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1 EINLEITUNG

1.1 ALLGEMEINES

Die Steuerungsgeneration B&R SYSTEM 2000 ist ein Automatisierungssystem, das in Bezug auf Leistungs-
fahigkeit, Funktionalitdt und Betriebssicherheit neue MaBstabe setzt. Die Systemvarianten B&R 2003,
B&R 2005 und B&R 2010 decken den gesamten Anwendungsbereich von einfachen Logiksteuerungen
bis hin zu komplexen, dezentral verteilten Automatisierungssystemen ab.

Die Systeme unterscheiden sich hinsichtlich Bauform, Ausbaufahigkeit, Modularitat und CPU-Performance.
Sie sind jedoch so eng miteinander verwandt, daB sie sich fur den Programmierer kompatibel verhalten und
somit der grundlegenden Zielsetzung einer vollen zentralen und dezentralen Kompatibilitat entsprechen.

Kapitel 1
Allgemeines




Eigenschaften des B&R SYSTEMS 2003
Hardware:

* Hardwaremodularitat

* Vernetzbarkeit

*  Kommunikationsschnittstellen zu HMI

¢ RPS- und Industrierechnerfunktionalitat

»  EMV-Vertréaglichkeit nach EN61131-2

* Abgesichertes |/O-Busprotokoll

* Dezentrale I/O-Punkte

»  Bit- oder Wortverarbeitung in nur einem Zyklus

* Alle Klemmpunkte flir 2- oder 3-LeiteranschluB direkt am Modul
* Keine Zwischenklemmen erforderlich

Software:

» Multitasking-Betriebssystem fir RPS- und Industrierechneranwendungen

» Leistungsfahige RPS-Programmiersprachen

* Hochsprachenprogrammierung

» Exakte Kontrolle Gber das Zeitverhalten der RPS

» Einfach zu bedienende Programmiersoftware mit fensterorientierter Oberflache
» Projektverwaltung im Programmiergerét

RPS (Rechnerprogrammierbare Steuerung)

Den Kern der RPS bilden leistungsfahige Standardrechnerbausteine. Ergénzt werden die Prozessoren
durch RISC-Prozessoren, die die schnelle Verarbeitung von I/O-Signalen ermoglichen.

Die Zentraleinheiten verfigen groBteils tiber ein modulares Schnittstellenkonzept. Durch Verwendung des
entsprechenden steckbaren Schnittstellenmoduls lassen sich effizient verschiedene Bus- bzw. Netzwerk-
systeme in das B&R SYSTEM 2003 integrieren.

Im Umfeld des Rechnerkerns arbeiten Bausteine, die die Funktionalitét einer Industrie-RPS ausmachen. Bit-,
Byte- und Wortzugriffe sind in nur einem Zyklus méglich und steigern dadurch die Geschwindigkeit bei
Vermischung von RPS-Verkniipfungen und Industrierechnerfunktionalitat.

Anlagenschnittstelle

Als Anlagenschnittstelle bezeichnet man die Summe aller I/0O-Module, also die Schnittstelle zwischen RPS
und der zu steuernden Maschine/Anlage. Alle I/O-Module des B&R SYSTEMS 2003 sind durch geeignete
EMV-MaBnahmen vor Zerstérung von auBen geschutzt (Norm EN61131-2).

Lange und Struktur des I/O-Busses kénnen flexibel an die Gegebenheiten der Maschine/Anlage angepaBt
werden. Das heiBt, die AnschluBpunkte fur die 1/0O-Signale sind nicht notwendigerweise an dem Ort, an dem
sich die RPS-CPU befindet. Durch den Einsatz von dezentralen I/O-Bussegmenten (Remote /O, CAN 1/O)
kann eine der jeweiligen Anwendung angepaBte optimale Struktur realisiert werden. I/O-Module werden
an der Maschine/Anlage dort installiert, wo sie benétigt werden. Die Verkabelung zum Kern der RPS reduziert
sich auf ein zweipoliges Kabel oder einen Lichtleiter.
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Netzwerkfahigkeit

Netzwerkfahigkeit und die Méglichkeit der Kommunikation mit Fremdsystemen sind heute ein MuB fiir jede
Industriesteuerung. Die B&R 2000 RPS-Familie erfullt auch hier durch systemweite und systemuber-
greifende Kommunikationsmdglichkeiten viele derzeitige Anforderungen.

Softwarekonzept

Besonderer Stellenwert wurde der einfachen Bedienung und Programmierung eingerdumt. Standard-SPS-
Programme laufen zyklisch ab, d.h. das Programm wird in einer Schleife wiederholt ausgefihrt. Zur
Steigerung der Effizienz bietet das B&R SYSTEM 2000 zusatzlich die Méglichkeit, die Anwendung auf
mehrere, mit unterschiedlicher Zykluszeit ablaufende Tasks aufzuteilen. So kdnnen zeitkritische Programm-
teile (z. B. Reaktion auf Triggersignale) schneller abgearbeitet werden, als die Auswertung langsamer
Ereignisse (z. B. Abfrage von Tasten).

Programmierung

Die Programmierung der Zentraleinheiten erfolgt mit dem Programmiersystem PG2000 oder mit dem
Automation Studio™. Fur die Programmerstellung stehen mehrere Programmiersprachen zur Auswahl:

PG2000 Automation Studio™
Anweisungsliste (AWL) Automation Basic (vormals PL2000)
Kontaktplan (KOP) ANSIC

Hochsprache PL2000 (strukturierter Text) IEC 1131 Kontaktplan (KOP)

IEC 1131 Ablaufsprache (AS)

IEC 1131 Strukturierter Text (ST)

IEC 1131 Anweisungsliste (AWL)
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2 STEUERUNGSSYSTEM B&R 2003

2.1 MODULARER AUFBAU

Controller und 1/0-Module werden in den Modul- i riickwand
trager eingehangt und an einem Gewindestreifen, Mogu Modultrager ‘
derindas Profil eingeschobenwurde, festgeschraubt. \

Durch Zusammenschieben der Module wird die —
elektrische Verbindung zwischen den Modulen her- - “
gestellt (integrierte Steckverbindung in den Modu-

len).

Befestigung des Modultragers:

Y ﬁ
Der Modultrager wird in eine Hutschiene (laut
EN 50022 - 35 x 7,5 mm) eingehangt. Diese
Hutschiene ist leitend an der Schaltschrankrick-
wand befestigt.
Zusétzlichzum Einhéngen in die Hutschiene kann

der Modultrager direkt an die Schaltschrankriick-
wand geschraubt werden.

