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BEGKHOFF Ubersicht

1 Ubersicht

PS2001-4810-1001 | Stromversorgung 48 V, 10 A, 1 phasig, Extra Power, mit EtherCAT-Interface

» AC 100 - 240 V Weitbereichseingang

* Inkl. EtherCAT-Interface

» Breite nur 48 mm

* Wirkungsgrad bis zu 96,2 %

* Hervorragender Teillastwirkungsgrad

» 120 % Spitzenleistung, 576 W

+ Prazises Ausldsen von Sicherungen durch hohen Uberlast- / Spitzenstrom
+ Sicherer Hiccup-Uberlastmodus

» Aktive Oberwellenkorrektur (PFC)

* Minimaler Einschaltstromsto

» Volle Leistung zwischen -25°C und +60°C

» Current Sharing-Funktion fir den Parallelbetrieb

Die Stromversorgung PS2001-4810-1001 ist eine 1-phasige 48-V-DC-Stromversorgung mit einer integrierten
EtherCAT-Kommunikationsebene geeignet fiir Anwendungen mit einem Ausgangsstrom von 10 A und einer
Ausgangsleistung von 480 W. Durch die Integration der EtherCAT-Technologie kdnnen Messdaten sowie
interne Geratedaten direkt von der Steuerung verarbeitet werden. Dies ermdglicht die direkte Einflussnahme
auf das Geréat per Fernzugriff. Uber die Automatisierungssoftware TwinCAT kdnnen gerateinterne
Parameterwerte, Statusbits und Fehlermeldungen einfach und bequem ausgelesen, konfiguriert und
zurlickgesetzt werden. Darlber hinaus liefert die Stromversorgung umfangreiche Messdaten zur
Uberwachung sowohl des DC-Ausgangsbereiches als auch des AC-Eingangsbereiches.

Die Stromversorgungen mit EtherCAT-Interface gehoren zur Familie der PS2000 Gerate und haben eine
Baubreite von nur 48 mm. Sie besitzen eingangsseitig einen Weitbereichseingang, eine aktive Oberwellen-
korrektur (PFC) und eine Einschaltstrombegrenzung. Der Ausgang arbeitet nach der Ul-Kennlinie und
schaltet im Uberlast-/Kurzschlussfall in den sicheren Hiccup-Modus. Die PS2001-xxxx-1001 haben eine
Extra Power mit einer dauerhaften maximalen Ausgangsleistung von 120 % und sind in der Lage mit einem
kurzzeitigen Spitzenstrom Sicherungen prazise auszulésen. Der Status der Ausgangsspannung kann tber
die Prozessdaten nachvollzogen, und Uber die DC-OK LED an der Geh&usefront angezeigt werden.

Technische Daten in Kurzform ? PS2001-4810-1001

Ausgangsspannung DC 48 V (Nominal Werkseinstellung 48 V)

Einstellbereich 48 - 56V

Ausgangsstrom AC 120 - 240 V, DC 150 - 300 V Netze |AC 100V, DC 110 - 150 V Netze
Extra Power bei Umgebungstemperatur unter +45°C [12,0 A- 10,3 A (576 W) 10,5 A-9,0 A (504 W)
Nennlast bei Umgebungstemperatur bis +60°C 10,0 - 8,6 A (480 W) 8,75-7,4 A (420 W)
Derating bei Umgebungstemperatur tber +60°C Lineares Derating 12,5 W/K Lineares Derating 10,5 W/K
Eingangsspannung AC AC 100-240V -15% /+10 %

Netzfrequenz 50 - 60 Hz £6 %

Eingangsstrom AC 4,26 /2,23 A bei 120/ 230 Vac

AC Einschaltstrom 10,0 /4,5 Ag,,e bei 120 / 230 Vac

Leistungsfaktor 0,99 /0,98 bei 120 / 230 Vac

Eingangsspannung DC DC 110 - 300 V 20 %

Eingangsstrom DC 4,64 /1,66 A bei 110/ 300 Vdc

Wirkungsgrad 94,8 /96,2 % bei 120 / 230 Vac

Verluste 26,6 /18,9 W bei 120 / 230 Vac

Uberbriickungszeit 32 /32 ms bei 120 / 230 Vac

Temperaturbereich -25°C bis +70°C

Protokoll / Businterface EtherCAT / 2 x RJ45

Ubertragungsrate 100 MBit/s

GrolRe (BxHxT) 48 mm x 124 mm x 127 mm (ohne DIN-Schiene)

Gewicht 830¢g

Zulassungen/Kennzeichnungen CE, cULus

*) Alle Werte typisch fur 48 V, 10 A, 230 Vac, 50 Hz, +25°C Umgebungstemperatur und nach einer Aufwarmzeit von funf Minuten,
soweit nicht anders angegeben

PS2001-4810-1001 Version: 1.0 7
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2 Vorwort

2.1 Hinweise zur Dokumentation

Zielgruppe

Diese Beschreibung wendet sich ausschlieRlich an ausgebildetes Fachpersonal der Steuerungs- und
Automatisierungstechnik, das mit den geltenden nationalen Normen vertraut ist.

Zur Installation und Inbetriebnahme der Komponenten ist die Beachtung der Dokumentation und der
nachfolgenden Hinweise und Erklarungen unbedingt notwendig.

Das Fachpersonal ist verpflichtet, stets die aktuell guiltige Dokumentation zu verwenden.

Das Fachpersonal hat sicherzustellen, dass die Anwendung bzw. der Einsatz der beschriebenen Produkte
alle Sicherheitsanforderungen, einschliel3lich samtlicher anwendbaren Gesetze, Vorschriften, Bestimmungen
und Normen erflllt.

Disclaimer

Diese Dokumentation wurde sorgfaltig erstellt. Die beschriebenen Produkte werden jedoch standig
weiterentwickelt.

Wir behalten uns das Recht vor, die Dokumentation jederzeit und ohne Anklndigung zu Uberarbeiten und zu
andern.

Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen in dieser Dokumentation kdnnen keine Anspriche auf
Anderung bereits gelieferter Produkte geltend gemacht werden.

Marken

Beckhoff®, TwinCAT®, TwinCAT/BSD®, TC/BSD®, EtherCAT®, EtherCAT G®, EtherCAT G10°, EtherCAT P®,
Safety over EtherCAT®, TWinSAFE®, XFC®, XTS®und XPlanar® sind eingetragene und lizenzierte Marken der
Beckhoff Automation GmbH. Die Verwendung anderer in dieser Dokumentation enthaltenen Marken oder
Kennzeichen durch Dritte kann zu einer Verletzung von Rechten der Inhaber der entsprechenden
Bezeichnungen fihren.

Patente

Die EtherCAT-Technologie ist patentrechtlich geschitzt, insbesondere durch folgende Anmeldungen und
Patente: EP1590927, EP1789857, EP1456722, EP2137893, DE102015105702 mit den entsprechenden
Anmeldungen und Eintragungen in verschiedenen anderen Landern.

EtherCAT. ™

EtherCAT® ist eine eingetragene Marke und patentierte Technologie lizenziert durch die Beckhoff
Automation GmbH, Deutschland.

Copyright

© Beckhoff Automation GmbH & Co. KG, Deutschland.

Weitergabe sowie Vervielfaltigung dieses Dokuments, Verwertung und Mitteilung seines Inhalts sind
verboten, soweit nicht ausdricklich gestattet.

Zuwiderhandlungen verpflichten zu Schadenersatz. Alle Rechte fiir den Fall der Patent-, Gebrauchsmuster-
oder Geschmacksmustereintragung vorbehalten.

8 Version: 1.0 PS2001-4810-1001
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2.2 Sicherheitshinweise

Signalworter
Im Folgenden werden die Signalworter eingeordnet, die in der Dokumentation verwendet werden. Um
Personen- und Sachschaden zu vermeiden, lesen und befolgen Sie die Sicherheits- und Warnhinweise.

Warnungen vor Personenschaden

A GEFAHR

Es besteht eine Gefahrdung mit hohem Risikograd, die den Tod oder eine schwere Verletzung zur Folge
hat.

Es besteht eine Gefahrdung mit mittlerem Risikograd, die den Tod oder eine schwere Verletzung zur Folge
haben kann.

A VORSICHT

Es besteht eine Gefahrdung mit geringem Risikograd, die eine mittelschwere oder leichte Verletzung zur
Folge haben kann.

Warnung vor Umwelt- oder Sachschaden

Es besteht eine mdgliche Schadigung fur Umwelt, Gerate oder Daten.

Information zum Umgang mit dem Produkt

d Diese Information beinhaltet z. B.:
1 Handlungsempfehlungen, Hilfestellungen oder weiterflihrende Informationen zum Produkt.

BestimmungsgemaéaRe Verwendung

Dieses Gerat ist fur den Einbau in ein Gehause ausgelegt und fiir den allgemeinen professionellen Einsatz
beispielsweise in industriellen Steuerungen, Biro-, Kommunikations- und Messgeraten gedacht.

Verwenden Sie diese Stromversorgung nicht in Anlagen, bei denen eine Fehlfunktion zu schweren
Verletzungen fuhren oder Menschenleben gefahrden kann.

Ohne zusatzliche MaRnahmen zur Reduzierung der leitungsgebundenen Emissionen am Ausgang (z. B.
durch Verwendung eines Filters) ist das Gerat nicht fir die Versorgung eines lokalen Gleichstromnetzes in
Wohn-, Gewerbe- und leichtindustriellen Umgebungen geeignet. Fiir lokale DC-Stromnetze in industriellen
Umgebungen gelten keine Einschrankungen.

Haftungsausschluss

Die gesamten Komponenten werden je nach Anwendungsbestimmungen in bestimmten Hard- und Software-
Konfigurationen ausgeliefert. Anderungen der Hard- oder Software-Konfiguration, die tiber die
dokumentierten Moglichkeiten hinausgehen, sind unzuldssig und bewirken den Haftungsausschluss der
Beckhoff Automation GmbH & Co. KG.

Qualifikation des Personals

Diese Beschreibung wendet sich ausschlieRlich an ausgebildetes Fachpersonal der Steuerungs-,
Automatisierungs- und Antriebstechnik, das mit den geltenden Normen vertraut ist.

PS2001-4810-1001 Version: 1.0 9
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Sicherheitsbestimmungen

Beachten Sie die folgenden Sicherheitshinweise und Erklarungen!

Produktspezifische Sicherheitshinweise finden Sie auf den folgenden Seiten oder in den Bereichen Montage,
Verdrahtung, Inbetriebnahme usw.

10 Version: 1.0 PS2001-4810-1001
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Sicherheitshinweise und Installationsanforderungen PS2001-4810-1001 Stromversorgung

Gehause.

befolgen.

oder Betauung zu rechnen ist.

* Nehmen Sie keine Veranderungen oder Reparaturen an dem Gerat vor.
« Offnen Sie das Gerat nicht, da im Inneren hohe Spannungen anliegen.

» Achten Sie darauf, dass keine Fremdkdrper in das Gehause eindringen.
* Verwenden Sie das Gerat nicht an feuchten Standorten oder in Bereichen, in denen mit Feuchtigkeit

Gefahr durch Stromschlag, Brand, Verletzungen, Verletzungen mit Todesfolge!

* Verwenden Sie die Stromversorgung nicht ohne ordnungsgemafe Erdung (Schutzleiter). Verwenden
Sie die Klemme an der Eingangs-Klemmleiste fiir den Erdanschluss und nicht eine der Schrauben am

» Schalten Sie die Spannungsversorgung aus, bevor Sie am Gerat arbeiten. Sorgen Sie fir eine
Absicherung gegen ungewolltes Wiedereinschalten.

« Sorgen Sie fir eine ordnungsgemale Verdrahtung, indem Sie alle lokalen und nationalen Vorschriften

» BerUhren Sie das Gerat nicht im eingeschalteten Zustand oder unmittelbar nach dem Ausschalten.
HeilRe Oberflachen kdnnen zu Verbrennungen fuhren.

® Weitere Hinweise zu Installationsanforderungen (Montage)

1 * Wenn wahrend der Installation oder des Betriebs Schaden oder Fehlfunktionen auft[eten sollten,
schalten Sie unverziglich die Stromversorgung ab und schicken Sie das Gerat zur Uberpriifung

ins Werk zurtck.

« Installieren Sie das Gerat in einem Gehause, das Schutz gegen elektrische, mechanische und

brandtechnische Gefahren bietet.

* Installieren Sie das Gerat auf einer DIN-Hutschiene gemal EN 60715 mit den Eingangsklemmen

auf der Unterseite des Geréts.

» Die maximale Umgebungslufttemperatur betragt +70°C (+158°F). Die Betriebstemperatur
entspricht der Umgebungs- oder Umgebungslufttemperatur und ist 2 cm unter dem Gerat

definiert.

» Das Gerat ist fir Konvektionskiihlung ausgelegt und bendtigt keinen externen Lifter. Behindern

Sie den Luftstrom nicht und decken Sie das Liiftungsgitter nicht ab!

» Halten Sie folgende Einbauabstande ein (s. Tabelle Minimale Einbauabstande):

= 40 mm oben, 20 mm unten sowie 5 mm auf der linken und rechten Seite werden empfohlen,
wenn das Gerat dauerhaft mit mehr als 50 % der Nennleistung belastet wird.

= Erhohen Sie diesen Abstand auf 15 mm, wenn das Gerat mit mehr als 90 % der
Nennleistung belastet wird oder das benachbarte Gerat eine Warmequelle ist (z. B. eine

andere Stromversorgung)

= Wenn das Gerat dauerhaft mit weniger als 50 % belastet wird, kénnen die 5 mm auf null

reduziert werden.

Minimale Einbauabstiande

Ausgangsleistung bezogen auf die Nennleistung Minimaler Einbauabstand (mm)
oben unten Linke und rechte Seite
<50 % 40 20 0
250 % 40 20 5
290 % 40 20 15
PS2001-4810-1001 Version: 1.0 11
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® Weitere Hinweise zu Installationsanforderungen (Anschluss und Verdrahtung)

1 « Stellen Sie sicher, dass die Verdrahtung korrekt ist, indem Sie alle lokalen und nationalen
Vorschriften befolgen.

= Verwenden Sie geeignete Kupferkabel, die ausgelegt sind fiir eine
Mindestbetriebstemperatur von:
60°C bei Umgebungstemperaturen bis 45°C
75°C bei Umgebungstemperaturen bis 60°C
90°C bei Umgebungstemperaturen bis 70°C

= Achten Sie darauf, dass alle Einzellitzen einer Litze in den Klemmanschluss gelangen.
= Verwenden Sie Aderendhdlsen fur Drahte an den Eingangsklemmen.

= Nicht benutzte Schraubklemmen sollten fest angezogen werden.

» Das Gerat ist fur Zweigstromkreise bis 32 A (IEC) und 30 A (UL) ohne zusatzliche
Schutzvorrichtung ausgelegt, geprift und zugelassen. Wenn eine externe Sicherung verwendet
wird, durfen keine Schutzschalter kleiner als 10 A B- oder C-Charakteristik verwendet werden,
um ein unerwiinschtes Ausldsen des Schutzschalters zu vermeiden.

* Der Eingang kann auch von Batterien oder dhnlichen Gleichstromquellen gespeist werden. Die
Dauerspannung zwischen der Versorgungsspannung und dem PE/Massepotential darf 375 Vdc
nicht Gberschreiten.

» Das Gerat ist als "Gerat der Schutzklasse 1" gemaf IEC 61140 ausgelegt.

= Nicht ohne einen ordnungsgemalen PE-Anschluss (Schutzerde) verwenden.
» Fur den Eingang des Gerats muss eine Trennvorrichtung vorgesehen werden.

® \Weitere Hinweise zum Betrieb

1 » Dieses Gerat enthalt keine Teile, die eine Wartung erfordern. Wenn eine interne Sicherung
auslost, so liegt dies an einem internen Defekt.

» Das Gerat ist fir Bereiche mit Verschmutzungsgrad 2 in kontrollierten Umgebungen ausgelegt.
Es ist keine Kondensation oder Frost zulassig.

* Das Gehduse des Gerats bietet einen Schutzgrad von IP20. Das Gehaduse bietet keinen Schutz
gegen verschuttete Fllssigkeiten.

» Das Gerat ist fir den Betrieb in Bereichen zwischen 5 % und 95 % relativer Luftfeuchtigkeit
ausgelegt.

Die Isolierung des Gerats ist so ausgelegt, dass es Impulsspannungen der
Uberspannungskategorie Il gemaf IEC 60664-1 standhalt.

» Das Gerat ist fur die Versorgung aus TN-, TT- oder IT-Netzen geeignet. Die Dauerspannung
zwischen der Eingangsklemme und dem PE-Potential darf 300 Vac nicht Uberschreiten.

» Das Gerat ist fur Hohen bis zu 5000 m (16400 ft) ausgelegt.

= Oberhalb von 2000 m ist eine Reduzierung des Ausgangsstroms und der
Uberspannungskategorie erforderlich.

12 Version: 1.0 PS2001-4810-1001
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2.3 Terminologie und Abkirzungen

PE und das Erdungs-
Symbol

D

PE ist die Abklrzung fir ,Protective Earth* (zu Deutsch: Schutzleiter) und hat die
gleiche Bedeutung wie das Erdungs-Symbol

D

Earth, Ground

In diesem Dokument wird der Begriff ,earth” (zu Deutsch: Erde) verwendet, was
dem in den USA verwendeten Begriff ,ground (zu Deutsch: Erde, Masse)
entspricht.

T.b.d.

Noch zu definieren, Wert oder Beschreibung folgt zu einem spateren Zeitpunkt.

AC 230V

Ein Wert, dem ein ,AC" oder ,DC* vorangestellt ist, stellt eine Nennspannung oder
einen Nennspannungsbereich dar. Die Nennspannung oder der
Nennspannungsbereich kann zusatzlich noch mit Toleranzen versehen sein. (z. B.
AC 230 V £10 %). Der errechnete Gesamtbereich gibt dann den Arbeitsbereich des
Gerates an.

Beispiel:
DC 12 V beschreibt eine 12 V-Batterie, unabhangig davon, ob sie voll geladen
(13,7 Vdc) oder entladen (10 Vdc) ist.

230 Vac

Ein Wert mit der Einheit (Vac oder Vdc) am Ende ist ein Momentanwert, der keine
zusétzlichen Toleranzen enthalt.

50 Hz vs. 60 Hz

Sofern nicht anders angegeben, sind AC 100 V- und AC 230 V-Parameter bei einer
Netzfrequenz von 50 Hz gltig. AC 120 V-Parameter sind fiir eine Netzfrequenz
von 60 Hz gultig.

kann Ein Schllisselwort, das eine WahIimdglichkeit ohne implizierte Praferenz anzeigt.
soll Ein SchlUsselwort, das eine zwingende Anforderung anzeigt.
sollte Ein Schlisselwort, das eine Wahlmdglichkeit mit einer eindeutig bevorzugten

Umsetzungsweise anzeigt.

PS2001-4810-1001
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2.4 Beckhoff Identification Code (BIC)

Der Beckhoff Identification Code (BIC) wird vermehrt auf Beckhoff-Produkten zur eindeutigen
Identitatsbestimmung des Produkts aufgebracht. Der BIC ist als Data Matrix Code (DMC, Code-Schema
ECC200) dargestellt, der Inhalt orientiert sich am ANSI-Standard MH10.8.2-2016.

Abb. 1: BIC als Data Matrix Code (DMC, Code-Schema ECC200)

Die Einflhrung des BIC erfolgt schrittweise Uber alle Produktgruppen hinweg.
Er ist je nach Produkt an folgenden Stellen zu finden:

+ auf der Verpackungseinheit
« direkt auf dem Produkt (bei ausreichendem Platz)
+ auf Verpackungseinheit und Produkt

Der BIC ist maschinenlesbar und enthalt Informationen, die auch kundenseitig fur Handling und
Produktverwaltung genutzt werden kénnen.

Jede Information ist anhand des so genannten Datenidentifikators (ANSI MH10.8.2-2016) eindeutig
identifizierbar. Dem Datenidentifikator folgt eine Zeichenkette. Beide zusammen haben eine maximale Lange
gemal nachstehender Tabelle. Sind die Informationen kiirzer, werden sie um Leerzeichen erganzt.

Folgende Informationen sind moglich, die Positionen 1 bis 4 sind immer vorhanden, die weiteren je nach
Produktfamilienbedarf:
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Pos- Art der Information |Erklarung Dateniden-|Anzahl Stellen inkl. | Beispiel

Nr. tifikator | Datenidentifikator

1 Beckhoff- Beckhoff - 1P 8 1P072222

Artikelnummer Artikelnummer
2 Beckhoff Traceability [Eindeutige SBTN 12 SBTNk4p562d7
Number (BTN) Seriennummer, Hinweis

S. U.

3 Artikelbezeichnung |Beckhoff 1K 32 1KEL1809
Artikelbezeichnung, z. B.
EL1008

4 Menge Menge in Q 6 Q1
Verpackungseinheit,
z.B.1,10...

5 Chargennummer Optional: Produktionsjahr |2P 14 2P401503180016
und -woche

6 ID-/Seriennummer |Optional: vorheriges 518 12 515678294
Seriennummer-System,
z. B. bei Safety-Produkten
oder kalibrierten Klemmen

7 Variante Optional: 30P 32 30PF971, 2*K183
Produktvarianten-Nummer
auf Basis von
Standardprodukten

Weitere Informationsarten und Datenidentifikatoren werden von Beckhoff verwendet und dienen internen

Prozessen.

Aufbau des BIC

Beispiel einer zusammengesetzten Information aus den Positionen 1 bis 4 und dem o.a. Beispielwert in
Position 6. Die Datenidentifikatoren sind in Fettschrift hervorgehoben:

1P072222SBTNk4p562d71KEL1809 Q1 515678294

Entsprechend als DMC:

Abb. 2: Beispiel-DMC 1P072222SBTNk4p562d71KEL1809 Q1 51S678294

BTN

Ein wichtiger Bestandteil des BICs ist die Beckhoff Traceability Number (BTN, Pos.-Nr. 2). Die BTN ist eine
eindeutige, aus acht Zeichen bestehende Seriennummer, die langfristig alle anderen Seriennummern-
Systeme bei Beckhoff ersetzen wird (z. B. Chargenbezeichungen auf I0-Komponenten, bisheriger
Seriennummernkreis flr Safety-Produkte, etc.). Die BTN wird ebenfalls schrittweise eingefihrt, somit kann
es vorkommen, dass die BTN noch nicht im BIC codiert ist.

Diese Information wurde sorgfaltig erstellt. Das beschriebene Verfahren wird jedoch standig
weiterentwickelt. Wir behalten uns das Recht vor, Verfahren und Dokumentation jederzeit und ohne
Ankundigung zu Uberarbeiten und zu dndern. Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen in
dieser Information kénnen keine Anspriiche auf Anderung geltend gemacht werden.

PS2001-4810-1001

Version: 1.0
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2.5 Elektronischer Zugriff auf den BIC (eBIC)

Elektronischer BIC (eBIC)

Der Beckhoff Identification Code (BIC) wird auf Beckhoff Produkten auf3en sichtbar aufgebracht. Er soll, wo
madglich, auch elektronisch auslesbar sein.

Fir die elektronische Auslesung ist die Schnittstelle entscheidend, Uber die das Produkt elektronisch
angesprochen werden kann.

K-Bus Geréte (IP20, IP67)

FUr diese Geréate ist derzeit keine elektronische Speicherung und Auslesung geplant.

EtherCAT-Geréte (IP20, IP67)

Alle Beckhoff EtherCAT-Gerate haben ein sogenanntes ESI-EEPROM, dass die EtherCAT-Identitat mit der
Revision beinhaltet. Darin wird die EtherCAT-Slave-Information gespeichert, umgangssprachlich auch als
ESI/XML-Konfigurationsdatei fur den EtherCAT-Master bekannt. Zu den Zusammenhangen siehe die

entsprechenden Kapitel im EtherCAT-Systemhandbuch (Link).

In das ESI-EEPROM wird durch Beckhoff auch die eBIC gespeichert. Die Einfihrung des eBIC in die
Beckhoff IO Produktion (Klemmen, Box-Module) erfolgt ab 2020; Stand 2023 ist die Umsetzung weitgehend
abgeschlossen.

Anwenderseitig ist die eBIC (wenn vorhanden) wie folgt elektronisch zuganglich:

 Bei allen EtherCAT-Geraten kann der EtherCAT Master (TwinCAT) den eBIC aus dem ESI-EEPROM
auslesen
o Ab TwinCAT 3.1 build 4024.11 kann der eBIC im Online-View angezeigt werden.

o Dazu unter
EtherCAT — Erweiterte Einstellungen — Diagnose das Kontrollkdstchen ,Show Beckhoff
Identification Code (BIC)" aktivieren:

TwinCAT Project30 + X

General Adapter EtherCAT  Online  CoE - Onling

Advanced Settings
Netld: 169.254.124140.21
. - State Machine Online View
Export Configuration File... . Cyclic Frames
. Distri []0000 "ESC Rev/Type' 0000
e Distributed Clocks = 0002550 B YP ~ Add
EoE Support L . .
[]0004 "SM/FMMU Crit
Topology... - Redundancy []0006 ‘Ports/DPRAM' D Show Change Counters
Emergency ;ﬂDDS'Features' (State Changes / Not Present)
- Diagnosis [ 10010 ‘Phys Addr" !
Frame Cmd Addr Len WC Sync Unit Cycle (ms)  Lhilizatiol .. Online View [[10012 Configured Station Alias Show Production Info
0020 "Register Protect”
.D LWR  («01000000 1 1 <defautt> 4.000 70030 ‘Access Protect”
o BRD  «0000«0130 2 2 4,000 017 [(]0040 "ESC reset’ Show Beckhoff Identfication
017 []0100 'ESC G’ Code(BIC)
[]07102 ESC CtlEx
[[]0108 *Phys. RW Offset’
[]0110 'ESC Status’
[ ]0120°AL Gt

o Die BTN und Inhalte daraus werden dann angezeigt:

General Adapter EthesCAT Onling  CoF - Orline

he Addr  Mame Siate CRC Fw  Hw Production Data  RemNo BTN Deseription  Cluartily BatchMo  Seralle
21 1001 Teem 1(EKNI0N OF 0.0 ] 0 -
82 1002 Tem2(ELINE OP 0o o 0 20KWISF 072222 k4pSE2dT EL1S0D 1 678234
M3 1003 Temm3ELIG OP 0o 7 & 2012 KW24 Sa
B4 1004 Temd(EL2004 OP 0.0 o0 0 - 072223 kdpS62d7 EL2004 1 678295
15 1005 Teen S(EL1O0E) OP 0.0 0 0
o K 1006 Teen 6 (EL2008) OF 0.0 0 12 2014 KW14 Mo
.7 1007 Teem 7(EK1110) OP ] 1 B 2012 KW25 Mo

> Hinweis: ebenso kdnnen wie in der Abbildung zu sehen die seit 2012 programmierten
Produktionsdaten HW-Stand, FW-Stand und Produktionsdatum per ,Show Production Info*
angezeigt werden.

o Zugriff aus der PLC: Ab TwinCAT 3.1. build 4024.24 stehen in der Tc2_EtherCAT Library ab
v3.3.19.0 die Funktionen FB_EcReadBIC und FB_EcReadBTN zum Einlesen in die PLC.
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» Bei EtherCAT-Geraten mit CoE-Verzeichnis kann zusatzlich das Objekt 0Ox10E2:01 zur Anzeige der
eigenen eBIC vorhanden sein, auch hierauf kann die PLC einfach zugreifen:

o Das Gerat muss zum Zugriff in PREOP/SAFEOP/OP sein:

index Name Fags  Value
1000 Dlevice bype RO Da015E 1285 (2234 2807)
1008 Disvics name RO ELMIT04-0000
1005 Hardware s RO L 1]
1004 Software verson RO 01
1008 Bootloader version RO 301270
+10M:0 Fesicre defaul parameters RO >1¢
+ 1080 identity RO 34 ¢
= 10E2:0 Mamdscturer-specific idanification C RO »1«
M0E2:01  Sublndex D01 RO TP1SS44Z5ETHO0GSp IKELMITE Q1  3P433001000016
« - 10F0:0 Backup parsmebar handing RO »1<
+ 10F3:0 Ciagnioats Hestowy RO » 21«
10F8 Actual Teme Stamp RC 01 b2 7

> Das Objekt 0x10E2 wird in Bestandsprodukten vorrangig im Zuge einer notwendigen
Firmware-Uberarbeitung eingefihrt.

o Ab TwinCAT 3.1. build 4024.24 stehen in der Tc2_EtherCAT Library ab v3.3.19.0 die Funktionen
FB_EcCoEReadBIC und FB_EcCoEReadBTN zum Einlesen in die PLC zur Verfigung

» Zur Verarbeitung der BIC/BTN Daten in der PLC stehen noch als Hilfsfunktionen ab TwinCAT 3.1 build
4024.24 in der Tc2_Utilities zur Verfigung

o F_SplitBIC: Die Funktion zerlegt den Beckhoff Identification Code (BIC) sBICValue anhand von
bekannten Kennungen in seine Bestandteile und liefert die erkannten Teil-Strings in einer Struktur
ST_SplittedBIC als Rickgabewert

o BIC_TO_BTN: Die Funktion extrahiert vom BIC die BTN und liefert diese als Riickgabewert

* Hinweis: bei elektronischer Weiterverarbeitung ist die BTN als String(8) zu behandeln, der Identifier
~SBTN" ist nicht Teil der BTN.

« Technischer Hintergrund
Die neue BIC Information wird als Category zusatzlich bei der Gerateproduktion ins ESI-EEPROM
geschrieben. Die Struktur des ESI-Inhalts ist durch ETG Spezifikationen weitgehend vorgegeben,
demzufolge wird der zusatzliche herstellerspezifische Inhalt mithilfe einer Category nach ETG.2010
abgelegt. Durch die ID 03 ist fur alle EtherCAT Master vorgegeben, dass sie im Updatefall diese Daten
nicht Uberschreiben bzw. nach einem ESI-Update die Daten wiederherstellen sollen.
Die Struktur folgt dem Inhalt des BIC, siehe dort. Damit ergibt sich ein Speicherbedarf von ca.
50..200 Byte im EEPROM.

« Sonderfille

> Sind mehrere ESC in einem Gerat verbaut die hierarchisch angeordnet sind, tragt nur der
TopLevel ESC die eBIC Information.

o Sind mehrere ESC in einem Gerat verbaut die nicht hierarchisch angeordnet sind, tragen alle ESC
die eBIC Information gleich.

o Besteht das Gerat aus mehreren Sub-Geraten mit eigener Identitat, aber nur das TopLevel-Gerat
ist Uber EtherCAT zuganglich, steht im CoE-Objekt-Verzeichnis 0x10E2:01 die eBIC des
TopLevel-Gerats, in 0x10E2:nn folgen die eBIC der Sub-Gerate.

PROFIBUS-, PROFINET-, DeviceNet-Geréate usw.

Fur diese Geréate ist derzeit keine elektronische Speicherung und Auslesung geplant.

PS2001-4810-1001 Version: 1.0 17
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BECKHOFF

3 Technische Daten, Montage, Verdrahtung

3.1

AC-Eingang

AC-Eingang

Spannungsbereich 1
Spannungsbereich 2

Nom

AC 120-240V (-15 % / +10 %)
AC 100 -240V (-15 % / +10 %)

Geeignet fur TN-, TT- und IT-Netze

Min.

AC-Eingangsbereich 85 - 264 Vac
Min. |264 - 300 Vac Fir maximal 500 ms
Zulassige Spannung Max.|300 Vac Dauerhaft nach IEC 60664-1
L oder N zu Erde
Eingangsfrequenz Nom |50 - 60 Hz 6 %
Einschaltspannung Typ. |82 Vac Statisch, siehe Abb. Eingangsspannungsbereich;
Einschaltverhalten-Definitionen
Abschaltspannung Typ. |72 Vac Statisch, siehe Abb. Eingangsspannungsbereich;

Einschaltverhalten-Definitionen

Externer Eingangsschutz

Siehe Hinweise zu Installationsanforderungen im Kapitel ,Sicherheitshinweise [P_12]"

AC-Eingang AC 100V [AC120V |AC 230V

Eingangsstrom Typ. |5,15 A 4,26 A 2,23 A Bei 48 V, 10 A, siehe Abb. Eingangs-zu Ausgangsstrom;
Leistungsfaktor zu Ausgangsstrom

Leistungsfaktor®) Typ. [0,99 0,99 0,98 Bei 48 V, 10 A, siehe Abb. Eingangs-zu Ausgangsstrom;
Leistungsfaktor zu Ausgangsstrom

Spitzenwertfaktor**) Typ. |1,65 1,63 1,63 Bei48V, 10 A

Einschaltverzégerung Typ. |710 ms 647 ms 506 ms S. Abb. Eingangsspannungsbereich; Einschaltverhalten-Definitionen

Anstiegszeit Typ. |119 ms 116 ms 114 ms Bei 48 V, 10 A Konstantstromlast, 0 mF Lastkapazitat, siehe Abb.
Eingangsspannungsbereich; Einschaltverhalten-Definitionen

Typ. |150 ms 150 ms 150 ms bei 48 V, 10 A Konstantstromlast, 20 mF Lastkapazitat, siehe Abb.

Eingangsspannungsbereich; Einschaltverhalten-Definitionen

Uberschwingen beim Max |200 mV  |200mV |200 mV |S. Abb. Eingangsspannungsbereich; Einschaltverhalten-Definitionen

Einschalten

*) Der Leistungsfaktor ist das Verhaltnis der wirklichen (oder Wirk-) Leistung zur Scheinleistung in einem Wechselstromkreis.
**) Der Spitzenwertfaktor ist das mathematische Verhaltnis des Spitzenwerts zum Effektivwert der Eingangsstromwellenform.

Rated
Pour | input range max. Input
A < r; 500ms Voltage
I
il B ¥ 1
| [ I I
g < | | | | }_
L EY ¥ | 5% -— A u
‘55 £ ]| : | Output : 5% =
z = | I | Voltage | : —g
| [ | Vin ' Ri g
o . ) L. :Sta rt-up delay _F:ISE [ 2
> T T — 4% @]
85V 264V 300Vac

Abb. 3: Eingangsspannungsbereich; Einschaltverhalten-Definitionen
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Input Current, typ.
AT T T T
]

| a)100vac | |
+— — b)120vac -I—
[ c)230vac |

A=+ —+—1=

O Lk N oW A
L

Output Current

|
!
8 9 10 11 125

Power Factor, typ.
a,b
1.0 ———f— 1 !
i I | [ el
0.954 +——+—rF-
| | | I ! |
0.9 L1
| |
: : l a) 100vac :
0.854 T —— 7 b)120vac
|| ©230vac
0.84 e e e
: : Output Current
0.75 T T f T i i
1 7 8 9 10 11 12N

Abb. 4: Eingangs-zu Ausgangsstrom; Leistungsfaktor zu Ausgangsstrom
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3.2 DC-Eingang

DC-Eingang

DC-Eingang Nom. |DC 110-300V 20 %

DC-Eingangsbereich 88 - 360 Vdc

DC-Eingangsstrom Typ. 4,64 A bei 110 Vdc, bei 48 V, 10 A
1,66 A bei 300 Vdc, bei 48 V, 10 A

Spannungsbereich 1 Nom. |DC 150 - 300V

Spannungsbereich 2 Nom. |DC 110-150V

Zulassige Spannung L/N zu Erde  |Max. 375 Vdc Dauerhaft, gemaf IEC 62477-1

Einschaltspannung Typ. 80 Vdc Statisch

Abschaltspannung Typ. 70 Vdc Statisch

Anleitung fiir DC-Betrieb

Battery Power Supply
ER N .
+

i il L

T v/

.

! PE Load

P

T G DC

Abb. 5: Verdrahtung fiir DC-Eingang

» Das Gerat ist fir die Versorgung mit einer Gleichstrom-Eingangsspannung geeignet.
Verwenden Sie eine Batterie oder eine vergleichbare DC-Quelle.

Ein Betrieb am Zwischenkreis von Frequenzumrichtern wird nicht empfohlen und kann
zu Defekten oder Fehlfunktionen fiihren.

» Verbinden Sie den Pluspol mit L und den Minuspol mit N.
* Verbinden Sie die PE-Klemme mit dem Schutzleiter oder der Maschinenmasse.

20
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3.3 Einschaltstrom

Eine aktive Einschaltstrombegrenzung begrenzt den Einschaltstromstol3 nach dem Einschalten der
Eingangsspannung.

Der Ladestrom der Entstorkondensatoren in den ersten Mikrosekunden nach dem Einschalten bleibt
unbericksichtigt.

AC100V |/AC120V AC230V
Einschaltstrom |Max. |15 Agjie 12 Agpize 19,5 Aspitze Temperaturunabhangig
Typ. 12 Agpze |10 Agpize 14,5 Aspitze Temperaturunabhangig
Einschaltenergie Max. |3 Agie 2 Agpize 0,5 Agpize Temperaturunabhangig
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3.4 Ausgang

Der Ausgang liefert eine SELV/PELV/-Nennspannung, die von der Eingangsspannung galvanisch getrennt ist.

Das Gerat ist fur die Versorgung jeglicher Art von Lasten ausgelegt, einschlieRlich kapazitiver und induktiver Lasten. Wenn extrem
grolRe Kondensatoren, wie z. B. EDLCs (elektrische Doppelschichtkondensatoren oder "UltraCaps") mit einer Kapazitat > 1 F an den
Ausgang angeschlossen werden, kann das Gerat den Kondensator intermittierend laden.

Das Gerat ist mit einer ,Single Use / Parallel Use“-Funktion ausgestattet, welche Gber die CoE-Daten ausgewahlt werden kann.
Im Parallelbetrieb wird die Ausgangsspannung so geregelt, dass sie bei Betrieb ohne Last 4 % hoher liegt als bei Nennlast. Dadurch
wird eine Lastverteilung zwischen parallelgeschalteten Netzteilen erreicht.

Der Ausgang ist elektronisch gegen Uberlast, Leerlauf und Kurzschluss geschiitzt. Im Falle eines Schutzereignisses kénnen horbare
Gerausche auftreten.

Ausgangsspannung Nom. |48V
Einstellbereich Min. |48 -56V |Garantierter Wert
Max. (60,0 V Dies ist die maximale Ausgangsspannung, die in der Endstellung des
Potentiometers im Uhrzeigersinn aufgrund von Toleranzen auftreten kann. Es
ist kein garantierter Wert, der erreicht werden kann.
Werkseinstellungen Typ. |48V 0,2 %, ,Einzelbetrieb® bei Volllast und kaltem Gerat
Typ. |47V +0,2 % im Modus "Parallelbetrieb” bei 10 A, bei kaltem Gerat
(46,6 V £0,2 % bei 12 A und 49 V £0,2 % bei Nulllast)
Netzausregelung Max. [10 mV Zwischen 85 und 300 Vac
Lastausregelung Max. [1560 mV  |Zwischen 0 und 10 A, statischer Wert, ,Einzelbetrieb®

Typ. |1000 mV |Zwischen 0 und 12 A, statischer Wert, ,Parallelbetrieb”
Restwelligkeit und Brummspannung |Max. |50 mVgs |Bandbreite 20 Hz bis 20 MHz, 50 Ohm

Ausgangsstrom fir Nom. |12 AV Bei 48 V und bis 45°C Umgebungstemperatur
Eingangsspannungsbereich 1 Nom. [10 A Bei 48 V und bis 60°C Umgebungstemperatur

Nom. |7,4 A Bei 48 V und 70°C Umgebungstemperatur

Nom. |10,3 A"  |Bei 56 V und bis 45°C Umgebungstemperatur

Nom. [8,6 A Bei 56 V und bis 60°C Umgebungstemperatur

Nom. (6,35 A Bei 56 V und 70°C Umgebungstemperatur

Lineares Derating zwischen +60°C und +70°C (s. Kapitel Umgebung [»_33])
Ausgangsstrom fur Nom. [10,5A"  |Bei 48 V und bis 45°C Umgebungstemperatur
Eingangsspannungsbereich 2 Nom. (8,75 A Bei 48 V und bis 60°C Umgebungstemperatur

Nom. (6,56 A Bei 48 V und 70°C Umgebungstemperatur

Nom. 9,0 A" Bei 56 V und bis 45°C Umgebungstemperatur

Nom. [7,5A Bei 56 V und bis 60°C Umgebungstemperatur

Nom. |5,65 A Bei 56 V und 70°C Umgebungstemperatur

Lineares Derating zwischen +60°C und +70°C (s. Kapitel Umgebung [»_33])

" Diese Leistung / dieser Strom ist bis zu einer Umgebungstemperatur von +45°C dauerhaft zulassig. Sie nimmt zwischen 45 und 60°C
linear ab bis zur Nennleistung / Nennstrom s. Kapitel "Umgebung [»_33]". Nutzen Sie oberhalb von +45°C diese Leistung / diesen
Strom maximal furr ein Tastverhaltnis von 10 %, also nicht langer als 1 Minute alle 10 Minuten.

Output Voltage (Single Use, typ.) Adjustment Output Voltage (Parallel Use, typ.)
" Range -
56V T I | T r\ I SV
I | | | I | | |
N+——+——A——F—4+——— F—@—!———l 53V
R s e
32""”?“‘1_—[__7'__1" =T 51V
1 A:conti e L 1L _1_ |
24 - continuouscorent T 49v
4+—+—-d———+——Ad—4L =g —- 47V
o =®
84—t === — == = = — 45V 1 I
| i Output Current 1 | | |
0 T T f 1 T T T 1 43v T 1 T T T 1
0 25 5 75 10 125 15 175 20A 0 2 4 6 8 10 12A

Abb. 6: Ausgangsspannung zu Ausgangsstrom (single use); Ausgangsspannung zu Ausgangsstrom (parallel
use)
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Sicherungs- Typ. |30A Bis zu 12 ms einmal alle fiinf Sekunden, siehe Abb. Dynamische

ausschaltstrom Uberstrombelastbarkeit, typ. < 12 ms
Der Sicherungsausschaltstrom ist ein erhdhter Transientenstrom, der zum
Auslésen von Sicherungen auf fehlerhaften Ausgangszweigen beitragt. Die
Ausgangsspannung bleibt tber 40 V.

Uberlastverhalten Dauerstrom Ausgangsspannung > 26 Vdc, siehe Abb. Ausgangsspannung zu

Ausgangsstrom

Hiccup-Modus?

Ausgangsspannung < 26 Vdc, siehe Abb. Ausgangsspannung zu
Ausgangsstrom

Uberlast / Kurzschlussstrom

Max.

14,8 A

Dauerstrom s. Abb. Ausgangsspannung zu Ausgangsstrom typ.

Typ.

15A

Intermittierender Stromspitzenwert fir typ. 2 s

Lastimpedanz 10 mOhm Abb. Kurzschluss am Ausgang, Hiccup-Modus,
typ.

Der Entladestrom der Ausgangskondensatoren ist nicht enthalten.

Max

4,7 A

Effektivwert des Stroms,
Lastimpedanz 10 mOhm, siehe Abb. Kurzschluss am Ausgang, Hiccup-
Modus, typ.

Ausgangskapazitat

Typ.

2500 pF

In der Stromversorgung enthalten

Rickfiuhrung von Lasten

Max.

63V

Das Gerat ist resistent gegen Lastriickfiihrung und zeigt keine Fehlfunktion
an, wenn eine Last Spannung in die Stromversorgung zurtickfiihrt. Dabei
spielt es keine Rolle, ob die Stromversorgung ein- oder ausgeschaltet ist.
Die absorbierte Energie kann anhand des eingebauten groRdimensionierten
Ausgangskondensators bestimmt werden.

Ausgang, Hiccup-Modus, typ.

2 Bei starker Uberlast (wenn die Ausgangsspannung unter 13 V féllt), liefert die Stromversorgung fiir 2 s Dauerausgangsstrom. Danach
wird der Ausgang fiir ungeféhr 18 s abgeschaltet, bevor automatisch ein neuer Einschaltversuch durchgefihrt wird. Dieser Zyklus wird
wiederholt, solange die Uberlast besteht. Nach Behebung der Uberlast arbeitet das Gerat normal. Siehe Abb. Kurzschluss am

Qutput Output Voltage (dynamic behavior, < 12ms)
Current
+ Hormal k — Normal 56V T T T ——-_-:____l___\_ =
operation | _ Short -circuit __ aperation 48 |/X | | ! 1 L
T e J | | | | | |
| 4 Adjustment __, .}
15A+— — — —_—— —_— — — — — 40 Range | :_ _: ] _:
: e e e S At ety il et 1
IS DU U AU N R E—
I 24 | | | | | |
| wB+————+——F—-A——4+——K—-
0 r c a t s | | | [ 1 : :
S S ———tm = = A — =
Jdas| 18 l2s|  1ss  l2s| 18 0 | CutputCurrent 1 |
0 5 10 15 20 25 30 354

Abb. 7: Kurzschluss am Ausgang, Hiccup-Modus, typ.
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3.5 Netzausfall Uberbriickungszeit

Die Netzausfall Uberbriickungszeit ist die Zeit, wahrend der die Ausgangsspannung eines Netzteils nach
dem Verlust der Eingangsleistung innerhalb der Spezifikation bleibt. Die Uberbriickungszeit ist
ausgangslastabhangig. Ohne Last kann die Uberbriickungszeit bis zu mehreren Sekunden betragen. Die
griine DC-OK-LED leuchtet wahrend dieser Zeit ebenfalls.

AC100V |AC120V AC230V
Netzausfall Typ. |65 ms 65 ms 65 ms Bei 48 V, 5 A, siehe Abb.
Uberbriickungszeit zu Eingangsspannung
Min. |54 ms 54 ms 54 ms B_ei 48V, 5 A, siehe Abb.
Uberbriickungszeit zu Eingangsspannung
Typ. |32ms 32 ms 32 ms Bei 48 V, 10 A, siehe Abb.
Uberbriickungszeit zu Eingangsspannung

Min. |24 ms 24 ms 24 ms Bei 48V, 10 A, siehe Abb.
Uberbriickungszeit zu Eingangsspannung

Uberbriickungszeit

Hold-up Time
80 e Zero Transition
ms—o4 ———r————————————
[ [ !_ —{ Input ‘/
O 4 ——— —————— 48V, 5Atyp. |
: : — : Voltage |
60 1~ gy sAmin | |
S0 !
A0 T T g o e, | : R
N+—r T Output |
20 - 4V, oA mn - Voltage | :
104+ —— - ——— —+—— I Hold-up Time |
| Input Voltage | < »
0 T f f T | |
85 120 155 190 230Vac

Abb. 8: Uberbriickungszeit zu Eingangsspannung; Abschaltverhalten, Definitionen
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3.6 DC-OK Funktion

Diese Funktion Giberwacht die Ausgangsspannung der Ausgangsklemme einer in Betrieb befindlichen
Stromversorgung. Die DC-OK Funktion kann tber die DC-OK-LED an der Vorderseite des Gerats oder Uber
die EtherCAT-Schnittstelle Uberwacht werden.

LED (verlinken mit dem DC-OK-Bit 0x6000:04)
DC-OK gran Sobald die Ausgangsspannung Sollwert erreicht hat (default 44 V)

DC-Not OK aus Sobald die Ausgangsspannung den vorgegebenen Sollwert um mehr
als 0,5 V unterschreitet (Hysterese).
(default: 43,5 V)

Schalt-Hysterese 0,7 V typ.

Via EtherCAT interface

DC-OK-Bit TRUE Die Ausgangsspannung liegt oberhalb des in Index 0x8000:16 ,DC OK
(Index 0x6000:04) threshold” definierten Wertes.
FALSE Sobald die Ausgangsspannung unterhalb des in Index 0x8000:16 ,DC
OK threshold“ definierten Wertes fallt.
,Output voltage* Gemessene Ausgangsspannung

(Index 0x6000:11)

,DC OK threshold“ |Parametrierter Wert flir die DC OK-Schwelle
(Index 0x8000:16)
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3.7 Wirkungsgrad und Verluste

AC 100 V AC 120 V AC 230 V
Wirkungsgrad Typ. (942 % 94,8 % 96,2 % Bei 48V, 10 A
Typ. (94,1 % 94,8 % 96,1 % Bei 48 V, 12 A (Extra Power)
Durchschnittlicher | Typ. (93,6 % 94,1 % 95,1 % 25 % bei 2,5 A, 25 % bei 5 A,
Wirkungsgrad” 25 % bei 7,5 A. 25 % bei 10 A
Verluste Typ. [1,6 W 1,7W 2,1W Bei aktivierter Abschaltung
(0x7000:01 [»_148] ,Disable
output®)
Typ. [6,3W 58 W 4,8 W Bei48V,0A
Typ. |16,3W 13,4 W 12,0 W Bei48V,5A
Typ. |29,5W 26,2 W 18,9 W Bei 48V, 10 A
Typ. [36,1W 31,7W 23,1 W Bei 48 V, 12 A (Extra Power)

" Der durchschnittliche Wirkungsgrad basiert auf Annahmen fiir eine typische Anwendung mit einer
Belastung der Stromversorgung von

25 % der Nennlast fir 25 % der Zeit,

50 % der Nennlast fiir weitere 25 % der Zeit,

75 % der Nennlast fir ebenfalls 25 % der Zeit und

100 % der Nennlast wahrend der restlichen Zeit.

Efficiency Power Losses
%y =TT T AW == 1~ T T 11
96 T 35 4 —fa)1oovac L —|— b -4 | _4la)
| | | | [{b) 120Vac | |

95 T —— 30 - e BOVae T T T T T T o L (b)
94 IE—————— 25 4+ — [

| | L0 | | (e)
B == 204411
92 Ei_lﬂa'!;_: 15 S
91 (b) 120vac - 104 1L = | | | | | |
od 4 4 4L L] 9o | 5 R S

| _: Qutput Current : : _: | : : Qutput Current : : : :
89 T T T T T T T T T ] L S A B [ N BN B R R m—

2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12A 01 2 3 45 6 7 8 9 1011 12A

Abb. 9: Wirkungsgrad zu Ausgangsstrom bei 48 V typ.; Verluste zu Ausgangsstrom 48 V typ.

Efficiency Power Losses

97%__T_T _____ T T T T 4DW__T_T _____ T T T T
96 35

95 30

94 25

93 20 I

92 15 1L | , | Jl—

l I Input Voltage | |
91 10 — f 1 1
100 120 180 230 264Vad

Abb. 10: Wirkungsgrad zu Eingangsspannung bei 48V, 10 A, typ.; Verluste zu Eingangsspannung bei 48V,
10 A, typ
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3.8 Lebenserwartung

Die in der Tabelle dargestellte Lebenserwartung gibt die Mindestanzahl der Betriebsstunden
(Gebrauchsdauer) an und wird von der Lebenserwartung der eingebauten Elektrolytkondensatoren
bestimmt. Die Lebenserwartung wird in Betriebsstunden angegeben und wird gemaf den Spezifikationen
des Kondensatorherstellers berechnet. Der Hersteller der Elektrolytkondensatoren garantiert nur eine
maximale Lebensdauer von bis zu 15 Jahren (131.400 h). Jede diesen Wert tbertreffende Zahl stellt eine
berechnete theoretische Lebensdauer dar, die dazu dienen kann, Gerate zu vergleichen.

AC 100 V AC 120 V AC 230 V

Lebenserwartung 159.000 h 185.000 h 223.000 h Bei 48 V, 5 A und +40°C
450.000 h 523.000 h 630.000 h Bei 48 V, 5 A und +25°C
48.000 h 63.000 h 121.000 h Bei 48 V, 10 A und +40°C
137.000 h 179.000 h 422.000 h Bei 48 V, 10 A und +25°C
23.000 h 38.000 h 73.000 h Bei 48 V, 12 A und +40°C
69.000 h 108.000 h 207.000 h Bei 48 V, 12 A und +25°C

3.9 MTBF

MTBF steht fur Mean Time Between Failure (zu Deutsch: mittlere ausfallfreie Betriebszeit), die aus der
statistischen Ausfallrate der Bauteile berechnet wird, und gibt die Zuverlassigkeit eines Gerats an. Es
handelt sich um die statistische Darstellung der Wahrscheinlichkeit eines Gerateausfalls und stellt nicht
notwendigerweise die Lebensdauer eines Produkts dar.

