X20(c)IF1061-1

X20(c)IF1061-1

1 Allgemeines

Das Schnittstellenmodul ist mit einer PROFIBUS DP V1 Schnittstelle ausgestattet. Dadurch kénnen Drittanbie-
ter-Komponenten in das B&R System eingebunden und Daten auf einfache und schnelle Weise in beide Richtun-
gen Ubertragen werden.

Das Schnittstellenmodul kann in den X20 Zentraleinheiten oder im erweiterbaren POWERLINK Bus Controller
X20BC1083 betrieben werden.

« PROFIBUS DP V1 Master
1.1 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

1.1.1 Anlauftemperatur

Die Anlauftemperatur beschreibt die minimal zulassige Umgebungstemperatur im spannungslosen Zustand zum
Zeitpunkt des Einschaltens des Coated Moduls. Diese darf bis zu -40°C betragen. Im laufenden Betrieb gelten
weiterhin die Bedingungen laut Angabe in den technischen Daten.

Information:

Es ist unbedingt darauf zu achten, dass es im geschlossenen Schaltschrank zu keiner Zwangskiihlung
durch Luftstromungen, wie z. B. durch den Einsatz eines Liifters oder Liiftungsschlitze, kommt.

2 Bestelldaten

Bestellnummer Kurzbeschreibung Abbildung
Kommunikation im X20 Schnittstellenmodul

X20IF1061-1 X20 Schnittstellenmodul, fir DTM-Konfiguration, 1 PROFIBUS
DP VO/V1 Master Schnittstelle, potenzialgetrennt

X20clIF1061-1 X20 Schnittstellenmodul, beschichtet, fiir DTM-Konfiguration, 1

PROFIBUS DP VO0/V1 Master Schnittstelle, potenzialgetrennt
Optionales Zubehor

Infrastrukturkomponenten

0G1000.00-090 Busstecker, RS485, fiir PROFIBUS-Netzwerke

Tabelle 1: X20IF1061-1, X20cIF1061-1 - Bestelldaten
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3 Technische Daten

Bestellnummer X20IF1061-1 X20cIF1061-1
Kurzbeschreibung
Kommunikationsmodul 1x PROFIBUS DP V0/V1 Master
Allgemeines
B&R ID-Code 0xA716 0xE234
Statusanzeigen Modulstatus, Dateniibertragung
Diagnose
Modulstatus Ja, per Status-LED und SW-Status
Netzwerkstatus Ja, per Status-LED und SW-Status
Datenubertragung Ja, per Status-LED
Leistungsaufnahme 1,8 W
Zusatzliche Verlustleistung durch Aktoren (ohmsch) -
W]
Zulassungen
CE Ja
ATEX Zone 2, 113G ExnAnC IIAT5 Ge
IP20, Ta (siehe X20 Anwenderhandbuch)
FTZU 09 ATEX 0083X
uL cULus E115267
Industrial Control Equipment
HazLoc cCSAus 244665
Process Control Equipment
for Hazardous Locations
Class I, Division 2, Groups ABCD, T5
DNV GL 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
EAC Ja
KC Ja -

Schnittstellen

Schnittstelle IF1
Feldbus
Ausflihrung
max. Reichweite
Ubertragungsrate
Controller
Speicher
Zyklische Daten

Eingangsdaten
Ausgangsdaten

PROFIBUS DP V0/V1 Master
9-polige DSUB-Buchse
1200 m
max. 12 MBit/s
netX100
8 MByte SDRAM

max. 3,5 kByte
max. 3,5 kByte

Elektrische Eigenschaften

Potenzialtrennung

SPS zu PROFIBUS (IF1) getrennt

Einsatzbedingungen

Einbaulage
waagrecht
senkrecht

Ja
Ja

Aufstellungshdhe tiber NN (Meeresspiegel)
0 bis 2000 m
>2000 m

Keine Einschrankung

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

Schutzart nach EN 60529

1P20

Umgebungsbedingungen

Temperatur
Betrieb
waagrechte Einbaulage
senkrechte Einbaulage
Derating
Anlauftemperatur
Lagerung
Transport

-25 bis 60°C
-25 bis 50°C

-40 bis 85°C
-40 bis 85°C

Ja, -40°C

Luftfeuchtigkeit
Betrieb
Lagerung
Transport

5 bis 95%, nicht kondensierend
5 bis 95%, nicht kondensierend
5 bis 95%, nicht kondensierend

