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1. Benutzerhinweise

Diese Anleitung beschreibt die Einbindung eines EtherCAT®-Devices in ein bestehendes Netzwerk und soll
eine méglichst allgemein gehaltene Hilfestellung bieten, EtherCAT®-Produkte in eine Steuerungsumgebung
einzubinden.

2. Sicherheitshinweise

» Bedienungsanleitung vor Gebrauch der verwendeten Produkte sorgfaltig durchlesen

* Montage, Inbetriebnahme und Wartung der beschriebenen Produkte sind ausschlieBlich durch fachkundiges
Personal auszufiihren

* Der Betreiber muss die ortlichen Sicherheitsbestimmungen beachten

3. Aligemeiner Hinweis

Dieses Dokument soll die Einbindung eines Devices mit EtherCAT®-Schnittstelle in eine Steuerung beispielhaft
darstellen. Diese Beschreibung wurde mit der PC-basierten Steuerungssoftware TwinCAT® 3.1.4006.0 von
Beckhoff Automation erstellt. wenglor sensoric gibt keinerlei Gewahr auf die Richtigkeit und Vollstandigkeit der
Inhalte. Die Anleitung soll hierbei lediglich eine Ubliche Vorgehensweise visualisieren, die im Bedarfsfall auch
auf andere Steuerungen oder Sensoren/Junctions/Aktoren mit EtherCAT®-Schnittstelle bertragbar ist. Auf
geratespezifische Anpassungen von Fremdprodukten wird in dieser Version nicht eingegangen. Hier verweisen
wir auf Hilfestellungen der jeweiligen Produkthersteller.

4. Einbindung eines EtherCAT®-Device in die Arbeitsumgebung

Folgende Schritte zeigen eine exemplarische Vorgehensweise auf um einen EtherCAT®-Slave-Teilnehmer mithilfe

der Steuerungssoftware TwinCAT® (The Windows Control and Automation Technology) in ein EtherCAT®- Netz-

werk einzubinden.

 Jeder Geratetyp benétigt im ersten Schritt eine Spannungsversorgung, die entweder extern eingespeist oder
mittels PoE (Power over Ethernet) realisiert werden kann. Die fir lhr jeweiliges Produkt benétigte Anschluss-
technik entnehmen Sie bitte geratespezifisch der wenglor Homepage (www.wenglor.com).

* Die Datenubertragung erfolgt mittels geschirmten Anschlusskabeln, die sowohl in 4- als auch in 8-poliger Aus-
fihrung erhaltlich sind (4-polig = reine Datentbertragung; 8-polig = Datenlbertragung + PoE). Auch hier
entnehmen Sie bitte die Anschlusstechnik geratespezifisch der wenglor Homepage (www.wenglor.com).
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4.1. Einrichten und Vorbereiten von TwinCAT®

Um ein PC-basiertes System in eine Echtzeitsteuerung zu verwandeln muss im ersten Schritt die Steuerungs-
software TwinCAT® in der aktuellen Version von Beckhoff installiert werden. Die neueste Version 3.1 unterstiitzt
nun auch 64bit Systeme und Windows® 7. Wer keine Vollversion besitzt, kann sich bei Beckhoff (www.beckhoff.
de) eine Demoversion herunterladen. In der aktuellsten Version von TwinCAT® befindet sich der System Mana-
ger vollstandig in der Microsoft Entwicklungsumgebung Microsoft Visual Studio®.

Nach der Installation der Software muss die Produktbeschreibungsdatei (ESI-Datei — EtherCAT® Slave Infor-
mation) des anzubindenden Produktes in den entsprechenden Ordner von TwinCAT® kopiert werden. Die-
ser befindet sich je nach TwinCAT®-Version, Installationsort und Betriebssystem unter dem Installationspfad
(C:\TwinCAT\3.1\Config\lo\EtherCAT). In diesem Ordner befinden sich bereits standardmaBig Beckhoff Pro-
duktbeschreibungsdateien. Je nach verwendeten Produkten kénnen Sie die entsprechenden Produktbeschrei-
bungsdateien auf der wenglor Homepage unter www.wenglor.com < Download < Produktbeschreibungs-
dateien = Produktsuche herunterladen.

