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Die Informationen in der vorliegenden Dokumentation enthalten allgemeine Beschreibungen
und/oder technische Leistungsmerkmale der hier erwahnten Produkte. Diese Dokumentation dient
keinesfalls als Ersatz fiir die Ermittlung der Eignung oder Verlasslichkeit dieser Produkte flir
bestimmte Verwendungsbereiche des Benutzers und darf nicht zu diesem Zweck verwendet
werden. Jeder Benutzer oder Integrator ist verpflichtet, angemessene und vollstandige
Risikoanalysen, Bewertungen und Tests der Produkte im Hinblick auf deren jeweils spezifischen
Verwendungszweck vorzunehmen. Weder Schneider Electric noch deren Tochtergesellschaften
oder verbundene Unternehmen sind fiir einen Missbrauch der Informationen in der vorliegenden
Dokumentation verantwortlich oder kdnnen diesbezuglich haftbar gemacht werden.
Verbesserungs- und Anderungsvorschlage sowie Hinweise auf angetroffene Fehler werden
jederzeit gern entgegengenommen.

Sie erklaren, dass Sie ohne schriftiche Genehmigung von Schneider Electric dieses Dokument
weder ganz noch teilweise auf beliebigen Medien reproduzieren werden, ausgenommen zur
Verwendung fur persénliche nichtkommerzielle Zwecke. Dartber hinaus erklaren Sie, dass Sie
keine Hypertext-Links zu diesem Dokument oder seinem Inhalt einrichten werden. Schneider
Electric gewahrt keine Berechtigung oder Lizenz fir die personliche und nichtkommerzielle
Verwendung dieses Dokument oder seines Inhalts, ausgenommen die nichtexklusive Lizenz zur
Nutzung als Referenz. Das Handbuch wird hierfiir ,wie besehen® bereitgestellt, die Nutzung erfolgt
auf eigene Gefahr. Alle weiteren Rechte sind vorbehalten.

Bei der Montage und Verwendung dieses Produkts sind alle zutreffenden staatlichen, landesspe-
zifischen, regionalen und lokalen Sicherheitsbestimmungen zu beachten. Aus Sicherheitsgriinden
und um die Ubereinstimmung mit dokumentierten Systemdaten besser zu gewahrleisten, sollten

Reparaturen an Komponenten nur vom Hersteller vorgenommen werden.

Beim Einsatz von Geraten fir Anwendungen mit technischen Sicherheitsanforderungen sind die
relevanten Anweisungen zu beachten.

Die Verwendung anderer Software als der Schneider Electric-eigenen bzw. einer von Schneider
Electric genehmigten Software in Verbindung mit den Hardwareprodukten von Schneider Electric
kann Koérperverletzung, Schaden oder einen fehlerhaften Betrieb zur Folge haben.

Die Nichtbeachtung dieser Informationen kann Verletzungen oder Materialschaden zur Folge
haben!

© 2018 Schneider Electric. Alle Rechte vorbehalten.
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Sicherheitshinweise @

Wichtige Informationen

HINWEISE

Lesen Sie sich diese Anweisungen sorgfaltig durch und machen Sie sich vor Installation, Betrieb,
Bedienung und Wartung mit dem Gerat vertraut. Die nachstehend aufgefiihrten Warnhinweise
sind in der gesamten Dokumentation sowie auf dem Gerat selbst zu finden und weisen auf
potenzielle Risiken und Gefahren oder bestimmte Informationen hin, die eine Vorgehensweise
verdeutlichen oder vereinfachen.

Wird dieses Symbol zusatzlich zu einem Sicherheitshinweis des Typs ,,Gefahr” oder

hat.

Dies ist ein allgemeines Warnsymbol. Es macht Sie auf mdgliche Verletzungsgefahren
aufmerksam. Beachten Sie alle unter diesem Symbol aufgefiihrten Hinweise, um

~Warnung“ angezeigt, bedeutet das, dass die Gefahr eines elektrischen Schlags
besteht und die Nichtbeachtung der Anweisungen unweigerlich Verletzung zur Folge
A Verletzungen oder Unfélle mit Todesfélle zu vermeiden.

A GEFAHR

GEFAHR macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden wird, Tod
oder schwere Verletzungen zur Folge hat.

A WARNUNG

WARNUNG macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben kann.

A VORSICHT

VORSICHT macht auf eine geféahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, leichte Verletzungen zur Folge haben kann.

HINWEIS

HINWEIS gibt Auskunft uber Vorgehensweisen, bei denen keine Verletzungen drohen.
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BITTE BEACHTEN

Elektrische Gerate dirfen nur von Fachpersonal installiert, betrieben, bedient und gewartet
werden. Schneider Electric haftet nicht fir Schaden, die durch die Verwendung dieses Materials
entstehen.

Als qualifiziertes Fachpersonal gelten Mitarbeiter, die Gber Fahigkeiten und Kenntnisse
hinsichtlich der Konstruktion und des Betriebs elektrischer Gerate und deren Installation verfiigen
und eine Schulung zur Erkennung und Vermeidung mdéglicher Gefahren absolviert haben.

BEVOR SIE BEGINNEN

Dieses Produkt nicht mit Maschinen ohne effektive Sicherheitseinrichtungen im Arbeitsraum
verwenden. Das Fehlen effektiver Sicherheitseinrichtungen im Arbeitsraum einer Maschine kann
schwere Verletzungen des Bedienpersonals zur Folge haben.

A& WARNUNG

UNBEAUFSICHTIGTE GERATE

e Diese Software und zugehdrige Automatisierungsgerate nicht an Maschinen verwenden, die
nicht Uber Sicherheitseinrichtungen im Arbeitsraum verfiigen.
e Greifen Sie bei laufendem Betrieb nicht in das Geréat.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

Dieses Automatisierungsgerat und die zugehérige Software dienen zur Steuerung verschiedener
industrieller Prozesse. Der Typ bzw. das Modell des fiir die jeweilige Anwendung geeigneten
Automatisierungsgerats ist von mehreren Faktoren abhangig, z. B. von der benétigten
Steuerungsfunktion, der erforderlichen Schutzklasse, den Produktionsverfahren, auergewdhn-
lichen Bedingungen, behérdlichen Vorschriften usw. Fir einige Anwendungen werden
moglicherweise mehrere Prozessoren bendtigt, z. B. fir ein Backup-/Redundanzsystem.

Nur Sie als Benutzer, Maschinenbauer oder -integrator sind mit allen Bedingungen und Faktoren
vertraut, die bei der Installation, der Einrichtung, dem Betrieb und der Wartung der Maschine bzw.
des Prozesses zum Tragen kommen. Demzufolge sind allein Sie in der Lage, die Automatisie-
rungskomponenten und zugehdérigen Sicherheitsvorkehrungen und Verriegelungen zu
identifizieren, die einen ordnungsgemafRen Betrieb gewahrleisten. Bei der Auswahl der Automati-
sierungs- und Steuerungsgerate sowie der zugehdrigen Software fiir eine bestimmte Anwendung
sind die einschlagigen ortlichen und landesspezifischen Richtlinien und Vorschriften zu beachten.
Das National Safety Council's Accident Prevention Manual (Handbuch zur Unfallverhitung; in den
USA landesweit anerkannt) enthalt ebenfalls zahlreiche nitzliche Hinweise.
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Fir einige Anwendungen, z. B. Verpackungsmaschinen, sind zusatzliche Vorrichtungen zum
Schutz des Bedienpersonals wie beispielsweise Sicherheitseinrichtungen im Arbeitsraum
erforderlich. Diese Vorrichtungen werden benétigt, wenn das Bedienpersonal mit den Handen
oder anderen Korperteilen in den Quetschbereich oder andere Gefahrenbereiche gelangen kann
und somit einer potenziellen schweren Verletzungsgefahr ausgesetzt ist. Software-Produkte allein
kénnen das Bedienpersonal nicht vor Verletzungen schitzen. Die Software kann daher nicht als
Ersatz fur Sicherheitseinrichtungen im Arbeitsraum verwendet werden.

Vor Inbetriebnahme der Anlage sicherstellen, dass alle zum Schutz des Arbeitsraums
vorgesehenen mechanischen/elektronischen Sicherheitseinrichtungen und Verriegelungen
installiert und funktionsfahig sind. Alle zum Schutz des Arbeitsraums vorgesehenen Sicherheits-
einrichtungen und Verriegelungen missen mit dem zugehdrigen Automatisierungsgerat und der
Softwareprogrammierung koordiniert werden.

HINWEIS: Die Koordinierung der zum Schutz des Arbeitsraums vorgesehenen
mechanischen/elektronischen Sicherheitseinrichtungen und Verriegelungen geht iber den
Umfang der Funktionsbaustein-Bibliothek, des System-Benutzerhandbuchs oder andere in dieser
Dokumentation genannten Implementierungen hinaus.

START UND TEST

Vor der Verwendung elektrischer Steuerungs- und Automatisierungsgerate ist das System zur
Uberpriifung der einwandfreien Funktionsbereitschaft einem Anlauftest zu unterziehen. Dieser
Test muss von qualifiziertem Personal durchgefiihrt werden. Um einen vollstandigen und
erfolgreichen Test zu gewahrleisten, miissen die entsprechenden Vorkehrungen getroffen und
geniigend Zeit eingeplant werden.

A WARNUNG

GEFAHR BEIM GERATEBETRIEB

o Uberpriifen Sie, ob alle Installations- und Einrichtungsverfahren vollstindig durchgefiihrt
wurden.

e Vor der Durchflihrung von Funktionstests samtliche Blocke oder andere voriibergehende
Transportsicherungen von den Anlagekomponenten entfernen.

e Entfernen Sie Werkzeuge, Messgerate und Verschmutzungen vom Gerét.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

Flhren Sie alle in der Dokumentation des Geréats empfohlenen Anlauftests durch. Die gesamte
Dokumentation zur spateren Verwendung aufbewahren.
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Softwaretests miissen sowohl in simulierten als auch in realen Umgebungen stattfinden.

Sicherstellen, dass in dem komplett installierten System keine Kurzschliisse anliegen und nur
solche Erdungen installiert sind, die den 6rtlichen Vorschriften entsprechen (z. B. gemaR dem
National Electrical Code in den USA). Wenn Hochspannungsprifungen erforderlich sind, beachten
Sie die Empfehlungen in der Geratedokumentation, um eine versehentliche Beschadigung zu
verhindern.

Vor dem Einschalten der Anlage:

Entfernen Sie Werkzeuge, Messgerate und Verschmutzungen vom Gerat.
Schlieflen Sie die Gehausetlr des Gerats.

Alle temporaren Erdungen der eingehenden Stromleitungen entfernen.
Fihren Sie alle vom Hersteller empfohlenen Anlauftests durch.

BETRIEB UND EINSTELLUNGEN

Die folgenden Sicherheitshinweise sind der NEMA Standards Publication ICS 7.1-1995

entnommen (die Englische Version ist malRgebend):

e Ungeachtet der bei der Entwicklung und Fabrikation von Anlagen oder bei der Auswahl und
Bemessung von Komponenten angewandten Sorgfalt, kann der unsachgemafie Betrieb solcher
Anlagen Gefahren mit sich bringen.

e Gelegentlich kann es zu fehlerhaften Einstellungen kommen, die zu einem unbefriedigenden
oder unsicheren Betrieb fiihren. Flr Funktionseinstellungen stets die Herstelleranweisungen zu
Rate ziehen. Das Personal, das Zugang zu diesen Einstellungen hat, muss mit den
Anweisungen des Anlagenherstellers und den mit der elektrischen Anlage verwendeten
Maschinen vertraut sein.

e Bediener sollten nur Uber Zugang zu den Einstellungen verfiigen, die tatsachlich fiir ihre Arbeit
erforderlich sind. Der Zugriff auf andere Steuerungsfunktionen sollte eingeschrankt sein, um
unbefugte Anderungen der BetriebskenngréRen zu vermeiden.

10
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Uber dieses Buch &3

Auf einen Blick

Ziel dieses Dokuments

Dieses Handbuch beschreibt die Implementierung eines CANopen-Netzwerks in Steuerung der
Produktserie Modicon M340.

HINWEIS: In Bezug auf Sicherheitsaspekte werden die Hinweise ,Notfallobjekte* (EMCY) und
~Schwerer Fehler” in diesem Handbuch gemaf der Definition im Dokument DS301 von CiA (CAN
in Automation) verwendet.

Gililtigkeitsbereich
Diese Dokumentation ist gultig ab EcoStruxure™ Control Expert 14.0.

Verwandte Dokumente

Titel der Dokumentation Referenznummer

EcoStruxure™ Control Expert Programmiersprachen | 35006144 (Englisch),

und Struktur, Referenzhandbuch 35006145 (Franzésisch),
35006146 (Deutsch),

35013361 (ltalienisch),
35006147 (Spanisch),
35013362 (Chinesisch)

EcoStruxure™ Control Expert, Betriebsarten 33003101 (Englisch),
33003102 (Franzosisch),
33003103 (Deutsch),
33003104 (Spanisch),
33003696 (ltalienisch),
33003697 (Chinesisch)

Modicon M580, M340 und X80 I/O-Plattformen, EI00000002726 (Englisch),
Normen und Zertifizierungen EIO0000002727 (Franzdsisch),
EIO0000002728 (Deutsch),
EIO0000002730 (ltalienisch),
EIO0000002729 (Spanisch),
EIO0000002731 (Chinesisch)
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Titel der Dokumentation Referenznummer

Premium und Atrium mit EcoStruxure™ Control 35008147 (Englisch),
Expert, CANopen-Feldbus, Benutzerhandbuch 35008148 (Franzdsisch),
35008149 (Deutsch),
35013933 (ltalienisch),
35008150 (Spanisch),
35012194 (Chinesisch)

Sie kénnen diese technischen Veroffentlichungen sowie andere technische Informationen von
unserer Website herunterladen: www.schneider-electric.com/en/download.

Produktbezogene Informationen

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Die Anwendung dieses Produkts erfordert Fachkenntnisse beziglich der Entwicklung und
Programmierung von Steuerungssystemen. Nur Personen mit solchen Fachkenntnissen sollten
dieses Produkt programmieren, installieren, &ndern und anwenden.

Befolgen Sie alle landesspezifischen und 6értlichen Sicherheitsnormen und -vorschriften.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.
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Teil |

CANopen-Hardwareimplementierung

Inhalt dieses Abschnitts

In diesem Abschnitt werden die verschiedenen Mdglichkeiten der Hardwarekonfiguration einer
CANopen-Busarchitektur beschrieben.

Inhalt dieses Teils
Dieser Teil enthalt die folgenden Kapitel:

Kapitel Kapitelname Seite
1 Hardwareimplementierung der Prozessoren BMX P34 15
2 Uberblick (iber CANopen-Gerate 23

35013946 12/2018
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CANopen-Bus
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Kapitel 1

Hardwareimplementierung der Prozessoren BMX P34

Inhalt dieses Kapitels
In diesem Kapitel werden BMXP34-Prozessoren mit einem CANopen-Port sowie deren Implemen-
tierung behandelt.

Auf die Unterschiede zwischen den CPUs P34 201/2030 und 20102/20302 wird im Kapitel
CANopen-Kompatibilitdtsbeschrankungen (siehe Seife 22) eingegangen.

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Beschreibung des Prozessors: BMX P34 2010/20102/2030/20302 16
Normen und Zertifizierungen 17
Installation 18
Sichtpriifung der CANopen-Prozessoren 19
M340-CANopen-Kompatibilitatseinschrankungen 22
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CANopen mit Prozessoren der Baureihe BMX P34

Beschreibung des Prozessors: BMX P34 2010/20102/2030/20302

Einflihrung

Jede Steuerungsstation ist mit einem Prozessor des Typs BMX P34 +ee¢ qusgestattet.

Die Baureihe Modicon M340 umfasst flinf Prozessoren mit CANopen-Port:

e BMX P34 2010/20102 - dieser Prozessor verflgt ebenfalls Giber einen USB-Port und einen
seriellen Port.

e BMX P34 2030/20302/20302H - dieser Prozessor verfligt ebenfalls Giber einen USB-Port und
einen Ethernet-Port.

Prozessoren des Typs BMX P34 «s++« haben ein einfaches Design und verfligen uber einen
Speicherkartensteckplatz.

Die folgenden Abbildungen stellen die Frontseiten des BMX P34 2010 und des BMX P34 2030
dar:

ErsS

TE
=

)

BMX P34 2010 BMX P34 2030

Nummer | Bezeichnung

1 Anzeigeblock
USB-Port.
SD-Kartensteckplatz

Serieller Anschluss
Ethernet-Port
CANopen-Port

D s |Ww N

Diese Prozessoren sind Bus-Master. Sie kdnnen nicht als Slaves fungieren. Sie sind durch SUB-
D-Steckverbinder mit 9-Anschlusspunkten miteinander verbunden und ermdglichen den
Anschluss von Slave-Geraten, die das CANopen-Protokoll unterstiitzen.

HINWEIS: Es gibt nur einen Master BMX P34 e¢+¢+ pro Bus.

16
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CANopen mit Prozessoren der Baureihe BMX P34

Normen und Zertifizierungen

Online-Hilfe

Uber die Online-Hilfe von Control Expert kénnen Sie die fiir die Module dieser Produktfamilie
geltenden Normen und Zertifizierungen abrufen. Diese sind im Handbuch Modicon M580, M340
und X80 l/O-Plattformen, Normen und Zertifizierungen enthalten.

Download

Klicken Sie auf die Verknipfung fiir lhre bevorzugte Sprache, um die Normen und Zertifizierungen
fur die Module dieser Produktfamilie (im PDF-Format) herunterzuladen:

Sprache

Englisch Modicon M580, M340 und X80, Normen und Zertifizierungen
Franzésisch Modicon M580, M340 und X80, Normen und Zertifizierungen
Deutsch Modicon M580. M340 und X80, Normen und Zertifizierungen
Italienisch Modicon M580. M340 und X80, Normen und Zertifizierungen
Spanisch Modicon M580, M340 und X80, Normen und Zertifizierungen
Chinesisch Modicon M580, M340 und X80, Normen und Zertifizierungen

35013946 12/2018 17
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CANopen mit Prozessoren der Baureihe BMX P34

Installation

Einflihrung

BMX P34 2010/20102 2030/20302-Prozessoren, die mit einem CANopen-Port ausgestattet sind,
sind auf Racks montiert, die von Stromversorgungsmodulen versorgt werden.

HINWEIS: Nach einem Einbau/Ausbau bei laufendem Prozessor ist der Bus nicht mehr funktions-
tlichtig. Um den Bus neu zu starten, muss die Stromversorgung neu initialisiert werden.

CANopen-Steckverbinder
Der CANopen-Prozessor ist mit einem SUB-D9-Anschluss ausgestattet.

In der folgenden Abbildung wird der CANopen-Steckverbinder fiir Module (mannlich) und Kabel
(weiblich) dargestellt.

Stecker Buchse
©¢-7occ© @OOOO@
XXX, 58458

Pin Signal Beschreibung

1 - Reserviert

2 CAN_L CAN_L-Busleitung (niederwertig)

3 CAN_GND CAN-Masse

4 - Reserviert

5 Reserviert CAN - optionaler Schutz

6 GND Optionale Masse

7 CAN_H CAN_H-Busleitung (hochwertig)

8 - Reserviert

9 Reserviert CAN - Externe Stromversorgung.
(Fur die Stromversorgung der Optokoppler und fur
Sender/Empfénger.)
Optional

HINWEIS: CAN_SHLD und CAN_V+ werden bei den Modicon M340-Bereichsprozessoren nicht
installiert. Hierbei handelt es sich um reservierte Verbindungen.
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Sichtpriifung der CANopen-Prozessoren

Auf einen Blick

Die Prozessoren BMXP34+++++ aus der Baureihe Modicon M340 sind mit mehreren LEDs zur
Anzeige des Modulstatus ausgestattet.

Die Prozessoren BMX P34 2010/20102/2030/20302 mit CANopen-Port besitzen zwei LEDs auf
der Frontseite zur Anzeige des Busstatus:

e eine grine LED ,CAN RUN*
e eine rote LED ,CAN ERR*

Im Normalbetrieb ist die LED CAN ERR aus und die LED CAN RUN leuchtet.
Die LEDs auf der Frontseite der Module sehen aus wie folgt:

RUN RUN
CAN RUN CAN RUN
SER COM

ETH ACT ETH STS
ETH 100

Visualisierungsfenster von BXM P34 2010 Visualisierungsfenster von BXM P34 2030
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LED-Status

Dem folgenden Trenddiagramm k&nnen Sie den mdéglichen Status der LEDs entnehmen:

Rasches Blinken

Blinken

Einzelnes Blinken

Zweifaches Blinken

Dreifaches Blinken

Langsames Blinken

LEDs leuchten

Ein
50 ms
37"%

Ein —

200 ms|200 ms L
Aus
Ein -

200 ms 1000 ms
Aus—
Ein

200 mg| 200 mg| 200 ms 1000 ms
Aus—
Ein -

200 ms| 200 ms| 200 ms| 200 ms| 200 ms 1000 ms ‘
Aus—| ‘
Ein —| -

1000 ms 1000 ms

Aus [
Ein
Aus—|
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Beschreibung
In der folgenden Tabelle werden die Funktionen der LEDs CAN RUN und CAN ERR beschrieben:

LED- Ein Blinken Schnelles Blinken | Aus Langsames Blinken
Anzeige ® @ ® e @
CAN RUN | Der Master ist | Einfach: Der Master | Der Master - Der Selbsttest des
(griin) in Betrieb. ist gestoppt. befindet sich im CANopen-Masters
Dreifach: Die Anlaufstatus oder wird gestartet.
CANopen-Firmware | wird initialisiert.
wird geladen.
CAN ERR | Bus gestoppt. | Das CAN-Netzwerkist | Ungliltige OK. Beim Start des
(rot) Die CAN- gestort. Konfiguration oder CANopen-
Steuerung Einfach: Mindestens | logische Koprozessors ist eine
weist den ein Zahler hat die Konfiguration nicht Anomalie
Status ,BUS Warnstufe erreicht mit physischer aufgetreten. Der
Aus® auf. oder Uberschritten. Konfiguration CANopen-Master
Zweifach: identisch: lasst sich nicht
Uberwachungsfehler | Fehlende, starten. Wenn sich
(Nodeguarding oder | unterschiedliche dieser Zustand nicht
Heartbeat) oder zuséatzliche andert, mussen Sie
Slaves entdeckt. die CPU
austauschen.
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M340-CANopen-Kompatibilitdtseinschrankungen

Kompatibilitatstabelle

Im Hinblick auf die CANopen-Kompatibilitat sind die CPUs 2010 und 2030 identisch. Bitte achten
Sie darauf, dass zwischen einer mit der CPU 2010/2030 und einer mit der CPU
20102/20302/20302H entwickelten Anwendung keine Aufwartskompatibilitdt gegeben ist. Vor dem

Start Ihrer Anwendung sollten Sie deren Kompatibilitat mit Ihrer Konfiguration anhand der
nachstehenden Tabelle prifen:

Anwendung entwickelt mit Einschrankungen

Unity Pro V3.0 oder Unity Pro V4.0 mit | Download auf CPU 20102/20302/20302H: Ohne Ausflhren des
einer CPU 2010/ 2030 Befehls zum Ersetzen der CPU nicht kompatibel.

Unity Pro V4.1 oder héher mit einer Offnen mit Unity Pro V3.0: kompatibel mit Import der XEF-Datei.
CPU 2010/ 2030 Download auf CPU 20102/20302/20302H: Ohne Ausfiihren des
Befehls zum Ersetzen der CPU nicht kompatibel.

Unity Pro V4.1 oder héher mit einer Offnen mit Unity Pro V3.0: nicht kompatibel.

20102/ 20302/20302H Download auf CPU 2010/2030: Ohne Ausfiihren des Befehls zum
Hinweis: CANopen-Expertenfunktionen | Ersetzen der CPU nicht kompatibel, aber Expertenfunktionen
stehen nur mit diesen CPUs zur (Startvorgang und Objektverzeichnis) nicht mehr verfligbar.
Verfligung.

HINWEIS: Unity Pro ist die vorherige Bezeichnung von Control Expert bis Version 13.1.

22
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Kapitel 2
Uberblick tiber CANopen-Gerate

Inhalt dieses Abschnitts

In diesem Abschnitt werden die verschiedenen CANopen-Gerate vorgestellt.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema

Seite
CANopen-Gerate 24
CANopen-Bewegungssteuerungsgerate 26
CANopen-Eingangs-/Ausgangsgerate 31
Sonstige Gerate 34
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CANopen-Slaves

CANopen-Gerate

Auf einen Blick

Die Gerate, die mit einem CANopen-Bus verbunden und in Control Expert konfiguriert werden
kénnen, werden nach ihren Funktionen gruppiert:

e Bewegungsbefehl-Gerate

e Eingangs-/Ausgangsgerate

e Sonstige Gerate

HINWEIS: Nur Gerate aus dem Hardwarekatalog kénnen in Verbindung mit Control Expert

verwendet werden. Neue Gerate missen Uber den Hardwarekatalog-Manager in den Hardware-
katalog importiert werden.

HINWEIS: Ein Uberblick Giber den Hardwarekatalog-Manager im schreibgeschiitzten Modus ist in
Control Expert iber den Hardwarekatalog verfugbar.

Bewegungsbefehl-Geréte
Bewegungsbefehl-Gerate ermdglichen lhnen die Steuerung von Motoren.
Hierbei handelt es sich um folgende Geréate:

Altivar,

Lexium,

IcLA,

Osicoder,

Telsys T,

SD328A Stepper Drive.

Eingangs-/Ausgangsgerate

Eingangs-/Ausgangsmodule fungieren als dezentrale Module. Hierbei handelt es sich um folgende
Geréte:

Tego Power-Gerate,
Advantys FTB,
Advantys OTB,
Advantys FTM,
Preventa-Gerate.
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Sonstige Geréate

Hierbei handelt es sich um:
Advantys STB-Inseln,
Tesys U,
Festo Valve Terminal,

[ )
[ )
[ )
e Parker Moduflex.

Die STB-Inseln ermdglichen auRerdem die Uberwachung von Ein- und Ausgéngen.

35013946 12/2018
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CANopen-Bewegungssteuerungsgeréte

Auf einen Blick

Mittels Bewegungssteuerungsgeraten kdnnen Sie Motoren kontrollieren.

Nachfolgend werden diese Gerate aufgefiihrt:
Altivar

Lexium

IcLA

Osicoder

Tesys T

Schrittantrieb SD328A

Altivar-Antriebe

Mittels eines Altivar-Antriebs kdnnen Sie die Geschwindigkeit eines Motors Uber Flussvektoren
regulieren.

In der folgenden Abbildung ist ein Altivar-Gerat dargestellt:

HINWEIS: Die empfohlene Mindestversion der Firmware fir ATV31 T ist V1.3.
HINWEIS: Die empfohlene Mindestversion der Firmware fir ATV31, ATV61 und ATV71 ist V1.1.

HINWEIS: ATV31 V1.7 wird nicht unterstiitzt. Sie kann jedoch verwendet werden, wenn sie mit
dem ATV31 1.2-Profil konfiguriert wird. In diesem Fall sind nur die ATV31 V1.2-Funktionen
verfugbar.

HINWEIS: ATV71: Wenn Sie das Gerat vom CANopen-Bus trennen miissen, schalten Sie das

Gerat aus, da es ansonsten bei einem erneuten Anschluss an den Bus zu einem schweren
Busfehler kommt. Dieses Problem ist in der ATV71-Firmware ab Version V1.2 behoben.

HINWEIS: ATV61: Wenn Sie das Gerat vom CANopen-Bus trennen miissen, schalten Sie das
Gerat aus, da es ansonsten bei einem erneuten Anschluss an den Bus zu einem schweren
Busfehler kommt. Dieses Problem ist in der ATV61-Firmware ab Version V1.4 behoben.

26
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Lexium-Geréate

Die Serie der mit den BSH-Servomotoren kompatiblen Lexium 05-Servoantriebe stellt eine
kompakte und dynamische Kombination fiir Maschinen in einem breiten Leistungs- (0,4 - 6 kW)
und Versorgungsspannungsbereich dar.

Das kompakte Design des Lexium 05-Servoantriebs und der integrierten Komponenten (NetZfilter,
Bremswiderstand und Sicherheitsfunktion) verringern den im Schaltergehause erforderlichen
Platz auf ein Minimum. Er ist mit der Power Removal-Sicherheitsfunktion ausgestattet, die einen
unbeabsichtigten Start des Motors verhindert.

Ein weiterer Vorteil des Lexium 05-Servoantriebs sind die vielseitigen Anwendungsoptionen:
e Als Drehmoment- oder Drehzahlsteuerung tber die analogen Eingadnge

e Als elektronisches Getriebe Uber die RS422-Schnittstelle

e Als Positions- oder Drehzahlregler Uber die Feldbusschnittstelle

Der Servoantrieb ist in vier Spannungstypen erhéltlich:
e 115 VAC, einphasig

e 230 VAC, einphasig und dreiphasig

e 400/480 VAC, dreiphasig

In der folgenden Abbildung ist ein Lexium-Gerat dargestellit:

HINWEIS: Die empfohlene Mindestversion der Firmware fiir Lexium 05 MFB ist V1.003.
HINWEIS: Die empfohlene Mindestversion der Firmware fiir Lexium 05 ist V1.120.
HINWEIS: Die empfohlene Mindestversion der Firmware fir Lexium 15 LP ist V1.45.
HINWEIS: Die empfohlene Mindestversion der Firmware fir Lexium 15 MH ist V6.64.
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IcLA-Gerate

IcLA-Gerate sind intelligente Kompaktantriebe. Sie umfassen alle flir Bewegungsaufgaben
bendtigten Funktionen: Positionierungssteuerung, Leistungselektronik und Servo-, EC- oder
Schrittmotor.

In der folgenden Abbildung ist ein IcLA-Gerat dargestellt:

A& WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Die Mindestversion der Firmware fur IcLA IFA-Geréte ist V1.105.
Die Mindestversion der Firmware flr IcLA IFE-Gerate ist V1.104.
Die Mindestversion der Firmware fur IcLA IFS-Geréate ist V1.107.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.
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Osicoder-Geréte
Das Osicoder-Gerat ist ein Winkelpositionssensor.

Die mechanisch mit der Antriebswelle einer Maschine verbundene Achse des Gebers treibt eine
Scheibe an, die mit aufeinander folgenden lichtundurchléassigen und transparenten Bereichen
versehen ist. Das Licht der LEDs durchdringt die transparenten Bereiche der rotierenden Scheibe
und wird von lichtempfindlichen Dioden erkannt. Die lichtempfindlichen Dioden wiederum
generieren ein elektrisches Signal, das verstarkt und in ein digitales Signal konvertiert wird. Dann
wird dieses Signal an ein Verarbeitungssystem oder an einen elektronischen Regelantrieb
weitergeleitet. Der elektrische Ausgang des Gebers gibt somit in digitaler Form die Winkelposition
der Eingangswelle an.

In der folgenden Abbildung ist ein Osicoder-Gerat dargestellt:

= ;/ &

HINWEIS: Die Mindestversion der Firmware fir Osicoder-Geréate ist V1.0.

Motormanagementsystem Tesys T

Tesys T ist ein Motormanagementsystem, das Uberlastschutz-, Mess- und Uberwachungsfunk-
tionen fur einphasige und dreiphasige AC-Motoren mit konstanter Drehzahl bis zu 810 A ausfihrt.

Die Verwendung von Tesys T in Motorschaltpulten ermdglicht folgende Funktionen:

e Erhoéhung der betrieblichen Verflgbarkeit von Installationen

e Steigerung der Flexibilitdt vom Projektentwurf bis hin zur Implementierung

e Erhoéhung der Produktivitét durch Bereitstellung aller fiir den Betrieb des Systems erforderlichen
Informationen

In der folgenden Abbildung ist ein Tesys T-Gerat dargestellt:

LTI EV40BD exiension module
LTM ROSMBD controller
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Schrittantrieb SD328A

Das SD328A ist ein universal verwendbarer Schrittantrieb.

Es bietet bei einer Kombination mit ausgewahlten Schrittmotoren von Schneider Electric Motion
ein sehr kompaktes und leistungsféhiges Antriebssystem.

Das Gerat hat einen Ausgang fiir den direkten Anschluss einer optionalen Feststellbremse.
In der folgenden Abbildung ist ein SD328A-Schrittantrieb dargestellt:

30
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CANopen-Eingangs-/Ausgangsgeréte

Auf einen Blick
Die Eingangs-/Ausgangsmodule agieren als dezentrale Module.
Hierbei handelt es sich um folgende Gerate:

Tego Power-Geréate,

Advantys FTB,

Advantys OTB,

Advantys FTM,
Preventa-Gerate.

Tego Power-Gerate

Tego Power ist ein modulares System, das die Implementierung von Motoranlassern durch seine
vorverdrahtete Steuerungs- und Stromschaltkreise standardisiert und vereinfacht. Zusatzlich
ermdglich dieses Gerat die individuelle Anpassung des Motoranlassers zu einem spéateren
Zeitpunkt, wodurch die Wartungszeit reduziert und der Platz auf dem Bedienfeld durch
Reduzierung der Anzahl von Terminals und Zwischenschnittstellen sowie die Menge der
bendtigten Leitungen optimiert werden.

In der folgenden Abbildung ist ein Tego Power-Gerat dargestellt:

T e e T T

HINWEIS: Die Mindestversion der Firmware fir TegoPower APP_1CCOO0 und TegoPower
APP_1CCO2 ist V1.0.
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Advantys FTB-Geréte

Der Advantys FTB-Dispatcher besteht aus mehreren Ein- und Ausgéngen, an denen Sensoren
und Aktoren angeschlossen werden kdnnen.

HINWEIS: Die Mindestversion der Firmware fiir FTB ist V1.5.
In der folgenden Abbildung ist ein Advantys FTB-Gerat dargestellt:

Advantys OTB-Geréate

Mittels eines Advantys OTB-Gerats kdnnen digitale Ein-/Ausgangs-Inseln (maximal 132 Kanale
innerhalb des Bereichs) oder analoge (maximal 48 Kanale) Ein-/Ausgange nach IP 20 eingerichtet
und in der Nahe der aktiven Sensoren angeschlossen werden.

In der folgenden Abbildung ist ein Advantys OTB-Geréat dargestellt:

o
I.I.
& |
B
a1

HINWEIS: Die Mindestversion der Firmware fiir OTB ist V2.0.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB VON GERATEN
Die Mindestversion der Firmware fir Advantys OTB-Geréte ist V2.0.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschéden
zur Folge haben.
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Advantys FTM CANopen
Das modulare Advantys FTM-System ermdglicht Ihnen den Anschluss einer variablen Anzahl von

Ein-/Ausgangs-Verteilerkasten, die eine einzige Kommunikationsschnittstelle (Feldbusmodul)
nutzen.

Diese Verteilerkasten werden mittels eines Hybridkabels, das den internen Bus und die Stromver-
sorgung (intern, Sensor und Aktor) umfasst, an das Modul angeschlossen.

Die Ein-/Ausgangs-Verteilerkasten sind unabhangig vom Feldbustyp, was die Anzahl der Verteiler-
kasten-Referenzen verringert. Nach der Installation kann das System in Betrieb genommen
werden.

In der folgenden Abbildung ist ein Advantys FTM-CANopen-Gerat dargestellt:

Preventa-Gerate

Preventa-Gerate sind elektronische Sicherheitssteuerungen zur Uberwachung von
Sicherheitsfunktionen.

In der folgenden Abbildung ist ein Preventa-Gerat dargestellt:
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Sonstige Gerate

Auf einen Blick

Nachfolgend sind diese Gerate aufgefihrt:
e STB-Insel

e Tesys U

e Festo-Ventilinsel

e Parker Moduflex

STB-Insel

Eine Advantys STB-Insel besteht aus mehreren Ein-/Ausgangsmodulen.

Die modularen Elemente der Insel sind durch einen lokalen CANopen-Bus (iber das Netzwerk-

Schnittstellenmodul NIM verbunden.
STB-Module kénnen nur in einer STB-Insel verwendet werden.
In der folgenden Abbildung ist eine Insel dargestellt:

INCOZ212
| 2 & &
- - 2
& < 2
o w
=
Ao I i
L ] ’-“9"
d - e | e
o
L ] =4
L3
[:}
me
-o
=0
.o
o
o
B || B
[
1 2 3 4
Beschreibung:
Nummer | Bezeichnung
1 Netzwerk-Schnittstellenmodul
2 Basis-Stromverteilungsmodul
3 Verteilte Ein-/Ausgangsmodule. Zu diesen Modulen gehéren:

o Digitale Ein-/Ausgangsmodule
® Analoge Ein-/Ausgangsmodule
® Spezialmodule

4 Endplatte des Insel-Busses
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Tesys U-Geréte

Motorstarter der TeSys U-Serie bieten eine Motorsteuerung fir verschiedenste Zwecke. Die Serie
umfasst Basis-Motorstarter mit Transistorschutz gegen thermische Uberlasten bis hin zu hoch
entwickelten Motorsteuerungen, die Gber Netzwerke kommunizieren und einen programmierbaren
Motorschutz umfassen.

Dieses Gerét fuhrt folgende Funktionen aus:

e Schutz und Steuerung von 1- oder 3-Phasen-Motoren:
O lIsolationstrennfunktion

O Elektronischer Kurzschlussschutz
o Elektronischer Uberlastschutz
O Leistungsschaltung

e Anwendungssteuerung:
O Status (Schutzfunktionen, z. B. anstehende Uberlast)

O Statusliberwachung (Ausfihrung, Bereit usw.)
O Anwendungsliberwachung (Ausfuhrungsdauer, Anzahl von Anomalien, Motorstromwerte)

O Fehlerprotokollierung (letzte 5 gespeicherte Anomalien, zusammen mit
Motorparameterwerten)

In der folgenden Abbildung ist ein Tesys U-Gerat dargestellt:
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Festo-Ventilinsel
CPV Direct:

CPV-Ventile sind eine Serie von Vielfachventilen. Zusatzlich zur Ventilfunktion umfassen sie alle
pneumatischen Leitungen fiir die Versorgung und die Entliiftung sowie die Arbeitsleitungen.

Die Versorgungsleitungen sind eine zentrale Komponente der Ventilscheiben und ermdéglichen
einen direkten Luftstrom durch die Ventilscheiben. Dies tragt zum Erreichen maximaler
Durchflussraten bei. Alle Ventile haben eine pneumatische Hilfssteuerung zur
Leistungsoptimierung.

Der Feldbusknoten ist direkt in die elektrische Schnittstelle der Ventilinsel integriert und weist
daher nur minimalen Platzbedarf auf.

Die optionale Erweiterung ermdglicht den Anschluss einer zuséatzlichen Ventilinsel und weiterer
E/A-Module an den Feldbusknoten ,Fieldbus Direct".

Die CPV-Ventilinsel ist in drei Grofte erhaltlich:

e CPV10
e CPV14
e CPV18

In der folgenden Abbildung ist eine Festo-Ventilinsel dargestellit:

CPX-Terminal:

Der elektrische Terminal CPX ist ein modulares Peripheriesystem flr Ventilinseln. Das System
wurde so konzipiert, dass die Ventilinsel an verschiedene Anwendungen angepasst werden kann.

Variable Anschlussmdglichkeiten fur die pneumatischen Komponenten der Ventilinsel
(MPA/CPA/NTSA)

Flexible elektrische Anschlusstechnologie fir Sensoren und Aktoren
Das CPX-Terminal kann auch ohne Ventile als dezentrales E/A-System verwendet werden.
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In der folgenden Abbildung ist ein CPX-Terminal dargestellt:

Parker Moduflex
Das Parker Moduflex-Ventilsystem bietet eine flexible pneumatische Automatisierung.

In Abhangigkeit von der Anwendung kénnen Sie kurze oder lange Inseln (mit bis zu 16
Ausgéangen) zusammenstellen. Der Wasser- und Staubschutz nach Schutzart IP 65-67 ermoglicht
die Installation des Ventils in der Néhe der Zylinder und gewahrleistet kiirzere Antwortzeiten und
einen geringeren Luftverbrauch. Das Parker Moduflex-CANopen-Ventilsystem (Modul
P2M2HBVC11600) kann als erweitertes CANopen-Gerat in einer Modicon M340-Konfiguration
verwendet werden.

Das P2M2HBVC11600 muss Uber die Firmware-Version V1.4 oder hdher verfiigen.

Eine ausflihrliche Beschreibung der Verdrahtung des P2M2HBVC11600, der LED-Blinkmuster,
der Konfigurationsverfahren und der Funktionalitat finden Sie in der von Parker bereitgestellten
Benutzerdokumentation.

Autonome Ventile der ,,S“-Serie:

Fir isolierte Zylinder an einer Maschine empfiehlt es sich, das Ventil in der Nahe der Zylinder zu
positionieren. Daher ist ein autonomes Modul ideal, da die Antwortzeit und der Luftverbrauch auf
ein Minimum reduziert sind. Periphere Module kénnen direkt im Ventil installiert werden.

In der folgenden Abbildung ist ein Single Solenoid-Geréat der Serie ,S* dargestellt:
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In der folgenden Abbildung ist ein Single Air Pilot-Gerat der Serie ,S“ dargestellt:

Ventilinstel-Module der Serie , T
Fir kleine Zylindergruppen, die kurz lokalisierte Ventilinseln erfordern.

Module mit verschiedenen Funktionen und Durchlassen kénnen in ein und demselben Insel-
Verteiler kombiniert werden, was eine hdchstmdgliche Flexibilitat zur Anpassung an alle
Maschinenanforderungen gewahrleistet.

In der folgenden Abbildung ist ein Ventilinsel-Modul der Serie ,T* dargestellt:

38
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Teil Il

Softwareimplementierung der CANopen-Kommunikation

Inhalt dieses Teils

In diesem Teil werden die verschiedenen Mdglichkeiten der Softwarekonfiguration,
Programmierung und Diagnose in einer CANopen-Anwendung beschrieben.

Inhalt dieses Teils
Dieser Teil enthalt die folgenden Kapitel:

Kapitel Kapitelname Seite
3 Allgemeines 41
4 Konfiguration der Kommunikation auf dem CANopen-Bus 51
5 Programmierung 103
6 Debugging der Kommunikation am CANopen-Bus 121
7 Diagnose 131
8 Sprachobjekte 139
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Kapitel 3

Allgemeines

Inhalt des Kapitels

Dieses Kapitel beschreibt die Grundlagen der Softwareimplementierung fiir CANopen auf dem
Modicon M340-Bus.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthélt die folgenden Themen:

Thema Seite
Grundlagen der Implementierung 42
Implementierungsmethode 43
Leistungen 44
Gerate-PDO und Speicherzuordnung 47
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Grundlagen der Implementierung

Einflihrung

Fir die Implementierung eines CANopen-Busses muss der physikalische Kontext der Anwendung
beschrieben werden, in die der Bus integriert wird (Rack, Stromversorgung, Prozessor, Module
usw.). Als Nachstes muss sichergestellt werden, dass die erforderliche Software implementiert ist.

Die Software wird mithilfe von Control Expert auf zwei Arten implementiert:
e Im Offlinemodus
e Im Online-Modus

Grundlagen der Implementierung
Die folgende Tabelle zeigt die verschiedenen Phasen der Implementierung:

Modus Phase Beschreibung
Offline Konfiguration Eingabe der Konfigurationsparameter.
Offline oder online Symbolisierung Symbolisierung der zum CANopen-Port gehérenden
Variablen des BMX P34 sees-Prozessors.
Programmierung Programmierung der speziellen Funktionen:

o Bitobjekte oder zugehdérige Worter
® Spezielle Anweisungen

Online Abbrechen Ubertragung der Anwendung zur SPS
Debuggen Fur das Debugging der Anwendung, die Steuerung der
Diagnose Ein-/Ausgange und die Ausgabe von Diagnosemeldungen

stehen verschiedene Ressourcen zur Verfligung:
® Sprachobjekte oder IODDTs

® Das Control Expert-Debugging-Fenster

® Signalausgabe durch LED

Offline oder online Dokumentation Drucken der verschiedenen Informationen, die sich auf die
Konfiguration des CANopen-Ports beziehen.

HINWEIS: Die obige Reihenfolge wird zu informativen Zwecken angegeben. Die Control Expert-
Software ermdglicht die Verwendung von Editoren in der gewlinschten Reihenfolge bzw. auf
interaktive Weise.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Verwenden Sie die Informationen des Diagnosesystems und Gberwachen Sie die Antwortzeit der
Kommunikation. Bei einer gestdrten Kommunikation ist die Antwortzeit méglicherweise zu lang.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.
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Implementierungsmethode

Ubersicht

Das folgende Flussdiagramm zeigt die Implementierungsmethode des CANopen-Ports fiir

BMX P34 «eee-Prozessoren:
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Leistungen

Einleitung

Im Folgenden werden verschiedene Leistungsmerkmale von CANopen aufgefiihrt.

Auswirkung auf Taskzykluszeit
Die Zeitspannen flr jeden Taskzyklus lauten wie folgt:

Task Standard
CANopen-Eingénge |10 ys / PDO
CANopen-Ausgénge | 80 pus + 15 us / PDO
Diagnose- 120 ps

44
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Kommunikation mittels SDO
Die nachstehende Abbildung bietet einen Uberblick fiir die SDO-Verwaltung:

Benutzertask

In der folgenden Tabelle sind die Bezeichnungen definiert, mit der die Grafik ,Kommunikation

Tzyklus

5 ms-Abfragetask SDO

_ — — — — L ) Tsdo

SDOn Durchschnittliche
T Zeit

mittels SDO" beschrieben wird:

Begriff Definition
Tzyklus Benutzertaskzyklus
n Anzahl der SDOs, die parallel ausgefiihrt werden sollen
Tsdo Verarbeitungszeit der n SDOs (Mehrfaches von 5 ms aufgrund der Abfragetask)
Durchschnittliche | Durchschnittliche Zeit, um alle SDOs von SDO1 bis SDOn zu verarbeiten.
Zeit Die durchschnittliche Zeit ist abhangig von Tzyklus, n und Tsdo:
® Wenn Tzyklus > Tsdo ist, dann ist die durchschnittliche Zeit = Tzyklus.
® Wenn Tzyklus < Tsdo ist, dann ist die durchschnittliche Zeit = NB * Tzyklus
und NB = Tsdo/(Tzyklus+1).
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HINWEIS: Eine Abfragetask wird alle 5 ms und zu jedem Taskzyklus ausgefihrt, um das Ende des
Austauschs zu Uberprifen. Dies ist nitzlich, wenn der Benutzer viele SDOs ausfiihrt.

