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1 Allgemeines
1.1 Mitgeltende Dokumente
Weiterfihrende und erganzende Informationen sind den folgenden gelisteten Dokumenten zu entnehmen.

Mitgeltende Dokumente

Dokumentname Titel
MAX20 X20 System Anwenderhandbuch
MAEMV Installations- / EMV-Guide

1.2 Coated Module

Coated Module sind X20 Module mit einer Schutzbeschichtung der Elektronikbaugruppe. Die Beschichtung schiitzt
X20c Module vor Betauung und Schadgasen.
Die Elektronik der Module ist vollstandig funktionskompatibel zu den entsprechenden X20 Modulen.

In diesem Datenblatt werden zur Vereinfachung nur Bilder und Modulbezeichnungen der unbeschich-
teten Module verwendet.

Die Beschichtung wurde nach folgenden Normen qualifiziert:

» Betauung: BMW GS 95011-4, 2x 1 Zyklus
» Schadgas: EN 60068-2-60, Methode 4, Exposition 21 Tage

1.3 Bestelldaten

Bestellnummer Kurzbeschreibung Abbildung
Kommunikation im X20 Schnittstellenmodul
X20IF1041-1 X20 Schnittstellenmodul, fiir DTM-Konfiguration, 1 CANopen

Master Schnittstelle, potenzialgetrennt, Feldklemme 1x TB2105
gesondert bestellen!

X20cIF1041-1 X20 Schnittstellenmodul, beschichtet, fiir DTM-Konfiguration, 1
CANopen Master Schnittstelle, potenzialgetrennt, Feldklemme
1x TB2105 gesondert bestellen!

Erforderliches Zubehor

Feldklemmen

0TB2105.9010 Zubehor Feldklemme, 5-polig, Schraubklemme 2,5 mm?
0TB2105.9110 Zubehor Feldklemme, 5-polig, Push-in-Klemme 2,5 mm?

Tabelle 1: X20IF1041-1, X20clF1041-1 - Bestelldaten
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1.4 Modulbeschreibung

Das Schnittstellenmodul ist mit einer CANopen-Schnittstelle ausgestattet. Dadurch kénnen Drittanbieter-Kompo-
nenten in das B&R System eingebunden und Daten auf einfache und schnelle Weise in beide Richtungen tber-

tragen werden.
Funktionen:

* CANopen Master
» Fehleriberwachung

CANopen

CANopen ist ein auf CAN basierendes higher Layer Protokoll. Das standardisierte Protokoll bietet sehr flexible

Konfigurationsmoglichkeiten.
Fehleriiberwachung

Der Status des Moduls und Feldbusses wird Uberwacht. Bei Auftreten eines Fehlers wird ein Fehlercode zuriick-

gegeben.

2 Technische Beschreibung

2.1 Technische Daten

Bestellnummer

X20IF1041-1 X20cIF1041-1

Kurzbeschreibung

Kommunikationsmodul

CANopen Master

Allgemeines

B&R ID-Code 0xA709 0xE505
Statusanzeigen Modulstatus, Netzwerkstatus, Datenlibertragung, Abschlusswiderstand
Diagnose
Modulstatus Ja, per Status-LED und SW-Status
Netzwerkstatus Ja, per Status-LED und SW-Status
Datenibertragung Ja, per Status-LED
Abschlusswiderstand Ja, per Status-LED
Leistungsaufnahme 1,1TW
Zusatzliche Verlustleistung durch Aktoren (ohmsch) -
W]
Zulassungen
CE Ja
UKCA Ja
ATEX Zone 2,11 3G ExnAnC IIA T5 Ge
1P20, Ta (siehg X20 Anwenderhandbuch)
FTZU 09 ATEX 0083X
UL cULus E115267
Industrial Control Equipment
HazlLoc cCSAus 244665
Process Control Equipment
for Hazardous Locations
Class |, Division 2, Groups ABCD, T5
DNV Temperature: B (0 - 55 °C)
Humidity: B (up to 100%)
Vibration: B (4 g)
EMC: B (bridge and open deck)
LR ENV1
KR Ja
ABS Ja
BV EC33B
Temperature: 5 - 55 °C
Vibration: 4,0 g
EMC: Bridge and open deck
EAC Ja
KC Ja -

Schnittstellen

Schnittstelle IF1
Feldbus
Ausfiihrung
max. Reichweite
Ubertragungsrate
Abschlusswiderstand
Controller
Speicher

CANopen Master
5-polige Steckerleiste
1000 m
max. 1 MBit/s
Im Modul integriert
netX100
8 MByte SDRAM

Tabelle 2: X20IF1041-1, X20clF1041-1 - Technische Daten
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Bestellnummer