- T C-CORONTETTC - T TC=CIROTTETTC v
== | 2.057KE = | 399kKE o
0 Beckhoff EPS:xxx 0 Beckhoff EPSx:
s | #ML-Dokument 3 | EML-Dokumnent
== | 383KB == | 1.104KB
} 0 Beckhoff EP7xxx g Beckhoff EP9xx
p | #ML-Dokument - “| EML-Dokumnent
= | 5.177KB == | 236KB
0 Beckhoff EtherCAT EvaBoard 0 Beckhoff EtherCAT Terminals
I | #ML-Dokument ' “| EML-Dokurment
==| 72kB == | 53kKB
} 0 Beckhaff FE1xR% g Beckhoff FCxoo
' | #ML-Dokument - “| EML-Dokument
= | 16kB == | 10kKB
EtherCATEase EtheriZATDiag
L5 | #ML Schema File L5 | ML Schema File
28 KB LKE
EtherCATDick EtherCATInfo
L5 | #ML Schema File L5 | ¥ML Schema File
LKE 41 KB
EtherCATModule 0 OnlineDescriptionCache00o0q. ..
1 =5 | #ML Schema File B “| EML-Dokument
ZKB = | ske
- 0 wenglor sensoric ; 0; wenglor sensoric_wenglor
3 | OCPxxxPO1S0C % junction_Zac
= | #ML-Dokument = | #ML-Dokument 3

(C:\TwinCAT\3.1\Config\lo\EtherCAT)
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Nachdem die ESI Datei wie beschrieben in den richtigen Ordner kopiert wurde, muss die TwinCAT®-Software
neu gestartet werden. Dabei aktualisiert TwinCAT® die interne Datenhaltung.

Unter Windows 7 ist es erforderlich TwinCAT® mit der Option ,Als Administrator ausflihren® zu starten.

New Project

| NET Framewark 4 v |sort by [ Defaul

Installed Templates

Type: TwinCAT Project
TWINCAT XAE Project (<ML farmat) TWINCAT Praject
TwinCAT %AE SystemManager Canfiguration

Other Profect Types
TwinCAT Measurement
TwinCAT Project

Name: | Twin€AT Froject3 |
Location: | Ciipokumerte und User|Eigene Dateleniyisual Studio 20L0lProjects v [ Browse.. ]
Solution name: | TWinCAT Praject3 | create drectory for solution

Um im Folgenden eine Verbindung zwischen PC- und Slave-Teilnehmern herstellen zu kénnen, muss eine
Netzwerkkarte als zu verwendendes EtherCAT®-Device ausgewahlt werden. Unter dem Meniipunkt TwinCAT
= Show Realtime Compatible Devices werden alle im PC installierten Netzwerkkarten aufgefihrt.

3 et 1o v o v <

Altion * USB = Extras = Strg+Alt+Entf

T Project3 - Microsoft Visual Studio

Fle Edit View Buld Debug | TwincaT | PLC Tools Srope Window Help
| B Gererate Mappings CAT RT (x86) '| | ) ‘

Activate Configuration | e = al = .KE L

1 Restark TwinCAT System

Restart TwinCAT {Config Mode)

[ Solution TwinCAT Project {
= [ TwinCAT Praject3

@~ (] SYSTEM
! MOTICN
: PLC

Scan
Toggle Free Run State

2]

n

2 Reload Devices
o

@

" Show Onling Data
3

. Show Sub Ttems

=] Access Bus Coupler/IP Link Register. ..

Update Firmware/EEPROM 3
Show Realtime Ethernet Compatible Devices. ..

Selected Ttem 3
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Auch inkompatible Netzwerkkarten kénnen fiur die Verbindung verwendet werden, die Performance unterschei-
det sich jedoch zu kompatiblen Geraten. Eine Liste kompatibler echtzeitfahiger Netzwerkkarten und aktuelle
Treiber kdnnen unter www.beckhoff.de besichtigt bzw. heruntergeladen werden.

Ein Klick auf Install ermoglicht die Verwendung der ausgewahlten Netzwerkkarte.