Beispiel: Bei einem Taskzyklus von 50 ms, einer Anzahl von 10 SDOs pro Mast-Zyklus und einer
SDO-Austauschzeit von 3 ms gilt Folgendes:

Mit der Abfragetask kénnen 2 SDOs/5 ms behandelt werden. Dafiir missen diese SDOs an zwei
verschiedene Gerate adressiert werden.

Deshalb kénnen 10 SDOs/Taskzyklus gestartet werden.

Busstart
Die Startzeit des CANopen-Busses hangt von der Anzahl der Geréte ab.

Die fir das Starten eines CANopen-Busses erforderliche Minimalzeit betragt sieben Sekunden.
Fir die Konfiguration eines Gerats sind ca. 0,8 Sekunden nétig.
Die Startzeit eines CANopen-Busses mit 64 Geraten betragt ca. 1 Minute.

Trennung/erneute Verbindung eines Geréats

Trennung:
Die fur das Erkennen einer Geratetrennung erforderliche Zeit hangt von der Fehleriiberwachung
ab.
Fehlertiberwachung Beschreibung
Schutzzeit Fur die zur Erkennung der Trennung erforderliche Zeit gilt:
Schutzzeit * Lebensdauerfaktor
Heartbeat Fir die zur Erkennung der Trennung erforderliche Zeit gilt:
Heartbeat-Producer-Zeit + (Heartbeat-Producer-Zeit / 2)
Erneute Verbindung:

Jede Sekunde fragt der Master das Gerat ab, um dessen erneute Verbindung zu Uberprifen. Es
dauert ca. eine Sekunde, die Verbindung des Gerats wieder herzustellen, vorausgesetzt, das
Gerét ist nicht das einzige Gerat am Bus.

Wenn sich das Gerét alleine auf dem Bus befindet, wird der Master durch die Trennung der
Verbindung des Gerats in denselben Status versetzt wie durch die Trennung des vollstédndigen
Busses. Nach diesem Status startet der Master den Bus neu. Die Zeit fir die Neuverbindung des
Gerats betragt ca. 7 Sekunden.
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Geréte-PDO und Speicherzuordnung

Auf einen Blick
In der folgenden Tabelle werden Limits fir die einzelnen Gerate beschrieben und die maximale

Konfiguration der Anwendung angegeben:

Famiie | Gerat F* Tx |Rx |Tx |Rx | Extra |%MW | %MW %M IN | %M
PDO |PDO |COB |COB [COB |IN |OUT ouT
D | |ID

Motor APP_1CC00 5 5 4 4 |2 |4 2 0 0
Control | App_1cC02 5 5 |4 4 |2 6 0 0
TeSysT_MMC_L 4 4 4 4 |0 |46 |8 0 0
TeSysT_MMC_L_EV40 4 4 |4 4 o |62 |12 o 0
TeSysT_MMC_R 4 4 4 4 |0 |46 |8 0 0
TeSysT_MMC_R_EV40 4 4 4 4 o |2 |12 o 0
TeSysU_C_Ad 4 4 4 4 o |16 |8 0 0
TeSysU_C_Mu_L 4 4 4 4 o |50 |10 |0 0
TeSysU_C_Mu_R 4 4 4 4 o |38 |12 |0 0
TeSysU_Sc_Ad 4 4 4 4 o |14 |10 o 0
TeSysU_Sc_Mu_L 4 4 4 4 o |48 |10 |0 0
TeSysU_Sc_Mu_R 4 4 4 4 o |3 |12 |0 0
TeSysU_Sc_St 4 4 4 4 o 14 |10 |o 0
Erkennung | Osicoder 2 0 2 0 0 0 0 0
Verteilte | FTB_1CNOBEOSCMO 2 2 2 2 0 0 40 |8
E/A FTB_1CNOSE08SPO 2 2 2 2 o 0 0 8
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Familie | Gerat F* T™x |Rx |Tx |Rx |Extra | %MW %MW | %M IN | %M
PDO |PDO [COB |COB |COB |IN |OUT out
D D |ID

FTB_1CN12E04SPO 2 2 |2 2 0 |2 0 28 |4
FTB_1CN16CMO 2 2 |2 2 0 |2 0 56 |16
FTB_1CN16CPO 2 2 |2 2 0 |2 0 56 |16
FTB_1CN16EMO 2 2 |2 2 0 |2 0 24 |0
FTB_1CN16EPO 2 2 |2 2 0 |2 0 24 |0
FTM_1CN10 5 5 |4 4 |2 |54 |50 |0 0

OTB-Insel Status |8 8 4 4 8 68 20 0 0

Ext |6 8 |4 4 |6 102 |54 |0 0

OTB_1CO_DMOLP 8 8 |4 4 |8 |38 (10 |0 0
STB_NCO_1010 Sim |32 |32 |4 4 |56 |132 |96 |0 0

Ext |32 |32 |4 4 |56 (228 (192 |0 0

STB_NCO_2212 Sim |32 |32 |4 4 |56 |132 |96 |0 0

Ext |32 |32 |4 4 |56 (228 192 |0 0

Adv |32 |32 |4 4 |56 (278 (244 |0 0

Lar |32 |32 |4 4 |56 694 (484 |0 0

Motion & | ATV31_V1_1 Bas |2 2 |2 2 0 |4 |4 0 0
Drives Status | 2 2 2 2 0 |6 10 |0 0
Ext |2 2 |2 2 0o |20 |16 |0 0

ATV31_V1_2 Bas |2 2 |2 2 |0 4 0 0

Status | 2 2 |2 2 0 10 |0 0

Ext |2 2 |2 2 o |20 |16 |0 0

MFB |2 2 |2 2 o 2 0 0

ATV31_V1_7 Bas |2 2 |2 2 0 4 0 0

Status | 2 2 |2 2 0 10 |0 0

Ext |2 2 |2 2 0 |20 |16 |0 0
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Familie | Gerat F* Tx |Rx |Tx |Rx | Exira |%MW %MW %M IN | %M
PDO |PDO |COB |COB [COB |IN |OUT out
D |Ib |ID

ATV31T V1_3 Bas |2 2 2 2 0 4 0 0
Status |2 2 2 2 o 10 |0 0

Ext |2 2 |2 2 o |20 |16 |0 0

ATV61_V1_1 Bas |3 3 |3 3 o |8 8 0 0
Status |3 3 |3 3 o (32 |20 o 0

Ext |3 3 3 3 o |70 |62 |0 0

Con |3 3 |3 3 o |78 |62 |0 0

ATV71_V1 1 Bas |3 3 |3 3 o |8 8 0 0
Status |3 3 |3 3 |0 16 (10 |0 0

Ext |3 3 3 3 o |22 |14 o 0

Con |3 3 |3 3 o |s0 |58 |0 0

MFB |3 3 |3 3 o |6 6 0 0

IcIA_IFA Def |1 1 1 1 o |8 10 |0 0
MFB |1 1 1 1 o |6 6 0 0

IcIA_IFE Def |1 1 1 1 o |8 10 |0 0
MFB |1 1 1 1 o |6 6 0 0

IcIA_IFS Def |1 1 1 1 o |8 10 |0 0
MFB |1 1 1 1 o |6 6 0 0

LXMO05_MFB 4 4 |4 4 o 10 (10 |0 0
LXMO05_V1_12 4 4 4 4 o |24 |26 |0 0
LXM15LP_V1_45 4 4 |4 4 o |8 10 |0 0
LXM15MH_V6_64 Def |4 4 |4 4 o |96 [134 |0 0
MFB |4 4 4 4 o |8 10 |0 0

SD3 28 4 4 4 4 o |2 |20 o 0
Sicherheit | XPSMC162C 4 o |4 0o |o |28 0 0
XPSMC32ZC 4 o |4 o |o |28 0 0
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Familie Gerat F* Tx Rx Tx Rx Extra | %MW | %MW | %M IN | %M
PDO |PDO [COB [COB |[COB |IN ouT ouT
ID ID ID

Dritther- CPV_C02 Bas 1 1 1 1 0 8 0 0

steller-Ge- Adv |1 1 1 1 |o |10 0 0

rate
CpEx |1 1 1 1 0 10 0 0

CPX_FB14 BDIO |4 4 4 4 0 56 50 0 0
GDIO |4 4 4 4 0 26 20 0 0
Adv 4 4 4 4 0 72 66 0 0
P2M2HBVC11600 1 1 1 1 0 2 2 0 0

Legende fiir F*

Ext Erweitert

Status Standard

Sim Einfach

Lar Grof

Bas Basis

MFB MFB

Con Steuerung

Def Standard

Adv Spezielle Informationen

CpEx CP-Erweiterung

BDIO Nur allgemeines DIO

GDIO Allgemeine DIO AIO

F*: Familie
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Kapitel 4

Konfiguration der Kommunikation auf dem CANopen-Bus

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel wird die Konfiguration des Feldbusses sowie von Bus-Master und Bus-Slaves
von CANopen behandelt.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthélt die folgenden Abschnitte:

Abschnitt Thema Seite
41 Allgemeines 52
4.2 Buskonfiguration 53
4.3 Geratekonfiguration 63
4.4 Master-Konfiguration 88
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CANopen-Konfiguration

Abschnitt 4.1

Allgemeines

Aligemeines

Einflihrung
Die Konfiguration einer CANopen-Architektur ist in Control Expert integriert.
Wenn der Kanal des CANopen-Master konfiguriert wurde, wird im Projekt-Browser automatisch
ein Knoten erstellt. Daraufhin ist es mdglich, Gber diesen Knoten den Buseditor zu starten, um die
Topologie des Busses zu definieren und die CANopen-Elemente zu konfigurieren.
HINWEIS: Die Konfiguration des CANopen-Busses kann im verbundenen Modus nicht bearbeitet
werden.
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CANopen-Konfiguration

Abschnitt 4.2

Buskonfiguration

Inhalt dieses Abschnitts

In diesem Abschnitt wird die Konfiguration des CANopen-Busses behandelt.

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:
Thema Seite

Zugriff auf das Buskonfigurationsfenster von CANopen 54
CANopen-Buseditor 56
Hinzufiigen eines Gerats zum Bus 58
Léschen/Verschieben/Duplizieren eines Busgerats 60
Anzeige des CANopen-Busses im Projekt-Browser 62
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CANopen-Konfiguration

Zugriff auf das Buskonfigurationsfenster von CANopen

Einflihrung

Hier wird der Zugriff auf das Konfigurationsfenster des CANopen-Busses fiir eine Modicon M340-
SPS mit integrierter CANopen-Verbindung erldutert.

Prozedur

Um auf den CANopen-Feldbus zuzugreifen, miissen Sie folgende Aktionen durchfiihren:

Schritt

Aktion

1

Zeigen Sie im Projektnavigator den Inhalt des Verzeichnisses Konfiguration an.
Ergebnis: Das folgende Fenster wird angezeigt:

R Zm 0:PLCBus

: [ !ﬂ 3: CANopen

E‘._|, ....... (] Abgeleitete Datentypen
P _D Abgeleitete FB-Typen

E] ,,,,,,,, ,D Variablen und FB-Instanzen

E] ........ .D Kommunikation
F.:.l ........ D Programm

......... D Animationstabellen
,,,,,,,,, Cl Bedienerfenster

[ [ _D Dokumentation
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CANopen-Konfiguration

Schritt Aktion

2 Wahlen Sie eine der folgenden Methoden, um das CANopen-Busfenster zu 6ffnen:
® Doppelklicken Sie auf das Verzeichnis CANopen.

o Wahlen Sie das CANopen-Unterverzeichnis und wahlen Sie im Kontextmenu die Option
Offnen.

Ergebnis: Das CANopen-Fenster wird angezeigt:

Il CANopen

o [ 3] | |
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CANopen-Konfiguration

CANopen-Buseditor

Einflihrung
Dieses Fenster ermdglicht die Deklaration der an den Bus angeschlossenen Geréate.

Beschreibung
Der CANopen-Buseditor sieht folgendermafien aus:

Il CANopen

’CXM-CA\Iopen-Kcmnkatiomocu\ Experte Konfigurierte Anschlusspunkte: 2

a
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CANopen-Konfiguration

Elemente und Funktionen
Diese Tabelle beschreibt die verschiedenen Bereiche des Konfigurationsfensters:

Nummer Element Funktion

1 Bus Busnummer.
Konfigurierte Gibt die Nummer der konfigurierten Anschlusspunkte an.
Anschlusspunkte

2 Logischer Dieser Bereich enthalt die Adressen der an den Bus angeschlossenen
Adressbereich Gerate.

3 Modulbereich Dieser Bereich enthalt die an den Bus angeschlossenen Gerate.

Verfligbare Anschlusspunkte werden durch leere weil3e Quadrate dargestellt.
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CANopen-Konfiguration

Hinzufiigen eines Gerats zum Bus

Prozedur

Dieser Vorgang dient zum Hinzufligen eines an den CANopen-Bus angeschlossenen Gerats
mithilfe der Software:

Schritt Aktion
1 Offnen Sie das CANopen (siehe Seite 54)-Konfigurationsfenster.
2 Doppelklicken Sie auf den Ort, an dem das Modul verbunden werden soll.
Ergebnis: Das Fenster Neues Gerét wird angezeigt.
Neues Geriit
Topologische Adresse:  [1.63] 1
Knotenidentifikation: 1
Abbrechen
Referenz Beschreibung E] Hilfe
[=r-CANopen-Daten
[+F---Andere
=F---Bewegung
........... : ATV317V171 o 2 ST -
- ATV31_V1_2 Altvar 31 CANopen Slave DSP4UZ (TEATY31TZE eds
- ATV3IT V1 3 Altniar 31 CAMopen Slave DSPA0 (TEATVITTZE eds
- ATVe1_V1_1 ATvbT [TEATVETTE eds)
- ATVT1_V1_1 ATV (TEATV/TTTE eds)
- [elA_IFA lclAIFA GAMNopen (lclAdFA eds)
- lelA_IFE IelA-FF CaNopen (ol&FF ads)
- lelA_IFS ICIAIFS CARopen (clAdFS eds)
- |elA_N065 IclANCED basiert auf den Proflen DS301%4.01 und DSPACEV.
- Lexium05 DGX1¢0 CANopen (TEDCXT/70_0100E eds)
- Lexium05 _MFB LXMO0BA PLCopen (LEXIUMOS_MFB EDS) e
---- Lexium15_HP LEXIUM 15 HP Servodrive (Lexium 15 MP HP eds)
=== Lexium15_MP LEXIUM 15 MP Servodrive (Lexium 15 MP HP eds) E
r Drop-end-Modul
3 Geben Sie die Nummer des der Adresse entsprechenden Anschlusspunkts ein.
StandardmaRig schlagt die Control Expert-Software die erste freie Adresse vor.
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CANopen-Konfiguration

Schritt Aktion
4 Wahlen Sie im Feld Kommunikator den Elementtyp aus, der die Kommunikation im CANopen-Bus
ermdglicht.
Fir Module mit integriertem Kommunikator wird dieses Fenster nicht angezeigt.
5 Bestatigen Sie Ihre Auswahl mit Ok.

Ergebnis: Das Modul ist deklariert.

comm head Expert 0~ Konfigurierte Anschlusspunkte 1 ‘

ATV31_V1_1
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CANopen-Konfiguration

Léschen/Verschieben/Duplizieren eines Busgerats

Vorgehensweise zum Loschen eines Geréts

Dieser Vorgang dient zum Léschen eines an den CANopen-Bus angeschlossenen Gerats mithilfe
der Software:

Schritt Aktion

1 Offnen Sie das CANopen-Konfigurationsfenster.

2 Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf den Verbindungspunkt des zu
|I6schenden Geréts und dann auf Drop léschen.

Vorgehensweise zum Verschieben eines Geréts

Das Verschieben eines Gerats entspricht nicht dem physikalischen Verschieben“am Bus, sondern
einer logischen Verénderung der Gerateadresse. Eine Bewegung I6st also die Anderung der

Adresse der Eingangs-/Ausgangsobjekte im Programm und das Verschieben der diesen Objekten
zugeordneten Variablen aus.

Schritt Aktion

1 Offnen Sie das CANopen-Konfigurationsfenster.

2 Wahlen Sie den zu verschiebenden Verbindungspunkt aus (der ausgewahlte Verbindungspunkt ist von
einem Rahmen umgeben).

3 Ziehen Sie den zu verschiebenden Verbindungspunkt auf einen leeren Verbindungspunkt und legen Sie
ihn dort ab.

Ergebnis: Das Fenster Gerat verschieben wird angezeigt:

Modul verschieben

oK
Topologische Adresze [ his62]
Abbruch
Knoten-D 5
Hilfe
4 Geben Sie die Nummer des Ziel-Anschlusspunkts ein.
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CANopen-Konfiguration

Schritt Aktion

5 Bestatigen Sie den neuen Verbindungspunkt, indem Sie auf OK klicken.
Ergebnis: Das Fenster Gerat verschieben wird angezeigt:

Modul verschieben

Machten Sie alle Verweise (Pragramm und Daten) auf die Variablen akiualisieren?
Falls "Ja", konnen Sie die alten Referenzen nicht mit dem Befehl "Ruckgangig” wiederherstellen

Die Aktualisierung der Varigblen kenn mehrere Minuten in Anspruch nehmen, wenn viele der verschobenen
E/A-Vanablen verwendel warden

Ja | | MNein Abbrechen

Bestétigen Sie die Anderung, indem Sie auf Ja klicken, um die Adressen der Eingangs-/Ausgangsobjekte
im Programm zu andern und die diesen Objekten zugeordneten Variablen zu verschieben.

Vorgehensweise zum Duplizieren eines Geréts

Diese Funktion dhnelt der Standardfunktion flir das Verschieben von Geréten:

Schritt Aktion
1 Offnen Sie das CANopen-Konfigurationsfenster.
2 Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf das zu kopierende Gerat, und klicken Sie anschlieRend auf
Kopieren.
3 Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf den gewlinschten Verbindungspunkt, und klicken Sie dann auf
Einfiigen.
Ergebnis: Das Fenster Neues Gerat wird angezeigt:
Ok
Topologische Adresse [B bis62]
Abbruch
Knoten-ID: 5 :
Hilfe
4 Geben Sie die Nummer des Ziel-Anschlusspunkts ein.
Bestatigen Sie den neuen Verbindungspunkt, indem Sie auf OK klicken.
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CANopen-Konfiguration

Anzeige des CANopen-Busses im Projekt-Browser

Einflihrung

Der CANopen-Bus wird im Projekt-Browser im Konfigurationsverzeichnis angezeigt. Die Nummer

des Busses wird von Control Expert automatisch berechnet.

HINWEIS: Der Wert der Busnummer kann nicht gedndert werden.

Die folgende Abbildung zeigt den CANopen-Bus und die Slaves im Projekt-Browser:

GAMopen-Busanzahl
[nicht veranclerbar)

Slave-Adresse

Slave-Adresse

~

Projekt-Browser
%EI. Strukturansicht

..... -1 Station
B3
E---5-58 0-PLCBUS

Er-----{M 0: BMXXEP 0800

ey

I R R SO SE

eoq - CANopen
koo Cn 1: CANopen-Daten
P trerenes Il 00 ATv31 w11

r‘:l---,;(} 2 GANopen-Daten

v
',

........ T 00 Lexium05

B R

....... {] Abgeleitete Datentypen
S (] Abgeleitete FB-Typen
|£|. ...... {1 Variablen und FB-Instanzen
Bl------ (] Kommunikation
i’ ....... {7} Bewegung

froeeenes P (P)(P): BMX CPS 2000
0: BMX P34 2010

....... B 1. BMXAMO410
....... [B 2 OoMXCHc0200
. |ﬁ 3: BMX DDI1603

62

35013946 12/2018



CANopen-Konfiguration

Abschnitt 4.3

Geréatekonfiguration

Inhalt dieses Abschnitts
In diesem Abschnitt wird die Konfiguration der Initialparameter von CANopen-Geraten behandelt.
Es gibt drei Mdglichkeiten zur Konfiguration der Initialparameter:

e Konfiguration tGber Control Expert
e Konfiguration mit einem externen Tool
e Manuelle Konfiguration

HINWEIS: Es wird dringend empfohlen, die Funktion vor der Konfiguration eines Gerats
auszuwahlen, sofern verfligbar.

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthélt die folgenden Themen:
Thema Seite

Slave-Funktionen 64
Konfiguration unter Verwendung von Control Expert mit den CPUs 2010/ 2030 68
Konfiguration unter Verwendung von Control Expert mit den CPUs 20102/ 20302 73
Konfiguration mit einem externen Tool: Konfigurationssoftware 84
Manuelle Konfiguration 87
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CANopen-Konfiguration

Slave-Funktionen

Auf einen Blick

Zur Unterstitzung der Konfiguration werden bestimmte CANopen-Gerate durch Funktionen

dargestellt.

Jede Funktion definiert zugeordnete PDOs und bestimmte Debugging-Variablen, die zugeordnet
werden kénnen (Registerkarte PDO des Slave-Konfigurationsbildschirms).

HINWEIS: Die Funktion sollte vor der Konfiguration des Slaves ausgewahlit werden.

Verfligbare Funktionen
Folgende Funktionen sind verflgbar:

Funktion Beschreibung Betroffene
Geréte
Allgemein Diese Funktion ermdglicht die Steuerung der Geschwindigkeit. Altivar
MFB Diese Funktion ermdéglicht die Steuerung des Gerats liber die Motion Function
Block-Bibliothek von PLCOpen.
Standard Diese Funktion ermdglicht die Steuerung der Geschwindigkeit und/oder des
Anzugsmoments.
Alle Parameter, die zugeordnet werden kénnen, sind in den zusétzlichen PDOs fir
folgende Zwecke zugeordnet:
® eine Anpassung der Betriebsparameter (Ldnge der Beschleunigung),
e zusitzliche Uberwachung (aktueller Wert, ...),
® zusatzliche Steuerung (PID, Ausgangsbefehle, ...).
Erweitert Diese Funktion ermdglicht die Steuerung der Geschwindigkeit und/oder des
Anzugsmoments.
Bestimmte Parameter kdnnen in den PDOs konfiguriert und zugeordnet werden,
um Folgendes zu ermdglichen:
® eine Anpassung der Betriebsparameter (Lange der Beschleunigung),
e zusitzliche Uberwachung (aktueller Wert, ...),
e zusatzliche Steuerung (PID, Ausgangsbefehle, ...).

64
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CANopen-Konfiguration

Funktion

Beschreibung

Betroffene
Geréte

Einfach

Verwenden Sie dieses Profil, wenn die Insel keine hochauflésenden analogen
E/A-Module und keine TeSys U STB-Module enthélt.

Dieses Profil enthalt:

® NIM-Diagnoseinformationen (Index 4000 bis Index 4006),

e Digitale 8-Bit-Eingangsinformationen (Index 6000),

Digitale 16-Bit-Eingangsinformationen (Index 6100),

Digitale 8-Bit-Ausgangsinformationen (Index 6200),

Digitale 16-Bit-Ausgangsinformationen (Index 6300),

analoge Eingangsinformationen mit niedriger Auflésung (Index 6401),
analoge Ausgangsinformationen mit niedriger Aufldsung (Index 6411),

Dieses Profil begrenzt die Anzahl der Index- oder Teilindexeintrage fir die oben
genannten Objekte auf 32. Wenn die Konfiguration der Insel diese Grenze
Uberschreitet, verwenden Sie das grofRe Profil.

Erweitert

Verwenden Sie dieses Profil, wenn die Insel hochauflésende analogen E/A-

Module oder TeSys U STB-Module enthalt.

Dieses Profil enthalt

e NIM-Diagnoseinformationen (Index 4000 bis Index 4006),

Digitale 8-Bit-Eingangsinformationen (Index 6000),

Digitale 16-Bit-Eingangsinformationen (Index 6100),

Digitale 8-Bit-Ausgangsinformationen (Index 6200),

Digitale 16-Bit-Ausgangsinformationen (Index 6300),

analoge Eingangsinformationen mit niedriger Auflésung (Index 6401),

analoge Ausgangsinformationen mit niedriger Auflésung (Index 6411),

analoge Eingangsinformationen oder HMI-Wérter mit hoher Auflésung (index

2200-221F),

® analoge Ausgangsinformationen oder HMI-Wérter mit hoher Auflésung (index
3200-221F),

e TeSys U-Eingangsinformationen (Index 2600-261F),

® TeSys U-Ausgangsinformationen (Index 3600-361F),

Dieses Profil begrenzt die Anzahl der Index- oder Teilindexeintréage fir die oben
genannten Objekte auf 32. Wenn die Konfiguration der Insel diese Grenze
Uberschreitet, verwenden Sie das grofRe Profil.

STB

NCO1010 &

NCO02212
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Funktion

Beschreibung

Betroffene
Geréte

Erweitert

Verwenden Sie dieses Profil, wenn die Insel fortgeschrittene CANopen-Geréate,
Spezialfunktionen als Laufzeitparameter mit analogen E/A-Modulen mit hoher
Auflésung oder HMI oder die TeSys U STB-Module enthélt.

Dieses Profil enthélt:

o NIM-Diagnoseinformationen (Index 4000 bis Index 4006),

Digitale 8-Bit-Eingangsinformationen (Index 6000),

Digitale 16-Bit-Eingangsinformationen (Index 6100),

Digitale 8-Bit-Ausgangsinformationen (Index 6200),

Digitale 16-Bit-Ausgangsinformationen (Index 6300),

analoge Eingangsinformationen mit niedriger Auflésung (Index 6401),
analoge Ausgangsinformationen mit niedriger Auflésung (Index 6411),
analoge Eingangsinformationen oder HMI-Wérter mit hoher Auflésung (index
2200-221F),

analoge Ausgangsinformationen oder HMI-Wérter mit hoher Auflésung (index
3200-221F),

TeSys U-Eingangsinformationen (Index 2600-261F),

TeSys U-Ausgangsinformationen (Index 3600-361F),

CANopen-Gerate von Drittanbietern (Index 2000-201F),

RTP-Informationen (Index 4100 & Index 4101).

Dieses Profil begrenzt die Anzahl der Index- oder Teilindexeintrége fur die oben
genannten Objekte auf 32. Wenn die Konfiguration der Insel diese Grenze
Uberschreitet, verwenden Sie das grofRe Profil.

STB
NCO2212

GrolRes Profil

Verwenden Sie dieses Profil, wenn die Konfiguration der Insel nicht zu den oben
genannten Profilen passt. Dieses Profil enthalt alle Objekte, die flr die STB-Insel
zur Verfugung stehen und verbrauchen daher mehr Adressspeicherorte im
CANopen-Master.

STB
NCO1010 &
NCO2212

Steuern

Diese Funktion wurde speziell fir die CANopen-Kommunikation mit der
integrierten Steuerkarte und allen Anwendungskarten entwickelt
(Pumpensteuerung, ...).

Altivar
61/71

Allgemein

Die Grundversion dient zur Konfiguration des Ventilterminals ohne CP-
Erweiterung.

Festo CPV

CP_Extension

Diese Version dient zum Konfigurieren der Ein- und Ausgénge einschlieRlich der
CP-Erweiterung.

Basic_DIO_only

Die Grundversion dient ausschlieRlich zum Konfigurieren des CPX mit
pneumatischen Ventilen und digitalen Ein-/Ausgangen.

Festo CPX

Generic_DIO_AIO

Die allgemeine Version DS401 dient zum Konfigurieren der CPX-Ventile und der
Ein-/Ausgange einschliellich analoger E/A-Module.

Erweitert

Die erweiterte Version dient zum Konfigurieren der maximalen Ein-/Ausgénge und
aller Parameter.
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Funktion Beschreibung Betroffene
Geréte
Standard Diese Funktion ist fur bestimmte Gerate die Standardfunktion. Sie kann nicht Alle Slaves
modifiziert werden. auller ATV
und Lexium

HINWEIS: Einige Gerate kdnnen nur eine Funktion verarbeiten. In diesem Fall wird die Funktion
ausgegraut angezeigt. Sie kann nicht modifiziert werden.

Funktion
Default

35013946 12/2018

67




CANopen-Konfiguration

Konfiguration unter Verwendung von Control Expert mit den CPUs 2010/ 2030

Einflihrung
Die Gerate, die mit Control Expert konfiguriert werden kdnnen, sind im Hardwarekatalog
aufgefihrt:

Hardware catalog

CANopen drop
Distributed 1/0 s
Motion & Drive
Motor control

=) . Safety
XPSMC16ZC
XPSMC32ZC

=]~ :Sensors
Osicoder

[=}- * Third party products
CPV_C02
CPX_FB14
P2M2HBVC11600

\ CANopen /TPLCbus /

Prozedur
Fihren Sie die folgenden Aktionen zur Konfiguration eines Slaves durch:

Schritt Aktion
1 Offnen Sie das Fenster fiir die CANopen (siehe Seite 54)-Buskonfiguration.

Doppelklicken Sie auf den zu konfigurierenden Slave.

Konfigurieren Sie die Verwendungsfunktion tber die Registerkarte Konfig..
Konfigurieren Sie die PDOs Uber die Registerkarte PDO.
Wabhlen Sie die Fehleriberwachung auf der Registerkarte Fehleriiberwachung.

a |~ w N
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Registerkarte ,Konfig.*

Die folgende Abbildung zeigt ein Beispiel des Konfigurationsfensters eines Slaves:

1

2 Icl&MOGE basien auf Proflen D53014W4. 01 und DSP402 W2 0 (BLICLANGS_0100F eds)

[~ | | ] lolAnoes I PDO l H] FehlerB®her l F Kenfigur.

1 f|Debuggen

|

@ Kenal0

Index Markierung

Wert

200401 [Berutzerprofilge schuindigheit 1

200402  [Penutzerprofilgeschwindigkeit2

200403  [Penutzerproflgeschwindigkeit3

200404 |Benutzerprofilgeschmindigkeit 4

200405 Benutzerprofigeschwindigkeits

200406  [Benutzerprofigeschwindigkeit6

200407 |Benutzerprofilge schwindigkett 7

00408  [Benutzerprofilgeschwindigket 8

N || |W|N(= O

200400 |Bemizemreligesehwindgkedt 9

2004 0 |Penutzerprofilgeschwindigkeit 10

[(=]

200601  [Benutzerprofilbeschleurigung 1

—
o

200602 |Penutzerprofilbeschleunigung 2

—
-y

—
n

2006503 |Benutzerprofilbeschleunigung 3

13 | 2006 (4  |Benutzerprofibeschleunigung 4

— 14 | 200605 [Penuizerprofilbeschleunigung 5

Funktion: 15| 200506 |Benutzerprofilbeschleurigung 6

Standard 16 | 00607  |Benutzerprofilbesshleurigung 7

4 17 | 200608 |Benutzerprofibeschleunigung 3

18 | 2006500 |Benuizemrofilbeschleunigung 3

19 | 20065 04 |Benukzemrofilbeschleunigung 10

20| 200601 |Benutzeprofilbeschleunigung 1

O O[O O O O O O O O O O O| O[O O] OO OO O

21 |62 |BenutzemrofiverzD'gerung 2
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Die folgende Tabelle beschreibt die verschiedenen Elemente des Konfigurationsfensters und ihre
Funktionen:

Nummer

Element

Funktion

1

Registerkarten

Die Registerkarte im Vordergrund verweist auf den Typ des
angezeigten Fensters. Im vorliegenden Fall handelt es sich um
das Konfigurationsfenster.

Modul-Bereich

Zeigt die abgekirzte Bezeichnung des Gerats an.

Kanal-Bereich

Dieser Bereich ermdglicht die Auswahl des zu konfigurierenden
Kommunikationskanals.
Durch Anklicken des Gerats werden folgende Registerkarten
angezeigt:
® Beschreibung: Beschreibt die Merkmale des Gerats
® CANopen: Ermdglicht den Zugriff auf das SDO
(siehe Seife 7109) (im Online-Modus)
® E/A-Objekte: Ermdglicht das Hinzufiigen von Symbolen zu
Eingangs-/Ausgangsobjekten
e Fehler: Der Zugriff ist nur im Online-Modus mdglich.

Durch Anklicken des Kanals werden folgende Registerkarten
angezeigt:

PDO (Ein-/Ausgangsobjekte)

Fehlersteuerung,

Konfiguration

Debuggen - Zugriff nur im Online-Modus

Diagnose - Zugriff nur im Online-Modus

Bereich der
allgemeinen
Parameter

Dieses Feld ermdglicht Ihnen die Auswahl der Slave-Funktion.

Konfiguration-
Bereich

Dieser Bereich wird zur Einrichtung der Kanale des Geréats
verwendet.

Einige Gerate kdnnen mit einem externen Tool konfiguriert
werden. In diesem Fall wird die Konfiguration im Gerat
gespeichert und Sie kénnen keine Konfigurationsparameter
eingeben, da dieses Feld leer ist.

HINWEIS: Informationen Uber allgemeine, Konfigurations-, Einstell- und Debug-Parameter finden
Sie in der Dokumentation des jeweiligen Gerats.

HINWEIS: Bei der Konfiguration des Gerats werden nicht alle Parameter gesendet. Die CPU
sendet nur Parameter, die sich von den Standardwerten unterscheiden.
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Registerkarte ,PDO“

PDOs ermdglichen die Verwaltung des Kommunikationsflusses zwischen dem CANopen-Master
und den Slaves. Die Registerkarte PDO ermdglicht das Konfigurieren einer PDO.

Dieses Fenster besteht aus drei Teilen:

[f] PDO | 7% Feniergbeny| o Konfg. |
enden (%)
PDO |D|Jb -Typ ' ?5?"’ ‘Gerade ‘Symbol ‘ Topo. Adr %M ‘ co | Index Variabl
. arligblen
CF- <y PDO 255 0 0 16#1g1
T Stals lexium... %MARE 0.0 SGMIAE st | | '\\}a“rr‘ar‘t‘ﬁgrté“ﬂgzz‘l"é'gﬁe”e
[F--[@]< PDO?Z 255 0 100 168281
— Parametername ~| Ind
-] Stalus lexium...  %MN3.110.0 M6 6041:
: e O Pasition... lexium... %I0. 1000, %MNE 6064 ... R%Mapéym gggg g}
=15 PDO 3. 255 0 100 = ANAT_act 300901
C ] Stalus lexium... | %MAN31\0.0... | %MIN1E 5041 ANAZ_acl 3009.05
T o P PLCopenRx] 301805
| Vel lexium... %03 1%0.0.0..  %MWI0 606G :
- f PD%OEI 254 0 0 ) PLCopentiZ 301B06
- PLCopenTx1 301807
; PLCopenT=2 01B08
Empfangen (%) JOGactvate 301609
POO ‘Dub- | B |Gerade ‘Symbo\ ‘ Topo. Adr | %0 ‘ co | Index fgd‘a%?gfl\lﬁsusr gg}ggg
C--[< v POOT(. 2% T6#231 CUR_|farget 300004
e Contr lexium... %CWAZ.10.0... %MA25 B40:. SPEEDR target 3071 04
=] PDO2( 255 164381 PTPp_abs 302301
C g Gon lexium... | %OW3.N0.0... %MAH25 £040:. EEP,Fe'pFBf gggg gg
: - . . p_targel
: --0 Ziel... [Bxium... %0010, | YohMna14 BOTA:... PTprreIpact 300306
Gl IS POO3(. | %9 - GEARdenom 307603
b (] Conr exium... OIS 10.0... | %425 6040:.. | || GEARNUm 3026:04
Ty Zel lexium... | %ODIBA0.0.. | SMAA1E Fehlencd éﬁ?‘ro”‘“’g” ggj? 88
- allswo
[ |2 PDO4 254 Pos. Al akueller Wert.. | 5063.00
Kl |

e Sende-PDOs: Informationen, die vom Slave an den Master lbertragen werden

o Empfangs-PDOs: Informationen, die vom Master an den Slave Ubertragen werden

e Variablen: Variablen, die den PDOs zugewiesen werden kénnen. Fur die Zuweisung einer
Variablen zu einem PDO ziehen Sie die Variable durch Drag & Drop auf das gewlinschte PDO.
Einem statischen PDO kann keine Variable zugewiesen werden.

HINWEIS: Fur die Konfiguration des STB NCO 1010 ist es notwendig, alle Objekte zu bestimmen,
die fir dieses Gerat glltig sind, und sie manuell in den PDOs zu konfigurieren.
Weitere Informationen zur Liste der zugewiesenen Objekte finden Sie im STB-Benutzerhandbuch.

Weitere Informationen zur Verwendung der PDOs finden Sie unter [...].
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Registerkarte ,Fehleriiberwachung”

/§uf der Registerkarte Fehleriiberwachung fiir CANopen-Slave-Module kdnnen Sie die
Uberwachung konfigurieren.

PDO Fehleriiberwachung m Konfiguration

Fehleriiberwachung

@ Node Guarding-Protokoll

verwenden Guarding-Dauer 200 ms  Lebensdauerfaktor 2

D= S

Es sind zwei Optionen mdglich:
e Heartbeat: Der Heartbeat-Mechanismus bewirkt das Senden zyklischer Anwesenheitsmel-

dungen, die von einem Heartbeat Producer generiert werden. Ein Heartbeat-Sender (Producer)
sendet regelmaRig Meldungen. Die Sendezeit wird Uber den Wert fir die Node Heartbeat
Procucer Time konfiguriert. Mindestens ein Element, das mit dem Netzwerk verbunden ist,
empfangt diese Meldung. Der Heartbeat Consumer iberwacht den Empfang der Heartbeat-
Meldung. Der Standardwert der Consumer-Zeit wird auf (1,5 * Producer Heartbeat Time)
festgelegt. Wenn die Heartbeat Consumer Time (1.5* Producer Heartbeat Time)
Uberschreitet, wird ein Hearbeat event generiert und das Gerat in den Standardzustand
versetzt.

Wenn eine Master-SPS M340 fiir den CANopen-Bus verwendet wird, sind alle Knoten, die den
Heartbeat-Uberwachungsmodus verwenden, Producer. Der Master iiberwacht die Ubertragung
und den Empfang der Meldungen, und er ist der einzige Empfénger der Heartbeat-Meldungen,
die von den Knoten gesendet werden.

Control Expert unterstitzt Gerate, die nur Heartbeat Producer (keine Consumer) sind, und
unterstitzt kein Node Guarding (Knoteniiberwachung). In diesem Fall wird der Wert der Knoten-
Heartbeat-Consumer-Dauer auf 0 festgelegt. Dieser Wert wird auf der Registerkarte ,Error
control“ des Gerats angezeigt.

Der Master kann Heartbeat-Meldungen an die Slaves senden. Die Heartbeat-Producer-Dauer
des Masters ist auf 200 ms festgelegt und kann nicht geandert werden.

e Node guarding: Node Guarding bezeichnet das Uberwachen von Netzwerkknoten. Der NMT-

Master (Network Management) sendet regelmafig (dieser Zeitraum wird Guarding-Dauer
genannt) einen RTR (Remote Transmission Request), und der entsprechende Knoten muss
innerhalb eines bestimmten Zeitraums antworten (die Lebensdauer des Knotens entspricht der
Guarding-Dauer multipliziert mit dem Lebensdauerfaktor).

Der Lebensdauer-Wert ist auf 2 festgelegt und kann nicht geéndert werden.

HINWEIS: Einige Gerate unterstiitzen nur Heartbeat- oder Node Guarding. Fir Geréte, die
Heartbeat- und Node Guarding unterstiitzen, kann in Control Expert nur der Heartbeat-
Mechanismus ausgewahlt werden.
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Konfiguration unter Verwendung von Control Expert mit den CPUs 20102/ 20302

Einfiihrung
Die Gerate, die mit Control Expert konfiguriert werden kénnen, sind im Hardwarekatalog
aufgefihrt:

Hardware catalog

CANopen drop
Distributed 1/0 s
Motion & Drive
Motor control

=) . Safety
XPSMC16ZC
XPSMC32ZC

=]~ :Sensors
Osicoder

[=}- * Third party products
CPV_C02
CPX_FB14
P2M2HBVC11600

\ CANopen /TPLCbus /

Prozedur
Fuhren Sie die folgenden Aktionen zur Konfiguration eines Slaves durch:

Schritt Aktion
1 Offnen Sie das Fenster fiir die CANopen (siehe Seite 54)-Buskonfiguration.

Doppelklicken Sie auf den zu konfigurierenden Slave.

2
3 Konfigurieren Sie die Startprozedur lber die Registerkarte Bootup.
4

Integrieren Sie ein Drittanbieterprodukt iber die Registerkarte
Objektworterbuch.

Konfigurieren Sie die Verwendungsfunktion tber die Registerkarte Konfig..
Konfigurieren Sie die PDOs Uber die Registerkarte PDO.
Wahlen Sie die Fehleriberwachung auf der Registerkarte Fehleriiberwachung.

[$)]
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Registerkarte "Konfiguration"

\3.110.0 : IclA_IFA

Die folgende Abbildung zeigt ein Beispiel des Konfigurationsfensters eines Slaves:

B ca_iFa
B Kanal 0

Funktion:

I Standard j

F;’;’g,’,ﬁg;" | [ Startprozedur]Objektverzeichnis
Index | Bezeichnung | Wert A

0 | 300B:01 ! Settings.name1 10 =
2 |

3 |

2 |

|5 |

6 |

7|

|8 |

o]

10

11 |

12|

B

M4 |

15 |

L8]

| 34 | MO0 act . .

135 | i Volo def . B v
|
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Die folgende Tabelle beschreibt die verschiedenen Elemente des Konfigurationsfensters und ihre

Funktionen:

Nummer

Element

Funktion

1

Registerkarten

Die Registerkarte im Vordergrund verweist auf den Typ des angezeigten
Fensters. Im vorliegenden Fall handelt es sich um das Konfigurationsfenster.

Modulbereich

Zeigt die abgekiirzte Bezeichnung des Geréts an.

Kanal-Bereich

Dieser Bereich ermoglicht die Auswahl des zu konfigurierenden

Kommunikationskanals.

Durch Anklicken des Gerats werden folgende Registerkarten angezeigt:

® Beschreibung: Beschreibt die Merkmale des Geréats

® CANopen: Ermdglicht den Zugriff auf das SDO (im Online-Modus)

e E/A-Objekte: Ermdglicht das Hinzufligen von Symbolen zu Eingangs-
/Ausgangsobjekten

e Fehler: Der Zugriff ist nur im Online-Modus mdglich.

Durch Anklicken des Kanals werden folgende Registerkarten angezeigt:
PDO (Ein-/Ausgangsobjekte)

Fehlersteuerung

Bootup

Objektworterbuch

Konfiguration

Debug, der Zugriff ist nur im Online-Modus mdglich.

Diagnose, der Zugriff ist nur im Online-Modus méglich.

Bereich der
allgemeinen
Parameter

Dieses Feld ermdglicht hnen die Auswahl der Slave-Funktion.

Konfiguration-
Bereich

Dieser Bereich wird zur Einrichtung der Kanéle des Gerats verwendet.
Einige Gerate kdnnen mit einem externen Tool konfiguriert werden. In
diesem Fall wird die Konfiguration im Gerat gespeichert und Sie kénnen
keine Konfigurationsparameter eingeben, da dieses Feld leer ist.

HINWEIS: Informationen Uber allgemeine, Konfigurations-, Einstell- und Debug-Parameter finden
Sie in der Dokumentation des jeweiligen Geréats.

HINWEIS: Bei der Konfiguration des Gerats werden nicht alle Parameter gesendet. Die CPU
sendet nur Parameter, die sich von den Standardwerten unterscheiden.
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Registerkarte ,PDO*“

PDOs ermdglichen die Verwaltung des Kommunikationsflusses zwischen dem CANopen-Master
und den Slaves. Die Registerkarte PDO ermdglicht das Konfigurieren einer PDO.

Dieses Fenster besteht aus drei Teilen:

B 13.10.0: (IcIA-FA eds)

IclA-IFA CANopen (IclA-IFA.eds)

=)Ey

IcIA_IFA

[3_] PDO L-j Fehleriiberwachung }[__'_] Startprozedur ”_ﬂ_] Objektverzeichnis Nf ‘) Konfiguration

l Kanal 0 Senden (%I)D Nur aktive PDOs anzeigen

PDO | (Jb.-Typl Sperrzeit | Eﬁggi{s-
[-=) PDO4(Statisch) 254 0 0
: _I pdo4_drivestat

Symbol | Topo. Adr.

%M..| COBID| Index

B J pdo4_modestat

| pdod_Actd

| pdo4_Act32

16#481
%IW\3.110.0.9 301E.04
%IW\3.110.0.4 301E.03
%IW\3.110.0.6 301E.07
%IW\3.1\0.0.2 301E.08

Empfangen

ooy ] Nur akive PDOs anzeigen

111

Ereignis-

PDO I Ub.-Typ | Sperrzeit s

EIv] () Poox(statisch) 254
il pdod_drivectrl

Topo. Adr.

%M..| COBID| Index

N | pdo4_modectrl

N | pdo4_Ref16

| pdo4_Ref32

%IW\3.110.0.7 301E.01
%IW\3.110.0.9 301E.02|
%IW\3.110.0.9 301E.05
%IW\3.110.0.0 301E.06

Funktion:

Standard v

LLLI
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e Sende-PDOs: Informationen, die vom Slave an den Master Ubertragen werden

e Empfangs-PDOs: Informationen, die vom Master an den Slave Ubertragen werden

e Variablen: Variablen, die den PDOs zugewiesen werden konnen. Fur die Zuweisung einer
Variablen zu einem PDO ziehen Sie die Variable durch Drag & Drop auf das gewlinschte PDO.
Einem statischen PDO kann keine Variable zugewiesen werden.