X201F1041-1 | X20clIF1041-1

Elektrische Eigenschaften

Potenzialtrennung SPS zu CANopen (IF1) getrennt
Einsatzbedingungen
Einbaulage

waagrecht Ja

senkrecht Ja

Aufstellungshdhe tiber NN (Meeresspiegel)

0 bis 2000 m

Keine Einschrankung

>2000 m

Reduktion der Umgebungstemperatur um 0,5°C pro 100 m

Schutzart nach EN 60529 1P20
Umgebungsbedingungen
Temperatur
Betrieb
waagrechte Einbaulage -25 bis 60°C
senkrechte Einbaulage -25 bis 50°C
Derating -
Lagerung -40 bis 85°C
Transport -40 bis 85°C
Luftfeuchtigkeit
Betrieb 5 bis 95%, nicht kondensierend | Bis 100%, kondensierend
Lagerung 5 bis 95%, nicht kondensierend
Transport 5 bis 95%, nicht kondensierend
Mechanische Eigenschaften
Anmerkung Feldklemme 1x TB2105 gesondert bestellen
Steckplatz In X20 SPS und im erweiterba- In X20c SPS und im erweiterba-
ren Bus Controller X20BC1083 ren Bus Controller X20cBC1083

Tabelle 2: X20IF1041-1, X20clF1041-1 - Technische Daten

2.2 Bedien- und Anschlusselemente

b
w
=
8
X

1 IF1 - CANopen

2 LED-Statusanzeige

3 Schalter fiir Abschlusswiderstand an der Modulunterseite 4 -
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2.2.1 Status-LEDs

Abbildung LED Farbe Status Beschreibung
READY/RUN | Griin/rot Aus Modul nicht versorgt
Griin Ein Kommunikation am PCI-Bus lauft
Rot Blinkend Fehler beim Hochlauf
Ein Kommunikation am PCI-Bus ist noch nicht gestartet
z ERR/RUN Grin/rot Aus Modul fiihrt einen Reset aus

READY/RUN [ Grlin ein Die CANopen-Kommunikation ist gestort. Das kann folgende Ursachen
ERR/RUN | Rot doppelt blinkend | haben:

m TxD
« Das CAN-Bus Kabel wurde getrennt oder der CAN-Bus Control-

ler ist im Modus "Bus off"
« Das Modul istim Modus PREOPERATIONAL
*  Mindestens ein konfigurierter CANopen Slave funktioniert nicht

5o
oLk
<
=)
=
=
=)
3]
X

Grin ein Die Kommunikation wurde gestoppt (das Modul befindet sich im Modus
Rot blinkend STOPPED)
Grin Blinkend Kommunikation wird gestartet (Modul wird initialisiert)
Ein Kommunikation ist bereit
TxD Gelb Flackernd oder ein Das Modul sendet Daten tber die CANopen-Schnittstelle
TERM Gelb Ein Der im Modul integrierte Abschlusswiderstand ist zugeschaltet

2.2.2 CAN-Bus Schnittstelle

Die Schnittstelle ist als 5-polige Steckerleiste ausgefiihrt. Die Feldklemme 0TB2105 muss gesondert bestellt
werden.

Schnittstelle Anschlussbelegung
Klemme Bedeutung
1 CANL CAN Ground
2 CAN_L CAN Low
3 SHLD Schirm (Shield)
4 CAN_H CAN High
5 NC
5-polige Steckerleiste

2.2.3 Abschlusswiderstand

Schalter fur Abschlusswiderstand

Am Schnittstellenmodul ist bereits ein Abschlusswiderstand integriert. Mit einem Schalter an der Gehauseunter-
seite wird der Abschlusswiderstand zu- oder abgeschaltet. Ein aktivierter Abschlusswiderstand wird durch die LED
"TERM" angezeigt.
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3 Funktionsbeschreibung

3.1 CANopen / CAN

CAN (Controller Area Network) basiert topologisch auf einer Linienstruktur und verwendet verdrillte Zweidrahtlei-
tungen zur Datenubertragung. CANopen ist ein auf CAN basierendes higher Layer Protokoll. Das standardisierte
Protokoll bietet sehr flexible Konfigurationsmaoglichkeiten.

CANopen-Betriebsarten wie synchron, event und polling werden ebenso untersttitzt wie PDO-Linking, Life-/Node-
guarding, Heartbeat, Emergency Objects und vieles mehr.

Fur zusatzliche Informationen siehe "Die CANopen-Schnittstelle” auf Seite 6.
3.2 Fehlercodes

Bei Auftreten eines Fehlers wird vom Modul ein Fehlercode zuriickgegeben. Eine vollstandige Liste aller Fehler-
codes im PDF-Format kann in der Automation Help unter "Kommunikation - Feldbusse - Unterstitzung mittels
FDT/DTM - Diagnosefunktionen - Diagnose am Laufzeitsystem - Master Diagnose" im Unterpunkt "Communicati-
on_Error" nachgeschlagen werden.

