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13.5 CM411

13.5.1 Technische Daten

Feldklemmen nicht im Lieferumfang enthalten.

Bezeichnung CM411
Allgemeines
Bestellnummer 7CM411.70-1

Kurzbeschreibung

2003 Kombinationsmodul, 3 Eingange, 24 VDC, 50 kHz, Sink,
Ein- oder Zweikanalzahler, Inkrementalgeber, 2 Transistor-Ausgéange, 24 VDC,
0,5 A, Komparatorfunktion, kurzschlussfest, 3 Eingange, +/- 10V, 16 Bit,
3 Ausgange, +/- 10V, 16 Bit, Feldklemmen gesondert bestellen!

C-UL-US gelistet

in Vorbereitung

B&R ID-Code $C2
Modultyp B&R 2003 I/0-Modul
Anzahl "

CP430,EX270 1

CP470,CP770 2

CP474,CP476,CP774

EX470,EX770

EX477,EX777
Spannungs- und JA (LED: OK)
Ausgangstiberwachung Versorgungsspannung >18 V, Ausgange OK
Potentialtrennung

Analog - RPS NEIN

Digital - RPS JA

Digital - Analog JA
Leistungsaufnahme max. 2,4 W
Analogeingéange
Anzahl der Eingénge 3
Eingangssignal nominal =10V
Digitale Wandleraufldsung 16Bit




Bezeichnung

CM411

An Anwenderprogramm geliefertes
Datenformat

16 Bit 2er-Komplement

Wertebereich
+10V $7FFF
-0V $8001
MeBbereichsliiberwachung
offene Eingange $7FFF
Bereichsunterschreitung $8001
Bereichsuberschreitung $7FFF
allgemeiner Fehler $8000
Maximaler Fehler bei 25 °C *0,1%2
Offset-Drift +0,3LSB/°C?
Gain-Drift +65 ppm /°C?
Maximaler Fehler im gesamten +0,25 %2
Temperaturbereich
Wiederholgenauigkeit +0,025% 2
Eingangsimpedanz im Signalbereich =1 MQ
Analogausgange
Anzahl der Ausgange 3
Ausgangssignal *10V
Belastung max. =10 mA
Digitale Wandlerauflésung 16Bit
Maximaler Fehler bei 25 °C *0,1%2
Offset-Drift +2,5LSB/°C?
Gain-Drift +110 ppm /°C?
Maximaler Fehler im gesamten +0,25 %2
Temperaturbereich
Lastimpedanz 21kQ

KurzschluBstrom

+15 mA (einzeln dauerkurzschluBfest)

Digitaleingange

Anzahl der Eingénge

3 Zahleingange

Beschaltung Sink
Eingangsspannung
minimal 18VDC
nominal 24VDC
maximal 30VDC
Schaltschwellen
LOW-Bereich <5V
HIGH-Bereich >15V
Eingangsverzégerung max. 3 us
Eingangsstrom bei Nominalspannung ca.6 mA
Inkrementalgeberbetrieb
Signalform Rechteckimpulse
Auswertung 4fach, Zahler ist rundlaufend
Eingangsfrequenz 50 kHz
Zahlfrequenz 200kHz
Zahltiefe 32Bit
Eingang 1 Kanal A
Eingang 2 Kanal B
Eingang 3 Ref
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Bezeichnung

CM411

Ereigniszéhlerbetrieb

Signalform Rechteckimpulse
Auswertung jede Flanke, Zahler ist rundlaufend
Eingangsfrequenz 100kHz
Zahlfrequenz 200 kHz
Zahltiefe 2x 16 Bit
Eingang 1 Zahler 1
Eingang 2 Zahler 2
Komparator
Auswertung Istwertvergleich des Zahlerstandes im Inkrementalgeberbetrieb oder von
Zahler 2 im Ereigniszahlerbetrieb (Fensterkomparator)
Komparatorausgang Ausgang 1
Reaktionszeit <100 us
Potentialtrennung
Eingang - Eingang NEIN

Digitalausgange

Anzahl und Art der Ausgange

2 Transistor-Ausgange

Bemessungsstrom max.0,5A
Gesamter Ausgangsstrom max. 1A
Bemessungsspannung 24 VDC
Schaltspannungsbereich 18-30VDC
Beschaltung Source
KurzschluBschutz JA
Uberlastschutz JA
Bremsspannung beim Abschalten 59V
induktiver Lasten
Schaltverzégerung

log.0-log. 1 max. 100 us

log.1-log. 0 max. 100 us
Potentialtrennung

Ausgang - Ausgang NEIN
Mechanische Eigenschaften
MaBe B&R 2003 einfachbreit

" Vom Modul werden logisch zwei Modulplatze belegt.