HINWEIS: Fur die Konfiguration des STB NCO 1010 ist es notwendig, alle Objekte zu bestimmen,
die furr dieses Gerat glltig sind, und sie manuell in den PDOs zu konfigurieren.
Weitere Informationen zur Liste der zugewiesenen Objekte finden Sie im STB-Benutzerhandbuch.

Weitere Informationen zur Verwendung der PDOs finden Sie unter [...].

Registerkarte ,Error control”

Auf der Registerkarte Fehleriiberwachung fiir CANopen-Slave-Module kdnnen Sie die
Uberwachung konfigurieren.

[E] Konfiguration ||E Zugeordnetes [@ Fehleriiberwachung ] [E Startprozedur ||E Objektwérterbuch |

~ Fehleriberwachung

< | E] B |
@ iHeartbeat-Protokoll verwenden: | Knoten-Heartbeat- = Knoten-Consumer- =
Producer-Dauer ["200 F ms Hearbeat-Dauer 300 =3 ms

Es sind zwei Optionen mdglich:

e Heartbeat: Der Heartbeat-Mechanismus bewirkt das Senden zyklischer Anwesenheitsmel-
dungen, die von einem Heartbeat Producer generiert werden. Ein Heartbeat-Ubertrager
(Producer) sendet regelmaRig Meldungen. Die Sendezeit wird Gber den Wert fir die Node
Heartbeat Procucer Time Value konfiguriert. Mindestens ein Element, das mit dem
Netzwerk verbunden ist, empfangt diese Meldung. Der Heartbeat Consumer Gberwacht den
Empfang der Heartbeat-Meldung. Der Standardwert der Consumer-Zeit wird auf (1,5 *
Producer Heartbeat Time) festgelegt. Wenn die Heartbeat Consumer Time (1.5*
Producer Heartbeat Time) Uberschreitet, wird ein Hearbeat event generiert und das
Gerat in den Standardzustand versetzt.

Wenn eine Master-SPS M340 fir den CANopen-Bus verwendet wird, sind alle Knoten, die den
Heartbeat-Uberwachungsmodus verwenden, Producer. Der Master (iberwacht die Ubertragung
und den Empfang der Meldungen, und er ist der einzige Empféanger der Heartbeat-Meldungen,
die von den Knoten gesendet werden.

Control Expert unterstitzt Gerate, die nur Heartbeat Producer (keine Consumer) sind, und
unterstltzt kein Node Guarding (Knoteniiberwachung). In diesem Fall wird der Wert der Knoten-
Heartbeat-Consumer-Dauer auf 0 festgelegt. Dieser Wert wird auf der Registerkarte ,Error
control* des Geréts angezeigt.

Der Master kann Heartbeat-Meldungen an die Slaves senden. Die Heartbeat-Producer-Dauer
des Masters ist auf 200 ms festgelegt und kann nicht geandert werden.
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e Node guarding: Node Guarding bezeichnet das Uberwachen von Netzwerkknoten. Der NMT-
Master (Network Management) sendet regelmaRig (dieser Zeitraum wird Guarding-Dauer
genannt) einen RTR (Remote Transmission Request), und der entsprechende Knoten muss
innerhalb eines bestimmten Zeitraums antworten (die Lebensdauer des Knotens entspricht der
Guarding-Dauer multipliziert mit dem Lebensdauerfaktor).

Der Lebensdauer-Wert ist auf 2 festgelegt und kann nicht geédndert werden.

HINWEIS: Einige Gerate unterstutzen nur Heartbeat- oder Node Guarding. Fir Gerate, die
Heartbeat- und Node Guarding unterstiitzen, kann in Control Expert nur der Heartbeat-
Mechanismus ausgewahlt werden.

Registerkarte ,Bootup*”

A& WARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB VON GERATEN

Uberpriifen Sie vor Inbetriebsetzung des Systems manuell alle deaktivierten Standardpriifungen
auf dem Gerét.

Durch die Anderung der Standardparameter auf der Registerkarte fiir die Startprozedur werden
die Standard-Systemiberpriifungen umgangen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschéden
zur Folge haben.
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Auf der Registerkarte Bootup kénnen Sie die Startprozedur konfigurieren:

Icl-IFA CANopen (IclA-IFA.eds)

Bl rcia_tFa
B Channel 0

E PDO| [E] Error control | [E] Bootup I@ Object dictionary | Configuration |

Einschalten

Konfiguration der Startprozedur

Restore
€ No Restore

€ Restore communications parameters (1011:02)
€ Restore application parameters (1011:03)
(= Restore all parameters (1011:01)

Reset

¢ Reset communication parameters

¢ Reset node

Check node
O (1000:00)|

[v' Device identity (1018:xx)

Download configuration
[~ Force communication parameters

[ Force application parameters

3

Start
[v! Strat node

Function:

I Default j

3

PDO-Ubertragung

Restore option is used to define the allowed restore
procedure for a CANopen device during startup.
Communication parameters: 0x1000 -> Ox1FFF
Application parameters: 0x6000 -> 0x9FFF

Reset option is used to configure the type of reset
sent to the device.

Communication parameters: 0x1000 -> Ox1FFF
Application parameters: 0x6000 -> Ox9FFF

Check the option is used to bypass the device type
(0x1000) or the device identity (0x1018) test.

Download configuration option is used to force the
parameters to be sent even if they are equal to the
default value.

Start option is used to configure whether the device
shall be started automatically by the master or not.

m

Die Registerkarte "Startverfahren" dient dazu, das Standard-Startverfahren fir Geréate zu
umgehen, die nicht mit CANopen-Standards konform sind.

Im folgenden Abschnitt werden die verschiedenen Funktionen der Startprozedur definiert:

e Art der Wiederherstellung:
O Keine Wiederherstellung: Diese Option ist standardmaRig aktiviert.
o Kommunikationsparameter wiederherstellen: Option aktiviert entsprechend dem Objekt
0x1011sub02. Wenn diese Option aktiviert ist, werden alle Parameter zwischen 0x1000 und
0x1FFF wiederhergestellt.
o Anwendungsparameter wiederherstellen: Option aktiviert entsprechend dem Objekt
0x1011sub03. Wenn diese Option aktiviert ist und das Gerat den Dienst ordnungsgeman

implementiert, werden alle Anwendungsparameter wiederhergestellt.

O Alle Parameter wiederherstellen Option aktiviert entsprechend dem Objekt 0x1011sub01.
Wenn diese Option aktiviert ist, werden alle Parameter wiederhergestellt (Standardwert).
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e Art der Ricksetzung:
O Kommunikationsparameter zuriicksetzen: Option ist immer aktiviert. Wenn diese Option
aktiviert ist, werden alle Kommunikationsparameter zurlickgesetzt.
O Knoten zurlicksetzen (Standardwert): Option ist immer aktiviert. Wenn diese Option aktiviert
ist, werden alle Parameter zurlickgesetzt.

e Geratetyp und Gerate-ID prifen (standardmaRig aktiviert):

O Wenn der Wert fiir die Geratetypidentifikation des Slaves im Objektverzeichnis 0x1F84 nicht
0x0000 ist (,egal”), vergleichen Sie ihn mit dem eigentlichen Wert.

O Wenn die konfigurierte Hersteller-ID im Objektverzeichnis 0x1F85 nicht 0x0000 ist ("don’t
care"), lesen Sie Slave-Index 0x1018, Sub-Index 1, und vergleichen Sie ihn mit dem
tatséchlichen Wert.

O Derselbe Vergleich wird mit Produktcode, Revisionsnummer und Seriennummer mit den
entsprechenden Objekten 0x1F86 bis 0x1F88 durchgefiihrt.

HINWEIS: Wenn die Geratetyp-Option nicht aktiviert ist, wird das Objektverzeichnis 0x1F84 auf
0x0000 forciert.

HINWEIS: Wenn die ID-Option nicht aktiviert ist, wird das Objektverzeichnis 0x1F86-0x1F88
(Unterknoten-ID des Geréats) auf 0x0000 forciert.

e Download von Kommunikations- und Konfigurationsparametern forcieren (Force

communication/application parameters = standardmafig deaktiviert). Wenn die Option aktiviert
ist, wird der Download aller entsprechenden Objekte erzwungen.
Wenn die Option nicht aktiviert ist, miissen Sie folgende Standardregeln beachten:
O Parameter werden heruntergeladen, wenn sie anders sind als der Standardwert.
O Parameter werden heruntergeladen, wenn sie im Objektverzeichnis forciert sind.
O In den anderen Fallen werden Parameter nicht heruntergeladen.

e Knoten starten (Start node):
Wenn diese Option aktiviert ist (Standardwert), startet der CANopen-Master das Gerat
automatisch im Anschluss an das Startverfahren.
Wenn diese Option nicht aktiviert ist, verbleibt das Gerat im Anschluss an das Startverfahren im
Anlaufmodus. In diesem Fall muss das Gerat vom Anwendungsprogramm gestartet werden.
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Registerkarte "Objektverzeichnis"

A WARNUNG

UNERWARTETER BETRIEB VON GERATEN
Uberpriifen Sie alle Objektverzeichnis-Werte manuell.

Das Andern von Standardwerten in der Objektverzeichnis-Tabelle fiihrt zu nicht-standard-
mafigem Verhalten der Geréate.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

Auf der Registerkarte Objektworterbuch konnen Sie Produkte von Drittanbietern konfigurieren und
integrieren:

e Forcieren der zu Ubertragenden Parameter, selbst wenn sich deren Wert nicht gedndert hat,
durch Aktivierung des jeweils zugehoérigen Kontrollkastchens.

e Blockieren der Parameter, die nicht an das Gerat gesendet werden mussen, durch
Deaktivierung des jeweils zugehdrigen Kontrollkéstchens.

e Das Einstellen von Objekten auf einen bestimmten Wert kurz bevor (Prolog) oder kurz nach
(Epilog) dem Standard-Startverfahren.

o Andern des aktuellen Werts eines Objekts (auRer schreibgeschiitzte Objekte) bei nicht grau
abgeblendetem Wertefeld durch Eingabe des gewlinschten Werts in das Feld. StandardmaRig
wird ein Objekt nach einer Anderung des aktuellen Werts gesendet. Allerdings haben Sie sich
nach der Eingabe in das Feld nach wie vor die Mdglichkeit, dieses Verhalten zu dndern, indem
Sie das Kontrollkéstchen deaktivieren, um die Ubertragung des Objekts zu blockieren. Um
Programmierungsredundanzen oder -konflikte zu vermeiden, werden Parameter, die auf
anderen Registerkarten geandert werden kénnen (,Configuration®, ,PDO* oder ,Error control®)
auf der Registerkarte ,,Object Dictionary” grau abgeblendet.
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Die folgende Abbildung zeigt die Registerkarte Objektverzeichnistab:

Icl-IFA CANopen (IclA-IFA.eds)

] o iFa PDO| Fsvglgﬁzgg” | [E] Startprozedur ] Objektverzeichnis | Konfiguration |

B Kanalo Bereichsfilter: Statusfilter: I Gesamt 'I

Index Teilindex | Name

("1 Prolog Prolog fur bestimmte Objekte |

‘RO ' UI8

:HeﬁréiéliérééééﬁGéEétébéﬁieﬁﬁ::ﬁ::I:ﬁ:::::}::::::::LFEOIST:F?[

T
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, AL S

01‘ 1. zugeordnetes ObjektR PDO4 ‘0x301E0108‘ 0x301E0108

0 0x301E0501 0x301E0501

N S S A R O A o . - RS

g DTQXI 4 ,4, zugeordnetes Objekt R_PDO4 | 0x301E0620, 0x301E0620 ‘RO UI32
_ [110x1603:05: Zugeordnetes Objekt 10x00000000; 000000000 ‘RW. U132
I D, 10x1603:06: Zugeordnetes Objekt 1.0x00000000; 000000000 '‘RW' UI32

[170x160 07 Zugeordnetes Objekt ‘OxOOOOOOOO 0x00000000 ‘RW‘ ul32

Funktion:

I Standard 'I zl

Mit Ausnahme einiger Objekte kdnnen Sie die verfligbaren Objekte per Drag & Drop aus dem
Indexordner in die Prolog- oder Epilog-Section ziehen. Sollten unzulassige Objekte eingefligt
werden, z. B. PDOs oder schreibgeschiitzte Objekte, wird ein entsprechendes Popup-Fenster
angezeigt.

HINWEIS: Objekte, die in die Prolog- oder Epilog-Section eingefligt wurden, werden stets
gesendet.
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Sie kénnen 2 Filter auswahlen, um die im Raster angezeigte Anzahl von Objekten zu reduzieren: :

Bereichsfilter

Alle Gesamten Bereich anzeigen.

Prolog/Epilog Nur Prolog- und Epilog-Objekte anzeigen

[XXXX..XXXX] Nur Objekte zwischen XXXX und XXXX anzeigen

Filter "Status"

Alle Alle Objekte anzeigen

Konfiguriert Nur Objekte anzeigen, die wahrend des Starts an das Gerat Ubertragen
wurden

Nicht konfiguriert Nur Objekte anzeigen, die wahrend des Starts nicht an das Gerat
Ubertragen wurden

Geandert (Modified) | Nur Objekte anzeigen, deren Werte sich von den Standardwerten
unterscheiden

Sie kdnnen mit der rechten Maustaste auf ein Objekt klicken, um folgende Funktionen
auszufiihren:

Rechtsklick auf ein Objekt in den Prolog- und Epilog-Sections

Ausschneiden Zeile ausschneiden und das Objekt in die Zwischenablage kopieren
Kopieren Objekt in die Zwischenablage kopieren

Einfligen Objekt in die ausgewahlte Zeile einfligen

Loéschen Ausgewahltes Objekt I6schen

Nach oben Verwalten der Reihenfolge der Liste

Nach unten Verwalten der Reihenfolge der Liste

Konfiguriert Wenn aktiviert, wird das Objekt an das Gerat ubertragen
Alles erweitern Alle Knoten der Baumstruktur erweitern

Alles reduzieren Alle Knoten der Baumstruktur reduzieren

Rechtsklick auf ein Objekt in den Standard-Sections

Kopieren Kopieren des Objekts in die Zwischenablage
Konfiguriert Wenn aktiviert, wird das Objekt an das Gerat Ubertragen
Alles erweitern Alle Knoten der Baumstruktur erweitern

Alles reduzieren Alle Knoten der Baumstruktur reduzieren

HINWEIS: Einige Funktionen sind nur in der Prolog-/Epilog-Section verfugbar.

35013946 12/2018 83



CANopen-Konfiguration

Konfiguration mit einem externen Tool: Konfigurationssoftware

Einflihrung

Zum Konfigurieren eines Lexium 05/15, eines ICLA, eines Tesys U oder eines ATV61/71 muss ein
externes Tool verwendet werden:

Advantys Configuration Software fir den STB,

PowerSuite V2.5 Software fiir Lexium 05,

Powersuite V2.5 Software fur ATV31, ATV61, ATV71 und Tesys U,
UNILINK V1.5 fir Lexium 15 LP,

UNILINK V4.0 fur Lexium 15 MH,

EasylclA V1.104 fur ICLA_IFA, ICLA_IFE, ICLA_IFS.

HINWEIS: Fir die Konfiguration und Programmierung der Bewegungs- und Laufwerksgerate
sollten Sie die Software zusammen mit den Control Expert MFBs verwenden.

HINWEIS: Sie kdnnen die automatische Konfiguration eines NCO2212 wie bei einem NCO1010
durchfihren.

Advantys Configuration Software

Advantys Configuration Software (Version 2.5 oder héher) muss fiir die Konfiguration eines STB
NCO 2212 verwendet werden. Die Advantys Configuration Software Uberpruft die Konfiguration
und erstellt eine DCF-Datei, die alle in der Konfiguration verwendeten Objekte in der korrekten
Reihenfolge enthalt. Die DCF-Datei kann aus Control Expert importiert werden.

HINWEIS: Die Erstellung der DCF-Datei ist nur mit der Vollversion von Advantys mdglich.

A WARNUNG
GEFAHR EINES UNBEABSICHTIGTEN BETRIEBS

Die Symboldatei *.xsy, die von Advantys generiert wird, darf wahrend der Konfiguration einer
STB-Insel nicht in Control Expert verwendet werden.

Die Zuweisung von Ein- und Ausgéngen zu %MW-Objekten erfolgt auf andere Weise.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden

zur Folge haben.

Die Prozedur zum Hinzufligen einer Insel zu einem CANopen-Bus ist wie folgt:

Schritt Aktion

1 Erstellen Sie in der Advantys Configuration Software (Version 2.2 oder hoher) eine neue Insel.
2 Wahlen Sie das STB NCO 2212-Netzwerk-Schnittstellenmodul aus.

3 Wahlen Sie die Module aus, die in der Anwendung verwendet werden.

4 Konfigurieren Sie die Insel.

84
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Schritt

Aktion

5

Klicken Sie nach Abschluss der Konfiguration auf Datei/Exportieren, um das Island im DCF-
Format zu exportieren.
Das folgende Fenster wird angezeigt:

Exportieren
—Zielinformationer
Verzeichnis [ DADATA
Dateiname | TestNC02212.dcf [~ Kurzer Dateiname
Prafix |
—Exportform —SPS-Informationen
@ DCEF (fur TwidoSoft, CoDeSys usw.) Adresstyp v
O EDS (fur SyCon usw.) —Topologische Adresse
Anschlusspunkt
© GSD(fiir; SyCon usw:) Rack
kpl:
O SCY (fiir PL7) SESKPE
© TXT (fur: Concept) —Speicheradresse
Eingang
O XSY (fir Control Expert) Ausgang 1

Hilfe | OK Abbrechen |

Bestatigen Sie diesen Vorgang mit OK.

Starten Sie Control Expert nach dem Export der Datei und 6ffnen Sie das Projekt, in dem die
Insel verwendet wird.

Integrieren Sie ein STB-Geréat in den Bus-Editor (siehe Hinzufiigen eines Geréts zum Bus,
Seite 58).

Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf das STB-Gerat und klicken Sie dann auf Modul
offnen.

10

Klicken Sie auf der Registerkarte PDO auf DCF-importieren.

11

Bestatigen Sie die Anderungen durch Klicken auf OK. Die PDOs werden automatisch
konfiguriert.

HINWEIS: Die Modifikation der Topologie einer Insel erfordert das Durchfiihren dieser Prozedur.
Weitere Informationen lber die STB-Konfiguration finden Sie im STB-Benutzerhandbuch.
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PowerSuite Software

Die PowerSuite Software ist ein Tool zum Implementieren der folgenden Altivar-Antriebe. Sie sollte
zum Konfigurieren eines ATV31/61/71-, eines Tesys U- oder eines Lexium 05-Gerats verwendet
werden (PowerSuite 2)

Verschiedene Funktionen wurden fir die Verwendung beim Implementieren folgender Phasen
integriert:

e Konfigurationsvorbereitungen,
e Arbeitseinstellungen,
e Wartung.

Die Konfiguration wird direkt im Gerat gespeichert.

Weitere Informationen zur Konfiguration eines ATV31/61/71 und eines Tesys U mithilfe der
PowerSuite Software oder zur Konfiguration eines Lexium 05 mit PowerSuite 2 finden Sie im
Benutzerhandbuch des entsprechenden Geréts.

UNILINK Software

UNILINK bietet eine vereinfachte Parametereinstellung fiir Lexium 05-/Lexium15-Servoantriebe.
Sie wird zum Konfigurieren, Einstellen und Anpassen von Lexium 15LP/MP/HP-Laufwerken
geman den Anforderungen des zugehdorigen burstenlosen Motors SER/BPH und der Anwendung
verwendet.

Weitere Informationen zum Konfigurieren eines Lexium 15 mithilfe von UNILINK finden Sie im
Lexium-Benutzerhandbuch.
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Manuelle Konfiguration

Auf einen Blick

ATV 31- und Icla-Gerate kbnnen manuell auf ihrer Vorderseite konfiguriert werden.

Konfiguration des ATV 31

Die folgende Abbildung zeigt die verschiedenen Vorderseiten des ATV 31-Reglers.

Altivar 31 Attivar 31

ATV31xxxxx AT V31 xXxXXxXA

Der ATV 31 kann folgendermaRen konfiguriert werden:

Schritt

MaRnahme

1

Driicken Sie die "ENT"-Taste, um in das ATV 31-Konfigurationsmeni zu wechseln.

2

Verwenden Sie die Pfeiltasten zur Auswahl des "COM"-Kommunikationsmenis, und bestatigen Sie
dann mit der "ENT"-Taste.

Verwenden Sie die Pfeiltasten zur Auswahl des "AdCO"-Menis, und bestatigen Sie dann mit der "ENT"-
Taste.

Geben Sie einen Wert ein (Adresse auf dem CANopen-Bus).

Bestatigen Sie mit der "ENT"-Taste, und verlassen Sie das Menu dann mit der "ESC"-Taste.

Verwenden Sie die Pfeiltasten zur Auswahl des "bdCO"-MenUs, und bestatigen Sie dann mit der "ENT"-
Taste.

Geben Sie einen Wert ein (Geschwindigkeit auf dem CANopen-Bus).

Bestatigen Sie mit der "ENT"-Taste, und verlassen Sie das Menl dann mit der "ESC"-Taste.

Driicken Sie mehrfach die "ESC"-Taste, um das Konfigurationsmeni zu verlassen.

HINWEIS: Die Konfiguration kann nur dann geadndert werden, wenn der Motor angehalten wird und
die variable Drehzahlsteuerung gesperrt ist (Abdeckung geschlossen). Alle eingegebenen
Modifikationen werden nach dem Aus- und Einschalten der Drehzahlsteuerung wirksam.

Weitere Informationen Uber die ATV31-Konfiguration finden Sie im Benutzerhandbuch des Altivar-
Antriebs.
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Abschnitt 4.4

Master-Konfiguration

Inhalt dieses Abschnitts

In diesem Abschnitt wird die Master-Konfiguration vorgestellt.

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Zugriff auf das Konfigurationsfenster des CANopen-Masters 89
Konfigurationsfenster fiir den CANopen-Master (CPUs 2010/ 2030) 91
Beschreibung des Master-Konfigurationsfensters (CPUs 2010/ 2030) 93
Konfigurationsfenster fiir den CANopen-Master (CPUs 20102/ 20302) 97
Beschreibung des Master-Konfigurationsfensters (CPUs 20102/ 20302) 99

88
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Zugriff auf das Konfigurationsfenster des CANopen-Masters

Auf einen Blick

Hier wird der Zugriff auf das Konfigurationsfenster des Masters fur eine SPS der Baureihe Modicon
M340 mit integrierter CANopen-Verbindung erlautert.

Vorgehensweise
Um auf den Master zuzugreifen, gehen Sie folgendermaRen vor:

Schritt Aktion

1 Zeigen Sie im Projektnavigator den Inhalt des Verzeichnisses Konfiguration an.
Ergebnis: Das folgende Fenster wird angezeigt:

EF----- f'ﬁ Station
o R i
3 —— Bm 0:PLCBus
é [#]--eereenns E‘ﬂ 3: CANopen
é ........ -D Abgeleitete Datentypen
%, ......... D Abgeleitete FB-Typen
E ,,,,,,,, D Variablen und FB-Instanzen

[ E— D Kommunikation
E.], ,,,,,,,, D Programm

......... D Animationstabellen
......... D Bedienerfenster

oy D Dokumentation
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Schritt Aktion
2 Doppelklicken Sie auf das Unterverzeichnis SPS-Bus.
Ergebnis: Das folgende Fenster wird angezeigt:
#ll PLC bus =]
Bus | 0 [Brx P34 2010 01.00 = ‘
= N Ry R A 1 1
1l 1 1l 1t | 1 S
A S S | | S | S| 1R
| | T
| o
1L "
LA
. | QAW
CANopen-Port
Doppelklicken Sie auf den CANopen-Port des Prozessors.
3 Das Master-Konfigurationsfenster wird angezeigt:
Il 0.0: CANopen: CANopen-Befehlskopf Ol
CANopen-Kommunikationsmodule
E CANopen-Befehlskopf [Al Konfig |
E'_ Kanal 2 Eingange rAusgange
Arzahl Worte (%) [32 i’ Werthalten Reset
Index von 1. %My [0 3: ® @
Anzahl Worte W) (32 =
Anzahl Bits (%M) 2 £ : ;’
Indexvon 1. %MIAt |32 3,
Index von 1. %M I |
Anzahl Bits (%) 32 3:
Index von 1. %M 32 =
Busparameter
Foriion gs;rgaﬁunfsijschcwcl)n;\éken 250 +| kBaud
-Nachrishten COBH
CANopen . . =
SYNC-Periodenzeit ’1007 ms
Task
MAST
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Konfigurationsfenster fiir den CANopen-Master (CPUs 2010/ 2030)

Einfiihrung

Dieses Fenster ermdglicht die Vereinbarung und Konfiguration des Masters im CANopen-
Netzwerk Uber eine Steuerungsstation Modicon M340.

Beschreibung
Nachstehend eine Abbildung des Master-Konfigurationsfensters:

:-f- 0.0': CANopen: CANopen-Kommunikationsmodul

CANopen-Kommunikationsmodul
CANopen-Kommunikationsmodul Konfiguration
B Kanal 2 Eingange Ausgange
Fehlermodus
(O Werthalten  (®) RESET
Anzahl Worter (%MW) Anzahl Worter (%MW)
Index von 1. %MW Index von 1. %MW
Anzahl Bits (%M) 2 % Anzahl Bits (%M)
Index von 1. %M 0 -s/ Index von 1. %M 32 |
Bus-Parameter
Ubertragungsgeschwindigkeit 250
|
SYNC-Nachrichten COB-ID
SYNC-Nachrichtendauer 100 {3
Funktion:
Task:
MAST v
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Elemente und Funktionen

In der unten stehenden Tabelle werden die verschiedenen Bereiche des Master-Konfigurations-
fenster beschrieben:

Lesen | Kennung Funktion
1 Register Die Registerkarte im Vordergrund verweist auf den Typ des angezeigten Fensters.
Im vorliegenden Fall handelt es sich um das Konfigurationsfenster.
Modul Dieser Bereich enthalt eine Kurzbezeichnung des Prozessors mit CANopen-Port.
Kanal Dieser Bereich ermdglicht die Auswahl des zu konfigurierenden

Kommunikationskanals.

Durch Anklicken des Gerats werden folgende Registerkarten angezeigt:

® Beschreibung: Gibt die Merkmale des integrierten CANopen-Ports an,

® E/A-Objekte: Ermdglicht das Hinzufiigen von Symbolen zu Eingangs-
/Ausgangsobjekten

Durch Anklicken eines Kanals werden folgende Registerkarten angezeigt:

o Konfig. ermdglicht das Deklarieren und Konfigurieren des CANopen-Masters
® Debug: Der Zugriff ist nur im Online-Modus mdglich

® Fehler: Der Zugriff ist nur im Online-Modus méglich

4 Allgemeiner Dieser Bereich ermdglicht Folgendes:

Parameterbereich ® Zuordnung des CANopen-Busses zu einer Anwendungstask:
O MAST - die Master-Task

QO FAST - die Schnelltask

Die Tasks laufen asynchron zum Austausch ber den Bus.

5 Konfigurationsbereich | Dieser Bereich ermdglicht Folgendes:

o Konfiguration der internen Speicheradressen der SPS, in die die Eingange der
CANopen-Gerate in periodischen Zeitintervallen kopiert werden.

e Konfiguration der internen Speicheradressen der SPS, in denen die Ausgange
der CANopen-Gerate in periodischen Zeitintervallen gelesen werden.

e Konfiguration der Parameter des CANopen-Busses
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Beschreibung des Master-Konfigurationsfensters (CPUs 2010/ 2030)

Auf einen Blick

Das Konfigurationsfenster ermoglicht die Konfiguration der Busparameter und der Ein- und
Ausgéange.

Eingénge
Die Abbildung unten zeigt den Bereich zur Konfiguration der Eingénge:

r Eingange

Arzehl Worte (%A

[ndex des ersten 0 &

% [y
Anzahl Bits (% M)
Indexxvon 1. %M [0 ]

Zur Konfiguration der Eingange der Bus-Slaves ist es erforderlich, die Speicherbereiche
anzugeben, in die sie voriibergehend kopiert werden. Zur Definition dieses Bereichs miissen Sie
Folgendes angeben:

Anzahl der Woérter (3Mw): Von 0 bis 32.464
Adresse des ersten Worts: Von 0 bis 32.463
Anzahl der Bits ($M): Von 0 bis 32.634
Adresse des ersten Bits: Von 0 bis 32.633
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Ausgénge

Die Abbildung unten zeigt den Bereich zur Konfiguration der Ausgénge:

Ausgénge
Fehlermodus

(" Wert halten (¢ RESET

Anzahl Wérter (%MW) | 32 =

Index von 1. %MW 32 :ll

N -
Nb. Bits (%M) 32 j

Index von 1. %M 32 |
&3

Auch der Fehlermodus-Informationsbereich enthalt zwei Optionsschaltflachen, die das Verhalten
des Geréts definieren, wenn sich die CPU im Status STOP oder HALT befindet:

o Wert halten: Ausgange werden beibehalten (auch die Werte)
e Zuriicksetzen: Ausgange werden zuriickgesetzt (Werte werden auf 0 festgelegt)

Zur Konfiguration der Ausgange ist es wie fur die Eingange erforderlich, die Wort- und Bittabellen
anzugeben, die die Werte der Ausgange fiir die Bus-Slaves enthalten:

e Anzahl der Worter (5Mw): Von 1 bis 32.464
e Adresse des ersten Worts: Von 0 bis 32.463
e Anzahl der Bits ($M): Von 1 bis 32.634

e Adresse des ersten Bits: Von 0 bis 32.633

HINWEIS: Die Wort- und Bittabellen befinden sich im internen SPS-Speicher. Eine
Uberschneidung der beiden Bereiche der Tabellen ist nicht zulassig. Die Bitbereiche fiir die
Eingénge dirfen sich nicht mit den Bitbereichen fir die Ausgénge Gberschneiden. Die
Wortbereiche fir die Eingédnge durfen sich nicht mit den Wortbereichen fur die Ausgénge
Uberschneiden.

A WARNUNG

UNERWARTETER GERATEBETRIEB

Stellen Sie im Fall einer Unterbrechung des CANopen-Busses sicher, dass die Fehlerausweich-
positionen aller Gerate auf dem Bus den erwarteten Positionen entsprechen. Weiterflihrende
Informationen finden Sie in der Dokumentation der einzelnen Geréte.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden

zur Folge haben.
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Busparameter
Die Abbildung unten zeigt den Bereich zur Konfiguration der Busparameter:

~Busparameter

kBaud

Ubertragungsgeschwindigkeit

STNC-Nachrichten COB-ID | 128
SYNC-Periodenzett | 100 ms

Zur Konfiguration des Busses miissen Sie Folgendes angeben:

o Ubertragungsgeschwindigkeit (siehe Premium und Atrium mit EcoStruxure ™ Control Expert.

CANopen Feldbus, Benutzerhandbuch). Standardwert ist 250 kBaud.
e COB-ID der Synchronisierungsmeldung: Standardwert ist 128.
e Zeitraum der Synchronisierungsmeldung: Standardwert ist 100 ms.
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Sprachobjekte
Die unten gezeigten Parameter werden in den $KW-Sprachobjekten wiedergegeben:

Bezeichnung Parameter Sprachobjekt
Eingange Anzahl der Wérter %MW %KW8
Index des ersten Worts %KW10
Anzahl der Bits %M %KW4
Index des ersten Bits %KW6
Ausgange Fehlermodus %KWO
LSB: 16#00,
Bit 2 bis 7 = 0, und:
e Bit0=0undBit1=0:
Zurlicksetzen der Ausgange,
wenn die Task den Status STOP
oder HALT aufweist.
e Bit1=0undBit1=0:
Beibehalten des Werts der
Ausgange, wenn die Task den
Status STOP oder HALT
aufweist.
o Bit0=1undBit1=0:Bus erhalt
den Status STOP, wenn die
Task den Status STOP oder
HALT aufweist.
Anzahl der Worter %MW %KW9
Index des ersten Worts %KW11
Anzahl der Bits %M %KW5
Index des ersten Bits %KW7
Busparameter Ubertragungsgeschwindigkeit %KW1
COB-ID der SYNC-Nachrichten | %KW2
SYNC-Nachrichtendauer %KW3
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Konfigurationsfenster fir den CANopen-Master (CPUs 20102/ 20302)

Einfiihrung
Dieses Fenster ermdglicht die Vereinbarung und Konfiguration des Masters im CANopen-
Netzwerk Uber eine Steuerungsstation Modicon M340.

Beschreibung
Nachstehend eine Abbildung des Master-Konfigurationsfensters:
1

0.0:CANopen:CANopen-Kommunik ationsmodul Experte _‘ 4] m

2 I Kommunikationsmodul CANopen

|
m CANop Experte K i
B Kanal 2
Eingénge Ausgénge

Fehlermodus
[~ Bei SPS-Stopp Bus anhalten
€ Werthalten & RESET

Anzahl Worter (%MW) [32 =5 | Anzahl Werter (6MW) [32 =

Index von 1. %MV 0 = Index von 1. %MV 32 :l

Anzahl Bits (%m) 32 j Anzahl Bits (%m) 32 :l
9 = 9

Index von 1. %M 0 :l Index von 1. %M 32 :l

Bus-Parameter

Ubertragungsgeschwindigkeit 250 ﬂ kBaud
SYNC-Nachrichten COB-ID 128
34 SYNC-Nachrichtendauer 100 ms

NMT-Sperrzeit 5 ms
Timeout des Gerétestarts 50 ms

A Geratename
~
2
gl
4
< &
B o [
[ 6
Funktion: 7
Task:
I MAST A
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Elemente und Funktionen

In der unten stehenden Tabelle werden die verschiedenen Bereiche des Master-Konfigurations-
fenster beschrieben:

Lesen | Kennung Funktion
1 Register Die Registerkarte im Vordergrund verweist auf den Typ des angezeigten Fensters.
Im vorliegenden Fall handelt es sich um das Konfigurationsfenster.
Modul Dieser Bereich enthalt eine Kurzbezeichnung des Prozessors mit CANopen-Port.
Kanal Dieser Bereich ermdglicht die Auswahl des zu konfigurierenden

Kommunikationskanals.

Durch Anklicken des Gerats werden folgende Registerkarten angezeigt:

® Beschreibung: Gibt die Merkmale des integrierten CANopen-Ports an

® E/A-Objekte: Ermdglicht das Hinzufiigen von Symbolen zu Eingangs-
/Ausgangsobjekten

Durch Anklicken eines Kanals werden folgende Registerkarten angezeigt:

o Konfig . ermdglicht das Deklarieren und Konfigurieren des CANopen-Masters
® Debug: Der Zugriff ist nur im Online-Modus mdglich

® Fehler: Der Zugriff ist nur im Online-Modus mdglich.

4 Allgemeiner Dieser Bereich ermdglicht Folgendes:

Parameterbereich ® Zuordnung des CANopen-Busses zu einer Anwendungstask:
O MAST - die Master-Task

QO FAST - die Schnelltask

Die Tasks laufen asynchron zum Austausch ber den Bus.

5 Konfigurationsbereich | Dieser Bereich ermdglicht Folgendes:

o Konfiguration der internen Speicheradressen der SPS, in die die Eingange der
CANopen-Gerate in periodischen Zeitintervallen kopiert werden.

e Konfiguration der internen Speicheradressen der SPS, in denen die Ausgange
der CANopen-Gerate in periodischen Zeitintervallen gelesen werden.

e Konfiguration der Parameter des CANopen-Busses
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Beschreibung des Master-Konfigurationsfensters (CPUs 20102/ 20302)

Auf einen Blick

Das Konfigurationsfenster ermoglicht die Konfiguration der Busparameter und der Ein- und
Ausgéange.

Eingénge
Die Abbildung unten zeigt den Bereich zur Konfiguration der Eingénge:

Eingange

Anzehl Worte (%MW)
Index des ersten [0 i
% MY &

Anzahl Bits (M) [32 FH
Index von 1. %M

Zur Konfiguration der Eingénge der Bus-Slaves ist es erforderlich, die Speicherbereiche
anzugeben, in die sie voriibergehend kopiert werden. Zur Definition dieses Bereichs miissen Sie
Folgendes angeben:

Anzahl der Wérter (3Mw): Von 0 bis 32.464
Adresse des ersten Worts: Von 0 bis 32.463
Anzahl der Bits ($M): Von 0 bis 32.634
Adresse des ersten Bits: Von 0 bis 32.633

35013946 12/2018 99



CANopen-Konfiguration

Ausgénge
Die Abbildung unten zeigt den Bereich zur Konfiguration der Ausgénge:
Fallb ack

[ Bus Stop when PLC stop
i Mlaintain {+ RESET

Ib. of words [2MW] |32 _|:|
wden of 15k 20 a2 _|:|

Ib. of bits (2] [22 =
wdes of 15t 2P 3z e

HINWEIS: Das Kontrollkdstchen Bei SPS-Stopp Bus anhalten im Fehlermodus-Konfigurations-
bereich steht nur im CANopen-Expertenmodus zur Verfligung.

e Wenn es nicht aktiviert ist: Der CANopen-Bus verbleibt nach einem SPS-Stopp im Status RUN
und die globale Fehlerausweichstrategie wird gemaf der Optionsschaltflachen fiir das
Beibehalten oder das Zuriicksetzen des Werts auf die Ausgange angewendet.

e Wenn es aktiviert ist: Der CANopen-Bus wird bei einem SPS-Stopp angehalten. In diesem Fall
werden die Optionsschaltflachen Wert beibehalten und Zuriicksetzen grau abgeblendet.

Auch der Fehlermodus-Informationsbereich enthalt zwei Optionsschaltflachen, die das Verhalten
des Geréts definieren, wenn sich die CPU im Status STOP oder HALT befindet:

o Wert halten: Die Ausgange (die Werte) werden beibehalten.
e Zurlicksetzen: Die Ausgange werden zurlickgesetzt (die Werte werden auf 0 gesetzt).

Zur Konfiguration der Ausgange ist es wie fur die Eingange erforderlich, die Wort- und Bittabellen
anzugeben, die die Werte der Ausgange fir die Bus-Slaves enthalten:

Anzahl der Wérter (5Mw): Von 1 bis 32.464
Adresse des ersten Worts: Von 0 bis 32.463
Anzahl der Bits ($M): Von 1 bis 32.634
Adresse des ersten Bits: Von 0 bis 32.633

HINWEIS: Die Wort- und Bittabellen befinden sich im internen SPS-Speicher. Eine
Uberschneidung der beiden Bereiche der Tabellen ist nicht zulassig. Die Bitbereiche fiir die
Eingénge dirfen sich nicht mit den Bitbereichen fir die Ausgénge Uberschneiden. Die
Wortbereiche fir die Eingédnge durfen sich nicht mit den Wortbereichen fur die Ausgénge
Uberschneiden.
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A WARNUNG

UNERWARTETER GERATEBETRIEB

Stellen Sie im Fall einer Unterbrechung des CANopen-Busses sicher, dass die Fehlerausweich-
positionen aller Gerate auf dem Bus den erwarteten Positionen entsprechen. Weiterflihrende
Informationen finden Sie in der Dokumentation der einzelnen Geréte.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

Busparameter

Die Abbildung unten zeigt den Bereich zur Konfiguration der Busparameter:

Buz parameters

Tran=mission speed 250 j kEaud
SYRIC Mezzage COB-ID o0
SYRNC Message Feriod 00 e

MEAT inhibit time 5 G
Device Bootup Tirme Out B0 mis

Adr. | Device Name | Specific SD0 timeout [(ms] |

000
000
000

Zur Konfiguration des Busses miissen Sie Folgendes angeben:

Ubertragungsgeschwindigkeit (siehe Premium und Atrium mit EcoStruxure ™ Control Expert,
CANopen Feldbus, Benutzerhandbuch). Standardwert ist 250 kBaud.

COB-ID der Synchronisierungsmeldung: Standardwert ist 128.

Zeitraum der Synchronisierungsmeldung: Standardwert ist 100 ms.

NMT-Sperrzeit: Standardwert ist 5 ms. Wahrend des Starts implementiert der CANopen-Master
eine Verzdégerung zwischen den einzelnen NMT-Meldungen, um eine Uberbelastung des
Slaves zu vermeiden. Der Wert muss als Vielfaches von 100 ps angegeben werden. Durch den
Wert 0 wird die Sperrzeit deaktiviert.

Timeout des Geratestarts: Standardwert ist 50 ms. Das globale SDO-Timeout fiir den Master
bezieht sich auf das Scannen des Netzwerks. Wahrend dieses Zeitraums liest der Master das
Objekt unter der Adresse 1000 von jedem Slave, um die CANopen-Buskonfiguration zu
analysieren.

Spezielles SDO-Timeout: Standardwert ist 15000 ms. Das SDO-Timeout der Slaves ist fir
Gerate mit langen Antwortzeiten erforderlich, also fiir Zugriffe auf die Objekte 1010,1011,1F50.
Ein Raster zeigt alle vorhandenen Gerate mit Knoten-ID, Namen und Timeoutwert an.
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Sprachobjekte
Die unten gezeigten Parameter werden in den $KW-Sprachobjekten wiedergegeben:
Kennzeichen Parameter Sprachobjekt
Eingange Anzahl der Woérter %MW | %KW8
Index des ersten Worts %KW10
Anzahl der Bits %M %KW4
Index des ersten Bits %KW6
Ausgéange Fehlermodus %KWO
LSB: 16#00
Bit 2 bis 7 = 0, und:
e Bit0=0undBit1=0:
Zurlicksetzen der Ausgange,
wenn die Task den Status STOP
oder HALT aufweist.
® BitO=1undBit1=0:
Beibehalten des Werts der
Ausgange, wenn die Task den
Status STOP oder HALT
aufweist.
e Bit0=0undBit1=1:Bus erhalt
den Status STOP, wenn die
Task den Status STOP oder
HALT aufweist.
Anzahl der Worter %MW | %KW9
Index des ersten Worts %KW11
Anzahl der Bits %M %KW5
Index des ersten Bits %KW7
Busparameter Ubertragungsgeschwindig- | %KW1
keit
COB-ID der SYNC- %KW2
Nachrichten
SYNC-Nachrichtendauer %KW3
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Kapitel 5

Programmierung

Einfiihrung

Dieser Abschnitt beschreibt die Programmierung einer CANopen-Architektur.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Austausch mit PDOs 104
Austausch mit SDOs 109
Beschreibung des SDO-Abbruchcodes 112
Beispiel fir Kommunikationsfunktionen 114
Beispiel fir Modbus-Request 120
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Austausch mit PDOs

Einflihrung
PDOs verwenden topologische Adressen (%I, $IW, $Q, $QW) und interne Variablen ($M oder $Mw).

[l PDO W @ FehFerubewwachung] @ Konfig T
Senden (%)
PDO Pb.—Typ...Fperrzeit..lGerade ‘Symbo\ ‘ Topo. Adr.
E + PDOTY 255 0 0

ol

Wariablen

Nur nichi zugewiesene

lﬁ 0 Staus.. HIW10.0018 At |1 varighlen anzeigen
“Hy PDOZ. | 2%
: : © || Paramelername ~| Ind
Lo I BB A0 0016 MG
1 Staus.. gl RAVPym 00501
: - [_J=PoEiion lexium... %ID3.10.008 MG 0 At 00801
Topologische =T 0 PDO3 255 0 | 100 ANAT act 300901

V] Slas. lexium... %A 100016 % ANAZ_act 300905
Adresse 0] Gescwin .. | o | Y| PLCopenRd 301805
— ¢ P0G 5 PLCopenRs? 301B:06

PLCopenTx1

i I 301B07
Interne Variable — — PLCopenT=2 301B:08
Empfangen JOGachvate 301B:09
PDO ‘Ub-Typ JSperrze\t ‘.Gerade..| Symbol ‘ Topo. Adr Al | —aC“O”RSm; 0Nco4
= o 0T o . . E;Eﬁo‘t t tus:r 301F02
sl : . _|_targe 302004
T Slalus.. lexium...  %OW3 10.00.16 | Mg SPEEDnJargeT 302104
B Y FDO2. 255 i 100 || FTPp_abs 3023 M
] Slaus lexium.. %03 10.00.16  %MW1E PTPp_relpref 302303
-3 Poslon lexium . %ODIBA0008 | %bE QEPJW‘QBT : gggg gg
: . _relpac]
GO PDO3. 2% | 0 | 1w GEARderom 30603
L] Status lexium... %OW310.0016  %MNIE GEARNUM 300604
© ] Geschwin lexiumn... %002 10.0.040  %MWI0 1 Konlrollworl 6040:00
T 1 Poo4 o5 o 0 Slatuswort 6041.00

Posttion — aktueller [6063:00

< | m

Es gibt eine Entsprechung zwischen topologischen Adressen und internen Variablen. In der
Abbildung oben entspricht die topologische Adresse $IW\3.1\0.0.0.16 fur das PDO 1
beispielsweise $MW16.

Ein PDO kann aktiviert und deaktiviert werden.

Entsprechend der EDS-Datei sind einige PDOs bereits zugeordnet.
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Mit einem Doppelklick auf die Spalte Ubertragungstyp wird das folgende Fenster angezeigt:

PDO 4
r Ubertragungstyp

O Synchron azyklisch (0)

O Synchron zyklissh (1-240) IC—E % Sync-Dauer
@ Asynchron (Herstellerereignis) (254)

O Asynchron (Proflereignis) (£55)

rEigenschaften

Sperrzei (0-55535) L ﬂ %100 ps
Ereignis-Timer (0-65535) 8 = ms

In diesem Fenster kann Folgendes konfiguriert werden:
o Ubertragungstyp:

o Synchron azyklisch (0): Der Ubertragungstyp 0 bedeutet, dass die Nachricht synchron mit
der SYNC-Nachricht, aber nicht periodisch ibertragen werden soll.

O Synchron zyklisch (1-240): Ein Wert zwischen 1 und 240 bedeutet, dass der PDO synchron
und zyklisch Gibertragen wird; der Wert des Ubertragungstyps gibt die Anzahl von SYNC-
Nachrichten zwischen zwei PDO-Ubertragungen an.

o Asynchron (Hersteller- Ereignis)(254): Der Ubertragungstyp 254: Das PDO wird asynchron
Ubertragen. Es ist vollstandig von der Implementierung im Gerat abhangig. Hauptsachlich
verwendet fur digitale E/A.

o asynchronous (Profilereignis)(255): Der Ubertragungstyp 255: Wenn sich der Wert &ndert,
wird das PDO asynchron Ubertragen.

