pp TF6120-00pp

Bendtigt
Zielsystem
Leistungsklasse (pp)

Verfiigbar
Weitere Informationen

Technische Anderungen vorbehalten

Die TwinCAT ADS Communication
Function dient der Organisation des
Datenaustauschs zwischen

TwinCAT 3 und Windows-Programmen

und umfasst das Suchen nach Variab-
len, den Zugriff per Variablenname,
die Timing-Synchronisierung mit

dem Betriebssystem, die Anpassung
der unterschiedlichen Datentypen,
die Block- und Listenbildung von
Daten sowie die Gewahrleistung

von Datenkonsistenz bei Zugriffen
mit den Zugriffsmethoden synchron/
asynchron und zyklisch/on-Change.

Windows XP, Windows 7, Windows CE

20 30 40 50
- - X X
60 70 80 90
X X X X
ja

www.beckhoff.de/TF6000

OPC Unified Architecture (IEC 62541)
ist die neue Technologiegeneration
der OPC Foundation fiir einen si-
cheren, zuverlassigen und hersteller-
neutralen Transport von Rohdaten
und vorverarbeiteten Informationen
von der Fertigungsebene bis in das
Produktionsplanungs- oder ERP-
System. Auf einheitliche, sichere und
zuverlassige Weise steht mit OPC

UA jeder berechtigten Anwendung
und jeder autorisierten Person jede
gewiinschte Information zu jeder Zeit
und an jedem Ort zur Verfiigung.

TwinCAT OPC UA Server

® zertifiziert im OPC-Labor Europa

= Funktionen DataAccess/Historical
Access/Alarm&Condition

B SPS-Bausteine zur Diagnose,
Neustart

= Zwischenspeicherung von Daten
im Server: Unterbrechung der
Kommunikationsverbindung fiihrt
nicht zum Datenverlust

TwinCAT OPC UA Client

B SPS-Funktionsbausteine fiir UA-
DataAccess

" Konfigurator fiir das Einrichten
der optionalen Security

= Demo-UA-Client firr Diagnose-

zwecke
TC1000
Windows XP, Windows 7, Windows CE
20 30 40 50
X X X X
60 70 80 90
X X X X
ja
www.beckhoff.de/TF6100

BECKHOFF New Automation Technology

OPC ist der Standard zur her-
stellerunabhangigen Kommunikation
in der Automatisierungstechnik.

OPC DA (Data Access) basiert auf dem
Microsoft COM/DCOM Standard.

TwinCAT OPC DA Server

®  Spezifikationen OPC-DA2x und
OPC-XML-DA

= Konfigurator fiir das Einrichten

= Demo-DA-Client fiir Diagno-
sezwecke und das Laden von

Rezepten
TC1000
Windows XP, Windows 7
20 30 40 50
- X X X
60 70 80 90
X X X X
2. Quartal 2012
www.beckhoff.de/TF6120
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Technische Daten TF6220-00pp TF6221-00pp TF6250-00pp TF6255-00pp

Bendtigt
Zielsystem

Leistungsklasse (pp)

Verfiigbar
Weitere Informationen

TC3 EtherCAT
Redundancy 250

TwinCAT EtherCAT Redun-
dancy 250 erweitert den
TwinCAT-EtherCAT-Master
um die Maglichkeit zur
Realisierung einer Kabel-
redundanz fiir bis zu 250
EtherCAT-Teilnehmer: Vom
letzten logischen Teilnehmer
wird ein Kabel zum Master
zuriickgefiihrt. Konfiguration
und Diagnose erfolgen in
der TwinCAT-3-Engineering-
Umgebung.

TC1100

Windows XP, Windows 7,
Windows CE

20 30 40 50
- - X X
60 70 80 90
X X X X
2. Quartal 2012
www.beckhoff.de/TF6220

BECKHOFF New Automation Technology

TC3 EtherCAT
Redundancy 250+

TwinCAT EtherCAT Redun-
dancy 250+ erweitert den
TwinCAT-EtherCAT-Master
um die Méglichkeit zur
Realisierung einer Kabel-
redundanz fir mehr als 250
EtherCAT-Teilnehmer: Vom
letzten logischen Teilnehmer
wird ein Kabel zum Master
zuriickgefiihrt. Konfiguration
und Diagnose erfolgen in
der TwinCAT-3-Engineering-
Umgebung.