Die MTBF-Zahl ist eine statistische Darstellung der Wahrscheinlichkeit eines Gerateausfalls. Eine MTBF-
Zahl von beispielsweise 1.000.000 h bedeutet, dass statistisch gesehen alle 100 Stunden ein Gerat ausfallt,
wenn sich 10.000 Gerate im Einsatz befinden. Es kann jedoch nichts dartiber ausgesagt werden, ob das
ausgefallene Gerat 50.000 Stunden in Betrieb war oder nur 100 Stunden.

Fir diese Geratetypen ist der MTTF-Wert (Mean Time To Failure) mit dem MTBF-Wert identisch.

AC 100 V AC 120V AC 230 V
MTBF SN 29500, IEC 61709 |291.000 h 297.000 h 337.000 h Bei 48 V, 10 A und +40°C
525.000 h 533.000 h 599.000 h Bei 48V, 10 A und +25°C
MTBF MIL HDBK 217F 182.000 h 184.000 h 211.000 h Bei 48 V, 10 A und +40°C;
Ground Benign GB40

253.000 h 256.000 h 297.000 h Bei 48 V, 10 A und +25°C;
Ground Benign GB25
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3.10 Anschlussklemmen und Verdrahtung

Die Anschlussklemmen sind gemaf IP20 fingersicher konstruiert und fir Feld- und Fabrikverdrahtung
geeignet.

Technische Daten Eingang Ausgang EtherCAT
Anschlussquerschnitt e*: max. 6 mm? e*: max. 6 mm? Businterface:
*: max. 4 mm? f*: max. 4 mm?2 2xRJ45
* > Ubertragungsmedium:
a*: max. 4 mm? a*: max 4 mm?
@< 2.8 mm) @< 2.8 mm) Ethernet/EtherCAT-Kabel
' ' in. Cat 5), hirmt
Anschlussquerschnitt e*: AWG 20-10 e*: AWG 20-10 (min. Cat 5), geschim
(AWG) f*: AWG 20-10 f: AWG 20-10
a* AWG 20-10 a* AWG 20-10
(d <2,8 mm) (d<2,8 mm)
Abisolierlange 10 mm /0,28 inch 10 mm /0,28 inch
e* = eindrahtig, Draht massiv f* = feindrahtig, Litze a* = mit Aderendhilse

Anweisungen zur Verdrahtung:

» Verwenden Sie geeignete Kupferleitungen, die mindestens fiir folgende
Arbeitstemperaturen ausgelegt sind:
+60°C fur Umgebungstemperaturen bis zu +45°C und
+75°C fur Umgebungstemperaturen bis zu +60°C und
+90°C fur Umgebungstemperaturen bis zu +70°C.

» Beachten Sie die nationalen Installationsvorschriften und Regelungen!
« Flhren Sie den Draht in die Offnung ein (A).

» Legen Sie den Hebel um (B).

» Zum LO8sen der Leitung gehen Sie in umgekehrter Reihenfolge vor.

« Stellen Sie sicher, dass alle Einzeldrahte einer Litze in der
Anschlussklemme stecken!

* Aderendhulsen sind erlaubt.
* Verwenden Sie das Gerat nicht onne PE-Anschluss.

» Beachten Sie die Angaben im Kapitel ,EtherCAT-Verkabelung —
Drahtgebunden [» 471"

Hintereinanderschaltung von Netzteilen

Das Hintereinanderschalten (Durchschleifen von einem Stromversorgungsausgang zum nachsten) ist nicht
zulassig. Verwenden Sie bitte eine separate Verteilerklemmleiste, wie in Abb. Verwendung von
Verteilerklemmen gezeigt.

Distribution
Terminals
Power Power
Supply Supply
o
P A o Load
| Qutput | | Output | ‘ + -
[ |

Abb. 11: Verwendung von Verteilerklemmen
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3.1

Funktionsschaltbild

| |
L )—I | i | +
N )_‘_ nput Fuse II E +
Input Filter PEC Power Output I
@ Input Rectifier | Converter Converter || Filter
| Inrush Current Limiter -
| |
I -
I -
' Output !
I Voltage I ( :\) Vour
I Regulator |
| |
DC-OK
! Qutput %utpl{t . LED
| Temperature Power ver |
R | R '
I | ci) Link/Act
| | LED
I 4(' ( 3._ IN
I Condition | _| EtherCAT I
1 Monitor Interface |
| i Link/Act
I | LED
| L1 (5our
| |
| |
: _,_® EtherCAT
————————————————————————————————— Run LED
Abb. 12: Funktionsschaltbild
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BECKHOFF

3.12 Frontseite und Bedienelemente

POWER SUPPLY

EtharCAT Run

EthercAT~

BECKHOFF

PSZ2001-4810-1001

Abb. 13: Vorderseite PS2001-4810-1001

Eingangsklemmen (Federkraftklemmen)

Bezeichnung (A) Beschreibung

N Netzeingang N

L Netzeingang L

PE-Eingang (Schutzleiter)

Ausgangsklemmen (Federkraftklemmen)

Bezeichnung (B) Beschreibung

+ zwei identische Pluspole (intern verbunden), positiver Ausgang

- drei identische Minuspole (intern verbunden), negativer Ausgang

Potentiometer fiir die Ausgangsspannung

Bezeichnung (C) Beschreibung

Potentiometer

Stellen Sie die Ausgangsspannung ein. Werkseinstellung: 48 V

DC-OK LED

Bezeichnung (D) Beschreibung

0x8000:16 ,DC OK threshold®, Werkseinstellung: 44 V).

LED grin Leuchtet, wenn der eingestellte Schwellwert fir die Ausgangsspannung Uberschritten wurde (Index

30 Version: 1.0
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EtherCAT - Signaleingang (RJ45), LED LINK/ACT

Bezeichnung (E)

Beschreibung

LINK/ACT
X1IN

Anschluss:

RJ45-Stecker und Ethernet/EtherCAT-Kabel (min. Cat.5), geschirmt (s. Kapitel EtherCAT-Verkabelung
- Drahtgebunden [» 47])

LED (griin):

Anzeige Zustand Beschreibung

aus - Keine Verbindung auf dem ankommenden EtherCAT-Strang
an linked Vorhergehender EtherCAT-Teilnehmer angeschlossen
blinkt active Kommunikation mit vorhergehendem EtherCAT-Teilnehmer

EtherCAT - Signalausgang (RJ45), LED LINK/ACT

Bezeichnung (F)

Beschreibung

LINK/ACT
X2 OUT

Anschluss:

RJ45-Stecker und Ethernet/EtherCAT-Kabel (min. Cat.5), geschirmt (s. Kapitel EtherCAT-Verkabelung
- Drahtgebunden [» 47])

LED (griin):

Anzeige Zustand Beschreibung

aus - Keine Verbindung auf dem weiterfihrenden EtherCAT-Strang
an linked Folgender EtherCAT-Teilnehmer angeschlossen

blinkt active Kommunikation mit folgendem EtherCAT-Teilnehmer

EtherCAT - Run-LED (griin)

Bezeichnung (G)

Beschreibung

Anzeige Beschreibung
EtherCAT RUN aus Zustand der EtherCAT State Machine: INIT = Initialisierung des EtherCAT-Gerats

blinkend Zustand der EtherCAT State Machine: PREOP = Funktion fur Mailbox-Komunikation
und abweichende Standard-Einstellungen gesetzt

Einzelblitz Zustand der EtherCAT State Machine: SAFEOP = Uberpriifung der Kanale des Sync-
Managers
Ausgange bleiben im sicheren Zustand

an Zustand der EtherCAT State Machine: OP = normaler Betriebszustand; Mailbox- und
Prozessdatenkommunikation ist moglich

Flackernd /

schnell blinkend

Zustand der EtherCAT State Machine: BOOTSTRAP = Funktion fir Firmware-
Updates [P 163

PS2001-4810-1001

Version: 1.0 31



Technische Daten, Montage, Verdrahtung

BECKHOFF

313 EMV

Das EMV-Verhalten des Gerats ist fur Anwendungen in industrieller Umgebung, sowie Wohnumgebungen,
Gewerbe- oder Kleinbetrieben ausgelegt. Der Ausgang darf geerdet oder erdfrei sein.

Das Gerat wurde nach EN 61000-6-1, EN 61000-6-2, EN 61000-6-3 und EN 61000-6-4 geprft.

Ohne zusatzliche MaRnahmen zur Reduzierung der leitungsgebundenen Emissionen am Ausgang (z. B.
durch Verwendung eines Filters) ist das Gerat nicht geeignet, ein lokales DC-Stromnetz in
Wohnumgebungen, Gewerbe- oder Kleinbetrieben zu versorgen. Fir lokale DC-Stromnetze in industriellen
Umgebungen gelten keine Einschrankungen.

EMV-Storfestigkeit

Starke Transienten VDE 0160 |Uber den gesamten Lastbereich 750V, 0,3 ms
Kriterium A

EMV-Stéraussendung

Leitungsgebundene Stéraussendung EN 55011, EN 55032, FCC Teil 15, CISPR 11, |Klasse B

Eingangsleitungen CISPR 32

Stéraussendung EN 55011, EN 55032, CISPR 11, CISPR 32 Klasse A

Oberschwingungseingangsstrom

EN 61000-3-2

Klasse A erflillt
Klasse C erflllt zwischen 4 A und 12 A
Last

Spannungsschwankungen, Flicker

EN 61000-3-3

Erfillt
(Getestet mit Konstantstromlasten,
nicht pulsierend)

Dieses Gerat erfilllt die Forderungen nach FCC Part 15.

Der Betrieb unterliegt den folgenden zwei Bedingungen:
(1) Dieses Gerat darf keine schadlichen Stérungen verursachen, und
(2) dieses Gerat muss jede empfangene Storung tolerieren, auch Stérungen, die zu einem unerwiinschten Betrieb fiihren kénnen.

Schaltfrequenzen

PFC-Wandler 100 kHz Festfrequenz
Hauptwandler 80 kHz bis 140 kHz Ausgangslastabhangig
Hilfswandler 60 kHz Festfrequenz

Mikrocontroller

24 MHz, 48 MHz, 64 MHz

Das Gerat nutzt insgesamt drei
Mikrocontroller

32
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3.14 Umgebung

Umgebung

Arbeitstemperatur "

-25°C bis +70°C

Verringerung der Ausgangsleistung nach
Abb. Ausgangsleistung zu
Umgebungstemperatur

Lagertemperatur

-40°C bis +85°C

Fur Lagerung und Transport

Ausgangslastminderung
(Derating)

12,5W/K
28 W/ 1000 m oder
5K /1000 m

+60°C bis +70°C
Fir Aufstellhdhen > 2000 m, siehe Abb.
Ausgangsleistung zu Aufstellhéhe

Das Derating ist nicht hardware-gesteuert. Der Benutzer muss dies
berlcksichtigen, um unter den herabgesetzten Stromgrenzen zu bleiben,
damit das Geréat nicht Giberlastet wird.

Feuchte

5 bis 95 % r.F.

Nach IEC 60068-2-30
Nicht unter Strom setzen, wenn Betauung
vorhanden ist.

Atmospharischer Druck

110 bis 54 kPa

Details s. Abb. Ausgangsleistung zu
Aufstellhéhe

Aufstellnbhe bis 5000 m Details s. Abb. Ausgangsleistung zu
Aufstellhéhe
Uberspannungskategorie Il Nach IEC 60664 -1,
fur Aufstellhéhen bis 5000 m
Stol3spannungsfestigkeit 4 kV (nach Eingang zu PE

Uberspannungskategorie l1)

Nach IEC 60664-1,
fur Aufstellndhen bis 2000 m

Verschmutzungsgrad

2

Nach IEC 60664-1, nicht leitend

Schwingen, sinusférmig 2

2-17,8 Hz: + 1,6 mm;
17,8 - 500 Hz: 2 g 2 Stunden/
Achse

Nach IEC 60068-2-6

StoRe ?

30g6ms,20g 11 ms
3 Stole/Richtung, 18 Stolke
gesamt

Nach |IEC 60068-2-27

" Die Arbeitstemperatur ist identisch mit der Raumtemperatur oder der Umgebungstemperatur und ist
definiert als die Lufttemperatur 2 cm unterhalb des Gerats.

2 Getestet in Verbindung mit DIN-Schienen gemaR EN 60715 mit einer Hohe von 15 mm und einer Dicke
von 1,3 mm und Standard-Einbaulage.

Allowed Output Power at 48 V
120%

100%

B
\A

75%

A: 85 to 264 Vac, continuous
B: short term
(max. 60 s every 10 minutes)

D L] L]

N

-25 0 45

B0 70°C
Ambient Temperature

Allowed Output Power at 48 V

2T TG
B
1000/” -h -‘-‘-“"
A
73% =1 =
|
I A... Tamb < 60°C
B... Tamb < 45°C
| C... Short term
|
|
: T T L
Altitude i0m 2000 m 5000 m
AP*) 110kPa 80 kPa 54 kPa

*) Atmospheric pressure

Abb. 14: Ausgangsleistung zu Umgebungstemperatur; Ausgangsleistung zu Aufstellhéhe

PS2001-4810-1001

Version: 1.0

33



Technische Daten, Montage, Verdrahtung BEGKHOFF

3.15 Schutzfunktionen

Schutzfunktionen

Uberspannungsschutz | Typ. 58,5 Vdc Bei einem internen Fehler in der Stromversorgung begrenzt eine redundante
am Ausgang Max. 60 Vdc Schaltung die maximale Ausgangsspannung auf 60 V. Der Ausgang schaltet
sich ab und versucht dreimal, sich wieder einzuschalten. Besteht der Fehler
weiterhin, schaltet sich der Ausgang ab.

Schalten Sie die Eingangsspannung zum Zurlicksetzen aus.

Schutzart IP20 EN/IEC 60529

Ubertemperaturschutz  |Ja Ausgangsabschaltung mit automatischem Neustart. Der Temperatursensor ist
an kritischen Komponenten innerhalb des Gerats installiert und schaltet das
Gerat in sicherheitskritischen Situationen ab (z. B.
Lastminderungsanforderungen nicht erfillt, iberhéhte Umgebungstemperatur,
Laftung blockiert). Es besteht keine Korrelation zwischen der Arbeitstemperatur
und der Abschalttemperatur, da diese von Eingangsspannung, Last und
Installationsart abhangt.

Absicherung gegen MOV (Metalloxidvaristor)  |Weitere Hinweise siehe Kapitel EMV [» 32]
Eingangstransienten
Eingangssicherung Enthalten Nicht vom Anwender auszutauschende trage Sicherung mit hoher Belastbarkeit

3.16 Sicherheitsmerkmale

Sicherheitsmerkmale

Schutzklasse | Nach IEC 61140
PE- (Schutzleiter-) Anschluss erforderlich
Isolationswiderstand |> 500 MOhm Im Auslieferungszustand zwischen Eingang und Ausgang, gemessen mit 500 Vdc
> 500 MOhm Im Auslieferungszustand zwischen Eingang und Schutzleiter, gemessen mit 500 Vdc
> 500 MOhm Im Auslieferungszustand zwischen Ausgang und Schutzleiter, gemessen mit 500 Vdc
> 500 MOhm Im Auslieferungszustand zwischen Ausgang und DC-OK- oder Alarmkontakten,
gemessen mit 500 Vdc
PE-Widerstand <0,1 Ohm Widerstand zwischen Schutzleiteranschluss und Gehause im Bereich des
DIN-Schienenmontagewinkels.
Ableitstrom Typ. 0,172 mA /0,31 mA |Bei 100 Vac, 50 Hz, TN-, TT-Netz / IT-Netz
Typ. 0,18 mA /0,45 mA |Bei 120 Vac, 60 Hz, TN-, TT-Netz / IT-Netz
Typ. 0,30 mA /0,76 mA |Bei 230 Vac, 50 Hz, TN-, TT-Netz / IT-Netz
Max. 0,16 mA /0,38 mA |Bei 110 Vac, 50 Hz, TN-, TT-Netz / IT-Netz
Max. 0,23 mA /0,55 mA |Bei 132 Vac, 60 Hz, TN-, TT-Netz / IT-Netz
Max. 0,39 mA /0,94 mA |Bei 264 Vac, 50 Hz, TN-, TT-Netz / IT-Netz
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3.17 Spannungsfestigkeit

Die Ausgangsspannung ist erdfrei und hat keine ohmsche Verbindung zur Erde.
Der Ausgang ist gegentber dem Eingang durch eine doppelte oder verstarkte Isolierung isoliert.

Typ- und Stickprifungen werden vom Hersteller durchgefuhrt. Feldprifungen kdnnen im Feld mithilfe
geeigneter Priifgerate durchgefiihrt werden, die die Spannung mit einer langsamen Rampe hochfahren (2 s
ansteigend und 2 s abfallend).

1. Verbinden Sie alle Eingangsklemmen und alle Ausgangspole miteinander, bevor Sie die Prifungen
durchfihren.

2. Wenn Sie priifen, setzen Sie die Einstellung fiir den Abschaltstrom auf den Wert in der Tabelle unten.

3. Wir empfehlen, entweder den Pluspol, den Minuspol oder einen anderen Teil des Ausgangskreises mit
dem Schutzleitersystem zu verbinden. Dadurch kénnen Situationen vermieden werden, in denen die Last
unerwartet startet oder nicht abgeschaltet werden kann, wenn ein unbemerkter Erdschluss auftritt.

4. Zur Prufung von EtherCAT-Schnittstellen missen ebenfalls alle acht Leitungen des jeweiligen RJ45-
Steckers kurzgeschlossen werden, um die Priifspannung anzulegen.

Input <8 | Ethercar
L)>—
ND— N J=-[ouT
& '
A o £
Y
Earth PE Output
C —(+

O>— |~ "

_C_

Abb. 15: Spannungsfestigkeit

B" Stellen Sie bei der Priifung des EtherCAT-Ein-/-Ausgangs sicher, dass die maximale Spannung zwischen
den EtherCAT-Leitungen und dem Ausgang nicht Uberschritten wird (Spalte ,E-IN“ und E-OUT").

E” Alle Tests werden an EtherCAT-Ein- und -Ausgéngen separat durchgefihrt.

A B C E-IN E-OUT
Typprufung 60 s 2500 Vac 3000 Vac 1000 Vac 1500 Vac 1500 Vac
Stlckprifung |5s 2500 Vac 2500 Vac 500 Vac 1350 Vac 1350 Vac
Feldprifung |5s 2000 Vac 2000 Vac 500 Vac 1350 Vac 1350 Vac
Einstellung des >10 mA >10 mA >20 mA >1 mA >1 mA
Abschaltstroms
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3.18 Konformitatserklarung und Zulassungen

UL Certificate,

UL 61010-1/2-201
c us |_|s'|'En Applicable for US and Canada
Priufbericht

Storfestigkeit gegen Spannungsabfall in der Halbleiterindustrie
getestet fir AC 208 V L-L oder L-N Netzspannungen,
Nennausgangsspannung und Nennausgangslast.

EU-Konformitatserklarung
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3.19 Abmessungen und Gewicht

Abmessungen und Gewicht

Baubreite 48 mm

Hoéhe 124 mm

Tiefe 127 mm
Die Hohe der DIN-Schienen muss zur Tiefe des Gerats hinzuaddiert werden,
um die benotigte Gesamteinbautiefe zu berechnen

Gewicht 830 g

DIN-Schiene Verwenden Sie 35 mm DIN-Schienen nach EN 60715 oder EN 50022 mit
einer Hohe von 7,5 mm oder 15 mm.

Gehausewerkstoff Gehause: Aluminiumlegierung
Abdeckung: verzinkter Stahl

Eindringschutz Kleinteile wie Schrauben, Muttern usw. mit einem Durchmesser gréf3er als
5 mm

Einbauabsténde Siehe Kapitel Sicherheitshinweise und Installationsanforderungen [»_12]

BECHHOFF

NLD

14 ' 19

-

48

124

-

\ DIN-Rail depth

127

Abb. 16: Vorder-/Seitenansicht PS2001-4810-1001
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4 Anwendungshinweise

4.1 Spitzenstromfahigkeit

Das Gerat kann Spitzenstrome liefern (bis zu mehreren Millisekunden), die héher sind als die angegebenen
kurzzeitigen Strome.

Dies hilft beim Starten sehr stromintensiver Lasten. Magnetspulen, Schitze und Pneumatikmodule verfligen
haufig Uber eine stationare Spule und eine Aufnehmerspule. Der Einschaltstrombedarf der Aufnehmerspule
liegt um ein Mehrfaches hoher als der stationare Strom und Ubersteigt gewohnlich den Nennausgangsstrom
(einschlieBlich Extra Power). Genauso stellt sich die Situation beim Start einer kapazitiven Last dar.

Die Spitzenstromfahigkeit sorgt auch fir einen sicheren Betrieb nachfolgender Leitungsschutzschalter von
Laststromkreisen. Die Lastkreise sind haufig einzeln mit Leitungsschutzschaltern oder Sicherungen
abgesichert. Bei einem Kurzschluss oder einer Uberlast in einem Stromkreis benétigt die Sicherung oder der
Leitungsschutzschalter eine gewisse Menge an Uberstrom, um rechtzeitig zu 6ffnen. Dadurch wird ein
Spannungseinbruch in benachbarten Stromkreisen vermieden.

Der zusétzliche Strom (Spitzenstrom) wird vom Leistungswandler und den eingebauten grof3
dimensionierten Ausgangskondensatoren der Stromversorgung geliefert. Die Kondensatoren werden bei
einem solchen Ereignis entladen, was zu einem Spannungseinbruch am Ausgang fuhrt. Die folgenden drei
Beispiele zeigen typische Spannungseinbriiche fir ohmsche Lasten:

Output

Voltage
48V

36V

20A

Output
Current

10ms/DIV

Abb. 17: 20 A Spitzenstrom fir 50 ms, typ. (2x Nennstrom)

a8V | Output Voltage
50A 32V
T Output
0A 1ms/DIV Current
Ye i

Abb. 18: 50 A Spitzenstrom fur 5 ms, typ. (5x Nennstrom)
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butpﬁt
Voltage

. ams/Div

Abb. 19: 30 A Spitzenstrom flr 12 ms, typ. (3x Nennstrom)

Spitzenstrom-Spannungseinbriiche
Typisch von 48 V auf 36 V
Typisch von 48 V auf 39 V
Typisch von 48 V auf 32 V

Bei 20 A fir 50 ms, ohmsche Last
Bei 50 A flr 2 ms, ohmsche Last
Bei 50 A flr 5 ms, ohmsche Last
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4.2

Standard-Leitungsschutzschalter (LS-Schalter oder UL1077-Leitungsschutzschalter) finden allgemein
Anwendung fiir AC-Versorgungssysteme und kénnen auch fiir 48 V-Zweige verwendet werden.

Ausgangsseitige Absicherung

LS-Schalter dienen zur Absicherung von Drahten und Schaltungen. Wenn der Amperewert und die
Charakteristik des LS-Schalters auf die verwendete Drahtdicke abgestimmt sind, gilt die Verdrahtung als
thermisch sicher, egal ob der LS-Schalter 6ffnet oder nicht.

Um Spannungseinbriche und Situationen mit Unterspannung in benachbarten 48 V-Zweigen zu vermeiden,
die von derselben Quelle gespeist werden, ist eine schnelle (magnetische) Auslésung des LS-Schalters
wilnschenswert. Benotigt wird eine schnelle Abschaltung innerhalb von 10 ms, was in etwa der
Uberbriickungszeit von SPS entspricht. Dies erfordert Stromversorgungen mit hohem Reservestrom und
grofen Ausgangskondensatoren. AulRerdem muss die Impedanz des fehlerhaften Zweigs ausreichend klein
sein, damit der Strom tatsachlich flieRen kann.

Die folgende Tabelle enthalt typische Testergebnisse, die zeigen, welche LS-Schalter mit B- und C-
Charakteristik magnetisch ausldsen, je nach Drahtquerschnitt und Drahtlange.

Power Supply MCB Load

AC 3 _”f__,.j—l— r
L)
Wire length )
: 6 S1
f
DC -

S1... Fault simulation switch

14

—"—0

Abb. 20: Prifschaltung

Maximale Drahtlange” flur eine schnelle (magnetische) Auslésung:

0,75 mm? 1,0 mm? 1,5 mm? 2,5 mm?
C-2A 85 m 117 m 165 m >200m
C-3A 54 m 85m 117 m 176 m
C-4A 35m 48 m 65 m 107 m
C-6A 13 m 19 m 25m 39m
C-8A 4m 7m 9m 14 m
C-10A 3m 6m 8m 13 m
C-13A 1m 1m 1m

0,75 mm? 1,0 mm? 1,5 mm? 2,5 mm?
B-6A 36 m 52 m 75 m 116 m
B-10A 12m 20m 25m 39m
B-13A 9m 13 m 17 m 28 m
B-16A 2m 3m 5m 6m

JVergessen Sie nicht, die Distanz zur Last (oder Leitungslange) doppelt zu berlcksichtigen, wenn Sie die
gesamte Leitungslange berechnen (Plus- und Minusleitung).
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4.3 Laden von Batterien

Die Stromversorgung kann zum Laden von Bleiakkumulatoren oder wartungsfreien Batterien (SLA- oder
VRLA-Akkumulatoren) verwendet werden. Zwei 12 V-Batterien in Reihe werden bendtigt.

Anweisungen zum Laden von Batterien:
» Verwenden Sie nur abgestimmte Batterien, wenn Sie 12 V-Typen in Reihe schalten.
+ Stellen Sie sicher, dass die Umgebungstemperatur der Stromversorgung unter 40°C bleibt.

» Verwenden Sie einen 15 A oder 16 A-Schutzschalter oder eine Entkoppeldiode zwischen der
Stromversorgung und der Batterie.

» Stellen Sie sicher, dass der Ausgangsstrom der Stromversorgung unter dem zulassigen Ladestrom der
Batterie liegt.

» Der Ruckstrom zur Stromversorgung betragt typischerweise 6 mA. Dieser Riickstrom kann die Batterie
entladen, wenn die Stromversorgung abgeschaltet ist, aufler wenn eine Entkoppeldiode verwendet
wird.

» Schalten Sie das Gerat in den Modus "Parallel Use" und stellen Sie die Ausgangsspannung,
gemessen bei Nulllast und am Batterieende des Kabels, sehr genau auf die Ladeschlussspannung ein.
Ladeschlussspannung 55,6 V 55V 54,3V 53,6 V
Batterietemperatur 10°C 20°C 30°C 40°C

4.4 Serienschaltung

Stromversorgungen des gleichen Typs kénnen in Reihe geschaltet werden, um die Ausgangsspannungen zu
erhéhen. Es kdnnen so viele Gerate in Reihe geschaltet werden wie nétig, solange die Summe der
Ausgangsspannungen nicht mehr als 150 Vdc betragt. Spannungen mit einem Potential Gber 60 Vdc sind
keine Schutzkleinspannungen mehr und kénnen gefahrlich sein. Solche Spannungen missen mit einem
Beruhrungsschutz installiert werden.

Vermeiden Sie Rickflussspannung (z. B. von einem bremsenden Motor oder einer Batterie), die an die
Ausgangsklemmen angelegt wird.

Einschrankungen:
» Halten Sie zwischen zwei Stromversorgungen einen Einbauabstand von 15 mm (links/rechts) ein.
+ Installieren Sie die Stromversorgungen nicht tGbereinander.

« Beachten Sie, dass Ableitstrom, elektromagnetische Stérungen, Einschaltstrom und Oberwellen bei
Verwendung mehrerer Stromversorgungen zunehmen.

Unit A

Input
+
: Output |~
+
Unit B Load

Input

Cutput

Abb. 21: Serienschaltung
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4.5 Parallelbetrieb zur Leistungserhohung

Stromversorgungen PS2001-4810-1001 kdnnen parallelgeschaltet werden, um die Ausgangsleistung zu
erhdhen.

1.

Die Einstellung der Ausgangsspannung aller Stromversorgungen muss auf den gleichen Wert (100 mV)
im ,Single Use“-Modus und mit den gleichen Lastbedingungen auf allen Geraten erfolgen, oder die
Werkseinstellung der Gerate kann beibehalten werden.

. Stellen Sie das Gerat nach den Anpassungen auf den Modus "Parallel Use" ein (s. Kapitel Parallebetrieb

[»_140]), um eine Lastverteilung zu erreichen. Der Modus "Parallel Use" regelt die Ausgangsspannung
S0, dass die Spannung im Leerlauf ca. 4 % hoher ist als bei Nennlast, siehe auch Kapitel Ausgang [P_22].

. Die Umgebungstemperatur darf +60°C nicht tGberschreiten.
. Werden mehr als drei Gerate parallelgeschaltet, wird an jedem Ausgang eine Sicherung oder ein

Leitungsschutzschalter mit einer Bemessungsstromstarke von 15 A oder 16 A bendtigt. Alternativ kann
auch eine Diode verwendet werden.

. Setzen Sie alle Gerate gleichzeitig unter Strom. Es kann auch erforderlich sein, die Eingangsleistung

hochzufahren und abzuschalten (mindestens fiir fUnf Sekunden abschalten), wenn der Ausgang
Uberlastet oder kurzgeschlossen war und der erforderliche Ausgangsstrom hoher ist als der Strom eines
Gerats.

Einschrankungen:

» Halten Sie zwischen zwei Stromversorgungen einen Einbauabstand von 15 mm (links/rechts) ein.
* Installieren Sie die Stromversorgungen nicht Gbereinander.

» Beachten Sie, dass Ableitstrom, elektromagnetische Stérungen, Einschaltstrom und Oberwellen bei
Verwendung mehrerer Stromversorgungen zunehmen.

Unit A

DC

Abb. 22: Parallelschaltung
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4.6 Parallelbetrieb fiir Redundanz

Empfehlungen fiir den Aufbau redundanter Stromversorgungssysteme:

* Far den Aufbau redundanter Stromversorgungssysteme sind Stromversorgungen am besten geeignet,
die einen DC-OK-Signalkontakt enthalten.

- Benutzen Sie diesen DC-OK-Signalkontakt zur Uberwachung der einzelnen Netzgeréte.

> Bei den Stromversorgungen mit EtherCAT (z. B. PS2001-2420-1001) kann das DC-OK Bit zur
Uberwachung genutzt werden.

» Verwenden Sie separate Eingangssicherungen fiir jede Stromversorgung.
» Verwenden Sie separate Netze firr jede Stromversorgung, wann immer es maoglich ist.

« Es ist empfehlenswert, die Ausgangsspannungen aller Gerate auf den gleichen Wert (100 mV) zu
setzen oder auf der Werkseinstellung zu belassen.

» Zusatzlich muss der Parallelbetrieb tiber das Objekt ,PSU Features® in Index 0x8001:01 ,Parallel use*
aktiviert werden s. Kapitel ,Parallelbetrieb [»_140]".
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4.6.1 1+1 Redundanz

Es ist mdglich, Stromversorgungen fir Redundanzbetrieb parallel zu schalten, um eine bessere
Systemverflgbarkeit zu erreichen. Redundante Systeme erfordern ein bestimmtes Mal} an zusatzlicher
Leistung, um die Last zu bedienen, wenn ein Netzgerat ausfallt. Die einfachste Methode besteht darin, zwei
Stromversorgungen parallel zu schalten. Dies wird als 1+1-Redundanz bezeichnet. Falls eine
Stromversorgung ausfallt, kann die andere automatisch ohne Unterbrechung den Laststrom liefern.

Die 1+1-Redundanz erlaubt Umgebungstemperaturen bis zu +70°C.

@® Hinweise zum Parallelbetrieb fiir 1+1 Redundanz

1 * Verwenden Sie unbedingt ein Redundanzmodul, um Gerate voneinander zu entkoppeln.
Dadurch wird verhindert, dass das defekte Gerat zur Last flr das andere Gerat wird und die
Ausgangsspannung nicht mehr gehalten werden kann.

» Beachten Sie, dass Ableitstrom, EMI, Einschaltstrom und Oberschwingungen bei Verwendung
mehrerer Gerate zunehmen.

Beispiel Verdrahtung:

+[{+[-]- +[-[+]- +[+][-]1-]
Output Input |Input Output
48V, 10A 1 2 48V, 10A
Power Redundancy | | Power
Supply Module Supply
Input Output Input
LINPE |HI';| -[+ LINPH
| 10A
Load

optional

L
N>—= .
PE> —e —

Abb. 23: Verdrahtung fur 1+1 - Redundanz mit einem Redundanzmodul PS9421-4840-0000
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4.6.2 N+1 Redundanz

@® Hinweise zum Parallelbetrieb fiir N+1 Redundanz

1 » Beachten Sie, dass Ableitstrom, EMI, Einschaltstrom und Oberschwingungen bei Verwendung
mehrerer Gerate zunehmen.

* Fir N + 1 Redundanzsysteme darf die Umgebungstemperatur +60°C nicht Gberschreiten.

Redundanzsysteme fiir grofReren Leistungsbedarf werden Ublicherweise mit der N + 1 Methode aufgebaut.
Z. B. werden vier Gerate mit einem Nennstrom von 10 A parallel zu einem 30 A Redundanzsystem

aufgebaut.
» Halten Sie zwischen zwei Stromversorgungen einen Einbauabstand von 15 mm (links/rechts) ein.
« Installieren Sie die Stromversorgungen nicht tGibereinander.

Beispiel Verdrahtung:

+[+]-]- +[-]+][- +[+]-]- +[+][-]- [+[-1+]-] [+[+]-[-]
Output Input |Input Output Output Input |Input Output
48V, 10A 1 2 48V, 10A 48V, 10A 1 2 48V, 10A
Power Redundancy | | Power Power Redundancy | | Power
Supply Module Supply Supply Module Supply
Input Output Input Input Output Input
L[N -1+ N LINPH ] - [+] [LINPH
|| 1o 30A
. ; Load
=] '
9o :
a. :
I e. ‘I& ‘Ij; : ﬂ
L >—e 5 & & 5
N> : :
PE> ® -

Abb. 24: Verdrahtung fiir n+1 - Redundanz mit zwei Redundanzmodulen PS9421-4840-0000
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4.7 Betrieb an zwei Phasen

Die Stromversorgung kann auch an zwei Phasen eines Dreiphasensystems verwendet werden. Eine solche
Phase-zu-Phase-Verbindung ist zulassig, solange die Versorgungsspannung unter 240 V+10 % liegt.

Power Supply
AC

1|
-
m [ |

DC

Abb. 25: Betrieb an zwei Phasen

Stellen Sie sicher, dass die Anschlussleitung, die mit der N-Klemme verbunden ist, entsprechend
abgesichert ist.

4.8 Einbaulagen

Installieren Sie das Gerat auf der Tragschiene mit den Eingangsanschlissen unten und den
Ausgangsanschlissen oben (s. folgende Abb. Einbaulage A (Standard-Einbaulage)),

Fir die Testumgebung wurden Kabelkanale (engl.: wiring duct) mit einer Tiefe von 80 mm und Abstanden
wie in folgender der Tabelle beschrieben installiert.

Minimale Einbauabstiande

Ausgangsleistung bezogen auf die Nennleistung Minimaler Einbauabstand (mm)
oben unten Linke und rechte Seite
<50 % 40 20 0
250 % 40 20 5
290 % 40 20 15
Wiring Duct Q‘ Wiring Duct
N
OUTPUT] N
J
R I N
T Power [ °°°° Q
----—| Supply |- N
N
N
INPUT | J
N
\
Wiring Duct J Wiring Duct
Y Wiring Duct]

Abb. 26: Einbaulage A (Standard-Einbaulage)
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5 Grundlagen der Kommunikation

5.1 EtherCAT-Grundlagen

Grundlagen zum Feldbus EtherCAT entnehmen Sie bitte der EtherCAT System-Dokumentation.

5.2 EtherCAT-Verkabelung - Drahtgebunden

Die zulassige Leitungsléange zwischen zwei EtherCAT-Geraten darf maximal 100 Meter betragen. Dies
resultiert aus der FastEthernet-Technologie, die vor allem aus Griinden der Signaldampfung Uber die
Leitungslange eine maximale Linklange von 5 + 90 + 5 m erlaubt, wenn Leitungen mit entsprechenden
Eigenschaften verwendet werden. Siehe dazu auch die Auslegungsempfehlungen zur Infrastruktur fir
EtherCAT/Ethernet.

Kabel und Steckverbinder

Verwenden Sie zur Verbindung von EtherCAT-Geraten nur Ethernet-Verbindungen (Kabel + Stecker), die
mindestens der Kategorie 5 (CATS) nach EN 50173 bzw. ISO/IEC 11801 entsprechen. EtherCAT nutzt 4
Adern des Kabels fiir die Signaliibertragung.

EtherCAT verwendet beispielsweise RJ45-Steckverbinder. Die Kontaktbelegung ist zum Ethernet-Standard
(ISO/IEC 8802-3) kompatibel.

Pin Aderfarbe Signal Beschreibung

1 gelb TD+ Transmission Data +
2 orange TD- Transmission Data -
3 weild RD+ Receiver Data +

6 blau RD- Receiver Data -

Aufgrund der automatischen Kabelerkennung (Auto-Crossing) kdnnen Sie zwischen EtherCAT-Geraten von
Beckhoff sowohl symmetrisch (1:1) belegte als auch Cross-Over-Kabel verwenden.

® Empfohlene Kabel

1 Es wird empfohlen die entsprechenden Beckhoff Komponenten zu verwenden, z. B.
- Kabelsatze ZK1090-9191-xxxx bzw.
- feldkonfektionierbare RJ45 Stecker ZS1090-0005
- feldkonfektionierbare Ethernet Leitung ZB9010, ZB9020

Geeignete Kabel zur Verbindung von EtherCAT-Geraten finden Sie auf der Beckhoff Website!
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5.3 Allgemeine Hinweise zur Watchdog-Einstellung

Die EtherCAT-Klemmen sind mit einer Sicherungseinrichtung (Watchdog) ausgestattet, die z. B. bei
unterbrochenem Prozessdatenverkehr nach einer voreinstellbaren Zeit die Ausgange (so vorhanden) in
einen gegebenenfalls vorgebbaren Zustand schaltet, in Abhangigkeit vom Gerat und Einstellung z. B. auf
FALSE (aus) oder einen Ausgabewert.

Der EtherCAT Slave Controller (ESC) verfiigt dazu tUber zwei Watchdogs:
+ SM-Watchdog (default: 100 ms)
* PDI-Watchdog (default: 100 ms)

Deren Zeiten werden in TwinCAT wie folgt einzeln parametriert:
Erweiterte Einstellungen m |
=l Allgemein Verhalten

/=1 halten

Tirmeout Einstellungen — Startup Oberprifungen————— [~ State Machine
i MM | 51 v Uberpriife Wendor |dz ¥ Auto Status Wiederherstellung

L Init K d
- DistriElute?:IméT;:k s ¥ Priife Produkt Codes ¥ Relnit nach Komm. Fehler

[+ ESC Zugriff r [ berpriife Revision Murmmer ¥ Log Communication Changes

| -~

[T Uberpriife Serennummer

 Final State
i+ OF " SAFEOP in Config Mode

(" SAFEOP ( PREOP O IMIT

— Prozeszsdaten ~Info Data
[T Mutze LRD/LWR statt LRwW ¥ Status einfligen
¥ T State Bit[s] einfligen [T Ads Adresze einfligen

™| £0E Hetld einfiigen

— Allaemein

[T Hodutolhe - Use 2, &ddiess ™| Drive Kaniale einfligen

—watchdog

[T Set Multiplier [Feg. 200k); |24E|E 3:
[T Set PDIwWatchdog [Feg. 410k]; |1 0o 3: T |1 00.000
I-*S et Sk "Watchdog [Reg. 420k |1 0o 3: T |1 0,000

| )4 I Cancel |

Abb. 27: Karteireiter EtherCAT -> Erweiterte Einstellungen -> Verhalten --> Watchdog

Anmerkungen:
+ der Multiplier Register 400h (hexadezimal, also x0400) ist fir beide Watchdogs gliltig.

+ jeder Watchdog hat seine eigene Timer-Einstellung 410h bzw. 420h, die zusammen mit dem Multiplier
eine resultierende Zeit ergibt.

» Wichtig: die Multiplier/Timer-Einstellung wird nur dann beim EtherCAT-Start in den Slave geladen,
wenn die Checkbox davor aktiviert ist.
Ist diese nicht aktiviert, wird nichts herunter geladen und die im ESC befindliche Einstellung bleibt
unverandert.

 Die heruntergeladenen Werte kdnnen in den ESC-Registern x0400/0410/0420 eingesehen werden:
ESC Access -> Memory
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SM-Watchdog (SyncManager-Watchdog)

Der SyncManager-Watchdog wird bei jeder erfolgreichen EtherCAT-Prozessdaten-Kommunikation mit der
Klemme zuritickgesetzt. Findet z. B. durch eine Leitungsunterbrechung langer als die eingestellte und
aktivierte SM-Watchdog-Zeit keine EtherCAT-Prozessdaten-Kommunikation mit der Klemme statt, 16st der
Watchdog aus. Der Status der Klemme in der Regel OP) bleibt davon unberihrt. Der Watchdog wird erst
wieder durch einen erfolgreichen EtherCAT-Prozessdatenzugriff zurlickgesetzt.

Der SyncManager-Watchdog ist also eine Uberwachung auf korrekte und rechtzeitige
Prozessdatenkommunikation mit dem ESC von der EtherCAT-Seite aus betrachtet.

Die maximal mdgliche Watchdog-Zeit ist gerateabhangig. Beispielsweise betragt sie bei ,einfachen®
EtherCAT Slaves (ohne Firmware) mit Watchdog-Ausfuhrung im ESC in der Regel bis zu 170 Sekunden. Bei
komplexen EtherCAT Slaves (mit Firmware) wird die SM-Watchdog-Funktion in der Regel zwar Uber Reg.
400/420 parametriert, aber vom pC ausgefuhrt und kann deutlich darunter liegen. Au3erdem kann die
Ausfiihrung dann einer gewissen Zeitunsicherheit unterliegen. Da der TwinCAT-Dialog ggf. Eingaben bis
65535 zulasst, wird ein Test der gewlinschten Watchdog-Zeit empfohlen.

PDI-Watchdog (Process Data Watchdog)

Findet Ianger als die eingestellte und aktivierte PDI-Watchdog-Zeit keine PDI-Kommunikation mit dem
EtherCAT Slave Controller (ESC) statt, 16st dieser Watchdog aus.

PDI (Process Data Interface) ist die interne Schnittstelle des ESC, z. B. zu lokalen Prozessoren im EtherCAT
Slave. Mit dem PDI-Watchdog kann diese Kommunikation auf Ausfall iberwacht werden.

Der PDI-Watchdog ist also eine Uberwachung auf korrekte und rechtzeitige Prozessdatenkommunikation mit
dem ESC, aber von der Applikations-Seite aus betrachtet.

Berechnung

Watchdog-Zeit = [1/25 MHz * (Watchdog-Multiplier + 2)] * PDI/SM Watchdog

Beispiel: Default-Einstellung Multiplier=2498, SM-Watchdog=1000 -> 100 ms

Der Wert in Multiplier + 2 entspricht der Anzahl 40ns-Basisticks, die einen Watchdog-Tick darstellen.

A VORSICHT
Ungewolites Verhalten des Systems moglich!

Die Abschaltung des SM-Watchdog durch SM-Watchdog = 0 funktioniert erst in Klemmen ab Version
-0016. In vorherigen Versionen wird vom Einsatz dieser Betriebsart abgeraten.

A VORSICHT
Beschadigung von Geraten und ungewolltes Verhalten des Systems moglich!

Bei aktiviertem SM-Watchdog und eingetragenem Wert 0 schaltet der Watchdog vollstandig ab! Dies ist die
Deaktivierung des Watchdogs! Gesetzte Ausgange werden dann bei einer Kommunikationsunterbrechung
NICHT in den sicheren Zustand gesetzt!
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54 EtherCAT State Machine

Uber die EtherCAT State Machine (ESM) wird der Zustand des EtherCAT-Slaves gesteuert. Je nach
Zustand sind unterschiedliche Funktionen im EtherCAT-Slave zuganglich bzw. ausfiihrbar. Insbesondere
wahrend des Hochlaufs des Slaves mussen in jedem State spezifische Kommandos vom EtherCAT Master
zum Gerat gesendet werden.

Es werden folgende Zustande unterschieden:
o Init
* Pre-Operational
» Safe-Operational und
* Operational
* Boot

Regularer Zustand eines jeden EtherCAT Slaves nach dem Hochlauf ist der Status OP.

Init
1 {Pl}l | CHECH
] (sl) - Bootstrap
Pre-Operational ‘ | (optional)
o) | [Psyl {spll
(OP) Safe-Operational
{sn}l {C'Sll
Operational

Abb. 28: Zustande der EtherCAT State Machine

Init

Nach dem Einschalten befindet sich der EtherCAT-Slave im Zustand Init. Dort ist weder Mailbox- noch
Prozessdatenkommunikation mdglich. Der EtherCAT-Master initialisiert die Sync-Manager-Kanale 0 und 1
fur die Mailbox-Kommunikation.

Pre-Operational (Pre-Op)
Beim Ubergang von Init nach Pre-Op priift der EtherCAT-Slave, ob die Mailbox korrekt initialisiert wurde.

Im Zustand Pre-Op ist Mailbox-Kommunikation aber keine Prozessdaten-Kommunikation méglich. Der
EtherCAT-Master initialisiert die Sync-Manager-Kanale fir Prozessdaten (ab Sync-Manager-Kanal 2), die
FMMU-Kanale und falls der Slave ein konfigurierbares Mapping unterstiitzt das PDO-Mapping oder das
Sync-Manager-PDO-Assignement. Weiterhin werden in diesem Zustand die Einstellungen fir die
Prozessdatenubertragung sowie ggf. noch klemmenspezifische Parameter tibertragen, die von den
Defaulteinstellungen abweichen.
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Safe-Operational (Safe-Op)

Beim Ubergang von Pre-Op nach Safe-Op priift der EtherCAT-Slave, ob die Sync-Manager-Kanéle fiir die
Prozessdatenkommunikation sowie ggf. ob die Einstellungen fur die Distributed-Clocks korrekt sind. Bevor er
den Zustandswechsel quittiert, kopiert der EtherCAT-Slave aktuelle Inputdaten in die entsprechenden DP-
RAM-Bereiche des EtherCAT-Slave-Controllers (ECSC).

Im Zustand Safe-Op ist Mailbox- und Prozessdaten-Kommunikation moéglich, allerdings halt der Slave seine
Ausgange im sicheren Zustand und gibt sie noch nicht aus. Die Inputdaten werden aber bereits zyklisch
aktualisiert.

® Ausgange im SAFEOP

1 Die standardmaRig aktivierte Watchdoglberwachung bringt die Ausgange im Modul in Abhangigkeit
von den Einstellungen im SAFEOP und OP in einen sicheren Zustand - je nach Gerat und
Einstellung z. B. auf AUS. Wird dies durch Deaktivieren der Watchdoguberwachung im Modul
unterbunden, kdnnen auch im Gerate-Zustand SAFEOP Ausgange geschaltet werden bzw. gesetzt
bleiben.

Operational (Op)

Bevor der EtherCAT-Master den EtherCAT-Slave von Safe-Op nach Op schaltet, muss er bereits gliltige
Outputdaten Ubertragen.

Im Zustand Op kopiert der Slave die Ausgangsdaten des Masters auf seine Ausgange. Es ist Prozessdaten-
und Mailbox-Kommunikation mdglich.

Boot

Im Zustand Boot kann ein Update der Slave-Firmware vorgenommen werden. Der Zustand Boot ist nur Gber
den Zustand /nit zu erreichen.

Im Zustand Boot ist Mailbox-Kommunikation tGber das Protokoll File-Access over EtherCAT (FoE) mdglich,
aber keine andere Mailbox-Kommunikation und keine Prozessdaten-Kommunikation.

5.5 CoE-Interface

Allgemeine Beschreibung

Das CoE-Interface (CAN application protocol over EtherCAT) ist die Parameterverwaltung fiir EtherCAT-
Gerate. EtherCAT-Slaves oder auch der EtherCAT-Master verwalten darin feste (ReadOnly) oder
veranderliche Parameter, die sie zum Betrieb, Diagnose oder Inbetriebnahme bendtigen.

CoE-Parameter sind in einer Tabellen-Hierarchie angeordnet und prinzipiell dem Anwender Uber den
Feldbus lesbar zuganglich. Der EtherCAT-Master (TwinCAT System Manager) kann Uber EtherCAT auf die
lokalen CoE-Verzeichnisse der Slaves zugreifen und je nach Eigenschaften lesend oder schreibend
einwirken.

Es sind verschiedene Typen fur CoE-Parameter moglich wie String (Text), Integer-Zahlen, Bool'sche Werte
oder grolkere Byte-Felder. Damit lassen sich ganz verschiedene Eigenschaften beschreiben. Beispiele fur
solche Parameter sind Herstellerkennung, Seriennummer, Prozessdateneinstellungen, Geratename,
Abgleichwerte flr analoge Messung oder Passworter.

Die Ordnung erfolgt in zwei Ebenen tUber hexadezimale Nummerierung: zuerst wird der (Haupt)Index
genannt, dann der Subindex. Die Wertebereiche sind
* Index: 0x0000...0xFFFF (0...65535,,,)

- Sublndex: 0x00...0xFF (0...255,,)

Ublicherweise wird ein so lokalisierter Parameter geschrieben als 0x8010:07 mit voranstehendem ,0x“ als
Kennzeichen des hexadezimalen Zahlenraumes und Doppelpunkt zwischen Index und Subindex.

Die fur den EtherCAT-Feldbusanwender wichtigen Bereiche sind
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* 0x1000: hier sind feste Identitats-Informationen zum Gerat hinterlegt wie Name, Hersteller,
Seriennummer etc. Aullerdem liegen hier Angaben Uber die aktuellen und verfiigbaren
Prozessdatenkonstellationen.

« 0x8000: hier sind die fir den Betrieb erforderlichen funktionsrelevanten Parameter fiir alle Kanéle
zuganglich wie Filtereinstellung oder Ausgabefrequenz.
Weitere wichtige Bereiche sind:

* 0x4000: hier befinden sich bei manchen EtherCAT-Geraten die Kanalparameter. Historisch war dies
der erste Parameterbereich, bevor der 0x8000 Bereich eingefiihrt wurde. EtherCAT Gerate, die friher
mit Parametern in 0x4000 ausgerustet wurden und auf 0x8000 umgestellt wurden, unterstiitzen aus
Kompatibilitatsgrinden beide Bereiche und spiegeln intern.

* 0x6000: hier liegen die Eingangs-PDO (,Eingang“ aus Sicht des EtherCAT-Masters)
» 0x7000: hier liegen die Ausgangs-PDO (,Ausgang” aus Sicht des EtherCAT-Masters)

® Verfiigbarkeit

1 Nicht jedes EtherCAT Gerat muss uber ein CoE-Verzeichnis verfigen. Einfache 1/0-Module ohne
eigenen Prozessor verfugen in der Regel. Uber keine veranderlichen Parameter und haben deshalb
auch kein CoE-Verzeichnis.

Wenn ein Gerat Uber ein CoE-Verzeichnis verfligt, stellt sich dies im TwinCAT System Manager als ein
eigener Karteireiter mit der Auflistung der Elemente dar:

Generall EtherCAT I Process Datal Statup  CoE - Online I I:Inlinel

Update List | [T sutolpdate W Single Update W Show Offline Data
Advanced... | I
bddioStatup,. | [Dffine Data Module 0D (4oE Port]: [0
|ndex | M ame | Flags | Yalue
1000 Device type RO 0:00FA1339 [(16389001)
1003 Device name RO ELZ502-0000
1003 Hardware wersion RO
1008, Software version RO
+-1011:0 Festore default parameters RO 1<
=-1018:0 | dentity RO »d g
1Ma0 Yendar D RO 000000002 [2)
10802 Product code RO 0:09CE3052 [163983442)
1018:03  Revigion RO 000730000 [1245184)
1018:04  Sernial number RO O=00000000 [0
+- 10F:0 Backup parameter handling RO 14
+-1400:0 Pt RsPDO-Par Chl RO » B¢
+-1401:0 Fitd BsPDO-Par Ch.2 RO *B ¢
+-1402:0 Pt RxPD0O-Par b1 Chl RO *B<
+-1403:0 Pt RxPDO-Par bl Ch.2 RO »B <
+-- 1600:0 Pt RuPDO-Map Chl RO 14

Abb. 29: Karteireiter ,CoE-Online”

In der oberen Abbildung sind die im Gerat ,EL2502" verfigbaren CoE-Objekte von 0x1000 bis 0x1600
zusehen, die Subindizes von 0x1018 sind aufgeklappt.
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HINWEIS

Veranderungen im CoE-Verzeichnis (CAN over EtherCAT), Programmzugriff

Beachten Sie bei Verwendung/Manipulation der CoE-Parameter die allgemeinen CoE-Hinweise im Kapitel
,CoE-Interface” der EtherCAT-System-Dokumentation:

« StartUp-Liste fihren fir den Austauschfall,
» Unterscheidung zwischen Online/Offline Dictionary,

* Vorhandensein aktueller XML-Beschreibung (Download von der Beckhoff Website),

» "CoE-Reload" zum Zuriicksetzen der Veranderungen

 Programmzugriff im Betrieb tber die PLC (s. TwinCAT3 | PLC-Bibliothek: Tc2 EtherCAT und
Beispielprogramm R/W CoE)

Datenerhaltung und Funktion ,,NoCoeStorage*“

Einige, insbesondere die vorgesehenen Einstellungsparameter des Slaves sind veranderlich und
beschreibbar. Dies kann schreibend/lesend geschehen

 Uber den System Manager (Abb. Karteireiter ,CoE-Online”) durch Anklicken
Dies bietet sich bei der Inbetriebnahme der Anlage/Slaves an. Klicken Sie auf die entsprechende Zeile
des zu parametrierenden Indizes und geben sie einen entsprechenden Wert im ,SetValue“-Dialog ein.