2) Bezogen auf den MeBbereich.

3) Bezogen auf den aktuellen MeBwert.

13.5.2 Status-LEDs

LED Beschreibung

OK Diese orange LED leuchtet, wenn die externe Versorgungsspannung der Ausgénge
im definierten Bereich ist (>18 VDC).

LED 1 -2, grin Logischer Zustand des entsprechenden Digitaleingangs.

LED 1 - 2, orange Ansteuerzustand des entsprechenden Digitalausgangs.
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13.56.3 Eingangsschema

Analogeingange

+15V

AD-
Wandler

T e
Filter

A1+ 00—

zu den
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13.5.4 Ausgangsschema

Analogausgange

Re'a's\ PTG ¢ lokaler
Prozessorport
D/A - p

AOx+ < Wandler
I —
AOx- e— Q

Digitalausgange

+24VDC

L Ausgangs-
L } :{ status

o
P
@)

Module B&R 2003 CM411 387



13.5.5 Uberwachung der Versorgungsspannung

+24VDC A—‘

Spannungs-
Uberwachung U-OK

GND 0—‘

13.5.6 Modulaufbau

Alilgemeines

Diagnose-
status

Der Aufbau des Kombinationsmoduls CM411 entspricht zwei Adaptermodulen AF101 auf denen jeweils zwei

Anpassungsmodule gesteckt sind.

CM411 AF101 AF101
AlA DD
110 IO
N|U N (U
T T
AIN ... Analogeingénge
AOUT ... Analogausgénge
DIN ... Digitaleingédnge (Zahleingange)

DOUT ... Digitalausgénge

Moduladressen

Durch diesen speziellen Modulaufbau werden vom Kombinationsmodul CM411 zwei Moduladressen belegt.
Im unten angeflihrten Beispiel werden eine Zentraleinheit, ein Kombinationsmodul CM411 und ein
Digitaleingangsmodul DI435 verwendet. Die Moduladresse ist wie in der Zeichnung dargestellt zu vergeben.

Moduladresse
1+2 3
CPU CM411 DI435
388 CM411
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Variablendeklaration

Um Registertiberschneidungen zu vermeiden, muissen bei der Variablendeklaration fir die Moduladresse
und fur den Slot die unten angefuhrten Einstellungen vorgenommen werden.
Das Modul wird in diesem Beispiel mit den Moduladressen 1 und 2 angesprochen.

Moduladresse Moduladresse
1 2

Slot1 | Slot2 Slot1 | Slot2

AIN | AOUT DIN | DOUT

13.5.7 Zeitverhalten
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Wenn als Controller eine B&R 2003 Zentraleinheit verwendet wird, missen bei der Betrachtung des
Zeitverhaltens folgende drei Faktoren berticksichtigt werden:

e Interner Buszyklus
e |/O-AF-Zyklus
¢ |/O-CPU-Last

< Interner Buszyklus
e e - 1111 | eseey S B

A 4

1/0-AF-Zyklus
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Interner Buszyklus

Wahrend dieser Zeit werden alle Kombinationsmodule, AF-Module und digitalen I/O-Module bearbeitet. Der
interne Buszyklus einer CM411 berechnet sich wie folgt:

Es befindet sich kein AF101 Adaptermodul am Bus

tzps =N*44Us *6 +6* 120 us = 984 us (bein = 1)
N Anzahl der CM411 Module

44 s ........ Zeit fur ein Kombinationsmodul CM411

(< T Anzahl der Datenworter einer CM411

120 us....... Kombinationsmodul CM411 busy

Es befindet sich ein AF101 Adaptermodul am Bus oder es wird als CPU eine CPx74 verwendet

o zus = N*44Us * 6 + 6 %200 us = 1464 us  (bein = 1)
N Anzahl der CM411 Module

44 ps ........ Zeit fir ein Kombinationsmodul CM41 1

(< T Anzahl der Datenwoérter einer CM411

200 us ...... AF101 oder CPx74 busy

I/0-AF-Zyklus

Wahrend dieser Zeit werden alle Datenpunkte des Kombinationsmoduls CM411 intern aktualisiert bzw.
eingelesen.

thﬁAF <1 ms

1/0-CPU-Last

Diese Zeit gibt an, wie lange die CPU zur Bearbeitung der Uber das Kombinationsmodul CM411 weitergege-
benen 1/0O-Daten bendtigt. Die Zentraleinheit wird maBgeblich von den analogen 1/O-Daten belastet.