Bis 100%, kondensierend

Mechanische Eigenschaften

Steckplatz

In X20 CPU und im erweiterba-
ren Bus Controller X20BC1083

In X20c CPU und im erweiterba-
ren Bus Controller X20cBC1083

Tabelle 2: X20IF1061-1, X20clF1061-1 - Technische Daten
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4 Bedien- und Anschlusselemente

X20(c)IF1061-1

)

L]
S
<

[ 1 ]iF1-PROFIBUS DP

2

| LED-Statusanzeige

4.1 Status-LEDs

Abbildung LED Farbe Status Beschreibung
READY/RUN | Griin/rot Aus Modul nicht versorgt
Grin Ein Kommunikation am PCI-Bus lauft
Rot Blinkend Fehler beim Hochstarten
Ein Kommunikation am PCI-Bus ist noch nicht gestartet
- I STATUS DP | Griin Azyklisch blinkend Keine Konfiguration oder Stackfehler
ik STATUS DP Zyklisch blinkend Bus ist konfiguriert, aber die Kommunikation von der Applikation noch
S RxD nicht freigegeben
; o Ein Kommunikation zu allen Slaves hergestellt
< Rot Zyklisch blinkend Kommunikation zu mindestens einem Slave unterbrochen
2 Ein Kommunikation zu allen / einem Slave unterbrochen
RxD Gelb Ein Das Modul empfangt Daten tber die PROFIBUS DP Master Schnittstelle
TxD Gelb Ein Das Modul sendet Daten tber die PROFIBUS DP Master Schnittstelle

4.2 PROFIBUS DP Schnittstelle

Fir die Schnittstelle ist eine geschirmte Leitung zu verwenden.

Schnittstelle Anschlussbelegung
Pin RS485

1 Reserviert

2 Reserviert
9 5 3 RxD/TxD-P Daten”

4 CNTR-P Transmit Enable
6 ] 5 DGND Versorgung

6 VP Versorgung

9-polige DSUB-Buchse ! Reserviert
8 RxD/TxD-N Daten\?
9 CNTR-N Transmit Enable\
CNTR ... Richtungsumschaltung fiir externe Repeater

1) Kabelfarbe: Rot
2) Kabelfarbe: Griin
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X20(c)IF1061-1
5 Verwendung im erweiterbaren POWERLINK Bus Controller X20BC1083

5.1 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.

5.2 Betrieb von NetX-Modulen

Fir einen einwandfreien Betrieb von NetX-Modulen mit dem Bus Controller ist folgendes zu beachten:

* Fir den Bus Controller ist eine Mindestrevision ZEQ erforderlich.
* NetX-Module kdnnen 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 NetX-Firm-
ware und Konfiguration, welche am Bus Controller abgelegt ist, nicht zuriickgesetzt. Diese konnen
nur durch einen erneuten Zugriff Uberschrieben werden. Dies betrifft die Objekte 0x20C0 und 0x20CS8,
Subindexe 92 bis 95.

5.3 Zeitverhalten

Durch die interne Datenlibertragung ergibt sich eine zusatzliche Laufzeitverschiebung um einen Zyklus je Richtung.

Information:

Fiir weitere Informationen zum Laufzeitverhalten siehe X20BC1083, Abschnitt "Laufzeitverschiebung”.

6 NetX-Fehlercodes

Bei Auftreten eines Fehlers wird von den NetX-Modulen ein Fehlercode zuriickgegeben. Diese Fehlercodes sind
Feldbusspezifisch. Eine vollstandige Liste aller Fehlercodes im PDF-Format kann in der Automation Help unter
"Kommunikation - Feldbusse - Unterstiitzung mittels FDT/DTM - Diagnosefunktionen - Diagnose am Laufzeitsys-
tem - Master Diagnose" im Unterpunkt "Communication_Error" nachgeschlagen werden.

7 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 Hardware-Upgrade durchzuflihren (siehe
Automation Help "Projekt Management - Arbeitsoberflache - Upgrades").