+ aus der Steuerung/PLC uber ADS z. B. durch die Bausteine aus der TcEtherCAT.lib Bibliothek
Dies wird fur Anderungen wahrend der Anlangenlaufzeit empfohlen oder wenn kein System Manager
bzw. Bedienpersonal zur Verflgung steht.

Datenerhaltung

o

1 Werden online auf dem Slave CoE-Parameter geandert, wird dies in Beckhoff-Geraten
Ublicherweise ausfallsicher im Gerat (EEPROM) gespeichert. D. h. nach einem Neustart (Repower)
sind die veranderten CoE-Parameter immer noch erhalten.
Andere Hersteller kdnnen dies anders handhaben.

Ein EEPROM unterliegt in Bezug auf Schreibvorgange einer begrenzten Lebensdauer. Ab
typischerweise 100.000 Schreibvorgangen kann eventuell nicht mehr sichergestellt werden, dass
neue (veranderte) Daten sicher gespeichert werden oder noch auslesbar sind. Dies ist fur die
normale Inbetriebnahme ohne Belang. Werden allerdings zur Maschinenlaufzeit fortlaufend CoE-
Parameter Uber ADS verandert, kann die Lebensdauergrenze des EEPROM durchaus erreicht
werden.

Es ist von der FW-Version abhangig, ob die Funktion NoCoeStorage unterstitzt wird, die das
Abspeichern veranderter CoE-Werte unterdrickt.

Ob das auf das jeweilige Gerat zutrifft, ist den technischen Daten dieser Dokumentation zu
entnehmen.

» wird unterstitzt: die Funktion ist per einmaligem Eintrag des Codeworts 0x12345678 in CoE
0xF008 zu aktivieren und solange aktiv, wie das Codewort nicht verandert wird. Nach dem
Einschalten des Gerates ist sie nicht aktiv.

Veranderte CoE-Werte werden dann nicht im EEPROM abgespeichert, sie kdnnen somit beliebig
oft verandert werden.

« wird nicht unterstiitzt: eine fortlaufende Anderung von CoE-Werten ist angesichts der o.a.
Lebensdauergrenze nicht zulassig.
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i

Startup List

Veranderungen im lokalen CoE-Verzeichnis der Klemme gehen im Austauschfall mit der alten
Klemme verloren. Wird im Austauschfall eine neue Klemme mit Werkseinstellungen ab Lager
Beckhoff eingesetzt, bringt diese die Standardeinstellungen mit. Es ist deshalb empfehlenswert, alle
Veranderungen im CoE-Verzeichnis eines EtherCAT Slave in der Startup List des Slaves zu
verankern, die bei jedem Start des EtherCAT Feldbus abgearbeitet wird. So wird auch ein im
Austauschfall ein neuer EtherCAT Slave automatisch mit den Vorgaben des Anwenders
parametriert.

Wenn EtherCAT Slaves verwendet werden, die lokal CoE-Wert nicht dauerhaft speichern kénnen,
ist zwingend die StartUp-Liste zu verwenden.

Empfohlenes Vorgehen bei manueller Veranderung von CoE-Parametern

+ gewiinschte Anderung im System Manager vornehmen

Werte werden lokal im EtherCAT Slave gespeichert

» wenn der Wert dauerhaft Anwendung finden soll, einen entsprechenden Eintrag in der StartUp-Liste
vornehmen.
Die Reihenfolge der StartUp-Eintrage ist dabei i.d.R. nicht relevant.

General I EtherCAT I Process Data I CoE - I:Inlinel I:Inlinel

Tranzition | Protocol | Index I Data | Comment

C <PS» CoE 0101 2:00 000 [0 clear sm pdoz [0:1C12)

C <PS: CoE 0=1C13:00 =00 [0] clear zm pdos [0x1C13]

C <PS: CoE 0101 2:00 Ox1600 [5E32) download pdo 0:1CT2:07 0.,
C <P5> CoE 0101 2:02 0x1601 [5E33) download pdo O:1CT202 0.,
C <P5: CoE 0=1C12:00 =02 [2] download pdo 0x1C12 count

ﬂ Insert...

¥ Delete...

Edit. .. |

Abb. 30: StartUp-Liste im TwinCAT System Manager

In der StartUp-Liste kdnnen bereits Werte enthalten sein, die vom System Manager nach den Angaben der
ESI dort angelegt werden. Zusatzliche anwendungsspezifische Eintrage konnen angelegt werden.

Online/Offline Verzeichnis

Wahrend der Arbeit mit dem TwinCAT System Manager ist zu unterscheiden ob das EtherCAT-Gerat gerade
Lverfugbar®, also angeschaltet und tber EtherCAT verbunden und damit online ist oder ob ohne
angeschlossene Slaves eine Konfiguration offline erstellt wird.

In beiden Fallen ist ein CoE-Verzeichnis nach Abb. ,Karteireiter ,CoE-Online* zu sehen, die Konnektivitat
wird allerdings als offline/online angezeigt.

* wenn der Slave offline ist:

- wird das Offline-Verzeichnis aus der ES|-Datei angezeigt. Anderungen sind hier nicht sinnvoll bzw.
moglich.

o wird in der Identitat der konfigurierte Stand angezeigt

o wird kein Firmware- oder Hardware-Stand angezeigt, da dies Eigenschaften des realen Gerates
sind.

> ist ein rotes Offline zu sehen
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Generall EtherCAT I Frocess Datal Statup  CoE - Online I I:Inlinel

Update List | [T Auto Update W Single Update W Show Offline Data
Advanced... | I
bddtoStatup.. | [Offine Data Module 0D (4oE Port]: [
Index | i ame k | Flagz | " alue
1000 Device type RO 000FA1389 [16393007)
1002 Device name A RO EL2502-0000
1003 Hardware wersion RO
1004, Software verzion RO
+-1011:0 Restore default parameters RO 14
= 10180 [ dentity RO 4
1080 Wendor 1D RO O00000002 [2)
1018:02  Product code RO 0:03CE3052 (163983442
1018:03  Revizion RO 0007 30000 12451 24)
1018:04  Senal number RO Q00000000 [0)
+- 10FC:0 Backup parameter handling RO *1<
+-1400:0 Pt R=PDO-Par Ch RO » B¢
+-1401:0 Pwitd RePDO-Par Ch.2 RO » B¢
+- 1402:0 Fwitd RePDO-Par b1 Chl RO » B¢
+- 14030 Pwitd R=PDO-Par b1 Ch2 RO » B¢
+- 1600:0 Pt RsPDO-Map Chl RO »1«

Abb. 31: Offline-Verzeichnis

« wenn der Slave online ist

o wird das reale aktuelle Verzeichnis des Slaves ausgelesen. Dies kann je nach Gréf3e und
Zykluszeit einige Sekunden dauern.

o wird die tatsachliche ldentitat angezeigt

o wird der Firmware- und Hardware-Stand des Gerates laut elektronischer Auskunft angezeigt

o ist ein grines Online zu sehen

Generall EtherCAT I Frocess Datal Statup  CoE - Online I I:Inlinel

Update List | [T AutoUpdate W Single Update [ Show Offline Data
Advanced... | I
Sld /b Shartup... | IEInIine [rata todule OO [Ack Part]: IU
Index | i ame | Flagz | " alue
1000 Device type RO D00FA1.329 (16383001
1003 Device name RO ELZ502-0000
1003 Hardware wersion RO 0z
1004 Software version RO 07
+-1011:0 Restore default parameters RO 14
= 10180 | dentity RO x4
1Mam  Yendor D RO 000000002 [2)
101802 Product code RO 0x09CE3052 [163983442)
1018:02  Revigion RO (007120000 [1245124)
1018:04  Senal number RO (00000000 [o]
+- 10FC:0 Backup parameter handling RO *1<
+--1400:0 Pt RuPDO-Par Chl RO »b <
Abb. 32: Online-Verzeichnis
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Kanalweise Ordnung

Das CoE-Verzeichnis ist in EtherCAT Geraten angesiedelt, die meist mehrere funktional gleichwertige
Kanale umfassen. z. B. hat eine 4 kanalige Analogeingangsklemme 0...10 V auch vier logische Kanale und
damit vier gleiche Satze an Parameterdaten fiir die Kanale. Um in den Dokumentationen nicht jeden Kanal
auflisten zu missen, wird gerne der Platzhalter ,n“ fir die einzelnen Kanalnummern verwendet.

Im CoE-System sind fur die Menge aller Parameter eines Kanals eigentlich immer 16 Indizes mit jeweils 255
Subindizes ausreichend. Deshalb ist die kanalweise Ordnung in 16,.,/10,.,-Schritten eingerichtet. Am
Beispiel des Parameterbereichs 0x8000 sieht man dies deutlich:

» Kanal 0: Parameterbereich 0x8000:00 ... 0x800F:255
e Kanal 1: Parameterbereich 0x8010:00 ... 0x801F:255
« Kanal 2: Parameterbereich 0x8020:00 ... 0x802F:255

Allgemein wird dies geschrieben als 0x80n0.

Ausfihrliche Hinweise zum CoE-Interface finden Sie in der EtherCAT-Systemdokumentation auf der
Beckhoff Website.
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5.6 Distributed Clock

Die Distributed Clock stellt eine lokale Uhr im EtherCAT Slave Controller (ESC) dar mit den Eigenschaften:
» Einheit 7 ns
 Nullpunkt 7.7.2000 00:00

» Umfang 64 Bit (ausreichend fur die nachsten 584 Jahre); manche EtherCAT-Slaves unterstiitzen
jedoch nur einen Umfang von 32 Bit, d. h. nach ca. 4,2 Sekunden lauft die Variable tber

* Diese lokale Uhr wird vom EtherCAT Master automatisch mit der Master Clock im EtherCAT Bus mit
einer Genauigkeit < 100 ns synchronisiert.

Detaillierte Informationen entnehmen Sie bitte der vollstandigen EtherCAT-Systembeschreibung.
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6 Inbetriebnahme

6.1 TwinCAT Quickstart

TwinCAT stellt eine Entwicklungsumgebung fiir Echtzeitsteuerung mit Multi-SPS-System, NC Achsregelung,
Programmierung und Bedienung dar. Das gesamte System wird hierbei durch diese Umgebung abgebildet
und ermdglicht Zugriff auf eine Programmierumgebung (inkl. Kompilierung) firr die Steuerung. Einzelne
digitale oder analoge Eingange bzw. Ausgange kdénnen auch direkt ausgelesen bzw. beschrieben werden,
um diese z.B. hinsichtlich ihrer Funktionsweise zu Uberprifen.

Weitere Informationen hierzu erhalten Sie unter http://infosys.beckhoff.de:

+ EtherCAT Systemhandbuch:
Feldbuskomponenten — EtherCAT-Klemmen — EtherCAT System Dokumentation — Einrichtung im
TwinCAT System Manager

* Insbesondere zur TwinCAT — Treiberinstallation:
Feldbuskomponenten — Feldbuskarten und Switche — FC900x — PCI-Karten fur Ethernet —
Installation

Gerate, d. h. ,devices” beinhalten jeweils die Klemmen der tatsachlich aufgebauten Konfiguration. Dabei gibt
es grundlegend die Moglichkeit samtliche Informationen des Aufbaus tber die ,Scan® - Funktion
einzubringen (,online®) oder Uber Editorfunktionen direkt einzuflgen (,offline®):

« ,offline“: der vorgesehene Aufbau wird durch Hinzufiigen und entsprechendes Platzieren einzelner
Komponenten erstellt. Diese kdnnen aus einem Verzeichnis ausgewahlt und konfiguriert werden.

+ ,,online‘“: die bereits physikalisch aufgebaute Konfiguration wird eingelesen

o Sehen Sie hierzu auch unter http://infosys.beckhoff.de:
Feldbuskomponenten — Feldbuskarten und Switche — FC900x — PCI-Karten fur Ethernet —
Installation — Gerate suchen

Vom Anwender —PC bis zu den einzelnen Steuerungselementen ist folgender Zusammenhang vorgesehen:

== ga- Konfiguration
remote

E/A - Gerét (...)

Klemme
(Koppler oder PLC)
Y
- E/A
| ! Klemme 1
_"‘I (EL..., EP..., )
r Elektro-
| ! Klemme 2 mechanische
! (EL..., EP...,) Installation
L (Aktoren/
I . Sensoren)
I I
r—-——-=----- 1
! Klemme "n" '
_"‘I (EL..., EP..., ) :
e e o o o e o o o o

Abb. 33: Bezug von der Anwender Seite (Inbetriebnahme) zur Installation
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Das anwenderseitige Einfligen bestimmter Komponenten (E/A — Gerat, Klemme, Box,..) erfolgt bei
TwinCAT 3 auf die gleiche Weise wie bei TwinCAT 2. In den nachfolgenden Beschreibungen wird
ausschlieBlich der ,online* Vorgang angewandt.

Beispielkonfiguration (realer Aufbau)
Ausgehend von der folgenden Beispielkonfiguration wird in den anschliefenden Unterkapiteln das Vorgehen
fir TwinCAT 2 und TwinCAT 3 behandelt:

» Steuerungssystem (PLC) CX2040 inkl. Netzteil CX2100-0004

* Rechtsseitig angebunden am CX2040 (E-Bus):
EL1004 (4-Kanal-Digital-Eingangsklemme 24 V)

+ Uber den X001 Anschluss (RJ-45) angeschlossen: EK1100 EtherCAT-Koppler

» Rechtsseitig angebunden am EK1100 EtherCAT-Koppler (E-Bus):
EL2008 (8-Kanal-Digital-Ausgangsklemme 24 V; 0,5 A)

(Optional Gber X000: ein Link zu einen externen PC flr die Benutzeroberflache)

(X2040 (X21002

TE

o — A——]
I = EE
m T : E EmEw
8L == A
T 86 LI o
(1] T
== . ==
o= 66 5 f 86
= 22 5 | e
S 5 * HE 3 | 5%
o S 3 !FI 2 .!,!I
E i t (L) = T8 fh
g = - w =
< g mw 2 oA
g = S 4
b - b = A ==66 66

I m= L2008
m !EHIIFF

EtherCAT- Link
Abb. 34: Aufbau der Steuerung mit Embedded-PC, Eingabe (EL1004) und Ausgabe (EL2008)

Anzumerken ist, dass samtliche Kombinationen einer Konfiguration mdglich sind; beispielsweise kénnte die
Klemme EL1004 ebenso auch nach dem Koppler angesteckt werden oder die Klemme EL2008 kdnnte
zusatzlich rechts an dem CX2040 angesteckt sein — dann ware der Koppler EK1100 Uberfllssig.
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6.1.1 TwinCAT 3

Startup

TwinCAT 3 stellt die Bereiche der Entwicklungsumgebung durch das Microsoft Visual-Studio gemeinsam zur
Verfugung: in den allgemeinen Fensterbereich erscheint nach dem Start linksseitig der Projektmappen-
Explorer (vgl. ,TWinCAT System Manager” von TwinCAT 2) zur Kommunikation mit den
elektromechanischen Komponenten.

Nach erfolgreicher Installation des TwinCAT-Systems auf den Anwender PC der zur Entwicklung verwendet
werden soll, zeigt der TwinCAT 3 (Shell) folgende Benutzeroberflaiche nach dem Start:

Dq Startseite - Microsoft Visual Studio (Administrator) Y4 | Schnellstart (Strg+Q) Pl o B x
DATEI = BEARBEITEN  ANSICHT  DEBUGGEN  TWINCAT  TWINSAFE PLC  EXTRAS SCOPE  FENSTER  HILFE
‘Xlﬁ' -2 #| - -| P Anfigen... - |J._y :
Projektmappen-Explorer R Il Startseite B X =
a Mew TwinCAT Project... Get Started | Beckhoff News
ﬁ New Measurement Project... % What's New in TwinCAT 3

- Learn about the new features of TwinCAT 3.

@ New Project...
~
@ Open Project...

+ - .
Connect To Team Foundation Server
—

inCAT 3 Overview
AT 3 Documentation
AT 3 Help Viewer

Recent Projects

TwinCATS Projekt

4

[T] Close page after project load
Show page on startup

BECKHOFF

Abb. 35: Initale Benutzeroberflache TwinCAT 3

Mew TwinCAT Project...

Zunachst ist die Erstellung eines neues Projekt mittels j - " e (oder unter
,Datei“—“Neu“—“Projekt...”) vorzunehmen. In dem darauf folgenden Dialog werden die entsprechenden
Eintrage vorgenommen (wie in der Abbildung gezeigt):
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Meues Projekt % || 22
b Aktuell |.NET Framework 4.5 vlSnrtieren nach: | Standard »| iF [EZ||SuchenInst O~
4 Installiert . .
,i TwinCAT XAE Projekt (... TwinCAT Projekte Typ: TwinCAT Projekte
4 Vorlagen TwinCAT XAE System Manager
PowerShell Konfiguration
TypeScript
I Andere Projekttypen
I TwinCAT Measurement
TwinCAT Projekte
Beizpiele
b Online
Mame: TwinCATS Projekt
Ort: |C:\my_tc3_projects\ v|
Projektmappenname: TwinCAT3 Projekt Projektmappenverzeichnis erstellen
| 0K || Abbrechen

Abb. 36: Neues TwinCAT 3 Projekt erstellen

Im Projektmappen-Explorer liegt sodann das neue Projekt vor:

] Projektmappe "TwinCAT3 Projekt” (1 Projekt)
4 gl TwinCAT3 Projekt
4 (] SvSTEM
1 Lizenz
@ Echtzeit
B Tasks
sfz Routing
[E] TeCOM Objects
MOTION
of ses
| SAFETY
E Ce+
4 E/A
“T Gerite

ﬁﬁ Zuordnungen

Abb. 37: Neues TwinCAT 3 Projekt im Projektmappen-Explorer

Es besteht generell die Moglichkeit das TwinCAT ,lokal“ oder per ,remote” zu verwenden. Ist das TwinCAT
System inkl. Benutzeroberflache (Standard) auf dem betreffenden PLC (lokal) installiert, kann TwinCAT

.lokal* eingesetzt werden und mit Schritt ,Gerate einfligen [P 63]" fortgesetzt werden.

Ist es vorgesehen, die auf einem PLC installierte TwinCAT Laufzeitumgebung von einem anderen System
als Entwicklungsumgebung per ,remote“ anzusprechen, ist das Zielsystem zuvor bekannt zu machen. Uber
das Symbol in der Menlleiste:

ﬂ TwinCAT3 Projekt - Microsoft Visual Studio (Administrator) Y4 | Schnellstart (Strg+Q)

DATEl  BEARBEITEN  ANSICHT  PROJEKT  ERSTELLEM DEBUGGEN  TWINCAT  TWINSAFE PLC  EXTRAS SCOPE  FENSTER  HILFE

io-o|B-o-g | - " < | p Anfagen.. = Release ~| | TwinCAT RT (64) -]
3 ﬁ| " @| @ 7. | <Lokal> \ -|| | | |

Projektmappen-Explorer X Zielsystern wahlen..,

wird das pull-down MenU aufgeklappt:
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<Lokal= =
<Lokal=
Zielsystem wihlen... R

und folgendes Fenster hierzu gedffnet:

Wihle Zielsystern @

=-E <local> [123.45.67.89.1.1) oK
Abbruch

Suchen [Ethernet]...

Suchen [Fieldbuz)...

[ &ls Default

4

Yerbindungs Timeout [=): 53

Abb. 38: Auswahldialog: Wahle Zielsystem

Mittels ,Suchen (Ethernet)...“ wird das Zielsystem eingetragen. Dadurch wird ein weiterer Dialog gedffnet um
hier entweder:

» den bekannten Rechnernamen hinter ,Enter Host Name / IP:“ einzutragen (wie rot gekennzeichnet)
 einen ,Broadcast Search“ durchzufiihren (falls der Rechnername nicht genau bekannt)
+ die bekannte Rechner - IP oder AmsNetld einzutragen

Add Route Dialog =]
Enter Hozt Mame / IF: [ Refrezh Statug l [ Broadcast Search ]
HET e Correcred  sadress . &S Netld TwinCAT 05 Yersion Kaommentar

Eintrag des Namens des Zielrechners
& Aktivieren von "Enter Host Name / IP"

Route Mame [T arget]: Foute Mame [Remote]: -PC
Amzhetd: Ziel Route Remate Route
Tremarak Tas ’TCF'.-’IF' - -:- Projekt -:- Keine

(@) Static (@) Static
Adressen Info: () Temparar () Ternparar

@ Host Mame () IP Adresse
Verbindunas Timeaut [s]: 5 -
Froute zufligen Schiiefen

Abb. 39: PLC fur den Zugriff des TwinCAT System Managers festlegen: Auswahl des Zielsystems

Ist das Zielsystem eingetragen, steht dieses wie folgt zur Auswahl (ggf. muss zuvor das korrekte Passwort
eingetragen werden):

62 Version: 1.0 PS2001-4810-1001



BEGKHOFF Inbetriebnahme

=B —Local-- [147.9312.341.1)
- remote-PLC [123.45.67.89.1.1)

Nach der Auswahl mit ,OK" ist das Zielsystem Uber das Visual Studio Shell ansprechbar.

Gerate einfiigen

In dem linksseitigen Projektmappen-Explorer der Benutzeroberflache des Visual Studio Shell wird innerhalb
des Elementes ,E/A* befindliche ,Gerate” selektiert und sodann entweder Gber Rechtsklick ein Kontextment

geoffnet und ,Scan® ausgewahlt oder in der Menduleiste mit h die Aktion gestartet. Ggf. ist zuvor der

[

TwinCAT System Manager in den ,Konfig Modus® mittels
TwinCAT (Config Mode)“ zu versetzen.

E C++
Fl E/A
‘O Meues Element hinzufiigen... Einfg

&% Zuordnungen

oder Uber das Menu ,TWINCAT® — ,Restart

"i:l Vorhandenes Element hinzufdgen... Umschalt+Al+A

Export EAP Config File

‘\ Scan %

Einfigen Strg+V
Paste with Links

Abb. 40: Auswahl ,Scan”

Die darauffolgende Hinweismeldung ist zu bestatigen und in dem Dialog die Gerate ,EtherCAT* zu wahlen:

4 neue B8 Gerdte gefunden

Gerdt 1 [EtheriCAT)

[V] Gerat 3 [EtherCAT)  [Local Area Connection [TwinCAT-Intel PCI Ethemnet 4]
[ Gerat 2 [USE) Abbrush
[ Gerat 4 [NOWV/DP-RaM)

K

Allez wahlen

Wichts wahlen

bt g

Abb. 41: Automatische Erkennung von E/A-Geraten: Auswahl der einzubindenden Gerate

Ebenfalls ist anschlieend die Meldung ,nach neuen Boxen suchen® zu bestatigen, um die an den Geraten
angebundenen Klemmen zu ermitteln. ,Free Run® erlaubt das Manipulieren von Ein- und Ausgangswerten
innerhalb des ,Config Modus® und sollte ebenfalls bestatigt werden.

Ausgehend von der am Anfang dieses Kapitels beschriebenen Beispielkonfiguration [P _59] sieht das
Ergebnis wie folgt aus:
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4 ﬁé Gerdte

4 == Gerdt] (EtherCAT)

AT T T W

4 ==

AT T T T

+8 prozessabbild

*B prozessabhbild-Info

2 SyncUnits
Eingdnge

B Ausginge

& InfoData

[j Klemme1 (EK1200)

b E Klemme 2 (EL1004)
.J Klemme 3 (EL9011)

Gerdt 3 (EtherCAT)

*B prozessabbild

*B Prozessabbild-Info

2 SyncUnits
Eingange

B Ausgdnge

& InfoData

|j Klemme & (EK1100)

b [ InfoData

3 .j Klemme 9 (EL2008)
.J Klemme 7 (EL9011)

ﬁ:l Zuordnungen

Abb. 42: Abbildung der Konfiguration in VS Shell der TwinCAT 3 Umgebung

Der gesamte Vorgang setzt sich aus zwei Stufen zusammen, die auch separat ausgefihrt werden kénnen
(erst das Ermitteln der Gerate, dann das Ermitteln der daran befindlichen Elemente wie Boxen, Klemmen
0. &.). So kann auch durch Markierung von ,Gerét ...“ aus dem Kontextmenu eine ,Suche® Funktion (Scan)
ausgefuhrt werden, die hierbei dann lediglich die darunter liegenden (im Aufbau vorliegenden) Elemente

einliest:

4 E/A
4 L Gerdte

b =3 Gerdt 1 (EtherCAT) ‘O

B == Gerdt 3 (EtherCAT)
ﬁﬁ Zuordnungen

‘o
X

Neues Element hinzufdgen...

Vorhandenes Element hinzufiigen...

Entfernen

Change MNetld...

Sichern Gerdt 1 (EtherCAT) als...
Append EtherCAT Crnd
Append Dynamic Container
Online Reset

Online Reload

Online Delete

Scan

ChangeId...

Change To

Kopieren

Ausschneiden

Einfagen

Paste with Links
Independent Project File
Disable

Einfg
Umnschalt+Alt+A
Entf

Strg+C
Strg+X
Strg+V

Abb. 43: Einlesen von einzelnen an einem Geréat befindlichen Klemmen

Diese Funktionalitat ist natzlich, falls die Konfiguration (d. h. der ,reale Aufbau®) kurzfristig geandert wird.
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PLC programmieren

TwinCAT PLC Control ist die Entwicklungsumgebung zur Erstellung der Steuerung in unterschiedlichen
Programmumgebungen: Das TwinCAT PLC Control unterstiitzt alle in der IEC 61131-3 beschriebenen
Sprachen. Es gibt zwei textuelle Sprachen und drei grafische Sprachen.

+ Textuelle Sprachen
> Anweisungsliste (AWL, IL)
o Strukturierter Text (ST)
» Grafische Sprachen
o Funktionsplan (FUP, FBD)
o Kontaktplan (KOP, LD)
o Freigrafischer Funktionsplaneditor (CFC)
o Ablaufsprache (AS, SFC)

Far die folgenden Betrachtungen wird lediglich vom strukturierten Text (ST) Gebrauch gemacht.

Um eine Programmierumgebung zu schaffen, wird dem Beispielprojekt tiber das Kontextmeni von ,SPS* im
Projektmappen-Explorer durch Auswahl von ,Neues Element hinzufligen....“ ein PLC Unterprojekt
hinzugefugt:

Projektmappen-Explorer * o x
@D o-a &=
Projektmappen-Explorer (5trg+0) durchsuchen P~

fa] Projektmappe "TwinCAT3 Projekt” (1 Projekt)
4 il TwinCAT3 Projekt
4[] sYsTEM
¥ Lizenz
@ Echtzeit
% Tasks
=f= Routing
TcCOM Objects |id| [eCUM Ubjects
MOTION MOTION
sps  affmm
SAFETY Rechts-klick auf "SPS" SAFETY
[l c++ um ein SPS _.‘j:'mje#! hinzu- [ c++ *3  Vorhandenes Element hinzufiigen... R Umschalt+Alt+A
4 A zufiigen 4 A
L Gerdte L Gerdte

ﬁj Zuordnungen 23 Zuordnungen

Meues Element hinzufigen... Einfg

Einflgen Strg+V
Paste with Links

G Hide PLC Configuration

Abb. 44: Einfugen der Programmierumgebung in ,SPS*

In dem darauf folgenden gedffneten Dialog wird ein ,Standard PLC Projekt* ausgewahlt und beispielsweise
als Projektname ,PLC_example® vergeben und ein entsprechendes Verzeichnis ausgewahlt:
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Meues Element hinzufigen - TwinCAT3 Projekt
4 Installiert Sortieren nach: |Standard - Suchen Installierte Vorlagen (Ctrl+E) P -
Plc Templat : .
¢ lemplates E!l Standard PLC Project Plc Ternplates Typ: Plc Templates
P Online Creatgsla new TwinCAT PLC project
E!'I Empty PLC Project Plc Templates containing a task and a program.

Klicken Sie hier, um enline nach Verlagen zu suchen.

Marmes: |PLC_exampIE| |

Ort | C:\my_tc3_projects\TwinCAT3 Projekt\ TwinCAT3 Projekt\ -]

| Hinzufligen | [ Abbrechen

Abb. 45: Festlegen des Namens bzw. Verzeichnisses fur die PLC Programmierumgebung

Das durch Auswahl von ,Standard PLC Projekt® bereits existierende Programm ,Main“ kann Uber das
,PLC_example_Project” in ,POUs" durch Doppelklick getffnet werden. Es wird folgende Benutzeroberflache
fur ein initiales Projekt dargestellt:

D TWinCAT3 Projekt - Microsoft Visual Studio (Administrator) Y4 | Schnellstart (Strg+Q) P - B x

DATEL  BEARBEITEN  ANSICHT ~ PROJEKT  ERSTELLEN DEBUGGEN TWINCAT TWINSAFE PLC  EXTRAS SCOPE  FENSTER  HILFE

- | B o-2 W | | ¥ . O - | p Anfigen.. = |Release -| |TwinCATRT (486) -|| z
v E | 2 . ®| @5, || remate-PLC ~| i [PLC_example -/ | | e res i | 252

Projektmappen-Explorer
@ o-@ &=
Projektrappen-Explorer (Strg+d) durchsuchen O ~
o] Projektmappe "TwinCAT3 Projekt” (1 Projekt) =
4 ol TwinCAT3 Projekt

bl SYSTEM
MOTION

5PS
4 @ PLC_example
4

b [ External Types
I |.5] References
[d DUTs
[d GVLs
[ POUs
5] MAIN (PRG)
[ VISUs
2_'3 PLC_exampletmc
[ E?j PlcTask (PlcTask)
@ PLC_example Instance
SAFETY
E C++
y E/A
4 {}E Gerdte

4 == Gerdtl (EtherCAT)

EINFG  .:

Abb. 46: Initiales Programm ,Main“ des Standard PLC Projektes

Nun sind fur den weiteren Ablauf Beispielvariablen sowie ein Beispielprogramm erstellt worden:
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D¢ TwinCAT3 Projekt - Microsoft Visual Studio (Administrator) Y4 | Schnelistart (Strg+Q) P - B x
DATEl  BEARBEITEN  ANSICHT ~ PROJEKT  ERSTELLEN DEBUGGEN TWINCAT ~TWINSAFE PLC EXTRAS SCOPE  FENSTER  HILFE
fo-o|B-n-a @l XA -| » Anfigen.. - |Release  ~| | TwinCAT RT (:64) -] 2

TE B2 8| ®5%. | remote-pLC «| < #[PLC_example -1 | RS

Projektmappen-Explorer
@ o-a| & =
Projektmappen-Explorer (Strg+ i) durch: S -

] Projektrappe "TwinCAT3 Projekt” (1 Proj
4 ] TwinCATS Projekt
bl SYSTEM
MOTION
4 [0 sps
4 O} PLC_example
4 Fj PLC_example Project

B Bd MAN = X

PROGEAM MRIN
YRR
niwitchCcrl
nRotatelpper
nBotatelower

BOOL
WORD
WORD

:= TRUE;
:=1a#01;
bEL1004_Ch4

AT:I+ : BOOL;

nEL2008_wvalue
END VRR

ATzQ* : BYITE;

b [ External Types

I 5] References
3 DUTs
3 GVLs
4 [ POUs
5] MAIN (PRG)
L3 vIsUs
Eﬂ: PLC_exampletmc
I Eg: PlcTask (PlcTask)
3 E‘PLC_exampleInstance
SAFETY
E C++
E/A

Gespeicherte(s) Element(e)

(* Program example *)
IF bEL1004_Ch4 THEN
IF nSwitchCtrl THEN
nSwitchCtrl := FALSE;
nBotatelower := ROL{nRotatelower, 2);:
nRotatelUpper := ROR(nRotatelUpper, 2):
nEL2008_walue := WORD_TO_BYTE (nRotatelower OR nRotatelpper);
END IF
ELSE
IF NOT nSwitchCtrl THEN
niwitchCcrl := TRUE;
END IF
END IF

ENFG

Abb. 47: Beispielprogramm mit Variablen nach einem Kompiliervorgang (ohne Variablenanbindung)

Das Steuerprogramm wird nun als Projektmappe erstellt und damit der Kompiliervorgang vorgenommen:

ERSTELLEN

|:| Projektmappe erstellen
Projektmappe neu erstellen
Projektmappe bereinigen

i  TwinCAT3 Projekt erstellen
TwinCAT3 Projekt neu erstellen
Auswahl bereinigen
Batch erstellen...

Konfigurations-Manager...

% Strg+Umschalt+B

Abb. 48: Kompilierung des Programms starten

Anschlief3end liegen in den ,Zuordnungen® des Projektmappen-Explorers die folgenden —im ST/ PLC
Programm mit ,AT%" gekennzeichneten Variablen vor:

4 SPS
4 PLC_example

4 [ PLC_example Instance
4 PlcTask Inputs

#1 MAIN.bELL1004_Chd
4 [l PlcTask Qutputs

- MAIN.NEL2008_value

"AT% " gekennzeichneten ‘
Varablen erscheinen hier '
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Variablen Zuordnen

Uber das Menii einer Instanz — Variablen innerhalb des ,SPS* Kontextes wird mittels ,Verkniipfung

Andern...*
geoffnet:

4 SPS
i PLC_example
b gzl PLC_example Project
4 @ PLC_example Instance
4 PlcTask Inputs
=
4 [l PlcTask Outputs
BEr MAIM.nEL2008 _value
(21| SAFETY
E C++
b E/A

+3

0

Change Link...

Clear Link(s) %
Gote Link Variable

Take Mame Over from linked Variable
Move Address...

Online Write '0*

Online Write '1*

Online Write...

Online Force...

Release Force

Add to Watch

Remowve from Watch

ein Fenster zur Auswahl eines passenden Prozessobjektes (PDOs) fiir dessen Verkniipfung

Abb. 49: Erstellen der Verknlpfungen PLC-Variablen zu Prozessobjekten

In dem dadurch gedffneten Fenster kann aus dem SPS-Konfigurationsbaum das Prozessobjekt fur die
Variable ,bEL1004_Ch4" vom Typ BOOL selektiert werden:

r

Suchen:

# | Variablenverkniipfung MAIN.bEL1004_Ché4 (Eingang)

Ex’.-’-‘-.

: Gerate

-4 Gerat 1 [EtherCAT)
EI fo S_I,Inu:Llnlts
[ <|:|efault>

<& FKlemme 2 [EL1004)
[hput >
Input >
Input >

WicState >
InputToggle >
=% Gerat 3 [EtherCAT]
EI fo Senclrits
[ o <|:|efault>

I><1522EI H

B2 cumeferenced:
L WieState

[ 1526.0, BIT [0.1]

[ 26.0. BIT [0.1]
[ 261, BIT [0.1]
I>< 26 2, BIT [0.1]

[ 1524.0, BIT [0.1]

EI 27 furreferenced:
L] WWioState

[ 1526.0, BIT [0.1]

EH@%_g Klemme 9 (EL2008) ("] Ubergeben
] WeState > X 1522.0.BIT [0.1] Ubemehmen
| #bbuch | | Ok |

=

=%

Zeige Yarablen

@ Unberutzt

1 Alle

[T Keine Disabled

K.eine anderen Gerdte
K.eine vom zelben Proz.
Zeige Toaltips
[[1Mach Adresze sortiert

Show Yariable Types
[T Paszendsr Tup
Paszende Grale
[] &alle Typen

Array Modiz
Offzets

[T Kontinuierich
[T] Bfre Dialog

Yanablenname:

Abb. 50: Auswahl des PDO vom Typ BOOL
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Entsprechend der Standarteinstellungen stehen nur bestimmte PDO-Objekte zur Auswahl zur Verfliigung. In
diesem Beispiel wird von der Klemme EL1004 der Eingang von Kanal 4 zur Verknlpfung ausgewahlt. Im
Gegensatz hierzu muss fur das Erstellen der Verknipfung der Ausgangsvariablen die Checkbox ,Alle
Typen® aktiviert werden, um in diesem Fall eine Byte-Variable einen Satz von acht separaten Ausgangsbits
zuzuordnen. Die folgende Abbildung zeigt den gesamten Vorgang:

7| Variablenverkniipfung MAIN.nEL2008_value (Ausgang)
Suchen: E] Zeige Y ariablen
@ Unbenutzt

b GE PLC le Project . ) Alle

&= _example Proje erite S

K, Disabled

4 [ PLC_sxample Instance % Gerdt 1 [EtherCAT) KEfne |sda 2 .

“ PlcTask Inputs W FmOCHl > OB 1520.0, LINT [2.0] Sine anderen Ferate

B Fim@wicChl > OB 15220, UINT [2.0] Keine vom selben Proz.

2 MAIN.bEL1004_Ché

[

-

[H| Zeige Tooltips
"] Nach Adresse sortiert

& DevChl > QB 1534.0, UINT [2.0]
-4 Gerdt 3 [EtherCAT) .
B FrnOCHl > QB 1520.0, LINT [2.0]

4 [l PlcTask Outputs

=+ MAIN.nEL2008_value

@ sare Show Variable T
Q o @ Change Link... B FlweChl > B 1522.0,LINT [20] e
o Clear Link(s) R B Devl > OB 1534.0, UINT [2.0] Passender Typ
b & Ea -

e
Goto Link Variable N

[ Alle Typen |
ey s

Take Name Over from linked Variable

Display Mode 3 Offsets

Move Address... Ifontinuieﬂic:h
o] = ‘«"ariablr::nal:'an:;l

Online Force... \ s

Release Force Ubemehmen

Abbruch i ok I

2 Addto Watch

Remove from Watch

Abb. 51: Auswahl von mehreren PDO gleichzeitig: Aktivierung von ,Kontinuierlich® und ,Alle Typen*

Zu sehen ist, dass Uberdies die Checkbox ,Kontinuierlich® aktiviert wurde. Dies ist daflr vorgesehen, dass
die in dem Byte der Variablen ,nEL2008_value“ enthaltenen Bits allen acht ausgewahlten Ausgangsbits der
Klemme EL2008 der Reihenfolge nach zugeordnet werden sollen. Damit ist es moglich, alle acht Ausgange
der Klemme mit einem Byte entsprechend Bit O flir Kanal 1 bis Bit 7 fiir Kanal 8 von der PLC im Programm

spater anzusprechen. Ein spezielles Symbol ( & ) an dem gelben bzw. roten Objekt der Variablen zeigt an,
dass hierflir eine Verkniipfung existiert. Die Verknipfungen kénnen z. B. auch Uberprtift werden, indem
,Goto Link Variable* aus dem KontextmenU einer Variable ausgewahlt wird. Dann wird automatisch das
gegenuberliegende verknipfte Objekt, in diesem Fall das PDO selektiert:
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4 5PS
4 PLC_example
B L—Q PLC_example Project
4 @ PLC_examnple Instance

4 PlcTask Inputs

_‘ hEL'lI)iM_CM M Change Link... I
Fl cTask Qutputs .
M+ MAIN.nEL2008_value K ClearLink(s)
| SAFETY Goto Link Variable %
E C++ Take MName Cver from linked Variable
“ E/A . Move Address...
4 "L Gerite
4 == Geratl (EtherCAT) Online Write '0'
%% Prozessabbild Online Write '1'
8 prozessabbild-Info 53 Online Write...
b 2 SyncUnits Online Force
b Eingdnge
b Ausginge Release Force
b InfoData 2 Add to Watch
4 |E Klemme1 (EK1200) Remove from Watch
4 j Klemme 2 (EL1004)
4 Channel 1
[ Channel 2
[ Channel 3
4

Channel 4 Die verknilpfte Variable wird mit
< | "Goto Link Variable”
B L Webtate automatisch ausgewdhit
I [ InfoData
.J Klermme 3 (EL9011)

Abb. 52: Anwendung von "Goto Link Variable" am Beispiel von ,MAIN.bEL1004_Ch4“

Der Vorgang zur Erstellung von Verknlipfungen kann auch in umgekehrter Richtung, d. h. von einzelnen
PDO ausgehend zu einer Variablen erfolgen. In diesem Beispiel ware dann allerdings eine komplette
Auswahl aller Ausgangsbits der EL2008 nicht mdglich, da die Klemme nur einzelne digitale Ausgange zur
Verfugung stellt. Hat eine Klemme ein Byte, Word, Integer oder ein dahnliches PDO, so ist es moglich dies
wiederum einen Satz von bit-typisierten Variablen zuzuordnen. Auch hier kann ebenso in die andere
Richtung ein ,Goto Link Variable“ ausgefuhrt werden, um dann die betreffende Instanz der PLC zu
selektieren.

@® Hinweis zur Art der Variablen-Zuordnung

Diese folgende Art der Variablen Zuordnung kann erst ab der TwinCAT Version V3.1.4024 .4
verwendet werden und ist ausschlieBlich bei Klemmen mit einem Mikrocontroller verfligbar.

In TwinCAT ist es mdglich eine Struktur aus den gemappten Prozessdaten einer Klemme zu erzeugen. Von
dieser Struktur kann dann in der SPS eine Instanz angelegt werden, so dass aus der SPS direkt auf die
Prozessdaten zugegriffen werden kann, ohne eigene Variablen deklarieren zu missen.

Beispielhaft wird das Vorgehen an der EL3001 1-Kanal-Analog-Eingangsklemme -10...+10 V gezeigt.

1. Zuerst mussen die bendtigten Prozessdaten im Reiter ,Prozessdaten” in TwinCAT ausgewahit
werden.

2. AnschlieRend muss der SPS Datentyp im Reiter ,PLC* Uiber die Check-Box generiert werden.
3. Der Datentyp im Feld ,Data Type“ kann dann Uber den ,,Copy*“-Button kopiert werden.

General EtherCAT  Settings  Process Datatartup CoE -Online  Online
Create PLC Data Type

[ Per Channel:

Data Type: MDP5001_300_C38DD208
Link To PLC... 1

Abb. 53: Erzeugen eines SPS Datentyps
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4. In der SPS muss dann eine Instanz der Datenstruktur vom kopierten Datentyp angelegt werden.

MAIN +

FROGEAM MATH
WAE

LTI

EL3001 : MDPS001_300_C38DD20B;
END VAR

e

Abb. 54: Instance_of struct

5. Anschlieend muss die Projektmappe erstellt werden. Das kann entweder Uber die

Tastenkombination ,STRG + Shift + B“ gemacht werden oder Uber den Reiter ,Erstellen®/ ,Build“ in
TwinCAT.

6. Die Struktur im Reiter ,PLC* der Klemme muss dann mit der angelegten Instanz verknUpft werden.
General BtherCAT  Settings  Process Data Rtatup  CoE - Online  Online

[#]Create PLC Data Type

[ Per Channel:

Data Type: [MDP5001_300_C38DD20B | | Copy

| |

B Select Axis PLC Reference ("Term 1 (EL300T)Y) >
i —— [ o
| MaAIN.ELINN [Untitled] Instance]
Cancel
(® Unuzed
(D al

Abb. 55: VerknlUpfung der Struktur

7. In der SPS kdnnen die Prozessdaten dann Uber die Struktur im Programmcode gelesen bzw.
geschrieben werden.

MAINT &= X
1 PROGEAM MRTN
- z VAR
3 EL3001 : MDPE5001_300_C38DD20B;
5 n¥Voltage: INT;
€&  END VAR
1 nVoltage := EL3001.MDP5001_ 300 Input.
2 d MDPS001_300_AI Standard_Status
3 @|MDP5EIUl_SUEI_AI_Standard_"u’alue |

Abb. 56: Lesen einer Variable aus der Struktur der Prozessdaten
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Aktivieren der Konfiguration

Die Zuordnung von PDO zu PLC Variablen hat nun die Verbindung von der Steuerung zu den Ein- und

Ausgangen der Klemmen hergestellt. Nun kann die Konfiguration mit % oder (iber das Menii unter
»TWINCAT" aktiviert werden, um dadurch Einstellungen der Entwicklungsumgebung auf das Laufzeitsystem
zu Ubertragen. Die darauf folgenden Meldungen ,Alte Konfigurationen werden tberschrieben!” sowie
.Neustart TwinCAT System in Run Modus*® werden jeweils mit ,OK* bestatigt. Die entsprechenden
Zuordnungen sind in dem Projektmappen-Explorer einsehbar:

4 E:I Zuordnungen
@ PLC_example Instance - Gerat 3 (EtherCAT) 1
@ PLC_example Instance - Gerdt 1 (EtherCAT) 1

Einige Sekunden spater wird der entsprechende Status des Run Modus mit einem rotierenden Symbol L

unten rechts in der Entwicklungsumgebung VS Shell angezeigt. Das PLC System kann daraufhin wie im
Folgenden beschrieben gestartet werden.

Starten der Steuerung

Entweder Gber die Mentauswahl ,PLC* — ,Einloggen® oder per Klick auf 2] ist die PLC mit dem
Echtzeitsystem zu verbinden und nachfolgend das Steuerprogramm zu geladen, um es ausfiihren lassen zu
kénnen. Dies wird entsprechend mit der Meldung ,Kein Programm auf der Steuerung! Soll das neue
Programm geladen werden?* bekannt gemacht und ist mit “Ja” zu beantworten. Die Laufzeitumgebung ist

bereit zum Programmestart mit Klick auf das Symbol 4 , Taste ,F5* oder entsprechend auch tber ,PLC* im
Menil durch Auswahl von ,Start“. Die gestartete Programmierumgebung zeigt sich mit einer Darstellung der
Laufzeitwerte von einzelnen Variablen:

D¢ TwinCAT3 Projekt - Microsoft Visual Studlio (Administrator) Y4 | Schnelstart (Strg+Q) Pl B x
DATEl BEARBETEN ANSICHT ~PROJEKT ERSTELLEN DEBUGGEN TWINCAT ~TWINSAFE PLC EXTRAS SCOPE FENSTER  HILFE
ic-o|B-a-a M| X Ra|9 - - » Anfagen.. - [Release  ~| | TwinCAT RT (86) R

w E B 2N C| ® % [emoeric [PLCoample || n 4| =0 | 5|00 .

Projektmappen-Explorer b _MA[N [Onling] + X -
@ | °- g | y . TwinCAT_Device.PLC_example.MAIN
Projektmappen-Explorer (Strg+i) durchsuchen 2 =~ B Ausdruck Datentyp Wert Vorbereiteter Wert Adresse Kommentar
4 ] TwinCAT3 Projekt @ nswitchCerl BooL =
b ﬂ SYSTEM @ nRotateUpper WORD 16#8000
MOTION @ nRotateLower WORD 1650001
Fl SPS @ bEL1004_Ch4 BOOL FALSE %I
4 E PLC_example @ nEL2008_value BYTE 16#01 LQE
4 ;T;J PLC_example Project
I [ External Types
I+ -5 References 4 »

3 DUTs 1 (* Program example #)
3 GVLs = 2 IF bEL1004_Ch4|ENEE] THEN
4 [ POUs = = IF nSwitchCorl|EENEN THEN
] MAIN (PRG) 4 nSwitchCerl[EEEN := FALSE:
[ vIsUs 5 nRotatelower| 1880001 | := ROL(nRotateLower| 1880001 |, 2);:
2[5 PLC_exampletmc & nRotatelpper| 1828000 | := ROR(nRotateUpper| 1888000 |, 2);
b g5 PlcTask (PlcTask) 7 nEL2008_value[16#01 | := WORD_TO BYTE (nRotateLower[ 160001 | OR nRotateUpper[ 166000 |) ;
4 [T PLC_example Instance ] END_IF
4 PlcTask Inputs = 5 ELSE
1 MAIN.bELL004_Ch4 - 10 IF NOT nSwitchCtrl|fGE THEN

4 [y PlcTask Outputs 11 nSwitchCtrl|fENE := TRUE;

B MAIN.nEL2008 _value 1z END_IF
7] SAFETY 13 END IF
E C++ 14 RETURN
2

Zei 20

EINFG .

Abb. 57: TwinCAT 3 Entwicklungsumgebung (VS Shell): Logged-in, nach erfolgten Programmestart
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Die beiden Bedienelemente zum Stoppen " und Ausloggen € fUhren je nach Bedarf zu der
gewtnschten Aktion (entsprechend auch flir Stopp ,umschalt-Taste + F5* oder beide Aktionen Uber das
,PLC" Menu auswahlbar).

6.2 TwinCAT Entwicklungsumgebung

Die Software zur Automatisierung TwinCAT (The Windows Control and Automation Technology) wird
unterschieden in:

» TwinCAT 2: System Manager (Konfiguration) und PLC Control (Programmierung)

« TwinCAT 3: Weiterentwicklung von TwinCAT 2 (Programmierung und Konfiguration erfolgt Uber eine
gemeinsame Entwicklungsumgebung)

Details:
+ TwinCAT 2:
o Verbindet E/A-Gerate und Tasks variablenorientiert
o Verbindet Tasks zu Tasks variablenorientiert
o Unterstitzt Einheiten auf Bit-Ebene
o Unterstitzt synchrone oder asynchrone Beziehungen
o Austausch konsistenter Datenbereiche und Prozessabbilder

o Datenanbindung an NT-Programme mittels offener Microsoft Standards (OLE, OCX, ActiveX,
DCOMH+, etc.).

o Einbettung von IEC 61131-3-Software-SPS, Software- NC und Software-CNC in Windows NT/
2000/XP/Vista, Windows 7, NT/XP Embedded, CE

o Anbindung an alle gangigen Feldbusse

o Weiteres...

Zusatzlich bietet:
* TwinCAT 3 (eXtended Automation):

o Visual-Studio®-Integration
o Wahl der Programmiersprache
o Unterstlitzung der objektorientierten Erweiterung der IEC 61131-3
o Verwendung von C/C++ als Programmiersprache flr Echtzeitanwendungen
o Anbindung an MATLAB®/Simulink®
o Offene Schnittstellen fur Erweiterbarkeit
o Flexible Laufzeitumgebung
o Aktive Unterstutzung von Multi-Core- und 64-Bit-Betriebssystemen
o Automatische Codegenerierung und Projekterstellung mit dem TwinCAT Automation Interface
o Weiteres...

In den folgenden Kapiteln wird dem Anwender die Inbetriebnahme der TwinCAT Entwicklungsumgebung auf
einem PC System der Steuerung sowie die wichtigsten Funktionen einzelner Steuerungselemente erlautert.

Bitte sehen Sie weitere Informationen zu TwinCAT 2 und TwinCAT 3 unter http://infosys.beckhoff.de/.

6.2.1 Installation TwinCAT Realtime Treiber

Um einen Standard Ethernet Port einer IPC Steuerung mit den nétigen Echtzeitfahigkeiten auszurusten, ist
der Beckhoff Echtzeit Treiber auf diesem Port unter Windows zu installieren.

Dies kann auf mehreren Wegen vorgenommen werden, ein Weg wird hier vorgestellt.
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In TwinCAT 3 ist Gber das Meni ,, TwinCAT* — Show Realtime Ethernet Kompatible Gerate die TwinCAT-
Ubersicht tber die lokalen Netzwerkschnittstellen aufzurufen:

r

o0 Example_Project - Microsoft Visual Studio (&dministrator)

File Edit View Project Build Debug | TwinCAT | TwinSAFE PLC Tools S5Scope Window Help
Pl (S e | & =2 _,"j| “1 | 25 Activate Configuration }_:
FE LGB R2NE| EX  Restart TwinCAT System

T Restart TWin®"~ _1p | ink Register...