Hutschiene

Schaltschrank-

2.2 1/0-BUS

Das B&R SYSTEM 2003 ist mit einem I/O-Bus ausge-
stattet. Durch Zusammenschieben der Module wird

die elektrische Verbindung zwischen den Modulen
hergestellt (integrierte Steckverbindung in den
Modulen).

l

Merkmale:

* Kompakte Bauweise @

* Industrielle Standardbustechnik

* Integrierte Feldklemmentechnik
- AnschlUsse fur 2- oder 3-Leitertechnik

- Keine Zwischenklemmen erforderlich

. | | /
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2.3 SPANNUNGSVERSORGUNG

Die Spannungsversorgung des Steuerungssystems B&R 2003 Ubernimmt ein Netzteil, das im Controller
integriert ist.

2.4 FELDKLEMMEN
Module der Steuerungsfamilie B&R 2003 werden Uber eine Vielzahl von Feldklemmen kontaktiert.

Die AnschluBbelegung der einzelnen Module ist in diesem Handbuch (Kapitel “Module B&R 2003”) zu
finden.

Durch die Bauweise der Feldklemmen ergeben sich fiir den RPS-Anwender folgende Vorteile:

¢ Einfaches Ziehen der Feldklemme durch zwei am Modul oder direkt an der Feldklemme befindliche
Auswurfhebel.

« Die meisten Feldklemmen sind sowohl als Schraubklemme als auch als Federzugklemme erhaltlich.

2.5 PROGRAMMSPEICHERMODULE

2.5.1 Zentraleinheit RPS 2003

Bei Verwendung einer B&R 2003 CPU sind Anwenderprogramme und Betriebssystem in der Zentraleinheit
gespeichert.

2.5.2 Remote Slaves

Bei Verwendung als Remote I/O Slave sind die Anwenderprogramme im Remote Master (z. B. EX150)
gespeichert. Das Betriebssystem ist im Remote I/O-Buscontroller programmiert.

2.5.3 CAN Slaves

Bei Verwendung als CAN Bus-Slave sind die Anwenderprogramme im CAN Master (z. B. XP152)
gespeichert. Das Betriebssystem ist im CAN-Buscontroller programmiert. Konfigurationsdaten kénnen im
Konfigurationsspeicher abgelegt werden (von vorne steckbar).

Der CAN-Buscontroller EX270 ist mit einem internen S-EEPROM ausgestattet. In diesem S-EEPROM kénnen
Betriebsparameter gespeichert werden.
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3 ERWEITERUNGEN FUR B&R 2003

Die Erweiterung kann auf zwei Arten erfolgen:
* Remote I/O-Bus
» CAN-Feldbus

3.1 REMOTE 1/0-BUS

Mit Hilfe des Remote 1/O-Busses werden weit
entfernte 1/0-Module an einen Remote Master
gekoppelt. Die Entfernung kann ohne Repeater
biszu1200 mbetragen. Aneinen Remote Master
kénnen ohne Repeater bis zu 31 Slaves gekop-
pelt werden.

3.1.1 Remote Master

Der Remote Master ist ein B&R SYSTEM 2005,
B&R SYSTEM 2010 oder B&R SYSTEM 2000
Logic Scanner.

3.1.2 Remote Slave

Umein B&RSYSTEM 2003 als Slave in ein Remote
1/0 Netzwerk einbinden zu kénnen, wird ein
Remote 1/O-Buscontroller EX477 oder EX777
bendtigt.

Verkabelung

In einem Remote I/O-System werden bis zu
1200 m entfernte Remote Slaves mit einer ge-
schirmten Zweidrahtleitung mit dem Remote
Master verbunden.

lokale Erweiterung

Ubertragungsentfernung
(ohne Repeater)

100 kBit/sec bis 1200 m
181 kBit/sec bis 1000 m
500 kBit/sec bis 400 m
1000 kBit/sec bis 200 m
2000 kBit/sec bis 100 m

Remote Master
(max. 8)

Zentral-
NT einheit

|

Il

System- und 1/0-Module

Basisriickwand

NT (Remote Slave Station 1)

I

1/0-Module

NT (Remote Slave Station 30)
m Eﬂ

1/0-Module

max. 1200 m (ohne Repeater)

EX477 (Remote Slave Station 31)

a0 =F =

U1 s e 1 2
I@ =
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3.2 CAN-FELDBUS

An einen CAN Master kénnen bis zu 32 B&R
SYSTEM 2003 CAN Slaves angeschlossen wer-
den. Bei Verwendung des Konfigurationsspei-
chers ME770 oder des internen S-EEPROM des
Buscontrollers EX270kénnen sogarbiszu63 B&R
SYSTEM 2003 CAN Slaves angeschlossen wer-
den.

3.2.1 CAN Master

Der CAN Master ist ein B&R SYSTEM 2003, B&R
SYSTEM 2005, B&R SYSTEM 2010 oder B&R
SYSTEM 2000 Logic Scanner.

3.2.2 CAN Slave

Um ein B&R SYSTEM 2003 in ein CAN Netzwerk
einbinden zu kénnen, wird ein CAN-Buscontroller
EX270, EX470 oder EX770 bendtigt.

Verkabelung

Die Entfernung in einem CAN-Feldbussystem
kann bis zu 1000 m betragen. Fur das Buskabel
ist grundsatzlich ein 4adriges Kabel, in Paaren
verdrillt, zu verwenden. Die Busléange wird haupt-
sachlich von der Ubertragungsrate bestimmt.

Ubertragungsentfernung

500 kBit/sec 10-60m
250 kBit/sec 100 - 200 m
50 kBit/sec 800 - 1000 m

Allgemeines

CAN Bus-Master
CP474

o

efEme

CAN Bus-Slave
EX470

= =

CAN Bus-Slave
EX470

[EE—=———

CAN Bus-Slave
EX470

= =
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4 KOMBINATIONSMOGLICHKEITEN

4.1 REMOTE 1/0-BUS

An einen Remote Master (B&R SYSTEM 2005, B&R
SYSTEM 2010 oder B&R SYSTEM 2000 Logic Scan-
ner) kénnenbiszu31 Remote Slaves angeschlossen
werden, wobei es méglich ist, die Systeme 2003, 2005
und 2010 beliebig zu mischen. Mit jedem Remote
Slave wird ein neuer |/O-Bus begonnen, auf dem
abhangig vom Slave Typ die maximale Anzahl von
Steckplatzen zur Verfigung steht.

4.2 CAN-FELDBUS

Slave Typ Anzahl der Steckplatze
2010 max. 99 (kaskadiert)
2005 max. 13
2003 max. 8

An einen CAN Master (B&R SYSTEM 2005, B&R SYSTEM 2010 oder B&R SYSTEM 2000 Logic Scanner)
kénnen bis zu 32 B&R SYSTEM 2003 CAN Slaves angeschlossen werden. Bei Verwendung des
Konfigurationsspeichers ME770 oder des internen S-EEPROM des Buscontrollers EX270 kénnen sogar bis
zu 63 B&R SYSTEM 2003 CAN Slaves angeschlossen werden.