Als CPU wird eine CP430 oder CPx70 verwendet

=6*100 us = 600 us

(< Anzahl der Datenworter einer CM411

100 us ...... analoger Datenpunkt bei CP430 oder CPx70

Als CPU wird eine CPx74 verwendet
t =6*70us = 420 us

10_CPU

(< T Anzahl der Datenwoérter einer CM411
70us........ analoger Datenpunkt bei CPx74

Als CPU wird eine CP476 verwendet
t =6 *50us = 300 us

...Anzahl der Datenworter einer CM411

analoger Datenpunkt bei CP476
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Taskklasse

Empfohlene schnellste Taskklasse: 4 ms

13.5.8 Einschubstreifen

In die Modulfront kann von oben ein Einschubstreifen geschoben werden. Auf diesem ist auf der Riickseite
die Modulbeschaltung skizziert. Auf der Vorderseite kdnnen die Ein- und Ausgange beschriftet werden.

CM411

Of-—-->
Oo\E~»—>
0fe-—>
Of-—~-o>
MmO f™»Oo>
0 flwo»
Oom--o

Hry-0O

W -0O0

m»OOo

+

ngeef 200
Shield FE—E—E—8—8 B8 _+4

13.5.9 Anschlisse Q
o
12 3 4567 8910 2 2
2P DS 8 DO %%
X! | alm[a]s[=]s[=[=]E= g2
3
2DOODSOS DD =
X2 |mjm[a]a[ea[ms]=)s
M hraube festziehen
CEORSESXORSECESEOKO)
X3 | [a[mjs[m[a[[a]s]E
TB710
X1 X2 X3
Analogeingange Analogeingange Analoge
1 | + Eingang All 1 | - Eingang All Ein-/Ausgéange
2 + Eingang Al2 2 - Eingang Al2 1 Schirm
3 | + Eingang AI3 3 | - Eingang AI3 2 | Schirm
Analogausgénge Analogausgange 3 Schirm
4 | + Ausgang AO1 4 | Ground AO1- 4 | Schirm
5 | + Ausgang AO2 5 | Ground AO2- 5 | Schirm
6 | + Ausgang AO3 6 | Ground AO3- 6 | Schirm
Digitaleingange Digitale Digitale
7 | Eingang DI1 Ein-/Ausgange Ein-/Ausgange
8 | Eingang DI2 7 | D3 7_| Ground
Digitalausgénge 8 |+24vDC 8 | Ground
9 | Ausgang DO1 9 | +24VDC 9 | Ground
10 | Ausgang DO2 10 | +24VDC 10 | Ground
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13.5.10 AnschluBbeispiel Analogeingéange

MeBsignal

13.5.11
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13.5.12 AnschluBbeispiel Inkrementalgeberbetrieb

Encoder

L A B +
| |
[ |

I

.5:/6|7|8]9 10

AR Gt

Schirm +24VDC
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13.5.13 AnschluBbeispiel Ereigniszahlerbetrieb

Zéahler 1 Zéahler 2
JL| |J1L
L A+ L B +
N N

N N

. .

. P

. .

Schirm | | | Schirm

+24VDC
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13.5.14 AnschluBbeispiel Digitalausgange

Last Last

10

o—1}

/\

SN
=T

+24VDC

13.5.15 Variablendeklaration der Analogeingéange
Die Variablendeklaration gilt fiir folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller

CAN-Buscontroller

Die Variablendeklaration erfolgt tiber das PG2000. Die Variablendeklaration istim Kapitel 4 "Moduladressie-
rung" beschrieben.

Unterstlitzung Automation Studio™:  Siehe Hilfe Automation Studio™ ab V 1.40
Das Ansprechen der Anpassungsmodule ist auch in den Abschnitten "AF101" und "Zentraleinheit" erklart.

Der Datenzugriff erfolgt tiber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationswérter bei den Analogeingéangen zum Einsatz kommen.