IuC

wpaate Firmware/EEPROM

Show Realtime Ethernet Compatible Devices...

Fiie Handling
EtherCAT Devices

About TwinCAT

Abb. 58: Aufruf in VS Shell (TwinCAT 3)

Der folgende Dialog erscheint:

Installation of, TwinCAT RT-Ethernet Adapters

— Ethernet Adapters

Elﬂ Inztalled and ready to uze devices
8 LAN3 - TwinCAT Intel PCI Ethernet Adapter (Gigatit st
L EE 1008 - TwinCAT -Intel PCI Ethernet Adapter

‘ Bind

-EB 16 - TwinCAT-Intel PCI Ethemet Adapter (Gigabi] i |

- @ Compatible devices T |

- H@ Incompatible devices

. 8 Dizabled devices Enable |
Disable |

[~ Show Bindings

Abb. 59: Ubersicht Netzwerkschnittstellen

Hier kdnnen nun Schnittstellen, die unter ,Kompatible Gerate" aufgefiihrt sind, Uber den ,Install“ Button mit
dem Treiber belegt werden. Eine Installation des Treibers auf inkompatiblen Devices sollte nicht
vorgenommen werden.

Ein Windows-Warnhinweis bezlglich des unsignierten Treibers kann ignoriert werden.

Alternativ kann auch wie im Kapitel Offline Konfigurationserstellung, Abschnitt ,Anlegen des Gerats
EtherCAT" [»_83] beschrieben, zunachst ein EtherCAT-Gerat eingetragen werden, um dann lber dessen
Eigenschaften (Karteireiter ,Adapter®, Button ,Kompatible Gerate...“) die kompatiblen Ethernet Ports
einzusehen:
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e IFQ GeneralEtherCAT Orline  CoE - Online
4 "L Devices
4 == Gerat 1 (EtherCAT) (@) Network Adapter
£ Prozessabbild @05 (NDIS) Cral (O DPRAM
+ 0
Image-Info
o L
[ # Synclnits Description: | |
[ Inputs Device Name: | |
b [ Outputs
b B InfoData PCI Buz/Slat: Search...
4 [ Box1(PS2001-2420) MAC Address: (00 00 0000 00 00 | | e e |
4 P5U Inputs
IF Address: 0.0.0.0(0.0.0.0
# Warning | { ) |
#1 Error [ Promiscuous Mode {use with Wireshark only)
#l Input cycle counter [ Virtual Device Names
# Cutput voltage
# Qutput current (0 Adapter Reference
4 [ PSU Qutputs Adapter
E~ Disable output '
E~ Debug
B [ WcState Fi n Cycle ms): IE =
[ InfoData
ﬁ:l Mappings

Abb. 60: Eigenschaft von EtherCAT Gerat (TwinCAT 3): Klick auf ,Kompatible Geréate...” von ,Adapter*
TwinCAT 3: Die Eigenschaften des EtherCAT-Gerates kdnnen mit Doppelklick auf ,Gerat .. (EtherCAT)" im
Projektmappen-Explorer unter ,E/A* gedffnet werden:

4 E/A
4 "L Gerate

P = Gerdtl (EtherCAT) \

Nach der Installation erscheint der Treiber aktiviert in der Windows-Ubersicht der einzelnen
Netzwerkschnittstelle (Windows Start — Systemsteuerung — Netzwerk)
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—& 1G Properties

General | Authentication | Advanced

Connect ugsing:
B8 TwinCAT-Intel PCl Ethernet Adapter |

Thiz connection uzes the fallowing items;

I - Client For Microsoft Metworks ~
.@ File and Printer Sharing for Microsoft Metworks
QoS5 Packet Scheduler
5= TwinCAT Ethemet Protocol | M
s |
[ Inztall.. ] [ Uninztall ] [ Properties
D'escription
Allowes pour computer to access rezources on a Microsaft
niebwork.

Show icon in notification area when connected
Matify me when this connection has limited or no connectivity

ak. ] [ Cancel

Abb. 61: Windows-Eigenschaften der Netzwerkschnittstelle

Eine korrekte Einstellung des Treibers kdnnte wie folgt aussehen:

Installation of TwinCAT RT-Ethernet Adapters @

— Ethernet Adapters | |Jpdate List

- Compatible devices

E-&F Incompatible devices

o ‘-'-." LAM-erbindung 2 - Intel(R] 82579LM Gigahit Metwork Connection
b LF Dizabled devices

Enable

Driver OK
Driver O Dizable

— e e e ]

¥ Show Bindings

Abb. 62: Beispielhafte korrekte Treiber-Einstellung des Ethernet Ports

Andere mdgliche Einstellungen sind zu vermeiden:
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Installztion of TuwinCAT RT-Ethernet Adapters @

Ethernet Adapters pdate List

= l‘-'_" Installed and ready to uze devices
E| F LAN-Yerbindung 2 - Intel[R] 82579LM Gigabit Metwork. Connection |
& TwinCAT Ethernet Protocal for all Wetwork Adapters |

i i g TwinCAT Rt-Ethamet Intarmediate Driver
EII‘_-"' LANYerbindung - TwinCaT-Intel PCI Ethernet Adapter [Gigabit)
e i TwinCAT Ethernet Protocol for all Network Adapters

- Dg TwinCAT Rt-Ethemet Intermediate Driver Enable
----- L¥ Compatible devices -
----- LF |noompatible devices Disable
----- LF Disabled devices
) W Show Bindings
WRONG: both driver enabled ?
Installation of TwinCAT RT-Ethernet Adapters @
Ethernet Adapters Update List |
e |nistalled and ready to use de:
- Compatible devices |
- l‘-'_" LANAYerbindung - TwinCaT -Intel PCI Ethernet Adapter [Gigabit) |
. Dg TwinCAT Rt-Ethemet Intermediate Driver
=B Incompatible devices |
Ell‘_-"' LANerbindung 2 - Intel(R] 82573LM Gigabit Metwork Connection
E b 2B TwsinCAT Rt-Ethemet Intermediate Driver Enable |
“-®F Disabled devices -
i Dizable |
WRONG: Intermediate enabled
v Show Bindings
Installation of TwinCAT RT-Ethernet Adapters @
Ethemet Adapters Update List ‘
; Inztalled and ready to uze
- Compatible devices ‘
- l‘-'f‘ LaM-erhindung - TwinCaAT-Intel PCI Ethermet Adapter [Gigahit] ‘
i [] o TwinCAT Ethemet Protocol for all Metwork Adapters
E-EY Incompatible devices ‘
i E|l‘-'j' LAMYerbindung 2 - IntellR] 82579LM Gigabit Metwork Connection
E b [t TwninCAT Ethernet Pratacol for all Metwark Adapters Enable ‘
Lo Dizabled devices
Disable |
WRONMG: enabled for all network adapters
[¥ Show Bindings
Installation of TwinCAT BT-Ethernet Adapters @
Ethemet Adapters Update List ‘
Installed and ready o use
o Caompatible devices ‘
¢ W LANMerbindung - Intel[R] 825741 Gigabit Network Connection ‘
E-EY Incompatible devices
- AN Merbindung 2 - Intel[R] 82579LM Gigabit Metwork Connection ‘
¥ Dizabled devices
) ) . Enable ‘
WRONG: no TwinCAT driver
Disable |
[ Show Bindings

Abb. 63: Fehlerhafte Treiber-Einstellungen des Ethernet Ports
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IP-Adresse des verwendeten Ports

® |IP Adresse/DHCP

1 In den meisten Fallen wird ein Ethernet-Port, der als EtherCAT-Gerat konfiguriert wird, keine
allgemeinen IP-Pakete transportieren. Deshalb und fiir den Fall, dass eine EL6601 oder
entsprechende Gerate eingesetzt werden, ist es sinnvoll, Gber die Treiber-Einstellung ,Internet
Protocol TCP/IP“ eine feste IP-Adresse fiir diesen Port zu vergeben und DHCP zu deaktivieren.
Dadurch entfallt die Wartezeit, bis sich der DHCP-Client des Ethernet Ports eine Default-IP-Adresse
zuteilt, weil er keine Zuteilung eines DHCP-Servers erhalt. Als Adressraum empfiehlt sich z. B.
192.168.x.x.

-i- 1G Properties

General | Authentication i| .-’-'-.dvanu:ed|

Connect uzsing:
EZ TwinCAT-Intel PCl Ethernet Adapter |

Thizs connection wuzes the fallowing ibems;

QI]DS Packet Scheduler -
F TwinCAT Ethernet Protocol
| Imternet Pratocol [TCRAF | £
L
< N
Inztall... [riretall Froperties

Internet Protocol (TCP/IPY Properties

General |

You can get |P settings assigned automatically if wour network, suppor
thiz capability. Othenwize, you need to azk your network, adminiztrator
the appropriate [P settings.

() Obtain an IP address autamatically
I@) [1ze the following I[P address: I
IP address: R

Abb. 64: TCP/IP-Einstellung des Ethernet Ports
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6.2.2 Hinweise ESI-Geratebeschreibung

Installation der neuesten ESI-Device-Description

Der TwinCAT EtherCAT Master/System Manager bendtigt zur Konfigurationserstellung im Online- und
Offline-Modus die Geratebeschreibungsdateien der zu verwendeten Gerate. Diese Geratebeschreibungen
sind die so genannten ESI (EtherCAT Slave Information) in Form von XML-Dateien. Diese Dateien kdnnen
vom jeweiligen Hersteller angefordert werden bzw. werden zum Download bereitgestellt. Eine *.xml-Datei
kann dabei mehrere Geratebeschreibungen enthalten.

Auf der Beckhoff Website werden die ESI fir Beckhoff EtherCAT Gerate bereitgehalten.

Die ESI-Dateien sind im Installationsverzeichnis von TwinCAT abzulegen.
Standardeinstellungen:

* TwinCAT 3: C:\TwinCAT\3.1\Config\lo\EtherCAT

Beim Offnen eines neuen System Manager-Fensters werden die Dateien einmalig eingelesen, wenn sie sich
seit dem letzten System Manager-Fenster gedndert haben.

TwinCAT bringt bei der Installation den Satz an Beckhoff-ESI-Dateien mit, der zum Erstellungszeitpunkt des
TwinCAT builds aktuell war.

Ab TwinCAT 3 kann aus dem System Manager heraus das ESI-Verzeichnis aktualisiert werden, wenn der
Programmier-PC mit dem Internet verbunden ist; unter

TwinCAT 3: TwinCAT — EtherCAT Devices — “Update Device Descriptions (via ETG Website)...”
Hierfir steht der TwinCAT ESI Updater [» 82] zur Verfligung.

@ ESI

Zu den *.xml-Dateien gehdren die so genannten *.xsd-Dateien, die den Aufbau der ESI-XML-
Dateien beschreiben. Bei einem Update der ESI-Geratebeschreibungen sind deshalb beide
Dateiarten ggf. zu aktualisieren.

Gerateunterscheidung

EtherCAT Gerate/Slaves werden durch vier Eigenschaften unterschieden, aus denen die vollstéandige
Geratebezeichnung zusammengesetzt wird. Beispielsweise setzt sich die Geratebezeichnung
,EL2521-0025-1018“ zusammen aus:

« Familienschlissel ,EL®
* Name ,2521°

« Typ ,0025¢

* und Revision ,1018*

Name
1
(ELZ521-0025-1018)

—
Revisian

Abb. 65: Geratebezeichnung: Struktur

Die Bestellbezeichnung aus Typ + Version (hier: EL2521-0010) beschreibt die Funktion des Gerates. Die
Revision gibt den technischen Fortschritt wieder und wird von Beckhoff verwaltet. Prinzipiell kann ein Gerat
mit héherer Revision ein Gerat mit niedrigerer Revision ersetzen, wenn z. B. in der Dokumentation nicht
anders angegeben. Jeder Revision zugehdrig ist eine eigene ESI-Beschreibung. Siehe weitere Hinweise

[»_163].
Fehlerhafte ESI-Datei

Liegt eine fehlerhafte ESI-Datei vor die vom System Manager nicht eingelesen werden kann, meldet dies der
System Manager durch ein Hinweisfenster.
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Microsoft Visual Studio =

Error parsing EtherCAT device descrptionl
File '"CT:ATwinCAT W o\EtherCAT \Beckhoff EL9xw xml'
Device 'ELI99S

PDO "Statuz Uz’ iz azsigned ko a not existing Sync Manager instance [0]
Drezcription will be gnored.

Abb. 66: Hinweisfenster fehlerhafte ESI-Datei (TwinCAT 3)

Ursachen dafiir kdbnnen sein

» Aufbau der *.xml entspricht nicht der zugehérigen *.xsd-Datei — priifen Sie die lhnen vorliegenden
Schemata

+ Inhalt kann nicht in eine Geratebeschreibung Ubersetzt werden — Es ist der Hersteller der Datei zu
kontaktieren

Online Description

Wird die EtherCAT Konfiguration online durch Scannen real vorhandener Teilnehmer erstellt (s. Kapitel
Online Erstellung) und es liegt zu einem vorgefundenen Slave (ausgezeichnet durch Name und Revision)
keine ESI-Beschreibung vor, fragt der System Manager, ob er die im Gerat vorliegende Beschreibung
verwenden soll. Der System Manager benétigt in jedem Fall diese Information, um die zyklische und
azyklische Kommunikation mit dem Slave richtig einstellen zu kénnen.

In TwinCAT 3 erscheint ein Fenster, das auch das Web-Update anbietet:

P

TwinCAT XAE

Mew device bpe found [EL2527-0024 - 'EL2521-0024 1. Pulze Train 24 DC Auzgang'].
ProductR evision EL2521-0024-1016

|Jze available anline description instead [YES] or try to load appropriate descriptions from the web

[T] Obernehmen fiir alle [ Ja ] [ Mein ] [ Online ES| Update Meb access required)... ]

Abb. 67: Hinweisfenster OnlineDescription (TwinCAT 3)

Wenn mdglich, ist das Yes abzulehnen und vom Gerate-Hersteller die bendtigte ESI anzufordern. Nach
Installation der XML/XSD-Datei ist der Konfigurationsvorgang erneut vorzunehmen.

HINWEIS

Veranderung der ,,iiblichen“ Konfiguration durch Scan

v fur den Fall eines durch Scan entdeckten aber TwinCAT noch unbekannten Gerats sind zwei Falle zu
unterscheiden. Hier am Beispiel der EL2521-0000 in der Revision 1019:

a) fur das Gerat EL2521-0000 liegt Gberhaupt keine ESI vor, weder fir die Revision 1019 noch flr eine
altere Revision. Dann ist vom Hersteller (hier: Beckhoff) die ESI anzufordern.

b) fir das Gerat EL2521-0000 liegt eine ESI nur in alterer Revision vor, z. B. 1018 oder 1017.
Dann sollte erst betriebsintern Gberprift werden, ob die Ersatzteilhaltung Gberhaupt die Integration der
erhdhten Revision in die Konfiguration zuldsst. Ublicherweise bringt eine neue/gréRere Revision auch
neue Features mit. Wenn diese nicht genutzt werden sollen, kann ohne Bedenken mit der bisherigen
Revision 1018 in der Konfiguration weitergearbeitet werden. Dies drickt auch die Beckhoff
Kompatibilitatsregel aus.
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Siehe dazu insbesondere das Kapitel ,Allgemeine Hinweise zur Verwendung von Beckhoff EtherCAT 10-
Komponenten" und zur manuellen Konfigurationserstellung das Kapitel ,,Offline Konfigurationserstellung
[»83]".

Wird dennoch die Online Description verwendet, liest der System Manager aus dem im EtherCAT Slave
befindlichen EEPROM eine Kopie der Geratebeschreibung aus. Bei komplexen Slaves kann die EEPROM-
GroRe u. U. nicht ausreichend fur die gesamte ESI sein, weshalb im Konfigurator dann eine unvollsténdige
ESI vorliegt. Deshalb wird fur diesen Fall die Verwendung einer offline ESI-Datei vorrangig empfohlen.

Der System Manager legt bei ,online“ erfassten Geratebeschreibungen in seinem ESI-Verzeichnis eine neue
Datei ,,OnlineDescription0000...xml* an, die alle online ausgelesenen ESI-Beschreibungen enthalt.

CnlineCescripkionCache0000000z , xml

Abb. 68: Vom System Manager angelegt OnlineDescription.xml

Soll daraufhin ein Slave manuell in die Konfiguration eingefugt werden, sind ,online* erstellte Slaves durch
ein vorangestelltes ,>“ Symbol in der Auswabhlliste gekennzeichnet (siehe Abbildung Kennzeichnung einer
online erfassten ESI am Beispiel EL2521).

EtherCAT Gerat hinzufugen [E-Bus) an Klemme 1 @
Sucher:  el2| M ame: klermme 2 Mehifach 1 = [ 0K ]
Type: = % Beckhoff swtomation GmbH & Co. KG - [ Abbruch ]

.j Safety Klemmen
E|.j Digitale Ausgangsklemmen [ELZwwex] Part

._‘i EL2872 16k, Dig. Ausgang 24%, 0.5

EL2872-0010 16K, Dig. Ausgang 24V, 0.54, negativ ©® B [E-Bus)
28389 16k, Dig. Ausgang 24%, 054, negativ )
L 2521-0024 1K, Pulse Train 24% DC Ausgang © a[zEéhﬂ?Et]

[]'weitere |nformationen [] Zeige wersteckte Gerdte Show Sub Groups

Abb. 69: Kennzeichnung einer online erfassten ESI am Beispiel EL2521
Wurde mit solchen ESI-Daten gearbeitet und liegen spater die herstellereigenen Dateien vor, ist die
OnlineDescription....xml wie folgt zu I6schen:

+ alle System Managerfenster schliel3en

» TwinCAT in Konfig-Mode neu starten

* ,OnlineDescription0000...xml* I6schen

« TwinCAT System Manager wieder 6ffnen

Danach darf diese Datei nicht mehr zu sehen sein, Ordner ggf. mit <F5> aktualisieren.

® OnlineDescription unter TwinCAT 3.x

1 Zusatzlich zu der oben genannten Datei ,OnlineDescription0000...xml“ legt TwinCAT 3.x auch einen
so genannten EtherCAT-Cache mit neuentdeckten Geraten an, z. B. unter Windows 7 unter

C\User\[USERNAMEMppData\Roaming\Beck hofiTwin CAT3\Components\Base\EtherCATCache xm|

(Spracheinstellungen des Betriebssystems beachten!)
Diese Datei ist im gleichen Zuge wie die andere Datei zu I6schen.
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6.2.3 TwinCAT ESI Updater

o8 Example_Project - Microsoft Visual Studio (Administrator)
File Edit View Project Build Debug TwinCAT | TwinSAFE PLC Teols Scope Window Help

P it S @ | # a2 S| 9 s Activate Configuration ~|| [ |sGr -] &l & =

Q E b - S | n c @ [ #] Restart TwinCAT System — EVICES... :H ] a (3 ||;§ A= | e )
" Restart Twin™" 3

EtherCAT Devices \ Update Device Descriptions (via ETG Website)...

At Toasimi ™ AT L L B -

=% EtherCAT Slave Infermation (EST) Updater [z
[ vendar Loaded  URL
e Beckhoff Automation GmbH 0 http: /fdownload . beckhoff.com/download,/Config/EtherCAT ML_Device_Description/Beckhoff_EtherC... )
/
4
Target Path: C:\TwinCAT\3. 1\Config\lo'EtherCAT D [ CK ] [ Cancel

Abb. 70: Anwendung des ESI Updater (TwinCAT 3)

Der ESI Updater ist eine bequeme Mdéglichkeit, die von den EtherCAT Herstellern bereitgestellten ESls
automatisch Uber das Internet in das TwinCAT-Verzeichnis zu beziehen (ES| = EtherCAT slave information).
Dazu greift TwinCAT auf die bei der ETG hinterlegte zentrale ESI-ULR-Verzeichnisliste zu; die Eintrage sind
dann unveranderbar im Updater-Dialog zu sehen.

Der Aufruf erfolgt unter:
»TWINCAT“ — ,EtherCAT Devices“ — ,Update Device Description (via ETG Website)... .

6.2.4 Unterscheidung Online/Offline

Die Unterscheidung Online/Offline bezieht sich auf das Vorhandensein der tatsachlichen I/0-Umgebung
(Antriebe, Klemmen, EJ-Module). Wenn die Konfiguration im Vorfeld der Anlagenerstellung z. B. auf einem
Laptop als Programmiersystem erstellt werden soll, ist nur die ,Offline-Konfiguration® moglich. Dann missen
alle Komponenten handisch in der Konfiguration z. B. nach Elektro-Planung eingetragen werden.

Ist die vorgesehene Steuerung bereits an das EtherCAT System angeschlossen, alle Komponenten mit
Spannung versorgt und die Infrastruktur betriebsbereit, kann die TwinCAT Konfiguration auch vereinfacht
durch das so genannte ,Scannen“ vom Runtime-System aus erzeugt werden. Dies ist der so genannte
Online-Vorgang.

In jedem Fall prift der EtherCAT Master bei jedem realen Hochlauf, ob die vorgefundenen Slaves der
Konfiguration entsprechen. Dieser Test kann in den erweiterten Slave-Einstellungen parametriert werden.

Siehe hierzu den Hinweis ,Installation der neuesten ESI-XML-Device-Description [P 791"

Zur Konfigurationserstellung
» muss die reale EtherCAT-Hardware (Gerate, Koppler, Antriebe) vorliegen und installiert sein.

* mussen die Gerate/Module tber EtherCAT-Kabel bzw. im Klemmenstrang so verbunden sein, wie sie
spater eingesetzt werden sollen.

« mussen die Gerate/Module mit Energie versorgt werden und kommunikationsbereit sein.
* muss TwinCAT auf dem Zielsystem im CONFIG-Modus sein.

Der Online-Scan-Vorgang setzt sich zusammen aus:

» Erkennen des EtherCAT-Gerates [P_88] (Ethernet-Port am IPC)

+ Erkennen der angeschlossenen EtherCAT-Teilnehmer [»_89]. Dieser Schritt kann auch unabhangig
vom vorangehenden durchgefuhrt werden.

* Problembehandlung [» 92]

Auch kann der Scan bei bestehender Konfiguration [P 93] zum Vergleich durchgefiihrt werden.
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6.2.5 OFFLINE Konfigurationserstellung

Anlegen des Gerats EtherCAT

In einem leeren System Manager Fenster muss zuerst ein EtherCAT Gerat angelegt werden.
1

| » SYSTEM ] Add New Item... Ctrl+Shift+ A
= MOTION
| 2t Add Existing tem... Shift+Alt+A [}s
, PLC
| (43 SAFETY Export EAP Config File
I o *§ Scan
s F o
I q:?g Devices 4 Paste Ctrl+V
| 5 ﬁ:l Mappings Paste with Links

Abb. 71: Anfigen eines EtherCAT Device (TwinCAT 3)

Far eine EtherCAT I/O Anwendung mit EtherCAT Slaves ist der ,EtherCAT* Typ auszuwahlen. ,EtherCAT
Automation Protocol via EL6601“ ist fir den bisherigen Publisher/Subscriber-Dienst in Kombination mit einer
EL6601/EL6614 Klemme auszuwahlen.

e

Einflgen eines EfA-Gerdtes

Typ: #4110 Beckhoff Lightbus
-85 Profibus DP
--iﬁ’ Profinet
--till CaNopen
--3__—— Deviceet
[#-==+ EtherMet/P
&-fff SERCOS interface
S5 EtherCAT
| L.=SE EtherCAT
58 EtherCAT Slave
----- gg EtherCAT Automation Protocol [Metzwerkwariablen)
L] EtherCAT Automation Protocal via ELEROT, EtherCAT
[-AF Ethemet

Abb. 72: Auswahl EtherCAT Anschluss (TwinCAT 3)

Diesem virtuellen Gerat ist dann ein realer Ethernet Port auf dem Laufzeitsystem zuzuordnen.

-

Gerdt an Adresse gefunden IE

[hione]

[onelEaed s sosaa i bt d i ad s s T i s st
1006 [InkellR] PRO00VE Metwaork, Connection - Packet Scheduler b

LANZ (Intel(R] 82541ER Bazed Gigabit Ethernet Contraller - Packet Sch Abbruch

1G [Intel[R) PROA000 P Metwark, Connection - Packet Scheduler ki

@ Unberutzt
1 Al

Abb. 73: Auswahl Ethernet Port

Diese Abfrage kann beim Anlegen des EtherCAT-Gerates automatisch erscheinen, oder die Zuordnung
kann spater im Eigenschaftendialog gesetzt/geandert werden; siehe Abb. ,Eigenschaften EtherCAT Gerat
(TwinCAT 3)".
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4 =0 GeneralEiherCAT Online  CoE - Online
4 "L Devices
4 == Gerit 1 (EtherCAT) {®) Network Adapter
*B prozessabbild @05 (NDIS) CIPCI () DPRAM
+B |mage-Info o
b2 SyncUnits Desciption: | |
[ Inputs Device Name: | |
b [ Outputs
b @ InfoData PCI Buz/Slot; Search...
4 [ Box1(PS2001-2420) MAC Address: |00 00 00 00 00 00 | | Compatible Devices...
4 ' PSU Inputs IP Address: [00.00000.0) |
# Warning
#1 Error [ Promiscuous Mode {use with Wireshark only)
#l Input cycle counter [ virtual Device Names
# Cutput voltage
# Qutput current () Adapter Reference
4 [ PSU (F]utputs Adapter
E~ Disable output
E~ Debug
b [ WcState Freerun Cycle (ms): IE =
[ InfoData
ﬁ:l Mappings

Abb. 74: Eigenschaften EtherCAT Gerat (TwinCAT 3)

TwinCAT 3: Die Eigenschaften des EtherCAT-Gerates kdnnen mit Doppelklick auf ,Gerat .. (EtherCAT)" im
Projektmappen-Explorer unter ,E/A* gedffnet werden:
4 E/A
4 "L Gerate

b =2 Geratl (FtherCAT) \

® Auswahl Ethernet Port

1 Es koénnen nur Ethernet Ports fiir ein EtherCAT Gerat ausgewahlt werden, fir die der TwinCAT
Realtime-Treiber installiert ist. Dies muss flr jeden Port getrennt vorgenommen werden. Siehe dazu

die entsprechende |nstallationsseite [P 73].

Definieren von EtherCAT Slaves

Durch Rechtsklick auf ein Gerat im Konfigurationsbaum kdnnen weitere Gerate angefligt werden.

4 [ Vo
4 ﬂ'}_"g Devices
| » | Devicel (EtherCAT) ) Agd New Item... Ctrl+Shift+A
ﬁ:, Mappings = . e e R
| 5] Add Existing Item...

| b{ s

Abb. 75: Anfligen von EtherCAT Geraten (TwinCAT 3)

Es offnet sich der Dialog zur Auswahl des neuen Gerates. Es werden nur Gerate angezeigt fur die ESI-
Dateien hinterlegt sind.

Die Auswabhl bietet auch nur Gerate an, die an dem vorher angeklickten Gerat anzufiigen sind - dazu wird
die an diesem Port mdogliche Ubertragungsphysik angezeigt (Abb. ,Auswahldialog neues EtherCAT Gerat®,
A). Es kann sich um kabelgebundene FastEthernet-Ethernet-Physik mit PHY-Ubertragung handeln, dann ist
wie in Abb. ,Auswahldialog neues EtherCAT Gerat“ nur ebenfalls kabelgebundenes Gerate auswahlbar.
Verfugt das vorangehende Gerat Uber mehrere freie Ports (z. B. EK1122 oder EK1100), kann auf der
rechten Seite (A) der gewtinschte Port angewahlt werden.

Ubersicht Ubertragungsphysik
« ,Ethernet®: Kabelgebunden 100BASE-TX: EK-Koppler, EP-Boxen, Gerate mit RJ45/M8/M12-Konnector
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« ,E-Bus®: LVDS ,Klemmenbus®, ,EJ-Module®: EL/ES-Klemmen, diverse anreihbare Module

Das Suchfeld erleichtert das Auffinden eines bestimmten Gerates (ab TwinCAT 2.11 bzw. TwinCAT 3).

Einfiigen eines EtherCAT Gerdtes | 22|
Suchen: | Mame: Klernme 1 Mehifach 1 = [ ok
Typ: E-E2 Beckhoff Automation GmbH & Co. kG - [ Abbruch ]
- KT5
Gil-ads EtherCAT Infrastuktukomponenten Part

H Ethermet Port MultipherCL25:x)

i j Kommunikationsklemmen [ELE=xx)
Syatem Koppler

----- U C1100-0004 EtherCAT Metztel [24 E-Bus] D
----- |_j EK1100 EtherCAT -Koppler E-Bus]

----- °]_j EK1101 EtherCAT-Foppler [ E-Bus, ID-Swatch)
----- [ EK1200-5000 EtherCAT Metzteil [24 E-Bus)

----- °]_j EK1501 EtherCAT-Foppler [24 E-Bus, Fx-Multibode, 1D -Switch) C
----- S EK1541 EtherCAT-Koppler (28 E-Bus, POF. ID-Switch)

----- [ Ek1814 EtherCAT-EA-+Foppler (14 E-Bus, 4 . Dig. Ein. 3ms. 4 K. Dig. Aus 24¥, 0.54)

----- [ Ek1818 EtherCAT-EA-+Foppler (14 E-Bus, & K. Dig. Ein. 3ms. 4 K. Dig. Aus 24Y, 0.54)

----- [ EK1828-0010 EtherCAT-EAKoppler (14 E-Buz, B K. Dig. Aus 24¥, 0.58)

Klemmen Koppler [BE 1w, ILass-B110)

Kundenzpezifizche Flemmen

Fanel Koppler

EJ Koppler [Edsmss]

| EJ1100 EtherCAT -Koppler [2.28 E-Bus)

(- Safety Klemmen

[+-#88 EtherCAT Feldbusbaxen [EPuxxs)

i ]| EtherCAT Cx Device -

@ B [Ethernet)

m

[]'wieitere Informationen [T Zeige versteckte Gerdte Show Sub Groups

Abb. 76: Auswahldialog neues EtherCAT Gerat

StandardmaRig wird nur der Name/Typ des Gerates als Auswahlkriterium verwendet. Fur eine gezielte
Auswahl einer bestimmen Revision des Gerates kann die Revision als ,Extended Information“ eingeblendet
werden.

EtherCAT Gerdt hinzufiigen [E-Bus) an Klemme 1 [EK1100) @
Sucher:  el2521| Mame:  Klemme 2 Mehrfach 1 = [ oK. ]
Tup: = :Eﬁ: Beckhoff Automation GmbH & Co. K& [ Abbruch ]

=-®  Digitale Ausgangsklemmen [EL2xms)
EL2521 1K, Pulze Train Auzgang [EL2521-0000-1022] Part
EL2521-0024 1K, Pulze Train 24% DC AuzgangyEL25621-0024-1021) 5 B (£8
EL2521-0025 1k, Pulze Train 244 DC Ausgang negativ  [EL2527-0025-1021) @B [E-Bus)
EL2521-0124 1K, Pulse Train 24% DC Ausgang Capture/Compare  [EL25:27-0124-0020) )
M EL2621-1001 1K, Pulse Train Ausgang (EL2521-1001-1020) © [ Themet

YWieitere Informationen [T] Zeige versteckte Gerdte Show Sub Groups

Abb. 77: Anzeige Gerate-Revision

Oft sind aus historischen oder funktionalen Griinden mehrere Revisionen eines Gerates erzeugt worden,
z. B. durch technologische Weiterentwicklung. Zur vereinfachten Anzeige (s. Abb. ,Auswahldialog neues
EtherCAT Gerat*) wird bei Beckhoff Geraten nur die letzte (=hdchste) Revision und damit der letzte
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Produktionsstand im Auswahldialog angezeigt. Sollen alle im System als ESI-Beschreibungen vorliegenden
Revisionen eines Gerates angezeigt werden, ist die Checkbox ,Show Hidden Devices" zu markieren, s. Abb.
»+Anzeige vorhergehender Revisionen®.

EtherCAT Gerat hinzufugen [E-Bus) an Klemme 1 [EK1100) @
Suchen:  el2521| Mame:  Klemme 2 Mehifach 1 . [ o ]
Tupe: EI---E% Beckhaff Automation GrmbH & Co. KG - [ Abbruch ]

E|.j Digitale Ausgangsklemmen [ELZxex]
Elli EL2521 TK. Pulze Train Ausgang (JEL2521-0000-1022) Part

JBEL2527 1K, Pulse Train Ausg [EL2521-0000-0000)
.j EL2521 1K, Pulze Train Ausgang [EL2521-0000-1016)
- EL2521 1K, Pulse Train Auzgang  [EL2521-0000-1017] .
-8 EL2521 1K, Pulse Train Ausgang (EL2521-0000-1020] ) LR her=
.j EL2521 1k, Pulze Train Ausgang [EL2521-0000-1021) F2 Il
=M EL2521-0024 W, Pulse Train 24 DC Ausgang  [EL2521-0024-1021)

.j EL2521-002 . Pulze Train 244 DC Ausgang [EL2521-0024-1018)
B OEL2521-008 Eyilee Train 240 DC Sueqang JF L2629 -0024-1017) =

Wieitere |nformationen Zeige wersteckte Gerate [] Show Sub Groups

@ B [E-Bus)

Abb. 78: Anzeige vorhergehender Revisionen

Gerate-Auswahl nach Revision, Kompatibilitat

([

1 Mit der ESI-Beschreibung wird auch das Prozessabbild, die Art der Kommunikation zwischen
Master und Slave/Gerat und ggf. Gerate-Funktionen definiert. Damit muss das reale Gerat
(Firmware wenn vorhanden) die Kommunikationsanfragen/-einstellungen des Masters unterstitzen.
Dies ist abwartskompatibel der Fall, d. h. neuere Gerate (héhere Revision) sollen es auch
unterstiitzen, wenn der EtherCAT Master sie als eine altere Revision anspricht. Als Beckhoff-
Kompatibilitatsregel fiir EtherCAT-Klemmen/ Boxen/ EJ-Module ist anzunehmen:

Gerate-Revision in der Anlage >= Gerate-Revision in der Konfiguration

Dies erlaubt auch den spateren Austausch von Geraten ohne Veranderung der Konfiguration
(abweichende Vorgaben bei Antrieben mdglich).

Beispiel

In der Konfiguration wird eine EL2521-0025-1018 vorgesehen, dann kann real eine EL2521-0025-1018 oder
hoher (-1019, -1020) eingesetzt werden.

Name
1
(ELEE21-0025-10718)
—
Revisian

Abb. 79: Name/Revision Klemme

Wenn im TwinCAT System aktuelle ESI-Beschreibungen vorliegen, entspricht der im Auswahldialog als
letzte Revision angebotene Stand dem Produktionsstand von Beckhoff. Es wird empfohlen, bei Erstellung
einer neuen Konfiguration jeweils diesen letzten Revisionsstand eines Gerates zu verwenden, wenn aktuell
produzierte Beckhoff-Gerate in der realen Applikation verwendet werden. Nur wenn altere Gerate aus
Lagerbestanden in der Applikation verbaut werden sollen, ist es sinnvoll eine altere Revision einzubinden.

Das Gerét stellt sich dann mit seinem Prozessabbild im Konfigurationsbaum dar und kann nur parametriert
werden: Verlinkung mit der Task, CoE/DC-Einstellungen, Plugin-Definition, StartUp-Einstellungen, ...
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A

4 =

o
4 ¥ Devices

4 == Devicel (EtherCAT)

*B Image

*B Image-Info
s 2 SyncUnits
s Inputs
- [l Cutputs
- [ InfoData

4 |j Term 1 (EK1100)

- [ InfoData

4 .j Term 2 (EL2521)
4 PTO Status
4 ¥l Status

#1 Sel. Ack/End counter
#1 Ramp active
#1 Status of input target
#1 Status of input zero
#1 Error
#1 Sync error
#1 TxPDO Toggle

5 EMC Status compact

-l PTO Contral

> [ PTO Target compact
>l EMNC Control compact
- [ WeState

. [Oh TnfrMata

Abb. 80: EtherCAT Klemme im TwinCAT-Baum (TwinCAT 3)
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6.2.6 ONLINE Konfigurationserstellung

Erkennen/Scan des Gerats EtherCAT

Befindet sich das TwinCAT-System im CONFIG-Modus, kann online nach Geraten gesucht werden.
Erkennbar ist dies durch ein Symbol unten rechts in der Informationsleiste:

* bei der Benutzeroberflache der TwinCAT 3 Entwicklungsumgebung durch ein Symbol 0

TwinCAT lasst sich in diesem Modus versetzen:

« TwinCAT 3: durch Auswahl von B2 aus der Meniileiste oder iiber STWINCAT" —
,Restart TwinCAT (Config Mode)*

® Online Scannen im Config Mode

Die Online-Suche im RUN-Modus (produktiver Betrieb) ist nicht mdglich. Es ist die Unterscheidung
zwischen TwinCAT-Programmiersystem und TwinCAT-Zielsystem zu beachten.

Das TwinCAT 3-Icon ( n ) in der Windows Taskleiste stellt immer den TwinCAT-Modus des lokalen IPC dar.
Im System Manager-Fenster in der Benutzeroberflache von TwinCAT 3 wird dagegen der TwinCAT-Zustand
des Zielsystems angezeigt.

TwinCAT target system mode

Windows-Taskbar ——» il

05.02.2015

TwinCAT local system mode
Abb. 81: Unterscheidung Lokalsystem/ Zielsystem (TwinCAT 3)

Im Konfigurationsbaum bringt uns ein Rechtsklick auf den General-Punkt ,1/O Devices® zum Such-Dialog.

4 Vo
% Devices| 57 add New Item... Ctrl+Shift+A
&% Mappin . _
i Add Existing Item... Shift+Alt+4

Export EAP Config File
‘*';{ Scan

4 Paste Ctrl+V

Paste with Links

Abb. 82: Scan Devices (TwinCAT 3)

Dieser Scan-Modus versucht nicht nur EtherCAT-Gerate (bzw. die als solche nutzbaren Ethernet-Ports) zu
finden, sondern auch NOVRAM, Feldbuskarten, SMB etc. Nicht alle Gerate kdnnen jedoch automatisch
gefunden werden.

i

Microsoft Visual Studio @

HIMT: Mot all types of devices can be found automatically

ok || cancer |

Abb. 83: Hinweis automatischer GerateScan (TwinCAT 3)
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Ethernet Ports mit installierten TwinCAT Realtime-Treiber werden als ,RT-Ethernet” Gerate angezeigt.
Testweise wird an diesen Ports ein EtherCAT-Frame verschickt. Erkennt der Scan-Agent an der Antwort,
dass ein EtherCAT-Slave angeschlossen ist, wird der Port allerdings gleich als ,EtherCAT Device®
angezeigt.

4 neue EfA Gerdte gefunden

[Wl|Gerat 1 [EtherCAT)

Gerat 3 [EtherCAT]  [Local Area Connection [TwinCaT -Intel PCI Ethernet A)
[ Gerdt 2 [USE) Cancel
Gerat 4 [MOV/DP-RAM)

1]

Select All

DERE

Unzelect Al

Abb. 84: Erkannte Ethernet-Gerate

Uber entsprechende Kontrollkastchen kdnnen Gerate ausgewahlt werden (wie in der Abb. ,Erkannte
Ethernet-Gerate” gezeigt ist z. B. Gerat 3 und Gerat 4 ausgewahlt). Fir alle angewahlten Gerate wird nach
Bestatigung ,,OK* im nachfolgenden ein Teilnehmer-Scan vorgeschlagen, s. Abb. ,Scan-Abfrage nach dem
automatischen Anlegen eines EtherCAT Gerates".

® Auswahl Ethernet Port

1 Es kdonnen nur Ethernet Ports fiir ein EtherCAT Gerat ausgewahlt werden, fir die der TwinCAT
Realtime-Treiber installiert ist. Dies muss flr jeden Port getrennt vorgenommen werden. Siehe dazu
die entsprechende |nstallationsseite [P 73].

Erkennen/Scan der EtherCAT Teilnehmer

® Funktionsweise Online Scan

1 Beim Scan fragt der Master die Identity Informationen der EtherCAT Slaves aus dem Slave-
EEPROM ab. Es werden Name und Revision zur Typbestimmung herangezogen. Die
entsprechenden Gerate werden dann in den hinterlegten ESI-Daten gesucht und in dem dort
definierten Default-Zustand in den Konfigurationsbaum eingebaut.

Name
1
(ELEE21-0025-10718)
| I— |

Revision
Abb. 85: Beispiel Default-Zustand

HINWEIS

Slave-Scan in der Praxis im Serienmaschinenbau

Die Scan-Funktion sollte mit Bedacht angewendet werden. Sie ist ein praktisches und schnelles Werkzeug,
um fir eine Inbetriebnahme eine Erst-Konfiguration als Arbeitsgrundlage zu erzeugen. Im
Serienmaschinebau bzw. bei Reproduktion der Anlage sollte die Funktion aber nicht mehr zur
Konfigurationserstellung verwendet werden sondern ggf. zum Vergleich [P 93] mit der festgelegten Erst-
Konfiguration.

Hintergrund: da Beckhoff aus Griinden der Produktpflege gelegentlich den Revisionsstand der
ausgelieferten Produkte erhdht, kann durch einen solchen Scan eine Konfiguration erzeugt werden, die (bei
identischem Maschinenaufbau) zwar von der Gerateliste her identisch ist, die jeweilige Geraterevision
unterscheiden sich aber ggf. von der Erstkonfiguration.

Beispiel:

Firma A baut den Prototyp einer spateren Serienmaschine B. Dazu wird der Prototyp aufgebaut, in TwinCAT
ein Scan uber die 10-Gerate durchgefuhrt und somit die Erstkonfiguration "B.tsm" erstellt. An einer
beliebigen Stelle sitzt dabei die EtherCAT-Klemme EL2521-0025 in der Revision 1018. Diese wird also so in
die TwinCAT-Konfiguration eingebaut:
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General | EtherCAT | nCc I Process Data | Startup | CoE - Online | Online|

Type: ELZ2521-0025 1Ch. Pulse Train 24V DC Output negative

Product/Revision:  EL2521-00251018)(09133052 / 0¥a0013)

Abb. 86: Einbau EtherCAT-Klemme mit Revision -1018

Ebenso werden in der Prototypentestphase Funktionen und Eigenschaften dieser Klemme durch die
Programmierer/Inbetriebnehmer getestet und ggf. genutzt d. h. aus der PLC ,B.pro“ oder der NC
angesprochen. (sinngemaR gilt das gleiche fur die TwinCAT 3-Solution-Dateien).

Nun wird die Prototypenentwicklung abgeschlossen und der Serienbau der Maschine B gestartet, Beckhoff
liefert dazu weiterhin die EL2521-0025-0018. Falls die Inbetriebnehmer der Abteilung Serienmaschinenbau
immer einen Scan durchflhren, entsteht dabei bei jeder Maschine wieder ein eine inhaltsgleiche B-
Konfiguration. Ebenso werden eventuell von A weltweit Ersatzteillager fir die kommenden Serienmaschinen
mit Klemmen EL2521-0025-1018 angelegt.

Nach einiger Zeit erweitert Beckhoff die EL2521-0025 um ein neues Feature C. Deshalb wird die FW
geandert, nach aufden hin kenntlich durch einen héheren FW-Stand und eine neue Revision -1019.
Trotzdem unterstitzt das neue Gerat naturlich Funktionen und Schnittstellen der Vorgangerversion(en), eine
Anpassung von ,B.tsm“ oder gar ,B.pro® ist somit nicht nétig. Die Serienmaschinen kénnen weiterhin mit

,B.tsm“ und ,B.pro“ gebaut werden, zur Kontrolle der aufgebauten Maschine ist ein vergleichernder Scan
[»_93] gegen die Erstkonfiguration ,B.tsm*“ sinnvoll.

Wird nun allerdings in der Abteilung Seriennmaschinenbau nicht ,B.tsm“ verwendet, sondern wieder ein
Scan zur Erstellung der produktiven Konfiguration durchgefiihrt, wird automatisch die Revision -1019 erkannt
und in die Konfiguration eingebaut:

General | EtherCAT |DC I Process Data | Startup | CoE - Online |

Type: EL2521-0025 1Ch. Pulse Train 24V DC Output r

Product/Revision:  EL2521-002501019)(09133052 / 0¥b0015)

Abb. 87: Erkennen EtherCAT-Klemme mit Revision -1019

Dies wird in der Regel von den Inbetriebnehmern nicht bemerkt. TwinCAT kann ebenfalls nichts melden, da
ja quasi eine neue Konfiguration erstellt wird. Es flihrt nach der Kompatibilitatsregel allerdings dazu, dass in
diese Maschine spater keine EL2521-0025-1018 als Ersatzteil eingebaut werden sollen (auch wenn dies in
den allermeisten Fallen dennoch funktioniert).

Dazu kommt, dass durch produktionsbegleitende Entwicklung in Firma A das neue Feature C der
EL2521-0025-1019 (zum Beispiel ein verbesserter Analodfilter oder ein zusatzliches Prozessdatum zur
Diagnose) gerne entdeckt und ohne betriebsinterne Riicksprache genutzt wird. Fir die so entstandene neue
Konfiguration ,B2.tsm* ist der bisherige Bestand an Ersatzteilgeraten nicht mehr zu verwenden.

Bei etabliertem Serienmaschinenbau sollte der Scan nur noch zu informativen Vergleichszwecken gegen
eine definierte Erstkonfiguration durchgefiihrt werden. Anderungen sind mit Bedacht durchzufiihren!

Wurde ein EtherCAT-Device in der Konfiguration angelegt (manuell oder durch Scan), kann das 1/0-Feld
nach Teilnehmern/Slaves gescannt werden.
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Microsoft Visual Studio X

Abb. 88: Scan-Abfrage nach dem automatischen Anlegen eines EtherCAT Gerates (TwinCAT 3)

4 Elvo
4 " Devices

» == Devicel (EtherCAT)

Add New Item... Ctri+Shift+ 4
> == Device 2 (EtherCAT) o .
4 : 2 Add Existing e, Shift+Alt+A
m 1 Mappings
>( [ M-l
ATHHNTE LEIELE
h::,_ Scan
= Disable

Abb. 89: Manuelles Auslésen des Teilnehmer-Scans auf festegelegtem EtherCAT Device (TwinCAT 3)

In der Benutzeroberflache (TwinCAT 3) kann der Scan-Ablauf am Ladebalken unten in der Statusleiste
verfolgt werden.

Die Konfiguration wird aufgebaut und kann danach gleich in den Online-Zustand (OPERATIONAL) versetzt
werden.

Microsoft Visual Studio EX

ves || Ne |

Abb. 90: Abfrage Config/FreeRun (TwinCAT 3)

Im Config/FreeRun-Mode wechselt die System Manager Anzeige blau/rot und das EtherCAT Gerat wird
auch ohne aktive Task (NC, PLC) mit der Freilauf-Zykluszeit von 4 ms (Standardeinstellung) betrieben.

TwinCAT 3.x
m toggling 0

Abb. 91: Anzeige des Wechsels zwischen ,Free Run“ und ,,Config Mode" unten rechts in der Statusleiste
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in BB 2RE @ || <Loca M

Toggle Free Run State

Abb. 92: TwinCAT kann auch durch einen Button in diesen Zustand versetzt werden (TwinCAT 3)

Das EtherCAT System sollte sich danach in einem funktionsfahigen zyklischen Betrieb nach Abb.
Beispielhafte Online-Anzeige befinden.

Solution Explarer ' Il TwinCAT Projectd +® X
@aE-o-d| -"E Gerserall | Adopler | EherCAT ok -Orline
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) 2
4 %De&rices No Addr  MName State CRC
4 == Gerdt 1 (EtherCAT) M1 1001 Wemme 8{EL3255) | OP 0.0
+B prozessabhbild §2 1002 Kemme9(EL1008) | OF 0.0
*B | mage-Info B3 1003 Kemme 10 (EL2008) | SAFEOP 0.0
b 2 SyncUnits 4 1004 Kemme 11(EL1252) | OF 0.0
b Inputs 5 1005 Kemme12(EL1252) | OF 0.0
b W Outputs Bi6 1006 Kemme 13(EL2008) | OP 0
I [ InfoData
b i Klemme 7 (EK1200)
b ™ Klemme 8 (EL3255)
b K 9 (EL1008 .
b .:; KI:EE:HE{ELED&LJ Actual State: OF | Counter Cyclic Queued
b j Klemme 11 (EL1252) Init PreOp | Safe-Op Op Send Frames 149954 + 29654
b Klemme 12 (EL1252) Clear CRC T IE:'"“;” s&c 39 * ‘;2
b ™ Klemme 13 (EL2008) Tij'ﬁElr:ES ; : ;
rs
B Klemme 14 (EL3011)
ﬁ:, Mappings
Solution Explorer REELNSTLT S,

Abb. 93: Beispielhafte Online-Anzeige

Zu beachten sind
+ alle Slaves sollen im OP-State sein
» der EtherCAT Master soll im ,Actual State” OP sein
» ,Frames/sec” soll der Zykluszeit unter Beriicksichtigung der versendeten Frameanzahl sein
+ es sollen weder Gbermafig ,LostFrames“- noch CRC-Fehler auftreten

Die Konfiguration ist nun fertig gestellt. Sie kann auch wie im manuellen Vorgang [P 83] beschrieben
verandert werden.

Problembehandlung

Beim Scannen kdonnen verschiedene Effekte auftreten.

» es wird ein unbekanntes Gerat entdeckt, d. h. ein EtherCAT Slave fir den keine ESI-XML-
Beschreibung vorliegt.
In diesem Fall bietet der System Manager an, die im Gerat eventuell vorliegende ESI auszulesen.
Lesen Sie dazu das Kapitel ,Hinweise zu ESI/XML".

* Teilnehmer werden nicht richtig erkannt
Ursachen kénnen sein

o fehlerhafte Datenverbindungen, es treten Datenverluste wahrend des Scans auf
o Slave hat ungultige Geratebeschreibung

Es sind die Verbindungen und Teilnehmer gezielt zu tberprifen, z. B. durch den Emergency Scan.
Der Scan ist dann erneut vorzunehmen.
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Elﬁ I/ Devices

=B ACcvice 4 (EtherCAT)

== Device 4-Image

== Device 4-Image-Info

-1 Inputs

-] Outputs

-8 InfFoData

|_|:|" Box 1 (P30165940 RE9302651)

Abb. 94: Fehlerhafte Erkennung

Im System Manager werden solche Gerate evtl. als EKO000 oder unbekannte Gerate angelegt. Ein Betrieb
ist nicht moglich bzw. sinnvoll.

Scan liber bestehender Konfiguration

HINWEIS

Veranderung der Konfiguration nach Vergleich

Bei diesem Scan werden z. Z. (TwinCAT 2.11 bzw. 3.1) nur die Gerateeigenschaften Vendor (Hersteller),
Geratename und Revision verglichen! Ein ,ChangeTo" oder ,Copy* sollte nur im Hinblick auf die Beckhoff
I0-Kompatibilitatsregel (s. 0.) nur mit Bedacht vorgenommen werden. Das Gerat wird dann in der
Konfiguration gegen die vorgefundene Revision ausgetauscht, dies kann Einfluss auf unterstitzte
Prozessdaten und Funktionen haben.

Wird der Scan bei bestehender Konfiguration angestoRen, kann die reale I/O-Umgebung genau der
Konfiguration entsprechen oder differieren. So kann die Konfiguration verglichen werden.

Microsoft Visual Studio

:I Configuration is identical

Abb. 95: Identische Konfiguration (TwinCAT 3)

Sind Unterschiede feststellbar, werden diese im Korrekturdialog angezeigt, die Konfiguration kann
umgehend angepasst werden.
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Check Configuration x|

Found Iems: Disabie > IEuﬁ_:,uredllam

2 Tern3EKIT00) [EKI100-0000-0017] 2 E Term [EKI100) [EK1100-0000-0017]
~B Tewn B [ELSI0N) [ELS101-D0D0-1013] -8 Tewn 2 [ELS10M) [ELS101-0000-1019]
B [Tesm 7 [EL2521) [EL2521-0000-1013] Dalete » B Teim 5 [ELZ521) [EL2521-0000-1016)
Bl TesmBELIZT) [ELIIG1-000040006) W Team 4 ELAOMT
B Tem 9 ELIOT)

lgnioee »

» Copy Befoe »
» ICopy Alter >

Change lo >

> Copp Al 25

LR

Abb. 96: Korrekturdialog

Die Anzeige der ,Extended Information” wird empfohlen, weil dadurch Unterschiede in der Revision sichtbar
werden.