4 Inbetriebnahme

4.1 Firmware

Das Modul wird mit installierter Firmware ausgeliefert. Die Firmware ist Bestandteil des Automation Studio Projekts.
Das Modul wird automatisch auf diesen Stand gebracht.

Um die in Automation Studio enthaltene Firmware zu aktualisieren, ist ein Hardwareupgrade durchzufiihren (siehe
Automation Help "Projekt Management - Arbeitsoberflache - Upgrades").

4.2 Betrieb des Moduls

Das Schnittstellenmodul kann im Steckplatz einer Steuerung oder im Steckplatz eines erweiterbaren POWERLINK
Bus Controllers betrieben werden.

4.2.1 Verwendung im erweiterbaren POWERLINK Bus Controller X20BC1083
4.2.1.1 Zyklische Daten

Wenn dieses Modul im erweiterbaren POWERLINK Bus Controller gesteckt wird, ist die Anzahl der zyklischen
Daten durch den POWERLINK-Frame beschrankt. Diese betragt in Ein- und Ausgangsrichtung jeweils 1488 Bytes.
Bei Verwendung mehrerer X20IF10xx-1 bzw. anderen X2X-Modulen mit einem POWERLINK Bus Controller teilen
sich die 1488 Bytes auf alle gesteckten Module auf.

4.2.1.2 Betrieb

Fir einen einwandfreien Betrieb des Module mit dem Bus Controller ist folgendes zu beachten:

» Fur den Bus Controller ist eine Mindestrevision 2EQ erforderlich.
» Das Modul kann nur mit der POWERLINK-Einstellung V2 betrieben werden. V1 ist nicht zulassig.

» Bei einem SDO-Zugriff auf das POWERLINK-Objekt 0x1011/1 des Bus Controllers wird die Firmware und
Konfiguration, welche am Bus Controller abgelegt ist, nicht zurlickgesetzt. Diese kdnnen nur durch einen
erneuten Zugriff Gberschrieben werden. Dies betrifft die Objekte 0x20C0 und 0x20C8, Subindexe 92 bis 95.

4.2.1.3 Zeitverhalten
Durch die interne Datenlbertragung ergibt sich eine zuséatzliche Laufzeitverschiebung um einen Zyklus je Richtung.

Information:

Fiir weitere Informationen zum Laufzeitverhalten siehe X20BC1083, Abschnitt "Laufzeitverschiebung".
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5 Die CANopen-Schnittstelle

5.1 Einstellungen im Automation Studio

Um die Schnittstelle zu konfigurieren, wird ein neues Automation Studio Projekt erstellt und die passenden Ein-
stellungen am Modul vorgenommen.

5.1.1 Automation Studio Projekt erstellen

e Durch Auswahl von "New Project ..." wird ein neues Automation Studio Projekt generiert.

File | Edit View Open Project Debug Sou

|j New Projet... Cirl=Shift<N
) Open Project.. ctri=0

e Ein Projektname wird vergeben und der Projektpfad eingerichtet.

Automation Studio - New Project Wizard ®
In this screen please enter the base parameters for the new project. J'h‘a
Name of the project:
|MyPrnJect| |
Path of the project:
|C:'-pmjects'-.WPrDjec‘t'-. |
Mesd > Cancel Help

e Die Art der Hardwarekonfiguration wird ausgewahlt und der Name der Konfiguration vergeben.

o= Mame of the configuration:
%} |Cnrrf|g1 |

Hardware Corfiguration

ﬁ (@) Define a new hardware configuration manually
& () Identify hardware configuration online

@ (C) Reference an existing hardware configuration { ~hw ).

e Falls "Define a new hardware configuration manually" ausgewahlt wurde, wird im nachsten Schritt die Hardware
ausgewahilt.

Dazu kénnen im Hardwarekatalog beliebige Filter gesetzt werden, um die Suche zu vereinfachen. Zuletzt wird die
bendtigte Hardware markiert und mit "Finish" das Automation Studio Projekt erstellt.

@ Catalog  Favortes Recert
v | 6 % | § Search..
Product Group ~
£ e
—T
Contraller
Controller
O e
-
System X20
Name Description
X20CP 1486 %20 CPU Celeron 650, POWERLINK, 1x IF
X20CP1583 X20 CPU ATOM. 0.3GHz. POWERLINK. 1x IF ¥}
G T
[] Activate Simulation Automation Runtime type: | AR Embedded ~
¢ Back T Help
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5.1.2 Schnittstellenmodul einfiigen und konfigurieren

e |In diesem Beispiel wird die Schnittstellenkarte im Steckplatz einer Steuerung gesteckt. Mit Rechtsklick auf den
Steckplatz und Auswahl von "Add Hardware Module..." wird der Hardwarekatalog gedffnet.