34
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1 ABMESSUNGEN UND MONTAGE

1.1 ABMESSUNGEN

Alle Module des Systems B&R 2003 haben die
gleichen Abmessungen. In der folgenden Skizze Bfe“e;‘
sehen Sie die Abmessungen des Systems B&R
2003: g@
o
Abmessungen [mm] c
29
Hohe 115 p S5
28s
Breite 2 %ég
7BP7xx.0 Mx 76,5 + 8,5 i X0
7BP70x.1 MX 76,5 + 4,5 &3
Tiefe 70 M
(o]
M ... max. Anzahl der Module auf einem Modul- 77}7“9%
trager (siehe Modultrager)

1.2 HUTSCHIENE

Zur Befestigung der RPS ist eine Hutschiene erforderlich, die der Norm EN 50022 entsprechen muss. Diese
Hutschiene wird leitend an der Schaltschrankriickwand befestigt.

& Beachten Sie die Befestigungshinweise des Herstellers!
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1.3 MODULTRAGER

Modultrager fir das B&R SYSTEM 2003 sind Aluminiumprofile die in den unterschiedlichen Breiten erhaltlich
sind. Je nach Controller werden Modultrager mit einem Seitenteil oder mit zwei Seitenteilen verwendet.

1.3.1 Beispiel fiir einen Modultrager mit zwei Seitenteilen

| " |
Brefte o 2 Seitenteile
) S
o o
1S
1S
/ e
\
Q) \ &
{\:" /' ( ‘% Schrauben fiir Montage
7/ e Gewindestreifen
M Erdungswinkel
1 Aluminiumprofil g g

1.3.2 Abmessungen

Alle Modultrager sind 115 mm hoch. Fur die Breitenangabe der Modultrager muissen Seitenteile und
Befestigungsschrauben bertcksichtigt werden.

Modultrager mit zwei Seitenteilen (7BP7xx.0): ca.8,5mm

Modultrager mit einem Seitenteil (7BP70x.1): ca.4,5mm
Modultrager Module Breite [mm)]

BP701.1 1 81"

BP702.1 2 157,5"
BP702 2 161,52
BP703 3 2382
BP704 4 314,52
BP705 5 39172
BP706 6 467,52
BP707 7 5442
BP708 8 620,52
BP709 9 6972
BP710 10 77352

" Inklusive 4,5 mm fir ein Seitenteil und Befestigungsschrauben. Diese Modultrager werden z. B. gemeinsam mit dem CAN-Buscontroller
EX270verwendet.

2 Inklusive 8,5 mm fir zwei Seitenteile und Befestigungsschrauben.
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1.4 MODULE
Die Module des Systems B&R 2003 sind in vier Gruppen unterteilt:

« Controller

e Zentraleinheiten

* |/O-Module

¢ Anpassungsmodule (ANP)

Bei den technischen Daten ist angefiihrt, zu welcher Gruppe das jeweilige Modul gehért.

Controller, Zentraleinheiten und I/O-Module werden in den Modultrdger eingehéngt und an einem
Gewindestreifen, der in das Profil eingeschoben wurde, festgeschraubt. Die elektrische Verbindung
zwischen den Modulen wird durch 9polige DSUB-Stecker und Buchsen hergestellt (Module einfach
zusammenschieben).

Risiken typischer Flachbandkabel und Kontaktieren eines Moduls auf dem falschen Steckplatz sind
ausgeschlossen.

Anpassungsmodule (ANP) werden auf das Adaptermodul oder auf das CP-Interface gesteckt. Je
Adaptermodul bzw. CP-Interface kdnnen bis zu vier Anpassungsmodule gesteckt werden.

1.4.1 Abmessungen Controller, Zentraleinheiten und 1/0-Module

Controller und I/O-Module gibt es nur in einfachbreiter Ausfuhrung. Zentraleinheiten gibt es in einfach- und
doppeltbreiter Ausfiihrung. Unter den Controllern stellt der CAN-Buscontroller EX270 eine Ausnahme dar.

Er wird nicht in den Modultrdger eingehdngt, sondern anstelle des linken Seitenteils am Modultrager
festgeschraubt.

Einfachbreit

76,5 mm

115 mm

Beschriftungsfeld
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/ Doppeltbreit

Die Zentraleinheiten CP474, CP476 und CP774 sind doppeltbreit ausgefuhrt. Die Tiefe bleibt mit 70 mm
gleich wie bei den anderen Modulen.

153

115

Supply: + 24 VDC
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Beschriftungsfeld

CAN-Buscontroller EX270
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A 40 / ’ )Xp;t;el 2



1.4.2 Abmessungen Anpassungsmodule

— 18 — 64
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1.5 EINBAUMASSE
1.5.1 Waagrechte Montage

Beim waagrechten Einbau in einen Schaltschrank oder in ein Gehéuse sind folgende MaBe zu beriicksich-
tigen:

Breite: siehe Abschnitt ,Modultrager”

Héhe: h = 115 mm ohne Anpassungsmodule
h = 146 mm mit Anpassungsmodulen

Oberhalb der Module muB mindestens ein 30 mm freier Raum sein. Die Klihlschlitze dirfen nicht verdeckt
sein.

Unterhalb der B&R 2003 ist fur die Kabelfuihrung der Ein- und Ausgéange und der Versorgung ein Raum von
35 mm vorzusehen.

Standardeinbau

Wenn der Controller in den Modultrager eingehangt wird, sind zu der im Abschnitt "Modultrager" angegebe-
nen Breite (Spalte "7BP7xx.0") 22 mm zu addieren.

Einbau mit CAN-Buscontroller EX270

Der CAN-Buscontroller EX270 wird gemeinsam mit den Modultrdgern mit der Bestellnummer 7BP70x.1

verwendet. Der EX270 wird anstelle des linken Seitenteils an den Modultrager geschraubt.
Zu der im Abschnitt "Modultrager" angegebenen Breite (Spalte "7BP70x.1") sind 31 mm zu addieren.
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1.5.2 Senkrechte Montage

Beim senkrechten Einbau in einen Schaltschrank oder in ein Gehause sind folgende MaBe zu bericksich-
tigen:

Bohrung fur Befe-
stigungsschraube
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Bohrung fur Befe-

Hoéhe + 22 mm
S
I
I
(
Hohe

stigungsschraube
U 1l -
0
Hoéhe: siehe Abschnitt ,Modultrager®, Spalte ,Breite*
Breite: b = 115 mm ohne Anpassungsmodule

b = 146 mm mit Anpassungsmodulen
Links der Module muB mindestens ein 30 mm freier Raum sein. Die Kuhlschlitze durfen nicht verdeckt sein.
Rechts von der B&R 20083 ist fur die Kabelfihrung der Ein- und Ausgéange und der Versorgung ein Raum von
35 mm vorzusehen.
Um ein Herabrutschen der Steuerung zu verhindern, missen zwei Befestigungsschrauben angebracht
werden. Bevor der Modultrager angeschraubt wird, miissen die benétigten Gewindestreifen eingeschoben,
das linke Seitenteil und die Schrauben fir das rechte Seitenteil vormontiert werden.