Farbe |Erldauterung

grin Dieser EtherCAT Slave findet seine Entsprechung auf der Gegenseite. Typ und Revision stimmen
Uberein.
blau Dieser EtherCAT Slave ist auf der Gegenseite vorhanden, aber in einer anderen Revision. Diese

andere Revision kann andere Default-Einstellungen der Prozessdaten und andere/zusatzliche
Funktionen haben.

Ist die gefundene Revision > als die konfigurierte Revision, ist der Einsatz unter Berlcksichtigung
der Kompatibilitdt moglich.

Ist die gefundene Revision < als die konfigurierte Revision, ist der Einsatz vermutlich nicht
moglich. Eventuell unterstiitzt das vorgefundene Gerat nicht alle Funktionen, die der Master von
ihm aufgrund der héheren Revision erwartet.

hellblau |Dieser EtherCAT Slave wird ignoriert (Button ,Ignore®)
rot » Dieser EtherCAT Slave ist auf der Gegenseite nicht vorhanden

» Erist vorhanden, aber in einer anderen Revision, die sich auch in den Eigenschaften von der
angegebenen unterscheidet.
Auch hier gilt dann das Kompatibilitatsprinzip: Ist die gefundene Revision > als die konfigurierte
Revision, ist der Einsatz unter Berlicksichtigung der Kompatibilitat moglich, da Nachfolger-
Gerate die Funktionen der Vorganger-Gerate unterstitzen sollen.

Ist die gefundene Revision < als die konfigurierte Revision, ist der Einsatz vermutlich
nicht moéglich. Eventuell unterstitzt das vorgefundene Gerét nicht alle Funktionen, die
der Master von ihm aufgrund der héheren Revision erwartet.
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Gerate-Auswahl nach Revision, Kompatibilitat

o

1 Mit der ESI-Beschreibung wird auch das Prozessabbild, die Art der Kommunikation zwischen
Master und Slave/Gerat und ggf. Gerate-Funktionen definiert. Damit muss das reale Gerat
(Firmware wenn vorhanden) die Kommunikationsanfragen/-einstellungen des Masters unterstitzen.
Dies ist abwartskompatibel der Fall, d. h. neuere Gerate (hdhere Revision) sollen es auch
unterstitzen, wenn der EtherCAT Master sie als eine altere Revision anspricht. Als Beckhoff-
Kompatibilitédtsregel fur EtherCAT-Klemmen/ Boxen/ EJ-Module ist anzunehmen:

Gerate-Revision in der Anlage >= Gerate-Revision in der Konfiguration

Dies erlaubt auch den spateren Austausch von Geraten ohne Veranderung der Konfiguration
(abweichende Vorgaben bei Antrieben moglich).

Beispiel

In der Konfiguration wird eine EL2521-0025-1018 vorgesehen, dann kann real eine EL2521-0025-1018 oder
hoher (-1019, -1020) eingesetzt werden.

Name
| ——|
(EL2521-0025-1018)
—
Revision

Abb. 97: Name/Revision Klemme

Wenn im TwinCAT System aktuelle ESI-Beschreibungen vorliegen, entspricht der im Auswahldialog als
letzte Revision angebotene Stand dem Produktionsstand von Beckhoff. Es wird empfohlen, bei Erstellung
einer neuen Konfiguration jeweils diesen letzten Revisionsstand eines Gerates zu verwenden, wenn aktuell
produzierte Beckhoff-Gerate in der realen Applikation verwendet werden. Nur wenn altere Gerate aus
Lagerbestanden in der Applikation verbaut werden sollen, ist es sinnvoll eine altere Revision einzubinden.

Check Configuration x|
Found Ihams: Disable > | Configurad llems:
B[ Tesm3[EKI00) [EK1100-0000-0017] s = @ Tesmnd [EK1100] [EK1100-0000-0017]
-5 Temn & [ELSI0M) [ELS101-0000-1019) —I -5 Ten2 [EL5101) [ELS101-0000-1019)
B Tean 7 [EL2521) [EL2521-0000-1079] Dialete » | B Tem5[EL2521] [EL2521-00001016]
Ml Tean 8 [EL3351) [EL3351-0000:000 5] Bl Team B ELIET)

B Tem9ELIOMNT) B Temd[ELIMT)

[¥ | Extended Informalicn

Abb. 98: Korrekturdialog mit Anderungen

Sind alle Anderungen tibernommen oder akzeptiert, kénnen sie durch ,OK* in die reale *.tsm-Konfiguration
Uubernommen werden.

Change to Compatible Type

TwinCAT bietet mit ,Change to Compatible Type...“ eine Funktion zum Austauschen eines Gerates unter
Beibehaltung der Links in die Task.
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| 4 == Devicel (EtherCAT)

| » [a] Drive 2 (AX5101-0000-0011) 5 Add New Item... e
| s AT
Tneert B!
- [l MDT
| - [E WeState S plieant
| > [ InfoData Change to Compatible Type... %

| Add to HotConnect group

Delete from HotConnect group

I
Abb. 99: Dialog ,,Change to Compatible Type* (TwinCAT 3)

Folgende Elemente in der ESI eines EtherCAT-Teilenhmers werden von TwinCAT verglichen und als gleich
vorausgesetzt, um zu entscheiden, ob ein Gerat als ,kompatibel“ angezeigt wird:

* Physics (z.B. RJ45, Ebus...)

* FMMU (zuséatzliche sind erlaubt)

» SyncManager (SM, zusatzliche sind erlaubt)

» EoE (Attribute MAC, IP)

» CoE (Attribute Sdolnfo, PdoAssign, PdoConfig, PdoUpload, CompleteAccess)

* FoE

« PDO (Prozessdaten: Reihenfolge, SyncUnit SU, SyncManager SM, EntryCount, Entry.Datatype)

Bei Geraten der AX5000-Familie wird diese Funktion intensiv verwendet.

Change to Alternative Type

Der TwinCAT System Manager bietet eine Funktion zum Austauschen eines Gerates: Change to Alternative
Type
=i Term1 (EK1100)

‘ InfoData

j Term 2 (EL1202

=i Append Box... ‘

Change to Compatible 1y
Add to Hot Connect Groups...

Change to Alternative Type 4 EL1202-0100 2Ch. Fast Dig. Input 24V, 1ps, DC Latch

Abb. 100: TwinCAT 2 Dialog Change to Alternative Type

Wenn aufgerufen, sucht der System Manager in der bezogenen Gerate-ESI (hier im Beispiel: EL1202-0000)
nach dort enthaltenen Angaben zu kompatiblen Geraten. Die Konfiguration wird gedndert und gleichzeitig
das ESI-EEPROM Uberschrieben - deshalb ist dieser Vorgang nur im Online-Zustand (ConfigMode) mdglich.

6.2.7 EtherCAT Teilnehmerkonfiguration

Klicken Sie in der TwinCAT 3 Entwicklungsumgebung im Projektmappen-Explorer auf das Element der
Klemme im Baum, die Sie konfigurieren méchten (im Beispiel: Klemme 3: EL3751).
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TwinCAT 3:

4 [ Term3(E13751)| <= doubleclick on the terminals element opens properties with several tabs —I

> PAI Status

s PAI Sarmples 1 *

s PAI Timestamp

- [ WieState || General | EtherlCAT I Settings I DC I Process Data I Startup I CoE - Online | Diag Histony I Online|

» [ InfoData
Abb. 101: ,Baumzweig” Element als Klemme EL3751

In Entwicklungsumgebung (TwinCAT 3) stehen Ihnen nun verschiedene Karteireiter zur Konfiguration der
Klemme zur Verfiigung. Dabei bestimmt das Malk der Komplexitat eines Teilnehmers welche Karteireiter zur
Verfligung stehen. So bietet, wie im obigen Beispiel zu sehen, die Klemme EL3751 viele
Einstellmdglichkeiten und stellt eine entsprechende Anzahl von Karteireitern zur Verfigung. Im Gegensatz
dazu stehen z. B. bei der Klemme EL1004 lediglich die Karteireiter ,Allgemein®, ,EtherCAT", ,Prozessdaten”
und ,Online® zur Auswahl. Einige Klemmen, wie etwa die EL6695 bieten spezielle Funktionen Uber einen
Karteireiter mit der eigenen Klemmenbezeichnung an, also ,EL6695“ in diesem Fall. Ebenfalls wird ein
spezieller Karteireiter ,Settings“ von Klemmen mit umfangreichen Einstellmdglichkeiten angeboten (z. B.
EL3751).

Karteireiter ,,Allgemein*

Allgernein |EtherE.f-‘n.T I Prozessdaten I Startupl CoE - I:Inlinel Dnlinel

Mame: |Klemme & [ELS001] Ik |E

Tup: IELEEIEI'I 1E. 55| Encader

F.ommentar: ;I
[ Dizabled Symbole erzeugen [T

Abb. 102: Karteireiter ,Allgemein®

Name Name des EtherCAT-Gerats

Id Laufende Nr. des EtherCAT-Geréats

Typ Typ des EtherCAT-Gerats

Kommentar Hier kdnnen Sie einen Kommentar (z. B. zum Anlagenteil) hinzufligen.
Disabled Hier kdnnen Sie das EtherCAT-Gerat deaktivieren.

Symbole erzeugen Nur wenn dieses Kontrollkastchen aktiviert ist, kdnnen Sie per ADS auf diesen

EtherCAT-Slave zugreifen.

PS2001-4810-1001 Version: 1.0 97



Inbetriebnahme

BECKHOFF

Karteireiter ,,EtherCAT*

&llgemein  EtherCAT |F'ru:uzessdaten I Startupl CoE -I:Inlinel Dnlinel

Tup: |EL5001 1K, 551 Encoder

Produkt / B evizion; IELEEIEI'I -0000-0000

Auto-lnc-Adresze: IFFFB
EtherCaT-Adesse: [ I'IEIEIE 3: Wieitere Einstellungen... |

Yorganger-Part: IKIemme A [ELROOT]- B j

hitbp: A A beck hoff, dedgermanddefault kim PE therCAT AE LEO0T . htm

Abb. 103: Karteireiter ,EtherCAT"

Typ
Product/Revision
Auto Inc Adr.

EtherCAT Adr.

Vorganger Port

Weitere Einstellungen

Typ des EtherCAT-Geréats
Produkt- und Revisions-Nummer des EtherCAT-Gerats

Auto-Inkrement-Adresse des EtherCAT-Geréats. Die Auto-Inkrement-Adresse
kann benutzt werden, um jedes EtherCAT-Gerat anhand seiner physikalischen
Position im Kommunikationsring zu adressieren. Die Auto-Inkrement-
Adressierung wird wahrend der Start-Up-Phase benutzt, wenn der EtherCAT-
master die Adressen an die EtherCAT-Gerate vergibt. Bei der Auto-Inkrement-
Adressierung hat der erste EtherCAT-Slave im Ring die Adresse 0000,,, und flr
jeden weiteren Folgenden wird die Adresse um 1 verringert (FFFF,,,, FFFE, .,
USW.).

Feste Adresse eines EtherCAT-Slaves. Diese Adresse wird vom EtherCAT-
Master wahrend der Start-Up-Phase vergeben. Um den Default-Wert zu andern,
mussen Sie zuvor das Kontrollkastchen links von dem Eingabefeld markieren.

Name und Port des EtherCAT-Gerats, an den dieses Gerat angeschlossen ist.
Falls es mdglich ist, dieses Gerat mit einem anderen zu verbinden, ohne die
Reihenfolge der EtherCAT-Gerate im Kommunikationsring zu andern, dann ist
dieses Kombinationsfeld aktiviert und Sie kénnen das EtherCAT-Gerat
auswahlen, mit dem dieses Gerat verbunden werden soll.

Diese Schaltflache 6ffnet die Dialoge fiir die erweiterten Einstellungen.

Der Link am unteren Rand des Karteireiters flihrt Sie im Internet auf die Produktseite dieses EtherCAT-

Gerats.

Karteireiter ,,Prozessdaten®

Zeigt die (Allgemeine Slave PDO-) Konfiguration der Prozessdaten an. Die Eingangs- und Ausgangsdaten
des EtherCAT-Slaves werden als CANopen Prozess-Daten-Objekte (Process Data Objects, PDO)
dargestellt. Falls der EtherCAT-Slave es unterstitzt, ermdglicht dieser Dialog dem Anwender ein PDO Uber
PDO-Zuordnung auszuwahlen und den Inhalt des individuellen PDOs zu variieren.
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.-'-‘-.Ilgemeinl EtherCAT  Prozeszdaten |Startup| CoE -I:Inlinel Dnlinel

Sync-b anager; PDO-Liste;
Shd | Size | Type | Flags | e | Size | I ame | Flags | Shd | SL||
1] 246 kdbm Ot 01400 5.0 Channel1 F 3 1]
1 246 kbl
2 n Cutputs
3 ] |npLitz
PDO-Zuardnung [1=1C13]: PDO-Inkalk [0=1A00];
[w] 01,400 Index | Size | Offz | M arne | Tupe |
0«3101:01 1.0 00 Statuz  BYTE
0310102 40 1.0  Malue  UDINT
5.0
~ Download Lade PDO-Info aus dem Gerat I

¥ PDO-Zuoidnung
¥ PDO-Konfiguration

Sync-Unit-Z2uordnung... I

Abb. 104: Karteireiter ,Prozessdaten®

Die von einem EtherCAT Slave zyklisch Ubertragenen Prozessdaten (PDOs) sind die Nutzdaten, die in der
Applikation zyklusaktuell erwartet werden oder die an den Slave gesendet werden. Dazu parametriert der
EtherCAT Master (Beckhoff TwinCAT) jeden EtherCAT Slave wahrend der Hochlaufphase, um festzulegen,
welche Prozessdaten (GroRe in Bit/Bytes, Quellort, Ubertragungsart) er von oder zu diesem Slave
Ubermitteln mochte. Eine falsche Konfiguration kann einen erfolgreichen Start des Slaves verhindern.

Far Beckhoff EtherCAT Slaves EL, ES, EM, EJ und EP gilt im Allgemeinen:

» Die vom Gerat unterstiitzten Prozessdaten Input/Output sind in der ESI/XML-Beschreibung

herstellerseitig definiert. Der TwWinCAT EtherCAT Master verwendet die ESI-Beschreibung zur richtigen
Konfiguration des Slaves.

Wenn vorgesehen, kdnnen die Prozessdaten im System Manager verandert werden. Siehe dazu die
Geratedokumentation.

Solche Veranderungen kdnnen sein: Ausblenden eines Kanals, Anzeige von zusatzlichen zyklischen
Informationen, Anzeige in 16 Bit statt in 8 Bit Datenumfang usw.

Die Prozessdateninformationen liegen bei so genannten ,intelligenten” EtherCAT-Geraten ebenfalls im
CoE-Verzeichnis vor. Beliebige Veranderungen in diesem CoE-Verzeichnis, die zu abweichenden
PDO-Einstellungen fihren, verhindern jedoch das erfolgreiche Hochlaufen des Slaves. Es wird davon
abgeraten, andere als die vorgesehene Prozessdaten zu konfigurieren, denn die Gerate-Firmware
(wenn vorhanden) ist auf diese PDO-Kombinationen abgestimmt.

Ist laut Geratedokumentation eine Veranderung der Prozessdaten zulassig, kann dies wie folgt
vorgenommen werden, s. Abb. Konfigurieren der Prozessdaten.

« A: Wahlen Sie das zu konfigurierende Gerat

B: Wahlen Sie im Reiter ,Process Data“ den Input- oder Output-Syncmanager (C)
D: die PDOs kdénnen an- bzw. abgewahlt werden

H: die neuen Prozessdaten sind als link-fahige Variablen im System Manager sichtbar
Nach einem Aktivieren der Konfiguration und TwinCAT-Neustart (bzw. Neustart des EtherCAT
Masters) sind die neuen Prozessdaten aktiv.

E: wenn ein Slave dies unterstitzt, kdnnen auch Input- und Output-PDO gleichzeitig durch Anwahl
eines so genannten PDO-Satzes (,Predefined PDO-settings®) verandert werden.
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- Bl Sv¥STEM - Configuration

- BB NC - Configuration

! PLC - Configuration

B. 1jr - Configuration

= 1/0 Devices

. 5= Device 4 (EtherCAT)
== Device 4-Image
=$= Device 4-Image-Infg
&1 Inputs

$! outputs

+-§ InfoData

EI Ij Term 1 (EK1100)
InfoData
Term 3 (EL3162)
M Term 4 (ELI011)

[+-g5 Mappings

General | EtherTaT Startup | CoE - Online | Online

B -
Sync Manager; I'-'"D'B"I:-ial'_hq_
SM | Size ype Flags Index Si;eqq
I 248 MbOut 01400 30
1 248 Mbuln 01401 30
2 i] Outputs Ou1a10 40
Cllz g Inputs
< >

PDO Aszignrigent [0x1C13):

(1800 )
D401

[] 01410 [excluded by 0x1401)

Download

FDO Azsignment

G PDO Configuration

PDO Content [0=1A00]:

Index Size

O0x3101:01 1.0
Ox3101:02 20

Flags Sk su

Channel 1

Channel 2 F

Insert. ..

Channels F Delete...
- -
Move Up
Marve Dowin
Offs MName
oo Statusz
1.0 Walue
3an

El Predefined PDO Aszignment: [hone) |

[Lnad PDO info from device

[S_l,lnc it Azzignment. .

Mame

&1 Status
T value
&1 Status
&l value
T westate
& Shake
ST adsaddr

Abb. 105: Konfigurieren der Prozessdaten

online Type Size =Addr,..  Infout | User...
000 {03 BYTE 1.0 39,0 Input 0

4 0x0003 <0.001= INT 2.0 40.0 Inpuk o
000 {03 BYTE 1.0 42,0 Input 0
00007 <0,002= INT 2.0 43.0 Inpuk o
o BCOIL 0.1 15221 Input o
Q0008 (3) UINT 2.0 1550.0 Inpuk o
COASO0140501.., AMSADDRESS &0 1552.0 Input o

Manuelle Verdanderung der Prozessdaten

o

1 In der PDO-Ubersicht kann laut ESI-Beschreibung ein PDO als ,fixed“ mit dem Flag ,F*
gekennzeichnet sein (Abb. Konfigurieren der Prozessdaten, J). Solche PDOs kdnnen prinzipiell
nicht in ihrer Zusammenstellung verandert werden, auch wenn TwinCAT den entsprechenden
Dialog anbietet (,Edit*). Insbesondere kénnen keine beliebigen CoE-Inhalte als zyklische
Prozessdaten eingeblendet werden. Dies gilt im Allgemeinen auch fiir den Fall, dass ein Gerat den
Download der PDO Konfiguration ,G* unterstutzt. Bei falscher Konfiguration verweigert der
EtherCAT Slave Ublicherweise den Start und Wechsel in den OP-State. Eine Logger-Meldung
wegen ,invalid SM cfg® wird im System Manager ausgegeben: Diese Fehlermeldung ,invalid SM IN
cfg“ oder ,invalid SM OUT cfg“ bietet gleich einen Hinweis auf die Ursache des fehlgeschlagenen

Starts.

Eine detaillierte Beschreibung [P_105] befindet sich am Ende dieses Kapitels.

Karteireiter ,,Startup“

Der Karteireiter Startup wird angezeigt, wenn der EtherCAT-Slave eine Mailbox hat und das Protokoll
CANopen over EtherCAT (CoE) oder das Protokoll Servo drive over EtherCAT unterstutzt. Mit Hilfe dieses
Karteireiters kdnnen Sie betrachten, welche Download-Requests wahrend des Startups zur Mailbox
gesendet werden. Es ist auch moglich neue Mailbox-Requests zur Listenanzeige hinzuzufligen. Die
Download-Requests werden in derselben Reihenfolge zum Slave gesendet, wie sie in der Liste angezeigt

werden.
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.-'-‘-.Ilgemeinl EtherCAT I Prozessdaten  Startup | CoE - Dnlinel Dnlinel

Tranzition | Pratacal | |ndes | [rata | Comrment |

PS> CoE O:1C12:00  0=00[0) clear zm pdozs [x1C12]

<PS: CoE O1C13:00 =00 [0 clear zm pdoz [0=x1C13)

<PS» CoE Q01307 Ox1AOD [BERE]  download pdo 010712307 index

<PS» CoE 0101300 001 (1) download pdo 0«1C13 count
flowe g M awe Down MHew... Lozchen... Edit...

Abb. 106: Karteireiter ,Startup”

Spalte Beschreibung

Transition Ubergang, in den der Request gesendet wird. Dies kann entweder
« der Ubergang von Pre-Operational to Safe-Operational (PS) oder
+ der Ubergang von Safe-Operational to Operational (SO) sein.
Wenn der Ubergang in ,<>“ eingeschlossen ist (z. B. <PS>), dann ist der Mailbox Request
fest und kann vom Anwender nicht geandert oder geldéscht werden.

Protokoll Art des Mailbox-Protokolls

Index Index des Objekts

Data Datum, das zu diesem Objekt heruntergeladen werden soll.

Kommentar Beschreibung des zu der Mailbox zu sendenden Requests

Move Up Diese Schaltflache bewegt den markierten Request in der Liste um eine Position nach
oben.

Move Down Diese Schaltflache bewegt den markierten Request in der Liste um eine Position nach
unten.

New Diese Schaltflache fligt einen neuen Mailbox-Download-Request, der wahren des Startups
gesendet werden soll hinzu.

Delete Diese Schaltflache I6scht den markierten Eintrag.

Edit Diese Schaltflache editiert einen existierenden Request.

Karteireiter ,,CoE - Online“

Wenn der EtherCAT-Slave das Protokoll CANopen over EtherCAT (CoE) unterstiitzt, wird der zusatzliche
Karteireiter CoE - Online angezeigt. Dieser Dialog listet den Inhalt des Objektverzeichnisses des Slaves auf
(SDO-Upload) und erlaubt dem Anwender den Inhalt eines Objekts dieses Verzeichnisses zu andern. Details
zu den Objekten der einzelnen EtherCAT-Gerate finden Sie in den geratespezifischen
Objektbeschreibungen.
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.-'-‘-.Ilgemeinl EtherCaT I Prazeszdaten I Statup  CoE - Online |I:Inline|

Update List | [T Auto Update
Advanced.. | [enObjects
| nides: | M amne | Flags | ek
1000 Device type RO Q=00000000 [0

1Ma&mM “endorid
1M&:02 Product code
1M&:03 Revizion number
1304 Senal nurmber

140007 Subindex 001
1A400:02 Subindex 002
= 1C00:0 Sk type
1C00:07  Subindex 001
1C00:02  Subindes 002
1C00:03 Subindex 003
1C00:04  Subindes 004

101301 Subindes 001

1003 Device name RO ELS007-0000
1003 Hardware wersion RO W00.01
1008, Software version RO WOO0.07
=-1011:0 Restore default parame... R *1<
1M1:M  Restore all R I}
= 1an | dentity object RO 4

RO 0=00000002 [2)

RO 0x135893052 (327757306

RO 0x00000000 ()
RO 0=00000001 [1)

= 1400:0 T«PDO 001 mapping RO e

RO 0x3101:01, 2
RO 0x3107:02, 32

RO 4

RO =01 [1]
RO 002 [2]
RO 003 3]
RO 004 [4]

= 1C130 Sk 3 PDO azsign [inputs] B 1<

R 041400 [ERSE)

= 3101:0 | nputs ROP 22
A0:01 Status ROP 041 [B5)
002 Value ROP  Ox00000000 (0]
= 40610 Feature bits R 4
4067:01  dizable frame eror R FalLSE
4067:02  enbale power failure Bit R FalLSE
40671:03  enable inhibit time Rt FaLSE
4067:04  enable test mode R FALSE

4066 55l-coding Rl Gray code [1]
4067 551-baudrate R 500 kBaud [3)
4063 551-frame type R ke Laltiturn 25 bit [0]
4063 S51-frame zize R 0=007119 [25]
406, Data length R 000718 [24)

40ER ki, inhibit time[ps] R (0000 [0)

Abb. 107: Karteireiter ,CoE - Online“

Darstellung der Objekt-Liste

Spalte Beschreibung

Index Index und Subindex des Objekts

Name Name des Objekts

Flags RwW Das Objekt kann ausgelesen und Daten kénnen in das Objekt geschrieben

werden (Read/Write)

RO Das Objekt kann ausgelesen werden, es ist aber nicht moglich Daten in das
Objekt zu schreiben (Read only)
P Ein zusatzliches P kennzeichnet das Objekt als Prozessdatenobjekt.
Wert Wert des Objekts
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Update List Die Schaltflache Update List aktualisiert alle Objekte in der Listenanzeige
Auto Update Wenn dieses Kontrollkastchen angewahlt ist, wird der Inhalt der Objekte
automatisch aktualisiert.
Advanced Die Schaltflache Advanced 6ffnet den Dialog Advanced Settings. Hier

konnen Sie festlegen, welche Objekte in der Liste angezeigt werden.

Advanced Settings Ed

B Llictionary Dictionary

* Online - via S00 Information

All Objectsz

M appable Objects [R«PDO]
t appable Objects [TxPDO]
Backup Objects

Settings Objects

= Offline - wia ED'S File

| Browse, .. |
0K | Abbrechen |

Abb. 108: Dialog ,Advanced settings*

Online - iiber SDO- Wenn dieses Optionsfeld angewahlt ist, wird die Liste der im

Information Objektverzeichnis des Slaves enthaltenen Objekte Giber SDO-Information
aus dem Slave hochgeladen. In der untenstehenden Liste kdnnen Sie
festlegen welche Objekt-Typen hochgeladen werden sollen.

Offline - Giber EDS-Datei Wenn dieses Optionsfeld angewahlt ist, wird die Liste der im

Objektverzeichnis enthaltenen Objekte aus einer EDS-Datei gelesen, die der
Anwender bereitstellt.

Karteireiter ,,Online*
.ﬁ.llgemeinl EtherE.-'f-.TI Frozezzdaten I Startupl CoE - Online  Online |

— Statuz-tazchine

[t | Bootstrap |
aktueller Statuz: IEIF'
Pre-0p | Safe-Op |
angefarderter Statuz: IEIF'
Op | Fehler loschen |
— DLL-Status

Port A& IEarrier # Open

Part B: Il:arrier £ Dpen
Fart L: IND Carrier # Clozed

Foart [0 IN::: Carier / Open

—File access aver EtherCAT

Drawwnload... I IJpload...

Abb. 109: Karteireiter ,Online”
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Status Maschine

Init Diese Schaltflache versucht das EtherCAT-Gerat auf den Status Init zu
setzen.

Pre-Op Diese Schaltflache versucht das EtherCAT-Gerat auf den Status Pre-
Operational zu setzen.

Op Diese Schaltflache versucht das EtherCAT-Gerat auf den Status Operational
zu setzen.

Bootstrap Diese Schaltflache versucht das EtherCAT-Gerat auf den Status Bootstrap
zu setzen.

Safe-Op Diese Schaltflache versucht das EtherCAT-Gerat auf den Status Safe-
Operational zu setzen.

Fehler 16schen Diese Schaltflache versucht die Fehleranzeige zu I6schen. Wenn ein

EtherCAT-Slave beim Statuswechsel versagt, setzt er eine Fehler-Flag.

Beispiel: ein EtherCAT-Slave ist im Zustand PREOP (Pre-Operational). Nun
fordert der Master den Zustand SAFEOP (Safe-Operational) an. Wenn der
Slave nun beim Zustandswechsel versagt, setzt er das Fehler-Flag. Der
aktuelle Zustand wird nun als ERR PREOP angezeigt. Nach Driicken der
Schaltflache Fehler I6schen ist das Fehler-Flag geloscht und der aktuelle
Zustand wird wieder als PREOP angezeigt.

Aktueller Status Zeigt den aktuellen Status des EtherCAT-Gerats an.
Angeforderter Status Zeigt den fur das EtherCAT-Gerat angeforderten Status an.
DLL-Status

Zeigt den DLL-Status (Data-Link-Layer-Status) der einzelnen Ports des EtherCAT-Slaves an. Der DLL-
Status kann vier verschiedene Zustande annehmen:

Status Beschreibung

No Carrier / Open Kein Carrier-Signal am Port vorhanden, der Port ist aber offen.

No Carrier / Closed Kein Carrier-Signal am Port vorhanden und der Port ist geschlossen.
Carrier / Open Carrier-Signal ist am Port vorhanden und der Port ist offen.

Carrier / Closed Carrier-Signal ist am Port vorhanden, der Port ist aber geschlossen.

File Access over EtherCAT

Download Mit dieser Schaltflache konnen Sie eine Datei zum EtherCAT-Gerat
schreiben.
Upload Mit dieser Schaltflache konnen Sie eine Datei vom EtherCAT-Gerat lesen.

Karteireiter ,,DC“ (Distributed Clocks)

.ngemein I E’therCPtTI Settings DC | Prozessdaten I Startup I CoE - Online I Diag Histor'_.rl Online I

Betriebsart: I SM-Synchron j

Erwetterte Einstellungen... |

Abb. 110: Karteireiter ,DC* (Distributed Clocks)
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Betriebsart Auswahlmadglichkeiten (optional):
* FreeRun
* SM-Synchron
* DC-Synchron (Input based)
» DC-Synchron

Erweiterte Einstellungen... Erweiterte Einstellungen fir die Nachregelung der echtzeitbestimmende
TwinCAT-Uhr

Detaillierte Informationen zu Distributed Clocks sind unter http://infosys.beckhoff.de angegeben:

Feldbuskomponenten — EtherCAT-Klemmen — EtherCAT System Dokumentation — Distributed Clocks

6.2.7.1 Detaillierte Beschreibung Karteireiter ,,Prozessdaten

Sync-Manager

Listet die Konfiguration der Sync-Manager (SM) auf.

Wenn das EtherCAT-Gerat eine Mailbox hat, wird der SMO fir den Mailbox-Output (MbxQut) und der SM1
fir den Mailbox-Intput (MbxIn) benutzt.

Der SM2 wird fir die Ausgangsprozessdaten (Outputs) und der SM3 (Inputs) fir die Eingangsprozessdaten
benutzt.

Wenn ein Eintrag ausgewabhlt ist, wird die korrespondierende PDO-Zuordnung in der darunter stehenden
Liste PDO-Zuordnung angezeigt.

PDO-Zuordnung

PDO-Zuordnung des ausgewahlten Sync-Managers. Hier werden alle fur diesen Sync-Manager-Typ
definierten PDOs aufgelistet:

* Wenn in der Sync-Manager-Liste der Ausgangs-Sync-Manager (Outputs) ausgewabhlt ist, werden alle
RxPDOs angezeigt.

+ Wenn in der Sync-Manager-Liste der Eingangs-Sync-Manager (Inputs) ausgewahlt ist, werden alle
TxPDOs angezeigt.

Die markierten Eintrage sind die PDOs, die an der Prozessdatenubertragung teilnehmen. Diese PDOs
werden in der Baumdarstellung dass System-Managers als Variablen des EtherCAT-Gerats angezeigt. Der
Name der Variable ist identisch mit dem Parameter Name des PDO, wie er in der PDO-Liste angezeigt wird.
Falls ein Eintrag in der PDO-Zuordnungsliste deaktiviert ist (nicht markiert und ausgegraut), zeigt dies an,
dass dieser Eintrag von der PDO-Zuordnung ausgenommen ist. Um ein ausgegrautes PDO auswahlen zu
kénnen, mussen Sie zuerst das aktuell angewahlte PDO abwahlen.

@® Aktivierung der PDO-Zuordnung

1 v" Wenn Sie die PDO-Zuordnung geandert haben, muss zur Aktivierung der neuen PDO-
Zuordnung

a) der EtherCAT-Slave einmal den Statusiibergang PS (von Pre-Operational zu Safe-Operational)
durchlaufen (siehe Karteireiter Online [»_103])

-5
b) der System-Manager die EtherCAT-Slaves neu laden *

PDO-Liste

Liste aller von diesem EtherCAT-Gerat unterstitzten PDOs. Der Inhalt des ausgewahlten PDOs wird der
Liste PDO-Content angezeigt. Durch Doppelklick auf einen Eintrag kénnen Sie die Konfiguration des PDO
andern.
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Spalte Beschreibung
Index Index des PDO.
Size Grole des PDO in Byte.
Name Name des PDO.
Wenn dieses PDO einem Sync-Manager zugeordnet ist, erscheint es als Variable des Slaves
mit diesem Parameter als Namen.
Flags F Fester Inhalt: Der Inhalt dieses PDO ist fest und kann nicht vom System-Manager
geandert werden.
M  |Obligatorisches PDO (Mandatory). Dieses PDO ist zwingend Erforderlich und muss
deshalb einem Sync-Manager Zugeordnet werden! Als Konsequenz kdnnen Sie dieses
PDO nicht aus der Liste PDO-Zuordnungen streichen
SM Sync-Manager, dem dieses PDO zugeordnet ist. Falls dieser Eintrag leer ist, nimmt dieses PDO
nicht am Prozessdatenverkehr teil.
SuU Sync-Unit, der dieses PDO zugeordnet ist.
PDO-Inhalt

Zeigt den Inhalt des PDOs an. Falls das Flag F (fester Inhalt) des PDOs nicht gesetzt ist, kdnnen Sie den
Inhalt andern.

Download

Falls das Geréat intelligent ist und Uber eine Mailbox verfligt, kdnnen die Konfiguration des PDOs und die
PDO-Zuordnungen zum Gerat herunter geladen werden. Dies ist ein optionales Feature, das nicht von allen
EtherCAT-Slaves unterstitzt wird.

PDO-Zuordnung

Falls dieses Kontrollkastchen angewahilt ist, wird die PDO-Zuordnung die in der PDO-Zuordnungsliste

konfiguriert

ist beim Startup zum Gerét herunter geladen. Die notwendigen, zum Gerat zu sendenden

Kommandos koénnen in auf dem Karteireiter Startup [P_100] betrachtet werden.

PDO-Konfiguration

Falls dieses Kontrollkdstchen angewahlt ist, wird die Konfiguration des jeweiligen PDOs (wie sie in der PDO-
Liste und der Anzeige PDO-Inhalt angezeigt wird) zum EtherCAT-Slave herunter geladen.

6.2.8

Import/Export von EtherCAT-Teilnehmern mittels SCI und XTI

SCI und XTI Export/Import — Handling von benutzerdefiniert veranderten EtherCAT Slaves

6.2.8.1

Grundlagen

Ein EtherCAT Slave wird grundlegend durch folgende ,Elemente” parametriert:
» Zyklische Prozessdaten (PDO)
» Synchronisierung (Distributed Clocks, FreeRun, SM-Synchron)
* CoE-Parameter (azyklisches Objektverzeichnis)

Hinweis: je

nach Slave sind nicht alle drei Elemente vorhanden.

Zum besseren Verstandnis der Export/Import-Funktion wird der tbliche Ablauf bei der 10-Konfiguration

betrachtet:

« Der Anwender/Programmierer bearbeitet die 10-Konfiguration, d.h. die Gesamtheit der Input/
Output-Gerate, wie etwa Antriebe, die an den verwendeten Feldbussen anliegen, in der
TwinCAT-Systemumgebung.

Hinweis: Im Folgenden werden nur EtherCAT-Konfigurationen in der TwinCAT-Systemumgebung
betrachtet.
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» Der Anwender fligt z.B. manuell Gerate in eine Konfiguration ein oder fiihrt einen Scan auf dem
Online-System durch.

» Er erhalt dadurch die 10-System-Konfiguration.

» Beim Einfligen erscheint der Slave in der System-Konfiguration in der vom Hersteller vorgesehenen
Standard-Konfiguration, bestehend aus Standard-PDO, default-Synchronisierungsmethode und
CoE-StartUp-Parameter wie in der ESI (XML Geratebeschreibung) definiert ist.

+ Im Bedarfsfall kdnnen dann, entsprechend der jeweiligen Geratedokumentation, Elemente der
Slave-Konfiguration verandert werden, z.B. die PDO-Konfiguration oder die
Synchronisierungsmethode.

Nun kann der Bedarf entstehen, den veranderten Slave derartig in anderen Projekten wiederzuverwenden,
ohne darin aquivalente Konfigurationsveranderungen an dem Slave nochmals vornehmen zu missen. Um
dies zu bewerkstelligen, ist wie folgt vorzugehen:

» Export der Slave-Konfiguration aus dem Projekt,
» Ablage und Transport als Datei,
» Import in ein anderes EtherCAT-Projekt.

Dazu bietet TwWinCAT zwei Methoden:

* innerhalb der TwinCAT-Umgebung: Export/Import als xti-Datei oder
» aulerhalb, d.h. TwinCAT-Grenzen Uberschreitend: Export/Import als sci-Datei.

Zur Veranschaulichung im Folgenden ein Beispiel: eine EL3702-Klemme in Standard-Einstellung wird auf
2-fach Oversampling umgestellt (blau) und das optionale PDO ,StartTimeNextLatch* wahlweise hinzugeflgt
(rot):

Solution Explorer TwinCAT Project3d + X

e o-a| =

Search Solution Explorer (Ctrl+ () P~

General EtherCAT DC/Oversamp) Online

Sync Manager:

fa] Solution ‘TwinCAT Project34' {1 project)
d “i TwinCAT Project34 ize Index Size Name
[s ﬂ SYSTEM 0 6 <1800 20 Ch1 CycleCount
MOTIOMN 1 6 O TADD 20 Ch1 Sample 0
PLC Iz 4 Inputs O 1A01 20 Ch1 Sample 1
SAFETY 1802 20 Ch1 Sample 2
E Cos 1403 20 Ch1 Sample 3
@ e < w2 e
4 170 . T!
4 4;% Devices PDO Assignmnt ((e1C12): PDO Content (0x1B00):
4 == Device 1 (EtherCAT) Index Size Offs Name
jg Image Ox6800:01 2.0 0.0 Ch1 CycleCount
jﬂ Image-Info 20
B2 SyncUnits
[ Inputs
[ Outputs Download Predefined PDO Assignment: {none)
b [ InfoData [IPDO Assignment Load PDO info from device
F [j Term 1 (EKT100) [JPDO Configuration
b [ InfoData Sync Unit Assignment...

4 i TJerm 2 (EL3702

b Ch1 CycleCount Name Ogline Type Size =Addr...
I Ch1 Sample 0

b Ch1 Sample 1 Ch1 CycleCount UINT 2.0 58.0

b Ch2 CycleCount Ch1 Value INT 2.0 60.0

B Ch2 Sample 0 Ch1 Value INT 2.0 62.0

I Ch2 Sample 1 Cha CycleCount UINT 2.0 64.0

Is NextSynclTime Ch2 Value INT 2.0 66.0
[ WcState Cha Value INT 20 68.0

I [ InfoData StartTimeMextla, . UDINT 4.0 70.0

ﬁ:, Mappings WeState BIT 0.1 1522.2

PS2001-4810-1001 Version: 1.0 107



Inbetriebnahme BEGKHOFF

Die beiden genannten Methoden fiir den Export und Import der veranderten Klemme werden im Folgenden
demonstriert.

6.2.8.2 Das Vorgehen innerhalb TwinCAT mit xti-Dateien

Jedes 10 Gerat kann einzeln exportiert/abgespeichert werden:

4 i Term1(EK1100)

I [ Infolata

P ™ Term 2 (EL3702) "
b # Term3(EL1008)| O AddNew item..
!, Mappings Insert Mew ltem...

Insert Existing ltem...
X Remove

Save Term 2 (EL3702) As...

-

Die xti-Datei kann abgelegt:

| Term 2 (EL3702) xti

| TwinCAT Export File (*.xti)

und in einem anderen TwinCAT System Uber ,Insert Existing item“ wieder importiert werden:

P ™ Term 3 (EL1008)
5 Mappings 1  Add New ltem...

Insert Mew Item...

Insert Existing Item...

6.2.8.3 Das Vorgehen innerhalb und auerhalb TwinCAT mit sci-Datei
Hinweis Verfiigbarkeit (2021/01)
Das sog. ,SCI-Verfahren”ist ab TwinCAT 3.1 build 4024.14 verfiigbar.

Die Slave Configuration Information (SCI) beschreibt eine bestimmte vollstandige Konfiguration fir einen
EtherCAT Slave (Klemme, Box, Antrieb...) basierend auf den Einstellungsmaoglichkeiten der
Geratebeschreibungsdatei (ESI, EtherCAT Slave Information). Das heil3t, sie umfasst PDO, CoE,
Synchronisierung.
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Export:
+ einzelnes Gerat (auch Mehrfachauswahl mdglich) Uber das Menu auswahlen:
TwinCAT — EtherCAT Devices — Export SCI.
g TwinCAT Project34 - TcXaeShell
File Edit View Project Build Debug | TwinCAT | TwinSAFE PLC  Team  Scope  Tools  Window  Help
b - | B2 Windows » | ~| p Attach.. - | o

% Build 4024.12 (Loaded) -

Solution Explorer
@& o-a|p=

Search Solution Explorer (Ctrl+d)

fa] Solution "TwinCAT Project34' (1 project)
4 o] TwinCAT Project34
b |4 SYSTEM
MOTION
PLC
SAFETY
@ C+
ANALYTICS
4 Vo
4 " Devices
4 == Device 1 (EtherCAT)
jE Image
33 Image-Info
2 SyncUnits
Inputs
W Outputs
H InfoData
[§ Term 1 (EK1100)
b [ InfeData

4 I i Term 2 (EL3702) I

LT T T T

= Activate Configuration
E7  Restart TwinCAT System

[EF] Restart TwinCAT (Config Mode)
3 Reload Devices

Gy Toggle Free Run State

Show Online Data

i:‘; Show Sub ltems

% Hide Disabled ltems

a@ Software Protection...

Access Bus Coupler/IP Link Register...

Update Firmware/EEPROM

Show Realtime Ethernet Compatible Devices...

File Handling
Selected Item

m TcProjectCempare
Target Browser
Bode Plot
Filter Designer

About TwinCAT

-3 -

Mame Flags H
Ch1 CycleCount MF (
Ch1 Sample 0 MFO {
Ch1 Sample 1 FO (
Ch1 Sample 2 FO
Ch1 Sample 3 FO
Ch1 Sample 4 FO
' rh1 Samnla & Eri
)
D Cffs Name Type
*| oo Ch1 CycleCournt UINT
b { Export 5CI
Update Device Descriptions (via ETG Website)...
» Reload Device Descriptions
< Manage User Defined Whitelist...
» Manage User Defined Blacklist...

« Falls TwinCAT offline ist (es liegt keine Verbindung zu einer laufenden realen Steuerung vor) kann eine
Warnmeldung erscheinen, weil nach Ausflihrung der Funktion das System den Versuch unternimmt,
den EtherCAT Strang neu zu laden, ist in diesem Fall allerdings nicht ergebnisrelevant und kann mit

Klick auf ,OK* bestatigt werden:

TcXaeshell

AdsErron 1823 [T, ™)

Init124 0 Set State TComObj SAFEQP: 5et Objects (£) to SAFEQP = >
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* |Im Weiteren kann eine Beschreibung angegeben werden:

Export SC| | based on specification 1.0.12.3 (Draft) n
Name |EL3702 with added Start TmeNext Latch |
Description just an example for a specific description

Options Keep Modules

m

Lr
T
1

m
1

Export

» Erlduterungen zum Dialogfenster:

Name

Name des SCls, wird vom Anwender vergeben.

Description

Beschreibung der Slave Konfiguration fur den genutzten Anwendungsfall, wird vom
Anwender vergeben.

Options Keep Modules

Falls ein Slave ,Modules/Slots" unterstitzt, kann entschieden werden, ob diese mit
exportiert werden sollen oder ob die Modul- und Geratedaten beim Export
zusammengefasst werden.

AoE | Set AmsNetld

Die konfigurierte AmsNetld wird mit exportiert. Ublicherweise ist diese netzwerkabhangig
und kann nicht immer vorab bestimmt werden.

EoE | Set MAC and IP

Die konfigurierte virtuelle MAC- und IP- Adresse werden in der SCI gespeichert.
Ublicherweise sind diese netzwerkabhangig und kdnnen nicht immer vorab bestimmt
werden.

CoE | Set cycle

Die konfigurierte Zykluszeit wird exportiert. Ublicherweise ist diese netzwerkabh&ngig und

time(0x1C3x.2) kann nicht immer vorab bestimmt werden.
ESI Referenz auf die urspriingliche ESI Datei.
Export SCI Datei speichern.

» Bei Mehrfachauswahl ist eine Listenansicht verfligbar (Export multiple SCI files):

*B® |mage-Info
2 SyncUnits
Inputs

B Outputs

& InfoData

= Box 1 (Drivel)

4 3= Module 1 (Position Mode)
4 Position Inputs
> [ Position Outputs

B WeState

[ InfoData

P == Box 2 (Drivel)
¥, Mappings

A v v ¥V

m ) MC-Task 1 SAF - Device 1 (EtherCAT) 1

Export 5CI ﬂ

s Name [Box 1 (DriveT) |

Box 2 (Drive1)

Description - 1 of 2 axis is configured (in position mode)
- Distributed clocks synchronization is enabled
- Software position range limit ((x6070) is set

Options Keep Modules
[] AoE | Set AmsNetld [10.35.16.42.2 2]
[] EcE | Set MAC and IP [02 01 05 10 03 911321

Export

» Auswahl der zu exportierenden Slaves:
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o All:
Es werden alle Slaves flr den Export selektiert.

> None:
Es werden alle Slaves abgewahlt.

+ Die sci-Datei kann lokal abgespeichert werden:

Dateiname: | EL3702 with added StartTimeNextLatch.sci|

Dateityp: | 5Cl file ( *.sci)

» Es erfolgt der Export:

Export 5C1 | based on specification 1.0.12.3 (Draft)
Mame |EL3?1]2 with added Start TimeMext Latch
Description just an example for a specific description
SCl Created ot
The 5Clfile TATwinCAT3. 1\CorfighlohEtherC ATNVEL3702 with added

Start TimeMext Latch sci’ was created M

I Open Folder I | Close

Import

+ Eine sci-Beschreibung kann wie jede normale Beckhoff-Geratebeschreibung manuell in die
TwinCAT-Konfiguration eingefligt werden.

 Die sci-Datei muss im TwinCAT-ESI-Pfad liegen, i.d.R. unter:
C:\TwinCAT\3.1\Config\lo\EtherCAT

|:] EL3702 with added StartTimeMextlatch.sci  11.01.2021 13:29 SCl-Datei & KB

+ Offnen des Auswahl-Dialogs:

4 [ Term 1(EK1100)

I [E Infolata
b9 Term 2 (EL3702)
P ™ Term 3 (EL1008)
*; Mappings #3  Add New Item...

Insert Mew Item...
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» SCI-Gerate anzeigen und gewilinschtes Gerat auswahlen und einfligen:

Add EtherCAT device at port B (E-Bus) of Term 3 (EL1003) x
Search: |EL3T"'U | Mame: |TEfIT| 4 Multiple: 1 = | oK, I
Tope: =- :;‘iﬁ Beckhoff Automation GmbH & Co. KG Cancel

= j Analog Input Terminalz $FC [EL 3k

j EL3702 2Ch. Ana. Input +/4-10%, DIFF, Overzample Part

b EL3702-0015 2Ch. Ana. Input +/-150my, DIFF, Overzample i
T3 (500) Temn 2 (EL3702) with Start |
D
i@ B [E-Bug
C

[] Extended Information [] Show Hidden Devices Show Sub Groups

Check Connectaor I Show preconfigured Devices [SCI) I

Weitere Hinweise

» Einstellungen fir die SCI-Funktion kénnen Uber den allgemeinen Options Dialog vorgenommen
werden (Tools — Options — TwinCAT — Export SCI):

Opticns 7 %
Search Options (Ctrl+E) £ | v Default export options
Tabs and Windows P Aok | Add AmsNetld False o
Task List Cok | Set cycle time 0x1C3x.2 True
Trust Settings EoE | Add IP and MAC False
Web Browser Keep Modules True
I Projects and Solutions v Generic
[ Source Control Reload Devices Yes
- Work Iterms
[ Text Editor
- Debugging
I MuGet Package Manager
I Text Templating
4 TwinCAT
Export 5CI
- Measurerment
b PLC Environment Aok | Add AmsNetld
I TwinSAFE Envirenment If the slaves supports AcE the init command to set the slave AMS Met ID is added to
b XAE Environment " the 5CI, otherwise the flags "GenerateOwnMetld" and "InitializeOwnMetld" persist.

Erlauterung der Einstellungen:
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Default export |AoE | Set AmsNetld Standard Einstellung, ob die konfigurierte AmsNetld exportiert wird.
options CoE | Set cycle time(0x1C3x.2) Standard Einstellung, ob die konfigurierte Zykluszeit exportiert wird.
EoE | Set MAC and IP Standard Einstellung, ob die konfigurierten MAC- und IP-Adressen exportiert
werden.
Keep Modules Standard Einstellung, ob die Module bestehen bleiben.
Generic Reload Devices Einstellung, ob vor dem SCI Export das Kommando ,Reload Devices*
ausgefihrt wird.
Dies wird dringend empfohlen, um eine konsistente Slave-Konfiguration zu
gewahrleisten.

SCI-Fehlermeldungen werden bei Bedarf im TwinCAT Logger Output-Fenster angezeigt:

Output

Show output from: Export SCI - l - I = = ] = | fa
82/07/2020 14:09:17 Reload Devices
92/087/2020 14:09:18 | Box 1 (Drivel) No EtherCAT Slave Information (ESI) available for 'Box 1 (Drivel)

6.3 Allgemeine Inbetriebnahmehinweise des EtherCAT
Slaves
In dieser Ubersicht werden in Kurzform einige Aspekte des EtherCAT Slave Betriebs unter TWinCAT

behandelt. Ausfuhrliche Informationen dazu sind entsprechenden Fachkapiteln z.B. in der EtherCAT-
Systemdokumentation zu entnehmen.

Diagnose in Echtzeit: WorkingCounter, EtherCAT State und Status

Im Allgemeinen bietet ein EtherCAT Slave mehrere Diagnoseinformationen zur Verarbeitung in der
ansteuernden Task an.

Diese Diagnoseinformationen erfassen unterschiedliche Kommunikationsebenen und damit Quellorte und
werden deshalb auch unterschiedlich aktualisiert.

Eine Applikation, die auf die Korrektheit und Aktualitdt von 10-Daten aus einem Feldbus angewiesen ist,
muss die entsprechend ihr unterlagerten Ebenen diagnostisch erfassen.

EtherCAT und der TwinCAT System Manager bieten entsprechend umfassende Diagnoseelemente an. Die
Diagnoseelemente, die im laufenden Betrieb (nicht zur Inbetriebnahme) fir eine zyklusaktuelle Diagnose aus
der steuernden Task hilfreich sind, werden im Folgenden erlautert.

A Applikation ——" Applikationsfehler

]
o
g DevState
2 EtherCAT M , I
% Feldbus —————— ) Feldbusdiagnose/Master [——— > FrmXwcState
= FrmXstate
=]
g
(]
Feldbusdiagnose/Slave ﬁ WeState
EtherCAT

slave Fkt. Status

. \, Funktionsdiagnose/Slave >
State

Abb. 111: Auswahl an Diagnoseinformationen eines EtherCAT Slave

Im Allgemeinen verfiigt ein EtherCAT Slave Uber
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* slave-typische Kommunikationsdiagnose (Diagnose der erfolgreichen Teilnahme am

Prozessdatenaustausch und richtige Betriebsart)
Diese Diagnose ist fur alle Slaves gleich.

als auch Uber

+ kanal-typische Funktionsdiagnose (gerateabhangig)
Siehe entsprechende Geratedokumentation

Die Farbgebung in Abb. Auswahl an Diagnoseinformationen eines EtherCAT Slave entspricht auch den
Variablenfarben im System Manager, siehe Abb. Grundlegende EtherCAT Slave Diagnose in der PLC.

Farbe Bedeutung

gelb Eingangsvariablen vom Slave zum EtherCAT Master, die in jedem Zyklus aktualisiert werden

rot Ausgangsvariablen vom Slave zum EtherCAT Master, die in jedem Zyklus aktualisiert werden

grun Informationsvariabeln des EtherCAT Masters, die azyklisch aktualisiert werden d. h. in einem
Zyklus eventuell nicht den letztmdglichen Stand abbilden. Deshalb ist ein Auslesen solcher
Variablen tUber ADS sinnvoll.