8 DTM-Mindestversion fiir coated Module

Information:

Coated Module benétigen das DTM mit der Mindestversion 1.0370.140220.12186, welches ab den Au-
tomation Studio Upgradepacks V4.0.18.x und V3.0.90.29 enthalten ist.
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X20(c)IF1061-1
9 Die PROFIBUS DP Schnittstelle

9.1 Einstellungen im Automation Studio

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

Dazu wird ein neues Automation Studio Projekt erstellt und die passenden Einstellungen am Modul vorgenommen.
9.1.1 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 MNew Project... Ctrl=Shift<N
L) 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

#
@

{ fgg

Name of the project:
| WyProject|

Path of the project:
| Chprojects\MyProject’. |

Cancel Help

e Die Art der Hardware-Konfiguration wird ausgewahlt und der Name der Konfiguration vergeben.

- Mame of the configuration:
%" [Corfigt |

Hardware Corfiguration

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

ﬁ () Reference an existing hardware configuration [~ hw )

Datenblatt V 2.08 5



X20(c)IF1061-1

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

ausgewahilt.
Dazu kdnnen im Hardware-Katalog beliebige Filter gesetzt werden, um die Suche zu vereinfachen. Zuletzt wird

die benétigte Hardware markiert und mit "Finish" das Automation Studio Projekt erstellt.

Q Catalog  Favortes Recent
25 - | o v | B Search.
Product Group ~
& i
]
Controller
Contraller
O s
System X20
MName Description
X20CP1486 X20 CPU Celeron 650, POWERLINK, Tx IF
X20CP1583 20 CPU ATOM, 0.3GHz, POWERLINK, 1x IF [
< T
[ Activate Simulation Automation Runtime type: | AR Embedded |
< Back et Help

9.1.2 Schnittstellenmodul einfiigen und konfigurieren

e In diesem Beispiel wird die Schnittstellenkarte im Steckplatz einer CPU gesteckt. Mit Rechtsklick auf den Steck-
platz und Auswahl von "Add Hardware Module..." wird der Hardware-Katalog gedffnet.

| Pﬁy‘s‘ica‘l‘ﬁiéw
L... Postion Version Description

1420 X20 CPU ATOM A

IF1 Communication Po

IF2 Ethemet

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 eingefligt.

Physical View Wb {‘24: hwl [System Desi X
PEHULBA®A @B e sl adiz
Name L... Posttion
B off X20CP1583
o ol Serial IF1
& ETH IF2
T PLK IF3
- #ig USB IF4
e USE IF5
- W I IF&
L st
R 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 v R x
A @ 2
L... Position Version Description
1420 ®20CPU ATI
IF1 Communicatic
IF2 Ethemet
IF3 POWERLINF
IF4 Universal Ser
IF& Universal Ser
; ® IF& B&R X2X Linl
B e X20IF10: SST 1100  X20Inteface
Device Configuration
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e In der Geratekonfiguration werden generelle Einstellungen vorgenommen.

X20(c)IF1061-1

10 Device:
Vendor:

NETX 100 DP/OPM
Hilscher GmbH

nek=

Navigation Area =
‘4 Settings
Licensing
‘=4 Configuration

Profile: PROFIBUS DP w

Bus Parameters

iy Bus Parameters Baud Rate: 1500 ~ kBitfs
Process Data
Slot Time: 300 tBit
Address Table L
Station Table Min. Station Delay Time: 11 tBit
Master Settings Max, Station Delay Time: | 150 ] it

9.1.2.1 Bus Parameters

— Profile

Hier wird das gewunschte PROFIBUS-Profil eingestellit.

Jedoch lauft PROFIBUS PA auf einer anderen Physik.

Parameter Bedeutung

PROFIBUS DP Dezentrale Peripherie: Dient zur Ansteuerung von Sensoren und Aktoren und Vernetzung von mehreren Steuerungen
untereinander.

PROFIBUS PA Prozess-Automation: Lauft protokolltechnisch ebenso wie PROFIBUS DP uber PROFIBUS DP V1 Class 2 Dienste.

Beide Profile konnen mit Hilfe eines Medienconverter miteinander verbunden werden.

— Bus Parameters

Je nach verwendetem Profil sind die Bus Parameter einzustellen. Beim Umschalten des
faulteinstellungen des jeweiligen Profils automatisch eingefiigt.

Profils werden die De-

Parameter

Bedeutung

Werte

Baudrate

Dieser Parameter muss fiir alle Gerate gleich eingestellt werden.
Eine Veranderung der Baudrate flihrt zu einer automatischen Neuberechnung davon
abhangiger Parameter, wie z. B. "Slot Time".