Installation of TwinCAT RT-Ethernet Adapters

- Ethernet Adapter Update List l

[=1-E8 Installed and ready to use devices

| LEE LANVerbindung 2 - Intel 21140-basierter PCI-Fast Ethemetadapter (Standard] #2 Instal |

-H8 Compatible devices Bind |

B8 Incompatible devices

B8 Dizabled devices Unbind |

- EE LANVerbindung 3 - Intel 21140-basierter PCI-Fast Ethernetadapter [Standard) #2

" EE LAN Verbindung - Intel 21140-basierter PCI-Fast Ethemetadapter [Standard] Enable |

Dizable |

[ Show Bindings

|
~
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5. Suche nach neuen EtherCAT®-Teilnehmern

Um die Suche nach neuen Netzwerkteilnehmern zu starten gentigt es im Solution Explorer unter 1/0 =
Devices zu markieren und dann in der Toolbar das Zauberstab Werkzeug anzuklicken oder dieses uber einen
Rechtsklick auf Devices auszuwahlen. Hiermit wird der Scan der Netzwerkteilnehmer gestartet.

Danach erscheint ein Pop-Up Fenster in dem TwinCAT® darauf hinweist, dass nicht alle Netzwerkteilnehmer
Uber den automatischen Scan gefunden werden kénnen.

1] E HIMT: Mok all bypes of devices can be found aubomatically
-

[_ Ok J [ Cancel

Dieses Fenster mit OK bestatigen. Im Folgenden muss noch die zu verwendende Netzwerkkarte ausgewahlt
werden.

1 new I/0 devices found |

[#]Device 2 [EtherCAT]  [LANWerbindung 2 [Intel 21140-basierter PCI-Fast EY] oK
Cancel

Select All
Unselect &l

Danach muss noch die Suche nach neuen Slave Teilnehmern (Boxes) mit Yes bestatigt werden

\?4) Scan for boxes

[ Vs J [ Mo
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Es erscheint ein Fenster in dem gefragt wird, ob man den Free Run aktivieren méchte. Im Free Run Mode ar-
beitet der Slave Teilnehmer autonom, nach seiner eigenen Taktung, also unabhangig vom EtherCAT®-Zyklus.
Auch dieses Fenster kann mit Yes bestatigt werden.

\?/ Activate Free Run

Wenn alles richtig verbunden wurde sollten die nun verbundenen Slave Teilnehmer im Solution Explorer er-
scheinen. Im Beispiel sind hier eine Junction ZAC50CNO1 und ein Reflextaster mit Hintergrundausblendung
OCP662P0150C eingebunden.

Hinweis: Erscheinen im Solution Explorer alle angeschlossenen Produkte ohne korrekte Bestellnummer und
Icon, so wurde die Geratebeschreibungsdatei nicht gefunden. TwinCAT® gibt dies als Fehler der Mailboxkon-
figuration aus. Bitte Uberprifen Sie in diesem Fall den Installationspfad und kopieren die Datei wie in Kapitel
,4.1. Einrichten und Vorbereiten von TwinCAT®* auf Seite 4 beschrieben in den dafir vorgesehenen Ordner.

= @ Box 2 (P02011D05 ROLOOOS00)
3 Infolata

Nicht korrekt erkanntes Device im Solution Explorer

Q & Errors | JS 0 'Warnings ‘ QJ 0 Messages | Clear
Description

@ 1 06.08,2013 08:57:29 465 ms | (65535): 'Box 2 (PO2011005 RO1000500° {1002): 'INIT ko PRECP' faled! Error: 'check device state for PREOP', AL Skatus '0:x0011" read and '0x0002°
expected. AL Status Code '0x0016 - Invalid mailbox configuration'

@ 2 06.06,2013 08:57:29 465 ms | (65535): 'Box 2 (PO2011005 RO1000S00' {1002): state change aborted {requested 'PRECP", back to 'INIT™.

@ 3 06.06.2013 08:57:29 765 ms | (65535): 'Box 2 (PO2011005 RO1000500' {1002): 'INIT to PRECF failed! Error: ‘check device state For PREOP'. AL Status '0x0011" read and '0x0002'
expected, AL Status Code '0x0016 - Invalid mailbox configuration’

@ 4 06.06.2013 08:57:29 765 ms | (§5535): 'Box 2 (PO2011005 RO1000S00' (1002): state change aborted (requested 'PRECP', back bo 'TNIT'.