Die Module miissen so angeordnet werden, daB sich der Controller am unteren Ende des Modultréagers
befindet.

& Bei senkrechter Montage ist der Temperaturbereich auf 0 - 50 °C eingeschréankt.
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Standardeinbau

Wenn der Controller in den Modultrager eingehéangt wird, sind fir die Berechnung der H6he zu der im
Abschnitt "Modultrager" angegebenen Breite (Spalte "7BP7xx.0") 22 mm zu addieren.

Einbau mit CAN-Buscontroller EX270

Der CAN-Buscontroller EX270 wird gemeinsam mit den Modultrdgern mit der Bestellnummer 7BP70x.1
verwendet. Der EX270 wird anstelle des linken Seitenteils an den Modultrédger geschraubt.

Fir die Berechnung der HOhe sind zu der im Abschnitt "Modultrager" angegebenen Breite (Spalte
"7BP70x.1") 31 mm zu addieren.
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2 MONTAGE

& Die Montage darf nur von fachkundigem Personal vorgenommen werden!

Die Montage eines Systems B&R 2003 erfolgt in einer bestimmten Reihenfolge:

1) Montage der Hutschiene
2) Montage der Module auf dem Modultrager
3) Montage der gesamten Einheit
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2.1 MODULE
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Um die Module in den Modultrédger einzuhédngen und zu befestigen, ist zuerst ein Gewindestreifen
einzuschieben und das linke Seitenteil zu befestigen (siehe die folgenden Zeichnungen).

* Falls der Gewindestreifen nicht vormontiert ist, schieben Sie diesen in das Aluminiumprofil ein:

« Das linke Seitenteil am Aluminiumprofil mit zwei Schrauben befestigen. Dieses Seitenteil dient als
Anschlag beim Einhangen des ersten Moduls.
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Nach diesen Vorbereitungen kénnen Sie die Module einhangen, nach links schieben (Kontaktierung der
Module untereinander) und festschrauben.

» Einh&ngen der Module im Modultréager (In der Zeichnung wurde das bereits montierte Seitenteil nicht
berticksichtigt):

Gewindestreifen

B/Schraube
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* Das erste Modul nach links bis zum Seitenteil schieben.

Gewindestreifen Langlécher zur Befestigung
/ ; der Module

[CNuNeNeNeNeNoNeNdiieNoL] sob (eNeNoNoNeNeNoNoNeNeNoNoNeNoNoNoNeNeNoNo|
@) Ne 0]
@ Q)

®@ @ |7 7z
EE ‘ ‘
@

* Jedes Modul wird mit zwei Schrauben am Gewindestreifen im Modultréager befestigt. Am Netzteil
wird zusatzlich ein Erdungswinkel montiert und mit dem Modultréger verbunden.

« Die weiteren Module werden wie zuvor beschrieben eingehangt, nach links geschoben und mit
Schrauben befestigt:

.~7">~..___ 9-pol. DSUB-Buchse

Achten Sie dabei darauf, daB die Module bindig zusammengeschoben werden, damit eine
einwandfreie Steckverbindung zwischen den Modulen entsteht.

* Nachdem alle Module auf dem Modultrager eingehangt und befestigt sind, montieren Sie nun das
rechte Seitenteil.
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4 / /

Um einen Modultrager auf der Hutschiene einzuhangen, sind folgende Schritte durchzufihren:

2.2 MODULTRAGER

» Beide Befestigungshebel &ffnen (Stellung OPEN)

OF OROSOR O

» Den Modultrager an die gewlnschte Position in die Hutschiene einhdngen

=" \\
=7 /
1T /
/ \\ / \
[ /
I

- |

B
<
= > \ /

N

AN

» Beide Befestigungshebel schlieBen (Stellung CLOSE)
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2.3 FELDKLEMME

Zur Verdrahtung der 1/0-Module werden einreihige Feldklemmen verwendet, deren Entriegelung durch
zwei Hebel erfolgt. Durch Druck auf die Auswurfhebel (mittels Schraubendreher) wird die Feldklemme aus
der Stiftleiste geschoben und 148t sich leicht herausnehmen. Sie ist sowohl als Schraubklemme als auch als
Federzugklemme erhaltlich.

o g

Schraubklemme Federzugklemme
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2.3.1 Kabelfiihrung an der Feldklemme

Kaskadierung

Durch die waagerechte Anordnung der Stiftleisten kann die Einspeisung der Versorgungsspannung
kaskadiert werden:

Das Bild zeigt ein Beispiel, wie Versorgungsleitungen kaskadiert werden kénnen.

& Achten Sie auf die bendétigten Spannungen und Strome!

Die Kaskadierung ist nur moéglich, wenn alle Module dieselbe Spannung verwenden. AuBerdem darf die
maximal zulassige Strombelastbarkeit der Stecker nicht Uberschritten werden.
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AnschluB fiir Ein- und Ausgénge
"'f Die Anschliisse jedes Ein- bzw. Ausgangskanals liegen (ibereinander. Dies erhéht die Ubersichtlichkeit am
Modul und Sie finden bei der Wartung auf Anhieb die richtigen Leitungen zum entsprechenden Kanal. Auf
eventuelle Abweichungen von dieser Regel wird bei der Modulbeschreibung hingewiesen.
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2.4 ANPASSUNGSMODULE

Die Anpassungsmodule werden in einer speziell angefertigten Schachtel ausgeliefert. Sie erfillt zwei
Aufgaben:

¢ Schutz vor Transportschaden

* Schutz wéhrend der Verdrahtung der Steuerung

2.4.1 Verdrahtungsschutz

Waéhrend der Verdrahtung einer Anlage steht die Steuerung oft noch nicht zur Verfligung, weil sie z. B.
noch vom Programmierer zur Fertigstellung des Steuerungsprogramms verwendet wird.

Der Betriebselektriker schlieBt die Kabel daher an Feldklemmen sowie an DSUB-Buchsen und DSUB-
Stecker an, die dann spater an die Steuerung gesteckt werden. Die Anpassungsmodule Al261, Al294 und
NC161 mussen jedoch direkt verdrahtet werden.

Um diese Anpassungsmodule vor Staub und mechanischer Beschadigung zu schitzen, wird das Modul
nach erfolgter Verdrahtung wieder in die Schachtel geschoben.
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B&R empfiehlt folgende Vorgangsweise:
©® Anpassungsmodul aus der Schachtel nehmen.

@ Den oberen Teil der Schachtel entlang der Perforation vom unteren Teil der Schachtel trennen.

oberen Teil abtrennen
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® Das verdrahtete Anpassungsmodul so in die Schachtel schieben, daB der schrage Teil zu der Ecke
mit den vorbereiteten Knicklinien zeigt. Die Kabel miissen aus der Schachtel heraushangen.