Stellen Sie sicher, dass der konfigurierte Ubertragungstyp vom ausgewahlten Gerét unterstiitzt
wird.

e Sperrzeit: Einmaliges Ausblenden der Kommunikation

e Event Timer: Zeit zur Verwaltung eines Ereignisses, um ein PDO zu starten

HINWEIS: PDOs kénnen nur mittels Control Expert konfiguriert werden.
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Struktur der topologischen Adresse

Die topologische Adresse der Eingangs-/Ausgangsobjekte eines CANopen-Bus-Slaves ist
folgendermalien strukturiert:

% LQ X, W,D,F\ be ‘' r m_ c d
Reihe Element | Werte Bedeutung
Symbol % - Gibt ein IEC-Objekt an.
Objekttyp | - Eingangsobjekt.
Q - Ausgangsobjekt.
Format (GroRe) X 8 Bits (Ebool) Boolescher Wert vom Typ Ebool
(nicht zwingend).
W 16 Bit 16 Bit langes Wort vom Typ WORD.
D 32 Bits 32 Bit langes Wort vom Typ DINT.
F 32 Bits 32 Bit langes Wort vom Typ REAL.
Modul-/Kanaladresse |b 3 bis 999 Busnummer.
und Anschlusspunkt e 1 bis 63 Nummer des Verbindungspunkts (CANopen-
Slave-Nummer).
Nummer des r 0 Virtuelle Rack-Nummer, Immer 0.
Baugruppentréagers
Modulnummer m 0 Virtuelle Modulnummer, stets 0.
Kanalnummer c Bei allen Geraten aufler Kanalnummer
FTBs gleich 0 (die Kanale
werden von 0 bis 7, dann von
10 bis 17 nummeriert).
Rang der Daten im d 0...999 Datennummer des Slave.

Kanal

Diese Nummer liegt im Bereich zwischen 0 und
999, weil ein Slave nur tiber maximal 1000
Eingangs- und Ausgangsworter verfigen kann.
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Beispiel fiir die topologische Adressierung

Beispiel fir die topologische Adressierung eines Elements, das an Punkt 4 des CANopen-Busses
mit der Nummer 3 angeschlossen ist:

Autonomes Digital/TOR-Modul mit boolescher Sicht

%I\3.4\0.0.5 Boolesche Werte werden auf Kanal 5 eingegeben
(Rang 0 ubergangen).

Standarddigitalmodul

%IW\3.4\0.0.0.2.5 Boolesche Werte werden auf dem eindeutigen Kanal 0,
Rang 2, Bit 5 eingegeben.

Die Zuordnung wird beim Import der DCF-Datei
festgelegt.

Digitalmodul an einem Advantys STB-Island

%IW\3.4\0.0.0.3.2 Wort 3, Bit 2, Daten Uber die Advantys Configuration
Software.

Die Nummerierung beginnt bei:
e (O fir Kanal,
e 0 fir Rang.

HINWEIS: Virtuelle Objekte (Racks, Module) haben immer die Rangnummer 0.

Fir die Objektadressierung digitaler CANopen-Eingange/-Ausgange gelten die gleichen Regeln
wie flir die Objektadressierung digitaler Eingange/-Ausgange an einem Rack: Woérter,
Doppelwoérter und Gleitkommawoérter befinden sich im gleichen Block.

Beispiel: Gerat am Verbindungspunkt 4 von CANopen-Bus 3 an Kanal 0 mit:

Datentyp Topologische Adresse:

2 Eingangsworter %IW \3.4\0.0.0.0 oder %IW \3.4\0.0.0.1
1 Doppelwort als Eingang %I1D \3.4\0.0.0.2

1 Gleitkommawert als Eingang %IF \3.4\0.0.0.4

1 Ausgangswort %QW\3.4\0.0.0.6

In einem PDO kann ein Objekt nur einmal zugeordnet werden. Wird dasselbe Objekt mehrmals in
demselben PDO zugeordnet, zeigt Control Expert eine Meldung an.

Liegen mehrere PDOs mit demselben zugeordneten Objekt vor, kann nur ein PDO aktiviert
werden. Werden mehrere PDOs mit demselben zugeordneten Objekt aktiviert, zeigt
Control Expert bei der erneuten Generierung der Anwendung eine Meldung an.
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Beispiel mit einem Lexium 05:

Festgestellter Fehler:
Dasselbe Objekt istin
zwei aktivierten PDOs
zugeordnet.

Nur ein PDO ist aktiviert.

K

[H PDO | - Fehleraberwashung) 5 Konfig |
Senden (%l)
PDO |Ub.—Typ‘Spenze't‘Gerade Symbol | Topo. Adr.
[=1--[v]+=y PDO 1 (Stalisch) | 255 0 0
- fuswort %W\3.110.0.0.16
[[[=1-7<y PDO7 (Statisch) = 255 0 100
T tatuswort %IW\3.1\0.0.0.16
R | %ID\3.110.0.0.8
=1 -[ 13 PDO 3 (Statisch) | 255 0 100
b [ Statuswort %IW13.110.0.016
© " [] Geschwindigkst— %ID\3.110.0.0.10
~ {1 PDO4. w | 0 0
Empfangen (%Q)
PDO |[]b,—Typ Spemzeit | FBO0S- [ Symbol | Topo. Adr.
[=]- -]+ PDO 1 (Statisch) 255
11— onfrollwort %W\3.110.0.0.16
=3¢ PDOJ (Statisch) 255
h ontroliwort %W\3.10.0.0.16
' -] Zielposition %ID\3.110.0.0.8
[=)-- PDO 3 (Statisch 255
Lo nirolwort %W\3 10.0.0 16
| == Zelgeschwindig %ID\3.10.0.0.10
= |3 PDO4. 254
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Austausch mit SDOs

Einfiihrung

Der explizite Nachrichtenaustausch auf einem CANopen-Bus erfolgt Gber ein Lese-/Schreib-
Protokoll des Typs SDO.

Auf ein SDO kann auf dreierlei Weise zugegriffen werden:

e Unter Verwendung der Kommunikationsfunktionen READ VAR und WRITE VAR,
e Uber das Debug-Fenster von Control Expert
e Uber den Request Modbus FC43/0xD

A WARNUNG

UNERWARTETER GERATEBETRIEB

Wenn Sie eine Variable andern méchten, informieren Sie sich tber die Folgen des SDO-Befehls
in der Dokumentation des betreffenden CANopen-Geréts.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.

Kommunikationsfunktionen
Uber die Kommunikationsfunktionen READ VAR und WRITE VAR kann auf SDOs zugegriffen
werden.
HINWEIS: Es ist méglich, bis zu 16 READ VAR/WRITE VAR-Befehle gleichzeitig zu senden. Eine
Abfragetask wird alle 5 ms und zu jedem Taskzyklus ausgefiihrt, um das Ende des Austauschs zu
Uberprufen. Dies ist nltzlich, wenn der Benutzer viele SDOs wéhrend eines Taskzyklus ausfihrt.

Weitere Informationen Uber die Verwendung der Kommunikationsfunktion finden Sie unter Be/spie/
fir Kommunikationsfunktionen, Seite 7114

HINWEIS: Die Anderung der Ausgénge eines Geréts (iber einen Schreib-SDO wirkt sich nicht auf
das %QW aus.
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Control Expert

SDO-Objekte ermdglichen den Zugriff auf die Variablen.

Im Online-Modus ermdglicht das CANopen-Fenster (siehe Slave-Diagnose, Seite 137) den Zugriff
auf:

Verschiedene Gerateobjekte im Lese-/Schreibmodus (nur tber ein Listenfeld)
Beschreibung von Variablen

Wiederholung der Kommunikation

Unterstitzter IODDT (nur T_COM_CO_BMX und T_COM_CO_BMX_EXPERT)

Das CANopen-Fenster entspricht folgender Abbildung:

M Obersicht | ™| caNopen | ™| E/a-Objekte

CANopen-Slave-Details

Geratename:
Herstellername:

Beschreibung:

Zu sendender Request

Zu sendender Request Parametername:
Index #16 ParametergréRe (Byte)
Teilindex #16 Wert:

Empfangene Antwort:
Status

|

SDO-Informationen (Lesen oder Schreiben) werden im systemeigenen Format angezeigt (Byte,
Word and DWord). Im Popup-Menu kdénnen Sie das Anzeigeformat zu binar, dezimal und
hexadezimal andern.

Im Statusfeld wird entweder ,OK® oder ein Abbruchcode (siehe Seife 7172) angezeigt.
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Modbus-Request

Uber eine Mensch-/Maschine-Schnittstelle (Beispiel: XBT) kann mithilfe des Modbus-Requests

FC43 auf ein SDO zugegriffen werden.

Senden von
Request FC43

CANopen

BMX P34 2010/2030

SDO lesen/schreiben

Altivar

Weitere Informationen Uber die Verwendung des Modbus-Requests FC43/0xD finden Sie unter
Beispiel fiir Modbus-Request, Seife 120

SDO-Timeouts

Es werden verschiedene Timeouts implementiert. Sie sind vom Objekttyp und von der Art des

Zugriffs (Lesen/Schreiben) abhangig:

Objekt Timeout
1010h 15s
1011h 3s
2000h bis 6000h 8s

Alle anderen Objekte

- SDO-Lesen 1s

- SDO-Schreiben 2s
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Beschreibung des SDO-Abbruchcodes

Tabelle

In der folgenden Tabelle finden Sie eine Beschreibung der Abbruchcodes:

0503 0000h Umschaltbit nicht abwechselnd

0504 0000h Timeout des SDO-Protokolls (siehe Seite 109)

0504 0001h Client-/Server-Befehle ungliltig oder unbekannt

0504 0002h Ungliltige Blockgrofie (nur im Blockmodus)

0504 0003h Ungiiltige Sequenznummer (nur im Blockmodus)

0504 0004h CRC-Fehler (nur im Blockmodus)

0504 0005h Zu wenig Speicher

0601 0000h Nicht unterstltzter Zugriff auf ein Objekt

0601 0001h Versuch, ein lesegeschiitztes Objekt zu lesen.

0601 0002h Versuch, auf ein schreibgeschitztes Objekt zu schreiben.

0602 0000h Objekt nicht im Objektverzeichnis enthalten

0604 0041h Objekt kann der PDO nicht zugeordnet werden.

0604 0042h Die Anzahl und Léange der zuzuordnenden Objekte wiirde die PDO-Lange
Uberschreiten.

0604 0043h Allgemeiner Parameter-Inkompatibilitatsgrund

0604 0047h Allgemeine interne Inkompatibilitat im Gerat

0606 0000h Zugriff aufgrund einer Hardwareanomalie fehlgeschlagen.

0607 0010h Datentyp stimmt nicht Uberein, Lange des Dienstparameters stimmt nicht
Uberein.

0607 0012h Datentyp stimmt nicht Gberein, Dienstparameter zu lang.

0607 0013h Datentyp stimmt nicht Gberein, Dienstparameter zu kurz.

0609 0011h Teilindex nicht vorhanden.

0609 0030h Wertebereich des Parameters uberschritten (nur fur Schreibzugriff).

0609 0031h Geschriebener Wert des Parameters zu hoch.

0609 0032h Geschriebener Wert des Parameters zu niedrig.

0609 0036h Hoéchstwert geringer als Mindestwert.

0800 0000h Allgemeine Anomalie

0800 0020h Daten kdnnen nicht tUbertragen oder in der Anwendung gespeichert
werden.

0800 0021h Daten kénnen aufgrund von lokaler Steuerung nicht Gibertragen oder in der

Anwendung gespeichert werden.
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0800 0022h Daten kénnen aufgrund des momentanen Geratestatus nicht Gibertragen
oder in der Anwendung gespeichert werden.
0800 0023h Dynamische Generierung des Objektverzeichnisses nicht funktionsfahig

oder es ist kein Objektverzeichnis vorhanden (z. B. wenn das
Objektverzeichnis aus einer Datei generiert wird und die Generierung
aufgrund einer Dateianomalie fehlschlagt).

35013946 12/2018
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Beispiel fir Kommunikationsfunktionen

Auf einen Blick

Uber die Kommunikationsfunktionen READ_VAR und WRITE_VAR kann auf SDOs zugegriffen
werden.

Es gibt drei mdégliche Darstellungen:

e Darstellung in FBD
e Darstellung in LD
e Darstellung in IL

Darstellung in FBD

Die FBD-Darstellungen (Funktionsbausteindiagramm) der Kommunikationsfunktionen lauten wie
folgt:

WRITE VAR
ADDM (r.m.c.node) — ADR
SDO — OBJ
Unterindex:Index — NUM
Offset — NB

EMW200:2 — EMIS

%%Mw210:4 — GEST—— GEST |— FMW210:4
READ VAR
ADDM (r.m.c.node) — ADR RECP — FMW200: 16
3DO — OBJ

Unterindex:Index — NUM
Offset — NB
%MW210:4 — GEST——— GEST |— FMWZ10: 4
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Darstellung

in LD

Die LD-Darstellungen (Kontaktplan) der Kommunikationsfunktionen lauten wie folgt:

ADDM(r.m.c.node)

SDO

Unterindex:Index

Offset

FMW200:2

FMW210:4

EN

OBJ

— NB

GEST

WRITE_VAR
ENO

ADR

NUM

EMIS

GEST

ADDM (r.m.c.node)

SDO

Unterindex:Index

Offset

BMW210:4

EN

ADR

OBIJ

NB

GEST———

READ VAR
ENO

RECP

NUM

GEST

FMW210:4

FMWZ00:16

FMW210:4

35013946 12/2018
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Darstellung in IL
Die Syntax der Kommunikationsfunktion in Anweisungsliste lautet wie folgt:
ADDM (
IN :=' 0.0.2.2"
)
ST $MW2100:8
LD 50
ST $MW2182 (* Timeout 5 Sekunden *)
LD 2
ST $MW2183 (* Lange *)
(* Objekt "Hersteller-ID" lesen, Slave @2, CANopen-Netzwerk *)

READ VAR (

ADR := $MW2100:8,
OBJ := 'sDO',

NUM := 16#00011018,
NB := 0,

GEST := %$MW2120:4,
RECP := $MW2110:4

)
(* Wert 16#FFFF schreiben, Slave @2 Ausgidnge, CANopen-Netzwerk*)

LD 1l6#ffff
ST SMw2200

WRITE VAR (

ADR := %MW2100:8
OBJ := 'SDO',

NUM := 16#00016300,
NB := 0,

EMIS := $Mw2200:1,
GEST := %$MW2180:4

)
HINWEIS: Der Parameter of fset muss auf 0 gesetzt sein.

HINWEIS: Der Parameter subindex : index istin einem einfachen Wort codiert (subindex
ist das héherwertige Byte).
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Parameterbeschreibung der Funktion WRITE_VAR
Die folgende Tabelle beschreibt die verschiedenen Parameter der Funktion WRITE VAR:

Parameter

Beschreibung

ADDM('r.m.c.node')

Adresse des Zielgerats des Austauschs:

® r: Rack-Nummer des Prozessors

® m: Prozessorsteckplatz im Rack (0)

e ¢: Kanal (nur Kanal 2 fir CANopen verwenden)

® node: Bezeichner des Ubertragenden Geréats auf dem CANopen-Bus

'SDO!

SDO-Objekttyp

subindex:index

Doppelwort oder Sofortwert, der den CANopen-SDO-Index bzw. -Teilindex angibt:
Das héherwertige Wort im Doppelwort enthalt den Teilindex, das niederwertigste Wort
den Index.

Beispiel: Bei Verwendung des Doppelworts subindex:index gilt:

® Die 16 hoherwertigen Bits enthalten den Teilindex.

o Die 16 niederwertigen Bits enthalten den Index.

EMIS Tabelle der Worter, die das zu sendende SDO-Datum enthalten (%MW200:2).
Der Empfangspuffer der Funktion WRITE_VAR muss grof3er sein als das SDO. Die Lange
eines SDO wird in der Geratedokumentation angegeben.

GEST

Tabelle der Worter mit 4 Eingéngen (%MW210:4)

Parameterbeschreibung der Funktion READ_VAR
Die folgende Tabelle beschreibt die verschiedenen Parameter der Funktion READ VAR:

Parameter

Beschreibung

ADDM('r.m.c.node')

Adresse des Zielgerats des Austauschs:

® r: Rack-Nummer des Prozessors

® m: Prozessorsteckplatz im Rack (0)

o ¢: Kanal (nur Kanal 2 fir CANopen verwenden)
® node: Bezeichner des Zielgerats am Bus

'SDO!

SDO-Objekttyp

subindex:index

Doppelwort oder Sofortwert, der den CANopen-SDO-Index bzw. -Teilindex angibt:

Das hoherwertige Wort im Doppelwort enthélt den Teilindex, das niederwertigste Wort den
Index.

Beispiel: Bei Verwendung des Doppelworts subindex:index gilt:

® Die 16 hoherwertigen Bits enthalten den Teilindex.

® Die 16 niederwertigen Bits enthalten den Index.

GEST

Tabelle der Wérter mit 4 Eingangen (%MW210:4)

RECP

Tabelle der Wérter mit mindestens einem Eingang zum Empfang des empfangenen SDO-
Datums (%MW200:16)

Der Empfangspuffer der Funktion READ_VAR muss grof3er sein als das SDO. Die Lange
eines SDO wird in der Geratedokumentation angegeben.
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Beschreibung der Steuerblockwérter
Die folgende Tabelle beschreibt die verschiedenen Wérter im Steuerblock:

Felder

Wort

Typ

Beschreibung

Steuerbyte

0 (niederwertig)

BYTE

Bit 0 = Aktivitatsbit
Bit 1 = Abbruchbit

Austausch-ID

0 (hochstwertig)

BYTE

Einzelne Zahl, Bezeichner des Austauschs

ComState

1 (niederwertig)

BYTE

0x00 = Austausch abgeschlossen

0x01 = Timeout

0x02 = Benutzer abgebrochen

0x03 = Falsches Adressformat

0x04 = Falsche Zieladresse

0x06 = Falsche Com Fb-Parameter

0x07 = Allgemeiner Abbruch der Ubertragung
0x09 = Empfangspuffer zu klein

0x0B = Keine Systemressourcen

O0xFF = Netzwerkaustauschfehler erkannt

ExchState

1 (hoéchstwertig)

BYTE

Wenn ComState = 0x00:

0x00: Request behandelt

0x01: Kann nicht behandelt werden

0x02: Falsche Antwort

Wenn ComState = OxFF:

0x07: Allgemeiner Austauschfehler erkannt
0x0B: Das Zielgerat hat keine Ressourcen mehr.
0x0D: Das Geréat kann nicht erreicht werden.
0x2B: SDO-Austauschfehler erkannt

Timeout

WORD

Timeout-Wert (x 100 ms)

Lange

WORD

Lénge in Byte
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Beispiel in der Sprache ST
(* Knoten 5 SDO, Index 1018, Teilindex 3 lesen¥*)
if (%M400) then
subindex index := 16#00031018 ;
SMW1052 := 50; (*Timeout 5 Sekunden *)
READ VAR(ADDM('0.0.2.5'),'SDO', subindex index, 0, 3$MW1050:4,%MW1100:2) ;
$M400:= 0;
end if;
(* Knoten 31 SDO, Index 203C, Teilindex 2 schreiben *)
if (%M401) then
subindex index := 16#0002203C;

SMW1152 := 50; (*Timeout 5 Sekunden *)
SMW1153 := 2; (* Lange 2 Byte *)
$MW1200 := 16#03E8; (* Wert des Objekts*)

WRITE VAR(ADDM('0.0.2.31'"),'SDO',subindex index,0,
SMW1200:1, $MW1150:4) ;

eM401:= 0;

end if;

35013946 12/2018 119



Programmierung

Beispiel fir Modbus-Request

Einleitung

Uber eine Mensch-/Maschine-Schnittstelle (Beispiel: XBT) kann mit dem Modbus FC43-Request
auf ein SDO zugegriffen werden.

SDO-Lesebeispiel
Knoten liest 1F, Objekt 1005, Unterindex 00, Lange 8 Byte

FC MEI Prot Nid Index | Sub Offset | Lange
2B 0D 00 1F 1005 |00 0000 |00 08

Antwort OK: Empfang von 4 Byte

FC MEI Prot | Nid Index | Sub Offset | Lange Objektwert
2B oD 00 1F 1005 |00 00 00 |00 04 80 00 00 00

Fehler SDO-Abbruchcode

FC MEC | Ext-Lange | MEI Excpt-Code | SDO-Abbruchcode
AB FF 00 06 oD EC 06 02 00 00

SDO-Schreibbeispiel
Knoten liest 1F, Objekt 203C, Unterindex 02, Lange 2 Byte 03 E8

FC MEI Prot | Nid Index | Sub Offset | Lange Daten
2B oD 01 1F 20C3 |02 00 00 |00 02 03 E8

Antwort OK: Empfang von 4 Byte

FC MEI Prot Nid Index | Sub Offset | Lange
2B 0D 00 1F 203C |02 0000 |00 00

Fehler SDO-Abbruchcode

FC MEC | Ext-Lange | MEI Excpt-Code | SDO-Abbruchcode
AB FF 00 06 oD EC 06 02 00 00
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Kapitel 6

Debugging der Kommunikation am CANopen-Bus

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel wird das Debugging von Master und Slaves des CANopen-Busses behandelt.

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Zugriff auf die Debug-Fenster dezentraler Gerate 122
Debugfenster des CANopen-Masters (CPUs 2010/ 2030) 123
Debug-Fenster des CANopen-Masters (CPUs 20102/ 20302) 125
Slave-Debug-Bildschirme 127
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Zugriff auf die Debug-Fenster dezentraler Gerate

Auf einen Blick

Die folgenden Schritte beschreiben den Zugriff auf verschiedene Debug-Fenster der Elemente des
CANopen-Netzwerks.

HINWEIS: Der Zugriff auf das Debug-Fenster ist ausschliefllich im Onlinemodus méglich.

Master-Debug-Fenster
Um auf das Master-Debug-Fenster zuzugreifen, missen Sie folgende Aktionen durchfiihren:

Schritt Aktion
1 Stellen Sie eine Verbindung zur Verwaltungssteuerung her.
2 Offnen Sie das Master-Konfigurationsfenster von CANopen (siehe Seite 89).
3 Wahlen Sie die Registerkarte Debuggen.

Slave-Debug-Fenster
Um auf das Slave-Debug-Fenster zuzugreifen, miissen Sie folgende Aktionen durchfiihren:

Schritt Aktion
1 Stellen Sie eine Verbindung zur Verwaltungssteuerung her.
2 Offnen Sie das Slave-Konfigurationsfenster von CANopen (siehe Seite 68).
3 Wabhlen Sie die Registerkarte Debuggen.
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Debugfenster des CANopen-Masters (CPUs 2010/ 2030)

Auf einen Blick
Dieses Fenster kann ausschlieB3lich im Online-Modus verwendet werden.

Abbildung
Die nachfolgende Abbildung zeigt ein Master-Debugfenster:

1
2 Kormmunikator-Steckplatz CANopen  ersion 0.04 I
] Ausfuhren B 10
3__ CANopen-Befehlskopf ] Kenfigurierung | T Debuggen l 5] Fehler ]
L | ~-@ Kand2 —Stalus der Slaves _Status des Masters
Adr. Name des Gerats Status NMT Notfall
1 ATV VI Konfiguriert iIn Defrieb | Netfall Status d. GANopen-Masters: | (x00AD
Kommunikationsstatus: 0x0010
Ereignisanzeige: 0080
rZehler
Zahlung fur allgern. Fehler: D

I-h-

Zahlung fur Hardwarefehler: EI
Furktion Zahlung fur Softwarefehler: El

CANopen L
kaommunikation -1
Task: Fehlerzahler: -

Zahlung fur Protokolifehler D
Zahler fur externe Fehler: EI
Geratespezifisch D
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Elemente und Funktionen

Die Tabelle unten beschreibt die verschiedenen Bereiche des Master-Debugfensters:

Nummer

Typ/Bezug

Kanal

1

Registerkarte

Die Registerkarte im Vordergrund verweist auf den Typ des angezeigten
Fensters. In diesem Fall das Debugfenster.

Modul

Dieser Bereich besteht aus der abgekiirzten Uberschrift des Moduls, das
mit einem CANopen-Port ausgestattet ist, sowie aus 3 LEDs, die den
Status des Moduls anzeigen.

Kanal

Dieser Bereich ermdglicht die Auswahl des Kommunikationskanals, fiir

den ein Debug durchgefiihrt werden soll.

Durch Anklicken des Gerats werden folgende Registerkarten angezeigt:

o Beschreibung: Gibt die Merkmale des integrierten CANopen-Ports an.

o E/A-Objekte: Ermoglicht das Hinzufligen von Symbolen zu
Eingangs-/Ausgangsobjekten.

Durch Anklicken des Kanals werden folgende Registerkarten angezeigt:

o Konfiguration: ermdglicht die Vereinbarung und Konfiguration des
CANopen-Masters.

® Debug: Zugriff nur im Online-Modus mdglich.

® Fehler: Zugriff nur im Online-Modus méglich.

Dieser Bereich verfuigt auch uber eine LED, die den Kanalstatus anzeigt.

Allgemeine Parameter

Dieser Bereich wird zur Anzeige folgender Elemente verwendet:
o Kommunikationsfunktion
o Dem CANopen-Bus zugeordnete Task

Anzeige und Befehl

Dieser Bereich besteht aus drei Fenstern mit den folgenden
Informationen:

o Status der CANopen-Slaves

e Status des CANopen-Masters (siehe Seife 112)

e Status der Zahler der entdeckten Fehler
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Debug-Fenster des CANopen-Masters (CPUs 20102/ 20302)

Auf einen Blick
Dieses Fenster kann ausschlieB3lich im Online-Modus verwendet werden.

Abbildung
Die nachfolgende Abbildung zeigt ein Master-Debug-Fenster:
1

2[ CANopen-Kommunikationsmodul ~ Version: 2.5 © O
Run ERR 10
B1 CANopen-Komm. [m Konfiguration | Debug |(@ Fehler
CANopen-Slave-Status Master-Status Al
® Kanal2 Adr. Geratename Status NMT Emcg | CANopen-Master-Status: | 0XO0AD
1 P2M2HBVC11600  Konfiguriert In Betrieb
2 CPV_C0O2 Konfiguriert In Betrieb Kommunikationsstatus: | 0X0000
3 Osicoder Fehler Nicht bekannt
—  FEreignisanzeige: 0X0080
Zahler
Zahler fiir allgemeine Fehler: | 0
3 Zahler fiir Geréte-Hardwarefehler | 0
Zéhler filr Geréte- 0
— Softwarefehler
Kommunikationsfehler 0
Zahler fiir Protokollfehler: | 0
Zahler fiir externe Fehler: | 0
V| Geratespezifisch: 0
Verlauf der Diagnoseereignisse Buslast
Fehler Fehlerursache Knoten Index Teil... | Mehr... 0%
1 SDO-Abbruch durch Client 3 1000 00 050400.. ~ .
1 SDO-Abbruch durch Client 3 1000 00 050400.. Maximale Buslast: 21 %
1 SDO-Abbruch durch Client 3 1000 00 050400..— i . 9
1 SDO-Abbruch durch Client 3 1000 00 050400.. DTS Y H
(‘ > 1 SDO-Abbruch durch Client 3 1000 00 050400.. Buslast zuriicksetzen
| - 1 SDO-Abbruch durch Client 3 1000 00 050400..
Funktion: 1 SDO-Abbruch durch Client 3 1000 00 050400.. Qualitat %
. 1 SDO-Abbruch durch Client 3 1000 00 050400.. AITANCIEEENET ™ | opprg
I:| 1 SDO-Abbruch durch Client 3 1000 00 050400.. Nl GESETe
A |k 1 SDO-Abbruch durch Client 3 1000 00 050400. Fraass 383813
. 1 SDO-Abbruch durch Client 3 1000 00 . Aktuelle Fehler-Frames: | 0 % V\
[ vl g |3
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Elemente und Funktionen

Die Tabelle unten beschreibt die verschiedenen Bereiche des Master-Debug-Fensters:

Nummer

Kennzeichen

Kanal

1

Registerkarte

Die Registerkarte im Vordergrund verweist auf den Typ des angezeigten
Fensters. In diesem Fall das Debug-Fenster.

Modul

Dieser Bereich besteht aus der abgekiirzten Uberschrift des Moduls, das
mit einem CANopen-Port ausgestattet ist, sowie aus 3 LEDs, die den
Status des Moduls anzeigen.

Kanal

Dieser Bereich ermdglicht die Auswahl des Kommunikationskanals, fiir

den ein Debug durchgefiihrt werden soll.

Durch Anklicken des Gerats werden folgende Registerkarten angezeigt:

o Beschreibung: Gibt die Merkmale des integrierten CANopen-Ports an.

o E/A-Objekte: Ermoglicht das Hinzufligen von Symbolen zu
Eingangs-/Ausgangsobjekten.

Durch Anklicken des Kanals werden folgende Registerkarten angezeigt:

o Konfiguration: ermdglicht die Vereinbarung und Konfiguration des
CANopen-Masters.

® Debug: Zugriff nur im Online-Modus mdglich.

® Fehler: Zugriff nur im Online-Modus méglich.

Dieser Bereich verfuigt auch uber eine LED, die den Kanalstatus anzeigt.

Allgemeine Parameter

Dieser Bereich wird zur Anzeige folgender Elemente verwendet:
o Kommunikationsfunktion
o Dem CANopen-Bus zugeordnete Task

Anzeige und Befehl

Dieser Bereich besteht aus drei Fenstern mit den folgenden
Informationen:

o Status der CANopen-Slaves

Status des CANopen-Masters (siehe Seite 157)

Status der Zahler der erkannten Fehler

Status der Buslast (siehe Seite 136)

Status der Busqualitét (siehe Seite 136)

Status der Diagnoseereignistabelle (siehe Seite 135)
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Slave-Debug-Bildschirme

Auf einen Blick
Dieser Bildschirm kann ausschlieB3lich im Onlinemodus verwendet werden.

lllustration
Die nachfolgende Abbildung zeigt einen Slave-Debugging-Bildschirm:

1
2 Altivar 31 CAMopen Slave DSPA02 (TEATWITZE eds) ~ r~
- In Belrieb Mot
[~ E ANV W12 [f] PDO ] [l Fehleniberwachung ] izl Konﬁgurationl [[{IDebuggen ]

Lo @ Kanal O (Test)

Parameter Markierung Wert
W3 20000  [Test Drivecom sttus_register |0
%3 20001  [Test Contol_effort 0
%3 20002 [Test Outpul_frequency 0
WIAZ.2A0003  [Tedt Motor_curent 0

0
0
0

HAWI3Z0000 [Test Frequency_reference
%OWI3Z0 001 [Test Drivecom_command_re
%I ZN002 [Test argel_velocty

w
ARSI )

Funktion
Basic .

35013946 12/2018 127



CANopen-Debugging

Beschreibung des Debugging-Bildschirms fiir Standardgerate
Die folgende Tabelle zeigt die verschiedenen Teile des Debugging-Fensters und seine

Funktionen:

Kenn-
zeichen

Element

Funktion

1

Registerkarten

Die Registerkarte im Vordergrund gibt den angezeigten Fenstertyp an. In diesem Fall
den Debugging-Bildschirm.

Modulbereich

Zeigt die abgekurzte Bezeichnung des Moduls.

Im selben Bereich befinden sich zwei LEDs:

® eine griine LED, die anzeigt, dass das Gerat in Betrieb ist (AN/AUS),
® cine rote LED, die einen Notfall anzeigt (AN/AUS).

Kanal-Bereich

Dieser Bereich ermdglicht die Auswahl des zu debuggenden

Kommunikationskanals.

Durch Anklicken des Gerats werden folgende Registerkarten angezeigt:

o Beschreibung: gibt die Merkmale des integrierten CANopen-Ports an.

o Eingangs-/Ausgangsobjekte: ermdglicht das Hinzufligen von Symbolen zu
Eingangs-/Ausgangsobjekten.

o CANopen: ermoglicht das Lesen/Schreiben von SDO.

e Standard: Zugriff nur im Online-Modus moglich

Durch Anklicken des Kanals werden folgende Registerkarten angezeigt:

® PDO: ermdglicht Ihnen das Konfigurieren der PDOs.

o Konfiguration: ermdglicht das Deklarieren und Konfigurieren des CANopen-
Masters.

® Debuggen: Zugriff nur im Online-Modus mdglich.

o Fehleriiberwachung: Zugriff nur im Online-Modus mdglich.

Dieser Bereich verfugt auch Uber eine LED, die den Kanalstatus anzeigt.

Allgemeine
Parameter-Bereich

Gibt die dem Kanal zugeordnete Funktion an.

Bereich Aktuelle
Parameter

In diesem Bereich werden die Informationen eines Eingans-/Ausgangsdatums flr

alle Kanale angezeigt. Er ist in drei Spalten untergliedert:

o in der Spalte Parameter werden die Eingabe-/Ausgabeobjekte und die
unmarkierten Objekte angezeigt, denen die Eingabe-/Ausgabedaten zugeordnet
sind,

® in der Spalte Markierung wird der Name des Eingabe-/Ausgabedatums
angezeigt,

® in der Spalte Wert wird der Wert des Eingabe-/Ausgabedatums angezeigt,

HINWEIS: Fir Standardgerate werden die Werte in den folgenden Formaten angezeigt:
e dezimal (Standard),

e hexadezimal,
e binar.

Zur Auswahl des Formats klicken Sie im Debugging-Bildschirm mit der rechten Maustaste auf
einen Wert und wahlen dann den Anzeigemodus aus.
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Fir Gerate mit boolescher Sicht (FTB) kann der Wert erzwungen werden.

HINWEIS: Wenn in der Spalte Wert eine Variable in rot angezeigt wird, bedeutet dies, dass sie
aulerhalb des Bereichs ist. Der Bereich der Variablen kann durch einen Klick auf die Variable
angezeigt werden. Der Bereich wird in der Statusleiste angezeigt.
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Kapitel 7

Diagnose

Inhalt dieses Kapitels
Dieser Abschnitt beschreibt die Diagnosemdglichkeiten des CANopen-Busses.

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Vorgehensweise zur Durchfiihrung einer Diagnose 132
Master-Diagnose (CPUs 2010/ 2030) 133
Master-Diagnose (CPUs 20102/ 20302) 134
Slave-Diagnose 137
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Vorgehensweise zur Durchfiihrung einer Diagnose

Auf einen Blick

Zunachst kdnnen Sie sich bei der Suche nach erkannten Fehlern (siehe Seite 757) auf dem
CANopen-Bus an den LED-Anzeigen auf der Frontseite des Prozessors orientieren. Dann kénnen
Sie die nachstehend beschriebenen Schritte zur Busstart-Verwaltung sowie die verschiedenen
Prifungen mithilfe der von der SPS bereitgestellten Sprachobjekte durchfiihren.

Vorgehensweise
Die nachstehende Abbildung zeigt die verschiedenen Arbeitsphasen:

Inaktive Slaves NEIN

identifizieren
2

CANstate hat den We
16#AX

NOK v

4{ Aktive Slaves prufen
oK |

‘ Slave-Diagnose OK ‘

“%IWO0.y.2.0 Uberprufen
Bits 0, 1,2.3,5,6und 7=0 [4

J' JA
%IWO0.y.2.1 Uberprufen

Der CANopen-Master muss
sich im Status RUN befinden.

¢ JA
“%IW0.y.2.3 bis %IW0.y.2.42 tberprifen
Zugewiesene Gerdte (%IW0.y.2.3 bis %IW0.y.2.3) miissen:
- ohne Konfigurationsfehler sein (%:IW0.y.2.19 bis %IW0.y.2.22)

- ohne Notfall-Fehler sein (%IW0.y.2.27 bis %IW0.y.2.30)
- sich im Status "In Betrieb" befinden (2:IW0.y.2.35 bis %/W0.y.2.38)

%10.y.2.ERR = 1

Vorgehensweise zur Priifung von %IW0.y.2

Informationen zu den verschiedenen Status von %IW finden Sie unter T_COM_CO_BMX |IODDT
(siehe Seife 157).
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Master-Diagnose (CPUs 2010/ 2030)

Auf einen Blick
Fir den CANopen-Busmaster kann eine Diagnose durchgefihrt werden:

o Auf Modulebene
o Auf Kanalebene

Diagnose des Moduls
Im Fenster fir die Diagnose des Moduls werden aktuelle Fehler nach Kategorie geordnet
angezeigt:

e Intern
e Extern
e Andere

Kanaldiagnose

Im Fenster fiir die Diagnose des Kanals werden aktuelle Anomalien nach Kategorie geordnet
angezeigt:

e Extern
e Andere

In der Tabelle unten werden die méglichen Anomalien einer CANopen-Funktion aufgefihrt:

Fehlertyp Fehler Sprachobjekt

Extern Der CANopen-Master ist nicht in Betrieb. %MWr.m.c.2.0
Ein oder mehrere Slaves sind nicht in Betrieb. %MWr.m.c.2.1

Andere Konfigurationsfehler entdeckt. %MWr.m.c.2.3
Uberlauf bei der Empfangswarteschlange mit niedriger Prioritat. | %IWr.m.c.0.0
CAN-Steuerungsuberlauf. %IWr.m.c.0.1
CAN-Steuerung vom Bus getrennt. %IWr.m.c.0.2
CAN-Steuerungsfehler entdeckt. %IWr.m.c.0.3
Die CAN-Steuerung befindet sich nicht mehr im Fehlerzustand. | %IWr.m.c.0.4
Uberlauf bei der Ubertragungswarteschlange mit niedriger %IWr.m.c.0.5
Prioritat.
Uberlauf bei der Empfangswarteschlange mit hoher Prioritét. %IWr.m.c.0.6

Uberlauf bei der Ubertragungswarteschlange mit hoher Prioritat. | %IWr.m.c.0.7

Die Task-Zykluszeit ist groRer als die Zykluszeit des CANopen- | %IWr.m.c.0.8
Masters.
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Master-Diagnose (CPUs 20102/ 20302)

Auf einen Blick

Diagnose des Moduls

Fir den CANopen-Busmaster kann eine Diagnose durchgefiihrt werden:

o Auf Modulebene
o Auf Kanalebene

Im Fenster fir die Diagnose des Moduls werden aktuelle Fehler nach Kategorie geordnet

angezeigt:

e Intern
e Extern
e Andere

Kanaldiagnose
Im Fenster fir die Diagnose des Kanals werden aktuelle Anomalien nach Kategorie geordnet

angezeigt:

e Extern
e Andere

In der Tabelle unten werden die méglichen Anomalien einer CANopen-Funktion aufgefihrt:

Fehlertyp Fehler Sprachobjekt

Extern Der CANopen-Master ist nicht in Betrieb. %MWr.m.c.2.0
Ein oder mehrere Slaves sind nicht in Betrieb. %MWr.m.c.2.1

Andere Konfigurationsfehler entdeckt. %MWr.m.c.2.3
Uberlauf bei der Empfangswarteschlange mit niedriger Prioritat. | %IWr.m.c.0.0
CAN-Steuerungstiberlauf. %IWr.m.c.0.1
CAN-Steuerung vom Bus getrennt. %IWr.m.c.0.2
CAN-Steuerungsfehler entdeckt. %IWr.m.c.0.3
Die CAN-Steuerung befindet sich nicht mehr im Fehlerzustand. | %IWr.m.c.0.4
Uberlauf bei der Ubertragungswarteschlange mit niedriger %IWr.m.c.0.5
Prioritat.
Uberlauf bei der Empfangswarteschlange mit hoher Prioritét. %IWr.m.c.0.6
Uberlauf bei der Ubertragungswarteschlange mit hoher Prioritit. | %IWr.m.c.0.7
Die Task-Zykluszeit ist groRer als die Zykluszeit des CANopen- | %IWr.m.c.0.8
Masters.
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Verlauf der Diagnosereignisse

Der Verlauf der Diagnosereignisse wird hauptsachlich verwendet, um die Startprozedur des
CANopen-Busses zu analysieren. Die Diagnose kann geldscht oder aktualisiert werden: Klicken
Sie mit der rechten Maustaste in das Feld und wahlen Sie im Popup-Menii den Losch- oder
Aktualisierungsbefehl aus.

Die Ereignisse werden in den sechs Spalten der folgenden Tabelle angezeigt:

Fehlercode | Fehlerursache Knoten-ID Index | Teilindex Zusétzliche Informationen
MSB LSB
1 SDO-Abbruch durch Client | ID des Slave- Index Teilindex SDO-Abbruchcode
Knotens (siehe Seife 112)
2 SDO-Abbruch durch Server |ID des Slave- Index Teilindex SDO-Abbruchcode
Knotens
3 Nichtlibereinstimmung der | ID des Slave- |Index | Teilindex SDO-Antwort zeigt die Lese-
Identitat Knotens ID
4 Fehleriberwachungsereig- | ID des Slave- |0 0 0,0,0,0
nis Knotens
5 Gerét ist im falschen Status | ID des Slave- |0 0 0, 0, actual_state, exp_state
Knotens
6 COMNMstatus-Ereignis 0 0 0, 0, 0, COMMstatus
7 Ein Modul verwendet die Knoten-ID des 0,0,0,0
Knoten-ID des CANopen- Managers
Managers.
8 Unerwartetes Gerat ID des Slave- 0 0 0,0,0,0
vorhanden. Knotens
9 Unerwartete Startmeldung | ID des Slave- |0 0 0,0,0,0
Knotens
10 PDO mit falscher Lange 0 0 0 COB-ID von RPDO
empfangen.
11 Manager ist das einzige 0 0 0 0,0,0,0
Gerat im Netzwerk.
Von 12 bis | Reserviert
127.
Von 128 bis | Fir intern erkannte Fehler Alle Debuginformationen
255. reserviert
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Buslast

Der Buslast-Bereich enthalt Informationen zur Last des Busses: Aktuelle Last in Echtzeit,
maximale und minimale Lasten. Die Werte kénnen durch einen Klick auf die Schaltflache ,Buslast
zurlicksetzen“ zurlickgesetzt werden.

In der nachstehenden Tabelle werden die dieser Funktion zugeordneten Sprachobjekte
aufgefiihrt:

Funktion Request Sprachobjekt
Buslast Read_IW %IW0.0.2.63
%IW0.0.2.62
%IW0.0.2.64
%QW schreiben %QW0.0.2.0.4
Busqualitat

Der Busqualitat-Bereich enthalt Informationen der Zahler lber die Frames: Empfangen,
Ubertragen, aktuell mit Stérungen, maximal und minimal mit Stérungen als Prozentwert des
gesamten Verkehrs. Die Werte konnen durch einen Klick auf die Schaltflache ,Zahler
zurlicksetzen“ zurlickgesetzt werden.

In der nachstehenden Tabelle werden die dieser Funktion zugeordneten Sprachobjekte
aufgefiihrt:

Funktion Request Sprachobjekte
Busqualitat Read_IW %1D0.0.2.66
%1D0.0.2.68
%IW0.0.2.70
%IW0.0.2.71
%IW0.0.2.72
%QW schreiben %QWwW0.0.2.0.3
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Slave-Diagnose

Auf einen Blick
Slave-Diagnosen werden nur auf Gerateebene durchgefihrt.

Im Slave-Diagnosefenster wird Folgendes angezeigt:

e Zahler fir empfangene Notfallmeldungen
e Letzte vier empfangene Notfallmeldungen (siehe Seife 187)in chronologischer Reihenfolge

Abbildung
Die nachfolgende Abbildung zeigt ein Slave-Diagnosefenster:

\3.1\0.0 : P2M 2HBVC11600

Parker Moduflex P2M2HBVC11600 o O
In Betrieb Notfall
[ Pam2HBVC11600 7 Ubersicht l B cANopen | (O Fehlerl o E/A-Objektel
© Kanal 0

Notfallnachrichtenzahler: 0 i Aktualisieren

Fehlerverlauf (Max. 4, letzter Fehler am Anfang der Tabelle)

Fehlercodel Bedeutung (DS-301)

Herstellerspezifisches Fehlerfeld
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Elemente und Funktionen
Die Tabelle unten beschreibt die verschiedenen Bereiche des Master-Diagnosefensters:

Nummer | Typ/Bezug Kanal

1 Registerkarte Die Registerkarte im Vordergrund verweist auf den Typ des angezeigten
Fensters. In diesem Fall das Diagnosefenster.

2 Modul Dieser Bereich besteht aus der abgekiirzten Uberschrift des Moduls, das
mit einem CANopen-Port ausgestattet ist, sowie aus 2 LEDs, die den
Status des Moduls anzeigen.

3 Kanal Dieser Bereich erméglicht die Auswahl des Kommunikationskanals, fiir

den ein Debug durchgefiihrt werden soll.

Durch Anklicken des Gerats werden folgende Registerkarten angezeigt:

e Ubersicht Gibt die Merkmale des Geréts an.

o CANopen: Ermoglicht das Lesen/Schreiben des SDO
(siehe Seite 109) (nur im Online-Modus).

e Fehler: Ermdglicht die Anzeige der letzten vier Notfallmeldungen
(siehe Seite 181), die vom Slave-Modul generiert wurden (die
Registerkarte steht nur im Online-Modus zur Verfiigung) (weitere
Informationen finden Sie im Handbuch des Herstellers).

o E/A-Objekte: Ermdglicht das Hinzufliigen von Symbolen
(siehe Seite 203) zu Eingangs-/Ausgangsobjekten.

Dieser Bereich verflgt auch lber eine LED, die den Kanalstatus anzeigt.

4 Anzeige Dieser Bereich besteht aus folgenden Elementen:

e Zahler der entdeckten Fehler

® Letzte vier Meldungen (die zuletzt empfangene Meldung befindet sich
in der obersten Zeile)

HINWEIS: Der Fehlerzahler kann nicht auf 0 zurtickgesetzt werden.