.-Pl:'ly.s'ica.l View
Pl BA®R
L... Postion Version Description

1420 X20 CPU ATOM, |

IF1 Communication Pa

IF2 Ethemst

IF3 POWERLINK

IF4 Universal Serial B

IF5 Universal Serial B

IF6 B&R ¥2X Link

Add Hardware Module...

e Mittels Drag & Drop bzw. Doppelklick auf die Schnittstellenkarte wird das Modul in das Projekt eingefigt.

Physical View * o X i@( hwi [System i 4
T PELL AW @B e 8 whls

Name L... Posttion

= 4 X20CP1583

- ol Serial IF1

- 4 ETH IF2

-~ T PLK IF3

- e USE IF4

- eip USB IF5

o W KIX IF6

e IF1

e Weitere Einstellungen des Moduls kénnen in der Geratekonfiguration vorgenommen werden. Hierfir wird mit
Rechtsklick auf die IF-Schnittstelle und Auswahl von "Device Configuration" die Konfigurationsumgebung geoffnet.

Physical View R
A B £
L... Position Version Description
1420 X20CPU AT
IF1 Communicatic
IF2 Ethemet
IF3 POWERLINF
IF4 Universal Ser
IF5 Universal Ser
; IF& B&R X2 Linl
- B X20IF10- 881 1.1.00 ¥20 Inteface
Device Configuration
A

e In der Geratekonfiguration werden generelle Einstellungen vorgenommen.

IODevice:  NETX 100 CO/COM
ek | Hilscher GmbH

o e [

= SEﬂng . Start of bus communication
leensing () Automatically by device

{3 Configuration e
Controlled b tiol
wy Master Settings © contra ¥ appication

Bus Parameters Application monitoring

Process Data Watchdog time: ms

Address Table

Node ID Table

SDO Table )

CAN-ID Tabl Process image storage format

ke O:U‘ () Big Endian (MSB first)
moeROm Un (®)Little Endian (LSB first)

Menitoring

Advanced

Datenblatt V 2.10 7



X20(c)IF1041-1
5.1.2.1 Master Settings

— Start of bus communication

Hier kann ausgewahlt werden, auf welche Weise der Datenaustausch des Moduls gestartet wird.

Parameter Bedeutung
Automatically by device Der Datenaustausch wird automatisch nach der Initialisierung des Moduls gestartet.
Controlled by application Der Datenaustausch wird durch die Automation Runtime gestartet.

— Module Alignment

Hier wird der Adressiermodus vom Prozessabbild definiert. Die Adressen (Offsets) der Prozessdaten werden im-
mer als Byteadressen interpretiert.

Adressiermodus Bedeutung

Byte boundaries Die Moduladresse kann an jedem beliebigen Offset beginnen.

2 Byte boundaries Die Moduladresse kann nur an geraden Byteoffsets beginnen.
Information:

Diese Konfiguration wird automatisch durch das Automation Runtime verwaltet und darf nicht gean-
dert werden (Defaulteinstellung).

— Application monitoring

Hier kann die modulinterne Watchdog time eingestellt werden. Wenn der Watchdog aktiviert wurde (Watchdog Zeit
ungleich 0), muss der Hardware Watchdog spatestens nach der eingestellten Zeit zurtickgesetzt werden.

Parameter Bedeutung Werte
Watchdog time Software Wachdog deaktiviert 0 ms
Erlaubter Wertebereich; 20 bis 65535 ms
Defaultwert: 1000 ms

Information:

Das Zuriicksetzen der Watchdog time wird automatisch durch das Automation Runtime durchgefiihrt.
— Process Data Handshake

Dieser Parameter konfiguriert den Handshake flir den Datenaustausch zwischen Applikation und Gerat.
Hier wird nur Buffered, host controlled unterstitzt.

— Process Image Storage Format

Hier wird definiert, wie die Daten im Prozessabbild (1/0O-Zuordnung) abgelegt werden. Das Speicherformat wird nur
auf den Datentyp Word angewendet. Auf andere Datentypen hat diese Anderung keinen Einfluss.

Speicherformat Bedeutung

Big Endian MSB/LSB = héheres/niederes Byte (Motorola Format)

Little Endian LSB/MSB = niederes/héheres Byte (Intel Format)
Information:

Diese Konfiguration wird automatisch durch das Automation Runtime verwaltet und darf nicht gean-
dert werden (Defaulteinstellung).

— Advanced

Dieser Parameter wird nicht unterstitzt.
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— Device status offset

X20(c)IF1041-1

Hier wird eingestellt, ob der Statusoffset automatisch berechnet wird oder tGber eine Voreinstellung.