@ Schachtel an der vorbereiteten Ecke einknicken. Dadurch wird das Herunterrutschen der Schachtel

verhindert.

Ecke einknicken

\

i

Ansicht von oben:

Ecke nicht eingeknickt

Ecke eingeknickt

]
]
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3 MODULSTECKPLATZREGELN

3.1 PHYSIKALISCHE MODULPLATZE

Ein physikalischer Modulplatz entspricht dem tatsachlichen Platzbedarf eines Moduls. 2003 Module kénnen
einfachbreit (= ein Modulplatz) oder doppeltbreit (= zwei Modulplatze) sein, wie z. B. die CP474.
Furdas B&R SYSTEM 2003 sind Modultrager unterschiedlicher Lange erhaltlich. Die Palette reicht von einem
Modulplatz bis zu max. 10 Modulplatzen.

3.2 LOGISCHE MODULPLATZE

Manche Module benétigen mehr als einen logischen Modulplatz. Das heiBt, die Anzahl der physikalisch
bendtigten Modulplatze ist unterschiedlich zu den logisch benétigten Modulplétzen.
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Die maximale Anzahl der logischen Modulplatze ist vom Controller abhangig. Vom Controller ist auch
abhéngig, wie viele Modulplatze fir Analogmodule zur Verfugung stehen (siehe Abschnitt "Module die
logische oder analoge Modulplatze belegen").

Die verschiedenen Controller sind eingeschrankt bezuglich der maximalen Anzahl der Analogmodulplatze
und auch beztiglich des Modulplatzes fir Analogmodule. Beide Bedingungen mussen erfiillt sein.

Controller Maximale Anzahl der | Maximale Anzahl der | Mégliche Modulplatze
log. Modulplatze " Analogmodulplatze " | fiir Analogmodule ?
CP430 4 2 2-5
CP470/ CP770 8 4 2-9
CP474 | CP774 12 4 3-10
CP476 16 4 3-10
EX270 4 2 1-2
EX470 / EX770 8 4 2-5
EX477 | EX777 8 4 2-9

1 Achtung: Leistungsbilanz beachten!

2) Alle Analogmodule und Module mit logischem Analoganteil missen direkt neben dem Controller betrieben werden, das heiBt, links vom
ersten Digitalmodul gesteckt werden. Modulplatz 1 bzw. 1+2 werden von den Controllern belegt (Ausnahme: EX270 belegt keinen
Modulplatz).
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3.3 MODULE DIE LOGISCHE ODER ANALOGE MODULPLATZE BELEGEN

Die folgende Tabelle enthélt eine Ubersicht der Module, die entweder logisch mehr als zwei Modulplatze
belegen oder die einen Analogmodulplatz belegen.

Belegt ein Modul zwei logische Modulplatze und ist davon einer ein Analogmodulplatz, so ist dies immer der
Erste.

Modul Anzahl der logischen Anzahl der Anzahl der belegten
Modulplatze Analogmodulplatze phys. Modulplatze

AF101 1 1 1

Dl439 2 1

DM465 2 1

CM211 2 1 1

CM411 2 2 1

3.4 KONFIGURATIONSBEISPIELE
Beispiel 1

Konfiguration mit einer CP430, zwei CM211 und einer DM465:

Physikalische Modulanordnung:

1 2 3 4
CP430 | CM211 | CM211 | DMA465 richtige
Konfiguration
Logische Modulanordnung:
1 2 3 4 5 6 7

CP430 CM211 | CM211 | CM211 CM211 DM465 | DM465
analog digital analog digital digital digital
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Beispiel 2

Konfiguration mit einer EX470 und drei CM211:

Physikalische Modulanordnung:

1 2 3 4
EX470 | CM211 | CM211 | CM211 falsche

Konfiguration o<
20
TOTF
Logische Modulanordnung: X w®
goE
1 2 3 4 5 6 7 2 g

EX470 CM211 CM211 CM211 CM211 CM211 CM211

analog digital analog digital analog digital

& Modulplatz 6 ist bei der EX470 fiir Analogmodule nicht erlaubt!
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4 LEISTUNGSBILANZ

Fur jede Hardwarekonfiguration muB3 eine Leistungsbilanz erstellt werden. Durch diese Bilanz wird
festgestellt, ob die Netzteilleistung des Controllers fur die Versorgung der Module ausreicht.

Eine Leistungsbilanz wird am schnellsten und Ubersichtlichsten mit der in Kapitel 3 "Module B&R 2003" im

Abschnitt "ModulUbersicht" angefihrten Tabelle erstellt. In der Spalte "Leistung" ist die vom Modul zur
Verfugung gestellte bzw. die vom Modul aufgenommene Leistung angegeben.

4.1 BEISPIEL 1

B&R SYSTEM 2003 mit typischer Hardwarekonfiguration.
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A/

B&R SYSTEM 2003 mit Maximalkonfiguration fur digitale Signale.

4.2 BEISPIEL 2
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B&R SYSTEM 2003 mit Maximalkonfiguration fur analoge Signale.
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4.3 BEISPIEL 3
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5 REMOTE 1/O BUS

Mit Hilfe des Remote I/O Busses werden weit entfernte I/O Module an einen Remote Master gekoppelt. Die
Entfernung kann ohne Repeater bis zu 1200 m betragen. An einen Remote Master kdnnen ohne Repeater
bis zu 31 Slaves gekoppelt werden.

5.1 REMOTE MASTER

Der Remote Master ist ein B&R SYSTEM 2005, B&R SYSTEM 2010 oder B&R SYSTEM 2000 Logic Scanner.

5.2 REMOTE SLAVE
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Um ein B&R SYSTEM 20083 als Slave in ein Remote I/O Netzwerk einbinden zu kénnen, wird ein Remote I/O-
Buscontroller EX477 oder EX777 benétigt.

5.3 VERDRAHTUNG

5.3.1 Verdrahtungsschema

Remote Busstecker
mit zugeschalteten

Remote Remote Remote AbschluBwiderstanden Remote
Slave Slave Slave Slave

Remote Busstecker
/7 mit abgeschalteten
f i/ AbschluBwiderstanden \i

max. Ausdehnung

Buskabel

abhangig von Ubertragungsrate
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/-

5.3.2 Buskabel

Norm: nach DIN 19245 Teil 3

Die Verbindung von Remote Master- und Slave-Modulen erfolgt mit einer verdrillten Zweidrahtleitung, die
der folgenden Spezifikation entsprechen muB:

Wellenwiderstand

135- 165 Q (3 - 20 MHz)
Kapazitatsbelag <30 pF/m
Schleifenwiderstand <110 Q/km
Aderndurchmesser >0,64 mm

Adernquerschnitt >0,34 mm2

Die Zweidrahtleitung muB an Anfang und Ende mit einem AbschluBwiderstand abgeschlossen werden.
5.3.3 Verbindung Buskabel - Station

Die zwei Adern des Buskabels sind wie folgt mit den einzelnen Stationen zu verdrahten:

RIO RIO RIO RIO RIO
Station Station Station Station Stqgion
§ 8 8§ 3 & 3 g 3 83
Eok ~
DATA 1 ‘v tr+<r oo 1 \
o XXX OO0 OO
\ 1
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5.3.4 AbschluBwiderstande

Der Remote-Bus ist an Anfang und Ende mit AbschluBwiderstanden zu versehen. Im bei B&R erhaltlichen
Remote Busstecker 0G1000.00-090 sind die AbschluBwiderstande bereits integriert. Die AbschluBwiderstande
kénnen zu- oder abgeschaltet werden.