Datenzugriff VD- VD- VD- R W | Beschreibung
Datentyp Modultyp Kanal
Datenwort 0 INT16 Analog In 1 0 Analogeingangswert Kanal 1
Datenwort 1 INT16 Analog In 2 0 Analogeingangswert Kanal 2
Datenwort 2 INT16 Analog In 3 0 Analogeingangswert Kanal 3
Konfigurationswort 12 WORD Transp. In 24 . Modulstatus
Konfigurationswort 14 WORD Transp. IN 28 . Modultyp
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Zugriff Giber CAN-Identifier

Der Zugriff Gber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgerat angesteuert wird.
Der Zugriff Gber CAN-Identifier ist in einem Beispiel im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.
Die Ubertragungsmodi sind im Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen" beschrieben.

Im unten angefiihrten Beispiel, wird das Kombinationsmodul CM411 mit den Moduladressen 1 und 2
angesprochen.

Die Daten der Analogeingange kénnen nicht gepackt werden. Es wird nur das erste Objekt aus dieser
Vierergruppe angelegt und gesendet.

Slot | CAN-ID” Word 1 Word 2 Word 3 Word 4
1 542 Kanal 1L | Kanal 1H | Kanal 2L | Kanal 2H | Kanal 3L | Kanal 3H nicht genutzt
2 543 nicht verwendet
3 544 nicht verwendet
4 545 nicht verwendet

1 CAN-ID =542 + (kn-1)x 16 + (ma-1) x4 + (sl - 1)
kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1
ma .... Moduladresse = 1
Sl Slotnummer = 1
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B&R 2000 Anwender miissen die Daten austauschen, so daB die High-Daten am
Anfang stehen (Motorola-Format)!

Weitere ID-Belegung siehe Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen".

Beschreibung der Daten- und Konfigurationsworter

Datenwort 0, 1, 2 (lesend)

Auf 16 Bit normierte Werte der Spannung.

Konfigurationswort 12 (lesend)

Das Konfigurationswort 12 enthalt den Modulstatus.

Bit Beschreibung
12-15 X.... nicht definiert, ausmaskieren
11 0.... Wandlerwerte bereit
1.... Wandlerwerte noch nicht bereit
3-10 X.... nicht definiert, ausmaskieren
2 0....Kanal 3: kein Fehler
1....Kanal 3: es steht ein Fehler an
1 0.... Kanal 2: kein Fehler
1....Kanal 2: es steht ein Fehler an
0 0....Kanal 1: kein Fehler
1....Kanal 1: es steht ein Fehler an
xlxlxlx xlxlxlxlxlxlxlx

15 8 7 0
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Konfigurationswort 14 (lesend)

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

Bit Beschreibung
8-15 Modulkennung = $32
0-7 X....nicht definiert, ausmaskieren

ololllllololllo xlxlxlxlxlxlxlx
15 8 7 0

13.5.16 Variablendeklaration der Analogausgéange

Die Variablendeklaration gilt fiir folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003

¢ Remote I/O-Buscontroller

«  CAN-Buscontroller

Die Variablendeklaration erfolgt tiber das PG2000. Die Variablendeklaration istim Kapitel 4 "Moduladressie-

rung" beschrieben.

Unterstltzung Automation Studio™:

Siehe Hilfe Automation Studio™ ab V 1.40

Das Ansprechen der Anpassungsmodule ist auch in den Abschnitten "AF101" und "Zentraleinheit" erklart.

Der Datenzugriff erfolgt tiber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,

welche Daten- und Konfigurationsworter bei den Analogausgangen zum Einsatz kommen.

Datenzugriff VD- VD- VD- R W | Beschreibung
Datentyp Modultyp Kanal
Datenwort 0 INT16 Analog Out 1 0 Analogausgangswert Kanal 1
Datenwort 1 INT16 Analog Out 2 0 Analogausgangswert Kanal 2
Datenwort 2 INT16 Analog Out 3 0 Analogausgangswert Kanal 3
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp
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Zugriff Giber CAN-Identifier

Der Zugriff Gber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgerat angesteuert wird.
Der Zugriff Gber CAN-Identifier ist in einem Beispiel im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.
Die Ubertragungsmodi sind im Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen" beschrieben.

Im unten angefiihrten Beispiel, wird das Kombinationsmodul CM411 mit den Moduladressen 1 und 2
angesprochen.

Die Daten der Analogausgange kénnen nicht gepackt werden. Es wird nur das zweite Objekt aus dieser
Vierergruppe angelegt.