Statusoffset Bedeutung

Automatic calculation Der Geratestatus ist immer direkt nach den Eingangsbytes. Sollten in der Konfiguration Eingangsdaten hinzugefiigt wer-
den, wird die Startadresse des Geratestatus im Dual-Port-Memory nach hinten verschoben.

Static Hier kann die Distanz (freier Puffer) zwischen den letzten Eingangsbytes und dem Start des Geratestatus gesetzt werden.
Somit bleibt die Startadresse des Geréatestatus im Dual-Port-Memory immer gleich. Sollten zusatzliche Eingangsdaten
hinzugefiigt werden, wird die Distanz (freier Puffer) reduziert. Sollten mehr Daten hinzugefiigt werden, als freier Puffer
existiert, so muss die Startadresse des Geréatestatus im Dual-Port-Memory verschoben werden.

Falls der Offset zu gering gewahlt wird, wird ein Fehler ausgegeben. Zur Fehlerbehebung muss der freie
Puffer auf eine ausreichende GroRe erh6ht werden.
Information:

Diese Konfiguration wird automatisch durch das Automation Runtime verwaltet und darf nicht gean-
dert werden (Defaulteinstellung).

5.1.2.2 Bus Parameters

— Device description

Hier kann der symbolische Name des Gerates geandert werden. Dieser wird jedoch nur von den Konfigurations-
dialogen und nicht vom Automation Studio verwendet.

— Node settings

Hier kann die NodelD, die Baudrate und das Verhalten beim Start-Up sowie im Fehlerfall konfiguriert werden.

Parameter Bedeutung Werte

Node ID Die Node ID wird bei CANopen fiir die Adressierung verwendet und jede ID darf in einem | 1 bis 127
Netzwerk nur einmal vorkommen.

Baud rate

Einstellen der Dateniibertragungsrate

10 kbit/s bis 1 Mbit/s

Stop in case of monitoring error

Hier wird eingestellt, wie sich der Master bei einem Uberwachungsfehler verhalt. In jedem

Fall wird der zugehérige Fehlercode ausgegeben.
+  Aktiviert

Der Master wechselt in Modus Stop und die Kommunikation zu allen weiteren
Slaves wird abgebrochen.

* Nicht aktiviert

Der Master bleibt im Modus Operational und die Kommunikation zu den weiteren
Slaves bleibt bestehen.

Send "Global Start Node"

Wenn aktiviert, sendet der Master nach dem Hochlauf aller konfigurierten Slaves ein
"Gobal Start Node" aus. Damit werden alle Slaves synchronisiert und gestartet.

Wenn ein Slave nicht gestartet werden soll, muss sowohl dieser Parameter als auch
"Send the Start Node Command" unter "Node Boot Up" auf Seite 12 deaktiviert wer-

den. Falls nur einer der beiden Parameter deaktiviert ist, wird der Slave gestartet.

— SYNC Master Settings

Hier kann die COB-ID geandert werden. Jedes Kommunikationsobjekt im Netz besitzt eine eindeutige COB-ID
(Communication Object Identifier).

Weiters kann die zyklische Periode der SYNC-Nachricht eingestellt bzw. ausgeschaltet (Cycle Period = 0) werden.

Sync Objekt Bedeutung Werte
COB-ID COB-ID der SYNC-Nachricht 0 bis 128
Defaultwert: 128 1664 bis 1759
1761 bis 1792
Cycle Period Periodenzeit der SYNC-Nachricht. 0 bis 65535
Der Wert 0 deaktiviert das Senden von Nachrichten.
Defaultwert: 100

— 29 Bit COB-ID

Dieser Parameter wird nicht unterstitzt.
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5.1.2.3 Process Data

In dieser Tabelle werden die Prozessdaten der einzelnen Slaves aufgelistet.

Parameter Bedeutung
Type Von der Hardware vorgegebene Geratebezeichnung. Weiterhin Beschreibung der am Gerat konfigurierten Module oder
Ein- bzw. Ausgangssignale.
Tag In der Spalte "Tag" kann der Name der Ein- und Ausgangsdaten geéndert werden.
Scada Dieser Parameter wird nicht unterstitzt.
= H20IF1043-1 [BuR-X201F1043-1_eds] <AdX201F1043-1 [BuR-%20IF1043-1_eds

&Emeag] EAEAN %DG_DI — = @+ 2200sub01_RPDOOT_Halo
N0 L ——— - @+ 2200sub02_RPDOOT_1_Byte_Out_2
unsigned? output 1 Byte Out (2)
unsigned output 1 Byte Out (3) @ Z200sub03_RPDOOT_1_Eyte_Out_3

@+ 2200sub04_RPDOOT_1_Eyte_Out_4

5.1.2.4 Address Table

Diese Tabelle gibt Auskunft Uber die Adressen der Ein- und Ausgangsdaten (in Dezimal- oder Hexadezi-

mal-Schreibweise).