Slot Time

Dieser Parameter ist die Uberwachungszeit des Telegrammsenders und dient zur Be-
statigung des Empfangers.

37 bis 16383

Min. Station Delay Time

Dieser Parameter (min Tspr) ist die kiirzeste Zeit, die zwischen Empfangen des letzten
Bits von dem Telegramm bis zum Senden des ersten Bits von dem folgenden Telegramm
verstreichen muss.

1 bis 65535

Max. Station Delay Time

Dieser Parameter (max Tgpr) ist die langste Zeitspanne, die zwischen Empfangen des
letzten Bits von dem Telegramm bis zum Senden des ersten Bits von dem folgenden Te-
legramm verstreichen muss. Der Sender muss bei einem unbeantworteten Telegramm
(z. B. Broadcast) mindesten diese Zeit abwarten, bevor ein neues Telegramm gesendet
wird.

1 bis 65535

Quiet Time

Dieser Parameter (Tqy) definiert die Zeitverzdégerung, die bei Modulatoren und Repea-
ters fur den Wechsel von Senden zu Empfangen auftritt.

0 bis 127

Setup Time

Dieser Parameter (Tsgr) ist die Reaktionszeit des Senders. Sie bestimmt die minima-
le Zeit zwischen Erhalten einer Bestatigung bis zum Senden eines neuen Abfragetele-
gramms.

0 bis 255

Station Address

Dieser Parameter definiert die Stationsadresse des Masters.

0 bis 125

Target Rotation Time

Dieser Parameter (T1) ist die nominale Token-Zykluszeit in ms. Wie lange der Master
noch fir das Senden der Telegramme an die Slaves hat, hangt von der Differenz zwi-
schen normaler und tatsachlicher Token-Zykluszeit ab.

Der Defaultwert hangt von der Anzahl der Slaves und deren Konfiguration ab.

1 bis 224-1

GAP Actualization Factor

Dieser Parameter (G) bestimmt nach wie vielen Token Zyklen ein hinzugefiigter Teilneh-
mer in den Token Ring aufgenommen wird. Nach Ablauf des Zeitraums "G * T+z" sucht
die Station nach weiteren Teilnehmern, die in den logischen Ring aufgenommen werden
wollen.

0 bis 255

Max. Retry Limit

Dieser Parameter bestimmt die maximale Anzahl an Wiederholungen, um eine Station
zu suchen.

1 bis 15

Highest Station Address (HSA)

Dieser Parameter ist die hochste Busadresse, bis zu welcher der Master sucht, um das
Token an einen anderen Master weiterzugeben.

I Die Adresse muss immer groBer sein als die Stationsadresse des Masters

1 bis 126

Einstellungen fir eine korrekte Kommunikation:

Taui < min Tspr
Trov < min Tepr
Tau < Trov

tgir (Bit time) wird wie folgt zusammengesetzt:

tgir = 1/ Baudrate (in Bit/s)

Bit time = Time[ms] * Baudrate
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X20(c)IF1061-1

— Bus Monitoring

Parameter

Bedeutung

Werte

Data Control Time

Dieser Parameter definiert die Zeit, in der die Data_Transfer_List zumindest einmal ak-
tualisiert wird. Nach Ablauf dieser Zeit meldet der Master seinen Betriebszustand auto-
matisch Uiber den Global_Control Befehl.

10 bis 655.350

Min.Slave Interval

Dieser Parameter definiert die minimale Zeitperiode zwischen 2 Slave-List Zyklen. Hier
wird der Maximalwert, den die aktiven Stationen bendétigen, angegeben.

100 bis 6.553.500

Override slave specific Watchdog
Control Time

Jeder Slave sendet eine spezifische Watchdog Control Time an den Master zurick. Die-
ser Parameter ermdglicht es, einzelne slavespezifische Einstellungen mit dem gleichen
Wert fir alle an diesem Master konfigurierte Slaves zu tberschreiben, um beispielswei-
se einen konsistenten Wert fiir langsamere Ubertagungsraten fiir kritische Umgebungen
einzustellen.

Watchdog Control Time

Die DP Slaves nutzen die Watchdog Control Time Einstellung, um Kommunikationsfehler
am zugeordneten Master zu erkennen. Wenn der Slave eine Unterbrechung bei einer
bereits betriebsbereiten Kommunikation findet, die durch eine Watchdog Zeit definiert ist,
fuhrt der Slave einen unabhangigen Reset durch und stellt die Ausgange in den sicheren
Zustand.