Slot | CAN-ID” Word 1 I Word 2 I Word 3 I Word 4
1 1054 nicht verwendet
2 1055 Kanal 1L | Kanal 1H I Kanal 2L | Kanal 2H I Kanal 3L | Kanal 3H I nicht genutzt
3 1056 nicht verwendet
4 1057 nicht verwendet

1) CAN-ID = 1054 + (kn-1) x 16 + (ma-1) x4 + (sl - 1)
kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1
ma .... Moduladresse = 1
Sl Slotnummer = 2

B&R 2000 Anwender miissen die Daten austauschen, so daB die High-Daten am
Anfang stehen (Motorola-Format)!

Weitere ID-Belegung siehe Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen".

Beschreibung der Daten- und Konfigurationsworter

Datenwort 0, 1, 2 (schreibend)

Die auf 16 Bit normierten Werte der Spannung werden auf die Ausgangskanale des Moduls geschrieben.

Konfigurationswort 14 (lesend)

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

Bit Beschreibung

8-15 Modulkennung = $34

0-7 X ....nicht definiert, ausmaskieren

O|O|l|l|0|l|0|0 xlxlxlxlxlxlxlx
15 8 7 0
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13.5.17 Variablendeklaration fiir Inkrementalgeberbetrieb
Die Variablendeklaration gilt fiir folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller

CAN-Buscontroller

Die Variablendeklaration erfolgt tiber das PG2000. Die Variablendeklaration istim Kapitel 4 "Moduladressie-
rung" beschrieben.

Unterstlitzung Automation Studio™:  Siehe Hilfe Automation Studio™ ab V 1.40

Das Ansprechen der Anpassungsmodule ist auch in den Abschnitten "AF101" und "Zentraleinheit" erklart.

Inkrementalgeberbetrieb mit Zentraleinheit RPS 2003 und Remote Slaves

Der Datenzugriff erfolgt tiber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationsworter bei den Digitaleingdngen im Inkrementalgeberbetrieb zum Einsatz
kommen.

Datenzugriff VD- VD- VD- R W | Beschreibung
Datentyp Modultyp Kanal

Datenwort 0 WORD Transp. In 0 . Modulstatus

Datenwort 1 INT32 Transp. In 2 . Zahlerstand
Konfigurationswort 4 INT32 Transp. Out 8 . Schwellwert 1
Konfigurationswort 6 INT32 Transp. Out 12 . Schwellwert 2
Konfigurationswort 12 WORD Transp. In 24 . Modulstatus
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp

WORD Transp. Out 28 . Modulkonfiguration
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Inkrementalgeberbetrieb mit CAN Slaves

Der Datenzugriff erfolgt iber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthélt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationsworter bei den Digitaleingangen im Inkrementalgeberbetrieb zum Einsatz

kommen.
Datenzugriff VD- VD- VD- R W | Beschreibung
Datentyp Modultyp Kanal

Datenwort 0 INT32 Transp. In 0 . Zahlerstand

Datenwort 2 WORD Transp. In 4 . Modulstatus
Konfigurationswort 4 INT32 Transp. Out 8 L3 Schwellwert 1
Konfigurationswort 6 INT32 Transp. Out 12 . Schwellwert 2
Konfigurationswort 12 WORD Transp. In 24 L3 Modulstatus
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp

WORD Transp. Out 28 L3 Modulkonfiguration

B&R 2000 Anwender miissen die zwei Worter des Zahlerstandes austauschen, so daB
das High-Word am Anfang steht (Motorola-Format)!

Zugriff Giber CAN-Identifier

Der Zugriff Gber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgerat angesteuert wird.

Der Zugriff Uber CAN-Identifier ist in einem Beispiel im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.

Die Ubertragungsmodi sind im Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen" beschrieben.

Im unten angefiihrten Beispiel, wird das Kombinationsmodul CM411 mit den Moduladressen 1 und 2

angesprochen.

Die Daten der Digitaleingédnge kdnnen nicht gepackt werden. Es wird nur das erste Objekt aus dieser
Vierergruppe angelegt und gesendet.

Slot | CAN-ID” Word 1 Word 2 Word 3 Word 4
1 546 Zahler LL | Z&hler ML | Zahler MH | Zahler HH | Staus L Status H nicht genutzt
2 547 nicht verwendet
3 548 nicht verwendet
4 549 nicht verwendet

1 CAN-ID =542 + (kn-1)x 16 + (ma-1) x4 + (sl - 1)
kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1

ma .... Moduladresse = 2
Sl Slotnummer = 1

B&R 2000 Anwender miissen die Daten austauschen, so daB die High-Daten am
Anfang stehen (Motorola-Format)!

Weitere ID-Belegung siehe Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen".