Mit Display mode kann die Anzeige von Dezimal auf Hexadezimal umgeschaltet werden.

Spalte Bedeutung

Node-ID Node-ID des Slaves

Device Geratename des Slaves

Name Bezeichnung fir den Slave

Obj.ldx Objektindex

Obj.Name Objektname

COB-ID COB-ID der CAN-Nachricht

Type Datentyp der Ein- oder Ausgangsdaten
Length Lénge der Ein- oder Ausgangsdaten
Address Offsetadresse der Ein- oder Ausgangsdaten

Die Adresstabelle kann auch als CSV-Datei exportiert werden.

5.1.2.5 Node ID Table

In dieser Tabelle werden alle Slaves aufgelistet.

Parameter Bedeutung

Activate Damit kdnnen die Slaves aktiviert oder deaktiviert werden. Wenn ein Slave deaktiviert wurde, reserviert der Master Spei-
cher im Prozessdatenabbild fiir den Slave, aber es erfolgt kein Datenaustausch. Bei den aktivierten Slaves wird Prozess-
speicher reserviert und der Datenaustausch erfolgt.

Node ID Hier kann dem Slave eine Node-ID zugewiesen werden.

Device Geratename des Slaves

Name Bezeichnung firr den Slave

Vendor Geratehersteller

5.1.2.6 SDO Table

In dieser Tabelle werden alle Objekte, die in der Hochlauf-Phase Ubertragen werden, aufgelistet. Die Objektinfor-
mationen kdnnen nicht geandert werden.

Mit Display mode kann die Anzeige von Dezimal auf Hexadezimal umgeschaltet werden.

Spalte Bedeutung

Node-ID Node-ID des Slaves

Device Geratename des Slaves

Name Bezeichnung fir den Slave

Obj.ldx Objektindex

Sub.ldx Subindex

Parameter Parametername

Value Wert des Parameters
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5.1.2.7 CAN-ID Table

In dieser Tabelle werden die verwendeten CAN-IDs aufgelistet. Bei Auto Alloc = enabled werden die CAN-IDs
automatisch zugeordnet.

Mit Display mode kann die Anzeige von Dezimal auf Hexadezimal umgeschaltet werden.

Spalte Bedeutung Werte
Node-ID Stationsadresse des Gerats im Netzwerk 1 bis 127
Device Geratename des Slaves
Name Bezeichnung fiir den Slave Beliebig
Message Type Nachrichtentyp +  NODE GUARDING
+  EMCY
+  RXPDO[x]
+  TXPDO[X]
+  SYNC
CAN-ID COB-ID 0 bis 2047
Auto Alloc Automatische Allokierung aktivieren / deaktivieren
Um eine CAN-ID zu andern, muss Auto Alloc deaktiviert werden.
| Message Type | CAN-ID | Auto Alloc
SYNC 128 O
EMCY 130
RxPDO_01 514
RxPDO_02 77
R<PDO_03 1026 )
FxPDO_04 1282 [l
TxPDO_01 [ ] 58] O
TxPDO_02 9] 03]
TxPDO_03 398
TxPDO_04 1154
TxPDO_05 1791
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5.1.2.8 Node Boot Up

Hier kann die Hochlaufphase angepasst werden. Durch Deaktivieren von Bootphasen werden diese nicht ausge-
fuhrt, um zum Beispiel eine andere Konfiguration zu einem spéateren Zeitpunkt Gbertragen zu kénnen.

Phase/Status

Parameter

Beschreibung

1 - Node Reset

Send the Reset-Node command

Wenn aktiviert, sendet der Master zuerst das CANopen-spezifische Node Reset Kom-
mando.

2 - Check node, Profile and
Type

Compare the configured Profile and Ty-
pe Object 1000H with real value

Wenn aktiviert, vergleicht der Master den Inhalt des Objekts 0x1000 am Modul mit den
eingestellten Daten. Wenn die Werte nicht ibereinstimmen, erfolgt kein Zugriff auf den
Knoten. Die Konfiguration wird nicht tibertragen und ein Parametrierungsfehler gemeldet.
Die Option muss aktiviert werden, wenn ein Knotenobjekt in der EDS-Datei nicht definiert
ist. In diesem Fall miussen unter Profile und Type die Werte fiir das Profil und den Gera-
tetyp des Knoten nach den Angaben des Geréateherstellers eingeben werden.
EDS-Default setzt die Werte fiir das Profil und den Geratetyp des Knoten auf die origi-
nalen Werte aus der EDS-Datei zuriick und deaktiviert den Vergleich.

3 - Configuration, Guarding
Protocol

Configure the Guard-Time and Life-
time-Factor

Wenn aktiviert, schreibt der Master die beiden Objekte 0x100C (GuardTime) und 0x100D
(Life Time Factor) wahrend des Starts in die entsprechenden Knotenobjekte.