In Abb. Grundlegende EtherCAT Slave Diagnose in der PLC ist eine Beispielimplementation einer

grundlegenden EtherCAT Slave Diagnose zu sehen. Dabei wird eine Beckhoff EL3102 (2 kanalige analoge

Eingangsklemme) verwendet, da sie sowohl Uber slave-typische Kommunikationsdiagnose als auch Uber

kanal-spezifische Funktionsdiagnose verfugt. In der PLC sind Strukturen als Eingangsvariablen angelegt, die

jeweils dem Prozessabbild entsprechen.

i O - Configuration
=58 1/O Devices

=¥ Device 1 (EtherCAT)

--=f= Device 1-Image
== Device 1-Image-Info

- gt Inputs
- §l Qutputs
=& InfoData

= Term 1 (EK1100)
=-§ InfoData

=" Term 2 (EL3102)

E%T Al Standard Channel 1
=@l Status

[—]%T Al standard Channel 2
@l Status

----- &1 Value

|j;|--- t Wcstate

= § InfoData

@l State

=T AdsAddr
=-&7 netld

----- &1 netId[0

----- &T netld[1

----- %1 netld[2

----- &t netld[3

----- &t netld[4

----- 1 netld[5

[ Ty e T Y |

HWeLC-

Configuration

1B Demo

=-[2a

Demo-Image
Standard

#f Inputs

=1 MAIN.astEL3102channels
=-#T MAIN.astEL3102channels[1]
- %! wstatus

-l wvalue
=& MAIN.astEL3102channels[2]

@l wstatus

----- = wvalue

=-%T MAIN.stEL3103siaveDiag
gl bWcstate

P wstate
=&t stAmsadr
=-#7 netld

----- &1 netld[0]
----- &1 netld[1]
----- ST netld[2]
----- &7 netld[3]
----- &1 netld[4]
----- &1 netld[5]

Abb. 112: Grundlegende EtherCAT Slave Diagnose in der PLC
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Dabei werden folgende Aspekte abgedecki:

Masters, die zwar am Slave zur
Verlinkung dargestellt werden, aber
tatsachlich vom Master fiir den
jeweiligen Slave ermittelt und dort
dargestellt werden. Diese
Informationen haben keinen Echtzeit-
Charakter weil sie

* nur selten/nie verandert werden,
auler beim Systemstart

« selbst auf azyklischem Weg
ermittelt werden (z.B. EtherCAT
Status)

aktueller Status (INIT..OP) des Slaves.
Im normalen Betriebszustand muss der
Slave im OP (=8) sein.

AdsAddr

Die ADS-Adresse ist nltzlich, um aus
der PLC/Task Gber ADS mit dem
EtherCAT Slave zu kommunizieren, z.B.
zum Lesen/Schreiben auf das CoE. Die
AMS-NetID eines Slaves entspricht der

AMS-NetID des EtherCAT Masters, lber

den port (= EtherCAT Adresse) ist der
einzelne Slave ansprechbar.

Kennzeichen |[Funktion Auspragung Anwendung/Auswertung
A Diagnoseinformationen des EtherCAT Zumindest der DevState ist in der
Master PLC zyklusaktuell auszuwerten.
zyklisch aktualisiert (gelb) oder Die Diagnoseinformationen des
azyklisch bereitgestellt (griin). EtherCAT Master bieten noch
weitaus mehr Mdglichkeiten, die in
der EtherCAT-Systemdokumentation
behandelt werden. Einige Stichworte:
* CoE im Master zur
Kommunikation mit/Uber die
Slaves
* Funktionen aus TcEtherCAT.lib
* OnlineScan durchfiihren
B Im gewahlten Beispiel (EL3102) Status Damit sich die Ubergeordnete PLC-
umfasst die E"L31 02 zwei anz.aloge - die Bitdeutungen sind der Task (oder entsprechende
Eingangskanale, die einen eigenen = : Steueranwendungen) auf korrekte
- Geratedokumentation zu
Funktionsstatus zyklusaktuell Daten verlassen kann, muss dort der
. : entnehmen )
Ubermitteln. Funktionsstatus ausgewertet werden.
* andere Geréte kénnen mehr oder | Deshalb werden solche Informationen
keine slave-typischen Angaben zyklusaktuell mit den Prozessdaten
liefern bereitgestellt.
C Fir jeden EtherCAT Slave mit WcState (Working Counter) Damit sich die Uibergeordnete PLC-
zyklischen Proz_essdaten zeigt der 0: giiltige Echtzeitkommunikation im Task (oder entsprechende
Master durch einen so genannten letzten Zvklus Steueranwendungen) auf korrekte
WorkingCounter an, ob der Slave y Daten verlassen kann, muss dort der
erfolgreich und stérungsfrei am 1: ungiltige Echtzeitkommunikation Kommunikationsstatus des EtherCAT
zylkli.schen P.rozessdatenverk.ehr' ggf. Auswirkung auf die Prozessdaten Slaves ausgewertet werden. Deshalb
teilnimmt. Diese elementar wichtige i - werden solche Informationen
. ) : anderer Slaves, die in der gleichen .
Information wird deshalb im System SyncUnit liegen zyklusaktuell mit den Prozessdaten
Manager zyklusaktuell bereitgestellt.
1. am EtherCAT Slave als auch
inhaltsidentisch
2. als Sammelvariable am EtherCAT
Master (siehe Punkt A)
zur Verlinkung bereitgestellt.
D Diagnoseinformationen des EtherCAT |State Informationsvariabeln des EtherCAT

Masters, die azyklisch aktualisiert
werden, d.h. in einem Zyklus
eventuell nicht den letztmdglichen
Stand abbilden. Deshalb ist ein
Auslesen solcher Variablen tiber ADS
maoglich.

HINWEIS

Diagnoseinformationen

Es wird dringend empfohlen, die angebotenen Diagnoseinformationen auszuwerten um in der Applikation
entsprechend reagieren zu kénnen.

CoE-Parameterverzeichnis

Das CoE-Parameterverzeichnis (CanOpen-over-EtherCAT) dient der Verwaltung von Einstellwerten des
jeweiligen Slaves. Bei der Inbetriebnahme eines komplexeren EtherCAT Slaves sind unter Umstanden hier
Veranderungen vorzunehmen. Zuganglich ist es Uber den TwinCAT System Manager, s. Abb. EL3102, CoE-

Verzeichnis:

PS2001-4810-1001
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General El‘herCATl DC | Process Datal Startup CoE - Online |On|ine|

Update List | [T AutoUpdste [+ Single Update [v
Advanced... | |
Add to Startup... | |Oﬁ|ine DCata Module OD (Aol
Index MName Flags WValue
+-6010:0 Al lnputs Ch.2 RO >17 <
+-6401.0 Channels RO »2<
- 8000:0 Al Settings Ch.1 RW >24 <
8000:.01 Enable user scale Rw FALSE
8000:02 Presentation RW Signed (0)
8000:05 Siemens bits Rw FALSE
Enable filter
8000:07 Enable limit 1 RW FALSE
8000:08 Enable limit 2 RW FALSE
S000:0A Enable user calibration Rw FALSE
8000:0B Enable vendor calibration  RW TRUE

Abb. 113: EL3102, CoE-Verzeichnis

® EtherCAT-Systemdokumentation

Es ist die ausfuhrliche Beschreibung in der EtherCAT-Systemdokumentation (EtherCAT Grundlagen

--> CoE Interface) zu beachten!

Einige Hinweise daraus in Kirze:

» Es ist gerateabhangig, ob Veranderungen im Online-Verzeichnis slave-lokal gespeichert werden. EL-

Klemmen (aufder den EL66xx) verfliigen Uber diese Speichermaoglichkeit.
+ Es ist vom Anwender die StartUp-Liste mit den Anderungen zu pflegen.

Inbetriebnahmehilfe im TwinCAT System Manager

In einem fortschreitenden Prozess werden flir EL/EP-EtherCAT-Gerate Inbetriebnahmeoberflachen
eingefuhrt. Diese sind in TwinCAT System Managern ab TwinCAT 2.11R2 verfugbar. Sie werden Uber

entsprechend erweiterte ESI-Konfigurationsdateien in den System Manager integriert.
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General | EtherCaT | Settings |F'mcessData Startup | CoE - Online || Online

Standard Butkons

[ Compare Type ] [Show Dev.Settings] [ Reset view ] [ Expart... ] Run LED u Run LED :
—+ [ :
Update Yiew create startlp (T Emi'r[ IEEl)m _ = :E{.'ﬁ'[ |E_Bl)2 :
- - EmrorLED3 ____ | mmm . FError LHM
OFFLINE DC Diagnasis. . T 5
CL
Channel 1 w Channel use 1 .. +—*R2 *R
RTD element | PT100 (-200..,850°C) (Defaulk) | %
Presentation | SmpEul i) R, . ‘ «—-R? b
[JEnable user scale User scale offset [0 ] o contact 1 '
[Iser seale gain G5536 . .
E R @ R -
[C1Enable Limit 1 Lirmit 1 D Power contact 0V — —
[ The bits in are set in the input process data {status word) if the limit values are undershot or exceeded. e L
Bits in status word: SW.2, SW,3 ‘. R4 i é’g’ "
20 The limik evaluation takes place after taking inko account the set charackeristic curve and negative values, [ ha ia (i
0= 0: rot active 04 - i i
01=1: Valua bigger than Limit value mmmm——— 2-wire
10=2: Yalue smaller than Limit value
11=3: Yalue same a5 Limit walus . .
Top view Connection

Abb. 114: Beispiel Inbetriebnahmehilfe fir eine EL3204

Diese Inbetriebnahme verwaltet zugleich
» CoE-Parameterverzeichnis
» DC/FreeRun-Modus
+ die verfugbaren Prozessdatensatze (PDO)
Die daftir bisher nétigen Karteireiter ,Process Data“, ,DC*, ,Startup“ und ,CoE-Online” werden zwar noch

angezeigt, es wird aber empfohlen die automatisch generierten Einstellungen durch die Inbetriebnahmehilfe
nicht zu verandern, wenn diese verwendet wird.

Das Inbetriebnahme-Tool deckt nicht alle moglichen Einsatzfalle eines EL/EP-Gerates ab. Sind die
Einstellmdglichkeiten nicht ausreichend, kénnen vom Anwender wie bisher DC-, PDO- und CoE-
Einstellungen manuell vorgenommen werden.

EtherCAT State: automatisches Default-Verhalten des TwinCAT System Managers und manuelle
Ansteuerung

Ein EtherCAT Slave hat fiir den ordnungsgemafen Betrieb nach der Versorgung mit Betriebsspannung die
Stati

- INIT
- PREOP
- SAFEOP
- OP

zu durchlaufen. Der EtherCAT Master ordnet diese Zustande an in Abhangigkeit der Initialisierungsroutinen,
die zur Inbetriebnahme des Gerates durch die ES/XML und Anwendereinstellungen (Distributed Clocks

(DC), PDO, CoE) definiert sind. Siehe dazu auch Kapitel "Grundlagen der Kommunikation, EtherCAT State

Machine [» 50]. Der Hochlauf kann je nach Konfigurationsaufwand und Gesamtkonfiguration bis zu einigen
Sekunden dauern.

Auch der EtherCAT Master selbst muss beim Start diese Routinen durchlaufen, bis er in jedem Fall den
Zielzustand OP erreicht.
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Der vom Anwender beabsichtigte, von TwinCAT beim Start automatisch herbeigefiihrte Ziel-State kann im
System Manager eingestellt werden. Sobald TwinCAT in RUN versetzt wird, wird dann der TwinCAT
EtherCAT Master die Zielzustande anfahren.

Standardeinstellung

Standardmafig ist in den erweiterten Einstellungen des EtherCAT Masters gesetzt:

e EtherCAT Master: OP

« Slaves: OP
Diese Einstellung gilt fir alle Slaves zugleich.

- Bl SYSTEM - Configuration
B8 NC - Configuration

-5 PLC - Configuration
= 1/0 - Configuration
Elﬂ /O Devices | Advanced Settings... I
== Device 1 (EtherCAT)

~<f= Device 1-Image Advanced Settings

-I- Device 1-Image-Info

-t Inputs - State Machine Master Settings

'Generall Adapter EtherCAT |On|ine| CoE—OnIinel

Netld: |m.43.2_149.2_1

---Ol Outputs Master Semgs - Startup State
...‘ InfoData Slave Settings  INT
- Term 1 (EK1100) & Cyclic Frames | |
& InfoData - Distributed Clocks (" 'PREQP
i Term 2 (EL3102) -~ EOE Support " 'SAFEOP'
i Term 3 (EL6688) -~ Redundancy
g8 Mappings - Er_nerge?cy
= Diagnosis [ Stay at'PRE-OP' until
Sync Task started

Abb. 115: Default Verhalten System Manager

Zusatzlich kann im Dialog ,Erweiterte Einstellung“ beim jeweiligen Slave der Zielzustand eingestellt werden,
auch dieser ist standardmafig OP.

=5 SYSTEM - Configuration
-8 NC - Configuration

_: ;;C éi’gﬁm” Type: [EL31022Ch. Ana Input=/-10V. Dif

= 88 /O Devices Product/Revision:  [EL3102-0000-0017

=== Device 1 (EtherCAT) Auto Inc Addr [FFFF

-I- Device 1-Image
4= Device 1-Image-Info EtherCAT Addr, [ IIDUE 3: ‘ Advanced Settings... |

- & Inputs
> ¥ Ot
£ Term 1 (EK1100) i

@ Behavior

'General EtherCAT |DC | Process Daia' Starh.lp] CnE~OnIina| Onlina'

) § InfoData . Timeout Settings ~Startup Checking———— [~ State Machine
% Term2(EL3102) . dentfication [¥ CheckVendorId [v| Auto Restore States
i =8 Term 3 (EL6688) = | Fmmu/sM [¥ Check Product Code [~ Wait for WcState is Ok
g8 Mappings .
" Ppng :I " Intjcrnt Commands [~ Check Revision Number | | [+ Relnit after Communication Error
+ Mailbox
g Distributed Clock | ;I [v| Log Communication Changes
& ESC Access [ Check Seral Number
- Final State
& fficati :
L Cierlisiiizzion @ o (~ SAFEOP in Config Mode
(" SAFEOP (" PREOP CINIT

Abb. 116: Default Zielzustand im Slave
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Manuelle Fiihrung

Aus bestimmten Grinden kann es angebracht sein, aus der Anwendung/Task/PLc die States kontrolliert zu
fahren, z. B.

 aus Diagnosegriinden
 kontrolliertes Wiederanfahren von Achsen
* ein zeitlich verandertes Startverhalten ist gewlinscht

Dann ist es in der PLC-Anwendung sinnvoll, die PLC-Funktionsbldcke aus der standardmaRig vorhandenen
TcEtherCAT.lib zu nutzen und z. B. mit FB_EcSetMasterState die States kontrolliert anzufahren.

Die Einstellungen im EtherCAT Master sind dann sinnvollerweise fir Master und Slave auf INIT zu setzen.

Tclhtilities lib*31.1.17 14:11:32
TcEtherCAT likh 51010 12:25:58
S TANDARDLIE 5698 12:03:02

aB austeine

"'DEDE Irterface

"'DEnnversiDn Functions

- Distributed Clacks
"'DEtherL“.-'-‘-.T Cornrands
"'[:]Etherl_“.f-‘n.T Diagroztic

EtherCAT State Machine I
FB_EcGetalslaveStates (FE]
FB_EcGettdazterState [FB]
FB_EcGetSlaveState [FB]
FB_EcReqgtdasterState [FE]
FB_EcReqslaveState [FE]
FB_EcSethazterState [FE]
""" =| FB_EcSetSlaveState (FB)
[ TJFoE Interface

Abb. 117: PLC-Bausteine
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6.4 Erste Schritte Stromversorgungen mit EtherCAT
1. Montieren Sie die Stromversorgung wie im Kapitel ,Technische Daten, Montage, Verdrahtung [P_18]*
beschrieben und verbinden Sie sie mit der Steuerung.

2. Installieren Sie die Automatisierungssoftware TwinCAT und machen Sie sich mit dem Programm
vertraut.

3. Binden Sie die Stromversorgung in lhr TwinCAT-Projekt ein, wie im Kapitel ,TwinCAT Quickstart®
beschrieben. Weitere Hinweise zur Software sowie zur Kommunikation tUber EtherCAT finden Sie in den
Kapiteln:

= TwinCAT Entwicklungsumgebung” [»_73] und

= ,Allgemeine Inbetriebnahmehinweise des EtherCAT Slaves” [» 113].

4. Konfigurieren Sie die Stromversorgung in TwinCAT.

= Wabhlen Sie die Prozessdaten wie im Kapitel ,Umschaltung der Prozessdatensatze beschrieben”.
[r144]
= Legen Sie ein PLC-Projekt an wie im Kapitel ,PLC programmieren” [»_65] beschrieben.

= Verknipfen Sie die Prozessdaten mit PLC-Variablen (siehe Kapitel ,Verknlpfung der Prozessdaten”
»_121]).

5. Wahlen Sie zusatzliche Infodaten aus (siehe Kapitel ,Auswahlen der Infodaten” [P_123])

6. Optional: anwendungsspezifische Einstellungen Gber das CoE-Verzeichnis

= Stellen Sie Warnschwellen fiir das Warning-Bit ein (s. Kapitel ,Einstellen der Warnschwellen fiir das
Warning-Bit” [»_126])

= Setzen Sie Zahler und Maximal-/Minimalwerte Uber das CoE-Verzeichnis zuriick (s. Kapitel
LRucksetzen von Zahlern und Maximal-/Minimalwerten” [P_127]).

= Bei Parallelbetrieb beachten Sie die Hinweise zum Parallelbetrieb [»_140].

7. Uberwachen Sie die Ausgangsspannung mit Hilfe der DC-OK-Funktion [»_136].

8. Fehler und Warnmeldungen

= Lesen Sie Fehler-und Warnmeldungen Uber die Diag-History aus (s. Kapitel ,Anzeige von Fehlern
und Warnmeldungen” [»_129]).

= Uberpriifen Sie tiber das WCState-Bit, ob Fehler bei der EtherCAT-Ubertragung aufgetreten sind (s.
Kapitel ,Erkennen ungdiltiger Daten” [P _139]).

HINWEIS

Parametrierung tliber das CoE-Verzeichnis (CAN over EtherCAT)

Die Parametrierung des EtherCAT Geréts wird Uber den CoE - Online Reiter (mit
Doppelklick auf das entsprechende Objekt) bzw. Gber den Prozessdatenreiter (Zuordnung
der PDOs) vorgenommen. Eine ausfiihrliche Beschreibung finden Sie in der EtherCAT

System-Dokumentation im Kapitel ,EtherCAT Teilnehmerkonfiguration®.

Beachten Sie bei Verwendung/Manipulation der CoE-Parameter die allgemeinen
CoE-Hinweise im Kapitel ,CoE-Interface” der EtherCAT System-Dokumentation:
- StartUp-Liste fuhren fur den Austauschfall

- Unterscheidung zwischen Online/Offline Dictionary,

- Vorhandensein aktueller XML-Beschreibung

- "CoE-Reload" zum Zurlcksetzen der Veranderungen
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Prozessdaten der PS2001-xxxx-1001 Stromversorgung

o

1 Die Prozessdaten Objekte (PDO) sind zyklisch Gibertragene Prozesswerte. Sie werden Uber den
Reiter ,Prozessdaten® aktiviert und dann im TwinCAT-Baum dargestellt. So kénnen sie direkt mit
Variablen aus dem SPS-Programm verlinkt werden.

» StandardmaRig werden bei den Stromversorgungen PS2001-xxx-1001 folgende Prozessdaten
erfasst und alle 2 ms vom Geréat aktualisiert und Gbertragen:
= Eingangs-Unterspannung ,Input undervoltage*
= Ausgangsspannung ,Output voltage”
= DC-Ausgangsstrom ,Output current®
= ,DC-OK"-Bit

= ,Warning“- und ,Error-Bit

» Der Ausgang der Stromversorgung kann, nach Aktivierung des PDO 0x1600 ,PSU Outputs®,
Uber das Bit ,Disable output” deaktiviert werden (s. Kapitel ,Ausgang schalten lber EtherCAT
[»1371°).

» Zuséatzlich kénnen Uber die frei konfigurierbaren Informationsdaten ,Info data 1 und ,Info data 2“
zusatzliche Spannungs-, Strom- und Temperaturinformationen als Prozessdaten Ubertragen
werden. Nahere Informationen hierzu finden Sie im Kapitel Auswéahlen der Infodaten [»_123].

6.4.1 Verknupfung der Prozessdaten

Gehen Sie zur Verknupfung der Prozessdaten mit PLC-Variablen folgendermaf3en vor:

v Die zu verlinkenden Prozessdaten wurden im Reiter ,Prozessdaten [»_144]" aktiviert.

1. Legen Sie in ihrem PLC-Projekt, z. B. in einer Globalen Variablenliste (GVL), entsprechende PLC-
Variablen fir die Prozessdaten an und definieren Sie die Datentypen wie in folgender Abb. beschrieben.

= 2 VAR GLOBAL

4 bWarning AT %I* : BOOL; // Warning-Bit

= bError AT %I* : BOOL; // Error-Bit

6 bDcOk AT %I* : BOOL; // DC OK

7 foutputvoltage AT %I* : REAL; // DC output voltage
: fOutputCurrent AT %I* : REAL; // DC output current
9 bInputUndervoltage AT %I* : BOOL; // AC undervoltage
11 // P5U Synchron info data

12 nInfoDatal AT %I*: UINT;

3 nInfoDatal AT %I*: VUINT;
15 // P5SU Outputs
16 bDisableOutput AT %Q*: BOOL; // deactivate the DC output
17 END VAR

Abb. 118: Definition der PLC--Variablen in einer Globalen Variablenliste (GLV)

2. Aktivieren Sie die Konfiguration Uber den Button ,Activate Configuration*

@B < @)

Activate Configuration I

3. Verknipfen Sie die Prozessdaten der Stromversorgung nun mit den Variablen.
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4. Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf das zu verlinkende Objekt.
5. Wabhlen Sie aus der Auswahlliste ,Change Link“. Das Dialogfenster ,Attach Variable® 6ffnet sich.

4 [ Box1(PS2001-2420)
4 ] PSU Inputs

W Change Link... + LR

#* Error
# DCOK EEg Sy x| ShowVerisbles
# Output voltage Go To Link Variabl — T [#] Oy Unused
% Output current Take Name Over from linked Variable 507 ps2om E“'“de e
| Exclude other Devices
B | PSU Synchron info data Move Address. =-% PSZ00 Instance Exclude same Image
# Info data 1 = o #] GVLbWaming > 1B 385000.0, BOOL[1.0] & § =
% Info data 2 Online Write 0 %) GVLbEnor > 183850010, BOOL[10) AR
4 [ PSU Inputs Device Online Write *1° ¥/ GVLLDcOK > 18 385002.0.BO0L[1.0] Llsor by}wdmss
# GvLbinputUndervoltage » 15 365003.0, BOOL[1.0] [_]Show Verisble Groups

¥ Inputundenvoltage | 53 opline Write...
4 W PSU Outputs
Online Forc .
- Disable output e o Show Veriable Types
> B Westate Release Force []Matching Type
b @ InfoData 2 Add to Watch [#] Matehing Size
24

. [CJanTypes
u2 Mappings Remove from Watch it

[®] Collapse last Level

Offsets

[ Coninuous
Ignore Gaps

[ Show Dialag

Variable Name / Comment
! Hand owver

17 [ Take over

Cancel OK.
Abb. 119: Verknlpfung des Warning-Bits aus den Prozessdaten mit der PLC-Variable bWarning

6. Wahlen Sie die passende Variable und bestatigen Sie mit ,,OK*.

= Die erfolgreiche Verknupfung der Variable wird im TwinCAT-Baum uber ein Pfeil-Symbol -?
signalisiert.
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6.4.2 Auswahlen der Infodaten

Aktualisierung der Infodaten-Objekte

o

1 Zusatzlich zu den standardmaRig Ubertragenen Prozessdaten, kdnnen einige Grofien aus den
,PSU Diag Data“ Objekten Uber die beiden Infodaten-Objekte ,Info data 1 ,0x6000:15% und ,Info
data 2“ eingeblendet und anschliefiend mit SPS-Variablen verknlpft werden.

Beachten Sie, dass die Infodaten zwar mit jedem Prozessdatenzyklus Gibertragen werden, aber
typisch nur alle 52 ms neue Werte enthalten.

Die Auswahl der Infodaten erfolgt in zwei Schritten:

1. Wahlen Sie im Reiter ,Process data“ der Stromversorgung das Predefined PDO Assignment ,Standard +
Synchron info data®“.

Solution Explorer = 0 x| DUT GVL MAIN TwinCAT Project 6 (PSeed = > Rl gNETER ]
e g
@ & | g | » |E| General EtherCAT Frocess Data  Pic Statup CoE-Online Diag History  Online
Search Solution Explorer (Ctrl+;) P~ Symc Manager POO List:
4 [F 10 : -
4 g?g Devices 5M Size Type Flags Indesc Size Mame Flags  5M 5u
4 == Device 1 (EtherCAT) 0 256 MbOut <1400 120 PSU Inputs MF 3 0
*B mage 1 256 Mbxxin e 1AD1 40 PSU Synchron info data F 3 1]
)5 Image-Info 2 0 QOutputs Ec1AB0 20 PSU Inputs Device MF 3 0
b 2 SyncUnits 3 18 Inputs 1600 20 PSU Qutputs F 1]
[ Inputs
b [l Outputs a 5 a 5
I @ InfoData
4§ Box1(PS2001-2420) PDO Assignment (&<1C13): PDO Cortent ((1AD0):
4 PSUInputs [ Be1ADC Index Size Cffs Name Type Defa ™
#1 Warning 2|[b".1.f\ﬂ'1 )
%1 Eror [k 1A80 600001 01 00 Waming BIT
e6000:02 0.1 0.1 Emor BIT
# DCOK . 04 a2 ~
# Output voltage 0600004 01 03 DCOK BIT
#1 Qutput current iy 14 04 -
“ PSU Synchron info data &6000:11 40 40 Output voltage REAL
#| Info data 1 ®cR000:12 4.0 g0 Output cumrent REAL
# Info data 2 12.0 v
Pl PSU Inputs Device < >
#1 Input undervoltage
b WeState Download Predefined PDO Assignment: "Standard + Synchron info data’ v
b InfoData PDO Assignment Predeflned PDO Assignment: {none}
ﬁﬁ Mappings PDO Configuration
4 »
Solution Explorer EETRSREIATES

Abb. 120: Auswahl des Prozessdatensatzes ,Standard + Synchron info data® im Prozessdaten-Reiter am
Beispiel PS2001-2420-1001

2. Wahlen sie die Infodaten Uber den Reiter CoE-Online unter Objekt 0x8001 [»_148] ,PSU Features®.

= Flhren Sie einen Doppelklick auf das Objekt 0x8001:19 ,Select Info data 1 oder 0x8001:21 ,Select
Info data 2“ aus

= Es o6ffnet sich das Dialogfenster ,Set Value Dialog*

= Wahlen Sie im Dropdown-Menu unter ,Enum* die gewiinschte GroRe (s. folgende Tabellen).
Folgende Grofien aus ,PSU Diag Data“ kbnnen gewahlt werden

= Schlielen Sie das Dialogfenster mit ,OK*
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Solution Explorer

[ - T, - =] -
‘ﬁ 0. | ©~a | General EtherCAT Process Data  Ple Statup CoE-Orline  Diag History  Online
Search Solution Explorer (Ctrl+;] P -
N Update List [JAuste Update [+ Single Update [ Show Offline Data
== Device 1 (EtherCAT) Advanced... | |
*® Image Add to Startup... Module OD (AoE Port): [0 |
B |mage-Info
2 SyncUnits Indea Mame Flags Value
Inputs +- 7000:0 PSU Outputs RO 31«
W Outputs + 8000:0 PSU Settings AW >22¢
& InfoData =|-- 80010 PSU Features R >33¢
E Box1(P52001-2420) 8001:01  Parallel use R FALSE
4 P5U Inputs B001:19  Select info data 1 Rw Min input voltage (0)
Warning B8001:21  Select info data 2 R Min input voltage (0)
Errl:lr +-- C-0 =Ll Y Arr A== (=} 1,7 bt ot ]
DC 0K +-f SetValue Dialog >
Output voltage *
Output current Dec: |D | [ gk |
P5U Synchron info data * Hesx |DHEIEI | Camee]
#! Info data 1
#| Info data 2 0 E rur: Fir input voltage ~
PSU Inputs Device i Min input valage
+ Input undervaltage count
#1 Input undervoltage o S b ax input valkage E i
[ 0 WcState . not M ax peak input valtage ..
Mappings Bit Size: Maw output curment
4 toze Min temperature
. ] Max temperature »
Solution Explorer [EETGNSTELTES Actual AMS input voltage

Actual temperature

Abb. 121: Infodaten unter ,PSU Features* auswahlen am Beispiel PS2001-2420-1001

Folgende GréfRen der ,PSU Diag Data“ kénnen in den Objekten 0x8001:19 und 0x8001:21 gewahlt werden:

Eingangsseitige Informationen

Enum (Dec) in Index 0x8001:19 oder 0x8001:21 Index ,,PSU Diag data“
Min input voltage (0) OxFA14:11
Input undervoltage count (1) 0xFA14:12
Max input voltage (2) 0xFA14:13
Max peak input voltage (4) 0xFA14:14
Input overvoltage counter (5) 0xFA14:16
Actual RMS input voltage (10) 0xFA14:19

Ausgangsseitige Informationen

Enum (Dec) in Index 0x8001:19 oder 0x8001:21

Index ,,PSU Diag data“

Max output voltage (6)

0xA000:11

Max output current (7)

0xA000:12

Temperatur-Informationen

Enum (Dec) in Index 0x8001:19 oder 0x8001:21

Index ,,PSU Diag data“

Min temperature (8)

OxFA14:17

Max temperature (9)

0xFA14:18

Actual temperature (14)

0xFA14:1B

i

Minimalwerte.

Objekte die Zahler oder Maximal-/Minimalwerte enthalten kénnen bei Bedarf zuriickgesetzt werden

Unterscheidung Zahler, aktuelle Werte und Maximal-/Minimalwerte
Die GroRen der ,PSU Diag Data“ werden unterschieden in Werte, Zahler und Maximal-/

(s. Kapitel Riicksetzen von Zahlern und Maximal-/ Minimalwerten [P_127]).
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HINWEIS
Parametrierung liber das CoE-Verzeichnis (CAN over EtherCAT)

Die Parametrierung des EtherCAT Gerats wird Uber den CoE - Online Reiter (mit
Doppelklick auf das entsprechende Objekt) bzw. Uber den Prozessdatenreiter (Zuordnung
der PDOs) vorgenommen. Eine ausfihrliche Beschreibung finden Sie in der EtherCAT

System-Dokumentation im Kapitel ,EtherCAT Teilnehmerkonfiguration®.

Beachten Sie bei Verwendung/Manipulation der CoE-Parameter die allgemeinen
CoE-Hinweise im Kapitel ,CoE-Interface” der EtherCAT System-Dokumentation:
- StartUp-Liste fiihren fir den Austauschfall

- Unterscheidung zwischen Online/Offline Dictionary,

- Vorhandensein aktueller XML-Beschreibung

- "CoE-Reload" zum Zurlicksetzen der Veranderungen

Verkniipfen mit den SPS-Variablen

Beachten Sie, dass Sie fur die Infodaten UINT Variablen anlegen mussen und verknipfen Sie die Infodaten
mit den entsprechenden SPS-Variablen (s. Kapitel ,Verknipfung der Prozessdaten [P_1211°).

® Verwendung von Infodaten zur Netz- und Anlageniiberwachung

1 Mit den standardmaRig als Prozessdaten erfassten Gréflen und den zusétzlichen Infodaten kdnnen
sowohl der Betriebszustand der Anlage als auch ein eigangsseitiges Netzmonitoring realisiert
werden. Details zu den eingangsseitig erfassten Daten finden Sie im Kapitel ,Informationen zur
eingangsseitigen Netzliiberwachung [>_141]"
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6.4.3 Einstellen der Warnschwellen fiir das Warning-Bit

Einstellbare Warnungen

[

1 Mit Hilfe der einstellbaren Warnschwellen kdnnen die Grenzen, ab der am Ausgang eine
Uberspannung, ein Uberstrom oder eine zu niedrige Spannung erkannt sowie vor einer zu hohen
Temperatur im Gerat gewarnt werden soll, anwendungsspezifisch festgelegt werden. Die
Warnungen koénnen so individuell auf die Anlage abgestimmt werden.

Wahrend das Warning-Bit (0x6000:01 [»_147]) nur den Warnzustand anzeigt, lassen sich die
detaillierten Warnmeldungen im TwinCAT EventLogger sowie der Diag History auslesen.

Bitte beachten Sie, dass bei Uberschreitung der absoluten, geratespezifischen Uberspannungs-,
Uberstrom- und Ubertemperaturgrenzen die Stromversorgung in den Error-Modus wechselt (s.

0x6000:02 [»_147] ,Error").

Die Warnschwellen werden im CoE-Online-Reiter unter 0x8000 [»_148] und 0xF814 [»_149] ,PSU Settings"
eingestellt:

Index Name

0x8000:14 Overvoltage warn threshold
0x8000:15 Overcurrent warn threshold
0x8000:16 DC OK threshold

0xF814:11 Overtemperature warn threshold

Solution xplore ] i Prosecto s+ I

gy | ot e .
fh 0. | © - & | General EtherCAT FProcess Data Pl Statup  CoE-Online  Diag History  Online
Search Solution Explorer (Ctrl+;] P -
i ) Update List [JAuto Update  [+] Single Update [] Show Offline Data
= Devices -
=¥ Device 1 (EtherCAT) Advanced... | |
+0
Image Module OD (Ao Port):
}: | - Add to Startup... Oriline Drata I:I
+ Image-Info
> Synclinits Index MName Flags Value
Inputs +- 6000:0 P5U Inputs RO >22<
W Outputs +- 7000:0 PSU Outputs R >1¢
& InfoData =I- BO00:0 PSU Settings R 222 ¢
! Box 1 (PS2001-2420) B8000:14  Overvoltage wam threshold RW 28.799959 (2.380000e+01)
4 PSU Inputs B000:15  Cwercument wam threshold RwW 24000000 (2 400000e+01)
#1 Warning 8000:16 DC OKthreshold RW 22 000000 (2.200000=+01)
#1 Error - i Set Value Dialog >
# DC oK +- B00F-0 PS
# Output voltage +- ADDO:0 P35 Dec: 1-] | [ or, ]
#| Output current - FOO0:0 Mo
PSU Synchron info data Foo8 Cod Hex | D41 EGEGER | Caricel
+- FOB1.0 Dioy
# Info data 1 T g Float | 28.793933 |
#| Info data 2 FE14:0 pg
e .
a4 -F:SL: Inp?ts [;evicelt M FE‘I-l;ﬂ' pe .
y W Srt1ptu undervoltage FR1411 (Oye D00k 0 1 Hes Edit... )
citate - Faldn Pl oo
b @ InfoDats : Binary: |56 B6 EG 41 | [+ |
Mappings Bit Size: 1 Oe O16 @32 Q6 (7
L]
. < >
Solution Explorer TNy

Abb. 122: Werte flir Warnschwellen festlegen z. B. 0x8000:14 ,Overvoltage warn threshold“ am Beispiel
PS2001-2420-1001

1. Fuhren Sie einen Doppelklick auf die entsprechende Warnschwelle aus. Es 6ffnet sich das Dialogfenster
»Set Value Dialog”.

2. Tragen Sie unter ,Float“ den entsprechenden Schwellenwert ein und schlieen Sie das Dialogfenster mit
,OK"
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6.4.4 Riicksetzen von Zahlern und Maximal-/Minimalwerten

Einzelne Zahler und Maximal-/Minimalwerte Riicksetzen

Das Ricksetzen von einzelnen Zahlern und Maximal-/Minimalwerten ist im Reiter ,CoE-, Online unter den
beiden ,PSU Diag Data“-Objekten moglich (0xA000, 0xFA14)

" - T, - —l L .
@ & | o-rg | - General EtherCAT Process Data  Flc Statup  CoE-Online  Diag History  Online
Search Solution Explorer (Ctrl+;) P -
Update List Futo Update Single Update [_] Show Offine Data
ution TwinCAT Project 6 (PSicd) (1 project) [JAdo Update 4 Single Update []
Advanced... | |
bt Smen. Mocde 0D (oE P 1|
Index Name Flags Value Unit &
+- 3000:0 PSL Settings RW »22¢
+- 8001:0 PSU Features RW »33<
&l ANALYTICS +-- 800F-0 PSU Vendor data RW 522 ¢
E 10 = ADDO:0 P5L) Diag data RO > 2 <
a *f'g Devices ADDD:11 Max output voltage Set Value Dialog e
4 == Device 1 (EtherCAT) ADDOD:12  Max output cument
+B .
: Image ADDD:13  Actual output voltage Dec: |D | [ oF I
*¥ Image-Infe ADDO:14  Actual output cument
b 2 SyncUnits +- FO00:0 Modular Device Profile Hex: [0x00000000 | Cancel
b Inputs Fooa Code word .
b B Outputs +- F081:0 Download revision s |D'D |
Foa3 BTN
b @ InfoData
= +- FR14:0 PSL Inputs -
4 [ Box1(P52001-2420) - F8140 PSL Settings Baal i 1 Hex Edit...
4 PSU Inputs ’
. wa‘:nin - F914:0 PSU Irfo data Biem (00000000 | ]
g - FA14:0 PSU Diag data o
# Error FA14:11  Mininput voltage Bit Size: O1 O Ot @32 O O
%l DLOK FA14:12  Input undervoltage counter at 1] TXUTUUTOY
%1 Output voltage FA1413  Maxinput vohage RW 235.000000 (2.350000e+02) v
#1 Output current FA14:15  Max peak input voltage RW 332.000000 (3.320000e+02) v
4 PSU Synchron info data FA14:16  Input evervoltage courter RW <0000 (0)
#1 Info data 1 FA14:17  Min temperature RW 22000000 (2.200000e+01) T
#1 Info data 2 FA14:18 Max temperature RW 31.000000 (3.100000e+01) T
4 PSU Inputs Device FA14:19  Actual RMS input voltage RO 232.000000 (2.320000=+02) v
#1 Input undervoltage FA14:1B  Actual temperature RO 26.000000 (2 600000e+01) C
p [ WcState +- FBOO:0 PSU Command RO >3« ]
b @ InfoData < >
&%) Mappings
1 < >
Solution Explorer [REETRNSTILTES

Abb. 123: Ricksetzen z. B. 0xA000:11 ,Max output voltage® am Beispiel PS2001-2420-1001

1. Fuhren Sie einen Doppelklick auf den Zahler oder Maximal-/Minimalwert aus, der zurlickgesetzt werden
soll. Es o6ffnet sich das Dialogfenster ,Set Value Dialog*

2. Durch einen Schreibzugriff (z. B. mit dem Wert 0), den Sie mit ,OK" bestatigen, wird
= der entsprechende Zahler wird auf 0 zurlickgesetzt,
= alle anderen Werte haben nach dem Rucksetzen den aktuellen Wert.

® Kein Beschreiben von 0xA000, 0xFA14 mit bestimmten Werten
Uber den Schreibzugriff ist nur das Riicksetzen der Werte méglich.
Ein Beschreiben der Zahler oder Maximal-/Minimalwerte mit bestimmten Werten ist nicht maglich.
* Durch den Schreibzugriff wird, unabhangig vom eingegebenen Wert,

= der Wert von Zahlern immer auf null zuriickgesetzt,

= alle anderen Werte haben nach dem Ricksetzen den aktuellen Wert.
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Alle Zahler und Maximal-/Minimalwerte Riicksetzen

Das Ricksetzen aller Zahler auf 0 und Minimal-/Maximalwerte auf die aktuellen Werte ist im Reiter ,CoE-
Online” Uber das ,PSU Command“-Objekt (0xFBOO) maoglich:

TuinCAT Proects o)+ < [

General EtherCAT Process Data Pl Statup  CoE-Online  Diag History  Online
Update List [JAuto Update  [+] Single Update [ ] Show Cffline Data
Advanced. .. | |
|I'|dEJ( hl r [} Ul'lit "~
+- 70000 Set Value Dialog *
+- 30000
+ B001-0 Dec: 32768 | [k ]
+- BOOF0 Hewx: |DHEEII:II] | Cancel
+- ADDD:0
+- FODD:0 Float: | |
FOO8
+- FO81:0
Fo23 Boal: 1] 1 Hex Edit...
- BRI Binary: [GES BB
+- F814:0
+- F914:0 Bit Size: O1 O8 @16 O3 ORd O7
+- FA14:0
= FBO0:0 PS5 Command RO >3 <
| FBOO:01  Request RW 00 00 |
FBOO:02  Status RO 0D (D)
FBOO:03 FResponse RO 00 00 0O 0D DD 0D iy
< >
£ >

Abb. 124: Alle Zahler und Maximal-/Minimalwerte Riicksetzen Uber 0xFB00:01

1. Fuhren Sie einen Doppelklick auf das Objekt 0xFB00:01 aus. Es 6ffnet sich das Dialogfenster ,Set Value
Dialog*

2. Tragen Sie unter ,Hex"“ den gewiinschten Wert ein. Folgende Werte kénnen vorgegeben werden:

= 0x7001:
alle Min/Max Werte in den Objekten 0xA000 und OxFA14 zurlicksetzen

= 0x7002:
Uberschreitung von Schwellwerten aus dem JSON Log I6schen

3. Bestatigen Sie mit ,OK*.

= In den ,PSU Diag Data“ werden alle Zahler werden auf null gesetzt,
Maximal-/Minimalwerte haben die aktuellen Werte oder

= Schwellwertiiberschreitungen werden aus dem JSON Log geldscht.

® Lesen und schreiben von CoE-Werten liber Funktionsblocke

1 Alternativ zum héndischen Auslesen der CoE-Daten und dem Schreiben lber das ,Set Value
Dialog“-Fenster, lassen sich die CoE-Daten der Stromversorgung auch Uber entsprechende
Funktionsbausteinte aus dem SPS-Programm auslesen und beschreiben.

Dies erleichtert z. B. das automatische Auslesen bestimmter Informationen aus den ,PSU Diag
Data“ und das damit verbundene Ricksetzen von Zahlern und Minimal-/Maximalwerten (s. Kapitel

.Lesen und Schreiben von CoE-Objekten mit Hilfe von Funktionsblécken” [P _130]).
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Anzeige von Fehler und Warnmeldungen

Diag History

Wenn ein Warn- bzw. Fehlerzustand vorliegt und das Warning- bzw. Error-Bit gesetzt wurde, kénnen die
detaillierten Warn- bzw. Fehlermeldungen im Reiter ,Diag History“ der Stromversorgung ausgelesen werden

(s. auch Kapitel ,Complete Access auf PSU Diag data” [P_134]):

General EtherCAT ProcessData Plc  Startup CoE-Online DiagHistory Online
_ [] Auto Update —
Update History Ack Messages Expont Diag History Advanced..
[] Only new Messages
Type Fla.. Timestamp Message
/¥ Waming N 13.10.2021 16:01:25 724 ms (0x4107) Output voltage dips under the set DC-OK level
A Warning N 13.10.2021 16:01:23 37 ms (0x4901) The power supply is disconnected from the mains

Abb. 125: Karteireiter Diag History mit Warnmeldungen

TwinCAT EventLogger

Alternativ werden Warnungen und Fehlermeldungen auch im TwinCAT EventLogger angezeigt.

Offnen Sie den TwinCAT EventLogger (iber das Menii ,View* und wahlen ,Other Windows* -> TwinCAT

Logged Events.

File  Edit | View | Project Build Debug TwinCAT  TwinSAFE  PLC  Team  Scope  Tools Window
% Build 402¢ fa] Solution Explorer Ctrl+Alt+L
N - 2 Team Explorer Ctrl+\, Ctrl+M - | Release ~ TwinCAT RT (x26) - b At
£ pLC Proje '3 Bookmark Window Ctrl+K, Ctrl+ W | & & | _Eay | 2
f‘o Error List Ctrl+', E Sox) B X
= Cutput Ctrl+Alt+0
B Task List Ctri+, T Process Data  Plc Statup  CoE-Online  Diag History Or
Search Solut| o
o i  Toolbox Ctri-Alt+X []Aute Update  [+] Single Update [ ] Show Offine D
ution TwinC ¥ potifications Ctrl+W, N
TwinCAT Pro) i |
SYSTEM Find Resuits g PR Madila (0 iAAE Prdt (o
MOTION Other Windows » | B Command Window Ctrl+ Alt+ A [
‘ PLC Toolbars v | B0 Web Browser Ctrl+Alt+R
& EAFEW ¢4 Full Screen Shift+Alt+Enter Source Control Explorer
++
S ANALYTIC All Windows Shift+Alt+M . Multiuser Explorer
= /0 & Mavigate Backward Ctrl+- ] TwinCAT Logged Events
4 “% Device Mavigate Forward Ctrl+Shift+- 6d"  ADS Symbol Watch
4 == De
+B Mext Task @ Web Publish Activity
&+ .
- Previous Task >  Task Runner Explorer Ctrl+Alt+Bkspce
b2 Properties Window F4 Package Manager Conscle
b Property Pages Shift+F4 = ADS Image Watch
[) UULpguLs
b ; |ﬂfDEEtE +- F514:0 -:a."p_fi' Browser Link Dashboard
d ! Box 1 tpszm-l _2421]:1 +-FA14:0 2= Document Qutline Ctrl+Alt+T
4 PEU Inputs B FEﬂ;}éﬂm_m D History
: ‘:.farning FBﬂ'I]';'I}Z (® Pending Changes
rer FBO0:03 | B3 Resource View Ctrl+Shift+E )
et
Abb. 126: TwinCAT EventLogger 6ffnen
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6.4.6 Schreiben und Lesen von CoE-Objekten mit Hilfe von

Funktionsblocken
Uber die Funktionsblécke ,FB_EcCoeSdoReadEx* und ,FB_EcCoeSdoWriteEx* aus der Tc2_EtherCAT-

Bibliothek kénnen die CoE-Werte im SPS-Projekt gelesen und geschrieben werden.

FUNCTION_BLOCK FB_EcCoeSdoReadEx

FB_ECCOESDOREADEX

sMetld : T_AmsMetld
nSlavesddr : INT
nSublndex: BYTE
nindex : WORD
pDstBuf : DWORD
chBufLen : UDINT
hExecute : BOOL
tTimeout : TIME

nErid :

bBusy : BOOL
bErrar: BOOL

LIDINT

FUNCTION_BLOCK FB_EcCoeSdoWriteEx

FE_ECCOESDOWRITEEX

sMetld : T_AmsMetld bBusy : BOOL
nSlaveAddr : LINT bError: BOOL
nSublindex: BYTE nErrd : UDINT]

nindex : WORD
pSrcBuf : DWORD
chBufLen: UDINT

—{bExecute : BOOL

tTimeout: TIME

AR

bhCompleteAccess - BOOL bCompleteAccess : BOOL

Far die Verwendung der Funktionsbausteine gehen Sie wie folgt vor:
1. Fugen Sie die Bibliothek ,Tc2_EtherCAT* hinzu:

> @l SYSTEM Library Manager 5 = > [ R
e
:1?"0'\' 95 Add library | < Delete library Details = 5] Placeholders .IILihraryrepcsitory

a4 [

4 PLC Project Name MNamespace Effective version
4 +g=| PLC Project Project +{32) Tci Add library |‘c2_5tandard. * (Beckhoff Automation GmbH) ~ Tc2_Standard  3.3.3.0
3 External Types + . +@8 Te2_System =Tc2_System, * (Beckhoff Automation GmbH) Te2_System 3.4.24.0
4 | References .+ Tc3_Module = Tc3_Module, * (Beckhoff Automation GmbHH) Te3_Module 3.3.21.0
-2 Tc2_Standard
-3 Tc2_System
3 Tc3_Module
3 DUTs Add Library x>
F|
J GVLs Stnng for a fulltext search... “ fr—
Librany Company L
+ 27 Application
+ 17 BuilingAutomation
o f. Communication
+ 5 Controller
+ 17 DataAccess
. ’:_ Intern
S-gi 10
+ 57 Drive
+# Tc2_Coupler Beckhoff Automation GmbH
+8|Tc2_EtherCAT | Beckhoff Automation GmbH
+3 Te2_JoFunctions Beckhoff Automation GmbH
+8 Te2_KLBSwx Beckhoff Automation GmbH
+al Te2_SUPS Beckho ff Automation GmbH
+8 Te3_EtherCATEXtSync Beckho ff Automation GmbH
* 21! Math
+ 17 Measurement
+ 27 Motion

Abb. 127: Hinzufiigend der Bibliothek ,, Tc2_EtherCAT*

2. Fuhren Sie im SPS-Projekt einen Rechtsklick auf ,References® aus und wahlen ,Add library“. Das

Dialogfenster ,,Add Library“ wird gedffnet.
. Wahlen Sie |0 -> , Tc2_EtherCAT" und schliefen Sie das Dialogfenster mit ,OK*.
. Die Bibliothek Tc2_EtherCAT wird jetzt unter References im TwinCAT-Baum angezeigt.
. Driicken Sie die ,F2" Taste um den Eingabe Assistenten zu 6ffnen.
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Input Assistant k4

Text search  Categocies

Varisbles &  MName Type Origin A
Module Calls + 3 PLC_Projea Anpieaton

[atance Cals = 4} Tez_Ethercar Lvary T2 EtherCAT, 23150

= &3 rous

Keywords = 3 CoEInterface

Conversion Operatars (8] F8_coERead_ByDriveRef

8] FB_coEwrite_ByDrive Ref
[B] FB_EcCoESdoAbortCode
3] F8_EcCoESdoRead
FB_EcCoESdoReadEx
4] FB_EcCoESdoWrite
5] FB_EcCoESdoWriteEx | /
) Distributed Cods
I EtherCAT Commands
L) EtherCAT Diagnostc
') EtherCAT State Machine
L FaE Interfaee w

O

A structured view

Ingert with anguments Insert with namespace prefix

Auto Declare x

Scope: MName: Type:
VAR _ [FB_coEwrite] | [FB_EccoEsdowriteex | >

<

Object' Initialization: Address:
MAIN [PLC_Project] v | L] | |

[CJconsTANT
CIrETAIN
[CIPERSISTENT

[oc ][ conce

Abb. 128: Auswahl und Instanziierung der Funktionsbausteine

6. Aktivieren Sie die Checkbox ,Insert with arguments” und wahlen Sie den Funktionsbaustein
= ,FB_EcCoeSdoReadEx" zum Lesen von CoE-Werten oder
= ,FB_EcCoeSdoWriteEx“ zum Schreiben von CoE-Werten

7. Bestatigen Sie mit ,OK". Das Dialogfenster ,Auto Declare* wird gedffnet.

8. Instanzieren Sie den Baustein im Dialogfenster ,Auto Declare” durch die Eingabe des Namens und der
Bestatigung mit ,OK".

9. Initialisieren Sie die Funktionsbausteine in Ihrem SPS-Programm. Orientieren Sie sich dafir an dem
folgenden Beispielcode fur das Auslesen und Beschreiben der DC-OK-Schwelle ,DC OK threshold*
(0x8000:16 [»_148]).
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van = > |

PROGRAM MAINM

- 2 VAR
3 / Read and Write of the DC OK threshold i
4 FB_CoERead : FB_EcCoESdoReadEx;
5 FB_CoEWrite : FB_EcCoESdoWriteEx;
fDCORThreshold : REAL; / Variable for DC OK thresheld
9 b3tartRead
bStartWrite
12 Amshdr AT &I+ : 8T_AmsRddr; / Link to power supply

13 END VAR

1 / Read the value from
= 2 FB_CoERead (

3 sNetld:= F_CreatefmsNetId(Amshidr.netId),
i n3lavepddr:= AmsAdr.port,
5 nSubIndex:= 16§16,
nIndex:= 16§B8000,
pDstBuf:= ADR(|fDCORThreshold),
chbBuflen:= SIZEOF (fDCORThreshold) .,
bExecute:= bStartRead,

10 tTimecut:= T§L3,
11 bCompletehccess:=
. bBusy=> ,
BError=> ,

14 nErrlid=> ,

15 cbRead=> ) ;

EAald

™

Write wvalue te CoE O0x85000:16 (DC OK thresheld)
2 16 FB_CoEWrite |
19 aNetId:= P_Creatakmsﬂetld(hmshdr.netId],
20 n3laveAddr:= AmsAdr.port,
21 n3ubIndex:= 16f16E,
22 nIndex:= 1&§B8000,
2 p3rcBuf:= ADR(fDCORThreshold),
24 cbBuflen:= SIZEOF (fDCOEThreshold),

25 bExecute:= bStartWrite,

26 tTimeout:= T#13,

217 bCompleteAccess:= FALSE,
28 bBusy=> ,

29 bError=> ,

nErrId=> ) ;

Codebeispiel: Auslesen und Schreiben des CoE-Wertes fir die DC-OK-Schwelle

10. Nach dem Starten der Steuerung und dem Einloggen erhalten Sie folgendes Bild:
Lesebefehl:

Eine positive Flanke von ,startRead” startet den Lesebefehl. Der Wert der Variable ,fDCOKthreshold®
geschrieben.