Module B&R 2003
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Beschreibung der Daten- und Konfigurationsworter

Datenwort 0 (lesend)

Das Datenwort 0 enthalt den Modulstatus zeitkonsistent zum Zahlerstand.

Bit Beschreibung

8-15 X.... hicht definiert, ausmaskieren

7 0.... Referenzieren ist im Gange
1.... Z&hler ist referenziert (Rlcksetzen erfolgt mit Erhalt des
Referenzierbefehls)

andert nach jeder erfolgten Referenzierung den Zustand

al|lo

0.... Versorgungsspannung <18 V
1....Versorgungsspannung >18 V, Ausgange OK

4 Ausgangszustand des Komperators
3 Pegel des Gebereingangs A
2 Pegel des Gebereingangs B
1 X.... nicht definiert, ausmaskieren
0 Pegel des Referenzimpulses
xlxlxlxlxlxlxlx X
15 8 7 0

Datenwort 1 (lesend)

Zahlerstand MSW

Datenwort 2 (lesend)

Zahlerstand LSW

Konfigurationswérter 4+5 (schreibend)

Schwellwert 1 (32 Bit)

Zahlformat: 32 Bit mit Vorzeichen

Bit 10 im Konfigurationswort 14 (schreibend) ist auf O gesetzt.
Schwellwert 1 muB immer < Schwellwert 2 sein.
Die Schwellwerte werden intern vorzeichenbehaftet in aufsteigender Reihenfolge gereiht.

Zahlformat: 32 Bit ohne Vorzeichen - Endlosbetrieb

Bit 10 im Konfigurationswort 14 (schreibend) ist auf 1 gesetzt.
Die Schwellwerte werden intern nicht gereiht. Das Vorzeichen wird bei der Komparatorberechnung nicht
beachtet.

Konfigurationswérter 6+7 (schreibend)

Schwellwert 2 (32 Bit)
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Konfigurationswort 12 (lesend)

Das Konfigurationswort 12 enthalt den Modulstatus (aktueller Zustand ungelatcht). Der Modulstatus ist bei
Datenwort 0 beschrieben.

Konfigurationswort 14 (lesend)

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

Bit Beschreibung

8-15 Modulkennung = $36

0-7 X ....nicht definiert, ausmaskieren

0|0|1|1|0|1|1|0 xlxlxlxlxlxlxlx
15 8 7 0

Konfigurationswort 14 (schreibend)

[s2]
o
Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert. g
O
QD o3
Bit Beschreibung B m
T O
13-15| 0 X35
©
12 0.... Inkrementalgeberbetrieb <§3
11 0.... keine Auswirkung auf Zahlrichtung
1.... Zahlrichtung gegentiber Verdrahtung invertieren
10 0.... Zahlformat: 32 Bit mit Vorzeichen
1.... Zahlformat: 32 Bit ohne Vorzeichen - Endlosbetrieb
Im Endlosbetrieb wird die interne Reihung der Schwellwerte
aufgehoben. Bei einem Uberlauf des Zahlers muf3 daher das
Verhalten des Komperators nicht umgestellt werden. Der
Komperatorbetrieb erfolgt ohne Beriicksichtigung des
Vorzeichens.
8-9 0.... Inkrementalgeberbetrieb mit 4fach Auswertung
7 0.... kein EinfluR auf Referenzimpuls
1.... Referenzimpuls wird invertiert. Diese Einstellung wird fir Geber
mit High Impuls verwendet.
6 0.... Zahler unmittelbar auf 0 setzen. In Datenwort 0 (Modulstatus)
wird Bit 7 unmittelbar auf 1 gesetzt und der Zahler geloscht.
1....Zahler bleibt in Funktion. In Datenwort 0 (Modulstatus) wird Bit 7
unmittelbar auf 0 gesetzt (bedingtes Referenzieren).
0
4 0.... keine Auswirkung auf Zahler
1....Zahler l6schen (referenzieren)
3 0.... Komperator aus
Die Bedienung von Ausgang 1 erfolgt wie in der
Variablendeklaration fur Digitalausgénge beschrieben.
1.... Komperator ein
2 0.... Der Komperatorausgang wird auf den in Bit 0 angegebenen
Pegel gesetzt, wenn Schwellwert 1 < Zahler < Schwellwert 2
1.... Der Komperatorausgang wird auf den invertierten Pegel von Bit
0 gesetzt, wenn Schwellwert 1 < Zahler < Schwellwert 2
1 0
0 Pegel des Komperatorausgangs
ofo]o E olo 0 0
15

8 7 0
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13.5.18 Variablendeklaration fir Ereigniszahlerbetrieb

Die Variablendeklaration gilt fiir folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003

¢ Remote I/O-Buscontroller

CAN-Buscontroller

Die Variablendeklaration erfolgt tiber das PG2000. Die Variablendeklaration istim Kapitel 4 "Moduladressie-

rung" beschrieben.