5.3.5 Widerstandsschema
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5.3.6 Remote Busstecker

Bestellnummer: 0G1000.00-090

Schalter fur
AbschluBwiderstand

AUS
EIN
=C"=
DODND @
Kabelklemme fir — | [N2P2  N1P1

Busleitung 9poliger DSUB-Stecker

(DNDIN)

©

N2P2 N1P1
DATA m-ﬁ Zugentlastung
DATA i '»’ Busleitungen
DATA
DATA
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5.4 AUSDEHNUNG

Die maximale Ausdehnung eines Remote Systems ist von der Ubertragungsrate abhéngig:

Ausdehnung [m] Ubertragungsrate [kBit/s]
1200 100
1000 181
400 500
200 1000
100 2000

5.5 PROFIBUS

Die fir den Remote I/O-Bus beschriebene Verkabelung (Buskabel, AbschluBwiderstande) wird auch fir
den PROFIBUS verwendet. Die bei B&R erhéltlichen PROFIBUS Netzwerkmodule sind NW150 fir das B&R
SYSTEM 2005 und NW100 fir das B&R SYSTEM 2010.

5.6 RS485-NETZWERK

Die fir den Remote I/O-Bus beschriebene Verkabelung (Buskabel, AbschluBwiderstande) wird auch fir
ein RS485-Netzwerk verwendet.
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6 CAN-FELDBUS

6.1 MERKMALE DES CAN BUSSES

« geringe Kosten

* hohe Stérsicherheit durch Differenzsignale

*  Busstruktur

« offenes System

« schnelle Datentbertragung fur kleine Datenpakete (bis zu 8 Bytes)

* Fehlererkennung mittels CRC (Cyclic Redundancy Check) und Rahmenprifung -> Hamming
Distance 6
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+ vorhersagbare Ubertragungszeiten fiir hochpriore Meldungen (Echtzeitverhalten)
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« einfache Anwendung

6.2 BUSLANGE UND KABELTYP

Der zu verwendende Kabeltyp hangt weitgehend von der geforderten Buslénge und der Knotenzahl ab.
Die Busléange wird hauptséchlich von der Bitrate bestimmt.

Die Tabelle auf der nachsten Seite enthalt einige Werte fir die maximale Buslange in Abhangigkeit von der
Ubertragungsgeschwindigkeit und der Synchronisationssprungweite (SJW). In der vierten Spalte ist die
zulassige Oszillatortoleranz angegeben.

Die Synchronisationssprungweite (SJW) ist der Faktor, der bestimmt, wie weit der Controller nach-
synchronisieren kann. Je groBer die Synchronisationssprungweite ist, desto kleiner wird die Buslange.
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Bitrate [kBit/s] Synchronisationssprungweite (SJW) Buslénge [m] zul. Oszillatortoleranz [%]
500 0" 67 0,121
1 56 0,242
2 33 0,363
3 10 0,485
250 0” 215 0,121
1 192 0,242
2 147 0,363
3 101 0,485
125 oY 510 0,121
1 465 0,242
2 374 0,363
3 283 0,485
100 0” 658 0,121
1 601 0,242
2 488 0,363
3 374 0,485
50 oY 13972 0,121
1 12847 0,242
2 1056 ? 0,363
3 829 0,485
20 0” 3613 °? 0,121
1 3329°? 0,242
2 2761°? 0,363
3 21937 0,485
10 0" 7306 ? 0,121
1 67382 0,242
2 5602 ? 0,363
3 44567 0,485

" B&R Standardeinstellung

2> Nach GCiA (CAN in Automation) ist die maximale Buslange 1000 m.
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Zusammenhang zwischen Knotenzahl und Buslange bei bestimmten Kabeltypen fir B&R Standardeinstel-
lung:

Kabel 1 Belden YR 29832, 4.15 ns/m
Kabel 2 Lapp Kabel 2170204, 4.15 ns/m
64
60 — c
29
=
50 38%
§3s 2
20 -+ 500 kBaud X0 D
(Belden, Lapp) 125 kBaud o s
Knoten- (Belden)
zahl 30 |
250 kBaud 125 kBaud
20 + (Belden, Lapp) (Lapp)
10 —+—
2 | | | | | | | | | |
I I I I I I I I I I I
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600
Busléange [m]

Beispiel fiir 12 Knoten

Hersteller Baudrate Buslénge Baudrate Buslénge Baudrate Buslénge
Belden 500 kBaud 90 m 250 kBaud 286 m 125 kBaud 513 m
Lapp 500 kBaud 90 m 250 kBaud 286 m 125 kBaud 506 m
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6.3 VERDRAHTUNG
6.3.1 Verbindung Buskabel - Station

Far das Buskabel ist grundséatzlich ein 4adriges Kabel, in Paaren verdrillt, zu verwenden.

CAN CAN CAN CAN CAN
Station Station Station Station Station
372 372 372 372 372
’ ‘\\ / .\\
CAN_L Lo 1o !
00000000000 00X
1 | ! 1
1 | ! 1
CAN_GND ! (D A S , !
e v 0N O0000000C— XX
vy ]
vy, Ny \
JT_ CAN_SHLD J—‘ CAN_SHLD

6.3.2 CAN Signale gemaB CiA/CAL

CAN Signal Beschreibung

CAN_GND CAN Ground

CAN_L CAN Low

(CAN_SHLD) Schirm

CAN_H CAN High

(CAN_V+) CAN Versorgung 8 - 15 V, optional

Da sadmtliche CAN-Schnittstellen von B&R intern versorgt werden, muB CAN_V+ in CAN-Netzen ohne
Fremdgeréate nicht angeschlossen werden.

6.3.3 Stichleitungen

Stichleitungen sollten nach Méglichkeit vermieden werden. Ist es jedoch notwendig, Knoten mit einer
Stichleitung an den Bus anzukoppeln, darf die Lange dieser Leitung 30 cm nicht Uberschreiten.
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6.3.4 AbschluBwiderstand

Die Verdrahtung eines CAN-Netzes erfolgt in Busstruktur, wobei die beiden Busenden mit einem AbschluB3-
widerstand zu beschalten sind.

Im bei B&R erhéltlichen CAN-Busstecker 7AC911.9 ist der AbschluBwiderstand bereits integriert. Der
AbschluBwiderstand kann zu- oder abgeschaltet werden.