Expression Type Value Prepared.. Address Comment
+ ¢ FB_CoERead FB_EcCoESdoR... Instantiation of the read function bil...
+ & FB_CoEWTrite FB_EcCoESdo... Instantiation of t...rite function bl...
# fDCOKThreshold REAL Variable for DC OK threshold
# bStartRead BOOL Rising edge will s... the read comm...
# bStartWrite BOOL Rising edge will start the write com...
+ ¢ AmsAdr ST_AmsAddr Y%I* Link to power supply

Online-Daten fiir das Auslesen und Schreiben der DC-OK-Schwelle
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Schreibbefehl:

Eine positive Flanke von ,startWrite“ startet den Schreibbefehl. Das CoE-Objekt 0x8000:16 ,DC OK
threshold“ wird ausgelesen und der Wert in die Variable ,fDCOKthreshold” wird in das CoE-Objekt ,DC OK
threshold“ 0x8000:16 geschrieben.
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6.4.7 Complete Acces auf ,,PSU Diag Data“

Uber den Funktionsbaustein ,FB_EcCoeSdoReadEx" ist es auch méglich, mit einem Lesebefehl auf alle zu
einem Index gehdren Sub-Werte zuzugreifen. Damit kénnen z. B. alle Elemente aus den ,PSU Diag Data*
auf einmal ausgelesen werden. Gehen Sie dazu wie folgt vor:

Um die ,PSU Diag Data" aufgeschlisselt anzuzeigen, missen Sie zunachst in ihrem SPS-Projekt unter
DUTs eine Datenstruktur entsprechend der CoE-Struktur anlegen:

TYPE sPauDiagData : = FA140 PSU Diag data RO >27¢<
sm":‘iwﬂ : . e Atiem o bues FA1411  Mininputvoltage RW  233.000000 (2.330000e+02) V
MinInputVoltage ' ) FA14:12 Inputundervoltage counter RW  0x0000(0)
e enaaesuntes FA1413  Maxinputvoltage RW  240.000000 (2400000e+02) V
Align2 s lign 2 byte FA14:15  Max peak input voltage RW  340.000000 (3.400000e+02) V
:::u::i :::;i:q: . FA14:16 Inputovervoltage counter RW  0x0000(0)
MirTemperature FA1417 Mintemperature RW 21187500 (2.118750e+01) °C
icbueliﬂslnpuc‘w‘olcuge FA14:18  Maxtemperature RW 29625000 (2.962500e+01) C
::ijikm““u“ : o Align & byte FA1419 Actual RMS inputvoltage RO 234.000000 (2.340000e+02) V
END_STRUCT FAT41B  Actualtemperature RO 29437500 (2.943750e+01) C
END_TYPE

Abb. 129: Anlegen einer Datenstruktur (DUT) flr die PSU Diag Data

Flgen Sie anschlielend den Baustein ,FB_EcCoeSdoReadEx" ein und instanziieren Sie ihn wie im Kapitel
LSchreiben und Lesen von CoE-Objekten mit Hilfe von Funktionsbausteinen” [»_130] beschrieben. Orientieren
Sie sich anschlieRend an dem folgenden Beispielcode, um den Baustein zu initialisieren.

MAIN_CA* + X

FPROGRAM MAIN_CA

= 2 VAR
FB_CoERead : FB_EcCoESdoReadEx;
B sPSUDiagData : sPsuDiagData; OxFald)
startRead : BOOL := FALSE;
Amshdr AT %I* : ST_Amshddr;
END VAR
A W
Read all indices from cbject OxFAld (P5U Diag data
- 3 FB_CoERead |

sNetId:= F_CreateAmsNetId(AmsAdr.netId),

n8laveRddr:= AmsAdr.port,
n3ubIndex:= 1&f

nIndex:= 168FAl4,

pDatBuf:= ADR (sPSUDiagData),
cbBuflen:= SIZEOF (sPSUDiagData),
bExecute:= startRead,

11 tTimecut:= T§1l3,
bCompleteAccess:= TRUE ,
bBusy=> ,

14 bBErrar==> ,

nErrlId=> ,

cbRead=> };

Codebeispiel: Auslesen aller Objekte der PSU Diag Data mit einem Lesebefehl

Nach dem Starten der Steuerung und dem Einloggen erhalten Sie folgendes Bild:
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Expression Type Value Prepared.. Address Comment
+ ¢ FB_CoERead FB_ECCoESdoR... Instantiation of the read function bl...
= # sPSUDiagData sPsuDiagData Struct which holds the device diag ...
# Aligni UINT 0 FAL4:01...10 --> Align 2 byte
# MinInputvioltage REAL 233 FAL4:11
# InputUndervoltageCounter UINT 0 FAl4:12
# MaxInputVoltage REAL 240 FA14:13
# Align2 UINT 1] FA14:14 --> Align 2 byte
# MaxPeakInputVoltage REAL 340 FA14:15
# InputOvervoltageCounter UINT [1] FAl4:16
# MinTemperature REAL 21.1875 FA14:17
# MaxTemperature REAL 29.625 FA14:18
# ActualRMSInputVoltage REAL 234 FA14:19
# Align3 UDINT 0 FAL4:1A > align 4 byte
# ActualTemperature REAL 29.4375 FAl4:1B
# startRead BOOL TRIUE Rising edge will ... the read comm...
= & AmsAdr ST_AmsAddr %% I* Link to power supply
+ # netid AMSNETID 5.35.2.16.4.1 Y%IB*
# port WORD 1001 %g1B*

Abb. 130: Online-Daten fir das Auslesen aller PSU Diag Data Objekte

Lesebefehl:

Eine positive Flanke von ,startRead” startet den Lesebefehl. Das CoE-Objekt 0xA000 PSU Diag Data wird
ausgelesen und die Werte der Sub-Objekte an die entsprechenden Stellen in der Datenstruktur

,SPSUDiagData“ geschrieben.

PS2001-4810-1001
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6.4.8 DC-OK-Funktion

Die DC-OK-Funktion Uberwacht die Ausgangsspannung an den Ausgangsklemmen einer in Betrieb
befindlichen Stromversorgung Uber die Prozessdaten.

1. Legen Sie den Wert fir die DC-OK-Schwelle tber den Index 0x8000:16 ,DC OK threshold* fest
= Einstellbereich 3,0 V bis 60 V fur die Nennspannung U, =48 V
= Default-Wert: 44 V = 0,917 - Uy
= Hysterese: typ. 0,7 V

= Fallt die Ausgangsspannung (Index 0x6000:11) unter den DC-OK Schwellenwert (Index 0x8000:16), wird
das DC-OK-Bit (Index 0x6000:04) auf FALSE gesetzt. Zusatzlich wird auch das Warning-Bit (Index
0x6000:01) auf TRUE gesetzt (s. Kapitel ,Einstellen der Warnschwellen fiir das Warning-Bit [»_126]".

@® Entspricht nicht der Funktion der DC-OK-LED
1 Die DC-OK-Funktion [P 25] entspricht nicht der Funktionalitdt der DC-OK-LED.

136 Version: 1.0 PS2001-4810-1001



BEGKHOFF Inbetriebnahme

6.4.9 Ausgang schalten uiber EtherCAT

@® Schalten der Ausgange bei Anlagenstillstand oder Fehlerfall liber ,,Disable output®

1 Uber ,Disable output* kann die Ausgangsspannung des Gerates deaktiviert werden. Bei einem
Anlagenstillstand oder im Fehlerfall lassen sich die Stromversorgung und entsprechende
nachgeschaltete Anlagenteile so gezielt und standortunabhangig tber TwinCAT ab- und

wiedereinschalten.

1. Aktivieren Sie Uber den Reiter ,Prozessdaten das PDO 0x1600 ,PSU Outputs®

= ,Disable output® wird in der Baumstruktur angezeigt. Der Ausgang der Stromversorgung kann tber
das Bit ,Disable output” deaktiviert werden.

2. Ein Neustart des EtherCAT-Systems oder Neuladen der Konfiguration im Config-Modus (F4) bewirkt
einen Neustart der EtherCAT-Kommunikation und die Prozessdaten werden Uibertragen.

3. Wird das ,Disable output“-Bit auf TRUE gesetzt, wird die DC-Ausgangsspannung des Gerates
abgeschaltet.
= Der Ausgang bleibt deaktiviert, solange ,Disable output® = TRUE ist.
= Die Spannung am Ausgang kehrt zurlick, wenn das ,Disable output‘-Bit wieder deaktiviert wird.

Solution Explorer AR S Al TwinCAT Project & (Piiea) + X
sy | T o
@ & | ©-a | > E| General EtherCAT | Process Data  Plc Statup  CoF -Online  Diag History  Online
Search Solution Explorer (Ctrl+;) P~ Sync Manager. 1 PDO List
MOTION -
b PLC SM Size Type Fags Indexc Size MName
SAFETY 1400 12.0 PSU Inputs
@ Cos Tc1AD1 40 PSU Synchron info data
AMALYTICS 2 l i Tc1A20 20 PSU Inputs Device
4 170 01600 20 PSU Qutputs
4 % Devices
4 == Device 1 (EtherCAT)
’5 Image <
*B |mage-Info
[ Synclnits PDO Assignment (be1C12): PDO Cortent {(1600):
b Inputs & ]0< 1600 Index Size Offs Name
b [l Outputs ]
b @ InfoData Ox7000:01 01 00 Disable output
— 17 0.1 —
4 [ Box1(P52001-2420-1001) 20
b PSU Inputs )
P PSU Synchron info datz <
[ PS5l Inputs Device
4 2 PSU Outputs Download Predefined PDO Assignment: {none)
. ] i
B Disable ocutput PDO Assignment Load PDO info from device
= PDO Corfiguration
4 colate Sync Unit Assignmert...
 [@ InfoData
ﬁ:l Mappings -
4 4

Aktivierung ,Disable Output” Uber den Prozessdatenreiter am Beispiel PS2001-2420-1001
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6.4.9.1 Start-Up-Verhalten der Ausgangsspannung

® Verhalten der Ausgangsspannung beim Start dndern lber Index 0x8001:41 ,,Default
Start Up Output State“ (ab FW03)

 Diese Funktion greift nur, wenn das Gerat sowohl primar- als auch sekundarseitig vollstandig
spannungslos ist und die internen Kapazitaten entladen sind.

 Sollte die Eingangsspannung nur kurzzeitig unterbrochen werden, greift diese Funktion nicht.
Durch die interne Kapazitat kann, je nach Belastungssituation, die interne Hilfsspannung noch
mehrere Sekunden weiter anstehen. Auch die EtherCAT-Schnittstelle kann wahrend dieser Zeit
weiterhin aktiv kommunizieren. Sollte wahrend dieser Zeit die Eingangsspannung zuriickkehren,
ohne dass es zum Kommunikationsverlust kam, bleibt der zuletzt bekannte Zustand des

Ausgangs erhalten.

Das Geréat ist im Auslieferungszustand so parametriert, dass beim Einschalten der Eingangsspannung die
Ausgangsspannung direkt anliegt.

1. Verhalten beim Start (s. Abb unten AC Power on)
Uber das CoE Objekt 0x8001:41 (,Default Start Up Output State”) kann das Verhalten der

Ausgangsspannung beim Start geandert werden.
+ 0x8001:41 = 0 ,Enable Output (Default)

* 0x8001:41 =1 ,Disable Output®
Sollte das Bit auf ,Disable Output® gestellt werden, wird nach dem Einschalten die Ausgangsspannung

nicht direkt zugeschaltet.

2. Verhalten nach Erreichen des OP-Zustands (s. Abb. unten State change to OP)
Sobald der EtherCAT State des Gerates nach OP wechselt, wird diese Einstellung unwirksam und durch

das Prozessdatenbit ,,Disable output® (0x1600:01) tbernommen.

» Dieses ist in der Standardkonfiguration nicht gemapped, wodurch das Gerat die Ausgangsspannung
nach Erreichen des OP Zustandes zuschaltet.

« Soll das Gerét die Spannung auch nach Erreichen des OP-Zustandes nicht zuschalten,
o muss das ,Disable output* PDO (0x1600:01) gemapped werden und
o vor Erreichen des OP-Zustandes auf "TRUE" gesetzt werden.

Diese Funktion ist ab FWQ03 verfligbar.

24V/48V DC Output Voltage »Default Start Up »Disable output*
Output State* (PDO: 0x1600)
(CoE: 0x8001:41)

Enable Qutput* Mot mapped*
Disable Qutput Not mapped
Enable Output False
Enable Output True
Disable Qutput False
Disable Output True

; i L *Default

¢ )

AC Power on State change
to OP

Abb. 131: Start-Up-Verhalten abhangig von CoE 0x8001:41 und 0x1600
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6.4.10 Erkennen ungiiltiger Daten

Jeder EtherCAT-Slave besitzt das sogenannte WCState-Bit, das im Falle eines Wertes = 0 eine fehlerfreie
EtherCAT-Kommunikation signalisiert. Steht der WCState hingegen auf 1, ist ein Fehler bei der EtherCAT-
Ubertragung aufgetreten und die Prozessdaten sind ungiltig.

Werden z. B. die 230 V am Eingang abgeschaltet, sinkt die Ausgangsspannung langsam ab. Sobald die
Ausgangsspannung unter die fur die EtherCAT-Kommunikation notwendige Spannung fallt, findet keine
Ubertragung mehr statt.

Die Ausgangsspannung bleibt daher bei dem letzten Ubertragenen Wert stehen, obwohl sie in Wirklichkeit
weiter sinkt.

Da die EtherCAT-Kommunikation jedoch unterbrochen wurde, signalisiert WCState = 1, dass die
Prozessdaten und insbesondere die Daten fiir die Ausgangsspannung nicht mehr gliltig sind.

MName Online Type | Name Online Type

% Waming X 0 BIT = Warning X 0 BIT

¥l Error 0 BIT *! Error 0 BIT

+* DCOK 1 BIT ¥ DCOK 1 BIT

#! Qutput voltage 24035156 REAL # Qutput voltage 24019531 REAL

#1 Output current 0.01171875 REAL * Output current 0.01171875 REAL

¥l Info data 1 2330 UINT ¥ Info data 1 2330 UINT

¥ Info data 2 2330 UINT ¥ Info data 2 2330 UINT

=+ losuit uodsoucita 0 BIL +

mpoogue U BIT InputToggle 0 BIT

¥ State 8 UINT ¥l State 257 UINT

% AdsAddr X 5352164.1:100 AMSADDR % AdsAddr X 5.352.164.1:100 AMSADDR
& nablA EIRI1R 41 . ARACMETIN | natlA SIRI1RA1 AMSMNETID

Ungultige Prozessdaten beim Abschalten der Eingangsspannung.

Links: Normalbetrieb, WCState-Bit = 0.

Rechts: Eingangsspannung wurde abgeschaltet, die Output voltage bleibt bei dem letzten Gbertragenen
Wert stehen, WCState = 1 zeigt die Unguiltigkeit der Prozessdaten an.
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6.4.11 Parallelbetrieb

Wird das Gerat parallel zu einem anderen Gerat betrieben,

v missen die Bedingungen fiir den Parallelbetrieb erfiillt sein (siehe Kapitel ,Parallelbetrieb zur
Leistungserhohung [P 421 und ,Parallelbetrieb fiir Redundanz [»_43]%).

1. Zusatzlich muss der Parallelbetrieb Uber das Objekt ,PSU Features® in Index 0x8001:01 ,Parallel use*
aktiviert werden.

Aktivierung des Parallelbetriebs
2. Wahlen Sie im CoE-Online - Reiter ,PSU Features” 0x8001.

3. Fuhren Sie einen Doppelklick auf Index 0x8001:01 ,Parallel use* aus. Der ,Set Value Dialog“ wird
geoffnet.

4. Wahlen Sie im ,Set value Dialog“-Fenster im Feld ,BOOL" den Wert ,1“ ein und bestatigen Sie mit ,OK".

TwinCAT Proect6 (P5o)_+ < [

General EtherCAT FProcess Data Pl Statup  CoE-Online  Diag History  Online

Lipdate List [JAuto Update ] Single Update [ Show Offine Data
Advanced... | |
sao St Mocde 0D ok P [0|
Index Name Flags Value Unit e
+- 7000:0 PSU Qutputs RO »>1<
+- 3000:0 PS5 Settings RW 222 ¢
= 8001:0 PSU Features RwW >33 <
800101 Parallel use Set Value DIE|CIg x
B8001:19  Select info data 1
800121  Select info data 2 Do | | I ok |
+- B0OF.0 PSU Vendor data
- ADDD:0 PSU Diag data Hex: |0 | Cancel
+- FOOD:0 Modular Device Profile Flogk | |
FOD8 Code word ’
+- FO81:.0 Download revision
Foa3 BTN -
+- F614:0 PSU Inputs Book 0 Hex Edit..
+ F8140  PSU Settings Binary: [ [ ]
+- F914.0 PSU Info data o
v EA14D PSU Diag data Bit Size: w1 8 O16 32 O6d OF
=~ FBOD:0 PSU Command 38 b v
< = . —reo P >

Abb. 132: ,Parallelbetrieb aktivieren Gber ,Parallel Use“ 0x8001:01
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6.5 Informationen zur eingangsseitigen Netziiberwachung

Mithilfe der eingangsseitig erfassten Messdaten im Objekt OxFA14 ,PSU Diag Data” [P_134] ist es moglich,
Uber einen langeren Zeitraum die Netzspannung zu Uberwachen. Schleichende Veranderungen und
Qualitatsprobleme kdnnen so frihzeitig erkannt und mit geeigneten MaRnahmen verhindert werden, bevor
sie fur die Stromversorgung oder andere angebundene Gerate zu einem Problem werden.

RMS Eingangsspannung

Die AC-Eingangsspannung wird mit einer Echteffektivwertmessung ermittelt. Im Nennspannungsbereich von
85 - 264 V AC wird eine Mittelwertbildung Gber 10 Netzperioden durchgefihrt.

Unter- und Uberspannungen

Eine zu niedrige oder zu hohe Versorgungsspannung am Eingang kann mithilfe der PS2001-xxxx-1001
Stromversorgungen erkannt werden.

Die Gerate selbst sind daflir zu einem grof3en Teil gegen Spannungsschwankungen innerhalb des
Nennspannungsbereichs geschitzt, da der Weitbereichseingang 100 - 240 V AC (-15 %, +10 %) im Gerat
daflr sorgt, dass auch bei grélieren Abweichungen der Versorgungsspannung die ausgangsseitigen

24V DC (PS2001-24xx-1001) / 48 V DC (PS2001-48xx-1001) stabil bleiben.

Der Unterspannungsbereich beginnt bei Unterschreitung von 75 V AC und wird wieder verlassen bei
Uberschreitung von 85 V AC. Hier ist eine Hysterese von 10 V AC hinterlegt. Innerhalb des
Unterspannungsbereichs gibt es zwei Messprinzipien:

» von 0 - 65 V AC: Echteffektivwertmessung tber %2 Netzperiode
* von 65 - 75 V AC: Echteffektivwertmessung Gber 1 Netzperiode

Der Uberspannungsbereich beginnt bei Uberschreitung von 274 V AC und wird wieder verlassen bei
Unterschreitung von 264 V AC. Hier ist eine Hysterese von 10 V AC hinterlegt.

Peak-Spannungen werden bis zu einer Hohe von 700 V gemessen.
Schnelle Uberspannungen und Transienten

Schnelle Uberspannungen und Transienten werden von den PS2001-xxxx-1001 Stromversorgungen ebenso
erkannt. So werden beispielsweise der VDE-0160-Impuls und Surge-Impulse ab 750 V erkannt.

Messzeiten der Echteffektivwert-Messung in Abhangigkeit von der Eingangsspannung

Undervoltage range P Nominal voltage range N Overvoltage range
® @ ® @
]
]
RMS '+ RMS } True RMS value measurement, ¥ RMS
. . ’ 3 . t N 3 .
1/2 period "1 period avaraging over 10 mains periods 1 period
]
]
f transients detection
typ. 65V 75V 85V 264V 274V
Eingangsspannungsbereich Messprinzip:
Unterspannung 1 |<65VAC Echteffektivwert-Messung Uber 2 Netzperiode
2 |65-75VAC Echteffektivwert-Messung Uber 1 Netzperiode
Nennspannung 3 |85-264VAC Echteffektivwert-Messung, Mittelwertbildung tber 10 Netzperioden
Uberspannung 4 <274V AC Echteffektivwert-Messung Uber 1 Netzperiode, Erkennung von Transienten

Zu den Messzeiten kommen noch geratespezifische Ubermittlungszeiten von typ. 3 ms und die eingestellte
Zykluszeit hinzu.

PS2001-4810-1001 Version: 1.0 141



Inbetriebnahme

BECKHOFF

6.6

6.6.1

Prozessdatentibersicht

Parametrierung

Im TwinCAT System Manager wird eine PS2001-xxxx-1001 Stromversorgung Uber zwei Dialogfenster/

Reiter/Tabs parametriert.

» Der Prozessdatenreiter (A) fur die kommunikationsspezifischen Einstellungen bildet nur die

Prozessdaten ab.

» Das CoE-Verzeichnis (B) fir Einstellungen im Slave enthalt alle Gber das EtherCAT-Interface

ausgetauschten Daten.

Solution Explorer
@ E-|o-a| s
Search Solution Explorer (Ctrl+;)

¥ o]
4 " Devices
4 == Device 1 (EtherCAT)

B \mage
*B |mage-Info

b2 SyncUnits

4 Inputs

P Outputs

|4 E Box‘I(PSEOG1—242G]I

p] PSU Inputs
Warning
Error
DC OK
Output voltage

Output current
PSU Inputs Device
#! Input underveltage
4 [E WcState
#1 WcState
#1 InputToggle
4 [ InfoData
#] State
b # AdsAddr
“j Mappings

General BheﬁTM Ple Startup CcE Online Elg History Online

Sync Manager:

PDO List:

Size Type
MbzOut
Mzl
CQutputs
Inputs

Flags

Index Size Name

B<1ADD 120 PSU Inputs

E<1A01 40 PSU Synchron info data
D1 ASD 20 F5U Inputs Device
<1600 20 PSU Cutputs

<

PDO Agsignment (T 1C713):

PDO Content (T 1A00):

] B TADT
[]0x1A01
(] B 1280

Index Size Name
(e&000:01 01 I Waming
@<6000:02 0.1 ; Ermor

— 0.1
B<6000:04 D1

DCOK
- 34 : -

E6000:11 4.0
06000:12 4.0

Output voltage
Qutput current

<

Download
PDO Assignment
PDO Configuration

Predefined PDO Assignment : "Standard’

Predefined PDO Aszignment: (none
"Stands

Predefined PDIO 5|gnmerd ‘Standard + Synchron info data”
Predefined PDO Assignment : "Standard + Outputs’

Abb. 133: Parametrierung am Beispiel PS2001-2420-1001

+ Anderungen in den prozessdatenspezifische Einstellungen sind generell erst nach einem Neustart des
EtherCAT Masters wirksam:
Neustart TwinCAT im RUN oder CONFIG Mode; RELOAD im CONFIG Mode

+ Anderungen im Online-CoE-Verzeichnis
o sind im Allgemeinen sofort wirksam.

o werden im Allgemeinen nur in der Klemme/im Slave stromausfallsicher gespeichert und sollten
deshalb in der CoE-StartUp-Liste eingetragen werden. Diese Liste wird bei jedem EtherCAT Start
abgearbeitet und die Einstellungen in den Slave geladen.

o Beachten Sie die Hinweise zur Parametrierung lber das CoE-Verzeichnis [»_120].
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6.6.2 Prozessdaten

Bei den PS2001-xxxx-1001 Stromversorgungen werden die Prozessdaten unterteilt in die Kategorien:

* ,PSU Inputs”
Unter den ,PSU Inputs“ werden die Prozessdaten Warning, Error, DC-OK, Output voltage (32 Bit) und
Output current (32 Bit) zusammengefasst.
» ,PSU Outputs®
Die ,PSU Outputs” beinhalten die Werte Disable output.
» ,PSU Synchron info data“
Zusatzlich kdnnen in der Kategorie ,PSU Synchron info data“ Giber die frei konfigurierbaren

Informationsdaten info data 1 und info data 2 bestimmte zusatzliche Diagnoseinformationen
Ubertragen werden.

Es stehen drei Prozessdateneinstellungen ,Predefined PDO Assignments” zur Auswahl (s. Kapitel
,Umschalten der Prozessdaten [P_144]"):

» ,Standard®:
Es werden nur die ,PSU Inputs® und ,PSU Inputs Device* tibertragen.

+ ,Standard + Synchron info data®:
Es werden ,PSU Inputs®, ,PSU Inputs Device® und ,PSU Synchron info data“ Gibertragen.

» Standard + Outputs
Es werden ,PSU Inputs®, ,PSU Inputs Device* und ,PSU Outputs® Ubertragen.

Interpretation Value- & Status-Variable

Solution Explorer A Il TwinCAT Project 6 (PSwoa) = X

) & '| - a | ﬁ|E| Mame Online  Type =Addr.. In/Out UserlD Linked te
Search Solution Explorer (Ctrl+;) P-U = Warning BIT . 39.0 Input 0
A [ Outputs - Error BIT . 39.1 Input 0
@ InfoData DC oK BIT . 39.3 Input 0
4 [T Box1(PS2001-2420) Output voltage REAL ! 43.0 Input 0
4 PSU Inputs Output current REAL . 47.0 Input 0
#1 Warning Input undervoltage BIT . 51.2 Input 0
%1 Error WeState BIT . 15221 Input O
B % pcok InputToggle BIT . 15241 Input 0
# Qutput voltage State UINT \ 1548.0 Input 0
# Qutput current #1 AdsAddr AMSADDR : 1550.0 Input 0
Pl PSU Inputs Device
#1 Input undervoltage
4 [ WcState
#1 WcState
#1 InputToggle
4 [H InfoData
#1 State
b #l AdsAddr

&% Mappings

Abb. 134: Default-Prozessdaten am Beispiel PS2001-2420-1001

Die Klartextdarstellung der Bitbedeutungen des Status-Word ist insbesondere bei der Inbetriebnahme, aber
auch zur Verlinkung mit dem SPS-Programm hilfreich.

Durch Rechtsklick auf die Statusvariable im Konfigurationsbaum (A) kann die Struktur zur Verlinkung
geoffnet werden (B).
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6.6.2.1 Umschalten Prozessdatensatze

Die zu Ubertragenden Prozessdaten (PDO, Process Data Objects) kénnen durch den Benutzer

* (Uber den Auswahldialog "Predefined PDO Assignment" [P_144] (alle TwinCAT Versionen)

« selektiv fiir einzelne PDO [P_145] unter Beriicksichtigung der ausgeschlossenen Elemente

ausgewahlt werden.

Auswahldialog "Predefined PDO Assignment”

Soweit in der XML-Beschreibung vorhanden, kénnen definierte PDO-Satze vorgewahlt werden.

Solution Explorer = 0 x| DUT GVL MAIN TwinCAT Project 6 (PSeed = > Rl gNETER ]
| e
'fo =5 | a | }' |E| General EtherCAT Frocess Data  Pic Statup CoE-Online Diag History  Online
Search Solution Explorer (Ctrl+:) P~ Syne Manager: PDO List:
4 = o : -
4 g?g Devices 5M Size Type Flags Indesc Size Mame Flags  5M 5u
4 == Device 1 (EtherCAT) 0 256 MbOut <1400 120 PSU Inputs MF 3 0
j: Image 1 256 Mbxxin e 1AD1 40 PSU Synchron info data F 3 1]
jg Image-Info 2 0 COutputs k1480 20 PSU Inputs Device MF 3 0
b 2 SyncUnits 3 18 Inputs 1600 20 PSU Qutputs F 1]
p Inputs
b [l Outputs a a 5
I @ InfoData
4§ Box1(PS2001-2420) PDO Assignment (B1C13): PDO Cortent ((1AD0):
4 PSUInputs (] B 1ADC Index Size Cffs Name Type Defa ™
#1 Warning 2|[b".1.f\ﬂ'1 )
% Error [7] (1420 600001 01 00 Waming BIT
e6000:02 0.1 0.1 Emor BIT
# DCOK _ 0 02 .
# Output voltage ©e5000:04 0.1 03 DCOK BIT
#1 Qutput current iy 24 04 -
“ PSU Synchron info data &6000:11 40 40 Output voltage REAL
#| Info data 1 ®cR000:12 4.0 g0 Output cumrent REAL
# Info data 2 12.0 v
4 PSU Inputs Device < >
#1 Input undervoltage
b WeState Download Predefined PDO Assignment: “Standard + Synchron info data” ~
i . - -
b InfoData PDO Assignment def d FDO
ﬁﬁ Mappings [~ PDO Configuration
4 »
Solution Explorer EETRSREIATES

Abb. 135: Vordefinierte PDO Zuordnungen am Beispiel PS2001-2420-1001

Dadurch werden die PDOs der PS2001-xxxx-1001 eingestellt auf ein Prozessabbild:

~Standard“- oder

~otandard + Synchon info data“- oder

»Standard + Outputs®.
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Selektive PDO Auswahl

Alle TwinCAT Versionen unterstitzen die selektive Auswahl einzelner PDOs, wie in der XML-Beschreibung
definiert. Ausschlusskriterien verhindern ungiltige Kombinationen. Eine Detaillierte Beschreibung finden Sie

in der EtherCAT-System-Dokumentation.

Solution Explorer AR Il TwinCAT Project 6 (PSoog ® X
) & '| ©-a | ’E General EtherCAT Process Data Pl Startup  CoE -Online  Diag History  Online
Search Selution Explorer (Ctrl+;) 2~ Syne Manager: FDO List-
4 Inputs -
b [ Outputs SM Size Index Name
[ InfoData 0 256 e 1ADD P5U Inputs
4 B Box1(P52001-2420) 1 256 (e 1ADT | P5U Synchron info data
4 PSU Inputs 2 2z e1AB0 | P5SU Inputs Device
# Warning 3 4 1600 | PSU Cutputs
#1 Error A
# DCOK
# Qutput voltage < <
#] Qutput current PDO Assignment (&«1C12): PDO Content (Ce1600):
‘ PoU Inputs Device I[b-:'lﬁﬂ'l} Index Size Offs Name

#! Input undervoltage

4 T PSU Outputs (7000:01 01 0.0 Disable output
D I~ Disable output - =] 0] -
4 [H WcState 2 20
#1 WcState
# InputToggle Download Predefined PDO Assignmert: “Standard + Outputs’
4 [ InfoData PDO Assignment T
#| State ] PDO Configuration
b # AdsAddr Sync Unit Assignment...
ﬁj appings A
4 b

Abb. 136: Selektive PDO Auswahl am Beispiel PS2001-2420-1001

Erlauterungen zu Abb. Selektive PDO Auswahl: Im Karteireiter "Process Data" ist unter (A) ersichtlich, dass
die PS2001-2420-1001 Stromversorgung mehrere unterschiedliche PDOs zur Ubertragung anbietet:

* "PSU Inputs" aus dem CoE-Index 0x1A00 (12 Byte):
o Warning,
o Error,
> DC-OK,
o Qutput voltage,
o Qutput current,
» "PSU Synchron info data" unter CoE-Index 0x1A01 (4 Byte):
o Info data 1,
o Info data 2
* "PSU Inputs Device" aus dem CoE-Index 0x1A80 (2 Byte):
o Input undervoltage
» ,PSU Output® aus dem CoE-Index 0x1600 (2 Byte)
o Disable output

Durch Auswahl des bendtigten Input-SyncManager in (B) kann die PDO-Zuordnung/Assignment unter (C)
manuell vorgenommen werden. Die Prozessdaten kdnnen dann im TwinCAT-Baum (D) verlinkt werden.
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6.7 Objektbeschreibung und Parametrierung

EtherCAT XML Device Description

1 Die Darstellung entspricht der Anzeige der CoE-Objekte aus der EtherCAT XML Device Description.
Es wird empfohlen, die entsprechende aktuellste XML-Datei im Download-Bereich auf der Beckhoff-
Website herunterzuladen und entsprechend der Installationsanweisungen zu installieren.

Parametrierung liber das CoE-Verzeichnis (CAN over EtherCAT)

o

1 Die Parametrierung des EtherCAT Gerites wird iiber den CoE-Online Reiter [» 101] (mit Doppelklick
auf das entsprechende Objekt) bzw. liber den Prozessdatenreiter [P 98] (Zuordnung der PDOs)
vorgenommen. Beachten Sie bei Verwendung/Manipulation der CoE-Parameter die allgemeinen

CoE-Hinweise [P 511:
« StartUp-Liste fuhren fir den Austauschfall
» Unterscheidung zwischen Online/Offline Dictionary, Vorhandensein aktueller XML-Beschreibung

+ ,CoE-Reload [P _171]* zum Zuriicksetzen der Veranderungen

Einfiihrung

In der CoE-Ubersicht sind Objekte mit verschiedenem Einsatzzweck enthalten:
» Objekte die zur Parametrierung bei der Inbetriebnahme nétig sind:
o Restore Objekt Index 0x1011 [»_146]

o Konfigurationsdaten Index 0x80n0 [»_148]
* Objekte die zum regularen Betrieb z.B. durch ADS-Zugriff bestimmt sind.

 Profilspezifische Objekte:

o Konfigurationsdaten (herstellerspezifisch) Index 0x80nF [»_149]

o Eingangsdaten Index 0x60n0 [P _147]

o Informations- und Diagnostikdaten [»_151] Index 0xF000, 0xF008, 0xA000, 0xF914, OxFA14
+ Standardobjekte [»_153]

Im Folgenden werden zuerst die im normalen Betrieb bendtigten Objekte vorgestellt, dann die fir eine
vollstandige Ubersicht noch fehlenden Objekte.

6.7.1 Restore Objekt

Index 1011 Restore default parameters

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

1011:0 Restore default Herstellen der Defaulteinstellungen UINT8 RO 0x01 (14e,)

parameters [» 171

1011:01  |Subindex 001 Wenn Sie dieses Objekt im Set Value Dialog auf UINT32 RW 0x00000000
,0x64616F6C“ setzen, werden alle Backup Objekte (Ogez)
wieder in den Auslieferungszustand gesetzt.
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6.7.2

Eingangsdaten

Index 6000 PSU Inputs

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

6000:0

PSU Inputs

UINT8

RO

0x16 (22,.,)

6000:01

Warning

Wird gesetzt, wenn eine der folgenden Bedingungen
zutrifft:

» Die Ausgangsspannung (0x6000:11) fallt unter
den DC OK Schwellwert (0x8000:16)

+ Die Ausgangsspannung (0x6000:11) steigt tiber
den Uberspannungsschwellwert (0x8000:14)

+ Der Ausgangsstrom (0x6000:12) steigt Uber den
Uberstromschwellwert (0x8000:15)

» Die Gerateinnentemperatur (0xFA14:1B) steigt
Uber den Innentemperaturschwellwert
(0xF814:11)

» Die Eingangsspannung ,Actual RMS input
voltage® (0xFA14:19) fallt unter den minimalen
Wert der Nenneingangsspannung

» Das Gerat wurde vom Stromnetz getrennt

+ Ist das Warning-Bit = 1, kann die Ursache der

Warnung aus der Diag History oder Giber den
TwinCAT Event Logger [P_129] eingesehen
werden.

BOOLEAN

RO

0x00 (Oye,)

6000:02

Error

Wird TRUE und hat eine Abschaltung der
Ausgangsspannung zur Folge, wenn eine der
folgenden Bedingungen zutrifft:

+ Geréatespezifischer Uberspannungsschutz aktiv

Die Ausgangsspannung hat den maximal
zulassigen Wert Uberschritten. Siehe Kapitel

Schutzfunktionen [»_34].

+ Geréatespezifischer Uberstromschutz aktiv.
Das Gerat wurde auf Grund des Hiccup-Modus
[»_22] abgeschaltet.
Das Error-Bit ist ein Abbild des An-/Ausverhaltens
des Hiccup Modus.

+ Geréatespezifischer Ubertemperaturschutz aktiv.
Die Gerateinnentemperatur hat den maximal
zulassigen Wert (130°C) Uberschritten.

» |st das Error-Bit = 1, kann die Ursache des

Fehlers aus der Diag History oder lber den
TwinCAT Event Logger [P_129] eingesehen
werden.

BOOLEAN

RO

0x00 (Oy4e,)

6000:04

DC OK

Die Ausgangsspannung (0x6000:11) fallt unter den
DC OK Schwellwert (0x8000:16)

BOOLEAN

RO

0x00 (Oy4e,)

6000:11

Output voltage

Aktuelle Ausgangsspannung in V
Genauigkeit: typ. +0,2 % MBE (Messbereichsendwert,
typ. 0 bis 65 V)

REAL32

RO

0x00000000
(Ocez)

6000:12

Output current

Aktueller Ausgangsstrom in A
Genauigkeit: typ. £0,2 % MBE (Messbereichsendwert,
typ. 0 bis 65 A)

REAL32

RO

0x00000000
(Ocez)

6000:15

Info data 1

Synchrone Informationen (Auswahl Gber Subindex
0x8001:19)

UINT16

RO

0x0000 (0,,)

6000:16

Info data 2

Synchrone Informationen (Auswahl tber Subindex
0x8001:21)

UINT16

RO

0x0000 (0y.,)

Index F614 PSU Inputs

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

F614:0

PSU Inputs

UINT8

RO

0x03 (34e2)

F614:03

Input undervoltage

Die Eingangsspannung ,Actual RMS input voltage*
(0xFA14:19) fallt unter den minimalen Wert der
Nenneingangsspannung.

BOOLEAN

RO

0x00 (Odez)
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6.7.3 Ausgangsdaten
Index 7000 PSU Outputs
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
7000:0 PSU Outputs UINT8 RO 0x10 (164,)
7000:01 Disable output Ausgangsspannung abschalten BOOLEAN RO 0x00 (Oge,)
6.7.4 Konfigurationsdaten
Index 8000 PSU Settings
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
8000:0 PSU Settings UINT8 RO 0x16 (224,)
8000:14 Overvoltage warn Einstellbare Uberspannungs-Warnschwelle [_126] von: |REAL32 RW 0x42666666
threshold 0,0 V bis 60,0 V (1114007142
Default-Wert: 1,2 * Nominal Voltage (0x800F:15 o)
[>_1497)
Hysterese: 0,5V
Sollte die Ausgangsspannung (0x6000:11) [»_147] Giber
diesen Wert ansteigen, wird das Warning-Bit
(0x6000:01) in den Eingangsprozessdaten gesetzt.
8000:15 Overcurrent warn Einstellbare Uberstrom-Warnschwelle [»_126] von REAL32 RW 0x41400000
threshold 0,0 A bis 4 * Nominal current (Ox800F:16). (1094713344,
Default-Wert: 1,2 * Nominal Current (0x800F:16) 2)
Hysterese: 0,5 A
Sollte der Ausgangsstrom (0x6000:12) Uber diesen
Wert steigen, wird das Warning-Bit (0x6000:01) in den
Eingangsprozessdaten gesetzt.
8000:16 DC OK threshold Einstellbare DC OK-Schwelle [» 25] von 3,0 V bis REAL32 RW 0x42300000
60,0V (1110441984,
Default-Wert: 0,917 * Nominal Voltage (0x800F:15) 2)
Hysterese: 0,5V
Sollte die Ausgangsspannung (0x6000:11) unter
diesen Wert fallen, wird das Warning Bit (0x6000:01) in
den Eingangsprozessdaten gesetzt
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Index 8001 PSU Features

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

8001:0

PSU Features

UINT8

RO

0x21 (334c,)

8001:01

Parallel use

Ist bei Parallelschaltung mehrerer Netzteile zu setzen.
Siehe Kapitel:

Parallelbetrieb zur Leistungserhéhung [P 42] und
Parallelbetrieb fiir Redundanz [P 43]

BOOLEAN

RW

0x00 (Oye,)

8001:19

Select info data 1

Uber dieses Objekt kann selektiert werden, welcher
Wert in das Info Data 1 Objekt (0x6000:15)
eingeblendet werden soll. Siehe Kapitel Auswahlen der
Infodaten [P _123].
erlaubte Werte:

* 0: Min input voltage in 0,1 V (OxFA14:11)
: Input undervoltage counter (0xFA14:12)
: Max input voltage in 0,1 V (0xFA14:13)
: Max peak input voltage in 0,1 V (0xFA14:15)
: Input overvoltage counter (0xFA14:16)
: Max output voltage in 0,1 V (0xA000:11)
: Max output current in 0,01 A (0xA000:12)
: Min temperature in 0,1°C (OxFA14:17)
: Max temperature in 0,1°C (OxFA14:18)

» 10: Actual RMS input voltage in 0,1 V
(0OxFA14:19)

» 14: Actual temperature in 0,1°C (0xFA14:18)

.
© 00 N O g A~ N -

UINT8

RW

0x00 (Oye,)

8001:21

Select info data 2

Uber dieses Objekt kann selektiert werden, welcher
Wert in das Info Data 2 Objekt (0x6000:16)
eingeblendet werden soll. Siehe Kapitel Auswahlen der

Infodaten [P 123].

erlaubte Werte:
siehe Subindex 0x8001:19

UINT8

RW

0x00 (Oye,)

8001:41

Default Start Up
Output State

Uber dieses Objekt kann das Startverhalten geéndert

werden (s. Kapitel Start-Up-Verhalten der
Ausgangsspannung [»_138])

0: Enable Output (Default)
1: Disable Output

UINT8

RW

0x00 (Oye,)

Index F814 PSU Settings

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

F814:0

PSU Settings

UINT8

RO

0x11 (17,,)

F814:11

Overtemperature warn
threshold

Einstellbare Warnschwelle fiir Ubertemperatur von
-40°C bis 130°C

Default-Wert: 120°C

Hysterese: 2°C

Sollte die Gerateinnentemperatur (OxFA14:1B) tUber
diesen Wert steigen, wird das Warning-Bit (0x6000:01)
in den Eingangsprozessdaten gesetzt.

REAL32

RW

0x42F00000
(1123024896,
Z)

6.7.5

Konfigurationsdaten (herstellerspezifisch)

Index 800F PSU Vendor data

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

800F:0

PSU Vendor data

UINT8

RO

0x16 (224,)

800F:15

Nominal voltage

Ausgangsseitige Nennspannung des Gerates in V,
nicht veranderbar.

REAL32

RO

0x00 (Oy4e,)

800F:16

Nominal current

Ausgangsseitiger Nennstrom des Gerates in A, nicht
veranderbar.

REAL32

RO

0x00 (Oye,)
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6.7.6

Index FB0O0 PSU Command

Kommando-Objekt

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

FB00:0

PSU Command

UINT8

RO

0x03 (34e,)

FB00:01

Request

Ein Schreibzugriff auf dieses Objekt fihrt den
entsprechenden Befehl aus.

0x7001: Rucksetzen aller Zahler und Min- und Max-
Werte in den ,PSU Diag Data“ 0xA000 u. OxFA14

0x7002: Ricksetzen aller Ereignisse aus dem [JSON
File] [» 159

OCTET-
STRING[2]

RW

{0}

FB00:02

Status

0: letzter Befehl abgeschlossen, keine Fehler, keine
Antwortdaten

1: letzter Befehl abgeschlossen, keine Fehler,
Antwortdaten vorhanden

2: letzter Befehl abgeschlossen, Fehler, keine
Antwortdaten

3: letzter Befehl abgeschlossen, Fehler, Antwortdaten
vorhanden

4-99: reserviert fur zukunftige Verwendung

100-200: gibt an, wie viel des Befehls ausgefiihrt
wurde (in %, 100 = 0 %, 200 = 100 %)

201-254: reserviert fur kinftige Verwendung

255: Befehl wird ausgefiihrt (wenn die Prozentanzeige
nicht unterstutzt wird)

UINT8

RO

0x00 (Odez)

FB00:03

Response

Byte 0: siehe Subindex 2
Byte 1: unbenutzt
2-n: Service-Antwortdaten

OCTET-
STRING[6]

RO

{0}
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6.7.7 Informations - Diagnostikdaten
Index A000 PSU Diag data
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
A000:0 PSU Diag data UINT8 RO 0x20 (324,)
A000:11 Max output voltage Maximale Ausgangsspannung in V. REAL32 RW 0x00000000
+ Der Wert fiir die maximale Ausgangsspannung (Ocez)
wird bei Uberschreitung des alten Wertes erneut
aktualisiert
» Wird durch Schreiben eines beliebigen Wertes auf
den aktuellen Wert zuriickgesetzt.
» Bleibt auch lber einen PowerCycle erhalten.
A000:12 Max output current Maximaler Ausgangsstrom in A. REAL32 RW 0x00000000
» Der Wert fir den maximalen Ausgangsstrom wird (0cez)
bei Uberschreitung des alten Wertes erneut
aktualisiert.
*  Wird durch Schreiben eines beliebigen Wertes auf
den aktuellen Wert zurlickgesetzt.
» Bleibt auch uber einen PowerCycle erhalten.
A000:13 Actual output voltage |Wert der aktuellen Ausgangsspannung in V REAL32 RO 0x00000000
Genauigkeit: typ. 0,2 % MBE (Messbereichsendwert, (Ogez)
typ. 0 bis 65 V)
A000:14 Actual output current  |Wert des aktuellen Ausgangsstroms in A REAL32 RO 0x00000000
Genauigkeit: typ. 0,2 % MBE (Messbereichsendwert, (Ogez)
typ. 0 bis 65 A)
Index F914 PSU Info data
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
F914:0 PSU Info data UINT8 RO 0x14 (204,)
F914:12 Operating time Gesamte Betriebszeit des Gerates in s UINT32 RO 0x00000000
(nicht rlicksetzbar) (Ogez)
F914:13 Uptime Betriebszeit seit letztem AC-seitigem Einschaltvorgang |UINT32 RO 0x00000000
in s (nicht ricksetzbar) (Ogez)
F914:14 Turn on counter Gesamtanzahl der AC-seitigen Einschaltvorgange der |UINT32 RO 0x00000000

Stromversorgung wahrend der kompletten Betriebszeit
(nicht ruicksetzbar)

(Odez)
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Index FA14 PSU Diag data

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

FA14:0

PSU Diag data

UINT8

RO

0x14 (20,,,)

FA14:11

Min input voltage

Minimale RMS-Eingangsspannung in Vgys. Der Wert
wird bei Unterschreitung des alten Wertes erneut
aktualisiert.

Als Vergleichswert wird die Uiber 10 Netzperioden
gemittelte Eingangsspannung verwendet.

Unterspannungen auf Grund einer Netzabschaltung
werden nicht berucksichtigt.

UINT32

RW

0x00000000
(Odez)

FA14:12

Input undervoltage
counter

Anzahl der Unterspannungs-Ereignisse der
RMS-Eingangsspannung.

UINT16

RW

0x0000 (04.,)

FA14:13

Max input voltage

Maximale RMS-Eingangsspannung in Vgys. Der Wert
wird bei Uberschreitung des alten Wertes erneut
aktualisiert.

Als Vergleichswert wird die Gber 10 Netzperioden
gemittelte Eingangsspannung verwendet.

UINT32

RW

0x00000000
(Odez)

FA14:15

Max peak input
voltage

Maximale Spitzen-Eingangsspannung von 0 V bis
700 V. Der Wert wird bei Uberschreitung des alten
Wertes erneut aktualisiert.

REAL32

RW

0x00000000
(Odez)

FA14:16

Input overvoltage
counter

Anzahl der Uberspannungsereignisse der
RMS-Eingangsspannung.

Der Zahler fir die Eingangsuberspannungen wird auch
erhoht, wenn schnelle Eingangsspannungstransienten
wie beispielsweise der VDE 0160-Impuls oder ein
Surge-Impuls (EN 61000-4-5) auftreten.

UINT16

RW

0x0000 (0y.,)

FA14:17

Min temperature

Minimale Gerateinnentemperatur in °C. Der Wert fur
die minimale Geratetemperatur wird bei Unterschreiten
des alten Wertes erneut aktualisiert.

REAL32

RW

0x00000000
(Ocez)

FA14:18

Max temperature

Maximale Gerateinnentemperatur in °C. Der Wert fur
die maximale Gerétetemperatur wird bei
Uberschreitung des alten Wertes erneut aktualisiert.