HINWEIS: Polling ist fur Notfallmeldungen nicht mdglich. Die Meldungen werden nur einmal beim
Offnen des Fensters aktualisiert. Der Benutzer kann sie iber die Schaltflache ,Aktualisieren*
aktualisieren.

HINWEIS: Der Zahler fur Notfallmeldungen wird automatisch aktualisiert. Wenn neue Meldungen
angezeigt werden, andert sich die Hintergrundfarbe der Schaltflache ,Aktualisieren® zu rot, um
anzuzeigen, dass der Benutzer die Liste aktualisieren muss.
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Kapitel 8
Sprachobjekte

Zweck dieses Kapitels

In diesem Kapitel werden die impliziten und expliziten Sprachobjekte beschrieben, die dem

CANopen-Master, der in CPU-Modulen eingebettet ist, zugeordnet sind.

HINWEIS: Die Systembits $59 und Systemworter $sw8 und $sw9 kdnnen mit CANopen nicht
verwendet werden.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthalt die folgenden Abschnitte:

Abschnitt Thema Seite
8.1 Allgemeine Informationen 140
8.2 Sprachobjekte der CANopen-spezifischen IODDTs 150
8.3 Notfallobjekte 181
139
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Abschnitt 8.1

Allgemeine Informationen

Gegenstand dieses Abschnitts
In diesem Abschnitt wird Folgendes beschrieben:
e Die Sprachobjekte und IODDTs fuiir CANopen-Kommunikation.
e Die Sprachobjekte und generischen IODDTs sind fiir alle Kommunikationsprotokolle
ausgenommen Fipio und Ethernet anwendbar.

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:
Thema Seite

Einflihrung in die Sprachobjekte fir die CANopen-Kommunikation 141
Implizite Austauschsprachobjekte der anwendungsspezifischen Funktion 142
Details der impliziten IODDT-Austauschobjekte des Typs T_COM_STS_GEN 143
Explizite Austauschsprachobjekte der anwendungsspezifischen Funktion 144
Details der expliziten IODDT-Austauschobjekte des Typs T_COM_STS_GEN 146
Verwaltung von Austauschvorgangen und Rickmeldungen mit expliziten Objekten 148
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Einfihrung in die Sprachobjekte fiir die CANopen-Kommunikation

Allgemein
Die IODDT sind vom Hersteller vordefiniert; sie enthalten Eingangs-/Ausgangs-Sprachobjekte, die
zum Kanal eines applikationsspezifischen Moduls gehéren.
Der CANopen-Kommunikation ist ein IODDT zugeordnet:

e T COM STS GEN: anwendbar auf alle Kommunikationsprotokolle ausgenommen Fipio und
Ethernet
HINWEIS: Variablen des Typs IODDT werden auf zwei verschiedene Weisen erstellt:

e Registerkarte E/A-Objekt,
e Dateneditor.

Sprachobjekttypen

Jeder IODDT beinhaltet eine Reihe von Sprachobjekten, mit denen er gesteuert und seine
Arbeitsweise getestet werden kann.

Es gibt zwei Arten von Sprachobjekten:

e Implizite Austauschobjekte, die bei jedem Zyklusdurchlauf eines dem Modul zugeordneten
Task automatisch ausgetauscht werden

e Explizite Austauschobjekte, die unter Verwendung von Anweisungen fiir expliziten Austausch
auf Anforderung der Anwendung ausgetauscht werden.

Implizite Austauschvorgénge betreffen den Status der Module, die Kommunikationssignale, die
Slaves usw.

Explizite Austauschvorgénge erlauben die Parametrierung und Diagnose von Modulen.

HINWEIS: Jedes Slave-Gerat weist einen IODDT auf (Ausnahme: FTB). Weitere Informationen
finden Sie im Benutzerhandbuch des betreffenden Geréats.
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Implizite Austauschsprachobjekte der anwendungsspezifischen Funktion

Einflihrung

Eine integrierte anwendungsspezifische Schnittstelle oder das Hinzufigen eines Moduls erweitert
automatisch die Verflugbarkeit von Sprachobjekten zur Programierung dieser Schnittstelle oder
dieses Moduls.

Diese Objekte entsprechen den Abbildern der Ein-/Ausgéange und Softwareinformationen des
Moduls oder der integrierten anwendungsspezifischen Schnittstelle.

Zur Erinnerung

Die Moduleingange (%1 und $1W) des Moduls werden zu Beginn des Tasks im Speicher der
Steuerung aktualisiert, wenn sich die Steuerung im RUN- oder STOP-Modus befindet.

Die Ausgéange (%0 und %Qw) werden am Ende der Task aktualisiert, jedoch nur, wenn sich die
Steuerung im RUN- oder STOP-Modus befindet.

HINWEIS: Wenn bei BMX P34-Prozessoren der Task im STOP-Modus auftritt, so erfolgt abhangig
von der gewahlten Konfiguration Folgendes:
e Die Ausgange werden in den Fehlermodus versetzt.

e Die Ausgange werden auf ihnrem letzten Wert gehalten (Modus "Wert halten").

Abbildung

Nachstehendes Diagramm veranschaulicht den Betriebszyklus bei einem Steuerungstask
(zyklische Ausfihrung).

v

‘ Inteme Verarbeitung ‘

i

‘ Erfassung der Eingange ‘

RUN STOP
Y

‘ Ausfuhrung des Programms ‘

i Y

‘Aktualisierung der Ausgange‘
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Details der impliziten IODDT-Austauschobjekte des Typs T_COM_STS_GEN

Einleitung

Die folgende Tabelle beschreibt die Objekte mit implizitem Austausch des IODDT-Typs
T COM STS GEN, der fur alle Kommunikationsprotokolle aulRer Fipio und Ethernet anwendbar ist.

Fehlerbit
In der nachfolgenden Tabelle wird die Bedeutung des Fehlerbits CH ERROR (%Ir.m.c.ERR)
aufgefiihrt.
Standardsymbol Typ Zugriff | Bedeutung Adresse
CH_ERROR EBOOL |R Fehlerbit des Kommunikationskanals %Ir.m.c.ERR
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Explizite Austauschsprachobjekte der anwendungsspezifischen Funktion

Einflihrung
Ein expliziter Austausch ist ein Austausch, der auf Anfrage des Anwenderprogramms durchgefiihrt
wird und die READ STS-Anweisungen verwendet (Lesen von Statuswortern).
Diese Austauschvorgange gelten firr einen Satz von $Mw-Objekten desselben Typs (Status), die
zu einem Kanal gehdren.

HINWEIS: Diese Objekte enthalten Informationen tber das Modul (z.B.: Fehlertyp in einem Kanal).

Allgemeines Prinzip der Verwendung expliziter Anweisungen

Die folgende Abbildung zeigt die unterschiedlichen Arten expliziter Austauschvorgénge, die
zwischen dem Prozessor und dem Modul ausgefiihrt werden kénnen.

Steuerungsprozessor Kommunikationsmodul
Kommunikationskanal

Z%eMWr.m.c
Statusparameter READ_STS Statusparameter
Befehlsparameter Befehlsparameter

Einstellparameter

Aktuelle Einstell-
parameter

Ursprungliche Einstell-
parameter

144 35013946 12/2018



Sprachobjekte

Verwalten des Austauschs

Beim expliziten Austausch ist es erforderlich, das Verhalten zu priifen, weil die Daten nur
beriicksichtigt werden, wenn der Austausch korrekt durchgefiihrt wird.

Hierzu sind zwei Informationstypen verfligbar:

e Informationen Uber den laufenden Austausch

e Das Protokoll des Austauschs

Die folgende Abbildung zeigt das Verwaltungsprinzip eines Austauschs

Ausiuhrung
expliziten

eines

Austausch lauft

Austausch-
bericht

HINWEIS: Um mehrere simultane explizite Austauschvorgange fir ein und denselben Kanal zu
vermeiden, muss der Wert des Worts EXCH_STS ($MWr .m. c.0) des zum Kanal gehérenden

IODDT getestet werden, bevor eine Elementarfunktion, die diesen Kanal nutzt, aufgerufen wird.
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Details der expliziten IODDT-Austauschobjekte des Typs T_COM_STS_GEN

Einleitung

Dieser Abschnitt beschreibt die Objekte mit explizitem Austausch des IODDT-Typs
T COM STS_GEN, der auf alle Kommunikationsprotokolle auRRer Fipio und Ethernet anwendbar ist.

Der Teil umfasst die Objekte des Typs Wort, deren Bits eine besondere Bedeutung haben. Diese
Objekte werden nachfolgend detailliert beschrieben.

Beispiel fur die Vereinbarung einer Variablen: T0DDT VAR1 des Typs T COM STS GEN

Anmerkungen

e Prinzipiell wird die Bedeutung der Bits flr den Status 1 dieses Bits angegeben. In speziellen
Fallen wird jeder Status des Bits erlautert.
e Es werden nicht alle Bits verwendet.

Ausfiihrungsindikatoren eines expliziten Austauschs: EXCH_STS

In der nachfolgenden Tabelle wird die Bedeutung der Austauschsteuerungsbits des Kanals
EXCH_STS (3MWr.m.c. 0) aufgefiihrt.

Standardsymbol Typ Zugriff | Bedeutung Adresse

STS_IN_PROGR BOOL R Lesen der Statusworter des aktuellen Kanals %MWr.m.c.0.0
CMD_IN_PROGR BOOL R Austausch der Befehlsparameter lauft %MWr.m.c.0.1
ADJ_IN_PROGR BOOL R Austausch der Einstellparameter lauft %MWr.m.c.0.2

Protokoll des expliziten Austauschs: EXCH_RPT

Die folgende Tabelle verdeutlicht die Bedeutung der Austauschberichtbits EXCH _RPT
(5MWr.m.c.1).

Standardsymbol Typ Zugriff | Bedeutung Adresse
STS_ERR BOOL R Fehler beim Lesen der Statusworter des Kanals %MWr.m.c.1.0
CMD_ERR BOOL R Fehler wahrend eines Austauschs von %MWr.m.c.1.1
Befehlsparametern
ADJ_ERR BOOL R Fehler wahrend eines Austauschs von %MWr.m.c.1.2
Einstellparametern
146
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Kanalspezifische Standardfehler, CH_FLT

In der folgenden Tabelle wird die Bedeutung der Bits des Statuswortes CH_FLT ($MWr.m.c.2)
aufgefiihrt. Der Lesevorgang wird durch einen READ STS(IODDT VARL1) ausgefiihrt.

Standardsymbol Typ Zugriff | Bedeutung Adresse

NO_DEVICE BOOL R Kein Gerat auf dem Kanal funktioniert. %MWr.m.c.2.0
1_DEVICE_FLT BOOL R Ein Gerat auf dem Kanal ist ausgefallen. %MWr.m.c.2.1
BLK BOOL R Klemmenleiste ist nicht angeschlossen. %MWr.m.c.2.2
TO_ERR BOOL R Anormale Timeoutliberschreitung. %MWr.m.c.2.3
INTERNAL_FLT BOOL R Entdeckter interner Fehler oder Selbsttest des %MWr.m.c.2.4

Kanals.

CONF_FLT BOOL R Unterschiedliche Hard- und Softwarekonfiguration. | %MWr.m.c.2.5
COM_FLT BOOL R Unterbrechung der Kommunikation mit der SPS. %MWr.m.c.2.6
APPLI_FLT BOOL R Anwendungsfehler erkannt (Einstellungs- oder %MWr.m.c.2.7

Konfigurationsfehler).
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Verwaltung von Austauschvorgéangen und Riickmeldungen mit expliziten Objekten

Auf einen Blick
Werden Daten zwischen SPS-Speicher und Modul ausgetauscht, kann die Bestatigung dieser
Informationen durch das Modul mehrere Taskzyklen erfordern. Um den Austausch zu verwalten,
besitzen alle IODDTs zwei Woérter:

e EXCH STS ($MWr.m.c.O0): Austausch lauft
e EXCH RPT (3MWr.m.c.1): Rickmeldung

HINWEIS: Je nach Lokalisierung des Moduls wird die Verwaltung der expliziten Austausch-

vorgange (z. B. $MW0.0.MOD.0.0) von der Anwendung nicht erkannt:

e Bei Modulen im Rack erfolgt der Austausch sofort auf dem lokalen SPS-Bus und wird vor der
Fertigstellung der Ausflihrungstask abgeschlossen, so dass beispielsweise READ STS immer
fertig gestellt ist, wenn das Bit $MW0.0.mod. 0.0 von der Anwendung Uberprift wird.

e Bei Fernbussen (Beispiel: Fipio) erfolgen explizite Austauschvorgange nicht synchron mit der
Ausflihrungstask, so dass eine Erkennung durch die Anwendung mdglich ist.

Abbildung
Die folgende Abbildung zeigt die unterschiedlichen signifikanten Bits fur die Verwaltung der
Austauschvorgénge:
Neukonfiguration (Bit 15)
Einstellung (Bit 2)
Befehl (Bit 1)
‘v Status (Bit 0)
EXCH RPT (%MWr.m.c.1)
EXCH_STS (%MWr.m.c.0)
Statusparameter READ STS

Beschreibung der signifikanten Bits
Die Bits des Rangs 0 der Worter EXCH STS (¥MWr.m.c.0 und EXCH RPT $MWr.m.c. 1) sind mit
folgenden Statusparametern verbunden: N
e DasBit STS IN PROGR ($MWr.m.c.O0.0) zeigt an, ob eine aktuelle Aufforderung zum Lesen

der Statusworter vorhanden ist.
e DasBitSTS ERR(%MWr.m.c.1.0)zeigtan, ob eine Aufforderung zum Lesen der Statusworter

vom Kanal des Moduls akzeptiert wird.
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Ausfiihrungsindikatoren eines expliziten Austauschs: EXCH_STS
Die folgende Tabelle zeigt die Steuerbits EXCH_STS ($MWr .m. c. 0) der expliziten

Austauschvorgange:

Standardsymbol Typ Zugriff | Bedeutung Adresse

STS_IN_PROGR BOOL |R Lesen der Statusworter des %MWr.m.c.0.0
aktuellen Kanals

HINWEIS: Wenn das Modul nicht vorhanden oder getrennt ist, werden die expliziten Austauscho-
bjekte (z. B. READ_STs) nicht an das Modul gesendet (STS_IN PROG ($MWr.m.c.0.0) = 0),
aber die Worter werden aktualisiert.

Riickmeldung des expliziten Austauschs: EXCH_RPT
Die folgende Tabelle zeigt die Rlickmeldungsbits EXCH RPT ($MWr.m.c.1):

Standardsymbol Typ Zugriff | Bedeutung Adresse
STS_ERR BOOL |R Fehler beim Lesen der %MWr.m.c.1.0
Statusworter des Kanals
erkannt
(1 = Fehler)
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Abschnitt 8.2

Sprachobjekte der CANopen-spezifischen IODDTs

Inhalt dieses Abschnitts

In diesem Abschnitt werden die impliziten und expliziten Sprachobjekte der CANopen-spezifischen

IODDTs, T COM CO BMXund T COM CO BMX EXPERT, beschrieben.

Inhalt dieses Abschnitts

Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Details des IODDT T_COM_CO_BMX 151
Details des IODDT T_COM_CO_BMX_EXPERT 164
Konfigurationsspezifische Sprachobjekte 179

150
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Details des IODDT T_COM_CO_BMX

IODDT-Objekte fiir impliziten Austausch
Implizite Austauschobjekte werden bei jedem Zyklusdurchlauf einer dem Kanal zugeordneten

Task automatisch ausgetauscht. Diese Objekte sind: $I, $Iw, $0Q und $QW.

Die folgende Tabelle enthalt die verschiedenen impliziten Austauschobjekte des IODDT

T COM CO BMX.

Die in den folgenden Tabellen angegebenen Parameter r, m und c stellen die topologische
Adressierung des Moduls dar. Die Parameter haben folgende Bedeutung:

e r gibt die Racknummer an.

e m stellt die Modulnummer dar.
e c gibt die Kanalnummer an.

Kanalfehler

In der folgenden Tabelle wird das Bit $Ir.m.c.ERR beschrieben:

Standardsymbol

Typ

Zugriff

Beschreibung

Adresse

CH_ERROR

BOOL

R

Kanalfehler erkannt

%$Ir.m.c.ERR

Master-Status und Ereignisanzeige

In der nachfolgenden Tabelle werden die Worter $IWr.m.c.0 bis $IWr.m.c.2 beschrieben:

Standardsymbol Typ Zugriff Beschreibung Adresse

COMM_STS INT R Kommunikationsstatus des Masters SIWr.m.c.0
CAN_STS INT R Status des CANopen-Masters $IWr.m.c.1l
EVT_STS INT R Ereignisanzeige $IWr.m.c.2
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Die nachstehende Abbildung zeigt ein Beispiel fiir die Master-Statusanzeige:

CANopen-Master

T Yl

CANopen-Slaves

CANopen

In diesem Beispiel gibt das Wort $Iw0.0.2.1 den Status des CANopen-Masters an. Die

Parameter lauten:

e r:,0"

e m:,0"

e c: ,2“—Der Master ist das einzige CAN-Gerat im Netzwerk. Die von ihm Ubertragenen Frames
werden nicht quittiert. Alle Knoten sind als abwesend gekennzeichnet. Der Master behalt diesen
Status bei, bis die Situation ,Einziges Gerat* aufgehoben wird (CANopen-Kanal).

Der letzte Parameter (,1%) gibt das verwendete Wort an (CAN_STS).
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In der nachfolgenden Tabelle wird die Bedeutung der Bits verschiedener Statusworter des Masters
und der Ereignisanzeige beschrieben:

Adresse Beschrei- | Bedeutung der Bits
bung

$IWr.m.c.0 | Kommu- |Bit0=1: Uberlauf bei der Empfangswarteschlange mit niedriger Prioritit. Der CANopen-
nikations- | Master empfangt Uiber die Warteschlange mit niedriger Prioritdt Nachrichten des Typs
status ,2Heartbeat“ und ,Node Guarding“ sowie SSDOs und CSDOs.
des Ma- | Bit 1=1: FIFO-Uberschreibung der CAN-Steuerung.
sters Bit 2=1: Die CAN-Steuerung weist den Status ,BUS Aus" auf.

Bit 3=1: Die CAN-Steuerung wird nicht korrekt ausgefiihrt und angehalten. Dieses Bit wird
zurtickgesetzt, wenn die Bedingung nicht mehr gegeben ist.

Bit 4=1: Der Fehlerstatus der CAN-Steuerung wurde aufgehoben.

Bit 5=1: Uberlauf bei der Sendewarteschlange mit niedriger Prioritit. Der CANopen-Master
Ubermittelt Gber die Warteschlange mit niedriger Prioritat Nachrichten des Typs ,Heartbeat"
und "Node Guarding" sowie SSDOs und CSDOs.

Bit 6=1: Uberlauf bei der Empfangswarteschlange mit hoher Prioritat. Der CANopen-Master
empfangt Uber die Empfangswarteschlange mit hoher Prioritat RPDOs, NMT-Befehle, die
Sync-Nachricht und Notfallmeldungen.

Bit 7=1: Uberlauf bei der Empfangswarteschlange mit hoher Prioritat. Der CANopen-Master
sendet Uber die Warteschlange mit hoher Prioritdt TPDOs, NMT-Befehle, die Sync-
Nachricht und Notfallmeldungen.

Bit 8=1: Zeigt an, dass der Taskzyklus schneller ist als der CANopen-Master-Zyklus
(Ausgénge kénnen iiberschrieben werden). Um das Uberschreiben von Daten zu
vermeiden, sollten Sie fir die Taskzykluszeit einen hdheren Wert festlegen als fur die
CANopen-Zykluszeit. Die Zykluswerte sind in den Wortern $IWr.m.c.59 bis
$IWr.m.c.61 verflgbar.
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Adresse Beschrei- | Bedeutung der Bits
bung
sIWr.m.c.1l | Status 0x00: INIT: Der CANopen-Master ist nicht initialisiert. Dies entspricht dem Status
des LINITIALISIERUNG" des CANopen-Moduls. In diesem Zustand kann der CANopen-Master
CANopen | nicht mit dem Netzwerk kommunizieren.
-Masters | 0x40: RESET: Der CANopen-Master wird wahrend der Phase ,NMT-Start" als Master

konfiguriert. Das Objektverzeichnis des CANopen-Masters kann mittels SDOs Uber den

CAN-Bus und die Schnittstelle des SDO-Befehls konfiguriert werden. Die Anwendung

besitzt Zugriffsrechte zum Lesen/Schreiben des Objektverzeichnisses liber den SDO-

Befehl. Die Initialisierung des Netzwerk-Managers hat noch nicht begonnen.

=0x60: NET —INIT: Start entsprechend CIA DSP-302. Der CANopen-Master Uberprift die

Zuordnung von Slaves.

=0x61: NET RESET: Das Netzwerk wird tiber den NMT-Befehl ,Kommunikation aller

Knoten zurlicksetzen* neu initialisiert.

=0x62: NET -WAIT: Der CANopen-Master wartet darauf, dass die Module den Befehl

~,Kommunikation zuriicksetzen“ ausfiihren konnen.

0x64: BOOT —CONF: Der CANopen-Master fiihrt die Initialisierung der einzelnen Module

gemal CIA DSP-302 durch.

0x8x: CLEAR:Das Netzwerk wird abgefragt. Der Master wartet auf einen Startbefehl

(,CANopen-Master/Manager starten® oder ,Netzwerk starten®).

0xAx: RUN: Das Netzwerk ist in Betrieb.

0xCx: STOP: Das Netzwerk hat den Status ,Stopp*.

OxEx: PREOPERATIONAL: Das Netzwerk befindet sich in der Anlaufphase.

0x9x: FATAL ERROR: Ein unerwartetes Verhalten ist aufgetreten. Der CANopen-Master

muss neu initialisiert werden.

Das Netzwerk wird abgefragt. Die vier héherwertigen Bits der Statusvariablen geben den

Status des Netzwerks (CLEAR, RUN, STOP, PREOPERATIONAL) an. Die vier

niederwertigen Bits enthalten zusatzliche Informationen:

Bit 0: Fehlerbit fiir optionale Module.

e =0:0K

e = 1: Mindestens eines der optionalen Module entspricht nicht der Konfiguration des
erwarteten Netzwerks.

Bit 1: Fehlerbit fiir obligatorische Module.

e =0:0K

e =1: Mindestens eines der obligatorischen Module weist nicht den erwarteten Status auf.

Bit 2: Bit ,In Betrieb”

e = 0: Kein Modul, einschlieBlich des CANopen-Masters, hat den CANopen-Status ,In
Betrieb®.

o = 1: Mindestens eines der Module hat den Status ,In Betrieb” (CANopen-Master
ausgenommen).

Bit 3: Bit ,In Betrieb* des CANopen-Masters.

o = 0: Der CANopen-Master ist nicht ,In Betrieb®.

o = 1: Der CANopen-Master ist ,In Betrieb®.
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Adresse Beschrei- | Bedeutung der Bits
bung

$IWr.m.c.2 |Ereigni- |Bit0 = 1: Dieses Bit wird immer gesetzt, wenn ein Kommunikationsfehler mit dem Netzwerk
sanzeige | auftritt und erkannt wird. Der Grund geht aus dem Kommunikationsstatus des CANopen-

Masters hervor. (Der CANopen-Master kann nicht korrekt ausgefiihrt werden und wird
angehalten).

Bit 1 = 1: Ein Modul verwendet die Knotennummer des CANopen-Masters. (Der CANopen-
Master kann nicht korrekt ausgefiihrt werden und wird angehalten).

Bit 2 = 1: Steuerungsereignis-Fehler an einem obligatorischen Modul erkannt. Welche
Reaktion dieses Ereignis hervorruft, ist von der Konfiguration des NMT-Startobjekts
abhangig. Dieses Bit ist relevant, wenn die Konfiguration des NMT-Startobjekts keinen
Reset des gesamten Netzwerks einschlieRlich des CANopen-Masters erforderlich macht.
In diesem Fall wird ein Reset ohne vorhergehende Signalisierung an die Anwendung
durchgefiihrt.

Bit 3 = 1: Identitatsfehler oder ungiltiges DCF an einem obligatorischen Modul erkannt.
(Der CANopen-Master kann nicht korrekt ausgefiihrt werden und wird angehalten).

Bit 4 = 1:Das betreffende Modul hat den Status ,Stop*.

Bit 5 = 1: Die Erstellung einer Konfiguration des Prozessabbilds und der PDOs im Rahmen
der Selbstkonfiguration ist nicht zuléssig. (Der CANopen-Master kann nicht korrekt
ausgeflhrt werden und wird angehalten).

Bit 6 = 1: Beim Scannen des Netzwerks im Selbstkonfigurationsmodus wurde ein
Steuerungsereignis-Fehler an einem bereits gescannten Modul erkannt. (Der CANopen-
Master kann nicht korrekt ausgefiihrt werden und wird angehalten).

Bit 7 = 1: Dieses Bit wird immer gesetzt, wenn sich ein Bit in einer der Bitlisten andert.

Bit 8 = 1: Zu Beginn des Startvorgangs Uberprift der CANopen-Master jede einzelne Slave-
Zuweisung. Dieses Bit wird gesetzt, wenn die Slave-Zuweisung eines Moduls Merkmale
enthalt, die vom CANopen-Master nicht unterstutzt werden (z. B. Bit 4 zu Bit 6 des Objekts
1F81H). (Der CANopen-Master kann nicht korrekt ausgefiihrt werden und wird angehalten).
Bit 9 = 1: Der CANopen-Master hat ein RPDO empfangen, das zu wenige Daten-Bytes
enthalt. (Der CANopen-Master kann nicht korrekt ausgefihrt werden und wird angehalten).
Bit 10 = 1: Ein prazises DCF ist im Fehlerzustand: Wenn Status <CLEAR, dann kann der
CANopen-Master nicht korrekt ausgefiihrt werden und wird angehalten. Wenn Status >=
CLEAR, dann wird das Ereignis in der Ereignisschlange angezeigt und der Slave nicht neu
gestartet.

DCF und Objektverzeichnis des Slaves stimmen nicht lberein; das hat den SDO-Abbruch
wahrend des Downloads des prazisen DCF zur Folge: Das Ereignis wird in der
Ereigniswarteschlange angezeigt und der Manager versucht erneut, das DCF
herunterzuladen. Oder die Anzeige stimmt nicht mit dem Objektverzeichnis des Slave-
Moduls Uberein; aus diesem Grund kann der CANopen-Master nicht korrekt ausgefuhrt
werden und wird angehalten.

Bit 11 = 1: Dieses Bit zeigt einen Uberlauf bei der Warteschlange der
anwendungsspezifischen SDO-Schnittstelle an.

Bit 12 = 1: Die letzte Master-Zykluszeit ist groRRer als 256 ms.

Bit 13 = 1:Der Master ist das einzige CAN-Gerat im Netzwerk. Die von ihm ibertragenen
Frames werden nicht quittiert. Alle Knoten sind als abwesend gekennzeichnet. Der Master
behalt diesen Status bei, bis die Situation ,Einziges Gerat“ aufgehoben wird.

Bit 14 = 1: Reserviert

Bit 15 = 1: Der Master ist das einzige Gerat am Bus. (Uberpriifen Sie, ob die Kabel
angeschlossen sind.)
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Zugewiesene Slaves

In der nachfolgenden Tabelle werden die Worter $IWr.m.c. 3 bis $IWr.m.c. 6 beschrieben:

Standardsymbol Typ Zugriff | Beschreibung Adresse

SLAVE_ASSIGNED_1_16 INT R Fir zugewiesene Slaves von 1 bis 16 | $IWr.m.c.3
SLAVE_ASSIGNED_17_32 INT R Fir zugewiesene Slaves von 17 bis 32 | $IWr.m.c.4
SLAVE_ASSIGNED_33_48 INT R Flr zugewiesene Slaves von 33 bis 48 | $IWr.m.c.5
SLAVE_ASSIGNED_49_63 INT R Fur zugewiesene Slaves von 49 bis 63 | sIWR.m.c. 6

Wenn das Bit den Wert 0 hat, ist diesem Bit kein Slave zugewiesen.

Hat das Bit den Wert 1, dann ist diesem Bit ein Slave zugewiesen.

Die Knotennummer entspricht der Nummer des Bits + 1.

Konfigurierte Slaves

In der nachfolgenden Tabelle werden die Worter $IWr.m.c.11 bis $IWr.m.c.14 beschrieben:

Standardsymbol Typ Zugriff | Beschreibung Adresse

SLAVE_CONF_1_16 INT R Fir konfigurierte Slaves von 1 bis 16 | $IWr.m.c.11
SLAVE_CONF_17_32 INT R Fir konfigurierte Slaves von 17 bis 32 | sIWr.m.c.12
SLAVE_CONF_33 48 INT R Fur konfigurierte Slaves von 33 bis 48 | $IWr.m.c.13
SLAVE_CONF_49_63 INT R Fur konfigurierte Slaves von 49 bis 63 | SIWr.m.c.14

Wenn das Bit den Wert 0 hat, ist der Slave nicht konfiguriert und kann nicht starten.

Wenn das Bit den Wert 1 hat, ist der Slave konfiguriert und kann starten.

Die Knotennummer entspricht der Nummer des Bits + 1.

Slaves mit Konfigurationsfehlern
In der nachfolgenden Tabelle werden die Worter $IWr.m.c.19 bis $IWr.m.c.22 beschrieben:

Standardsymbol Typ Zugriff | Beschreibung Adresse

SLAVE_FLT_1_16 INT R Slaves mit Konfigurationsfehlern von 1 bis 16 $IWr.m.c.19
SLAVE_FLT_17_32 INT R Slaves mit Konfigurationsfehlern von 17 bis 32 SIWr.m.c.20
SLAVE_FLT_33_48 INT R Slaves mit Konfigurationsfehlern von 33 bis 48 SIWr.m.c.21
SLAVE_FLT_49 63 INT R Slaves mit Konfigurationsfehlern von 49 bis 63 $IWr.m.c.22

Wenn das Bit den Wert 0 hat, entspricht der zugewiesene Slave der Konfiguration.

Wenn das Bit den Wert 1 hat, entspricht der zugewiesene Slave nicht der Konfiguration.

Die Knotennummer entspricht der Nummer des Bits + 1.

156

35013946 12/2018




Sprachobjekte

Slaves aufler Betrieb
In der nachfolgenden Tabelle werden die Worter $IWr.m.c.27 bis $IWr.m.c.30 beschrieben:

Standardsymbol Typ Zugriff | Beschreibung Adresse

SLAVE_EMCY_1_16 INT R Slaves von 1 bis 16 SIWr.m.c.27
SLAVE_EMCY_17_32 INT R Slaves von 17 bis 32 $IWr.m.c.28
SLAVE_EMCY_33_48 INT R Slaves von 33 bis 48 SIWr.m.c.29
SLAVE_EMCY_49_63 INT R Slaves von 49 bis 63 SIWr.m.c.30

Hat das Bit den Wert 0, dann funktioniert der Slave ordnungsgemaf.
Hat das Bit den Wert 1, dann funktioniert der Slave nicht ordnungsgemaf.
Die Knotennummer entspricht der Nummer des Bits + 1.

Betriebsbereite Slaves von 1 bis 16
In der nachfolgenden Tabelle wird das Wort $Itr.m. c. 35 beschrieben:

Standardsymbol Typ Zugriff Beschreibung Adresse
SLAVE_ACTIV_1 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 1 $IWr.m.c.35.0
SLAVE_ACTIV_2 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 2 $IWr.m.c.35.1
SLAVE_ACTIV_3 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerét 3 $IWr.m.c.35.2
SLAVE_ACTIV_4 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerét 4 $IWr.m.c.35.3
SLAVE_ACTIV_5 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Geréat 5 $IWr.m.c.35.4
SLAVE_ACTIV_6 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerét 6 $IWr.m.c.35.5
SLAVE_ACTIV_7 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 7 $IWr.m.c.35.6
SLAVE_ACTIV_8 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 8 $IWr.m.c.35.7
SLAVE_ACTIV_9 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Geréat 9 %$IWr.m.c.35.8
SLAVE_ACTIV_10 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 10 $IWr.m.c.35.9
SLAVE_ACTIV_11 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 11 $IWr.m.c.35.10
SLAVE_ACTIV_12 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 12 $IWr.m.c.35.11
SLAVE_ACTIV_13 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 13 $IWr.m.c.35.12
SLAVE_ACTIV_14 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 14 $IWr.m.c.35.13
SLAVE_ACTIV_15 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Geréat 15 $IWr.m.c.35.14
SLAVE_ACTIV_16 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 16 $IWr.m.c.35.15

Die Knotennummer entspricht der Nummer des Bits + 1.
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Betriebsbereite Slaves von 17 bis 32
In der nachfolgenden Tabelle wird das Wort $IWr.m.c.36 beschrieben:

Standardsymbol Typ Zugriff | Beschreibung Adresse
SLAVE_ACTIV_17 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 17 sIWr.m.c.36.0
SLAVE_ACTIV_18 BOOL |R Slave in Betrieb am Bus: Geréat 18 $IWr.m.c.36.1
SLAVE_ACTIV_19 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 19 $IWr.m.c.36.2
SLAVE_ACTIV_20 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 20 sIWr.m.c.36.3
SLAVE_ACTIV_21 BOOL |R Slave in Betrieb am Bus: Geréat 21 $IWr.m.c.36.4
SLAVE_ACTIV_22 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 22 $IWr.m.c.36.5
SLAVE_ACTIV_23 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 23 SIWr.m.c.36.6
SLAVE_ACTIV_24 BOOL |R Slave in Betrieb am Bus: Gerét 24 $IWr.m.c.36.7
SLAVE_ACTIV_25 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 25 5IWr.m.c.36.8
SLAVE_ACTIV_26 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 26 sIWr.m.c.36.9
SLAVE_ACTIV_27 BOOL |R Slave in Betrieb am Bus: Gerét 27 $IWr.m.c.36.10
SLAVE_ACTIV_28 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 28 $IWr.m.c.36.11
SLAVE_ACTIV_29 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 29 sIWr.m.c.36.12
SLAVE_ACTIV_30 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Geréat 30 $IWr.m.c.36.13
SLAVE_ACTIV_31 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 31 $IWr.m.c.36.14
SLAVE_ACTIV_32 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 32 sIWr.m.c.36.15
Betriebsbereite Slaves von 33 bis 48

In der nachfolgenden Tabelle wird das Wort $IWr .m. c.37 beschrieben:
Standardsymbol Typ Zugriff Beschreibung Adresse
SLAVE_ACTIV_33 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 33 $IWr.m.c.37.0
SLAVE_ACTIV_34 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 34 $IWr.m.c.37.1
SLAVE_ACTIV_35 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 35 $IWr.m.c.37.2
SLAVE_ACTIV_36 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 36 $IWr.m.c.37.3
SLAVE_ACTIV_37 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 37 $IWr.m.c.37.4
SLAVE_ACTIV_38 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Geréat 38 $IWr.m.c.37.5
SLAVE_ACTIV_39 BOOL |R Slave in Betrieb am Bus: Gerét 39 $IWr.m.c.37.6
SLAVE_ACTIV_40 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Geréat 40 $IWr.m.c.37.7
SLAVE_ACTIV_41 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 41 $IWr.m.c.37.8
SLAVE_ACTIV_42 BOOL |R Slave in Betrieb am Bus: Gerét 42 $IWr.m.c.37.9
SLAVE_ACTIV_43 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Geréat 43 $IWr.m.c.37.10
SLAVE_ACTIV_44 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 44 $IWr.m.c.37.11
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Standardsymbol Typ Zugriff Beschreibung Adresse

SLAVE_ACTIV_45 BOOL |R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 45 $IWr.m.c.37.12
SLAVE_ACTIV_46 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 46 $IWr.m.c.37.13
SLAVE_ACTIV_47 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 47 $IWr.m.c.37.14
SLAVE_ACTIV_48 BOOL |R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 48 $IWr.m.c.37.15

Betriebsbereite Slaves von 49 bis 63
In der nachfolgenden Tabelle wird das Wort $Itr.m. c.38 beschrieben:

Standardsymbol Typ Zugriff | Beschreibung Adresse
SLAVE_ACTIV_49 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 49 $IWr.m.c.38.0
SLAVE_ACTIV_50 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 50 $IWr.m.c.38.1
SLAVE_ACTIV_51 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 51 sIWr.m.c.38.2
SLAVE_ACTIV_52 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 52 $IWr.m.c.38.3
SLAVE_ACTIV_53 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 53 $IWr.m.c.38.4
SLAVE_ACTIV_54 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 54 $IWr.m.c.38.5
SLAVE_ACTIV_55 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 55 $IWr.m.c.38.6
SLAVE_ACTIV_56 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerét 56 $IWr.m.c.38.7
SLAVE_ACTIV_57 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 57 sIWr.m.c.38.8
SLAVE_ACTIV_58 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 58 $IWr.m.c.38.9
SLAVE_ACTIV_59 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 59 $IWr.m.c.38.10
SLAVE_ACTIV_60 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 60 sIWr.m.c.38.11
SLAVE_ACTIV_61 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 61 $IWr.m.c.38.12
SLAVE_ACTIV_62 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 62 $IWr.m.c.38.13
SLAVE_ACTIV_63 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Geréat 63 sIWr.m.c.38.14

Slave im Stopp-Zustand
In der nachfolgenden Tabelle werden die Worter $TWr.m.c.43 bis $IWr.m.c. 46 beschrieben:

Standardsymbol Typ Zugriff | Beschreibung Adresse

SLAVE_STOPPED_1_16 INT R Gestoppte Slaves von 1 bis 16 $IWr.m.c.43
SLAVE_STOPPED_17_32 INT R Gestoppte Slaves von 17 bis 32 $IWr.m.c.44
SLAVE_STOPPED_33_48 INT R Gestoppte Slaves von 33 bis 48 $IWr.m.c.45
SLAVE_STOPPED_49_63 INT R Gestoppte Slaves von 49 bis 63 $IWr.m.c.46
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Slaves in Anlaufphase

In der nachfolgenden Tabelle werden die Worter $IWr.m.c.51 bis $IWr.m.c.54 beschrieben:

Standardsymbol Typ Zugriff | Beschreibung Adresse
SLAVE_PREOP_1_16 INT R In Anlaufphase befindliche Slaves von 1 | $IWr.m.c.51
bis 16
SLAVE_PREOP_17_32 INT R In Anlaufphase befindliche Slaves von | $IWr.m.c.52
17 bis 32
SLAVE_PREOP_33_48 INT R In Anlaufphase befindliche Slaves von | $IWr.m.c.53
33 bis 48
SLAVE_PREOP_49_63 INT R In Anlaufphase befindliche Slaves von | $IWr.m.c.54
49 bis 63
Master-Zykluszeit

In der nachfolgenden Tabelle wird die Bedeutung der Statusworter in Bezug auf die Zykluszeit des

Masters beschrieben:

Adresse Beschreibung Bedeutung

$IWr.m.c.59 Minimale Master-Zykluszeit Minimalwert der CANopen-Master-Zykluszeit in ms
%IWr.m.c.60 Aktuelle Master-Zykluszeit Aktueller Wert der CANopen-Master-Zykluszeit in ms
$IWr.m.c.61 Maximale Master-Zykluszeit Maximalwert der CANopen-Master-Zykluszeit in ms

Die folgenden Symbole sind Gber $IW.r.m.c.59 bis $IW.r.m.c. 61 verfligbar:

e INT ERR BIT->Bit0
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Zuriicksetzen der Standardeinstellungen fiir den Notfall
In der folgenden Tabelle wird die Bedeutung der Objekte fir den Reset der Werte im Notfall

beschrieben.
Adresse Beschreibung Standardsymbol Bedeutung der Bits
%QWr.m.c.0 Befehlswort des INT_ERR_BIT Bit 0 = 1: Bitliste der Notfall-Slaves zurlicksetzen.
CANopen-Masters Dieses Bit wird auf 0 gesetzt, nachdem die Bitliste

zuriickgesetzt wurde.

Bit 1 = 1: Bit 8 (Uberlauf) in den allgemeinen Status
zurlicksetzen ($IW0.0.2.0). Bit 1 wird auf 0
gesetzt, nachdem Bit 8 zurlickgesetzt wurde.

Bit 2 = 1: Bit 7 (Bitliste andern) der Ereignisanzeige
zuriicksetzen ($IW0.0.2.2). Dieses Bit wird nach
dem Zuriicksetzen des Bits auf 0 gesetzt.

Bit 3 = 1: Informationen zur Qualitat zurlicksetzen:
%$ID0.y.2.66 bis %IW0.y.2.72. Dieses Bit wird auf
Null gesetzt, nachdem die Worter zuriickgesetzt
wurden und die Messung neu gestartet wurde.

Bit 4 = 1: Informationen zur Buslast zurlicksetzen:
$IW0.y.2.62 bis $IW0.y.2.64. Dieses Bit wird
auf Null gesetzt, nachdem die Wérter zuriickgesetzt
wurden und die Messung neu gestartet wurde.

Bit 5 = 1: CANopen-Master zuriicketzen (nitzlich,
um im Status ,Schwerer Fehler ohne Aus-
/Einschalten neu zu starten). Das Bit wird auf 0
gesetzt, nachdem der Master zuriickgesetzt wurde.

Bit 6 bis Bit 15: Reserviert

IODDT-Objekte fiir expliziten Austausch
Dieser Teil zeigt Sprachobjekte fiir den expliziten Austausch fir den CANopen-Master an.

Diese Objekte werden unter Verwendung der Anweisung READ STS der Anwendung
ausgetauscht.

Die in den folgenden Tabellen angegebenen Parameter r, m und c stellen die topologische
Adressierung des Moduls dar. Die Parameter haben folgende Bedeutung:

e r: Gibt die Racknummer an.

o m: Bezeichnet die Position des Moduls im Rack.

e c: Gibt die Kanalnummer an.
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Ausfiihrungsanzeige: EXCH_STS

In der nachfolgenden Tabelle wird die Bedeutung der Austauschsteuerungsbits des Kanals

EXCH_STS (3MWr.m.c. 0) aufgefiihrt.

Symbol Typ Zugriff Beschreibung

Adresse

STS_IN_PROGR BOOL R Lesen der Statusparameter wird durchgefiihrt | %MWr.m.c.0.0

Austauschriickmeldung: EXCH_RPT

Die unten stehende Tabelle enthélt die Bedeutung der Riickmeldungsbits des Kanals EXCH_RPT

(5MWr.m.c.1):

Symbol Typ Zugriff Beschreibung

Adresse

STS_ERR BOOL R Fehler beim Lesen des Kanalstatus identifiziert | %MWr.m.c.1.0

Kanalspezifische Standardfehler: CH_FLT

In der folgenden Tabelle wird die Bedeutung der Bits des Statusworts CH_FLT ($MWr.m.c.2)
aufgefiihrt. Der Lesevorgang wird durch einen READ STS ausgefiihrt.

Objekt Funktion Standard- Typ Zugriff | Bedeutung
symbol
SMWr.m.c.2 | Status des CANopen- | CAN_FLT BOOL |R Bit 0 = 1: Der CANopen-Master ist nicht
Masters im Status ,In Betrieb*.
FEW_SLAVE_ |BOOL |[R Bit 1 = 1: Mindestens ein Slave ist nicht
FLT in Betrieb.
CAN_OFF BOOL |R Bit 2: Reserviert
CONF_FLT BOOL |R Bit 3 = 1: Konfigurationsfehler erkannt.

Bit 4 bis Bit 7: Reserviert

Bit 8 bis Bit 10: LED CAN ERR:
e 000 =Aus

001 = Einfaches Blinken
010 = Zweifaches Blinken
011 = Dreifaches Blinken
111 = Ein

Bit 11 bis Bit 13: LED CAN RUN:
o 001 = Einfaches Blinken

e 100 = Blinken

e 111 =Ein

Bit 14 bis Bit 15: Reserviert

SMWr.m.c.3 | Zahler fur allgemeine
Fehler

Anzahl der empfangenen
Notfallmeldungen mit Code 10xxH
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Objekt

Funktion

Standard-
symbol

Typ

Zugriff

Bedeutung

SMWr.m.c.4

Zahler fur Gerate-
Hardwarefehler

Anzahl der empfangenen
Notfallmeldungen mit Code 50xxH

SMWr.m.c.5

Zahler fur Gerate-
Softwarefehler

Anzahl der empfangenen
Notfallmeldungen mit Code 60xxH

SMWr.m.c.6

Zahler fur
Kommunikationsfehler

Anzahl der empfangenen
Notfallmeldungen mit Code 81xxH

SMWr.m.c.7

Zahler fur
Protokollfehler

Anzahl der empfangenen
Notfallmeldungen mit Code 82xxH

SMWr.m.c.8

Zahler fir externe
Fehler

Anzahl der empfangenen
Notfallmeldungen mit Code 90xxH

SMWr.m.c.9

Geratespezifisch

Anzahl der empfangenen
Notfallmeldungen mit Code FFxxH
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Details des IODDT T_COM_CO_BMX_EXPERT

I0DDT-Objekte fiir impliziten Austausch
Implizite Austauschobjekte werden bei jedem Zyklusdurchlauf einer dem Kanal zugeordneten

Task automatisch ausgetauscht. Diese Objekte sind: $I, $Iw, $Q und $QW.

Die folgende Tabelle enthalt die verschiedenen impliziten Austauschobjekte des IODDT
T COM_CO BMX EXPERT.

Die in den folgenden Tabellen angegebenen Parameter r, m und c stellen die topologische
Adressierung des Moduls dar. Die Parameter haben folgende Bedeutung:

e r gibt die Racknummer an.

e m stellt die Modulnummer dar.
e ¢ gibt die Kanalnummer an.

Kanalfehler

In der folgenden Tabelle wird das Bit $Ir.m.c.ERR beschrieben:

Standardsymbol

Typ

Zugriff

Beschreibung

Adresse

CH_ERROR

BOOL

R

Kanalfehler erkannt

%Ir.m.c.ERR

Master-Status und Ereignisanzeige

In der nachfolgenden Tabelle werden die Worter $IWr.m.c.0 bis $IWr.m.c.2 beschrieben:

Standardsymbol Typ Zugriff Beschreibung Adresse

COMM_STS INT R Kommunikationsstatus des Masters SIWr.m.c.0

CAN_STS INT R Status des CANopen-Masters $IWr.m.c.1l

EVT_STS INT R Ereignisanzeige $IWr.m.c.2
164
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Die nachstehende Abbildung zeigt ein Beispiel fiir die Master-Statusanzeige.