@ 5 06.06.2013 08:57:29 965 ms | (B5535): 'Box 2 (PO2011005 RO1000500° {1002): 'INIT ko PRECP' Faled! Error: 'check device state for PREOP', AL Status '0:x0011" read and '0x0002°
expected, AL Status Code '0x0016 - Invalid mailbox configuration'

@ 6 06,06.2013 08:57:29 965 ms | (65535); 'Box 2 (PO201 1005 RO1000S00' (1002); state change aborted (requested 'PRECP!, back ko 'INIT',

Fehler Mailboxkonfiguration
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6. Anzeigen und arbeiten mit dem integrierten Webserver

Jedes wenglor EtherCAT®-Device besitzt einen integrierten Webserver, iiber den Einstellungen am Produkt
selbst vorgenommen, Produktinformationen abgerufen und Testaufbauten umgesetzt werden kénnen. Bevor
auf den Webserver des Produktes zugegriffen werden kann, muss die IP-Adresse und die Subnet Mask des De-
vices in der Mailboxkommunikation festgelegt werden. Hierzu muss ein Doppelklick auf das jeweilige Produkt
im Solution Explorer erfolgen. Damit 6ffnen sich die Produktoptionen. Unter dem Reiter ,EtherCAT* befinden
sich die erweiterten Einstellungen (Advanced Settings...).

TwinCAT Project3 >

Genera\| EtherCaT ! Process Data || Startup .EoE - Online | "Dnlme

Type: |ZAEEDEND1 [Junction EtherCAT with PoE]

Product/Revision: | 16850434 / 16842752 |
Auta Inc Addr: |0 |

EtherCAT Addr: [] ! | [ Advanced Settings... ] |
Previous Port:

MName Onlineg Type Size =Addr...  Infout | User... | Linkedto
#! Read input & bit 000 {0} USINT 1.0 26.0 Input o
1 WicState o BIT 0.1 1522.0 Input o
#! InputToggle o BIT 0.1 1524.0 Input a
W State 0x0008 (8) UINT 2.0 1548.0 Inpuk Ju]
1 adsadde 169.254.135.151.3... AMSADDR &.0 1550.0 Input a
B Write output & bit 0x00 {0} USINT 1.0 26.0 Cutput 0
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Um die IP-Adresseinstellungen vorzunehmen befindet sich unter dem Menupunkt Mailbox die Option EoE.
Die Nutzung von EoE (Ethernet over EtherCAT) ermdglicht die Ubertragung von TCP/IP Datenpaketen uber
das EtherCAT®-Netzwerk. Die IP-Adresse und Subnet Mask kann frei gewahlt werden. Das Default Gateway

und der DNS Server miissen nicht zwingend vergeben werden. Nach der Eingabe kann das Fenster mit OK
geschlossen werden.

Advanced Settings &
]
“Wirtual Ethernet Part

Wirtual MAC Id: 02010520039

(= General

() Switch Port
@® IP Part
() DHCP
Distribubed Clock @ IP Address
FESGHiceess Subnet Mask:
Default Gateway: l:l
DMS Server: X X X
DNS Name: Bowx 1__ZACKOCWO

[ Time Stamp Requested

L OF. ] [ Cancel
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Im néchsten Schritt muss TwinCAT® noch im Konfigurationsmodus gestartet werden. Hierzu muss das entspre-
chende Icon in der Toolbar angeklickt werden (siehe Screenshot — markiertes Symbol).

File Edit Yiew Project Buld Debug TwinCAT PLC  Tools Scope  Window Help

Pl S e P KGR - - LI b [Release | | TwinCAT T (x56) - | @ | R H RO
LT O rer— Olews|oo. @,
Salution Explorer = 1 X TwinCAT Project3 3

E— S

; — — General | EtheiCAT | Process Data | Startup | CoE - Onine | Onine |

[ Solution ‘TwinCAT Praject® {1 project)

= [l TeancAT Frojecta Type: [ZBC50CNOT Hunclion EtherCAT with PaE ) \

SVSTEM
MOTION Product/Revision; ‘158504341‘15842752
. Z;CFEW Auolnctdd [0 |

CHr EtherCAT Addi: [ [10m

1jo endication el [T 3]
= *R Devices

B 5= Device 2 (EtherCAT) Previous Part
8 mmage
- *8 Image-Info
- 2 syncUnits
Inputs
%1 FrmOState
w | FrmOwiState
- % Frm0InputTagale
« %] SlaveCount
¥ Devitate
= [ Outputs
- e Frmdctrl
« v FrmOwieCtrl
[ DewCtrl