REAL32

RW

0x00000000
(Odez)

FA14:19

Actual RMS input
voltage

Effektivwert (RMS) der aktuellen Eingangsspannung
in Vrys-
Genauigkeit: typ. £0,7 % MBE (typ. 0 bis 700 V)

REAL32

RO

0x00000000
(Odez)

FA14:1B

Actual temperature

Wert der aktuellen Gerateinnentemperatur in °C
Genauigkeit: typ £1°C

REAL32

RO

0x00000000
(Odez)

Alle Werte des Objektes 0xFA14 mit Flag: ,RW*
» bleiben uber einen PowerCycle hinaus erhalten,

» kdnnen Uber Schreibzugriff mit einem beliebigem Wert zurlickgesetzt werden (Zahler auf 0, alle anderen Werte auf den jeweils

aktuellen Wert) s. Kapitel Riicksetzen von Zéhlern und Max/Minwerte [P 127

Index FO00 Modular Device profile

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

F000:0 Modular Device Profile | Allgemeine Informationen des Modular Device Profiles |UINT8 RO 0x02 (24,)

F000:01 Index distance Indexabstand der Objekte der einzelnen Kanale UINT16 RO 0x0010 (164,)

F000:02 Maximum number of |Anzahl der Kanale UINT16 RO 0x0001 (14e,)

modules

Index F008 Code word

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

F008:0 Code word UINT32 RW 0x00000000
()

Index F081 Download revision

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

F081:0 Download revision UINT8 RO 0x01 (14e2)

F081:01 Revision number UINT32 RW 0x00000000
(Odez)
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6.7.8 Standardobjekte
Standardobjekte (0x1000-0x1FFF)
Die Standardobjekte haben fir alle EtherCAT-Slaves die gleiche Bedeutung.
Index 1000 Device type
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1000:0 Device type Gerate-Typ des EtherCAT-Slaves: Das Lo-Word UINT32 RO 0x038E1389
enthalt das verwendete CoE Profil (5001). Das Hi- (59642761.,)
Word enthalt das Modul Profil entsprechend des
Modular Device Profile.
Index 1008 Device name
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1008:0 Device name Gerate-Name des EtherCAT-Slave STRING RO PS2001-4810
Index 1009 Hardware version
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1009:0 Hardware version Hardware-Version des EtherCAT-Slaves STRING RO
Index 100A Software version
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
100A:0 Software version Firmware-Version des EtherCAT-Slaves STRING RO 00
Index 100B Bootloader version
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
100B:0 Bootloader version STRING RO N/A
Index 1018 Identity
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1018:0 Identity Informationen, um den Slave zu identifizieren UINT8 RO 0x04 (44,)
1018:01 Vendor ID Hersteller-ID des EtherCAT-Slaves UINT32 RO 0x00000002
(2dez)
1018:02 Product code Produkt-Code des EtherCAT-Slaves UINT32 RO 0x07D14D02
(1311572504,,)
1018:03 Revision Revisionsnummer des EtherCAT-Slaves, das Low- UINT32 RO 0x00000000
Word (Bit 0-15) kennzeichnet die (Ogez)
Sonderklemmennummer, das High-Word (Bit 16-31)
verweist auf die Geratebeschreibung
1018:04 Serial number Seriennummer des EtherCAT-Slaves, das Low-Byte |UINT32 RO 0x00000000
(Bit 0-7) des Low-Words enthalt das Produktionsjahr, (Ogez)
das High-Byte (Bit 8-15) des Low-Words enthalt die
Produktionswoche, das High-Word (Bit 16-31) ist 0
Index 10E2 Manufacturer-specific Identification Code
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
10E2:0 Manufacturer-specific | s. Kapitel Beckhoff Identification Code (BIC) [»_14] UINT8 RO 0x01 (14e;)
Identification Code
10E2:01 Sublindex 001 STRING RO
Index 10F0 Backup parameter handling
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
10F0:0 Backup parameter Informationen zum standardisierten Laden und UINT8 RO 0x01 (14e2)
handling Speichern der Backup Entries
10F0:01 Checksum Checksumme Uber alle Backup-Entries des UINT32 RO 0x00000000
EtherCAT-Slaves (Ogez)
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Index 10F3 Diagnosis History

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
10F3:0 Diagnosis History UINT8 RO 0X1E (30¢,)
10F3:01 Maximum Messages UINT8 RO 0x00 (0ye,)
10F3:02 Newest Message UINT8 RO 0x00 (0ye,)
10F3:03 Newest Acknowledged UINT8 RW 0x00 (0ye,)
Message
10F3:04 New Messages BOOLEAN RO 0x00 (Og,)
Available
10F3:05 Flags UINT16 RW 0x0000 (0g,)
10F3:06 Diagnosis Message OCTET- RO {0}
001 STRING|[27]
10F3:07 Diagnosis Message OCTET- RO {0}
002 STRING[27]
10F3:08 Diagnosis Message OCTET- RO {0}
003 STRING|[27]
10F3:09 Diagnosis Message OCTET- RO {0}
004 STRING[27]
10F3:0A Diagnosis Message OCTET- RO {0}
005 STRING[27]
10F3:0B Diagnosis Message OCTET- RO {0}
006 STRING[27]
10F3:0C Diagnosis Message OCTET- RO {0}
007 STRING|[27]
10F3:0D Diagnosis Message OCTET- RO {0}
008 STRING[27]
10F3:0E Diagnosis Message OCTET- RO {0}
009 STRING[27]
10F3:0F Diagnosis Message OCTET- RO {0}
010 STRING[27]
10F3:10 Diagnosis Message OCTET- RO {0}
011 STRING|[27]
10F3:11 Diagnosis Message OCTET- RO {0}
012 STRING|[27]
10F3:12 Diagnosis Message OCTET- RO {0}
013 STRING|[27]
10F3:13 Diagnosis Message OCTET- RO {0}
014 STRING[27]
10F3:14 Diagnosis Message OCTET- RO {0}
015 STRING|[27]
10F3:15 Diagnosis Message OCTET- RO {0}
016 STRING[27]
10F3:16 Diagnosis Message OCTET- RO {0}
017 STRING[27]
10F3:17 Diagnosis Message OCTET- RO {0}
018 STRING|[27]
10F3:18 Diagnosis Message OCTET- RO {0}
019 STRING|[27]
10F3:19 Diagnosis Message OCTET- RO {0}
020 STRING|[27]
10F3:1A Diagnosis Message OCTET- RO {0}
021 STRING[27]
10F3:1B Diagnosis Message OCTET- RO {0}
022 STRING|[27]
10F3:1C Diagnosis Message OCTET- RO {0}
023 STRING[27]
10F3:1D Diagnosis Message OCTET- RO {0}
024 STRING|[27]
10F3:1E Diagnosis Message OCTET- RO {0}
025 STRING[27]
Index 10F8 Timestamp Object
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
10F8:0 Timestamp Object UINT64 RO

154

Version: 1.0

PS2001-4810-1001




BEGKHOFF Inbetriebnahme
Index 10F9 Time Distribution Object
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
10F9:0 Time Distribution UINT8 RO 0x1 (14ez)
Object
10F9:01 Distributed Time Value |Uber dieses Objekt kann dem EtherCAT-Slave die UINT64 RW
aktuelle Uhrzeit mitgeteilt werden. Die Uhrzeit dieses
Objektes entspricht der Notation fiir 64 Bit EtherCAT
Timestamps s. Kapitel JSON [»_159].
Index 1600 PSU RxPDO-Map Outputs
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1600:0 PSU RxPDO-Map PDO Mapping RxPDO 1 UINT8 RO 0x02 (24,)
Outputs
1600:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7000 (PSU Outputs), |UINT32 RO 0x7000:01, 1
entry 0x01 (Disable output))
1600:02 Sublndex 002 2. PDO Mapping entry (15 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 15
Index 1A00 PSU TxPDO-Map Inputs
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A00:0 PSU TxPDO-Map PDO Mapping TxPDO 1 UINT8 RO 0x07 (7462)
Inputs
1A00:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6000 (PSU Inputs), |UINT32 RO 0x6000:01, 1
entry 0x01 (Warning))
1A00:02 Sublndex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x6000 (PSU Inputs), |UINT32 RO 0x6000:02, 1
entry 0x02 (Error))
1A00:03 Sublindex 003 3. PDO Mapping entry (1 bit align) UINT32 RO 0x0000:00, 1
1A00:04 Subindex 004 4. PDO Mapping entry (object 0x6000 (PSU Inputs), |UINT32 RO 0x6000:04, 1
entry 0x04 (DC OK))
1A00:05 Sublndex 005 5. PDO Mapping entry (28 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 28
1A00:06 Sublndex 006 6. PDO Mapping entry (object 0x6000 (PSU Inputs), |UINT32 RO 0x6000:11, 32
entry 0x11 (Output voltage))
1A00:07 Sublndex 007 7. PDO Mapping entry (object 0x6000 (PSU Inputs), |UINT32 RO 0x6000:12, 32
entry 0x12 (Output current))
Index 1A01 PSU TxPDO-Map Synchron info data
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A01:0 PSU TxPDO-Map PDO Mapping TxPDO 2 UINT8 RO 0x02 (24.)
Synchron info data
1A01:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6000 (PSU Inputs), |UINT32 RO 0x6000:15, 16
entry 0x15 (Info data 1))
1A01:02 Sublndex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x6000 (PSU Inputs), |UINT32 RO 0x6000:16, 16
entry 0x16 (Info data 2))
Index 1A80 PSU TxPDO-Map Inputs Device
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A80:0 PSU TxPDO-Map PDO Mapping TxPDO 2 UINT8 RO 0x03 (34e2)
Inputs Device
1A80:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (2 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 2
1A80:02 Sublndex 002 2. PDO Mapping entry (object 0xF614 (PSU Inputs), |UINT32 RO 0xF614:03, 1
entry 0x03 (Input undervoltage))
1A80:03 Subindex 003 3. PDO Mapping entry (13 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 13
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Index 1C00 Sync manager type

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

1C00:0 Sync manager type Benutzung der Sync Manager UINT8 RO 0x04 (44,)

1C00:01 Sublndex 001 Sync-Manager Type Channel 1: Mailbox Write UINT8 RO 0x01 (14e,)

1C00:02 Sublndex 002 Sync-Manager Type Channel 2: Mailbox Read UINT8 RO 0x02 (24,)

1C00:03 Sublndex 003 Sync-Manager Type Channel 3: Process Data Write  |UINT8 RO 0x03 (34e,)
(Outputs)

1C00:04 Subindex 004 Sync-Manager Type Channel 4: Process Data Read |UINT8 RO 0x04 (44,)
(Inputs)

Index 1C12 RxPDO assign

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1C12:0 RxPDO assign PDO Assign Outputs UINT8 RO 0x01 (14e,)
1C12:01 Subindex 001 UINT16 RO

Index 1C13 TxPDO assign

Fir den Betrieb an anderen Mastern als TwinCAT muss sichergestellt werden, dass die Eintrage der Kanale
in die PDO-Zuordnung ("TxPDO assign", Objekt 0x1C13) aufeinanderfolgend ist.

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1C13:0 TxPDO assign PDO Assign Inputs UINT8 RW 0x01 (14e,)
1C13:01 Subindex 001 1. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1A00
zugehorigen TxPDO Mapping Objekts) (66564,)
1C13:02 Subindex 002 2. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1A80
zugehorigen TxPDO Mapping Objekts) (6784,)
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Index 1C32 SM output parameter
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1C32:0 SM output parameter |Synchronisierungsparameter der Outputs UINT8 RO 0x20 (32,,)
1C32:01 Sync mode Aktuelle Synchronisierungsbetriebsart: UINT16 RW 0x0000 (Oge,)
* 0: Free Run
* 1: Synchron with SM 2 Event
» 2: DC-Mode - Synchron with SYNCO Event
» 3: DC-Mode - Synchron with SYNC1 Event
1C32:02 Cycle time Zykluszeit (in ns): UINT32 RW 0x00000000
* Free Run: Zykluszeit des lokalen Timers (Ocez)
» Synchron with SM 2 Event: Zykluszeit des
Masters
+ DC-Mode: SYNCO/SYNC1 Cycle Time
1C32:03 Shift time Zeit zwischen SYNCO Event und Ausgabe der UINT32 RO 0x00000000
Outputs (in ns, nur DC-Mode) (Ogez)
1C32:04 Sync modes Unterstiitzte Synchronisierungsbetriebsarten: UINT16 RO 0x0001 (14,)
supported » Bit 0 = 1: Free Run wird unterstitzt
* Bit 1 =1: Synchron with SM 2 Event wird
unterstutzt
* Bit 2-3 = 01: DC-Mode wird unterstutzt
+ Bit 4-5 = 10: Output Shift mit SYNC1 Event (nur
DC-Mode)
* Bit 14 = 1: dynamische Zeiten (Messen durch
Beschreiben von 0x1C32:08)
1C32:05 Minimum cycle time  |Minimale Zykluszeit (in ns) UINT32 RO 0x00000000
(Odez)
1C32:06 Calc and copy time Minimale Zeit zwischen SYNCO und SYNC1 Event (in |UINT32 RO 0x00000000
ns, nur DC-Mode) (Ogez)
1C32:07 Minimum delay time UINT32 RO 0x00000000
(Odez)
1C32:08 Get Cycle Time » 0: Messung der lokalen Zykluszeit wird gestoppt |UINT16 RW 0x0000 (0y,)
* 1: Messung der lokalen Zykluszeit wird gestartet
Die
Entries 0x1C32:03, 0x1C32:05, 0x1C32:06, 0x1C32:0
9, 0x1C33:03, 0x1C33:06, 0x1C33:09 [»_158] werden
mit den maximal gemessenen Werten aktualisiert.
Wenn erneut gemessen wird, werden die Messwerte
zuriickgesetzt
1C32:09 Maximum delay time |Zeit zwischen SYNC1 Event und Ausgabe der UINT32 RO 0x00000000
Outputs (in ns, nur DC-Mode) (Ogez)
1C32:0B SM event missed Anzahl der ausgefallenen SM-Events im UINT16 RO 0x0000 (0g4e;)
counter OPERATIONAL (nur im DC Mode)
1C32:0C Cycle exceeded Anzahl der Zykluszeitverletzungen im OPERATIONAL (UINT16 RO 0x0000 (0y,)
counter (Zyklus wurde nicht rechtzeitig fertig bzw. der nachste
Zyklus kam zu friih)
1C32:0D Shift too short counter |Anzahl der zu kurzen Absténde zwischen SYNCO und UINT16 RO 0x0000 (0y,)
SYNC1 Event (nurim DC Mode)
1C32:20 Sync error Im letzten Zyklus war die Synchronisierung nicht BOOLEAN RO 0x00 (0ye,)

korrekt (Ausgange wurden zu spéat ausgegeben, nur
im DC Mode)
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Index 1C33 SM input parameter

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

1C33:0

SM input parameter

Synchronisierungsparameter der Inputs

UINT8

RO

0x20 (32,,)

1C33:01

Sync mode

Aktuelle Synchronisierungsbetriebsart:
* 0: Free Run

* 1: Synchron with SM 3 Event (keine Outputs
vorhanden)

» 2: DC - Synchron with SYNCO Event
» 3: DC - Synchron with SYNC1 Event

» 34: Synchron with SM 2 Event (Outputs
vorhanden)

UINT16

RW

0x0000 (0g.,)

1C33:02

Cycle time

Zykluszeit (in ns):
* Free Run: Zykluszeit des lokalen Timers

» Synchron with SM 2 Event: Zykluszeit des
Masters

» DC-Mode: SYNCO/SYNC1 Cycle Time

UINT32

RW

0x000F4240
(1000000,,,)

1C33:03

Shift time

Zeit zwischen SYNCO-Event und Einlesen der Inputs
(in ns, nur DC-Mode)

UINT32

RO

0x00000000
(Ocez)

1C33:04

Sync modes
supported

Unterstiitzte Synchronisierungsbetriebsarten:
+ Bit 0: Free Run wird unterstitzt

» Bit 1: Synchron with SM 2 Event wird unterstutzt
(Outputs vorhanden)

» Bit 1: Synchron with SM 3 Event wird unterstitzt
(keine Outputs vorhanden)

» Bit 2-3 = 01: DC-Mode wird unterstiitzt

* Bit4-5=01: Input Shift durch lokales Ereignis
(Outputs vorhanden)

* Bit4-5=10: Input Shift mit SYNC1 Event (keine
Outputs vorhanden)

» Bit 14 = 1: dynamische Zeiten (Messen durch
Beschreiben von 0x1C32:08
[»_157]oder 0x1C33:08)

UINT16

RO

0X0001 (14.,)

1C33:05

Minimum cycle time

Minimale Zykluszeit (in ns)

UINT32

RO

0x000186A0
(100000,,)

1C33:06

Calc and copy time

Zeit zwischen Einlesen der Eingange und
Verfugbarkeit der Eingange fur den Master (in ns, nur
DC-Mode)

UINT32

RO

0x00000000
(Odez)

1C33:07

Minimum delay time

UINT32

RO

0x00000000
(Odez)

1C33:08

Get Cycle Time

* 0: Messung der lokalen Zykluszeit wird gestoppt
* 1: Messung der lokalen Zykluszeit wird gestartet
Die
Entries 0x1C32:03, 0x1C32:05, 0x1C32:06, 0x1C32:09
[»_157], 0x1C33:03, 0x1C33:06, 0x1C33:09 werden
mit den maximal gemessenen Werten aktualisiert.

Wenn erneut gemessen wird, werden die Messwerte
zurlickgesetzt

UINT16

RW

0x0000 (0,.,)

1C33:09

Maximum delay time

Zeit zwischen SYNC1-Event und Einlesen der
Eingange (in ns, nur DC-Mode)

UINT32

RO

0x00000000
(Odez)

1C33:0B

SM event missed
counter

Anzahl der ausgefallenen SM-Events im
OPERATIONAL (nur im DC Mode)

UINT16

RO

0x0000 (0g.,)

1C33:0C

Cycle exceeded
counter

Anzahl der Zykluszeitverletzungen im OPERATIONAL
(Zyklus wurde nicht rechtzeitig fertig bzw. der nachste
Zyklus kam zu friih)

UINT16

RO

0x0000 (0,.,)

1C33:0D

Shift too short counter

Anzahl der zu kurzen Abstande zwischen SYNCO und
SYNC1 Event (nurim DC Mode)

UINT16

RO

0x0000 (0,,,)

1C33:20

Sync error

Im letzten Zyklus war die Synchronisierung nicht
korrekt (Ausgange wurden zu spat ausgegeben, nur

im DC Mode)

BOOLEAN

RO

0x00 (Oye,)
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6.8 JSON

Die Netzteile der PS2000 Serie mit EtherCAT-Schnittstelle verfligen Uber die Méglichkeit eine Log-Datei in
Form eines JSON Dokumentes abzurufen. Dieses enthalt z. B. die aktuell eingestellten Schwellwerte,
minimal und maximal aufgetretene Spannungen und Strome, sowie eine Fehlerhistorie. Weiterhin sind in der
Datei statische Produkteigenschaften wie z. B. der Nennstrom, die Nennspannung, der Produktname und
eine eindeutige Seriennummer (BIC [P_14]/eBIC [»_16]) hinterlegt.

Die Fehlerhistorie enthalt jeweils bis zu zehn Unterspannungs-, Uperspannungs—, Uberstrom- und
Ubertemperatur-Ereignisse. Zu jedem Ereignis sind der Wert der Uber-/Unterschreitung und die Uhrzeit des
Auftretens hinterlegt.

Beispielhafte Darstellung der JSON-Datei.

{
"Product": "PS2001-4810",
"BIC": "1P551049SBTNasdfghjkl1KPS2001-4810-1001 01 525P12345678 "
"NominalCurrent": 20.000000,
"NominalVoltage": 24.000000,
"MinInputVoltage": 228.000000,
"MaxInputVoltage": 240.000000,
"MaxPeakInputVoltage": 340.000000,
"InputUndervoltageCounter": 0,
"InputOvervoltageCounter": 0,
"MaxOutputVoltage": 28.531250,
"MaxOutputCurrent": 0.062500,
"MinTemperature": 18.656250,
"MaxTemperature": 30.156250,
"DcOkThreshold": 23.000000,
"OvervoltageWarnThreshold": 28.799999,
"OvercurrentWarnThreshold": 24.000000,
"OvertemperatureWarnThreshold": 120.000000,
"UndervoltageEvents":

[

"Value": 22.386719,
"DcTimestamp": 695747772293000000,
"Time": "2022-01-17T15:16:12"
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Auslesen des JSON-Lodfiles

Die Datei kann tber einen FoE Upload ausgelesen werden

Solution Explorer AR IV TwinCAT Project 6 (PSioo) & X
oy | T . = -
m =5 | ] = |ﬁ|E| General EtherCAT  Process Data Pl Statup CoE-Online Diag Histo
Search Solution Explcrer (Ctrl+:) P~ State Machine
4 B Box1(PS2001-2420) - IEI Bootstrap
e ——
F i re-Op eOp
#1 Error Op Clear Emor
#1 DCOK
#| Output voltage DLL Status
250 s e
4 P5U Inputs Device Port A: amer/pen
#| Input undervoltage Port B: Mo Carrier/ Closed
4 [l PsU Outputs Port C: Ma Carrier | Closed
& Disable output - —
4 [ WcState Port 0 Me Carrier | Closed
#1 WcState
#1 InputToggle File Access over BtherCAT
W
#] State 2 o
P #1 AdsAddr

Abb. 137: Auslesen des JSON-Logfiles am Beispiel PS2001-2420-1001

» Im folgenden Dialog als Dateinamen ,Lodfile.json“ angeben und mit ,Save“ speichern.
» Den folgenden Dialog ,Edit FOE Name* mit ,,OK* bestatigen.

Update der Uhrzeit fiir die JSON Datei

Das Netzteil verfugt Gber keine Information zur aktuellen lokalen Uhrzeit. Deshalb wird als Uhrzeit der Events
standardmaRig immer der Wert 0 angezeigt.

Uber das CoE Objekt 0x10F9:01 kann dem EtherCAT-Slave die aktuelle Uhrzeit mitgeteilt werden. Die
Uhrzeit dieses Objektes entspricht der Notation fir 64 Bit EtherCAT Timestamps.

Theoretisch reicht es einmalig nach dem Einschalten die aktuelle Uhrzeit zu Gbergeben. Die interne Uhr des
Netzgerates ist hierdurch gestellt und lauft selbsttatig weiter. Damit die Uhrzeit des Masters und des
Netzgerates jedoch nicht auseinanderdriften, wird ein regelmafiges Update empfohlen. (z. B. minutlich).
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1 PROGRAM MAIN

= 2 VAR
3 ActTime : T_DCTIMEE4;
4 Delay : TON;
5 CosWrite : FB_EcCoESdoWrite;
& AmsAddr AT %I* : ST AmsAddr;
7 END VAR

Delay (IN:=NOT Delay.Q, PT:=T#c03);
ActTime := F_GetActualDcTimeé4 () ;

= 3 IF Delay.Q THEN

& CoeWrite (bExecute := TRUE);

7 EN'D_I F

] CoeWrite.bExecute 1= FALSE;;

10 CoeWrite.cbBufLen := SIZEOF (T_DCTIME) ;

11 CoeWrite.nIndex := 16810F9;

12 Coelrite.nSubIndex := 16%01;

13 CoeWrite.nSlaveAddr := AmsAddr.port;

14 CoeWrite.sNetId := F_CreateAmsNetId (AmsAddr.netId);
15 CoeWrite.pSrcBuf := ADR(ActTime) ;

16 CoeWrite();

Abb. 138: Beispielcode zum Beschreiben der Uhrzeit im Minutentakt

PLC-Bibliothek:Tc3_JsonXml

Mithilfe der SPS-Bibliothek Tc3 JsonXml kénnen SAX- und DOM-Parser-Technologien zur Erstellung und
zum Navigieren von JSON- und XML-Dokumenten verwendet werden.
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7 Entsorgung

Mit einer durchgestrichenen Abfalltonne gekennzeichnete Produkte

dirfen nicht in den Hausmiill. Das Geréat gilt bei der Entsorgung als

Elektro- und Elektronik-Altgerat. Die nationalen Vorgaben zur
mmmmm  Entsorgung von Elektro- und Elektronik-Altgeraten sind zu beachten.
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8 Anhang

8.1 EtherCAT AL Status Codes

Detaillierte Informationen hierzu entnehmen Sie bitte der vollstdndigen EtherCAT-Systembeschreibung.

8.2 Firmware Update PSxxxx

Dieses Kapitel beschreibt das Gerate-Update flir Beckhoff EtherCAT Slaves der Serien EL/ES, ELM, EM, EK
und EP. Ein FW-Update sollte nur nach Ricksprache mit dem Beckhoff Support durchgefiihrt werden.

Nur TwinCAT 3 Software verwenden!

Ein Firmware-Update von Beckhoff IO Geraten ist ausschlielich mit einer TwinCAT3-Installation
durchzufliihren. Es empfiehlt sich ein moglichst aktuelles Build, kostenlos zum Download verfligbar auf der
Beckhoff-Website.

Zum Firmware-Update kann TwinCAT im sog. FreeRun-Modus betrieben werden, eine kostenpflichtige
Lizenz ist dazu nicht nétig.

Das fir das Update vorgesehene Gerat kann in der Regel am Einbauort verbleiben; TwinCAT ist jedoch im
FreeRun zu betreiben. Zudem ist auf eine stérungsfreie EtherCAT Kommunikation zu achten (keine
,LostFrames* etc.).

Andere EtherCAT-Master-Software wie z.B. der EtherCAT-Konfigurator sind nicht zu verwenden, da sie
unter Umstanden nicht die komplexen Zusammenhange beim Update von Firmware, EEPROM und ggf.
weiteren Geratebestandteilen unterstitzen.

Speicherorte

In einem EtherCAT-Slave werden an bis zu drei Orten Daten fir den Betrieb vorgehalten:

» Jeder EtherCAT Slave hat eine Geratebeschreibung, bestehend aus Identitat (Name, Productcode),
Timing-Vorgaben, Kommunikationseinstellungen u. a.
Diese Geratebeschreibung (ESI; EtherCAT Slave Information) kann von der Beckhoff Website im
Downloadbereich als Zip-Datei heruntergeladen werden und in EtherCAT Mastern zur Offline-
Konfiguration verwendet werden, z. B. in TwinCAT.
Vor allem aber tragt jeder EtherCAT Slave seine Geratebeschreibung (ESI) elektronisch auslesbar in
einem lokalen Speicherchip, dem einem sog. ESI-EEPROM. Beim Einschalten wird diese
Beschreibung einerseits im Slave lokal geladen und teilt ihm seine Kommunikationskonfiguration mit,
andererseits kann der EtherCAT Master den Slave so identifizieren und u. a. die EtherCAT
Kommunikation entsprechend einrichten.

HINWEIS

Applikationsspezifisches Beschreiben des ESI-EEPROM

Die ESI wird vom Geratehersteller nach ETG-Standard entwickelt und fiir das entsprechende Produkt
freigegeben.

- Bedeutung fiir die ESI-Datei: Eine applikationsseitige Veranderung (also durch den Anwender) ist nicht
zulassig.

- Bedeutung fiir das ESI-EEPROM: Auch wenn technisch eine Beschreibbarkeit gegeben ist, durfen die
ESI-Teile im EEPROM und ggf. noch vorhandene freie Speicherbereiche tUber den normalen Update-
Vorgang hinaus nicht verandert werden. Insbesondere fiir zyklische Speichervorgange
(Betriebsstundenzahler u. 8.) sind dezidierte Speicherprodukte wie EL6080 oder IPC-eigener NOVRAM zu
verwenden.

» Je nach Funktionsumfang und Performance besitzen EtherCAT Slaves einen oder mehrere lokale
Controller zur Verarbeitung von I0-Daten. Das darauf laufende Programm ist die so genannte
Firmware im Format *.efw.

* In bestimmten EtherCAT Slaves kann auch die EtherCAT Kommunikation in diesen Controller integriert
sein. Dann ist der Controller meist ein so genannter FPGA-Chip mit der *.rbf-Firmware.
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Kundenseitig zuganglich sind diese Daten nur Gber den Feldbus EtherCAT und seine
Kommunikationsmechanismen. Beim Update oder Auslesen dieser Daten ist insbesondere die azyklische
Mailbox-Kommunikation oder der Registerzugriff auf den ESC in Benutzung.

Der TwinCAT Systemmanager bietet Mechanismen, um alle drei Teile mit neuen Daten programmieren zu
kénnen, wenn der Slave daflr vorgesehen ist. Es findet Ublicherweise keine Kontrolle durch den Slave statt,
ob die neuen Daten flr ihn geeignet sind, ggf. ist ein Weiterbetrieb nicht mehr maglich.

Vereinfachtes Update per Bundle-Firmware

Bequemer ist der Update per sog. Bundle-Firmware: hier sind die Controller-Firmware und die ESI-
Beschreibung in einer *.efw-Datei zusammengefasst, beim Update wird in der Klemme sowohl die Firmware,
als auch die ESI verandert. Dazu ist erforderlich

» dass die Firmware in dem gepackten Format vorliegt: erkenntlich an dem Dateinamen der auch die
Revisionsnummer enthalt, z. B. ELxxxx-xxxx_REV0016_SWO01.efw

+ dass im Download-Dialog das Passwort=1 angegeben wird. Bei Passwort=0 (default Einstellung) wird
nur das Firmware-Update durchgefiihrt, ohne ESI-Update.

+ dass das Gerat diese Funktion unterstitzt. Die Funktion kann in der Regel nicht nachgertstet werden,
sie wird Bestandteil vieler Neuentwicklungen ab Baujahr 2016.

Nach dem Update sollte eine Erfolgskontrolle durchgefiihrt werden

« ESI/Revision: z. B. durch einen Online-Scan im TwinCAT ConfigMode/FreeRun — dadurch wird die
Revision bequem ermittelt

e Firmware: z. B. durch einen Blick ins Online-CoE des Gerétes

HINWEIS

Beschadigung des Gerates moglich!
v Beim Herunterladen von neuen Geratedateien ist zu beachten
a) Das Herunterladen der Firmware auf ein EtherCAT-Gerat darf nicht unterbrochen werden.

b) Eine einwandfreie EtherCAT-Kommunikation muss sichergestellt sein, CRC-Fehler oder LostFrames
durfen nicht auftreten.

c) Die Spannungsversorgung muss ausreichend dimensioniert, die Pegel entsprechend der Vorgabe sein.

= Bei Stérungen wahrend des Updatevorgangs kann das EtherCAT-Gerat ggf. nur vom Hersteller wieder
in Betrieb genommen werden!

8.21 Geratebeschreibung ESI-File/XML

ACHTUNG bei Update der ESI-Beschreibung/EEPROM

Manche Slaves haben Abgleich- und Konfigurationsdaten aus der Produktion im EEPROM abgelegt. Diese
werden bei einem Update unwiederbringlich Gberschrieben.

Die Geratebeschreibung ESI wird auf dem Slave lokal gespeichert und beim Start geladen. Jede
Geratebeschreibung hat eine eindeutige Kennung aus Slave-Name (9-stellig) und Revision-Nummer (4-
stellig). Jeder im System Manager konfigurierte Slave zeigt seine Kennung im EtherCAT-Reiter:
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#-Bl] 5¥STEM - Configuration

B N - Configuration General | EtherCAT | Pracess Data || Startup | Cof - Orline | Online
-5 PLC - Configuration
EI. I/ - Configuration Tupe: EL3204 4Ch. Ana. Input PT100 [RTD)
=B 1O Devies Product/Revisior: | | EL3204-0000-0015
== Device 2 (EtherCAT)
-.a}m Device 2-Image Auto |he Addr: FFFF
g Device 2-Image-Infa EtherCAT Addr. [] [ Advanced Settings...
[+ & Inputs
- § outputs Frevious Fart: Temn 1 (EK1101) - B
H-8 InfoData

=-7 Term 1 (EK1101)

: -l D

-§ WiState

- InfoData

- |Term 2 (EL3204)
B Term 3 (EL3Z01)

Abb. 139: Geratekennung aus Name EL3204-0000 und Revision -0016

Die konfigurierte Kennung muss kompatibel sein mit der tatsachlich als Hardware eingesetzten
Geratebeschreibung, d. h. der Beschreibung die der Slave (hier: EL3204) beim Start geladen hat.
Ublicherweise muss dazu die konfigurierte Revision gleich oder niedriger der tatsichlich im
Klemmenverbund befindlichen sein.

Weitere Hinweise hierzu entnehmen Sie bitte der EtherCAT System-Dokumentation.

® Update von XML/ESI-Beschreibung

1 Die Geraterevision steht in engem Zusammenhang mit der verwendeten Firmware bzw. Hardware.

Nicht kompatible Kombinationen fliihren mindestens zu Fehlfunktionen oder sogar zur endgiiltigen

AuRerbetriebsetzung des Gerates. Ein entsprechendes Update sollte nur in Ricksprache mit dem
Beckhoff Support ausgefuhrt werden.

Anzeige der Slave-Kennung ESI

Der einfachste Weg die Ubereinstimmung von konfigurierter und tatséchlicher Geratebeschreibung
festzustellen, ist im TwinCAT-Modus Config/FreeRun das Scannen der EtherCAT-Boxen auszufiihren:

+- B SYSTEM - Configuration

B NC - Configuration General | Adapter | EH
! PLC - Caonfiguration
= 10 - Configuration Mo Addr
=-S5 1/0 Devices A 1001
=B Y Device 7 (EtbercaTy ] i 2 o
~=}= Devic S Append Box. ..
- Dievic
- ST Input ¥ Delete Device
8;1 ?';:Itp; @ Cnline Reset
-8 Info
I':'Icu Term %} Online Reload (Config Mode only)

gT I Cnline Delete {Config Made only)

% W

Ir "ﬁ Export Device. ..

¢
é T G* Import Box...
I

T

T Scan Boxes...

Abb. 140: Rechtsklick auf das EtherCAT Gerat bewirkt das Scannen des unterlagerten Feldes

Wenn das gefundene Feld mit dem konfigurierten Ubereinstimmt, erscheint
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TwinCAT System Manager EI
L]
\ld) Configuration is identical

Abb. 141: Konfiguration identisch

ansonsten erscheint ein Anderungsdialog, um die realen Angaben in die Konfiguration zu (ibernehmen.
Check Configuration 3]

Found ltems: Dizahle » Configured [tems:

= B Tem5(EKIT0N) [EKT101-0000-0017] = B Tem1(EK1101] [EK11071-0000-0017]
-~ Tem 6 (EL3204) [EL3204-0000-00716] -
% Tem7(EL3201) [EL3201-0000-0017] Delete >

“ M Tem 8 (EL90T1)

|gnare >

M Temn 3[EL3201) [EL3201-0000-0018]

M Term 4 [EL9011)

» Copy Before »

» Copy After »

»» Copy all x>

| A B

Cancel

Extended Infarmation

Abb. 142: Anderungsdialog

In diesem Beispiel in Abb. Anderungsdialog. wurde eine EL3201-0000-0017 vorgefunden, wahrend eine
EL3201-0000-0016 konfiguriert wurde. In diesem Fall bietet es sich an, mit dem Copy Before-Button die
Konfiguration anzupassen. Die Checkbox Extended Information muss gesetzt werden, um die Revision
angezeigt zu bekommen.

Anderung der Slave-Kennung ESI
Die ESI/EEPROM-Kennung kann unter TwinCAT wie folgt aktualisiert werden:

* Es muss eine einwandfreie EtherCAT-Kommunikation zum Slave hergestellt werden
+ Der State des Slave ist unerheblich

» Rechtsklick auf den Slave in der Online-Anzeige fuhrt zum Dialog EEPROM Update, Abb. EEPROM
Update
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+- Bl S¥STEM - Configuration

8 nC - configuration General | Adapter | EtherCAT | Oniine | CoE - Online

+- BB PLC - Configuration :

= l I}Cr - Configuration | Mo Addr | Mame State CRC
= B 1/0 Devices | |1 1001 Tem 1 (EKI101)

FREOF 0.0
0.0

—-=%= Device 2 (EtherCAT) { 2 1002 Tem 2 [EL3204) FREOF
s Device 2-Image 02 1003 Tem3[EL3201] 4T VPR
== Device 2-Tmage-Info | | Request ‘TMIT state

+-- &1 Inputs Request ‘PRECP state

- @ Outputs i Request 'SAFECP" skate

+$ InfoData ' Requesk 'O state

+-f Term 1 (EK1101) ' ; ;
‘i‘% Mappings Request BOOTSTRAR state

Clear 'ERROR state

EIFITIWEII’E Epaaie. o

Advanced Settings. ..

Properties...

Abb. 143: EEPROM Update

Im folgenden Dialog wird die neue ESI-Beschreibung ausgewahlt, s. Abb. Auswahl des neuen ESI. Die
CheckBox Show Hidden Devices zeigt auch altere, normalerweise ausgeblendete Ausgaben eines Slave.

¥rite EEPROM

Axailable EEPROM Dezcriptions: A Show Hidden Devices

.

: - . Ana. Input F i L3207 -007 0-0071 6]

----- H EL3201-0020 1Ch. Ana. Input PT100 (RTD). High Precision, calibrated  (EL3201-0020-0016)
----- § EL3202 2Ch. Ana. Input PT100 (RTD] (EL3202-0000-0016)

----- § EL3202-0010 2Ch. Ana. Input PT100 (RTD). High Precision  [EL3202-0010-0018)

----- #E| 3204 4Ch Ana Inout PTI00IRTD] (EL3204-0000-007 6]

B =™ EL3311 1Ch. Ana. Input Thermocouple [TC) (EL3311-0000-0017)
PooL j EL3311 1Ch. Ana. Input Thermocouple [TC] [EL33171-0000-0016]
58 ELEAT2 2Ch Ana. Tnput Thermocouple [TE] [ELFAT2-0000-0077)

Abb. 144: Auswahl des neuen ESI

Ein Laufbalken im System Manager zeigt den Fortschritt - erst erfolgt das Schreiben, dann das Veryfiing.

Anderung erst nach Neustart wirksam

[

1 Die meisten EtherCAT-Geréate lesen eine geanderte ESI-Beschreibung umgehend bzw. nach dem
Aufstarten aus dem INIT ein. Einige Kommunikationseinstellungen wie z. B. Distributed Clocks
werden jedoch erst bei PowerOn gelesen. Deshalb ist ein kurzes Abschalten des EtherCAT Slave
nétig, damit die Anderung wirksam wird.

8.2.2 Erlauterungen zur Firmware
Versionsbestimmung der Firmware

Versionsbestimmung mit dem System-Manager

Der TwinCAT System-Manager zeigt die Version der Controller-Firmware an, wenn der Slave online fur den
Master zuganglich ist. Klicken Sie hierzu auf die E-Bus-Klemme deren Controller-Firmware Sie Uberprifen
mochten (im Beispiel Klemme 2 (EL3204) und wahlen Sie den Karteireiter CoE-Online (CAN over
EtherCAT).
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CoE-Online und Offline-CoE

Es existieren zwei CoE-Verzeichnisse:

+ online: es wird im EtherCAT Slave vom Controller angeboten, wenn der EtherCAT Slave dies
unterstutzt. Dieses CoE-Verzeichnis kann nur bei angeschlossenem und betriebsbereitem Slave
angezeigt werden.

« offline: in der EtherCAT Slave Information ESI/XML kann der Default-Inhalt des CoE enthalten
sein. Dieses CoE-Verzeichnis kann nur angezeigt werden, wenn es in der ESI (z. B. ,Beckhoff
EL5xxx.xml“) enthalten ist.

Die Umschaltung zwischen beiden Ansichten kann Gber den Button Advanced vorgenommen
werden.

i o

In Abb. Anzeige FW-Stand EL3204 wird der FW-Stand der markierten EL3204 in CoE-Eintrag 0x100A mit 03
angezeigt.

[+ H SYSTEM - uration -
B - Cuﬁgz'::;im | Genesal | EthesCAT | Process Data | Startup | Cok - Dﬂ“‘ﬁ-‘l Oinine |
[+ §® PLC - Corfiguration :
= 1/ - Configuration [ Updastelit ]| [JauoUpdste [7]SingleUpdate Elsrwum'--euala
=-B8) 1j0 Devices R B I T o [ ]
=} Devica 2 o)
4o Device 2-Image 28310 Slaitup A Modus 0D facE Por [g
=f= Dayice 2-Image-Info
&~ BT Inputs Irvdase Mame Flags Walle
a- ] Outputs 1000 Deviee type RO (el 401 339 [2037ES21)
-8 InfoData 1008 Device name RO EL3204-0000
=R TEET"'I!(EHMD ey s il :3 g I
W& I WHBTE VETEION
W§ Wekate L T Ealare Oelaul parameleTs Al LK
R MR ndvancedsettings
H Term 2 (EL3204) e ——————————————————————
S Term 3 (EL3201 v
LM Tarr 4 (ELSO11) i
, 140 i i :
&8 Mappings v 140 c {®} Oriine {via 500 !rfurnalun.n . & De'-'l:e I:IIEJ )
I [ () Difine {lrem Devies Desciiption Modde 0D [via Ak per) |U_'
+-101
: }E; et [AFOD]
Mo Mappable Objects (TxFDO]
= Backup Objects
] Settings Dbiects

Abb. 145: Anzeige FW-Stand EL3204
TwinCAT 2.11 zeigt in (A) an, dass aktuell das Online-CoE-Verzeichnis angezeigt wird. Ist dies nicht der Fall,

kann durch die erweiterten Einstellungen (B) durch Online und Doppelklick auf All Objects das Online-
Verzeichnis geladen werden.

8.2.3 Update Controller-Firmware *.efw

® CoE-Verzeichnis

Das Online-CoE-Verzeichnis wird vom Controller verwaltet und in einem eigenen EEPROM
gespeichert. Es wird durch ein FW-Update im allgemeinen nicht verandert.

Um die Controller-Firmware eines Slave zu aktualisieren, wechseln Sie zum Karteireiter Online, s. Abb.
Firmware Update.
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-8 SYSTEM - Cenfiguration
i wC - Configuration
=] ! FLE - Configuration
= B 10 - Configuration
=B 10 Devices
=% Device 2 (EtherCAT)
ol Device 2-Image

<} Device 2-Image-Info

®- § Inputs

- @l Cutputs

- § InfoDsta

=4 Term L (EKL101)
-l In
B-@ WeShabe
- @ IrfcData

#-MH Term 2 (ELIZ04
% | Term 3 (EL32040)

B Tarm 4 (EL9011)

@8 Mappings

C

open %

v| G?‘ N i

Abb. 146: Firmware Update

g

[ Cancel |

General | EtherCAT | Frocess Data | Startup || CoE - Onine | |Drﬁn=||
State Machine
|| Irik i A Boolsliap
B IL‘mrcd State: [pogT |
| Fre-0p | |[Sale0p | .
Requasted State: BOOT
[ap ] [ClearEmoe |
DLL Statue Lock in: | (£ Newewr
Pt P —
Fait C Ma Canier / Closed My Recert
Documents
Pait O Mo Canier f Closed
LY
File Access over EthesCAT Desklop
| Cownload...[ ]
LY -\j
Hame: Online --'J
%1 Underrange 0 EigDat
Sl Cverrange 1
S Limit 1 0 ()
S Limit 2 0 ()
Sl Error 1 My Compates
ST TP00 State 0 3 Conen
ST P00 Toggle i
Sl walue 0xZ2134 <E50.000> File rame: |EL3'E'U4 05, v
Wl WicState 1 1 =
[%Tstate w0003 (3] My Metwork | Files of lypec | EthesCAT Fimwuane Fieg [*efu) ||
& hdsiddr 0oo00000AasaLE =

Es ist folgender Ablauf einzuhalten, wenn keine anderen Angaben z. B. durch den Beckhoff Support
vorliegen. Gultig fur TwinCAT 2 und 3 als EtherCAT Master.

» TwinCAT System in ConfigMode/FreeRun mit Zykluszeit >= 1ms schalten (default sind im ConfigMode
4 ms). Ein FW-Update wahrend Echtzeitbetrieb ist nicht zu empfehlen.

Microsoft Visual Studio B
I::el Load I/O Devices
[ Yes J I Mo ]

Microsoft Visual Studio

g ..“'_
I:_el Activate Free Run

=

[ Yes

J |

Mo ]

e EtherCAT Master in PreOP schalten

Solution Explorer

R VAN

v Voo, ™
@ o-@ &= [ General [ Adapter | Ethercaf{| Onine [JioE - Oniine |
Search Solution Explorer (Ctrl+ Q) P~
SAFETY ~ No . Addr  Name CRC
& o+ #1 1001 Tem 5(EL1004) 0.0
i e "2 1002 Tem 6{EL2004) 0.0
. M3 1003 Temn 7{ELE63S) 0
4
j!, Image-Info
b 2 SyncUnits Actual State: PREOP Couriter Cyclic Queued
4 Inputs [t ] p | [SafeOp| | Op Send Frames 17167 + 5289
#1 Frm05tate [ Clea [ Clear Frames ] Frames / sec 459 + 43
#1 Frm0WcState Lost Frames 0 = 0
#! Frm0InputToggle T/ e Errors 0 /0
# SlaveCount
# DevState
+ Slave in INIT schalten (A)
+ Slave in BOOTSTRAP schalten
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» Kontrolle des aktuellen Status (B, C)
+ Download der neuen *efw-Datei, abwarten bis beendet. Ein Passwort wird in der Regel nicht bendtigt.

Microsoft Visual Studio @

» Nach Beendigung des Download in INIT schalten, dann in PreOP
 Slave kurz stromlos schalten (nicht unter Spannung ziehen!)
* Im CoE 0x100A kontrollieren ob der FW-Stand korrekt Gbernommen wurde.

8.24 Gleichzeitiges Update mehrerer EtherCAT-Gerate

Die Firmware von mehreren Geraten kann gleichzeitig aktualisiert werden, ebenso wie die ESI-
Beschreibung. Voraussetzung hierfur ist, dass fur diese Gerate die gleiche Firmware-Datei/ESI gilt.

Gereral | Adapter | EtherCAT | Orling | CoE - Online

Mo Addr | Mame State
T 1001 Term 5 (EK1101)
% Term B 10
l:
] E 1004 arm B i Request 'TNIT' state
= 1005 lig)| Request PREOP' state

Request 'SAFEOP' skake
Request 'OF' skate

Reguest 'BOOTSTRAP state

Clear 'ERROR' state

EEPROM Lpdate. ..

Firrmware pdate. ..

Abb. 147: Mehrfache Selektion und FW-Update

Wabhlen Sie dazu die betreffenden Slaves aus und fiihren Sie das Firmware-Update im BOOTSTRAP Modus
wie 0. a. aus.
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8.3 Wiederherstellen des Auslieferungszustandes

Um bei EtherCAT Geraten (,slaves”) den Auslieferungszustand (Werkseinstellungen) der CoE-Objekte
wiederherzustellen, kann per EtherCAT Master (z. B. TwinCAT) das CoE-Objekt Restore default parameters,
Subindex 001 verwendet werden (s. Abb. Auswahl des PDO, Restore default parameters)

Allgemein EtherCAT DC Prozessdaten SPS  Statup CoE-Online  QOpline
Lipdate Liste (] Auto Update [ Single Update [] Zeige Offine Daten
Erwettert... | |
Zu Startup hinzufiigen... Modul OD {AoE Part): D
Index Mame Fags Woer Binheit ™
1000 Device type RO (e DDD01389 (5001)
1008 Device name RO EL5101
1009 Hardware version RO ey
1004 Software version RO 18
=-1011:0 Restore default parameters RO 1«
b Sublndex 001 k (00000000 (0)
+-1018:0 |dentity RO >4
+- 10F0:0 Backup parameter handling RO 1<
+- 1400:0 RxPDO-Par Outputs RO =6

Abb. 148: Auswahl des PDO Restore default parameters

Set Value Dialog >
Dez [1E3410711 1 | [ ]
X

Hes: | 0x64616FEC - | Abbruch
Float: |1.66341552+22 |

Boal: 1] 1 Hex Edit...
Bindr. |EC 6F 6164 4|
Bigale  O1 08 O16 ®32 O64 O7

Abb. 149: Eingabe des Restore-Wertes im Set Value Dialog

Durch Doppelklick auf Sublndex 001 gelangen Sie in den Set Value -Dialog. Tragen Sie im Feld Dec den
Reset-Wert 1684107116 oder alternativim Feld Hex den Wert 0x64616F6C ein (ASCII: ,load®) und
bestatigen Sie mit OK (Abb. Eingabe des Restore-Wertes im Set Value Dialog).

» Alle veranderbaren CoE-Eintrage werden auf die Default-Werte zuriickgesetzt.

+ Die Werte kdnnen nur erfolgreich zurlickgesetzt werden, wenn der Reset auf das Online-CoE, d. h. auf
dem Slave direkt angewendet wird. Im Offline-CoE kdnnen keine Werte verandert werden.

* TwinCAT muss dazu im Zustand RUN oder CONFIG/Freerun befinden, d. h. EtherCAT
Datenaustausch findet statt. Auf fehlerfreie EtherCAT-Ubertragung ist zu achten.

» Es findet keine gesonderte Bestatigung durch den Reset statt. Zur Kontrolle kann zuvor ein
veranderbares Objekt umgestellt werden.

» Dieser Reset-Vorgang kann auch als erster Eintrag in die StartUp-Liste des Slaves mit aufgenommen
werden, z. B. im Statusiibergang PREOP->SAFEOP oder, wie in Abb. CoE-Reset als StartUp-Eintrag,
bei SAFEOP->OP

Alle Backup-Objekte werden so in den Auslieferungszustand zurlickgesetzt.
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Alternativer Restore-Wert

o
1 Bei einigen Klemmen alterer Bauart (FW Erstellung ca. vor 2007) lassen sich die Backup-Objekte
mit einem alternativen Restore-Wert umstellen: Dezimalwert: 1819238756, Hexadezimalwert:

0x6C6F6164.

Eine falsche Eingabe des Restore-Wertes zeigt keine Wirkung!

8.4 Zubehor

8.4.1 Redundanz und Puffermodule
Stromversorgung Zubehor

Redundanzmodul Puffermodul
PS2001-4810-1001 PS9421-4840-0000 PS9031-4820-0001

PS9421-4840-0000 — Redundanzmodul

Das PS9421-4840-0000 ist ein Redundanzmodul, das fiir den
Aufbau von 1+1- und N+1-Redundanzsystemen verwendet
werden kann.

Es verfugt Gber zwei Eingangskanale, an die
Stromversorgungen bis zu 20 A Ausgangsstrom angeschlossen
werden kdnnen, und einen Ausgang, der Nennstréme bis zu

40 A fuhren kann.

Das Redundanzmodul verwendet die MOSFET-Technologie
anstelle von Dioden zur Entkopplung der beiden
Eingangskanale. Dadurch werden die Warmeentwicklung und
der Spannungsabfall zwischen Eingang und Ausgang reduziert.
Aufgrund der geringen Verlustleistung ist das Gerat sehr
schlank und bendtigt nur 46 mm Breite auf der DIN-Schiene.

GroRRe Anschlussklemmen ermdglichen eine sichere und
schnelle Installation.

Das Redundanzmodul benétigt keine zusatzliche
Hilfsspannung.

Durch das internationale Zulassungspaket ist dieses Gerat fir
nahezu jede Anwendung geeignet.

Beachten Sie die Anschlusshinweise im Kapitel ,Parallelbetrieb

fir Redundanz [» 431"
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PS9031-4820-0001 — Puffermodul

Das Puffermodul PS9031-4820-0001 ist ein Zusatzgerat fur
48V-DC-Netzteile. Es liefert Strom zur Uberbriickung typischer
Netzausfélle oder verlangert die Uberbriickungszeit nach dem
Abschalten der AC-Spannung.

Wenn das Netzteil eine ausreichende Spannung bereitstellt,
speichert das Puffermodul Energie in den integrierten
Elektrolytkondensatoren. Bei Ausfall der Netzspannung wird die
gespeicherte Energie in einem geregelten Prozess an den DC-
Bus abgegeben.

Das Puffermodul kann an beliebiger Stelle parallel zum
Lastkreis geschaltet werden und bendtigt keine
Steuerverdrahtung.

Ein Puffermodul kann 20 A zusatzlichen Strom liefern und kann

parallel hinzugefligt werden, um die Ausgangsstromstarke oder
die Netzausfall-Uberbriickungszeit zu erhdhen.
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8.4.2 Zubehor fuir die Montage

ZS5301-0003 — Winkel fiir die Wandmontage

Diese Halterung wird verwendet, um das Gerat auf einer ebenen Flache oder Platte zu montieren, ohne eine
DIN-Schiene zu verwenden. Die Halterung kann montiert werden, ohne die DIN-Schienen-Halterungen zu
I8sen.

- . 51
|9, 33 _J‘—"|

1|0
15z B
(4x)
i
®| 3 E
&l 0] [0
+H6) [ Iy )

All dimensions in mm 134.7

Abb. 150: Isometrische Ansicht, Einbaumaflle Winkel fir Wandmontage
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8.5 Ausgabestande der Dokumentation
Version Kommentar
1.0 » Erste Veroffentlichung
0.4 » Ergaénzungen und Korrekturen
» Kapitel ,Einbaulage” hinzugefugt
+ Kapitel ,Verwendung in einem dichten Gehause* entfernt
0.3 » Kapitel ,Start-Up-Verhalten der Ausgangsspannung® hinzugefugt
0.2 » Kapitel ,Einbaulagen” entfernt
0.1 » Vorlaufige Dokumentation fir PS2001-4810-1001
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8.6 Support und Service

Beckhoff und seine weltweiten Partnerfirmen bieten einen umfassenden Support und Service, der eine
schnelle und kompetente Unterstiitzung bei allen Fragen zu Beckhoff Produkten und Systemlésungen zur
Verfligung stellt.

Beckhoff Niederlassungen und Vertretungen

Wenden Sie sich bitte an Ihre Beckhoff Niederlassung oder lhre Vertretung fiir den lokalen Support und
Service zu Beckhoff Produkten!

Die Adressen der weltweiten Beckhoff Niederlassungen und Vertretungen entnehmen Sie bitte unseren
Internetseiten: www.beckhoff.com

Dort finden Sie auch weitere Dokumentationen zu Beckhoff Komponenten.

Support
Der Beckhoff Support bietet Ihnen einen umfangreichen technischen Support, der Sie nicht nur bei dem
Einsatz einzelner Beckhoff Produkte, sondern auch bei weiteren umfassenden Dienstleistungen unterstitzt:
» Support
* Planung, Programmierung und Inbetriebnahme komplexer Automatisierungssysteme
« umfangreiches Schulungsprogramm fur Beckhoff Systemkomponenten

Hotline: +49 5246 963 157

E-Mail: support@beckhoff.com
Internet: www.beckhoff.com/support
Service

Das Beckhoff Service-Center unterstutzt Sie rund um den After-Sales-Service:
* Vor-Ort-Service
* Reparaturservice
» Ersatzteilservice
* Hotline-Service

Hotline: +49 5246 963 460
E-Mail: service@beckhoff.com
Internet: www.beckhoff.com/service

Unternehmenszentrale Deutschland
Beckhoff Automation GmbH & Co. KG

Hulshorstweg 20

33415 Verl

Deutschland

Telefon: +49 5246 963 0
E-Mail: info@beckhoff.com
Internet: www.beckhoff.com
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Mehr Informationen:
www.beckhoff.com/ps2001-4810-1001

Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
Hilshorstweg 20

33415 Verl

Deutschland

Telefon: +49 5246 9630
info@beckhoff.com
www.beckhoff.com
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