CANopen-Master

CANopen-Slaves

CANopen

In diesem Beispiel gibt das Wort $1w0.0.2.1 den Status des CANopen-Masters an. Die
Parameter lauten:

e ;0"

e m: 0"

e c:,2“ (CANopen-Kanal)

Der letzte Parameter (,1%) gibt das verwendete Wort an (CAN_STS).
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In der nachfolgenden Tabelle wird die Bedeutung der Bits verschiedener Statusworter des Masters
und der Ereignisanzeige beschrieben:

Adresse Beschreibung | Bedeutung der Bits

$IWr.m.c.0 | Kommunikati- | Bit 0 = 1: Uberlauf bei der Empfangswarteschlange mit niedriger Prioritat. Der
onsstatus des | CANopen-Master empfangt tUber die Warteschlange mit niedriger Prioritat
Masters Nachrichten des Typs ,Heartbeat* und ,Node Guarding“ sowie SSDOs und CSDOs.

Bit 1 = 1: FIFO-Uberschreibung der CAN-Steuerung.

Bit 2 = 1: Die CAN-Steuerung weist den Status BUS Aus auf.

Bit 3 = 1: Die CAN-Steuerung wird nicht ordnungsgemafe ausgefiihrt und
angehalten. Dieses Bit wird zurtickgesetzt, wenn die Bedingung nicht mehr
gegeben ist.

Bit 4 = 1: Die CAN-Steuerung hat einen anormalen Zustand verlassen.

Bit 5 = 1: Uberlauf bei der Sendewarteschlange mit niedriger Prioritat. Der
CANopen-Master sendet liber die Warteschlange mit niedriger Prioritédt Nachrichten
des Typs ,Heartbeat und ,Node Guarding“ sowie SSDOs und CSDOs.

Bit 6 = 1: Uberlauf bei der Empfangswarteschlange mit hoher Prioritét. Der
CANopen-Master empfangt tiber die Empfangswarteschlange mit hoher Prioritat
RPDOs, NMT-Befehle, die Sync-Nachricht und Notfallmeldungen.

Bit 7 = 1: Uberlauf bei der Sendewarteschlange mit hoher Prioritat. Der CANopen-
Master sendet liber die Warteschlange mit hoher Prioritat TPDOs, NMT-Befehle,
die Sync-Nachricht und Notfallmeldungen.

Bit 8 = 1: Zeigt an, dass der Taskzyklus schneller ist als der CANopen-Master-
Zyklus (Ausgénge kénnen (iberschrieben werden). Um das Uberschreiben von
Daten zu vermeiden, sollten Sie fir die Taskzykluszeit einen héheren Wert
festlegen als fir die CANopen-Zykluszeit. Die Zykluswerte sind in den Wortern
%IWr.m.c.59 bis %IWr.m.c.61 verfligbar.
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Adresse

Beschreibung

Bedeutung der Bits

$IWr.m.c.1

Status des
CANopen-
Masters

= 0x00 INIT: Der CANopen-Master ist nicht initialisiert. Dies entspricht dem Status
INITIALISATION (Initialisierung) des CANopen-Moduls. In diesem Status kann der
CANopen-Master nicht mit dem Netzwerk kommunizieren.
= 0x40 RESET: Der CANopen-Master wird wahrend der Phase NMT STARTUP
(NMT-Start) als Master konfiguriert. Das Objektverzeichnis des CANopen-Masters
kann mittels SDOs uber den CAN-Bus und die Schnittstelle des SDO-Befehls
konfiguriert werden. Die Anwendung besitzt Zugriffsrechte zum Lesen/Schreiben
des Objektverzeichnisses tber den SDO-Befehl. Die Initialisierung des Netzwerk-
Managers hat noch nicht begonnen.
= 0x60 NET INIT: Start entsprechend CIA DSP-302. Der CANopen-Master
Uberprift die Zuweisung von Slaves.
= 0x61 NET RESET: Das Netzwerk wird Uber den NMT-Befehl RESET
COMMUNICATION ALL NODES (Kommunikation aller Knoten zuriicksetzen) neu
initialisiert.
= 0x62 NET WAIT: Der CANopen-Master wartet (Wartezeit ist zu definieren), um
den Modulen die Ausfiihrung des Befehls RESET COMMUNICATION
(Kommunikation zurlicksetzen) zu ermdglichen.
= 0x64 BOOT CONF: Der CANopen-Master initialisiert die Module nach CIA DSP-
302 durch Abfrage des Netzwerks.
Das hoéherwertige Halbbyte der Statusvariablen verweist auf den allgemeinen
Status des Netzwerks: CLEAR (Bereit), RUN (In Betrieb), STOP (Angehalten) und
PREOPERATIONAL (Im Anlaufzustand).
Das niederwertige Halbbyte enthalt zusatzliche Informationen:
e Bit 0: Fehlerbit flir optionale und unerwartete Module:

O 0: Kein Fehler erkannt.

O 1: Es ist mindestens ein optionales oder unerwartetes Modul vorhanden, das

nicht der erwarteten Netzwerkkonfiguration entspricht.

e Bit 2: Allgemeines Betriebsbit:
O 0: Kein Modul (einschlief3lich CANopen-Master) befindet sich im CANopen-
Status OPERATIONAL (In Betrieb).
O 1: Mindestens ein Modul (CANopen-Master ausgenommen) befindet sich im
CANopen-Status OPERATIONAL.

e Bit 3: Allgemeines Betriebsbit:
O 0: Der CANopen-Master befindet sich nicht im Status OPERATIONAL (In
Betrieb).
O 1: Der CANopen-Master befindet sich im Status OPERATIONAL.

= 0x8x CLEAR: Das Netzwerk wird abgefragt. Der Master wartet auf einen Start-
Befehl (START CANopen MASTER/MANAGER (CANopen-Master/-Manager
starten) oder START NETWORK (Netzwerk starten)).

= 0xAx RUN: Das Netzwerk befindet sich im Status OPERATIONAL (In Betrieb).
= OxCx STOP: Das Netzwerk befindet sich im Status STOP (Angehalten).

= 0xEx PREOPERATIONAL: Das Netzwerk befindet sich im Status
PREOPERATIONAL (Im Anlaufzustand).

= 0x9x FATAL ERROR: Der CANopen-Master ist nicht betriebsbereit und muss neu
initialisiert werden.
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Adresse

Beschreibung

Bedeutung der Bits

%IW0.y.2.2

Ereignisanzei-
ge

Bit 0 = 1: Dieses Bit wird immer gesetzt, wenn ein Kommunikationsfehler mit dem

Netzwerk auftritt und erkannt wird. Der Grund geht aus dem Kommunikationsstatus

des CANopen-Masters hervor. (Der CANopen-Master kann nicht ordnungsgeman

ausgefuhrt werden und wird angehalten).

Bit 1 = 1: Ein Modul verwendet die Knotennummer des CANopen-Masters. (Der

CANopen-Master kann nicht ordnungsgemaf ausgefiihrt werden und wird

angehalten).

Bit 2 und Bit 3: Reserviert.

Bit 4 = 1: Fir ein optionales Modul wurde ein Identitatsfehler erkannt. Der Slave-

Startvorgang wird wiederholt.

Bit 5 und Bit 6: Reserviert.

Bit 7 = 1: Dieses Bit wird gesetzt, wenn sich ein Bit in einer der Bitlisten andert.

Bit 8 = 1: Zu Beginn des Startvorgangs uberpriift der CANopen-Master jede

einzelne Slave-Zuweisung. Dieses Bit wird gesetzt, wenn die Slave-Zuweisung

eines Moduls Merkmale enthéalt, die vom CANopen-Master nicht unterstiitzt werden

(z. B. Bit 4 bis Bit 6 des Objekts 1F81H): Der CANopen-Master kann nicht

ordnungsgemal ausgefiihrt werden und wird angehalten.

Bit 9 = 1: Der CANopen-Master hat ein RPDO empfangen, das nicht gentigend

Daten-Bytes enthalt. Der CANopen-Master andert seinen Status nicht.

Bit 10 = 1: Inkonsistentes oder nicht Ubereinstimmendes DCF-Bit.

Wenn bei Erkennung eines DCF-Inkonsistenzfehlers folgender Status gegeben ist:

® < CLEAR, dann kann der CANopen-Master nicht ordnungsgemaf ausgefihrt
werden und wird angehalten.

e >=CLEAR, dann wird ein entsprechender Hinweis in die Ereigniswarteschlange
aufgenommen und der Slave wird nicht neu gestartet.

Bei mangelnder Ubereinstimmung zwischen einem DCF und der Objektbibliothek
des Slaves, die den Abbruch eines SDO wahrend des DCF-Downloads zur Folge
hat, wird ein entsprechender Hinweis in die Ereigniswarteschlange aufgenommen
und der Manager versucht erneut, den DCF herunterzuladen.

Bit 11: Reserviert.

Bit 12 = 1: Die letzte Master-/Manager-Zykluszeit ist grofer als 256 ms.

Bit 13 = 1: Der Master ist das einzige CAN-Gerat im Netzwerk. Die von ihm
Ubertragenen Frames werden nicht quittiert. Alle Knoten sind als abwesend
gekennzeichnet. Der Master behélt diesen Status bei, bis die Situation ,Einziges
Gerat" aufgehoben wird.

Bit 14 und Bit 15: Reserviert.
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Zugewiesene Slaves
In der nachfolgenden Tabelle werden die Worter $IWr.m.c. 3 bis $IWr.m.c.10 beschrieben:

Standardsymbol Typ Zugriff Beschreibung Adresse

SLAVE_ASSIGNED_1_16 INT R Fur zugewiesene Slaves von 1 bis | $IWr.m.c.3
16

SLAVE_ASSIGNED_17_32 INT R Fur zugewiesene Slaves von 17 bis | $IWr.m.c.4
32

SLAVE_ASSIGNED_33_48 INT R Fur zugewiesene Slaves von 33 bis | $IWr.m.c.5
48

SLAVE_ASSIGNED_49_63 INT R Fur zugewiesene Slaves von 49 bis | $IWR.m.c.6
63

Wenn das Bit den Wert 0 hat, ist diesem Bit kein Slave zugewiesen.
Hat das Bit den Wert 1, dann ist diesem Bit ein Slave zugewiesen.
Die Knotennummer entspricht der Nummer des Bits + 1.

Konfigurierte Slaves
In der nachfolgenden Tabelle werden die Worter $IWr.m.c.11 bis $IWr.m.c.14 beschrieben:

Standardsymbol Typ Zugriff | Beschreibung Adresse

SLAVE_CONF_1_16 INT R Fur konfigurierte Slaves von 1 bis 16 | $IWr.m.c.11

SLAVE_CONF_17_32 INT R Fur konfigurierte Slaves von 17 bis | sIWr.m.c.12
32

SLAVE_CONF_33_48 INT R Fir konfigurierte Slaves von 33 bis | $IWr.m.c.13
48

SLAVE_CONF_49_63 INT R Fur konfigurierte Slaves von 49 bis | sIWr.m.c.14
63

Wenn das Bit den Wert 0 hat, ist der Slave nicht konfiguriert und kann nicht starten.
Wenn das Bit den Wert 1 hat, ist der Slave konfiguriert und kann starten.
Die Knotennummer entspricht der Nummer des Bits + 1.
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Slaves mit Konfigurationsfehlern
In der nachfolgenden Tabelle werden die Worter $IWr.m.c.19 bis $IWr.m.c.22 beschrieben:

Standardsymbol Typ Zugriff | Beschreibung Adresse

SLAVE_FLT_1_16 INT R Slaves mit Konfigurationsfehlern von 1 bis 16 SIWr.m.c.19
SLAVE_FLT_17_32 INT R Slaves mit Konfigurationsfehlern von 17 bis 32 SIWr.m.c.20
SLAVE_FLT_33_48 INT R Slaves mit Konfigurationsfehlern von 33 bis 48 SIWr.m.c.21
SLAVE_FLT_49 63 INT R Slaves mit Konfigurationsfehlern von 49 bis 63 SIWr.m.c.22

Wenn das Bit den Wert 0 hat, entspricht der zugewiesene Slave der Konfiguration.
Wenn das Bit den Wert 1 hat, entspricht der zugewiesene Slave nicht der Konfiguration.
Die Knotennummer entspricht der Nummer des Bits + 1.

Slaves aulier Betrieb
In der nachfolgenden Tabelle werden die Worter $IWr.m.c.27 bis $IWr.m.c.30 beschrieben:

Standardsymbol Typ Zugriff | Beschreibung Adresse

SLAVE_EMCY_1_16 INT R Slaves von 1 bis 16 SIWr.m.c.27
SLAVE_EMCY_17_32 INT R Slaves von 17 bis 32 $IWr.m.c.28
SLAVE_EMCY_33_48 INT R Slaves von 33 bis 48 SIWr.m.c.29
SLAVE_EMCY_49_63 INT R Slaves von 49 bis 63 SIWr.m.c.30

Hat das Bit den Wert 0, dann funktioniert der Slave ordnungsgemaR.
Hat das Bit den Wert 1, dann funktioniert der Slave nicht ordnungsgemaR.
Die Knotennummer entspricht der Nummer des Bits + 1.

Betriebsbereite Slaves von 1 bis 16
In der nachfolgenden Tabelle wird das Wort $IWr.m.c.35 beschrieben:

Standardsymbol Typ Zugriff Beschreibung Adresse

SLAVE_ACTIV_1 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerét 1 $IWr.m.c.35.0
SLAVE_ACTIV_2 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerét 2 $IWr.m.c.35.1
SLAVE_ACTIV_3 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Geréat 3 sIWr.m.c.35.2
SLAVE_ACTIV_4 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 4 $IWr.m.c.35.3
SLAVE_ACTIV_5 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Geréat 5 $IWr.m.c.35.4
SLAVE_ACTIV_6 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 6 $IWr.m.c.35.5
SLAVE_ACTIV_7 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 7 $IWr.m.c.35.6
SLAVE_ACTIV_8 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerét 8 $IWr.m.c.35.7
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Standardsymbol Typ Zugriff Beschreibung Adresse
SLAVE_ACTIV_9 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 9 $IWr.m.c.35.8
SLAVE_ACTIV_10 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 10 $IWr.m.c.35.9
SLAVE_ACTIV_11 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 11 $IWr.m.c.35.10
SLAVE_ACTIV_12 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 12 $IWr.m.c.35.11
SLAVE_ACTIV_13 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 13 $IWr.m.c.35.12
SLAVE_ACTIV_14 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 14 $IWr.m.c.35.13
SLAVE_ACTIV_15 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 15 $IWr.m.c.35.14
SLAVE_ACTIV_16 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 16 $IWr.m.c.35.15

Die Knotennummer entspricht der Nummer des Bits + 1.

Betriebsbereite Slaves von 17 bis 32
In der nachfolgenden Tabelle wird das Wort $TIWr.m. c. 36 beschrieben:

Standardsymbol Typ Zugriff | Beschreibung Adresse
SLAVE_ACTIV_17 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 17 5IWr.m.c.36.0
SLAVE_ACTIV_18 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 18 $IWr.m.c.36.1
SLAVE_ACTIV_19 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 19 sIWr.m.c.36.2
SLAVE_ACTIV_20 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 20 $IWr.m.c.36.3
SLAVE_ACTIV_21 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 21 $IWr.m.c.36.4
SLAVE_ACTIV_22 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 22 $IWr.m.c.36.5
SLAVE_ACTIV_23 BOOL |R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 23 $IWr.m.c.36.6
SLAVE_ACTIV_24 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 24 $IWr.m.c.36.7
SLAVE_ACTIV_25 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 25 sIWr.m.c.36.8
SLAVE_ACTIV_26 BOOL |R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 26 $IWr.m.c.36.9
SLAVE_ACTIV_27 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 27 $IWr.m.c.36.10
SLAVE_ACTIV_28 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 28 sIWr.m.c.36.11
SLAVE_ACTIV_29 BOOL |R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 29 $IWr.m.c.36.12
SLAVE_ACTIV_30 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 30 $IWr.m.c.36.13
SLAVE_ACTIV_31 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 31 sIWr.m.c.36.14
SLAVE_ACTIV_32 BOOL |R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 32 $IWr.m.c.36.15
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Betriebsbereite Slaves von 33 bis 48
In der nachfolgenden Tabelle wird das Wort $IWr.m.c.37 beschrieben:

Standardsymbol Typ Zugriff Beschreibung Adresse
SLAVE_ACTIV_33 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Geréat 33 $IWr.m.c.37.0
SLAVE_ACTIV_34 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 34 $IWr.m.c.37.1
SLAVE_ACTIV_35 BOOL |R Slave in Betrieb am Bus: Gerét 35 $IWr.m.c.37.2
SLAVE_ACTIV_36 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Geréat 36 $IWr.m.c.37.3
SLAVE_ACTIV_37 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 37 $IWr.m.c.37.4
SLAVE_ACTIV_38 BOOL |R Slave in Betrieb am Bus: Gerét 38 $IWr.m.c.37.5
SLAVE_ACTIV_39 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Geréat 39 $IWr.m.c.37.6
SLAVE_ACTIV_40 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Geréat 40 $IWr.m.c.37.7
SLAVE_ACTIV_41 BOOL |R Slave in Betrieb am Bus: Geréat 41 $IWr.m.c.37.8
SLAVE_ACTIV_42 BOOL |R Slave in Betrieb am Bus: Geréat 42 $IWr.m.c.37.9
SLAVE_ACTIV_43 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 43 $IWr.m.c.37.10
SLAVE_ACTIV_44 BOOL |R Slave in Betrieb am Bus: Gerét 44 $IWr.m.c.37.11
SLAVE_ACTIV_45 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 45 $IWr.m.c.37.12
SLAVE_ACTIV_46 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Geréat 46 $IWr.m.c.37.13
SLAVE_ACTIV_47 BOOL |R Slave in Betrieb am Bus: Gerét 47 $IWr.m.c.37.14
SLAVE_ACTIV_48 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Geréat 48 $IWr.m.c.37.15

Betriebsbereite Slaves von 49 bis 64
In der nachfolgenden Tabelle wird das Wort $IWr .m. c. 38 beschrieben:

Standardsymbol Typ Zugriff | Beschreibung Adresse
SLAVE_ACTIV_49 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 49 $IWr.m.c.38.0
SLAVE_ACTIV_50 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 50 $IWr.m.c.38.1
SLAVE_ACTIV_51 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 51 $IWr.m.c.38.2
SLAVE_ACTIV_52 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 52 $IWr.m.c.38.3
SLAVE_ACTIV_53 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 53 $IWr.m.c.38.4
SLAVE_ACTIV_54 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 54 $IWr.m.c.38.5
SLAVE_ACTIV_55 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 55 $IWr.m.c.38.6
SLAVE_ACTIV_56 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 56 $IWr.m.c.38.7
SLAVE_ACTIV_57 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 57 $IWr.m.c.38.8
SLAVE_ACTIV_58 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 58 $IWr.m.c.38.9
SLAVE_ACTIV_59 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 59 $IWr.m.c.38.10
SLAVE_ACTIV_60 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 60 $IWr.m.c.38.11
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Standardsymbol Typ Zugriff | Beschreibung Adresse

SLAVE_ACTIV_61 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 61 SIWr.m.c.38.12
SLAVE_ACTIV_62 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerat 62 $IWr.m.c.38.13
SLAVE_ACTIV_63 BOOL R Slave in Betrieb am Bus: Gerét 63 $IWr.m.c.38.14

Slave im Stopp-Zustand

In der nachfolgenden Tabelle werden die Worter $IWr.m.c.43 bis $IWr.m.c. 46 beschrieben:

Standardsymbol Typ Zugriff | Beschreibung Adresse

SLAVE_STOPPED_1_16 INT R Gestoppte Slaves von 1 bis 16 SIWr.m.c.43
SLAVE_STOPPED_17_32 INT R Gestoppte Slaves von 17 bis 32 $IWr.m.c.44
SLAVE_STOPPED_33_48 INT R Gestoppte Slaves von 33 bis 48 SIWr.m.c.45
SLAVE_STOPPED_49_63 INT R Gestoppte Slaves von 49 bis 63 $IWr.m.c.46

Slaves in Anlaufphase

In der nachfolgenden Tabelle werden die Worter $IWr.m.c.51 bis $IWr.m.c.54 beschrieben:

Standardsymbol Typ Zugriff | Beschreibung Adresse

SLAVE_PREOP_1_16 INT R In Anlaufphase befindliche Slaves von 1 bis 16 | $IWr.m.c.51
SLAVE_PREOP_17_32 |INT R In Anlaufphase befindliche Slaves von 17 bis 32 | $IWr.m.c.52
SLAVE_PREOP_33 48 |INT R In Anlaufphase befindliche Slaves von 33 bis 48 | $IWr.m.c.53
SLAVE_PREOP_49_63 |INT R In Anlaufphase befindliche Slaves von 49 bis 63 | $IWr.m.c.54

Master-Zykluszeit

In der nachfolgenden Tabelle wird die Bedeutung der Statusworter in Bezug auf die Zykluszeit des

Masters beschrieben:

Adresse Beschreibung Bedeutung

$IWr.m.c.59 Minimale Master-Zykluszeit Minimalwert der CANopen-Master-Zykluszeit in ms
%IWr.m.c.60 Aktuelle Master-Zykluszeit Aktueller Wert der CANopen-Master-Zykluszeit in ms
$IWr.m.c.61 Maximale Master-Zykluszeit Maximalwert der CANopen-Master-Zykluszeit in ms

Die folgenden Symbole sind tber $IW.r.m.c.59 bis $IW.r.m.c. 61 verfligbar:

e INT ERR BIT ->Bit

0

e BUS QUALITY RESET COUNTER -> Bit 3
e BUS LOAD RESET COUNTER ->Bit4
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Bus-Analyseinformationen

In der Tabelle unten wird die Bedeutung der Statusworter in Bezug auf die Bus-Analyseinforma-

tionen aufgezeigt:

BUS_LOAD_MIN INT R Minimale Buslast in % $IWr.m.c.62
BUS_LOAD_CURRENT INT R | Aktuelle Buslast in % $IWr.m.c.63
BUS_LOAD_MAX INT R Maximale Buslast in % $IWr.m.c.64
BUS_QUALITY_NB_RX_FRAMES DINT R | Anzahl empfangener Frames 5IDr.m.c.66
BUS_QUALITY_NB_TX_FRAMES DINT R | Anzahl ibertragener Frames 5IDr.m.c.68
BUS_QUALITY_NB_CURRENT_ERROR_ INT R | Aktuelle Anzahl von Fehler-Frames | $IWr.m.c.70
FRAMES in % fir die letzten 10000
ausgetauschten Frames
BUS_QUALITY_NB_MAX_ERROR _ INT R | Maximale Anzahl von Fehler- $IWr.m.c.71
FRAMES Frames in %
BUS_QUALITY_NB_MIN_ERROR_FRAMES | INT R | Minimale Anzahl von Fehler- $IWr.m.c.72
Frames in %
STATUS_NMT INT R | Riickgabe des Status des NMT- $IWr.m.c.73
Befehls
STATUS_NMT_CMD INT R | Rickgabe des aktuellen NMT- $IWr.m.c.74
Befehls und der aktuellen
Knotennummer
BUS_QUALITY_RESET_COUNTER BOOL |W | Zuriicksetzen aller Bus- sQWr.m.c.0.3
Analyseinformationen
BUS_LOAD_RESET_COUNTER BOOL |W | Zurilcksetzen aller SQWr.m.c.0.4
Buslastinformationen
CMD_NMT INT W | Senden von NMT-Befehlen FQWr.m.c.1
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Zuriicksetzen der Standardeinstellungen fiir den Notfall

In der folgenden Tabelle wird die Bedeutung der Objekte fir den Reset der Werte im Notfall
beschrieben.

Adresse

Beschreibung

Standardsymbol

Bedeutung der Bits

FOWr.m.c.0

Befehlswort des
CANopen-Masters

INT ERR BIT

Bit 0 = 1: Bitliste der Notfall-Slaves zuriicksetzen.
Dieses Bit wird auf Null gesetzt, nachdem die Bitliste
zurlickgesetzt wurde.

Bit 1 = 1: Bit 8 (Uberlauf) in den allgemeinen Status
zuriicksetzen ($IW0.0.2.0). Bit 1 wird auf 0
gesetzt, nachdem Bit 8 zurilickgesetzt wurde.

Bit 2 = 1: Bit 7 (Bitliste &ndern) der Ereignisanzeige
zurlicksetzen ($IW0.0. 2. 2). Dieses Bit wird nach
dem Zuriicksetzen des Bits auf 0 gesetzt.

BUS_QUALITY
RESET_COUNTER

Bit 3 = 1: Informationen zur Qualitat zurlicksetzen:
$ID0.y.2.66 bis $IW0.y.2.72. Dieses Bit wird
auf Null gesetzt, nachdem die Woérter zurlickgesetzt
wurden und die Messung neu gestartet wurde.

BUS LOAD RESET
COUNTER

Bit 4 = 1: Informationen zur Buslast zurlicksetzen:
$IW0.y.2.62 bis $IW0.y.2.64. Dieses Bit wird
auf Null gesetzt, nachdem die Wérter zurlickgesetzt
wurden und die Messung neu gestartet wurde.

Bit 5 = 1: CANopen-Master zuriicksetzen (nitzlich,
um im Status ,Schwerer Fehler” ohne Aus-
/Einschalten neu zu starten). Das Bit wird auf 0
gesetzt, nachdem der Master zurlickgesetzt wurde.

Bit 6 bis Bit 15: Reserviert

$QWr.m.c.1

NMT-Befehl

Hoherwertiges Byte: NMT-Befehl:
81: Knoten riicksetzen

82: Kommunikation zuriicksetzen
80: Anlaufphase

01: Start

02: Stopp

Niederwertiges Byte: Knotennummer:
® (: Alle Knoten
® 1..63: Knotennummer

HINWEIS: Nach Start des Befehls wird
$QWr.m.c.1 auf Null gesetzt.

HINWEIS: $1Wr.m.c.73 und $IWr.m.c.74
dienen der Kontrolle der Befehlsverarbeitung
(Befehlsstatus, Riickgabecode und letzter NMT-
Befehl).
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Adresse Beschreibung Standardsymbol Bedeutung der Bits

SIWr.m.c.73 Rickgabe des Hoherwertiges Byte: Befehlsstatus:
Status des NMT- e 01: In Ruhezustand: Ein neuer Befehl kann
Befehls gestartet werden, wenn $QW0.r.m.c.1 einen

Wert ungleich Null aufweist.

o (2: In Standby-Zustand: Die Stapelschnittstelle
wird von einem anderen Befehl verwendet, das
Programm wartet auf den Abschluss der
Befehlsausfiihrung.

o 03: Lauft: Der Befehl wurde gestartet.

® (04: Abgeschlossen: Der Befehl wurde
abgeschlossen.

Niederwertiges Byte: Riickgabecode des Befehls:
e (: Befehl erfolgreich ausgefihrt

e 1: Ungliltiger Befehl

® 2: Unglltige Knotennummer

e 3: Bei Ausfliihrung des Befehls Fehler erkannt

$IWr.m.c.74 Riickgabe des Zuletzt ausgefiihrter Befehl:
aktuellen NMT- ® Hoherwertiges Byte: NMT verbunden
Befehls und der o Niederwertiges Byte: Knotennummer
aktuellen
Knotennummer

IODDT-Objekte fiir expliziten Austausch
Dieser Teil zeigt Sprachobjekte fiir den expliziten Austausch fur den CANopen-Master an.
Diese Objekte werden unter Verwendung der Anweisung READ STS der Anwendung
ausgetauscht.
Die in den folgenden Tabellen angegebenen Parameter r, m und c stellen die topologische
Adressierung des Moduls dar. Die Parameter haben folgende Bedeutung:
e r: Gibt die Racknummer an.
e m: Bezeichnet die Position des Moduls im Rack.
e c: Gibt die Kanalnummer an.

Ausfiihrungsanzeige: EXCH_STS

In der nachfolgenden Tabelle wird die Bedeutung der Austauschsteuerungsbits des Kanals
EXCH_STS (3MWr.m.c. 0) aufgefiihrt.

Symbol Typ Zugriff Beschreibung Adresse

STS_IN_PROGR BOOL |R Lesen der Statusparameter wird durchgefiihrt | $MWr.m.c.0.0
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Austauschriickmeldung: EXCH_RPT
Die unten stehende Tabelle enthélt die Bedeutung der Riickmeldungsbits des Kanals EXCH_RPT

(3MWr.m.c.1):

Symbol Typ

Zugriff

Beschreibung

Adresse

STS_ERR BOOL

R Fehler beim Lesen des Kanalstatus identifiziert

%MWr.m.c.1.0

Kanalspezifische Standardfehler: CH_FLT

In der folgenden Tabelle wird die Bedeutung der Bits des Statusworts CH_FLT ($MWr.m.c.2)
aufgefiihrt. Der Lesevorgang wird durch einen READ STS ausgefiihrt.

Objekt Funktion Standardsym- | Typ Zugriff Bedeutung
bol
SMWr.m.c.2 | Status des CAN_FLT BOOL R Bit 0 = 1: Der CANopen-Master ist
CANopen- nicht im Status ,In Betrieb”.
Masters FEW_SLAVE_ | BOOL R Bit 1 = 1: Mindestens ein Slave ist
FLT nicht in Betrieb.
CAN_OFF BOOL R Bit 2: Reserviert
CONF_FLT BOOL R Bit 3 = 1: Konfigurationsfehler
erkannt.
Bit 4 bis Bit 7: Reserviert
Bit 8 bis Bit 10: LED CAN ERR:
e 000 = Aus
® 001 = Einfaches Blinken
® 010 = Zweifaches Blinken
® 011 = Dreifaches Blinken
e 111 =Ein
Bit 11 bis Bit 13: LED CAN RUN:
o 001 = Einfaches Blinken
e 100 = Blinken
e 111 =Ein
Bit 14 bis Bit 15: Reserviert
SMWr.m.c.3 | Zahler fur Anzahl der empfangenen
allgemeine Fehler Notfallmeldungen mit Code 10xxH
SMWr.m.c.4 | Zahler fUr Geréate- Anzahl der empfangenen
Hardwarefehler Notfallmeldungen mit Code 50xxH
SMWr.m.c.5 | Zahler fir Geréate- Anzahl der empfangenen
Softwarefehler Notfallmeldungen mit Code 60xxH
SMWr.m.c.6 | Zahler fir Kom- Anzahl der empfangenen
munikationsfehler Notfallmeldungen mit Code 81xxH
SMWr.m.c.7 Zahler fur Anzahl der empfangenen
Protokollfehler Notfallmeldungen mit Code 82xxH
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Objekt

Funktion

Standardsym-
bol

Typ

Zugriff

Bedeutung

SMWr.m.c.8

Zahler flr externe
Fehler

Anzahl der empfangenen
Notfallmeldungen mit Code 90xxH

SMWr.m.c.9

Geréatespezifisch

Anzahl der empfangenen
Notfallmeldungen mit Code FFxxH
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Konfigurationsspezifische Sprachobjekte

Auf einen Blick

Die Konfiguration eines CANopen-Masters wird in den Konfigurationskonstanten (3Kw)

gespeichert.

Die in den folgenden Tabellen dargestellten Parameter r, m und c stellen die topologische
Adressierung des Moduls dar. Die Parameter haben folgende Bedeutung:

e r: Gibt die Racknummer an.
e m: Bezeichnet die Position des Moduls im Rack.
o c: Gibt die Kanalnummer an.

Konfigurationsobjekte

In der folgenden Tabelle werden alle auf die Konfiguration des CANopen-Netzwerks bezogenen
Prozesssteuerungs-Sprachobjekte aufgefihrt:

Kennzeichen | Typ Funktion Beschreibung
%KWr.m.c.0 INT Vom System verwendeter | LSB:
konstanter Wert Bit 2 bis 7 = 0, und:
o Bit 0 =0 und Bit 1 = 0: Zuriicksetzen der Ausgange, wenn
die Task den Status STOP oder HALT aufweist.
o Bit 0 =1 und Bit 1 = 0: Beibehalten des Werts der
Ausgéange, wenn die Task den Status STOP oder HALT
aufweist.
o Bit 0=0und Bit 1 = 1: Bus erhalt den Status STOP, wenn
die Task den Status STOP oder HALT aufweist.
MSB: 16#38
Y%KWr.m.c.1 INT Baudrate (siehe Premium | Die Werte sind codiert:
und Atrium mit e 0=1000 kBaud
EcoStruxure™ Control e 2 =500 kBaud
Expert, CANopen Feldbus, | @ 3 =250 kBaud
Benutzerhandbuch) ® 4 =125 kBaud
e 5=50kBaud
® 6 =20 kBaud
%KWr.m.c.2 INT COB-ID-Synchronisation | Standardwert: 0080h
%KWr.m.c.3 INT Synchronisierungszeit- 1..5000 ms
raum
%KWr.m.c.4 INT Konfigurationsbits GroRe des digitalen Eingangsabbildbereichs im Speicher
(Anzahl der Bits)
%KWr.m.c.5 INT Konfigurationsbits GroRe des digitalen Ausgangsabbildbereichs im Speicher
(Anzahl der Bits)
%KWr.m.c.6 INT Konfigurationsbits Anfangsadresse des digitalen Eingangsabbildbereichs (%M)
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Kennzeichen | Typ Funktion Beschreibung

%KWr.m.c.7 INT Konfigurationsbits Anfangsadresse des digitalen Ausgangsabbildbereichs (%M)

%KWr.m.c.8 INT Konfigurationsworter GroRe des Eingangsabbildbereichs im Speicher (Anzahl der
Worter)

%KWr.m.c.9 INT Konfigurationsworter GroRe der Ausgangsabbildbereichs im Speicher (Anzahl der
Worter)

%KWr.m.c.10 | INT Konfigurationsworter Anfangsadresse des Eingangsabbildbereichs (%MW)

%KWr.m.c.11 | INT Konfigurationsworter Anfangsadresse des Eingangsabbildbereichs (%MW)

%KWr.m.c.12 | INT NMT-Sperrzeit Minimaler Zeitraum in 1/10ms zwischen 2 NMT-Befehlen auf
dem Bus
Standardwert = 50 (5 ms)

%KWr.m.c.13 | INT Geratestart-Timeout Timeout in ms flr das Lesen des Objekts 1000 wahrend der
Geratekonfiguration
Standardwert = 50 ms

%KWr.m.c.14 | INT SDO-Timeout fir das SDO-Timeout in ms fir das Gerat mit der Knoten-ID = 1

Geréat Standardwert = 1000 ms
%KWr.m.c.15 | INT SDO-Timeout fir das SDO-Timeout in ms fir das Gerat mit der Knoten-ID = 2
Geréat Standardwert = 1000 ms
INT SDO-Timeout in ms fir das Gerat mit der Knoten-ID = ...

Standardwert = 1000 ms

%KWr.m.c.76 | INT SDO-Timeout fir das SDO-Timeout in ms fir das Gerat mit der Knoten-ID = 63

Geréat

Standardwert = 1000 ms
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Abschnitt 8.3
Notfallobjekte

Notfallobjekte

Einfiihrung
Notfallobjekte (EMCY) wurden fiir fir CANopen Diagnoseanwendungen definiert.

Die COB-ID dieser Objekte enthalt die Knotenidentitat des Gerats, das die Notfallmeldung
ausgegeben hat. Die COB-ID von Notfallobjekten setzt sich wie folgt zusammen:

COB-IDgpcy = 0x80 + Knotenidentitat

Das Datenfeld eines EMCY-Objekts besteht aus 8 Byte, die folgende Elemente enthalten:
e Fehlercode des entdeckten Notfalls (2 Byte),

e Entdecktes Fehlerregister (1 Byte),

e Werkspezifische Fehlerinformationen (5 Byte).

Die folgende Abbildung zeigt die Struktur eines EMCY-Objekts:

Register Fehlerinformationen
COB-ID Fehlercode Fehler herstellerspezifisch

0x80+Knoten-ID|Byte 0 [Byte 1 [Byte 2 |Byte 3 |Byte 4 |Byte 5 |Byte 6 [Byte 7

HINWEIS: Der Inhalt von Fehlercode und Fehlerregister wird durch CiA angegeben.
Sie kénnen mit der Registerkarte (siehe Seite 137)Error die letzten 4 erhaltenen Notfallnach-
richten in chronologischer Reihenfolge zu Rate ziehen.

HINWEIS: In Bezug auf Sicherheitsaspekte werden die Hinweise ,Notfallobjekte* (EMCY) und
~Schwerer Fehler” in diesem Handbuch gemaf der Definition im Dokument DS301 von CiA (CAN
in Automation) verwendet.

Code des entdeckten Fehlers 00xx
Die folgende Tabelle beschreibt den Inhalt des Fehlercodes 00xx:

Code des entdeckten Fehlers (hex) | Beschreibung

00xx Fehler auf Null zuriickgesetzt oder kein Fehler
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Code des entdeckten Fehlers 10xx
Die folgende Tabelle beschreibt den Inhalt des Fehlercodes 10xx:

Code des entdeckten Fehlers (hex) | Beschreibung

10xx Aligemeiner Fehler

Code des entdeckten Fehlers 2xxx
Die folgende Tabelle beschreibt den Inhalt des Fehlercodes 2xxx:

Code des entdeckten Fehlers (hex) | Beschreibung
20xx Strom
21xx Aktuell, Eingangsseite des Gerats
22xx Interner Strom zum Gerat
23xx Strom, Ausgangsseite des Gerats

Code des entdeckten Fehlers 3xxx
Die folgende Tabelle beschreibt den Inhalt des Fehlercodes 3xxx:

Code des entdeckten Fehlers (hex) | Beschreibung
30xx Spannung
31xx Hauptspannung
32xx Interne Spannung zum Geréat
33xx Ausgangsspannung

Code des entdeckten Fehlers 4xxx
Die folgende Tabelle beschreibt den Inhalt des Fehlercodes 4xxx:

Code des entdeckten Fehlers (hex) | Beschreibung
40xx Temperatur
41xx Umgebungstemperatur
42xx Geratetemperatur

Code des entdeckten Fehlers 50xx
Die folgende Tabelle beschreibt den Inhalt des Fehlercodes 50xx:

Code des entdeckten Fehlers (hex) | Beschreibung

50xx Geratehardware
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Code des entdeckten Fehlers 6xxx

Die folgende Tabelle beschreibt den Inhalt des Fehlercodes 6xxx:

Code des entdeckten Fehlers (hex) | Beschreibung
60xx Gerétesoftware
61xx Interne Software
62xx Benutzersoftware
63xx Datensatz

Code des entdeckten Fehlers 70xx

Die folgende Tabelle beschreibt den Inhalt des Fehlercodes 70xx:

Code des entdeckten Fehlers (hex)

Beschreibung

70xx

Zusatzmodule

Code des entdeckten Fehlers 8xxx

Die folgende Tabelle beschreibt den Inhalt des Fehlercodes 8xxx:

Code des entdeckten Fehlers (hex) | Beschreibung
80xx Uberwachung
81xx Kommunikations-
8110 CAN-Uberlauf (verlorene Objekte)
8120 CAN im passiven Fehlermodus
8130 Life Guard-Fehler oder Heartbeat-Fehler
8140 Aus Bus wiederhergestellt
8150 Kollision wéhrend COB-ID-Ubermittlung
82xx Protokollfehler
8210 PDO auf Grund eines Langenfehlers nicht verarbeitet
8220 PDO-Léange uberschritten

Code des entdeckten Fehlers 90xx

Die folgende Tabelle beschreibt den Inhalt des Fehlercodes 90xx:

Code des entdeckten Fehlers (hex)

Beschreibung

90xx

Externer Fehler
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Code des entdeckten Fehlers Fxxx

Die folgende Tabelle beschreibt den Inhalt des Fehlercodes Fxxx:

Code des entdeckten Fehlers (hex)

Beschreibung

FOxx

Zusatzliche Funktionen

FFxx

Geratespezifisch
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Teil 1l

Kurzanleitung: Beispiel fiir die Implementierung von CANopen

Ubersicht
Dieser Abschnitt zeigt ein Beispiel fir die Implementierung von CANopen.

Inhalt dieses Teils
Dieser Teil enthalt die folgenden Kapitel:

Kapitel Kapitelname Seite
9 Beschreibung der Anwendung 187

10 Installieren der Anwendung mittels Control Expert 189

11 Starten der Anwendung 223
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Kapitel 9

Beschreibung der Anwendung

Uberblick (iber die Anwendung

Auf einen Blick
Die in diesem Dokument beschriebene Anwendung wird beim Fahren einer Verfahreinheit
eingesetzt.

Die Verfahreinheit bewegt sich an unterschiedliche Arbeitspositionen und befolgt dabei eine
festgelegte Sequenz von Positionen. Die Verfahreinheit stoppt an jeder dieser Positionen fir
einige Sekunden.

Die Steuerungsressourcen der Anwendung basieren auf einem Bedienerfenster, das den Status
der unterschiedlichen Positionssensoren und den tatsachlichen Positionswert der Verfahreinheit
anzeigt. Eine Warnmeldung blinkt rot, wenn sich die Verfahreinheit bewegt.

Abbildung der Anwendung
Das endgultige Bedienerfenster der Anwendung sieht wie folgt aus:

Sequenz starten Sequenz stoppen

Startpunkt Position A Position B Position C
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Beschreibung der Anwendung

Die Gerate kdnnen wir folgt angeschlossen werden:

BMX P34 2010

Maotor

LeauMe

CANopen Bus

Betriebsart

Die Betriebsart lautet wie folgt:

o Uber die Schaltflache Sequenz starten wird die festgelegte Sequenz gestartet.

e In diesem Beispiel bewegt sich die Verfahreinheit zuerst an die Position B, dann an die Position
A und am Ende an die Position C, bevor sie sich zuriick an den Startpunkt bewegt und auf einen
neuen Start-Request wartet.

e Die Verfahreinheit stoppt an jeder Positionen fir einige Sekunden, wodurch Aktionszeit
simuliert wird.

o Uber die Schaltflache Sequenz stoppen wird die Sequenz der Verfahreinheit unterbrochen. Die
Verfahreinheit stoppt an der zuletzt angestrebten Position und bewegt sich zuriick zum
Startpunkt, wo sie auf einen neuen Start-Request wartet.
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Kapitel 10

Installieren der Anwendung mittels Control Expert

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel wird der zum Erstellen der Anwendung durchzufiihrende Prozess beschrieben.
Das Kapitel enthalt sowohl allgemeine als auch ausfuhrlichere Informationen zu den Schritten, die
zum Erstellen der verschiedenen Anwendungskomponenten bendtigt werden.

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthalt die folgenden Abschnitte:

Abschnitt Thema Seite
101 Beschreibung der verwendeten Losung 190
10.2 Entwickeln der Anwendung 193
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Abschnitt 10.1

Beschreibung der verwendeten Losung

Inhalt dieses Abschnitts

Dieser Abschnitt enthalt Informationen zu der Lésung, die zum Entwickeln der Anwendung
verwendet wird. Es werden die technologischen Moglichkeiten sowie der zeitliche Rahmen zum

Erstellen der Anwendung erlautert.

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Verwendete technologische Auswahlimdglichkeiten 191
Die verschiedenen Prozessschritte mit Control Expert 192

190
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Verwendete technologische Auswahlmdglichkeiten

Auf einen Blick

Es gibt verschiedene Mdglichkeiten zum Schreiben einer Anwendung zum Steuern eines
Fahrzeugs mit Control Expert. Die vorgeschlagene Méglichkeit verwendet einen Lexium 05-
Servoantrieb und ein Advantys STB-Island, die in einem CANopen-Netzwerk eingerichtet sind.

Technologische Auswahlméglichkeiten

Die folgende Tabelle zeigt die flur die Anwendung verwendeten technologischen
Auswahlméglichkeiten:

Objekte Verwendete Auswahlméglichkeiten

Lexium-Betriebsart Verwendung des Positionierungsmodus. In diesem Modus
kénnen Sie dem Lexium 05-Servoantrieb Uber das CANopen-
Netzwerk eine Zielposition tibermitteln.

Sensor-Schnittstelle Verwendung eines STB Advantys. Dieses Geréat ist eine
Baugruppe bestehend aus DIO-, Stromversorgungs- und
anderen Modulen, die zusammen als Island-Knoten auf einem
offenen Feldbus-Netzwerk agieren.

Uberwachungsbildschirm Verwenden von Elementen aus der Bibliothek und von neuen
Objekten.

Hauptuberwachungsprogramm | Dieses Programm wird mithilfe einer Ablaufsprache (SFC,
Sequential Function Chart) entwickelt, die auch als GRAFCET
bezeichnet wird. Die verschiedenen Abschnitte und
Transitionen werden als Kontaktplan (LD, Ladder Diagram)
und als strukturierter Text (ST) erstellt.

HINWEIS: In diesem Beispiel wird ein Austausch von PDO und SDO mit einem Antrieb gezeigt.
Fir die Konfiguration und Steuerung des Antriebs wird jedoch die Verwendung des Funktionsbau-
steins ,Bewegung“ empfohlen.
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Die verschiedenen Prozessschritte mit Control Expert

Auf einen Blick

Das folgende logische Diagramm zeigt die verschiedenen Schritte, die zum Erstellen der
Anwendung ausgefihrt werden mussen. Damit alle Anwendungselemente korrekt definiert werden
kénnen, muss eine chronologische Reihenfolge eingehalten werden.

Beschreibung
Beschreibung der verschiedenen Typen:

Starten von Control Expert
und
Auswahl des Prozessors

v v

Konfiguration des Projekts
in
Konfiguration

v v

Konfiguration aller E/A-abgeleiteten Variablen
in
Konfiguration

v v

Erstellung der Variablen
in
Variablen und FB-Instanzen

v v

Erstellung des Abschnitts
in
Programme/Aufgaben/MAST

v v

Erstellung einer Animationstabelle
in
Animationstabellen

v v

Erstellung eines Bedienerfensters
in
Bedienerfenster

v v

Projektgenerierung, Verbindung mit API
und
Umschalten in den RUN-Modus
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Abschnitt 10.2

Entwickeln der Anwendung

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt beschreibt die schrittweise Erstellung der Anwendung mithilfe von Control Expert.