Unterstltzung Automation Studio™:

Siehe Hilfe Automation Studio™ ab V 1.40

Das Ansprechen der Anpassungsmodule ist auch in den Abschnitten "AF101" und "Zentraleinheit" erklart.

Der Datenzugriff erfolgt tiber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationsworter bei den Digitaleingdngen im Ereigniszahlerbetrieb zum Einsatz

kommen.
Datenzugriff VD- VD- VD- R W | Beschreibung
Datentyp Modultyp Kanal
Datenwort 0 WORD Transp. In 0 . Modulstatus
Datenwort 1 WORD Transp. In 2 L] Zahlerstand Zéhler 1
Datenwort 2 WORD Transp. In 4 . Zahlerstand Zéhler 2
Konfigurationswort 5 WORD Transp. Out 10 . Schwellwert 1 fur Zahler 2
Konfigurationswort 7 WORD Transp. Out 14 . Schwellwert 2 fur Zahler 2
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp
WORD Transp. Out 28 . Modulkonfiguration
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Zugriff Giber CAN-Identifier

Der Zugriff Gber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgerat angesteuert wird.
Der Zugriff Gber CAN-Identifier ist in einem Beispiel im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.

Die Ubertragungsmodi sind im Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen" beschrieben.

Im unten angefihrten Beispiel, wird das Kombinationsmodul CM411 mit den Moduladressen 1 und 2
angesprochen.

Die Daten der Digitaleingange kénnen nicht gepackt werden. Es wird nur das erste Objekt aus dieser

Vierergruppe angelegt und gesendet.

Slot | CAN-ID” Word 1 Word 2 Word 3 Word 4
1 546 Zahler 2L | Zahler 2H | Z&hler 1L | Zahler 1H Staus L Status H nicht genutzt
2 547 nicht verwendet
3 548 nicht verwendet
4 549 nicht verwendet

1) CAN-ID =542 + (kn-1)x 16 + (ma-1) x4 + (sl - 1)
kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1
ma .... Moduladresse = 2
Sl Slotnummer = 1

®
=
=1
o N
T %
IS

T O
X3
B
o
=

B&R 2000 Anwender miissen die Daten austauschen, so daB die High-Daten am
Anfang stehen (Motorola-Format)!

Weitere ID-Belegung siehe Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen".

Beschreibung der Daten- und Konfigurationsworter

Datenwort 0 (lesend)

Das Datenwort 0 enthélt den Modulstatus zeitkonsistent zu den beiden Zahlerstanden.

Bit Beschreibung
6-15 X ....nicht definiert, ausmaskieren
5 0....Versorgungsspannung <18 V
1....Versorgungsspannung >18 V, Ausgange OK
4 Ausgangszustand des Komparators
3 Pegel des Gebereingangs A: Zahler 1
2 Pegel des Gebereingangs B: Zahler 2
0-1 X ....nicht definiert, ausmaskieren
xlxlxlxlxlxlxlxlxlx x| x
15 8 7 0
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Datenwort 1 (lesend)

Zahlerstand Zahler 1.

Datenwort 2 (lesend)

Zahlerstand Zahler 2.

Konfigurationswort 5 (schreibend)

Schwellwert 1 (16 Bit) fur Zahler 2.

Zahlformat: 16 Bit ohne Vorzeichen

Bit 10 im Konfigurationswort 14 (schreibend) ist auf O gesetzt.

Schwellwert 1 muB immer < Schwellwert 2 sein.

Die Schwellwerte werden intern in aufsteigender Reihenfolge gereiht. Das Vorzeichen wird nicht
beachtet.

Zahlformat: 16 Bit ohne Vorzeichen - Endlosbetrieb

Bit 10 im Konfigurationswort 14 (schreibend) ist auf 1 gesetzt.
Die Schwellwerte werden intern nicht gereiht. Das Vorzeichen wird nicht beachtet.

Konfigurationswort 7 (schreibend)

Schwellwert 2 (16 Bit) fur Zahler 2.