Wenn nicht aktiviert, werden die zuletzt konfigurierten Werte vom Slave bezogen. Falls
die Konfiguration am Slave gel6éscht wurde, sind diese Werte 0.

4 - Configuration SYNC COB-
ID

Configure the COB-ID for the Synchro-
nization Message

Wenn aktiviert, bertragt der Master die im Automation Studio unter "SYNC Master Set-
tings" auf Seite 9 eingestellte Konfiguration der SYNC COB-ID auf den Slave (Objekt
0x1005). Ist jedoch die eingestellte Zyklusperiode 0, werden keine SYNC-Nachrichten
gesendet.

Wenn nicht aktiviert, wird der zuletzt konfigurierte Wert vom Slave bezogen. Falls die
Konfiguration am Slave geléscht wurde, ist der Defaultwert 0x80.

5 - Configuration EMCY COB-
ID

Configure the COB-ID for the Emergen-
cy Message

Wenn aktiviert, libertragt der Master die fest eingestellte EMCY COB-ID auf den Slave
(Objekt 0x1014).

Wenn nicht aktiviert, wird der zuletzt konfigurierte Wert vom Slave bezogen. Falls die
Konfiguration am Slave geléscht wurde, ist der Defaultwert 0x80 + NodelD.

6 - Configuration, Download of
objects

Download the Object Configuration to
the Node

Wenn aktiviert, Ubertragt der Master alle relevanten Konfigurationsobjekte, wie z. B.
Angaben zum PDO-Mapping und zu den COB-IDs der Sende-PDOs und der Emp-
fangs-PDOs und alle konfigurierten Objekte aus der Knotenkonfiguration auf den Knoten.
Wenn nicht aktiviert, erhalt der Slave keine Konfiguration vom Master. Phasen 3,4 und
5 werden ebenfalls nicht ausgefihrt.

Falls der Slave die automatische Konfiguration unterstiitzt, sind nur die ersten 4 PDOs
aktiv. COB-IDs werden definiert und vom Slave bezogen.

7 - Start Node

Send the Start Node Command

Wenn aktiviert, schickt der Master am Ende der BootUp-Prozedur den CANopen-spezi-
fischen Start-Knoten-Befehl, um den Betriebszustand zu erreichen.

8 - Initiate PDO data

Remote request all TxPDOs and send
current RxPDOs once after bootup

Wenn aktiviert, liest und schreibt der Master nach dem Start die konfigurierten PDOs.
Dadurch werden alle aktuellen Daten aus dem Prozess-Ausgangsdatenspeicher an die
Knoten gesendet und andererseits alle aktuellen Daten aus dem Knoten ausgelesen und
im Prozess-Eingangsdatenbereich des Masters abgelegt.

Information:

Die Parameter "Node Boot Up - Start Node™
gemeinsam beachtet werden.

Beispiel

und "Bus Parameters - Send 'Global Start Node'™ miissen

Falls alle Bootphasen deaktiviert wurden, aber "Send 'Global Start Node™ aktiv ist, wird der Slave dennoch gestar-
tet. In diesem Fall wird die Kommunikation gestartet, ohne dass die Konfiguration ibernommen wurde.
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5.1.2.9 Monitoring

Hier kann die Gerateliberwachung konfiguriert werden. Dabei sind folgenden Uberwachungen méglich:

* Der Master Uberwacht die einzelnen Knoten
* Ein Knoten tberwacht den Master
* Ein Knoten tiberwacht einen anderen Knoten

In der Tabelle kann in der Spalte Active der zu Uberwachende Knoten ausgewahlt werden. Fir jeden Knoten kann
das Node guarding protocol oder Heartbeat protocol ausgewahlt werden.

— Selected Node
Enthalt alle konfigurierten Knoten.
— Node guarding protocol

Der Master sendet zyklische Poll-Anfrage an den Knoten, um zu prtifen, ob der Knoten am Bus noch existiert. Der
Knoten sendet seinen aktuellen Status als Antwort an den Master zurlick. Der Knoten kann die Poll-Anfrage vom
Master dazu verwenden, um den Master zu Uberwachen.

Parameter Bedeutung

Guarding Time Uberwachung des Slaves aus der Sicht des Masters.

Wenn die Kommunikation lauft, fragt der Master den Knoten im eingestellten Zeitintervall ab, um zu priifen, ob der Knoten
im Netzwerk noch da ist.

Wenn die Guarding Time den Wert 0 besitzt, ist die Uberwachung am Master und am Slave deaktiviert.

Life Time Factor Uberwachung des Masters aus der Sicht des Slaves.