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:
Thema Seite

Erstellen des Projekts 194
Konfiguration des CANopen-Busses 195
Konfiguration des CANopen-Masters 200
Konfiguration der Gerate 201
Deklaration der Variablen 205
Erstellung des Programms in SFC fir die Verwaltung der Bewegungssequenz 208
Erstellung eines Programms in LD zur Anwendungsausfiihrung 213
Erstellen eines Programms in LD fir die Animation des Bedienerfensters 215
Erstellen eines Programms in ST fir die Lexium-Konfiguration 216
Erstellen einer Animationstabelle 219
Erstellen des Bedienerfensters 221
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Erstellen des Projekts

Auf einen Blick
Das Entwickeln einer Anwendung mit Control Expert beinhaltet das Erstellen eines Projekts, das
einer SPS zugewiesen ist.

Vorgehensweise zur Erstellung eines Projekts
Die folgende Tabelle zeigt das Verfahren zum Erstellen des Projekts mit Control Expert.

Schritt | Aktion

1 Starten Sie die Software Control Expert.

2 Klicken Sie auf "Datei" und "Neu". Wahlen Sie eine CANopen-Master-SPS aus
(beispielsweise BMX P34 2010):

Neues Projekt
Alle Versionen anzeigen
SPS Eveef”;igffﬁ‘ﬁf?' Beschreibung
= Modicon M340 [(Abbrechen |
BMX P34 1000 02.10 CPU 340-10 Modbus
BMX P34 2000 02.10 CPU 340-20 Modbus
BMX P34 2010 02.00 CCPU 340-20 Modbus CANopen
BMX P34 20102 02.10 CPU 340-20 Modbus CANopen2
BMX P34 2020 02.10 CPU 340-20 Modbus Ethemet
BMX P34 2030 02.00 CPU 340-20 Modbus CANopen
BMX P34 20302 02.10 CPU 340-20 Modbus CANopen2
BMX PRA 0100 02.10 Peripherieadapter fiir dezentrale E/A
[ Premium
[ Quantum
Projekteinstellung
r Einstellungsdatei:

3 Wenn Sie alle SPS-Versionen einsehen mdchten, aktivieren Sie die Option ,Alle
Versionen anzeigen®.

4 Wahlen Sie den gewiinschten Prozessor unter den angezeigten Prozessoren aus.
Wenn Sie ein Projekt mit spezifischen Werten fir die Projekteinstellungen erstellen
mochten, markieren Sie die Option Einstellungsdatei und verwenden Sie die
Suchschaltflache, um die XSO-Datei (Projekteinstellungsdatei) auszuwahlen. Sie
kdénnen auch eine neue Datei erstellen.

Ist die Option Einstellungsdatei nicht ausgewahlt, werden Standardwerte fir die
Projekteinstellungen verwendet.
6 Bestatigen Sie lhre Auswahl mit OK.
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Konfiguration des CANopen-Busses

Auf einen Blick

Zur Entwicklung einer CANopen-Anwendung mussen die richtigen Slave-Gerate und die
geeignete Konfiguration ausgewahlt werden.

Abbildung des CANopen-Busses
Die folgende Abbildung zeigt den konfigurierten CANopen-Bus:

M CANopen I m E3

Bus [ 3 [CANapen-Befehlskopf 0100 [+ Konfigurierte Anschlusspunkle: 2

LEXTUNPS
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Konfiguration des CANopen-Busses

In der folgenden Tabelle wird das Verfahren fir die Auswahl der CANopen-Slaves beschrieben:

Schritt Aktion
1 Doppelklicken Sie im Projekt-Browser auf Konfiguration und dann auf 3 CANopen. Das
Fenster CANopen wird gedffnet.
2 Doppelklicken Sie im Fenster CANopen auf den Knoten, mit dem der Slave verknipft werden muss.
Ergebnis: Das folgende Fenster wird angezeigt.
Neues Gerat
Topologische Adresse:  [1..63] ]
Knoten-ID: q Abbrechen
:
Teilenummer Beschreibung
[—] - CANopen-Dafen
[+ Verteilte E/A
[+] - Bewegung und Antrieb
ATV3T VI 1 Altivar 31 CANopen-Slave DSP402 (TEATV3111E.eds)
ATV31 V1 2 Altivar 31 CANopen-Slave DSP402 (TEATV3112E.eds)
ATV31_V1 7 Altivar 31 CANopen-Slave DSP402 (TEATV3117E.eds)
ATV31T V1.3 Altivar 31 CANopen-Slave DSP402 (TEATV31T13E.eds)
ATV61_V1_1 ATV6T (TEATV6111E.eds)
ATV71 V11 ATV71 (TEATV7111E.eds)
IclA_IFA IclA-IFA CANopen (IclA-IFA.eds)
IclA_IFE IclA-IFE CANopen (IclA-IFE.eds)
IclA_IFS IclA-IFS CANopen (IclA-IFS.eds)
LXM05_MFB LXMO05A PLCopen (LXM05_MFB.EDS
LXM05 V1 12  LXMO05A CANopen (TELXMO5A_0112E.EDS)
LXM15LP_V1_45 [ EDS fir Regler Lexium 15LP (TELXM15LP_0142E.eds)
LXM15MH_V6_64 [ EDS fiir Regler Lexium 15 MPHP (TELXM15MH_0661E.eds)
SD3_28 SD 328 CANopen (BLSD328_0100E.EDS)
[+): --Motorsteuerung
[+] - Sicherheit
+| - Sensoren
+| Dritthersteller-Produkfe
3 Geben Sie im Fenster Neues Gerat die Knotennummer (55) ein, doppelklicken Sie auf Bewegung und
wahlen Sie denLexium05.
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Schritt Aktion
4 Bestatigen Sie lhre Auswahl mit OK.
Ergebnis: Das Slave-Modul ist deklariert.
M CANopen I (m
Bus [ 3 [Caronen Befenlziont 0100 [5] Konfigurierte Ansohiusspunkte: 1
o)
LEXTUMDS

5 Fihren Sie denselben Vorgang zur Vereinbarung der Advantys STB-Insel durch. Geben Sie im Fenster

Neues Gerat die Knotennummer (54) ein, doppelklicken Sie auf Andere und wahlen Sie
STB_NCO_2212.

HINWEIS: In diesem Beispiel wird ein Austausch von PDO und SDO mit einem Antrieb gezeigt.
Fir die Konfiguration und Steuerung des Antriebs wird jedoch die Verwendung des Funktionsbau-
steins ,Bewegung“ empfohlen.

HINWEIS: Die Konfiguration einer Advantys STB-Insel muss mithilfe der Advantys Configuration
Software vorgenommen werden.
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Konfiguration der STB-Insel

In der folgenden Tabelle wird die Konfiguration einer STB-Insel mit der Advantys Configuration
Software beschrieben:

Schritt | Aktion
1 Offnen Sie die Advantys Configuration Software Version 2.2.0.2 und erstellen Sie eine neue STB-
Insel.
2 Figen Sie ein Stromversorgungsmodul STB NCO2212, ein digitales Eingangsmodul STB
DDI3420 und ein digitales Ausgangsmodul STB DD03410 in die Insel ein.
3 Speichern Sie die Konfiguration und klicken Sie auf Datei/Exportieren, um die Inselim DCF-
Format zu exportieren.
Das Fenster Exportieren wird gebffnet:
Exportieren
— Zielinformationen
Verzeichnis | D:\DATA _I
Dateiname | TestNC02212.dcf [~ Kurzer Dateiname
Prafix |
—Exportformat —SPS-Informationen
(@ DCEF (fur TwidoSoft, CoDeSys usw.) Adresstyp v
O EDS (fur SyCon usw.) Topologische Adresse
Anschlusspunkt
© GSD (fiir SyCon usw:) Rack
" Steckplatz
O SCY (fur PL7)
O TXT (fur. Concept) —Speicheradr
Eingang ]
O XS8Y (fur Control Expert) Ausgang [
Hilfe [ oK Abbrechen |
4 Klicken Sie auf ok
5 Starten Sie Control Expert und 6ffnen Sie ein Projekt, in dem eine STB-Insel verwendet wird.
6 Fiigen Sie die STB-Gerate im Buseditor hinzu.
7 Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf das STB-Gerat und dann auf Modul 6ffnen
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Schritt | Aktion

8 Klicken Sie auf der Registerkarte PDO auf DCF importieren (siehe Konfiguration des STB,
Seite 202).

9 Klicken Sie zur Bestatigung auf ,OK*".

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Die Symboldatei *.xsy, die von Advantys generiert wird, darf wahrend der Konfiguration eine STB-
Insel nicht in Control Expert verwendet werden.

CANopen-Gerate werden beim Import einer *.xsy-Datei aus Advantys nach Control Expert nicht
unterstitzt.

Die %MW-QObijekte, die in der PDO-Tabelle zugewiesen werden, befinden sich nicht im selben
Bereich wie die in der Konfiguration fiir den CANopen-Kopf definierten Objekte.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
zur Folge haben.
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Konfiguration des CANopen-Masters

Auf einen Blick

Zur Entwicklung einer CANopen-Anwendung muss die richtige Konfiguration der CANopen-

Master-SPS und die geeignete Konfiguration ausgewahlt werden.

Konfiguration der CANopen-Master-SPS

Die folgende Tabelle beschreibt die Vorgehensweise zur Konfiguration der CANopen-Master-SPS:

Schritt Aktion
1 Doppelklicken Sie im Projekt-Browser auf Konfiguration, dann auf 0:BMS XBP 0800 und
abschlieflend auf 0:BMx P34 2010. Doppelklicken Sie auf CANopen, um auf das Fenster
CANopen-Kommunikationsmodul zuzugreifen.
2 In den Konfigurationsbereichen der Ein- und Ausgénge geben Sie den Index von 1. Wort (%MW)
und die bendtigte Anzahl Woérter ein.
3 Wahlen Sie im Bereich Bus-Parameter die Anwendung Ubertragungsgeschwindigkeit aus.
Wabhlen Sie in diesem Beispiels 500 kBaud aus.
Il 0.0: CANopen : CANopen-Befehlskopf N
‘ Kommunikator-Steckplatz CANopen
E GANopen-Befehlskopf [H] Konfig|
f.. Kanal 2 (CANapen) rEingange Ausgange
Arzahl Worte (%MW) 308 3: Held Reset
Index von 1. %MW |0 3: ® e
Anzahl Worte (W) [255 =1
frzahiBis M) [2 2 5244 =
Indes von 1. %MIA 400 ill
Index van 1. %M 0 3:
preehBis () [32 =
Index von 1. % 32 =
— Funkiion Bus-Parameter
CANopen Ubertragungsgeschwindigkeit 500 . kBaud
Task SYMC-Nachnchten COB-ID 73
Dauer der Sync-Meldung 100 ms
4 Klicken Sie auf die Schaltflache in der Symbolleiste, um die Konfiguration zu bestétigen.

HINWEIS: Wenn das Projekt erstellt wurde, kdnnen Warn- und Fehlermeldungen im Ausgangs-
fenster angezeigt werden. Wenn das Fenster nicht angezeigt wird, klicken Sie auf
Ansicht/Ausgangsfenster.

Warnmeldungen zeigen an, dass sich auf dem Bus mehr konfigurierte Woérter als notwendig
befinden.

Fehlermeldungen zeigen an, dass konfigurierte Worter fehlen.
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Konfiguration der Gerate

Auf einen Blick
Nachdem der Slave deklariert wurde, kann das Konfigurationsfenster des Slaves gedéffnet werden.

Konfiguration der Lexium-Servoantriebe
Die folgende Tabelle stellt das Verfahren fiir die Konfiguration des Lexium dar:

Schritt Aktion

1 Doppelklicken Sie im Projekt-Browser auf Konfiguration und anschlieBend auf 3: CANopen.

2 Doppelklicken Sie im Fenster CANopen auf die Lexium-Darstellung. Die Lexium-Konfigurationsfenster
wird gedffnet.

3 Klicken Sie auf die Registerkarte DO, um die PDO-Konfiguration, die Variablen und ihre topologischen
Adressen anzuzeigen.

4 Wahlen Sie fir dieses Beispiel den Eintrag PDO2 (Statisch) in den Fenstern Senden (%I) und
Empfangen (%Q) aus.

[ pDO ] @ Fehleruberwachung | i3 Konfg ]

enden {%l)
‘Tr. Ty. ‘\nh\bi. . ‘ Gerade. Topo. Adr.
Wariablen
. Nur nicht zugewiesene
lodum... BWGSS0. | ariablen anzeigen
I T Paramelername v\ Ind..
lexium... | %NW3.5510.. L
| . RAMPsym 3006:01
exium. %IDV2.550, 10 _act 300801
0 [ | ANAT aci 300901
lexium... | %NS 5510, || ANAZ _act 3009:05
- lexium | %I04 5510 PLCopenRxi 1B
C X roo4 PLCopenRx 301B:06
PLCopenTx1 301807
PLCopenTx=Z2 301808
Empfangen (%Q) JOGactivate 301809
- _aclionSlaius 301C:04
‘Tr Ty |\mhlb\ Gerade Topo. Adr . . o aomAMPusr DiED
CUR_I_target 3020:04
leium... %OWSES0. | SPEEDN_target 3021:04
PTPp_abs 30231
Jexium. .| %03 550 Eﬁp-re\pref % %ggg
. p_target A
LR el PTPp_relpect 302306
GEARdenom 302603
lexium... %OW3.55Y... - GEARNUM 3026:04
' lexium... %003 5540 el || Kontrolhwort 6040:00
SIS Poo4 Statuswort 6041:00

Fosition aktueler 506300

[«] |

5 Klicken Sie auf die Registerkarte Fehleriiberwachung und geben Sie fir Knoten-Hearbeat-
Producer-Dauer den Wert 300 ms ein.

Klicken Sie auf die Schaltflache in der Symbolleiste, um die Konfiguration zu bestatigen.

7 Schlief3en Sie das Fenster.
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Konfiguration des STB

Die folgende Tabelle zeigt, wie die Konfiguration, die mit der Advantys Configuration Software
definiert wurde, geladen werden kann:

Schritt Aktion

1 Doppelklicken Sie im Projekt-Browser auf Konfiguration und anschlieBend auf 3: CANopen.

2 Doppelklicken Sie im Fenster CANopen auf die Advantys STB-Darstellung. Das STB NCO2212-
Konfigurationsfenster wird gedffnet.

3 Wahlen Sie im Bereich Funktion den Eintrag Autoconf aus.

Funktion

[Autocort -
In diesem Beispiel wird die Funktion Autoconf verwendet, weil automatisch konfigurierbare Module in
die STB-Insel eingefuigt werden (siehe STB-Insel (siehe Seite 227)).

4 Klicken Sie auf die Registerkarte PDO, um die PDO-Konfiguration, die Variablen und ihre topologischen
Adressen anzuzeigen. Klicken Sie auf die rechte Schaltflache der horizontalen Bildlaufleiste, bis die
Schaltflache DFC importieren angezeigt wird.

5 Klicken Sie auf die Schaltflache DCF importieren, um die DCF-Konfiguration zu laden, die mit der

Advantys Configuration Software erstellt
wurde.

[H:I PDO ] @ Fehlerubenvachung ] @ Kanfig ]

Senden (4) {{ DCF Importieren
PO [Tr Ty [inhibi. | Gerade... [Symbol [ Topo Ade [ %M. [CO. [index “
Variablen

[} [v]+~ PDOA 255 0 164182
Digital 8 ... S6IVE.20.0... SoMA1E4 s \Nfgrrwgt‘flg}f;ngze;éeeiene
1 Digital 8 FTBADE.. |FAIRE B2 [Paramelemame  +| Ind
Island-Ciagnose: 4000:00
Island-Diagnose: .. | 4001:00
Korfigurerte Knoten 7| 4002:01
Konfigurierle Knolen 3. | 4002:02
Konfguriete Knotend. | 400203
Konfiguriete Knoten 6. | 4002:04
Konfigurierle Knolen 8. | 4002:05
Konfigurierte KnotenS.. | 4002:06
Empfangen (%Q) Konfigurierle Knolen 1... | 4002:07
P Konfigurierle Knolen 1... | 4002:08
PDO ‘Tr Ty |Inh|b| ‘Gerade. |Symbol ‘Topo Adr | %M. ‘ Co.. |Iﬂdex Opt\c?na\e Knoten 1 4005301
[=]-+]<y PDO1 255 0 163202 Opfionale Knoten 3 4003:02
Digital 8 O3 210.0... MINS5S 620001 | 1| Optionale Knoten4... | 400303

Optionale Knoten ... | 4003:04
Optionale Knoten8.. | 4003:05
Optionale Knoten ... | 4003.06
Oplionale Knoten 1... | 400307
Optionale Knoten 1 4003.08
Kncten mitFehler 16... | 400401
Knoten mitFehler 2., | 4004:02
Knoten mitFehler 48, | 4004.03
Knoten mit Fehler B4 400404

Kl | [
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Schritt Aktion

6 Klicken Sie auf die Registerkarte Fehleriiberwachung und geben Sie fir Knoten-Hearbeat-
Producer-Dauer den Wert 300 ms ein.

7 Klicken Sie auf die Schaltflache in der Symbolleiste, um die Konfiguration zu bestatigen.

8 SchlieBen Sie das Fenster.

Weitere Informationen finden Sie in der STB-Konfiguration (siehe Seite 247).

Deklaration von E/A-Objekten

Die folgende Tabelle zeigt, wie die Konfiguration, die mit der Advantys Configuration Software
definiert wurde, geladen werden kann:

Schritt | Aktion

1 | Offnen Sie das Fenster \3.55\0.0 : Lexium05, indem Sie auf das Symbol des Lexium-
Moduls im cANopen-Fenster klicken. Klicken Sie auf die Registerkarte Lexium05 auf dann auf
die Registerkarte E/A-Objekte.

2 | Klicken Sie auf die Prafixadresse $CH des E/A-Objekts und dann auf die Schaltfliche Raster
aktualisieren. Im E/A-Objektraster wird die Kanaladresse angezeigt.

3 | Klicken sie auf die Zeile $CH\3.55\0. 0 und geben Sie anschlieRend im Fenster Erstellung
von E/A-Objekt einen Kanalnamen im Bereich Prafix fir Name ein, beispielsweise
Lexium.
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Schritt

Aktion

4

Klicken Sie auf verschiedene implizite Prafixadressen von E/A-Objekten und dann auf die
Schaltfliche Raster aktualisieren, damit die Namen und Adressen der impliziten E/A-

Objekte angezeigt werden.

[F] Ubersicht ] [F] SANopen W@ EfA-Objekte |

—ElA-Variable Erstellung

Prafic fur Name: |
e \ []

Eratellzn

Kommentar \

—E/A-Objekt

I %CH

IERAEL PN [CRESE Alles auswihlen

Kanal:

Konfiguration

System [~ S
Stalus IR pusshl adheben
Pararmeter [ S [ %MD [ %RF
Befehl [ %MW [ %MD [ %MF
Impliziert % F%W F%D %F [ %ERR
%0 F %0W %D T %0F
—Akiualisierung

Raster aktualisiersn ‘

Auf Verwendung filtern ‘

Adresse Name
1| %CH355000 Lexium
2| %i355000 | exiur Cap]Pos
3 3550002 L ewium CapZPos
4 3550004 [ exiurnm parari’’
B 3550006 [ exiurnm parari’’
B 3550008 [ewiurm p_aciAM
7 [%D3550.00 10 [Lexiurn postion_a
18| %ID13.5510.0.0.172  [Lexium.position |
9 [ %I0WEE50.00T4  [Lexium Velocily_a
10 BW3E510.0.0.76  [Cexium.[O_act
11| BIW3ES0.0.0.17  [Lexium. ANAT_act
2| WW3550.0018  [Lexium. ANAZ_act
3 %3550 0018 [Lexium.CapTCou
4| %BW3 5500020 [Lexium.CapZCou
5| wWi35510.00.21  [Lexium.actionStat
5| %\W13.5510.0.0.22 |Lexium.Statuswol
7] RO 55000 Lexiurn.pararmZ/_|
8] %QUWISHI002  [Lexium pararmZ?
9] %0 550004 [Lexiumn paramds
20[ %QDW3550 006  [Lexium param3d
21[ %Q0DW3550 008  [Lexium param35
22] %QDW355W0 00,10 [Lexium GEARden
23] %l DU%SS\%%%E exium QI_EARnuP
241 % .9510.0.0. exium.Target
25] %D 55000.16  [Lexiurn Profle Ve
26| %Q0DW 550 00.18 [Lexium Target_Ve
27| %OWEE500020 [Lexiumn Param_6
28] BOW3SSW0C02T [Lexium. JOGaclva
29| %UW3050C027 [Lexium.CUR | fa
30| BOWIEH0003 [Lexiun SPEEDN
31| BOWE 500024 [Lexium.paramdd
32| %QWA3.5510.0.025 [Lexium.Controhw|

HINWEIS: Wiederholen Sie diesen Vorgang und erstellen Sie ein CANopen-E/A-Objekt mit dem
Namen BusMaster (%CHO0.0.2). Doppelklicken Sie im Fenster SPS-Bus auf den Eintrag
CANopen-Port und anschlieBend auf CANopen-Befehlskopf, um die Registerkarte £E/A-
Objekte aufzurufen.
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Deklaration der Variablen

Auf einen Blick

Alle in den verschiedenen Abschnitten des Programms verwendeten Variablen missen deklariert

werden.

Nicht vereinbarte Variablen kdnnen im Programm nicht verwendet werden.

HINWEIS: Weitere Informationen finden Sie im Kapitel Dateneditor (siehe EcoStruxure ™ Control

Expert, Betriebsarten).

Prozedur zum Deklarieren von Variablen

Die folgende Tabelle zeigt die Prozedur zum Deklarieren von Anwendungsvariablen:

Schritt Aktion

1 Doppelklicken Sie im Projekt-Browser \ Variablen und FB-
Instanzen auf Elementare Variablen

2 Aktivieren Sie im Dateneditor das Kontrollkdstchen in der Spalte Name und
geben Sie dann den Namen lhrer ersten Variable ein.

Wahlen Sie jetzt einen Typ fir diese Variable.

4 Wenn alle Variablen deklariert wurden, kdnnen Sie das Fenster schlielen.

Fir die Anwendung verwendete Variablen

Die nachfolgende Tabelle zeigt die Details der in der Anwendung verwendeten Variablen:

Variable Typ Definition

Action_Time TIME Stoppzeit der Verfahreinheit an jeder Position

Configuration_Done BOOL Lexium-Konfiguration abgeschlossen

Homing_Done BOOL Definition des Ursprungspunkts abgeschlossen

index_subindex DINT CANopen-Parameteradressen fur den Block
WRITE_VAR

Lexium_Config_Step INT Konfigurationsschritte (Programm)

Lexium_Disabling INT Abschaltbefehl

Lexium_operation_enable | INT

Befehl zum Starten des Lexium-Antriebs

Mobile_at_Position_A BOOL

Verfahreinheit an Position A

Mobile_at_Position_B BOOL

Verfahreinheit an Position B

Mobile_at_Position_C BOOL

Verfahreinheit an Position C

Mobile_at_start_position | BOOL

Verfahreinheit an Startposition

Mobile_in_Progress BOOL

Verfahreinheit bewegt sich

New_SetPoint BOOL

Starten Sie die nachste Bewegung.
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Variable Typ Definition

Operation_done BOOL Operation der Verfahreinheit beendet

Position_A DINT Erster Positionierungswert

Position_B DINT Zweiter Positionierungswert

Position_C DINT Dritter Positionierungswert

Ready_For_Stop BOOL Die Verfahreinheit geht in die zuletzt angestrebte
Position zurtick, bevor die Anwendung angehalten
wird. Dann kehrt sie zur Startposition zurlick.

Run BOOL Start der Sequenz

Sequence_Number INT Anzahl der Verfahrbewegungen, die von der
Verfahreinheit durchgefiihrt werden.

Start_Configuration EBOOL Starten der Lexium-Konfiguration

Stopp BOOL Die Verfahreinheit unterbricht die Sequenz und
bewegt sich zurtick zum Startpunkt.

Target_Reached BOOL Zielposition erreicht
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Die folgende Abbildung zeigt die mit Hilfe des Dateneditors erstellten Anwendungsvariablen:

M Dateneditor M
mmm
Filter
( | Neme [ | WEoT [_oOT [ iooDT ‘
Mame [Typ = [ Adresse ~ [ Wern [ Kormentar w
Pge ] £l
| -~ Gonfiguration_Done BOCL...
f....g Homing_Done BOCL SIS 5500022 14
e ] Index_subindex DINT
5,,,. Lexium_Conig_step IMT
s Lexiurn_Disabling INT 6
?,,. Lexium_operalion_enable INT 15
i---{ Mobile_al_Postion_A BOOL
§--. Mobile_al_Posiion_B BOOL
é---. Mobile_al_Position_C BOOL
i---@ Mobile_at_Start Postion BOOL
f—--. Mabile_In_Progress BoOL
F--@ Mew SelPon BOOL %AW 5500025 4
:,-.. Operation_Done BOOL
;,,,. Posiion_A DINT 50000
E,--. Posiiion_B DINT 100000
:,,,‘ Posiiion_G DINT 200000
‘- Ready_For_Slop BOOL
é-n. Run BOOL
é—--. Sequence_Mumber INT
éu-. Start_Configuration EBOOL
' Stopp BOOL
i-AD Targel Reached BOOL HIAN3 5500 022 10
PR

HINWEIS: Beim Start befindet sich der Lexium 05 im Status Bereit zum Einschalten (rdy

wird angezeigt). Damit die Verfahreinheit bewegt werden kann, muss sich der Lexium im Status

Operation aktivieren befinden. Um in diesen Status zu wechseln, setzt ein Bus-Befehl die
letzten 4 Bits des Lexium-Steuerworts auf ,1“ (00001111 (binar) = 15 (dezimal)).

Um den Lexium 05 in den Status Bereit zum Einschalten zu versetzen, setzt ein Bus-Befehl
das 6. und 7. Bit des Lexium-Steuerworts auf ,1“ (00001110 (binar) = 6 (dezimal)).

Weitere Informationen Zum Lexium-Steuerwort finden Sie im Herstellerhandbuch des Lexium.
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Erstellung des Programms in SFC fiir die Verwaltung der Bewegungssequenz

Auf einen Blick

Das Hauptprogramm ist in SFC geschrieben (Grafcet). Die unterschiedlichen Sections der
Grafcet-Schritte und -Transitionen sind in LD geschrieben. Dieses Programm wird in einer MAST-
Task deklariert und hangt vom Status einer booleschen Variablen ab.

Der Hauptvorteil der Sprache SFC ist, dass wir durch die graphischen Animationen die Ausfiihrung
einer Anwendung in Echtzeit Gberprifen kdnnen.

Einige Sections werden in der MAST-Task deklariert:

e Die Section Move_Sequence (See Erfduterung der Section Move_Sequence, Seite 217) die in
SFC geschrieben ist und den Betriebsmodus beschreibt.

e Die Section Anwendung (siehe Erstellung eines Programms in LD zur Anwendungsausfiihrung,
Seite 213) die in LD geschrieben ist und die Aktionsverzdgerungszeit der Verfahreinheit steuert
und das Startbit fiir die Positionierung New_Setpoint.

e Diein LD geschriebene Section Operator_Screen_Animation (siehe Erstellen eines Programms
in LD fiir die Animation des Bedienerfensters, Seife 215), die die Animation des Bediener-
fensters realisiert.

e Diein ST geschriebene Section Lexium_Config (siehe Erstellen eines Programms in ST fiir die
Lexium-Konfiguration, Seife 216), die die verschiedenen Schritte der Lexium-Konfiguration
beschreibt.
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Die Sections werden im Projekt-Browser wie folgt dargestellt:

Projekt-Browser

%8 Strukturansicht
----- -+ Station

[y p— (] Konfiguration

foererens (7] Abgeleitete Datentypen
{7 Abgeleitete FB-Typen
»»»»»»» D Variablen und FB-Instanzen

. Amwendung
Operator_Screen_Animetion
....... Lexium_Config
....... 3] SR-Seclions
... A3 Ereignisse
....... (] Animationstabellen
[ {1 Bedienerfenster
("] Dokumentation

[ Mave_Sequence

FR— |

HINWEIS: Die in LD, SFC und FBD geschriebenen Sections, die in der Anwendung verwendet
werden, missen im Onlinemodus animiert werden (siehe Ausfihrung der Anwendung im
Standardmodus, Seite 223), mit der SPS im RUN-Modus.

HINWEIS: Wenn der Taskzyklus schneller als der CANopen-Master-Zyklus ist, knnen Ausgange
Uberschrieben werden. Um dies zu vermeiden, empfiehlt es sich, dass der Taskzyklus hoher als
der CANopen-Master-Zyklus ist.
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Verfahren zur Erstellung einer SFC-Section
Die folgende Tabelle zeigt das Verfahren zum Erstellen einer SFC-Section fiir die Anwendung.

Schritt Aktion

1 Doppelklicken Sie unter Projekt-Browser\Programme\Tasks auf MAST.

2 Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf Section und wahlen Sie dann die
Option Neue Section aus. Geben Sie der Section einen Namen
(Movement_sequence flr die SFC Section), und wéahlen Sie die Sprache SFC
aus.

3 Der Name lhrer Section wird angezeigt. Sie kénnen ihn bearbeiten, indem Sie
darauf doppelklicken.

4 Die Tools zum Bearbeiten von SFC werden im Fenster angezeigt. Sie kdnnen

sie nun verwenden, um lhr Grafcet zu erstellen.
Um beispielsweise einen Schritt mit einer Transition zu erstellen, fiihren Sie die
folgenden Schritte aus:

o Klicken Sie zum Erstellen des Schrittes auf I::I und platzieren Sie ihn im
Editor.

e Klicken Sie zum Erstellen der Transition auf T und platzieren Sie sie im
Editor (in der Regel unter dem vorigen Schrit)t.
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Erlduterung der Section Move_Sequence
Der folgende Bildschirm zeigt die Anwendung Grafcet. Es ist keine Bedingung definiert:

- L

Init

I
Start_Configuration

Lexium_Gonfiguration

Configuralion_Done
—

Iawve:_to_Next_Posgition

Back_to_$tar_Point
I —
Target_Reached

Retlm_io_Start_Hoint obile_Action
— —
Target Rpached Operalion Done

Disable_Lexiu %Move_to Pexi_Position

Lexium_tlisabled
I

Ausfihrlichere Informationen Uber die in Grafcet verwendeten Aktionen und Transitionen finden
Sie unter Aktionen und Transitionen, Seite 257

HINWEIS: Weitere Informationen iber das Erstellen einer SFC-Section finden Sie im Kapitel SFC-
Edifor (siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Betriebsarten).
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Beschreibung der Section "Move_Sequence"

Die folgende Tabelle beschreibt die unterschiedlichen Schritte und Transitionen der Grafcet
"Move_Sequence".

Schritt/Transition

Beschreibung

Init

Der anfangliche Status.

Start_Configuration

Diese Transition ist aktiv, wenn folgende Variablen diese Werte haben:
e Stop=0,
® Run=1.

Lexium_Configuration

Der Lexium 05 ist aktiviert, und die Position 0 ist definiert (unter Verwendung der
Referenzierungsfunktion des Lexium).

Konfiguration_ausgefuhrt

Die Transition ist aktiv, wenn der Lexium initialisiert ist.

Move_to_next_position

Die nachste Zielposition wird in den Lexium 05 geladen. Wenn dieser Schritt aktiviert
wurde, wird die Sequenznummer inkrementiert.

Target_reached

Diese Variable wird durch den Lexium 5 auf den Wert "1" gesetzt, wenn die Zielposition
erreicht wurde.

Mobile_action

Das Verfahreinheit befindet sich an der Zielposition und fiihrt eine Aktion aus.

Operation_done

Diese Transition ist aktiv, wenn der Betrieb der Verfahreinheit beendet ist.

Back_to_start_point

Diese Transition ist aktiv, wenn die Sequenz beendet oder eine Stop-Request
ausgegeben wurde.

Return_to_start_point

Der Startpunkt wird an der Zielposition definiert.

Disable_Lexium

Der Lexium 05-Antrieb ist deaktiviert.

Lexium_disabled

Diese Transition ist giiltig, wenn der Lexium deaktiviert ist.

HINWEIS: Sie kénnen alle Schritte und Transitionen lhrer SFC anzeigen, indem Sie vor dem

Namen |hrer SFC-Section auf EI klicken.
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Erstellung eines Programms in LD zur Anwendungsausflihrung

Auf einen Blick

Diese Section steuert die Aktionsverzdgerungszeit der Verfahreinheit und setzt das Startbit flr die
Positionierung New Setpoint.

Abbildung der Anwendungs-Section

Die folgende Section ist Teil der Task MAST. Fiir diese Section wurde keine Bedingung definiert,
sie wird daher permanent ausgefihrt:

FBI_1

ToN Verzégerungszeit zur Simulierung
der Aktion des Fahrzeugs an det
— EN  ENO}— Zielposition.
Mobile_action.x Operation_Done
| !
| I Q L)
Action_Time — PT ET — Ready_for_stop
S

Vemwaltung des Kontrollbits  des
Target_reached Lexium 05. Mew_Setpoint

1 )

Beschreibung der Anwendungs-Section
e Die erste Zeile simuliert die Aktionszeit der Verfahreinheit an der Zielposition. Wenn der Schritt
Mobile Action aktiv ist, wird ein TON-Timer ausgelést.. Wenn die PT-Zeit erreicht ist, wird
der TON-Ausgang auf '1' gesetzt. Uberpriifen Sie die Transitionsvariable Operation done
und setzen Sie die Variable Ready for stop.
e Die zweite Zeile setzt die Variable New_Setpoint bei der positiven Transition
Target reached zuriick.
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Verfahren zur Erstellung einer LD-Section

Die nachfolgende Tabelle beschreibt die Vorgehensweise zur Erstellung eines Teils der Section
Anwendung:

Schritt

Aktion

1

Doppelklicken Sie unter Projekt-Browser\Programme\Tasks auf MAST.

2

Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf Section und wahlen Sie dann die
Option Neue Section aus. Geben Sie der Section den Namen "Anwendung".

Wahlen Sie dann den Sprachtyp LD.
Das Bearbeitungsfenster wird gedffnet.

Um den Kontakt Action_Mobile.x zu erstellen, klicken Sie auf 4 F und

platzieren Sie das Symbol im Editor.

Doppelklicken Sie auf diesen Kontakt, und geben Sie den Namen des Schritts
mit dem Suffix ".x" am Ende ein (wodurch ein Schritt einer SFC Section
gekennzeichnet wird).

Bestatigen Sie lhre Auswahl mit OK.

Um den TON-Block zu verwenden, missen Sie ihn instanziieren. Klicken Sie
im Editor mit der rechten Maustaste. Klicken Sie dann auf Datenauswahl und

aufE . Klicken Sie auf die Registerkarte Funktions- und
Funktionsbausteintypen. Klicken Sie auf Libset und wéahlen Sie in der
Liste den TON-Block. Bestatigen Sie mit OK und positionieren Sie Ihren
Baustein.

Um den Kontakt Action_Mobile.x mit dem Eingang der TON-Funktion zu
verbinden, richten Sie den Eingang und den Kontakt horizontal aus, klicken Sie

auf *-F und positionieren die Verbindung zwischen dem Kontakt und dem
Eingang.

HINWEIS: Weitere Informationen liber das Erstellen einer LD-Section finden Sie im Kapitel LD
Edlitor (siehe EcoStruxure ™ Confrol Expert, Betriebsarten).
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Erstellen eines Programms in LD fiir die Animation des Bedienerfensters

Auf einen Blick
Diese Section animiert das Bedienerfenster.

Abbildung der Section Operator_Screen_Animation

Die folgende Section ist Teil der Task MAST. Fiir diese Section wurde keine Bedingung definiert,
sie wird daher permanent ausgefiihrt:

Animation des Operatorbildschimms

Init x Mobile_at_Start_Position
| {\
_< [ v/
Lexium_Configuration s
—— COMPARE —— Mobile_at_Position_B
Seguence_Murmber=1 ( )
Mabile_Action.x —— COMPARE —— Mobl\efatpqsmonj\
} Sequence_Mumber=2 ( ]
—— COMPARE — Mabile_at_Position_C
Sequence_Humber=3 ( )

Verwaltung der Wammeldung im
Bedienerfenster.

Return_to_Starl_Point.x
|
[
Move_to_Next_Postionx B
\ f Y
\ L

Mobile_in_Progress

Verfahren zur Erstellung einer LD-Section

Informationen zur Erstellung einer LD-Section finden Sie unter Verfahren zur Erstellung einer LD-
Section, Seife 214

35013946 12/2018 215



Anwendung, die Control Expert verwendet

Erstellen eines Programms in ST fiir die Lexium-Konfiguration

Auf einen Blick

Diese Section fuihrt die verschiedenen Schritte der Lexium-Konfiguration aus. Diese Section ist nur
aktiv, wenn der Schritt Lexium Configuration im Grafcet erreicht ist (siehe Erlduterung der
Section Move_Sequence, Seife 211)

Programmierstruktur
Die Programmierstruktur lautet wie folgt:

Schrittnummer | Schrittbeschreibung

0 Befehl zum Starten der Lexium-Steuerung.

10 Wenn sich die Lexium-Steuerung im Run-Status befindet, wird sie mittels der
Funktion WRITE_VAR in den Homing-Modus versetzt.

20 Wenn das Ergebnis von WRITE_VAR endgiiltig ist, dann fahren Sie mit Schritt
30 fort.

30 Definition der Homing-Methode, die eine WRITE_VAR-Funktion verwendet.
Weitere Informationen Uber die Referenzverfahrmethode finden Sie im Lexium-
Benutzerhandbuch.

40 Wenn das Ergebnis von WRITE_VAR endguiltig ist, dann fahren Sie mit Schritt
50 fort.

50 Starten der Homing-Methode.

60 Die Referenzierung ist abgeschlossen.

70 Die Lexium-Steuerung wechselt mithilfe der WRITE_VAR-Funktion in den
Positionning-Modus.

80 Wenn das Ergebnis von WRITE_VAR endgliltig ist, ist die Konfiguration der
Lexium-Steuerung abgeschlossen.

HINWEIS: Klicken Sie fur eine richtige Variablendeklaration auf Extras/Projekteinstel-
lungen/Spracherweiterungen und aktivieren Sie dann die Optionen ,Direkt dargestellte Array-
Variablen" und ,Dynamische Arrays zuldssig".

rDatentypen
Werwendung won EBOOL-Flanke zulassig
INT/DINT anstelle von ANY_BIT zulassig
Bit-Extraktion von INT & WORD zulassig
Direkt dargestelite Array-Variablen

S N BN S |

Dynamische Arrays zulassig
[ANY_ARRAY 00K

O =

Direkt dargestellte Aray-Wariablen
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ST-Programm

Das Beispiel ist in der ST-Sprache (Strukturierter Text) programmiert. Die entsprechende Section
befindet sich unter derselben Master-Task (MAST).

CASE Lexium Config Step OF
O0: (* Lexium ist in der Position ,Bereit zum Einschalten? *)

IF (Lexium.statusword.(0) THEN
Lexium.controlword:=Lexium operation enable;

Lexium Config Step:=10;
END IF;
10: (* Lexium befindet sich in der Position ,Run? *)

IF (Lexium.statusword.2) THEN (* Betriebsmodus: Homing *)
index subindex:=16#00006060 (*CANopen-Parameteradresse*)
SMW200:=6; (*Definition der Lexium-Funktion: Homing¥*)
SMW162:=5; (*Timeout 500 ms*)

SMW163:=1; (*Lange: 1 Byte¥*)
WRITE VAR (ADDM('0.0.2.55'),'SDO',index subindex,0,$MW200:1, MW160:4);
Lexium Config Step:=20;
END IF;

20: (* Ergebnis der Funktion WRITE VAR testen *)
IF (NOT %MW160.0) THEN (* Test des Aktivitatsbits¥)
IF (%MW161=0) THEN (* korrekter Austausch*)
Lexium Config Step:=30;
END IF;
END_IF;

30: (* Homing-Methode: Dimension festlegen *)

index subindex:=16#00006098

SMW150:=35; (*Definition der Referenzierungsmethode¥*)

SMW252:=5; (*Timeout 500 ms*)

SMW253:=1; (*Lange: 1 Byte¥*)

WRITE VAR (ADDM('0.0.2.55'),'SDO',index subindex,0,%MW150:1, MW250:4);

Lexium Config Step:=40;
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40: (* Ergebniss der Funktion WRITE VAR testen *)
IF (NOT %MW250.0) THEN (* Test des Aktivitatsbits*)
IF (3MW251=0) THEN (* korrekter Austausch?*)
New Setpoint :=0;
Lexium Config Step:=50;
END IF;
END IF;

50: (* Homing ausldsen *)
New Setpoint :=1;
Lexium Config Step:=60;

60: (* Homing abgeschlossen *)
IF (Target Reached) AND (HomingﬁDone) THEN
New Setpoint :=0;
Lexium Config Step:=70;

END IF;

70: (* Betriebsart: Positioning *)
index subindex:=16#00006060
SMW450:=1; (*Definition der Positioniermethode*)
SMW352:=5; (*Timeout 500 ms*)
TMW353:=1; (*Lange: 1 Byte¥*)
WRITE VAR(ADDM('0.0.2.55"),'SDO', index subindex,0,sMW450:1, SMW350:4);
Lexium Config Step:=80;
80: (* Ergebniss der Funktion WRITE VAR testen *)
IF (NOT $MW350.0) THEN (* Test des Aktivitatsbits*)
IF (%$MW351=0) THEN (* korrekter Austausch*)
Configuration Done := 1;
END IF;
END IF;
END_CASE;
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Erstellen einer Animationstabelle

Auf einen Blick

Mit einer Animationstabelle werden die Werte von Variablen tiberwacht sowie geandert und/oder
forciert. Nur die in Variablen und FB-Instanzen deklarierten Variablen kénnen zur
Animationstabelle hinzugefiigt werden.

HINWEIS: Detaillierte Informationen finden Sie im Kapitel Animationstabellen
(siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Betriebsarten).

Verfahren zum Erstellen einer Animationstabelle
Die folgende Tabelle zeigt das Verfahren zum Erstellen einer Animationstabelle.

Schritt Aktion

1 Klicken Sie im Projekt-Browser mit der rechten Maustaste auf
Animationstabellen und dann auf Neue Animationstabellen.
Das Bearbeitungsfenster wird gedffnet.

Klicken Sie auf die erste Zelle der Spalte ,Name", dann auf die Schaltflache J
und flgen Sie die gewiinschten Variablen hinzu.
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Fir die Anwendung erstellte Animationstabelle

Die nachfolgende Abbildung zeigt die von der Anwendung verwendete Animationstabelle:

Tabelle L]
Endern Forcieren EANNY T & K B
Name v Kommentar
fea ] Mobile_at_position_A I
g,--. Mobile_at_position_B BOOL
E---. Mobile_at_position_C BOOL
é,,.. Mobile_at_Start_Position BOOL
-4 Run BOOL
‘-~ Stopp BOOL
é,,,. New_Setpoint BOOL
-~ Target_Reached BOOL
é---. Lexium.Target_position DINT
5’"" Lexium.Position_actual_value DINT
-4 Lexium.controlword INT
éu'. Lexium. Statusword INT
--- @ BusMaster. COMM_STS INT
---@ BusMaster. CAN_STS INT
2—--. BusMasterEVT_STS INT
s

Weitere Informationen zur Erstellung der Lexium- und Bus-Master-Objekte finden Sie unter
Dekilaration von E/A-Objekten, Seite 203

HINWEIS: Die Animationstabelle ist nur im Online-Modus dynamisch (Anzeige von variablen
Werten)

HINWEIS: Die Wérter COMM_STS, CAN_STS und EVT_STS werden zur Uberpriifung des
korrekten Betriebs der Anwendung verwendet. Weitere Informationen finden Sie im CANopen-
Benutzerhandbuch.

HINWEIS: Um die Animationstabelle schnell zu fiillen, wahlen Sie verschiedene Variablen aus,
indem Sie die Steuertaste gedriickt halten.
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Erstellen des Bedienerfensters

Auf einen Blick

Das Bedienerfenster wird zur Animation graphischer Objekte verwendet, die die Anwendung
symbolisieren. Diese Objekte kdnnen aus der Control Expert-Bibliothek stammen. Sie kénnen
aber auch mit dem Grafikeditor erstellt werden.

HINWEIS: Weitere Informationen finden Sie im Kapitel Bedienerfenster (siehe EcoStruxure ™
Control Expert, Betriebsarten).

Darstellung des Bedienerfensters
Die nachfolgende Darstellung zeigt das Bedienfenster der Anwendung.

1 —+——= Sequenz starten Sequenz stoppen

/Hkt Pofition A Position B Positidn C
2
3 4

35013946 12/2018 221



Anwendung, die Control Expert verwendet

Die zugehdrigen Variablen werden in der nachfolgenden Tabelle beschrieben.

N° Beschreibung Zugeordnete Variable

1 Start-Taste Run

2 Startpunkt-LED Mobile_At_Start_Position
3 LED fir Position A Mobile_At_Position_A

4 LED fir Position B Mobile_At_Position_B

5 LED fir Position C Mobile_At_Position_C

6 LED zur Anzeige "Verfahreinheit in Bewegung" | Mobile_in_Progress

7 Stop (Anhalten) Schaltflache Stopp

HINWEIS: Um die Objekte im Online-Modus zu animieren, miissen Sie auf die Schaltflache m
klicken. Indem Sie auf diese Schaltflache klicken, validieren Sie das Geschriebene.

Verfahren zum Erstellen eines Bedienerfensters
Die folgende Tabelle stellt das Verfahren zum Erstellen der Schaltflache "Start" dar.