Kabelklemmen fiir
Busleitung < ON%

AUS

Schalter fur

) 9polige DSUB-Buchse
AbschluBwiderstand EIN

(DX\XA

LHG
L CAN_G
CAN_H
CAN_L

Zugentlastung

'—» Busleitungen
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7 ERDUNGS- UND SCHIRMUNGSMASSNAHMEN

In den meisten Anwendungen werden industrielle Steuergeréate in Schaltschranke eingebaut, in denen sich
auch elektromagnetische Schaltelemente (Relais, Schutze), Transformatoren, Motorregler, Frequenzum-
richter u.a. befinden kénnen. In solchen Schaltschranken entstehen zwangslaufig elektromagnetische
Stérungen unterschiedlicher Art.

Diese Stérungen kdnnen zwar nicht generell verhindert werden, durch geeignete Erdungs-, Schirmungs-
und andere SchutzmaBnahmen kann jedoch eine negative Beeinflussung der Gerate untereinander
weitgehend unterbunden werden. Diese SchutzmaBnahmen umfassen Schaltschrank-Erdung, Modul-
Erdung, Kabelschirm-Erdung, Schutzbeschaltung von elektromechanischen Schaltelementen, richtige
Verwendung von Kabeln sowie Beruicksichtigung von Kabelquerschnitt und -ausfihrung.

Die Erdung hat zwei grundsétzlich unterschiedliche Funktionen:

» Schutzerdung
* Ableitung von elektromagnetischen Stérungen

Im System B&R 2003 erfolgt sowohl die Ableitung der elektromagnetischen Stérungen als auch die
Schutzerdung Uber das Aluminiumprofil (Modultrédger) und die Hutschiene.

7.1 ERDUNG DER HUTSCHIENE

Zum Zweck der Erdung ist eine gut leitende Verbindung zwischen Hutschiene und metallischer Riickwand

erforderlich. Die Hutschiene ist dazu ca. alle 10 cm leitend mit der Rickwand zu verbinden. Dies wird durch
Beilegen von Kontakt- oder Zahnscheiben bei allen Befestigungsschrauben erreicht:

— metallische i metallische
Rickwand Rickwand
Hutschiene Hutschiene
Kontaktscheiben
Kontaktscheibe
D
Befestigungs- Befestigungs- Befestigungs-
schraube schraube mutter

Bei lackierten oder beschichteten Rickwénden ist eine ausreichende Verbindung nur dann gewahrleistet,
wenn die Verschraubung mit einem Gewinde an der Rickwand erfolgt. Ist dies nicht der Fall, so muB auch
zwischen der Befestigungsmutter und der Rickwand eine Kontaktscheibe beigelegt werden:

& Die Schaltschrankriickwand muB grundséatzlich mit dem Erdpotential ( J__ ) verbun-
den sein.
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7.2 ERDUNG EINER B&R SYSTEM 2003 EINHEIT

Mittels eines Metallwinkels muB die Zentraleinheit bzw. das Buscontrollermodul direkt mit dem Aluminiumprofil
verbunden werden.

a) Der Metallwinkel wird an der Erdungsklemme des Moduls befestigt:

@ Supply:
+24VDC

+ o+ - -

@)
Aluminiumprofil
E\Metallwinkel

b) Verbinden Sie den Winkel mittels vormontierter Schraube und Gewindestreifen mit dem Aluminium-
profil (Modultrager):
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Erdungsklemme

Gewindestreifen —fsooo0l F\oo
im Aluminiumprofil

\
Metallwinkel

c) Fur die Schutzerdung ist eine Leitung mit ausreichendem Querschnitt zur Potentialausgleichs-
schiene zu verlegen und mit der Erdungsklemme zu verbinden.
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7.3 KABELSCHIRMERDUNG

Die folgenden Verbindungen sind mit geschirmten Kabeln auszufiihren (mdgliche Ausnahmen sind bei der
Beschreibung des jeweiligen Moduls angegeben):

» analoge Ein-/Ausgéange
» Schnittstellenkabel
* Impulsgeberkabel

Der Kabelschirm wird beidseitig geerdet. Auf Seiten der B&R 2003 erfolgt die Erdung unmittelbar im
Modulgehause.

Sollte es durch etwaige Potentialverschiebungen zwischen B&R 2003 und dem angeschlossenen Element
zu Ausgleichsstrémen Uber den Kabelschirm (oft verbunden mit einer Erwarmung des Kabels) kommen,
so sind geeignete MaBnahmen zu ergreifen: Der Kabelschirm wird aufgetrennt und mit einem qualitativ
hochwertigen Kondensator uberbruckt (Keramik- oder Folienkondensatoren gréBer oder gleich 47 nF,
geringer Widerstand bei hoher Frequenz).

7.4 VERWENDUNG VON DSUB-STECKERN

DSUB-Stecker missen mit einem metallisierten Steckergehéuse versehen sein.

Kabelschirm mit
Kabelschelle und
Gehause verbunden

Der Schirm ist direkt auf das Steckergehause zu legen. Der AnschluB des Schirms Gber einen verdrillten
"Zopf" reduziert die Schirmwirkung erheblich und ist daher zu vermeiden.

Stehen metallische Steckerhauben nicht zur Verfigung, kann der Kabelschirm mit Hilfe einer Schelle
(siehe Kabelschirmerdung) geerdet werden.
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8 EXTERNE SCHUTZBESCHALTUNG

Fur Relais-Ausgangsmodule ist eine externe Schutzbeschaltung vorgeschrieben. Sie kann wahlweise an der
zu schaltenden Last oder an der Zwischenklemme angebracht werden. Die meisten Hersteller von
Magnetventilen und Schitze bieten geeignete Schutzbeschaltungsglieder fir das jeweilige Element an.

Mégliche Schutzbeschaltungsglieder sind:

¢ RC-Glied: Kann fir Gleich- oder Wechselspannung eingesetzt werden.
« Varistor: Wird meist fir Wechselspannung eingesetzt.
* Freilaufdiode: Kann nur fir Gleichspannungen eingesetzt werden.

« Dioden/Z-Diodenkombination: Kann nur fur Gleichspannungen eingesetzt werden. Diese Art der
Schutzbeschaltung ermdglicht kirzere Abschaltzeiten.

25
~ 5E
33
223
QX 0
Q.QE
o7
D‘j

9 EINBAURICHTLINIEN

« Der Einbau der B&R 2003 kann sowohl waagrecht als auch senkrecht erfolgen. Bitte beachten Sie
die Montagehinweise im Abschnitt "Einbaumafe".

» Die maximale Umgebungstemperatur im Betrieb bezieht sich auf die Lufttemperatur unterhalb der
Module (Lufteintritt).

