


TwinCAT ist die durchgängige Plattform für  
Engineering, Steuerung, Messtechnik, Vision,  
Diagnose und analytische Funktionen wie Machine  
Learning. Die Unterstützung aller gängigen Feld-
bussysteme und Softwareprotokolle garantiert 
eine durchgängige Kommunikation von der IT- 
bis in die Feldebene. Mit der IEC 61131-3, C/C++ 
sowie einer offenen Schnittstelle zu MATLAB®/
Simulink® stehen für jede Aufgabenstellung 
geeignete Programmiersprachen zur Verfügung. 
Zahlreiche SPS-Bibliotheken mit Bausteinen 
nach dem PLCopen-Motion-Control-Standard 
erleichtern die Programmierung. Die Multi- und 
Manycore-Fähigkeit von TwinCAT 3 führt zu einer 

erheblichen Performancesteigerung: So lassen 
sich beispielsweise umfangreiche Datenanalysen, 
Bildverarbeitung und Robotikanwendungen ohne 
Leistungseinbußen in der zentralen Steuerungs-
plattform ausführen. 

Robotik- und Motion-Control-Funktionen  
sind mit TwinCAT NC PTP (Punkt-zu-Punkt-Achs-
positionierung) oder NC I (Achsinterpolation in 
drei Dimensionen) auf einer Plattform synchro
nisierbar. Mit TwinCAT lässt sich nahezu jede 
Roboterkinematik in normaler SPS-Sprache 
programmieren, sodass der Aufwand und  
die Kosten für eine separate Roboterprogram- 
mierung minimiert werden. So werden ein  

effizientes Engineering garantiert und Kosten 
gesenkt. Die Einbindung von C- und C++-Code 
macht es außerdem möglich, eigene Roboter-
kinematiken zu entwickeln und einfach in das 
Gesamtsystem zu integrieren. Mit Hilfe der 
etablierten Sicherheitstechnik TwinSAFE wird die 
sicherheitstechnische Realisierung komplexer 
Anlagen vereinfacht; Varianten können einfach 
in Software abgebildet werden. Damit lassen 
sich z. B. Produktionszellen modular entwickeln 
und in Betrieb setzen. Die TwinCAT-Schnittstellen 
zu Machine-Learning-Algorithmen unterstützen 
die Nutzung von KI-Methoden im traditionellen 
Steuerungsumfeld.

TwinCAT: eine  
Softwareplattform 
für Engineering  
und Runtime

Robotics

Safety

Visualisierung

Condition Monitoring

Machine Learning

Scope

Vision

IoT

Analytics

SPS

TcCom-Module kapseln
kundenseitiges Know-how

Motion Control

MATLAB®/Simulink®

TwinCAT CoAgent erschließt 
KI-Potenziale auch für das  
Automatisierungsumfeld.
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ATRO:  
Automation  
Technology  
for Robotics

Automation Technology for Robotics (ATRO)  
ist ein modularer Industrieroboter-Baukasten, 
mit dem individuell und flexibel verschiedenste 
Roboterkinematiken zusammengestellt werden 
können – vom einfachen Rundtakttisch bis zur 
Mehrarm-Kinematik. Auf einem Basismodul für 
die Kabel- und Medienzuführung werden standar-
disierte Motormodule verschiedener Baugrößen 
zusammen mit Linkmodulen in unterschiedlichen 
Ausführungen kombiniert. Durch die vollständige 
Integration in die Steuerungsplattform TwinCAT 3 
steht das breite Spektrum bewährter Automati-
sierungsfunktionen zur Verfügung. Die präzise 
Synchronisation der Roboter mit XPlanar, XTS und 

allen anderen Bewegungsabläufen ermöglicht 
völlig neue Maschinenkonzepte.

Die Vorteile von ATRO auf einen Blick:
	� modulares Baukastensystem ermöglicht indi-

viduelle und flexibel erweiterbare Kinematiken
	� vollständige Integration in die Steuerungs-

plattform TwinCAT 3 
	� kürzere Taktzeiten durch endlos drehende 

Achsen und exakte Synchronisation aller 
Prozessschritte einer Maschine

	� standardisierte Schnittstellen für Daten,  
Energie und Fluide reduzieren Rüst-,  
Wartungs- und Stillstandszeiten

angegeben und die jeweiligen Eigenschaften 
(Stablängen, Versätze) parametriert. Für eine  
Dynamikvorsteuerung können Massen und 
Massenträgheiten angegeben werden. Zusätzlich 
können Sie Tracking-Funktionalitäten imple- 
mentieren, für die vorgefertigte Bausteine zur 
Verfügung stehen. Dabei wird der Roboter auf 
ein bewegtes Objekt aufsynchronisiert, um z. B. 
Werkstücke von Förderbändern oder von schräg 
liegenden Drehtellern zu greifen.

Mit TwinCAT Kinematic Transformation  
sind verschiedene parallele und serielle Kinema- 
tiken, wie sie beispielsweise für Pick-and-Place- 
Aufgaben genutzt werden, einfach realisierbar. 