Wenn die Kommunikation lauft, iberwacht der Knoten den Master im berechneten Zeitintervall "Guarding Time * Life
Time Factor", ob der Knoten im Netzwerk noch da ist.

Wenn der Life Time Factor den Wert 0 besitzt, ist die Uberwachung am Slave deaktiviert.

Information:

Um das Node guarding protocol verwenden zu kénnen, muss der Knoten dieses Protokoll unterstiitz-
ten.

— Heartbeat Protokoll

Ein "Heartbeat Producer" sendet zyklische Heartbeat-Anfragen. Einer oder mehrere "Heartbeat Consumer" kbnnen
die Anfrage empfangen.

Parameter Bedeutung

Producer Time Zeitintervall, in der Heartbeat-Anfragen gesendet werden.
Information:
Um das Heartbeat protocol verwenden zu kénnen, muss der Knoten das Heartbeat protocol unterstiit-
zen.
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5.2 Einhdngen der EDS-Datei im Automation Studio

Um dem CANopen Master mitzuteilen, welche Slaves angeschlossen und wie sie konfiguriert wurden, wird eine
Beschreibungsdatei (EDS-, DCF-Datei) bendotigt.

Um eine Beschreibungsdatei in das Automation Studio einzufligen und verwenden zu kénnen, sind folgende Schrit-

te auszufihren:

e Die Beschreibungsdatei (EDS, DCF) muss vom Hersteller des CANopen Slaves bereitgestellt werden.

e Im Automation Studio unter "Tools - Manage 3rd-Party Devices" den Dialog 6ffnen und "Import DTM Device(s)"

auswahlen.

3rd-Party Device Manager u
Automation Studio 3rd-Party Device Manager 1
This dizlog allows you to manage 3rd-party fieldbus- and DTM devices g'. rd

5 i | Search.. P
Mame Version Vendor & Import DTM Device(s)
5-4.0. Remote /O Port vl Hilscher GmbH
Y20IF1043-1 (DTM) [ATDB.00002..  BAR Industrie-Elektronik Update DTM Catalog
5-3.1, One dual sensor, one dual actu...  v.1 Hilscher GmbH
ENIP Modular Generic Adapter 1.20347373 Hilscher GmbH
S-4 A, Extended Addressing Mode v.1 Hilscher GmbH
S40F, Ne Profile w1 Hilscher GmbH e e )
5-7.F. No Profile vl Hilscher GmbH
S-D .1, Single Actustor with Monitoring w1 Hilscher GmbH
S-5.A, BEtended Addressing Mode v.l Hilscher GmbH v
L4 e 3

Devices: 63 total, thereof DTM: 62

Close

e Zu importierende EDS-Datei auswahlen und mit OK bestatigen. Die EDS-Datei wird in das Automation Studio

importiert.

Automation Studio
Name

5-4.0, Remote 1/0 Port Performing DTM catsleg update..
5-D.1, Single Actuator ‘

5-3.1, One dual sensor| [l L

5-4 A, Bxtended Addre:

5-6.F, No Profile ‘
5-0.F. No Profile
5-7.F. No Profile

Loading...

ft DTM Device(s)

gte DTM Catzlog

Fieldbus Device(s)

5-1.1, Single Sensor (ex

o Am CANopen Master X201F1041-1 auf CANopen(DTM) klicken und EDS-Datei aus dem Hardwarekatalog her-
ausziehen und an CANopen Master anhé&ngen.

Name

| # X20MM2436 [IVO Ma... X |+

Catalog  Favoriles  Recent

@ - @9 Search..

Product Group -

..

3rd Party
Devices

Network Type

Hein

can >

A® 7 ¢
L... I} |Channel Name s
& X20CP3583 +23 ModuleOle
. Al Serial
ETH 2 SeralNumber
Eg; +3 ModulelD
Use +J HardwareVariant
XX +J FimwareVersion
L L A X20MM2436
- B X20IF1041_1 @ FrequencyPWMO1PWML
Loty [CANopen OTM) | ||| @+ DutyCyclePWMO1
A 2 Connect FBD. Hilscher COGenSlaveDTM X20IF1043-1

k @) (BUR-CDIF1043-1 eds) to connector IF1 of X20IF1041_1

Name Description
¥20IF1043-1 (DTM) DTM CANopen device, Vendor: B&R)

W CEITITorT T

@+ ClearEmord2
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e Durch Rechtsklick auf die Beschreibungsdatei und Auswahl von "Device Configuration”" wird die Konfigurations-
umgebung fiur die EDS-Datei gedffnet.

& B X20F1041_1 @ FrequencyPWIMD1PWM(
El- 4%, CANopen (DTM) @+ DutyCyclePWMDT
=] C [ - | e B e
- I 1/O Mapping

- o Configuration

Device Configuration

Additinnal Fonctinne B
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