Konfigurationswort 14 (lesend)

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

Bit Beschreibung

8-15 Modulkennung = $36

0-7 X....nicht definiert, ausmaskieren

Ololllllolllllo xlxlxlxlxlxlxlx
15 8 7 0
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Konfigurationswort 14 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert.

Bit Beschreibung
13-15 0
12 1....Ereigniszéhlerbetrieb
11 0
10 0....Zahlformat: 16 Bit ohne Vorzeichen
1....Zahlformat: 16 Bit ohne Vorzeichen — Endlosbetrieb
Im Endlosbetrieb wird die interne Reihung der Schwellwerte
aufgehoben. Bei einem Uberlauf des Zahlers muR daher das
Verhalten des Komperators nicht umgestellt werden.
9 0
8 0....Zahler 1 und 2: nur positive Flanken zahlen
1....Zahler 1 und 2: beide Flanken zahlen
6-7 0
5 0....keine Auswirkung auf Zahler 2
1....16sche Z&hler 2 unmittelbar o
4 0....keine Auswirkung auf Zahler 1 8
1....16sche Zahler 1 unmittelbar o) 2
3 0....Komperator aus o B
Die Bedienung von Ausgang 1 erfolgt wie in der 5@
Variablendeklaration fur Digitalausgange beschrieben. g %
1....Komperator ein '8
2 0.... Der Komperatorausgang wird auf den in Bit 0 angegebenen =
Pegel gesetzt, wenn Schwellwert 1 < Zahler < Schwellwert 2
1....Der Komperatorausgang wird auf den invertierten Pegel von
Bit 0 gesetzt, wenn Schwellwert 1 < Z&éhler < Schwellwert 2
1 0
0 Pegel des Komperatorausgangs
ofo[ofMol| [of ]o]o 0
15 8 7 0
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13.5.19 Variablendeklaration der Digitalausgéange
Die Variablendeklaration gilt fiir folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller

CAN-Buscontroller

Die Variablendeklaration erfolgt tiber das PG2000. Die Variablendeklaration istim Kapitel 4 "Moduladressie-
rung" beschrieben.

Unterstlitzung Automation Studio™:  Siehe Hilfe Automation Studio™ ab V 1.40
Das Ansprechen der Anpassungsmodule ist auch in den Abschnitten "AF101" und "Zentraleinheit" erklart.

Der Datenzugriff erfolgt tiber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationsworter bei den Digitalausgangen zum Einsatz kommen.

Datenzugriff VD- VD- VD- R W | Beschreibung
Datentyp Modultyp Kanal
Datenwort 0 WORD Transp. Out 0 0 Digitalausgéange 0 und 1
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp

Zugriff tiber CAN-Identifier

Der Zugriff iber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgerat angesteuert wird.
Der Zugriff Gber CAN-Identifier ist in einem Beispiel im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.
Die Ubertragungsmodi sind im Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen" beschrieben.

Im unten angefiihrten Beispiel, wird das Kombinationsmodul CM411 mit den Moduladressen 1 und 2
angesprochen.

Die Daten der Digitalausgange kénnen nicht gepackt werden. Es wird nur das zweite Objekt aus dieser
Vierergruppe angelegt.

Slot | CAN-ID?” Word 1 I Word 2 I Word 3 I Word 4
1 1058 nicht verwendet
2 1059 Ausg. L I Ausg. H I nicht genutzt
3 1060 nicht verwendet
4 1061 nicht verwendet

" CAN-ID = 1054 + (kn-1)x 16 + (ma-1) x4 + (sl - 1)
kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1
ma .... Moduladresse = 2
sl....... Slotnummer = 2

B&R 2000 Anwender miissen die Daten austauschen, so daB die High-Daten am
Anfang stehen (Motorola-Format)!

Weitere ID-Belegung siehe Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen".
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Beschreibung der Daten- und Konfigurationsworter

Datenwort 0 (schreibend)

Zustand der Digitalausgénge 0 und 1. Die Bits 2 bis 15 mussen 0 sein.

Bit Beschreibung
2-15 0
1 Digitalausgang 1
0 Digitalausgang 0
Zustand von Ausgang 0, wenn der Komparator ausgeschaltet ist.

olo]ofo]ofo]ofo]ofo]ofo]o]o
15 8 7

Konfigurationswort 14 (lesend)

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

Bit Beschreibung

8-15 Modulkennung = $38

0-7 X ....nicht definiert, ausmaskieren

®
=
=1
o N
T %
IS

T O
X3
B
o
=

0|0|1|1|1|0|0|0 xlxlxlxlxlxlxlx
15 8 7 0
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