Erhöhte Präzision 
mit TwinCAT  
Kinematic  
Transformation

TwinCAT Kinematic Transformation integriert 
die gesamte Robotersteuerung in die Automa-
tisierungssoftware, sodass SPS, Motion Control 
und Robotik auf einem Industrie-PC ausgeführt 
werden. Dazu sind eine Vielzahl an kinematischen 
Transformationen vom einfachen kartesischen 
Portal bis hin zu komplexen 6-Achs-Transfor- 
mationen bereits direkt in TwinCAT integriert, 
weitere werden stetig ergänzt. Darüber hinaus 
können benutzerspezifische Kinematiken inte- 
griert werden. Die Auswahl und Parametrierung 
der jeweiligen Kinematik erfolgt komfortabel 
im TwinCAT Engineering (XAE). Dort werden im 
Kinematikkanal der Typ (z. B. Delta oder SCARA) 
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Flexible  
Integration  
von Robotern  
in TwinCAT

Direkte Ansteuerung der Roboter-Kinematiken Direkte Ansteuerung der Roboter-Kinematiken

EAP (EtherCAT Automation Protocol)

Industrie-PC  
(EtherCAT-Master)

	� TwinCAT 3 PLC/NC I
	� TwinCAT 3 Kinematic Transformation

Industrie-PC  
(EtherCAT-Master)

	� TwinCAT 3 PLC/NC I
	� TwinCAT 3 Kinematic Transformation

EtherCAT- 
Klemmen  

Kompakte, integrierte 
Servoantriebe AMI8100

EtherCAT P- 
Box-Module

TwinSAFE- 
EtherCAT- 
Box-Modul

Dezentrale  
Servoantriebe  
AMP8000

Versorgungsmodul AMP8620

Integration einer externen Robotersteuerung in TwinCAT

EtherCAT- 
Klemmen  

EtherCAT- 
Klemmen  

Master-/Slave-Kommunikation 
Externe Robotersteuerung/Drives (EtherCAT-Slave/FSoE)
z. B. TF5130 TwinCAT Robotics uniVAL PLC zur Anbindung  
an Stäubli-Roboter

Master-/Master-Kommunikation 
Externe Robotersteuerung/Drives (EtherCAT-Master/FSoE)
z. B. TF5120 TwinCAT Robotics mxAutomation zur Anbindung  
an KUKA-Roboter

	� TwinCAT 3 PLC

Embedded-PC
(EtherCAT-Master)

6-Achs-Knickarm-Roboter

beispielsweise mit TwinCAT NC I nach DIN 66025 
umgesetzt, d. h. es werden Konturen beschrie-
ben, die mit dem Roboter abgefahren werden.

Integration einer externen  
Robotersteuerung in TwinCAT
Die TwinCAT Functions TF5120 und TF5130  
als Erweiterung der Standard TwinCAT PLC 
(TC1200) bilden die Basis zur Ansteuerung von 
Knickarm- oder SCARA-Robotern. Dabei werden 
die Verfahrkommandos für den Roboter aus  
der SPS an die Robotersteuerung gesendet. 
Die definierten Schnittstellen für KUKA-Roboter 

(TF5120 mxAutomation) und Stäubli-Roboter 
(TF5130 uniVAL PLC) ermöglichen es, die Bewe-
gungen der Roboter direkt aus TwinCAT heraus  
zu kommandieren. Der Vorteil für Sie: Die Bewe-
gungsprofile der Roboteranwendung werden mit 
TwinCAT-PLC-Bausteinen programmiert, sodass 
eine aufwendige, spezielle Roboterprogrammie-
rung entfällt. 

Steuerungskommunikation über das  
EtherCAT Automation Protocol (EAP)
Die horizontale Kommunikation zwischen Robo-
tern und Maschinen oder die Anbindung an einen 

zentralen Leitrechner kann sehr effizient über das 
EtherCAT Automation Protocol (EAP) erfolgen. 
EAP ermöglicht eine Echtzeitkommunikation im 
Millisekundentakt. Das Protokoll basiert auf einer 
klassischen Ethernet-Infrastruktur und kann über 
beliebige Ethernet-Medien – auch über Funk – 
übertragen werden.

Ansteuerung der Roboter-Kinematiken
Mit TwinCAT Kinematic Transformation (TF511x) 
lassen sich verschiedene Roboterkinematiken  
aus TwinCAT heraus ansteuern. Bahnplanung  
und kinematische Transformationen werden  
direkt in TwinCAT durchgeführt. Eine Vielzahl  
an Kinematiken ist bereits vorhanden; auch die 
Integration von kundenspezifischen Konstruk- 
tionen ist möglich. 

Pick-and-Place-Bewegungen können direkt 
aus der TwinCAT PLC heraus programmiert  
werden, wofür verschiedene Bibliotheken zur 
Auswahl stehen. Bahnbewegungen werden 

Kabeladapter 
ZS7000-0005

ATRO: Automation  
Technology for RoboticsDelta-Picker
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basierte Steuerungstechnik und unterstützt die 
Kopplung zu anderen Kommunikationssystemen. 
Über die TwinCAT-Motion-Funktionsbausteine 
lassen sich Kinematiken und Positionieraufgaben 
realisieren. 