Information:

Wenn die Bus Konfigurationen geindert werden und diese Anderung Einfluss auf die Busparameter
hat, so wird ein Symbol (gelbes Rufzeichen) neben den betroffenen Parametern angezeigt.

Bus Monitoring

Data Control Time:

Min. Slave Interval:

_‘.‘"'n,, 20 ms v iverride slave specific Watchdog Contral Time!

200 s Watchdog Control Time: | 20 ms

Mit Adjust kdnnen die Busparameter wieder neu berechnet werden.

& Yalues marked with this symbol should be adijust

adjusted to changes in the topaology.

Fehlerbehandlung

Auto Clear ON dient zu Fehlerbehandlung

Parameter Bedeutung

Aktiviert Der Master wechselt vom Operate zum Modus Clear Mode (Standby-Modus) und beendet die Kommunikation zu allen
Slaves, sobald mindestens ein Slave nicht innerhalb der Data Control Time antwortet.

Deaktiviert Der Master bleibt im Modus Operate und die Kommunikation zu allen erreichbaren Slaves wird beibehalten.

— Calculated Timing

Die Calculated Timing ist die Zeit, die der Sender im Leerlauf nach dem Empfang des letzten Bits eines Telegramms
am Bus verbringt, bis das erste Bit eines neuen Telegramms am Bus gesendet wird.

Buszeit Bedeutung Formel

Tid1 Tid1 startet nachdem der Initiator eine Quittierung, eine Antwort oder ein To- | Tid1 = max (Tqu + 2 * Tser + 2 + Tsyn, min TSDR)
ken-Telegramm empfangen hat. Tswn (%)

Tid2 Tid2 startet nachdem der Initiator ein Telegramm gesendet hat, das nicht besta- | Tid2 = max (Tqu + 2 * TSET + 2 + Tgyn, max Tspr)
tigt wird. Tswn (%)

9.1.2.2 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 Name der Ein- bzw. Ausgangsdaten.

Scada Dieser Parameter wird nicht unterstitzt.
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X20(c)IF1061-1
9.1.2.3 Address Table

In dieser Tabelle werden alle Slaves, unterteilt in Ein- und Ausgangsdaten, aufgelistet. Es kann die jeweilige Lange
der Ein- und Ausgangsdaten sowie die zugeordnete Adresse ausgelesen werden.

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

Parameter Bedeutung

Station Address Stationsadresse des zugeordneten Slave-Gerates

Device Tatsachlicher Geratename des zugeordneten Slave-Gerates aus der GSD-Datei.
Name Bezeichnung firr das zugeordnete Slave-Gerat

Module Name des Moduls gemaR GSD-Datei

Type Typ der Ein- bzw. Ausgangsdaten

Length Anzahl der enthaltenen Datentypen

Address Offset-Adresse der Ein- bzw. Ausgangsdaten

Die Adresstabelle kann auch als CSV-Datei exportiert werden.

Durch deaktivieren von Auto addressing kdnnen die Adressen manuell eingegeben werden.

Information:

Bei doppelt vergebenen Adressen wird ein Fehler ausgegeben und die betroffenen Adressen werden
mit einem roten Rufzeichen gekennzeichnet.

9.1.2.4 Station Table

In dieser Tabelle werden alle Slaves aufgelistet.

Parameter Bedeutung
Activate

Damit kénnen die Slaves aktiviert oder deaktiviert werden.

+ Slave deaktiviert: Der Master reserviert Speicher im Prozessdatenabbild fir den Slave, aber es erfolgt kein
Datenaustausch.

» Slave aktiviert: Der Master reserviert Speicher im Prozessdatenabbild fur den Slave und es erfolgt ein Daten-
austausch.

Stationsadresse des zugeordneten Slave-Geréates. Adresse kann geandert werden.