Schritt Aktion

1 Klicken Sie im Projekt-Browser mit der rechten Maustaste auf Bedienerfenster und klicken Sie
dann auf Neues Fenster.
Der Bedienerfenster-Editor wird gedffnet.

2 Klicken Sie auf == und positionieren Sie die neue Schaltflache auf dem Bedienerfenster. Doppelklicken
Sie auf die Schaltflache und wahlen Sie auf der Registerkarte steuerung die Variable ,Run“ aus,

indem Sie auf die Schaltflache J klicken. Bestatigen Sie die Auswahl mit OK. Geben Sie nun im
Textbereich den Schaltflachennamen ein.

Die folgende Tabelle zeigt das Verfahren zum Einfliigen und Animieren der Meldeleuchte.

Schritt Aktion

1 Wahlen Sie im Menu ,Extras" die Bedienerfensterbibliothek. Doppelklicken Sie auf
Anzeigeeinheit und dannaufMeldeleuchte. Wahlen Sie im Laufzeitfenster die dynamische griine
Lampe aus, kopieren Sie sie (Strg+C), und fligen Sie sie im Bedienerfenster-Editor in die Zeichnung ein

(Strg+V).

2 . ) L . . . . . ) =
Die Lampe befindet sich jetzt im Bedienerfenster. Wahlen Sie lhre Lampe aus und klicken Sie auf ﬂ
Driicken Sie die Eingabetaste, damit das Fenster mit den Objekteigenschaften gedffnet wird. Wahlen
Sie die Registerkarte Animation und geben Sie die betroffene Variable ein, indem Sie auf J klicken
(bei of %MW1.0).
Klicken Sie auf % und geben Sie dieselbe Variable ein.

3 Bestatigen Sie mit "Ubernehmen" und "OK".
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Kapitel 11

Starten der Anwendung

Ausfiihrung der Anwendung im Standardmodus

Auf einen Blick

FUr den Betrieb im Standardmodus miissen Sie definierte Variablen den PDO-Adressen der auf
dem CANopen-Bus deklarierten Gerate zuweisen.

HINWEIS: Weitere Information Gber die Adressierung finden Sie im Kapitel Dateninstanzen

(siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Programmiersprachen und Struktur, Referenzhandbuch)).

Zuweisen von Variablen

Die folgende Tabelle zeigt die Prozedur zum direkten Adressieren von Variablen:

Schritt

Aktion

1

Doppelklicken Sie im Projekt-Browser und unter Variablen und FB-Instanzen auf
Elementare Variablen.

Geben Sie in der Spalte ,Adresse" die Adresse, die der Variablen zugeordnet ist, im
Format \Bus.Knoten\Rack.Modul.Kanal.Daten ein.

-4 New_SefPoint BOOL HOWS 1000254

Wiederholen Sie den Vorgang fir alle gefundenen Variablen.
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Abbildung zugewiesener Variablen
Der folgende Bildschirm zeigt die Zuweisung der Anwendungsvariablen:

B Dateneditor NIl <]
Variahlen |DDT—Typen | Funktionsbausteine TOFB-Typen |

Fiter

( | Neme [ | vEDT [ 0OT [ iooDT ‘
Name [Typ w [ Adresse w | Wedt | Kommentar w
[®

-4 Confguration_Done BOCL

_éﬂ Homing_Done BOOL

_E’i index_subindex DINT

Jo-4y Lexium_Enable INT 55

iy Lexium_operation_enable NT 15

t--4p Moble_at Posiion_A BOGL %IA3 20001677

t--A9) Mobile_at_Posiion_B BOOL BIAN320.001676

t--4B) Mobile_at_Position_G BOOL SIA3 20 00167 5

-4 Mobile_at_Slarl_Posilion BOOL %3 2000167 4

L@ Moble_In_Progress BOOL

‘g New_SelPoni BOOL | %QW310.00254

E,--.. Operation_Done BOOL

é’”. Position_A DINT 1000

E,--. Posiion_B DINT 2000

“--4 Posiion_C DINT 4000

R BOOL

%4 Sequence_Nurmber INT

i»-. Starl_Configuration EBOCL

- Stop BOOL

i--‘. Target_Reached BOOL %lin3.110.0016.10

.

Beschreibung der Variablenzuweisung.

e Die ersten vier booleschen Variablen sind den vier digitalen Eingédngen des STB DDI 3420-
Moduls zugewiesen.

® New Setpoint ist dem Lexium 05-Steuerungsbit zugewiesen. Ein positiver Ubergang dieses
Bits 16st eine neue Positionierung aus.

e Target Reached istdem Lexium 05-Statusbit zugewiesen, das bei Erreichen des Ziels auf ‘1’
festgelegt wird.
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Verdrahtung des CANopen-Busses
Der CANopen-Bus wird folgendermalen verbunden:

BMX P34 2010 AdvantysSTB

HINWEIS: Der Lexium 05 befindet sich am Ende des CANopen-Busses. Setzen Sie den Switch
Terminierender Widerstands-CAN auf ‘1’.
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Die Zuweisung der Anschlussstecker sieht wie folgt aus:

BMX P34 2010
Anschlussblock
(SUB-D9-Stecker)

sSTB
Anschlussblock
(SUB-D9-Stecker)

737

a2

3145
Oigen JO

BMX P34 2010
Anschlussblock
(SUB-D9-Stecker)

Lexium 05
Anschlussblock

LT DT Jetfezles] T T T T T 11
(OOEOOEOEESEEESEE

BMX P34 2010/20102-Terminalblock-Beschreibung:

Pinnummer Symbol Beschreibung

1 - Reserviert

2 CAN_L CAN_L-Busleitung (niederwertig)

3 CAN_GND CAN-Masse

4 - Reserviert

5 Reserviert Optionaler CAN-Schutz

6 (GND) Optionale Erdung

7 CAN_H CAN_H-Busleitung (hochwertig)

8 - Reserviert

9 Reserviert Externe CAN-Stromversorgung (optional)
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STB-Terminalblock-Beschreibung:

Pinnummer | Symbol Beschreibung

1 - Reserviert

2 CAN_L CAN_L-Busleitung (niederwertig)
3 CAN_GND CAN-Masse

4 - Reserviert

5 (CAN_SHLD) | Optionaler CAN-Schutz

6 (GND) Optionale Erdung

7 CAN_H CAN_H-Busleitung (hochwertig)
8 - Reserviert

9 - Reserviert

Lexium 05-Terminalblock-Beschreibung:

Pinnummer | Symbol Beschreibung

21 CAN_GND CAN-Masse

22 CAN_L CAN_L-Busleitung (niederwertig)
23 CAN_H CAN_H-Busleitung (hochwertig)

Advantys STB-Konfiguration

Die folgende Tabelle stellt das Verfahren fiir die Konfiguration des Lexium 05 dar:

Schritt Aktion
1 Schalten Sie den STB aus.
2 Konfigurieren Sie mithilfe der Drehschalter (auf der Vorderseite des CANopen NIM)
die Baudrate. Die Drehschalter sind folgendermaRen positioniert (5 = 500 kBits/s):
3 Starten Sie den STB, und schalten Sie ihn dann aus.
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Starten der Anwendung

Schritt Aktion
4 Konfigurieren Sie mithilfe der Drehschalter die Adresse des STB. Die
Knotennummer des Geréts ist beispielsweise '54'. die Drehschalter sind
folgendermaRen positioniert:
2
3
4
5
6
2
3
4
5
6
5 Starten Sie den STB, und driicken Sie die Rucksetztaste auf dem STB NCO-Modul
funf Sekunden lang.
6 Der STB wird automatisch konfiguriert.

Lexium-Konfiguration

Die folgende Tabelle stellt das Verfahren fiir die Konfiguration des Lexium 05 dar:

Schritt Aktion

1 Starten Sie den Lexium 05. Auf der Oberflache wird RDY angezeigt.

2 Dricken Sie die Eingabetaste

3 Halten Sie die Nach-unten-Taste gedrickt, bis COM- angezeigt wird. Driicken
Sie die Eingabetaste.

4 Halten Sie die Nach-unten-Taste gedrickt, bis CoAD (CANopen-Adresse)
angezeigt wird. Driicken Sie die Eingabetaste.

5 Konfigurieren Sie die Knotennummer mithilfe der Pfeiltasten. Driicken Sie die
Esc-Taste.

6 Halten Sie die Nach-unten-Taste gedriickt, bis CoBD (CANopen-Baudrate)
angezeigt wird. Driicken Sie die Eingabetaste.

7 Konfigurieren Sie die Baudrate (500) mithilfe der Pfeiltasten. Driicken Sie die
Esc-Taste.

8 Driicken Sie die Esc-Taste, bis RDY angezeigt wird.
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Anhang

D

Ubersicht

Diese Anhange enthalten Informationen, die fur die Programmierung der Anwendung niitzlich sein

sollten.

Inhalt dieses Anhangs

Dieser Anhang enthalt die folgenden Kapitel:

Kapitel Kapitelname Seite
A CANopen Lokales Objektworterbuch: Eintrag ,Master” 231
B Beziehung zwischen PDOs und STB-Variablen 247
Cc Aktionen und Transitionen 251
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Anhang A
CANopen Lokales Objektworterbuch: Eintrag ,Master*

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthélt den Eintrag im lokalen Objektworterbuch fir CANopen-Master.

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Objektworterbuch-Eintrage entsprechend Profil DS301 232
Objektworterbuch-Eintrage entsprechend Profil DS302 237
Spezifische Objekt-Worterbuch-Eintréage fur Mittelklasse-Hersteller 239
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Objektwérterbuch-Eintréage entsprechend Profil DS301

Objektworterbuch-Eintrage
Die folgende Tabelle zeigt die Objektworterbuch-Eintrage entsprechend Profil DS301.

Index Subindex | Beschreibung Objekttyp Datentyp Kommentare
(Hex)
1000 - Geratetyp VAR Unsigned32 0x000F 0191
1001 - Fehlerregister VAR Unsigned8 -
1005 - COB-ID SYNC VAR Unsigned32 -
1006 - Kommunikationszyklus-Intervall VAR Unsigned32 -
1007 - Lange des Sync.-Fensters VAR Unsigned32 -
1008 - Geratename des Herstellers VAR String BMX CPU 20x0
1009 - Hardwareversion des Herstellers | VAR String MIDRANGE BASIC
100 A - Softwareversion des Herstellers VAR String COMM_FW_01_xx
1012 - COB-ID/Zeitstempelnachricht VAR Unsigned32 -
1016 - Consumer-Heartbeat-Zeit ARRAY - -
0 Anzahl der Eintrage: 64 Unsigned8
1..64 Consumer-Heartbeat-Zeit Unsigned32
1017 - Producer-Heartbeat-Zeit VAR Unsigned16 -
1018 - ID-Objekt RECORD - -
0 Anzahl der Eintrage Unsigned8 4
1 Hersteller-ID Unsigned32 0x0600 005A
2 Produktcode Unsigned32 0x3300 FFFF
3 Revisionsnummer Unsigned32 Oxyyyy Xxxx
4 Seriennummer Unsigned32 0x0
1020 - Konfiguration verifizieren ARRAY - -
0 Anzahl der Eintrage: 2 Unsigned8
1 Konfiguration Datum Unsigned32
2 Konfiguration Zeit Unsigned32
102 A - NMT-Sperrzeit VAR Unsigned16 -
1200 - 1. Server-SDO RECORD - -
0 Anzahl der Eintrage Unsigned8 -
1 COB-ID-Client -> Server (Rx) Unsigned32 600H + Knoten-ID
2 COB-ID-Server -> Client (Tx) Unsigned32 580H + Knoten-ID
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Index Subindex | Beschreibung Objekttyp Datentyp Kommentare
(Hex)
1280 - 1. Client-SDO RECORD - -
0 Anzahl der Eintrage Unsigned8
COB-ID-Client -> Server (Rx) Unsigned32
2 COB-ID-Server -> Client (Tx) Unsigned32
3 Knoten-ID der Server-SDO Unsigned8
1281 - 2. Client-SDO RECORD - -
0 Anzahl der Eintrage Unsigned8
1 COB-ID-Client -> Server (Rx) Unsigned32
2 COB-ID-Server -> Client (Tx) Unsigned32
3 Knoten-ID der Server-SDO Unsigned8
1282 - 3. Client-SDO RECORD - -
0 Anzahl der Eintrage Unsigned8
1 COB-ID-Client -> Server (Rx) Unsigned32
2 COB-ID-Server -> Client (Tx) Unsigned32
3 Knoten-ID der Server-SDO Unsigned8
1400 - 1. Empfangs-PDO RECORD - -
0 Grolter unterstiitzter Subindex Unsigned8
1 Von PDO verwendete COB-ID Unsigned32
2 Ubertragungstyp Unsigned8
3 - Unsigned16
4 - Unsigned8
5 Ereignis-Timer Unsigned16
1401 - 2. Empfangs-PDO RECORD - -
0 GroRter unterstiitzter Subindex Unsigned8
1 Von PDO verwendete COB-ID Unsigned32
2 Ubertragungstyp Unsigned8
3 - Unsigned16
4 - Unsigned8
5 Ereignis-Timer Unsigned16
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Index Subindex | Beschreibung Objekttyp Datentyp Kommentare
(Hex)
14FF - 256. Empfangs-PDO RECORD - -
0 GrofRter unterstiitzter Subindex Unsigned8
1 Von PDO verwendete COB-ID Unsigned32
2 Ubertragungstyp Unsigned8
3 - Unsigned16
4 - Unsigned8
5 Ereignis-Timer Unsigned16
1600 - Zuordnung der 1. Empfangs-PDO |- - -
0 Anzahl der zugeordneten Unsigned8 Abhangig von der PDO-
Anwendungsobjekte in PDO Zuordnung der
Anwendung
1 PDO-Zuordnung fir das 1. Unsigned32 Index (16 Bit) |
Anwendungsobjekt, das Subindex (8 Bit) | Lange
zugeordnet werden soll (8 Bit)
2 PDO-Zuordnung fir das 2. Unsigned32 -
Anwendungsobjekt
8 PDO-Zuordnung fir das 8. Unsigned32 -
Anwendungsobjekt
1601 - Zuordnung der 2. Empfangs-PDO |- - -
0 Anzahl der zugeordneten Unsigned8 Abhangig von der PDO-
Anwendungsobjekte in PDO Zuordnung der
Anwendung
1 PDO-Zuordnung fir das 1. Unsigned32 Index (16 Bit) |
Anwendungsobjekt, das Subindex (8 Bit) | Lange
zugeordnet werden soll (8 Bit)
2 PDO-Zuordnung fir das 2. Unsigned32 -
Anwendungsobjekt
8 PDO-Zuordnung fir das 8. Unsigned32 -

Anwendungsobjekt
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Index Subindex | Beschreibung Objekttyp Datentyp Kommentare
(Hex)
16FF - Zuordnung der 256. Empfangs- - - -
PDO
0 Anzahl der zugeordneten Unsigned8 Abhangig von der PDO-
Anwendungsobjekte in PDO Zuordnung der
Anwendung
1 PDO-Zuordnung fiir das 1. Unsigned32 Index (16 Bit) |
Anwendungsobjekt, das Subindex (8 Bit) | Lange
zugeordnet werden soll (8 Bit)
2 PDO-Zuordnung fir das 2. Unsigned32 -
Anwendungsobjekt
8 PDO-Zuordnung fiir das 8. Unsigned32 -
Anwendungsobjekt
1800 - 1. Sende-PDO RECORD - -
0 GrofRter unterstltzter Subindex Unsigned8
1 Von PDO verwendete COB-ID Unsigned32
2 Ubertragungstyp Unsigned8
3 Sperrzeit Unsigned16
4 Reserviert Unsigned8
5 Ereignis-Timer Unsigned16
1801 - 2. Sende-PDO RECORD - -
0 Grolter unterstiitzter Subindex Unsigned8
1 Von PDO verwendete COB-ID Unsigned32
2 Ubertragungstyp Unsigned8
3 Sperrzeit Unsigned16
4 Reserviert Unsigned8
5 Ereignis-Timer Unsigned16
18FF - 256. Sende-PDO RECORD - -
0 GroRter unterstiitzter Subindex Unsigned8
1 Von PDO verwendete COB-ID Unsigned32
2 Ubertragungstyp Unsigned8
3 Sperrzeit Unsigned16
4 Reserviert Unsigned8
5 Ereignis-Timer Unsigned16
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Index Subindex | Beschreibung Objekttyp Datentyp Kommentare
(Hex)
1A00 - Zuordnung der 1. Sende-PDO - - -
0 Anzahl der zugeordneten Unsigned8 Abhangig von der PDO-
Anwendungsobjekte in PDO Zuordnung der
Anwendung
1 PDO-Zuordnung fir das 1. Unsigned32 Index (16 Bit) |
Anwendungsobjekt, das Subindex (8 Bit) | Lange
zugeordnet werden soll (8 Bit)
2 PDO-Zuordnung fir das 2. Unsigned32 -
Anwendungsobjekt
8 PDO-Zuordnung fir das 8. Unsigned32 -
Anwendungsobjekt
1A01 - Zuordnung der 2. Sende-PDO - - -
0 Anzahl der zugeordneten Unsigned8 Abhangig von der PDO-
Anwendungsobjekte in PDO Zuordnung der
Anwendung
1 PDO-Zuordnung fir das 1. Unsigned32 Index (16 Bit) |
Anwendungsobjekt, das Subindex (8 Bit) | Lange
zugeordnet werden soll (8 Bit)
2 PDO-Zuordnung fiir das 2. Unsigned32 -
Anwendungsobjekt
8 PDO-Zuordnung fir das 8. Unsigned32 -
Anwendungsobjekt
1AFF - Zuordnung der 256. Sende-PDO |- - -
0 Anzahl der zugeordneten Unsigned8 Abhangig von der PDO-
Anwendungsobjekte in PDO Zuordnung der
Anwendung
1 PDO-Zuordnung fir das 1. Unsigned32 Index (16 Bit) |
Anwendungsobjekt, das Subindex (8 Bit) | Lange
zugeordnet werden soll (8 Bit)
2 PDO-Zuordnung fir das 2. Unsigned32 -
Anwendungsobjekt
8 PDO-Zuordnung fir das 8. Unsigned32 -
Anwendungsobjekt
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Objektwoérterbuch-Eintréage entsprechend Profil DS302

Objektworterbuch-Eintrage
Die folgende Tabelle zeigt die Objektworterbuch-Eintrage entsprechend Profil DS302.

Index Subindex | Beschreibung Objekttyp Datentyp
(Hex)
1F22 - Kurze DCF ARRAY -
0 Anzahl der Eintrage VAR Unsigned8
1 Gerat mit Knoten-ID 1 VAR DOMAIN
127 Geréat mit Knoten-ID 127 - DOMAIN
1F26 - Erwartetes Konfigurationsdatum ARRAY -
0 Anzahl der Eintrage Unsigned8
1 Gerat mit Knoten-ID 1 Unsigned32
127 Gerat mit Knoten-ID 127 Unsigned32
1F27 - Erwartete Konfigurationszeit ARRAY -
0 Anzahl der Eintrage Unsigned8
1 Gerat mit Knoten-ID 1 Unsigned32
127 Gerat mit Knoten-ID 127 Unsigned32
1F80 - NMT-Start VAR Unsigned32
1F81 Slave-Zuweisung ARRAY -
0 Anzahl der Eintrage Unsigned8
1 Gerat mit Knoten-ID 1 Unsigned32
127 Gerat mit Knoten-ID 127 Unsigned32
1F82 Request-NMT ARRAY -
0 Anzahl der Eintrage Unsigned8
1 Request-NMT fur Knoten-ID 1 Unsigned8
128 Request-NMT fiir alle Knoten Unsigned8
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Index Subindex | Beschreibung Objekttyp Datentyp
(Hex)
1F84 Identifikation des Geratetyps ARRAY -
0 Anzahl der Eintrage Unsigned8
Gerat mit Knoten-ID 1 Unsigned32
127 Gerat mit Knoten-ID 127 Unsigned32
1F85 Verkaufer-ldentifikation ARRAY -
0 Anzahl der Eintrage Unsigned8
Gerat mit Knoten-1D 1 Unsigned32
127 Gerat mit Knoten-ID 127 Unsigned32
1F86 Produktcode ARRAY -
0 Anzahl der Eintrage Unsigned8
1 Gerat mit Knoten-ID 1 Unsigned32
127 Gerat mit Knoten-ID 127 Unsigned32
1F87 Revisionsnummer ARRAY -
0 Anzahl der Eintrage Unsigned8
1 Gerat mit Knoten-ID 1 Unsigned32
127 Gerat mit Knoten-ID 127 Unsigned32
1F8A - Konfiguration wiederherstellen ARRAY -
0 Anzahl der Eintrage Unsigned8
1 Fir Knoten-ID 1 wiederherstellen Unsigned8
64 Fir Knoten-ID 64 wiederherstellen Unsigned8
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Spezifische Objekt-Wérterbuch-Eintrage fir Mittelklasse-Hersteller

Projektdaten
Die folgende Tabelle enthalt den Objekteintrag 2010 (Projektdaten).
Index Unterindex | Beschreibung Objekttyp Datentyp Kommentare
(Hex)
2010 Projektdaten RECORD

0 Anzahl der Eintrage Unsigned8

1 Aktuelle Byte-Lange Unsigned16 Schreibgeschiitzter
Zugriff
Aktualisiert durch den
Master Manager

2 Projektdaten-Domain DOMAIN

CANopen Master-Zeitgebersteuerung

Die folgende Tabelle enthalt den Objekteintrag 2100 (CANopen Master-Zeitgebersteuerung).

Index
(Hex)

Unterindex

Beschreibung

Objekttyp

Datentyp

Kommentare

2100

CANopen Master-
Zeitgebersteuerung

ARRAY

Anzahl der Eintrage

Unsigned8

Maximale Anzahl von TPDOs, die
wahrend eines Zyklus senden
duarfen

Unsigned8

Maximale Anzahl von Zugriffen mit
hoher Prioritat auf die Empfangs-
Warteschlange wahrend eines
Zyklus (RPDOs, EMCY)

Unsigned8

Maximale Anzahl von Zugriffen mit
niedriger Prioritat auf die
Empfangs-Warteschlange
wahrend eines Zyklus (SDOs,
Heartbeat/Guarding)

Unsigned8
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Staus des CANopen-Masters
Die folgende Tabelle enthalt den Objekteintrag 4100 (Status des CANopen Masters).

Index Unterindex | Beschreibung Objekttyp Datentyp Kommentare
(Hex)
4100 Staus des CANopen-Masters ARRAY
0 Anzahl der Eintrage Unsigned8
1 Global_events Unsigned16
2 COMM_state Unsigned8
3 COMM_diagnostic Unsigned8
4 Config_bits Unsigned16
5 LED_control Unsigned16
6 Minimale Zykluszeit Unsigned8
7 Maximale Zykluszeit Unsigned8
Nd_asg
Die folgende Tabelle enthalt den Objekteintrag 4101 (Nd_asg).
Index Unterindex | Beschreibung Objekttyp Datentyp Kommentare
(Hex)
4101 Nd_asg ARRAY
0 Anzahl der Eintrage Unsigned8
1 Nd_asg[0,1,2,3 Unsigned32
2 Nd_asg[4,5,6,7 Unsigned32
3 Nd_asg[8,9,10,11 Unsigned32
4 Nd_asg[12,13,14,15 Unsigned32
Nd_cfg
Die folgende Tabelle enthalt den Objekteintrag 4102 (Nd_cfg).
Index Unterindex | Beschreibung Objekityp Datentyp Kommentare
(Hex)
4102 Nd_cfg ARRAY
0 Anzahl der Eintrage Unsigned8
1 Nd_cfg[0,1,2,3 Unsigned32
2 Nd_cfg[4,5,6,7 Unsigned32
3 Nd_cfg[8,9,10,11 Unsigned32
4 Nd_cfg[12,13,14,15 Unsigned32
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Nd_asf
Die folgende Tabelle enthalt den Objekteintrag 4103 (Nd_asf).
Index Unterindex | Beschreibung Objekttyp Datentyp Kommentare
(Hex)
4103 Nd_asf ARRAY
0 Anzahl der Eintréage Unsigned8
1 Nd_asf[0,1,2,3 Unsigned32
2 Nd_asf[4,5,6,7 Unsigned32
3 Nd_asf[8,9,10,11 Unsigned32
4 Nd_asf[12,13,14,15 Unsigned32
Nd_oper
Die folgende Tabelle enthalt den Objekteintrag 4104 (Nd_oper).
Index Unterindex | Beschreibung Objekttyp Datentyp Kommentare
(Hex)
4104 Nd_oper ARRAY
0 Anzahl der Eintrage Unsigned8
1 Nd_oper[0,1,2,3 Unsigned32
2 Nd_oper[4,5,6,7 Unsigned32
3 Nd_oper[8,9,10,11 Unsigned32
4 Nd_oper[12,13,14,15 Unsigned32
Nd_stop
Die folgende Tabelle enthalt den Objekteintrag 4105 (Nd_stop).
Index Unterindex | Beschreibung Objekttyp Datentyp Kommentare
(Hex)
4105 Nd_stop ARRAY
0 Anzahl der Eintrage Unsigned8
1 Nd_stop[0,1,2,3 Unsigned32
2 Nd_stop[4,5,6,7 Unsigned32
3 Nd_stop[8,9,10,11 Unsigned32
4 Nd_stop[12,13,14,15 Unsigned32
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Nd_preop
Die folgende Tabelle enthalt den Objekteintrag 4106 (Nd_preop).

Index Unterindex | Beschreibung Objekttyp Datentyp Kommentare
(Hex)
4106 Nd_preop ARRAY

0 Anzahl der Eintrage Unsigned8

1 Nd_preop[0,1,2,3 Unsigned32

2 Nd_preop[4,5,6,7 Unsigned32

3 Nd_preop[8,9,10,11 Unsigned32

4 Nd_preop[12,13,14,15 Unsigned32
Nd_err

Die folgende Tabelle enthalt den Objekteintrag 4107 (Nd_err).

Index Unterindex | Beschreibung Objekttyp Datentyp Kommentare
(Hex)
4107 Nd_err ARRAY

0 Anzahl der Eintrage Unsigned8

1 Nd_err[0,1,2,3 Unsigned32

2 Nd_err[4,5,6,7 Unsigned32

3 Nd_err[8,9,10,11 Unsigned32

4 Nd_err[12,13,14,15 Unsigned32

Knoten-Fehlerzéhler
Die folgende Tabelle enthalt den Objekteintrag 4110 (Knoten-Fehlerzahler).

Index Unterindex | Beschreibung Objekityp Datentyp Kommentare
(Hex)

4110 Knoten-Fehlerzahler ARRAY
0 Anzahl der Eintrage Unsigned8

1 Anzahl der empfangenen Unsigned8
Notfallmeldungen von Knoten
Nummer 1

127 Anzahl der empfangenen Unsigned8
Notfallmeldungen von Knoten
Nummer 127
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Fehlercodespezifische Fehlerzahler

Die folgende Tabelle enthalt die Objekteintrage 4111 bis 4117 (Fehlercodespezifische

Fehlerzahler).

Index Unterindex | Beschreibung Objekttyp Datentyp Kommen
(Hex) tare
4111 Generic_error_count (Code 10xxH) VAR Unsigned8
4112 Device_hardware_error_count (Code 50xxH) VAR Unsigned8
4113 Device_software_error_count (Code 60xxH) VAR Unsigned8
4114 Communication_error_count (Code 81xxH) VAR Unsigned8
4115 Protocol_error_count (Code 82xxH) VAR Unsigned8
4116 External_error_count (Code 90xxH) VAR Unsigned8
4117 Device_specific (Code FFxxH) VAR Unsigned8
Notfallverlauf
Die folgende Tabelle enthalt den Objekteintrag 4118 (Notfallverlauf).

Index Unterindex | Beschreibung Objekttyp Datentyp Kommen
(Hex) tare
4118 Notfallverlauf ARRAY

0 Anzahl der Eintréage Unsigned8

1 Notfallverlauf von Knoten Nummer 1 Domain

127 Notfallverlauf von Knoten Nummer 127 Domain

Eingangs-Prozessabbild
Die folgende Tabelle enthalt den Objekteintrag 4200 (Eingangs-Prozessabbild).

Index Unterindex Beschreibung Objekttyp Datentyp Kommentare
(Hex)
4200 Eingangs-Prozessabbild RECORD
0 Anzahl der Eintréage Unsigned8
1 Aktuelle Byte-Lange Unsigned16 Schreibgeschutzter Zugriff

Aktualisiert durch den Master

Manager
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Ausgangs-Prozessabbild
Die folgende Tabelle enthalt den Objekteintrag 4201 (Ausgangs-Prozessabbild).

Index Unterindex | Beschreibung Objekttyp Datentyp Kommentare
(Hex)
4201 Ausgangs-Prozessabbild RECORD

0 Anzahl der Eintréage Unsigned8

Aktuelle Byte-Lange

Unsigned16 Schreibgeschitzter Zugriff
Aktualisiert durch den Master
Manager

Zuséatzliche Master-Informationen

Die folgende Tabelle enthalt den Objekteintrag 4205 (Zusatzliche Master-Informationen).

Index Unterindex | Beschreibung Objekttyp Datentyp Kommentare
(Hex)
4205 Zusatzliche Master-Informationen RECORD
0 Anzahl der Eintrage Unsigned8 ro
1 Koppler (CPU)-Typ Unsigned8 rw
2 CAN-Baudrate Tabelle Index Unsigned8 ro
3 Hochste verwendete Node-ID Unsigned8 ro
4 Anzahl der verwendeten RxPDOs Unsigned16 ro
5 Anzahl der verwendeten TxPDOs Unsigned16 ro
6 Anzahl der der zugeordneten Objekte Unsigned16 ro
PI-Eingang
7 Anzahl der der zugeordneten Objekte Unsigned16 ro
Pl-Ausgang
8 Durch die kurze DCF abgedeckte Unsigned8 ro
Bytes
9 Byte-GroRe des Puffers der kurzen Unsigned16 ro
DCF
10 Konfigurationssignatur Unsigned16 rw
11 Uberwachung Unsigned16 rw

Zugriffstyp : ro (Nur-Lese-Zugriff), rw (Lesen und Schreiben)
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Zusétzliche Slave-Zuweisung
Die folgende Tabelle enthalt den Objekteintrag 4250 (Zusatzliche Slave-Zuweisung).

Index Unterindex | Beschreibung Objekttyp Datentyp Kommentare
(Hex)
4250 Zuséatzliche Slave-Zuweisung ARRAY

0 Anzahl der Eintrage Unsigned8

1 Boot-Verhalten fir Node-ID 1 Unsigned8

127 Boot-Verhalten fur Node-ID 127 Unsigned8

Bit 0 = 0 : Hochfahren nach DS-302
Bit 1 = 1 : Hochfahren Uberschreibt Konfigurations-Parameter nicht
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Anhang B
Beziehung zwischen PDOs und STB-Variablen

Konfiguration der STB-Insel

Auf einen Blick

STB-Inseln kénnen konfiguriert werden:

e mithilfe der Advantys Configuration Software (STB NCO 2212)
e mithilfe der Software Control Expert (STB NCO 2212 and NCO 1010)

Konfiguration mithilfe der Advantys Configuration Software

Die Vorgehensweise fir die Konfiguration einer STB-Insel mithilfe der Advantys Configuration
Software wird nachfolgend beschrieben. Dies bezieht sich nur auf das STB-Modul NCO 2212:

Schritt Aktion
1 Erstellen Sie in der Advantys Configuration Software (ab Version 2.2.0.2) eine neue Insel.
2 Wahlen Sie das Netzwerkschnittstellenmodul STBNCO2212 aus.
3 Wahlen Sie die Module aus, die in der Anwendung verwendet werden sollen.
4 Klicken Sie im Meni auf Insel und dann auf E/A-Abbildibersicht.

Felobus-Abbild | Modbus-Abbid |
Eingangsdaten A
Objekt 1514 13|12 |11 |10/9 |87 6|5 4/3]2 1|0
B100:01 9 9 %9 % 9 % %9 %9 %9 9% % 9 % 4% § 9
5000:01 E T e (e B N~ A~ N B~ A B IR I
500002 4 4 4 4 3 3 3 3
500003 - - - - - - - - B 6 6 B 5 5 5 5
B000:04 - - - - - - - - 88 8877 77
600005 -l -l -l-1-110/10]10[10 10|10 | 10]10
B000:06 - - -|-|-|-]-1-110/10|10 10 10 10 |10/10
40101 10 10 10|10 /1010 10 10 10 10|10 10 10 10 10|10
6401 02 10 10 10|10 /1010 10 10 10 10|10 10 10 10 10|10
260000 PP [ R|P[2)3R[32[32] P22 |32
32|32 32|32 (32|32|32|32| 32|32 32|32 |32 |3 | 32|32
260100 3232|3232 (3232|3232 3232323232232
2| 3P| 2 |R | R332 £ 3R2| 2R3 R X|32|R 323

Im Offline-Modus stellt das Fenster eine E/A-Abbildibersicht dar. Die Variablenindizes sind mit denen der
Software Control Expert identisch. Das Fenster ermdglicht die schnelle und einfache Suche nach dem
PDO-Inhalt.
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Schritt Aktion

5 Klicken Sie nach Abschluss der Konfiguration auf ,Datei/Exportieren, um die Insel im DCF-Format zu
exportieren, das dann in Control Expert importiert werden kann.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Die Symboldatei *.xsy, die von Advantys generiert wird, darf wahrend der Konfiguration einer STB-Insel
nicht in Control Expert verwendet werden.

CANopen-Gerate werden beim xsy-Dateiimport nicht unterstitzt.

Die %MW-Objekte, die in der PDO-Tabelle zugewiesen werden, befinden sich nicht im selben Bereich
wie die in der Konfiguration fiir den CANopen-Kopf definierten Objekte.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur Folge
haben.

Konfiguration mithilfe der Software Control Expert

Die Vorgehensweise fur die Konfiguration einer STB-Insel mithilfe der Software Control Expert
wird nachfolgend beschrieben:

Schritt Aktion

1 Doppelklicken Sie im Projekt-Browser auf Konfiguration und anschlieRend auf 3 : CANopen.
2 Doppelklicken Sie im Fenster CANopen auf die Advantys STB-Darstellung. Das STB-
Konfigurationsfenster wird geoffnet.
3 Wahlen Sie im Bereich Funktion die Option Erweitert aus.
Funktion:
‘Erwenen 4
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Schritt Aktion
4 Klicken Sie auf die Registerkarte ,PDO*, um die PDO-Konfiguration, die Variablen und ihre topologischen
Adressen anzuzeigen.
[Fl pDoO ] E@ Fehleriiherwachung ]@ Korfg |
Senden (%)
- { DCF Importieren
PDO ‘Tr Ty |Sperze|l.|Gerade ‘ Symbol ‘ Topo. Adr. | %M ‘ co | Index
I~ DO e o PP Variablen
‘ Digial 3 WIANZ 200, %S4 6000:01 \A‘J/grr‘gé(‘lgtﬂzaurgzz\v‘lgzs;ene
-1 Digial 8 DA, FHIviES B00002 | |\ [Paramelemame -~ |Ind
leland-Diagnoze: . 4000:00
Island-Diagnose: | 400100
Konfigunerte Knoten 1... 14002:01
Konfigunerte Knaten 3. [4002:02
Konfigurierte Knoten 4. 400203
Konfigurierte Knaten 6. |4002:04
Konfigurierte Knaten 8. |4002:05
Konfigurierte Knaten 9. 400206
Empfangen (%G Konfigunerte Knoten 1. [4002:07
C Konfigurierte Knaten 1. |4002.08
PDO [Tr Ty [Spenet. [Gerade. [ Symbol [ Topo Adr %M. | 00 | Index Ontendl Kl - 1400501
E—— v PDO1 255 0 16#202 Oplionale Knolen 3 A003:02
Digital 8 ... O3 2100, %MWESS 6200:01 | || Oplionale Knolen4...  |4003:03
Optionale Knoten 6., |4003.04
Optionale Knoten 8 400305
Optionale Knoten 9... [4003:06
Optionale Knoten 1 400307
Optionale Knoten 1 4003.08
Knoten mit Fehler 16 |4004.01
Knoten mit Fehler 32.. (400402
Knoten mitFehler 48... [4004:03
Knaten mit Fehler 64 [4004:04
<] |
5 Auf der rechten Seite des Fensters wird eine Liste zugeordneter und nicht zugeordneter Variablen

angezeigt. Die Indizes sind mit denen der Advantys Configuration Software identisch. Variablen kénnen
schnell und einfach gefunden werden.
Ziehen Sie die Variablen per Drag & Drop auf das rechte PDO, um die STB-Insel zu konfigurieren.

HINWEIS: Sie kénnen die DCF-Datei durch Klicken auf die Schaltflache ,DCF importieren® importieren.
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Anhang C

Aktionen und Transitionen

Inhalt des Kapitels

Dieses Kapitel enthélt die Aktionen und Transitionen, die im Grafcet verwendet werden (Siehe
Erstellung des Programms in SFC fiir die Verwaltung der Bewegungssequenz, Seite 208)

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthélt die folgenden Themen:

Thema Seite
Transitionen 252
Aktionen 253
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Aktionen und Transitionen

Transitionen

Auf einen Blick

Die nachsten Tasks, die in LD geschrieben sind, werden in verschiedenen Transitionen des
Grafcet verwendet.

Transition Back_to_Start_Point
Die Aktion, die der Transition Back_to_Start_Point zugeordnet ist, sieht wie folgt aus:

Stopp Back_to_Start_Point
N (Y
[ /

COMPARE
%uence_Nume’i

Die Sequenz ist beendet.

Transition Lexium_Disabled
Die Aktion, die der Transition Lexium_Disabled zugeordnet ist, sieht wie folgt aus:

COMPARE Lexium_Disabled

%m.Stalusword.Q:O | I

Testen Sie den Status des Lexium 05.
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Aktionen

Auf einen Blick

Die nachsten Tasks, die in LD und ST geschrieben sind, werden in verschiedenen Schritten des
Grafcet verwendet.

HINWEIS: Wenn Sie die folgenden Aktionen in Extras/Projekteinstellungen/Spracher-
weiterungen verwenden mdchten, wahlen Sie die Optionen Dynamische Arrays zuldssig
und Direkt dargestellte Array-Variablen aus.

Schritt Init
Die Aktion, die dem Schritt Init zugeordnet ist, sieht wie folgt aus:

Initialisierung der Variablen bei Ausgabe
des Startbefehls.

Run Stopp COMPARE OPERATE Start_configuration
— —1/H Busmaster comm sTs-0 Homing done:=0; | (3
Test c:’esl ‘ OPERATE
Kommunikationsstatus Configuration.done:=0;
OPERATE
—,Siequencefnumbemi

Schritt Move_to_Next_Position

Zwei Aktion sind dem Schritt Move_to_Next_Position zugeordnet.

Nachfolgend ist die erste Aktion aufgefiihrt:

(* Definition der Zielposition*)

CASE Sequence number OF
1: Lexium.Target Position:=Position B;
2: Lexium.Target Position:=Position A;
3: Lexium.Target Position:=Position C;

END CASE;

IF (Sequence number<4) AND NOT (Stop) THEN

(* Start der neuen Positionierung ¥*)

New SetPoint:=1;
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Ready for Stop:=0;
END IF;
Nachfolgend ist die zweite Aktion aufgeflhrt:
(* Inkrementierung vor dem Start der neuen Bewegung *)

INC (Sequence Number) ;

HINWEIS: Fir die Inkrementierungsaktion muss der Bezeichner auf P (steigende Flanke) gesetzt
werden.

Return_to_Start_Point step

Die Aktion, die dem Schritt Return_to_Start_Point zugeordnet ist, sieht wie folgt aus:

(* Laden der Zielposition ¥*)
Lexium.Target Position:=0;
(* Start einer neuen Positionierung ¥*)

New Setpoint:=1;

Disable_Lexium

Die Aktion, die dem Schritt Disable_Lexium zugeordnet ist, sieht wie folgt aus:
(*Deaktivierung der Spannung des Lexium¥*)

Lexium.Controlword:=Lexium disabling;
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Glossar ﬁ

A

ADVANTYS
Schneider CANopen-Konfigurations-Tool fur SPS-Inseln.

B
BOOL
Boolesch.
C
CAN
Controller Area Network (Controller-Bereichsnetzwerk): Urspriinglich fir Automobilanwendungen
entwickelter Feldbus, der mittlerweile in zahlreichen Branchen verwendet wird.
CiA
CAN in Automation : Internationale Organisation fir Benutzer und Hersteller von CAN-Geraten.
COB )
Communication Object (Kommunkationsobjekt): Ubertragungseinheit beim CANopen-Bus. Ein
COB wird durch einen eindeutigen Bezeichner identifiziert, der mit 11 Bits kodiert ist [0, 2047]. Ein
COB enthalt maximal 8 Byte an Daten. Die Ubermittlungsprioritat eines COB wird durch seinen
Bezeichner angegeben. Je schwécher der Bezeichner, desto hdher die Prioritat des zugeordneten
COB.
COB-ID
COB-Bezeichner: Eindeutiger Bezeichner eines COB in einem CANopen-Netzwerk. Der
Bezeichner bestimmt die Prioritat eines COB.
CSDO
SDO-Client
D
Digitalmodul
Tout Ou Rien.
DINT

Double integer (Doppelte Ganzzahl): 32-Bit-Wort.
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DS
Draft Standard (Entwurfsstandard): Von der CIA-Organisation erstelltes Dokument mit
technischen Daten.
E

EBOOL
Boolescher Wert mit Flankenerkennung und Erzwingungsoptionen.

EDM
Mehrsprachiges elektronisches Datenblatt: Erweiterte Version der EDS-Datei. Zu den
Erweiterungen gehoren die Unterstlitzung mehrerer europaischer Sprachen und eine
Beschreibung der physischen Merkmale eines Geréats.

EDS

Electronic Data Sheet (Elektronisches Datenblatt): Beschreibung eines CANopen-Gerateprofils,
normalisiert durch die DSP306 CiA-Spezifikation.

EMCY
Emergency (Notfall): Ein durch einen internen Fehler generiertes Ausldseereignis. Dieses Objekt
wird bei jedem neuen Fehler ibertragen, da Fehlercodes unabhéangige Mechanismen sind.

ETS
Empty Terminal Support (Unterstiitzung bei leerem Endgerat): Weitere Informationen werden zum
Hochladen in der SPS-Anwendung gespeichert.

H

HEALTH
Bit von 1 : Modus funktioniert korrekt

Bitvon 0 :
unglltige Konfiguration oder
Modul konfiguriert, fehlt jedoch, oder

Modul bereits konfiguriert, jedoch mit derselben Adresse wie ein bestehendes Modul oder
keine Kommunikation

INT
Integer (Ganzzahl): Ganzzahliges 16-Bit-Wort.

10DDT
Input/Output Derived Data Type (E/A-abgeleiteter Datentyp)
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NIM

NMT

PDO

N

Network Interface Module (Netzwerk-Schnittstellenmodul): Kommunikation zwischen Gerat und
Feldbus.

Network Management (Netzwerkverwaltung): Dieses Objekt ist fir die Ausfiuihrung, Konfiguration
und die Fehler in einem CAN-Netzwerk zustandig.

P

Process Data Object (Prozessdatenobjekt): Das Objekt fur den Datenaustausch zwischen
verschiedenen Elementen ist CANopen.

PROZESSABBILD

REAL

RPDO

SDO

SSDO

STB

SYNC

Bereich des Systemspeichers, in dem die E/A-Werte aus den PDO-Austauschvorgangen auf dem
CANopen-Bus gespeichert werden. Diese Sektion wird vom CANopen-Stapel verwaltet.

Die Eingaben werden zu Beginn und die Ausgaben am Ende jedes Taskzyklus in den Speicher der
Benutzeranwendung kopiert.

R

Real number (Reelle Zahl).

Received PDO (Empfangenes PDO)

S

Service Data Object (Dienstdatenobjekt): Partner-zu-Partner-Kommunikation mit Zugriff auf das
Wérterbuchobjekt eines CANopen-Bus-Elements.

SDO-Server
Small Terminal Block (Kleiner Anschlussblock.

Synchronisationsobjekt
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T
TPDO

PDO-Ubermittiung

U
UDINT

Unsigned double integer: Doppelte Ganzzahl ohne Vorzeichen
UINT

Unsigned integer: Ganzzahl ohne Vorzeichen

y4
Zuordnung

Umwandlungen von Daten, die in einem besonderen, anderen Format gesendet wurden.
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A

Adressierung
topologisch, 704

B

BMXP342010, 75
BMXP342030, 75

C

CANopen
Konnektoren, 78
COB-ID, 787

D

Debugging, 727
Diagnose, 79, 1371

E

Event Timer, 704

F

Fehlercodes, 787

Fehleriberwachung
Heartbeat, 68, 73
Node Guarding, 68, 73

G

Gerate, 23

K

Kanaldatenstruktur fiir Kommunikationspro-
tokolle
T_COM_STS_GEN, 740

Kanaldatenstruktur flir Kommunikationspro-
tokolle
T_COM_CO_BMX, 750
T_COM_CO_BMX_EXPERT, 750
Konfiguration, 57
Konfigurieren
Konfigurationsschritte, 43
Konfigurieren der Geréate
STB, 84
Tesys U, 84
Konfigurieren der Servoantriebe
ATV31, 84
ATV61, 84
ATV71, 84
IclA, 84
Lexium 05, 84
Kurzanleitung, 785

L

Leistungen, 44

N

NMT (Netzwerkmanagement), 73
NMT (Netzwerkmmanagement), 68
Normen, 77

Notfallobjekte (EMCY), 787

O

Objektworterbuch, 237

P

Parametereinstellungen, 740
PDO-Zuordnung, 707
PDOs, 704
Programmierung, 703
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R

READ_VAR, 774

S

SDOs, 709
Sperrzeit, 704

T
T_COM_CO_BMX, 750
T_COM_CO_BMX_EXPERT, 750
T_COM_STS_GEN, 740

U

Ubertragungstyp, 704

W

WRITE_VAR, 774

y4

Zertifizierungen, 77
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