TC1100

Windows XP, Windows 7,
Windows CE

20 30 40 50
- - X X
60 70 80 90
X X X X
2. Quartal 2012
www.beckhoff.de/TF6221

TC3 Modbus TCP

Die TwinCAT Modbus
Function stellt ein einfaches
Gateway zwischen Modbus
TCP und TwinCAT-ADS-Geréa-
ten dar. Es ist sowohl Server-
als auch Client-Betrieb
maglich. Im Server-Betrieb
werden TwinCAT-Speicherbe-
reiche direkt auf Modbus-
Speicherbereiche gemappt.
Im Client-Betrieb stehen eine
Reihe von SPS-Bausteinen
zur Verfiigung, mit denen
Inputs und Input-Register
gelesen und Coils und
Register geschrieben werden
konnen.

TC1100

Windows XP, Windows 7,
Windows CE

20 30 40 50
X X X X
60 70 80 90
X X X X
ja
www.beckhoff.de/TF6250

TC3 Modbus RTU

Die TwinCAT Modbus RTU
Function realisiert die
Modbus-RTU-Kommunikati-
on (ber eine serielle RS232-,
RS422- oder RS485-Schnitt-
stelle und ist damit sowohl
fiir die PC-/CX-Schnittstellen
als auch fiir den Betrieb mit
den seriellen Busklemmen
KL6xxx geeignet. Beinhaltet
sind Bausteine flir den Ma-
ster- und den Slave-Betrieb
mit einfacher Konfiguration.

TC1200

Windows XP, Windows 7,
Windows CE

20 30 40 50
X X X X
60 70 80 90
X X X X
2. Quartal 2012
www.beckhoff.de/TF6255

Technische Anderungen vorbehalten



TC3 FTP Client

TF6300-00pp

Die TwinCAT FTP Function ermdglicht
den einfachen Zugriff aus der SPS auf
mehrere FTP-Server mithilfe von ver-
schiedenen Funktionsbausteinen. So
kénnen nach einem Verbindungsauf-
bau (optional mit Authentifizierung)
Dateien zum/vom Server geladen
werden. Weitere Funktionsbausteine
erlauben das Suchen, Anlegen, L6-
schen und Umbenennen von Dateien
oder Verzeichnissen.

TC3 TCP/IP

TF6310-00pp

Die TwinCAT TCP/IP Function dient der
Implementierung und Realisierung
eines oder mehrerer TCP/IP-Server/
-Clients in der TwinCAT 3 PLC. Fir

den Kommunikationsauf- und -abbau
sowie fiir den reinen Datenaustausch
(Send und Receive) existieren entspre-
chende Bausteine.

TC3 Serial Communication

TF6340-00pp

Die TwinCAT Serial Communication
Function realisiert die Kommunikation
zu seriellen Geraten, wie Drucker,
Barcodescanner usw. Unterstiitzt wer-
den die serielle Schnittstelle des PCs
und die seriellen Beckhoff EtherCAT-
Klemmen (EL6xxx) und Busklemmen
(KL6XXX).

TC3 SMS/SMTP

TF6350-00pp

Die TwinCAT SMS/SMTP Function
ermdglicht das Versenden von SMS
bzw. E-Mails unter Verwendung von
SPS-Bausteinen. Letzteres erlaubt
ebenfalls das Versenden von Datei-
anhangen, HTML-Texten sowie das
Setzen der Prioritétseinstellungen der
Nachrichten.

TC1200

TC1200

TC1200

TC1200

Windows XP, Windows 7,
Windows CE

Windows XP, Windows 7,
Windows CE

Windows XP, Windows 7,
Windows CE

Windows XP, Windows 7,
Windows CE

2. Quartal 2012

2. Quartal 2012

2. Quartal 2012

www.beckhoff.de/TF6300

www.beckhoff.de/TF6310

www.beckhoff.de/TF6340

www.beckhoff.de/TF6350
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Technische Daten

TC3 Virtual Serial COM

TF6360-00pp

TC3 Database Server

TF6420-00pp

Die TwinCAT Virtual Serial COM Function erlaubt das Einbinden
von EtherCAT-Klemmen EL60xx oder EtherCAT-Box-Modulen
EP6002 als normale serielle Schnittstellen in Windows CE oder
Windows XP ein. Fiir jede EL60xx/EP6002 wird dabei individuell
definiert, auf welchem Rechner fiir sie eine serielle Schnitt-
stelle erzeugt werden soll. Der Zugriff auf das an der Klemme
angeschlossene Gerét erfolgt Gber die Windows API fiir serielle
Schnittstellen.