Station Address

9.1.2.5 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 zurlickgesetzt 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.
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— 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 (1/0-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)

Eingangs-Prozessabbild

@+ ModuleD02_Output_1 16400
+2 ModuleD03_Input_2 1643344

Speicherformat Little Endian (Defaulteinstellung) Speicherformat Big Endian
O 16800 USINT @ Module002_Ouwtput_1 16800 O GO0 USINT
O 1650000 UINT 23 Module003_Input_2 1684433 | 1680000 LINT
O 60000 LINT Q@+ ModuleD0d_Output_2 1640000 [l 1680000 UINT

@+ Module004_Output_2 1650000

— Advanced

Information:

Die Funktion "Enable configuration download during network state operate" darf nicht aktiviert werden.

— Device status offset

Hier wird eingestellt, ob der Statusoffset automatisch berechnet wird oder Gber 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 Eingangsbyte und dem Start der Geratestatus gesetzt werden.
Somit bleibt die Startadresse der Geratestatus 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 Geratestatus im Dual-Port-Memory verschoben werden.

Puffer auf eine ausreichende GroRe erhoht werden.

Falls der Offset zu gering gewahlt wird, wird ein Fehler ausgegeben. Zur Fehlerbehebung muss der freie

Information:

Diese Konfiguration wird automatisch durch das Automation Runtime verwaltet und darf nicht gean-

dert werden (Defaulteinstellung).
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9.1.3 Einhangen der GSD-Datei im Automation Studio
Um dem PROFIBUS DP Master mitzuteilen, welche Slaves angeschlossen und wie sie konfiguriert wurden, wird
eine Beschreibungsdatei (GSD-Datei) bendtigt.

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

e Falls der PROFIBUS Slave von B&R verwendet wird, GSD-Datei
www.br-automation.com herunterladen und Zip-Datei entpacken.

von der B&R Homepage

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
This dizlog allows you to manage 3rd-party fieldbus- and DTM devices

+ 48
Mame Version Vendor & | Import DTM Device(s) I
5-4.0, Remote /0 Port v.1 Hilscher GmbH —
X20IF1043-1 (DTM) [(A70B.00002...  B&R Industrie-Blekironik 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, Exdended 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 GSD-Datei auswahlen und mit OK bestatigen.
importiert.

Die GSD-Datei wird in das Automation Studio

Name

5-4.0, Remote 1/0 Port
5-D.1, Single Actuator

5-3.1, One dual sensar,
5-4 A, Bxtended Addre:
5-6.F, No Profile

5-0.F. No Profile

5-7.F. No Profile

511, Slngle Sensor {ea

Automation Studio
ft DTM Device(s)

. Loading gte DTM Catzlog

[t = [ g =

Performing DTM catsleg update..

Fieldbus Device(s)

e Am PROFIBUS DP Master X20IF1061-1 auf Profibus(DTM) klicken und GSD-Datei aus dem Hardwarekatalog
herausziehen und an PROFIBUS DP Master anhangen.

|| 2 x20F1061_1 170 Mapping] x P8 Toolbox - Hardware Catalog [X201F1
2 &@ & & .0 Catalog | Favortes I Recent
MName \|channel Name | EE T ﬁ JaE Searcl
= a XZDCP358{:‘ +3 ModuleOk Product Group =l
+& SeralNumber = e =
+3 ModulelD Ird Party
2 Hardware\Vanant Devices
ki +3 FirmwareVersion Metwork Type
B B X20IF1061_1 1 |
i e gl [Profibus (DTM) [l +@ Communication_Change of State [ Jeger
B~ Y X20IF1063 1 47y Connect FBD.GSDDTM.DTMDev. WAGO 750-333 Profibus -
. Profibus (DTM) | g} (F/S0034.03 . 05) PRO to connector IF1 of =
X20IF1061_1 Name Description
e versrT
+J Watchdog_Timeout ET 2005 {IM151) DTM generic Profibus device, Vendor: SIEME
+J Host_Watchdog ET 2005 (IM157) DPV1 DTM generic Profibus device, Vendor: SIEME
+@ Ermor Count OMRON GRT1-PRT DTM generic Profibus device, Vendor: OMR(
+2 Ermor_Log_Indicator
R = KARCONRI NTM nenerc Profibus deviee Vendar RAR I

Datenblatt V 2.08
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e Durch Rechtsklick auf die IF-Schnittstelle und Auswahl von "Device Configuration" wird die Konfigurationsum-

gebung fiir die GSD-Datei gedffnet.

L2
X20IF1061_1

-~ Profibus (DTM}

TR NIWaIS v

+J Communication_Change_of _State

Y0 Mapping

Configuration

Device Configuration I

Additional Functions 3
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