In Roboteranwendungen und Handling- 
maschinen geht es darum, eine Vielzahl von Ach-
sen einzeln oder korrespondierend zueinander zu 
positionieren, zu bewegen und hochdynamisch 
zu verfahren. Hierfür ist die integrierte, schnelle 
Regelungstechnik des Multiachs-Servosystems 
AX8000 prädestiniert. Das flexible Konzept mit 
1- oder 2-Kanal-Achsmodulen sowie die variable 
Motorleistungsaufteilung bieten eine kosten- 

optimierte Lösung für eine Vielzahl von Antriebs- 
anwendungen. Mit der One Cable Technology der 
Servomotorserie AM8000, bei der Power- und 
Sensorleitung in einem Standard-Motorkabel 
zusammengefasst sind, werden Verkabelungs- 
aufwand und Inbetriebnahmekosten verringert. 

Durch die optional integrierte Sicherheits- 
technik erfüllt unser Antriebsportfolio die hohen 
Anforderungen an die Maschinensicherheit und 
erleichtert die Steuerungskonfiguration in den 
unterschiedlichen Anwendungen.

Skalierbare  
Antriebstechnik

Unsere skalierbaren Antriebslösungen decken 
einen breiten Anwendungsbereich ab: von den 
DC- oder Schrittmotoren über die kompakten 
Servomotorklemmen bis zu den leistungsstarken 
Servoverstärkern der AX-Baureihen. Hinsichtlich 
Bauform und Leistung exakt skalierbar, ermög- 
lichen sie die Realisierung optimierter Antriebs-
konzepte für rotatorischen Anwendungen. 

Das lineare Transportsystem XTS und das  
eXtended Planarmotorsystem XPlanar setzen 
neue Maßstäbe in der Antriebstechnik und  
eröffnen völlig neue Anwendungsszenarien.  
Die herausragende Performance von EtherCAT  
ermöglicht die ideale Anbindung an die PC- 

Antriebstechnik LinearmotorKompakte   
Antriebstechnik

Mithilfe des XTS 
Track Management kann 

ein XTS-Aufbau in einzelne, räumlich 
getrennte Streckenabschnitte unterteilt werden.
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Die Vorteile des MX-Systems auf einen Blick:
	� mehr Stellfläche in der Produktion durch 

Wegfall der Schaltschränke
	� IP67-Gehäuse erlaubt den Einsatz in allen 

Bereichen
	� Effizienzsteigerung bei der Maschinen- 

herstellung durch reduzierten Engineering-, 
Montage- und Testaufwand

	� kombinierbar mit EtherCAT-Box-Modulen und 
dezentralem Servoantriebssystem AMP8000

	� integrierte Safety-Funktionalitäten für Antriebe  
und I/Os über FSoE (Failsafe over EtherCAT)

	� signifikant reduzierte Aufwände und Zeiten 
bei Planung und Montage

MX-System:  
für die schalt-
schranklose  
Montagelinie

Das MX-System ermöglicht vollständig schaltschrank- 
lose Automatisierungslösungen. Der Baukasten 
aus unterschiedlichen Baseplates und Funktions-
modulen (IPC-, Koppler-, I/O-, Drive-, Relais- und 
Systemmodule) vereint alle Aufgaben und Eigen-
schaften eines Schaltschranks: Energieeinspeisung, 
-absicherung und -verteilung, Erzeugung und 
Überwachung von Hilfsspannungen, Ablaufsteue- 
rung mit den Ein- und Ausgängen, Ansteuerung 
von Motoren und Aktuatoren sowie die Anschluss- 
ebene für die Feldgeräte. Die nach internationalen 
Standards zertifizierten Baugruppen verringern  
die Aufwände bei Planung, Zusammenbau,  
Maschineninstallation sowie Instandhaltung.
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Effizient und  
flexibel: PC-based 
Control für die  
Montage und  
Handhabung
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SVM Automatik A/S, Dänemark

Multiachs-Servosystem AX8000  
maximiert Maschinendurchsatz beim  
Handling steriler Glasampullen.
 
 www.stevanatogroup.com

Stoba, Deutschland

XPlanar bei der Deep- 
Learning-gestützten  
optischen Bauteilprüfung  
im Automotive-Segment
 
 www.stoba.one

bdtronic GmbH, Deutschland

PC-based Control bei  
Träufelanlagen für die  
E-Motoren-Fertigung
 
 www.bdtronic.com

Sodecia, Kanada

Sicherheitsgurtmontage mit  
erhöhtem Anlagendurchsatz
 
 www.sodecia.com

©
 B

ec
kh

off
 

©
 B

ec
kh

of
f

22 23



Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
Hülshorstweg 20
33415 Verl
Deutschland
Telefon: + 49 5246 963-0
info@beckhoff.com
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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 ändern können. Die gewünschten Leistungsmerkmale sind nur dann verbindlich, wenn sie bei Vertragsabschluss  
ausdrücklich vereinbart werden. 

Technische Änderungen vorbehalten.

Veranstaltungen 
und Termine

StellenangeboteUnternehmen Globale 
Präsenz

Produkte SupportBranchen

Mehr über Beckhoff