Die TwinCAT Database Server Function ermdglicht den
Datenaustausch zwischen Datenbanken und dem
TwinCAT-System. Es konnen SPS-Variablen oder direkt
Werte der EtherCAT-1/0s zyklisch, bei Anderung oder
ereignisgesteuert mittels SPS-Funktionsbaustein protokol-
liert werden.

Benétigt TC1100 TC1200

Zielsystem Windows XP, Windows 7, Windows XP, Windows 7,
Windows CE Windows CE

Leistungsklasse (pp)

Verfiigbar 2. Quartal 2012 2. Quartal 2012

Weitere Informationen

www.beckhoff.de/TF6360

www.beckhoff.de/TF6420




TC3 IEC 60870-5-10x

Die TwinCAT IEC-60870-5-10x Func-
tion ermdglicht die Kommunikation
entsprechend der IEC-Norm 60870-
5-10x aus der SPS. Sowohl Server- als
auch Client-Betrieb ist méglich.

SPS-Bibliothek fiir die Realisierung
von Mastern

= |EC 60870-101

= |EC60870-102

= |EC60870-103

= |EC60870-104

SPS-Bibliothek fiir die Realisierung
von Slaves fiir

= |EC 60870-101

= |EC60870-104

TC3 IEC 61850/IEC 61400-25

TF6510-00pp

Mit der TwinCAT 3 Function

IEC 61850/IEC 61400-25 Telecon-
trol kdnnen fiir die normkonforme
Kommunikation zwischen Client und
Server entsprechende Server direkt

in der TwinCAT-SPS realisiert werden.
Die IEC 61850 stellt Datenmodelle
fir die Unterstationskommunikation
zur Verfiigung. Die IEC 61400-25
basiert auf der IEC 61850 und bietet
gezielte Erweiterungen des Daten-
modells fiir die Kommunikation in
Windparks. Die Konfiguration des
jeweiligen Servers erfolgt mit dem
TwinCAT-Telecontrol-Konfigurator.
Dieser entkoppelt die Konfigurations-
arbeit von der Programmierarbeit in
der SPS und erzeugt den entsprechen-
den SPS-Code. Der SPS-Code kann in
neue und bestehende SPS-Projekte
importiert werden.

TC3 RFID Reader Communication

TF6600-00pp

Die RFID Reader Communication
Function erlaubt das Ansprechen
verschiedener RFID-Reader lber eine
serielle Schnittstelle. Mit dieser Biblio-
thek steht ein generelles abstraktes
Interface zur Verfligung, das fiir alle
Reader genutzt werden kann. Die
Anpassung an einen speziellen Reader
ist durch eine Konfigurationseinstel-
lung einfach durchzufiihren.

TC3 S5/S7 Communication

TF6610-00pp

Die TwinCAT S5/S7 Communication
Function ermdglicht die einfache
Anbindung von TwinCAT an eine S5-
oder S7-Steuerung. Unter Verwendung
von Funktionsbausteinen kann auf
Datenbausteine, Merker, Eingange,
Ausgange, Zahler und Timer einer

S5- bzw. S7-Steuerung zugegriffen
werden. Die Kommunikation erfolgt
Uber TCP/IP.

TC1200

TC1200

TC1200

TC1200

Windows XP, Windows 7,
Windows CE

Windows XP, Windows 7,
Windows CE

Windows XP, Windows 7,
Windows CE

Windows XP, Windows 7,
Windows CE

2. Quartal 2012

2. Quartal 2012

2. Quartal 2012

2. Quartal 2012

www.beckhoff.de/TF6500

www.beckhoff.de/TF6510

www.beckhoff.de/TF6600

www.beckhoff.de/TF6610
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Beckhoff®, TwinCAT®, EtherCAT®, Safety over EtherCAT®, TwinSAFE® und XFC® 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 Kennzeichen fiihren.
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Die Informationen in dieser Druckschrift enthalten lediglich allgemeine Beschreibungen bzw. Leistungsmerkmale, welche im konkreten Anwendungsfall nicht
immer in der beschriebenen Form zutreffen bzw. welche sich durch Weiterentwicklung der Produkte andern kénnen. Die gewtinschten Leistungsmerkmale sind
nur dann verbindlich, wenn sie bei Vertragsabschluss ausdriicklich vereinbart werden.
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