Advanced Settings. ]

(ug =3}

Name Cnline Type Sice | wAddr.. Ijou | User.. Likedie
B RxPO0 %! Read input 8 bit 000 (0} USINT 10 20 Tnput 0
) wicstate # Westate 0 BIT 0L 15220 It O
B Infolata # InputToggle 0 BIT 0L 1524.0  Inpt O
W 8o 2 (OCP&EZPOISOC) # state 00008 (8) UmNT 2.0 1548.0  ITnput 0
A= DR e R # Adsaddr 160,254,135.151.3... AMSADDR 8.0 15500 Input O
Sy om 3 (LB Core 2 il one extemiport) B tirite output 5 bit 0x00 (0 USINT 10 zo0 Cutput 0

S Term 5 (Sub-Core 3 with one extern port)
S Term 6 (Sub-Core 4 with bwo extern ports)
- 23 Mappings

Den Restart des Systems bestatigen.

\‘:) Restart TwinCAT System in Config Mode

L K J[ Cancel ]

Das Neuladen der |0-Devices bestatigen und Free Run aktivieren.

\.’/ Load I/ Devices

L Yes ] [ Mo
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Danach kann ein Webbrowser im System aufgerufen und die vorher vergebene IP-Adresse der Produkte kann
in die Adressleiste eingegeben werden. Im Anschluss daran sollte der Webserver des Produktes geladen wer-
den. Alle Einstellmdglichkeiten entnehmen sie bitte der Bedienungsanleitung des verbundenen Produktes.

Hinweis: Alle Webserver-Einstellungen kénnen nur vorgenommen werden wenn sich das Produkt im PreOP
Modus befindet.

%) Junction EtherCAT with PoE - Mozilla Firefox

Datel Bearbsiten Ansicht Chronk  Lesszeichen Extras Hife

\ Iumction EtherCAT with FoE |+
€ @ iszaesamz e || B - Googe Pan
English -

\i-\wenglor®

General device General device
Device seftings
Industrial Ethernet ports
Digital VO ports

Part number

Productversion
Producer
Description
Serial number

Real Time Ethernet Status

Device Type

FACENCHOT

¥1.1.0

wenglor sensaric gmbh
Junction EtherCAT with PoE
000100003

onlineg
0x00030191

@ wenglor sensoric gmbh | Impressum
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Microsoft, Windows and Microsoft Visual Studio are either registered trademarks or trademarks of Microsoft
Corporation in the United States and/or other countries.

TwinCAT® is registered trademark and patented technology, licenced by Beckhoff Automation GmbH,
Germany.

EtherCAT® is registered trademark and patented technology, licenced by Beckhoff Automation GmbH,
Germany.

wenglor sensoric GmbH, im Folgenden kurz wenglor genannt, weist darauf hin, dass Hinweise und Informatio-
nen in dieser Bedienungsanleitung, standige Weiterentwicklungen, technischen Anderungen unterliegen kén-
nen. Diese Bedienungsanleitung ist keine Zusicherung von wenglor im Hinblick auf die beschriebenen techni-
schen Vorgange oder bestimmte Produkteigenschaften. wenglor tbernimmt keine Haftung hinsichtlich der in
dieser Bedienungsanleitung enthaltenen Druckfehler oder andere Ungenauigkeiten, es sei denn, das wenglor
die Fehler nachweislich zum Zeitpunkt der Erstellung der Bedienungsanleitung bekannt waren. wenglor weist
den Anwender des weiteren darauf hin, dass diese Bedienungsanleitung nur eine allgemeine Beschreibung
technischer Vorgénge ist, deren Umsetzung nicht in jedem Einzelfall in der vorliegenden Form sinnvoll sein
kénnen.

Die Informationen in dieser Bedienungsanleitung kénnen ohne vorherigen Ankindigung geéndert werden.
Kein Teil dieses Dokuments darf ohne vorherige schriftliche Genehmigung der wenglor sensoric GmbH kopiert,
vervielfaltigt oder in eine andere Sprache Ubersetzt werden, unabhéangig davon, auf welche Weise und mit
welchen Mitteln, dies geschieht.

© 06.06.2013
wenglor sensoric GmbH
www.wenglor.com