« Bei Geréaten, die starke elektromagnetische Stérungen verursachen (z. B. Frequenzumrichter,
Transformatoren, Motorregler usw.), ist auf ausreichende raumliche Trennung zu achten. Der
Abstand dieser Geréte zur B&R 2003 sollte so groB wie mdglich sein. Gegebenenfalls ist eine
Abschirmung durch Trennbleche (MU-Metall) vorzunehmen.

Module ein-/ausbauen
¢ Module durfen nicht wahrend des Betriebs aus- oder eingebaut werden, auBer dies ist fir ein
bestimmtes Modul ausdricklich erlaubt.
* Vor dem Herausnehmen von Modulen sind verdrahtete AnschluBstecker abzustecken.

« Die AnschluBstecker durfen nicht an- oder abgesteckt werden, wenn die Zuleitungen Spannung
fuhren (allpolig abschalten).

10 LAGERUNG UND LAGERUNGSTEMPERATUREN

Die Zentraleinheiten sind mit einer Pufferbatterie ausgestattet. Fur die CPUs gilt eine Lagerungstemperatur
von -20 bis +60 °C. Alle anderen Module dirfen bei Temperaturen von -20 bis +70 °C gelagert werden.
Andere Temperaturen sind gegebenenfalls bei den technischen Daten der Module angegeben.
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11 UMGEBUNGSTEMPERATUR IM BETRIEB, LUFTFEUCHTIGKEIT

Die folgenden Angaben gelten fiir alle 2003-Module, sofern im Abschnitt "Technische Daten" keine anderen
Werte angeflhrt sind.

Umgebungstemperatur im Betrieb
waagrechte Einbaulage 0 bis 60°C
senkrechte Einbaulage 0 bis 50°C
Luftfeuchtigkeit 5 bis 95 %, nicht kondensierend
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1 MODULUBERSICHT B&R 2003

In der Spalte "Leistung" ist die vom Modul zur Verfligung gestellte Leistung bzw. die vom Modul
aufgenommene Leistung angegeben. Dadurch kann fir eine bestimmte Hardwarekonfiguration schnell und
Ubersichtlich eine Leistungsbilanz erstellt werden.

Die von den Zentraleinheiten, Remote I/O- und CAN-Buscontrollern zur Verfligung gestellte Leistung ist mit
"+" gekennzeichnet. Die von den Modulen aufgenommene Leistung ist mit "-" gekennzeichnet. Fir die
Leistungsbilanz sind die Leistungen vorzeichenrichtig zu addieren. Die Summe darf nicht kleiner als Null
werden.

1.1 ALPHABETISCH SORTIERT NACH BEZEICHNUNG

3
3
£ 2
Bez. Beschreibung m Leistung Bestellnr. (7] ™
ACO10 5 Busabdeckungen 7AC010.9 451 S
ACO11 5 Kabelsicherungswinkel inklusive Montagematerial 7ACO011.9 452 ™ 3
ACO020 1 Busabdeckung 7AC020.9 451 D EG:
AF101 Adaptermodul AF101 $CO -0,3W 7AF101.7 131 E_ [as]
Al261 1 Eingang zur Auswertung einer DMS-Vollbriicke, Aufldsung 24 Bit $20 -0,6 W 7AI261.7 260 Q %
Al294 4 Eingénge fir Potentiometer-Wegaufnehmer, Auflésung 13 Bit $22 -0,5W 7AI294.7 277 O
AI351 1 Eingang +10 V oder 0 - 20 mA, Auflésung 12 Bit + Vorzeichen U: $02 U/l:-0,3W 7AI351.70 285 20
Pot.: $02 | Pot.:-0,7 W
I: $03
AlI354 4 Eingénge =10V, Aufiésung 12 Bit + Vorzeichen $04 -0,5W 7AI354.70 293
Al774 4 Eingénge 0 - 20 mA, Aufldsung 12 Bit $06 -0,4W 7AI774.70 299
AO352 2 Ausgange =10V /0-20 mA $OE -1,2W 7A0352.70 306
AT324 4 Eingénge fir Temperaturfihler (PT100 / PT1000 / KTY10-6 / KTY84-130) $3E -0,1W 7AT324.70 313
AT352 2 Eingénge flir PT100-Flhler (3 Leiter) $1A -0,4W 7AT352.70 320
AT664 4 Eingénge fir Thermoelemente $0C -0,4W 7AT664.70 326
BP701.1 Modultrager, Platz fir 1 Modul, inkl. rechtem Seitenteil 7BP701.1 80
BP702 Modultrager, Platz fir 2 Module 7BP702.0 80
BP702.1 Modultrager, Platz fiir 2 Module, inkl. rechtem Seitenteil 7BP702.1 80
BP703 Modultrager, Platz fir 3 Module 7BP703.0 80
BP704 Modultrager, Platz fir 4 Module 7BP704.0 80
BP705 Modultrager, Platz fir 5 Module 7BP705.0 80
BP706 Modultrager, Platz fir 6 Module 7BP706.0 80
BP707 Modultrager, Platz fir 7 Module 7BP707.0 80
BP708 Modultrager, Platz fir 8 Module 7BP708.0 80
BP709 Modultrager, Platz fir 9 Module 7BP709.0 80
BP710 Modultrager, Platz fir 10 Module 7BP710.0 80
CM211 8 digitale Eingénge, 24 VDC, 20 kHz, Ein- oder Zweikanalzahler, Inkrementalgeber, $C3 -1,5W 7CM211.7 334
8 digitale Ausgénge, 24 VDC, 0,5 A, Komparatorfunktion,
2 analoge Eingéange =10V oder 0 - 20 mA, Auflésung 12 Bit,
2 analoge Ausgange +10 V, Aufldsung 12 Bit
CM411 3 digitale Eingange, 24 VDC, 50 kHz, Ein- oder Zweikanalzéhler, Inkrementalgeber, $C2 -24W 7CM411.70-1 384
2 digitale Ausgénge, 24 VDC, 0,5 A, Komparatorfunktion,
3 analoge Eingénge +10V, Auflésung 16 Bit,
3 analoge Ausgénge *10 V, Auflésung 16 Bit
CP430 Zentraleinheit, 24 VDC, 100 KByte SRAM, 256 KByte FlashPROM +7W?" 7CP430.60-1 102
CP470 Zentraleinheit, 24 VDC, 100 KByte SRAM, 256 KByte FlashPROM +14W" 7CP470.60-1 102
CP474 Zentraleinheit, 24 VDC, CP-Interface, 100 KByte SRAM, 512 KByte FlashPROM +12,6 W " 7CP474.60-1 102
CP476 Zentraleinheit, 24 VDC, CP-Interface, 750 KByte SRAM, 1,5 MByte FlashPROM +125W" 7CP476.60-1 114
CP770 Zentraleinheit, 100 - 240 VAC, 100 KByte SRAM, 256 KByte FlashPROM +14W " 7CP770.60-1 102
CP774 Zentraleinheit, 100 - 240 VAC, CP-Interface, 100 KByte SRAM, 512 KByte FlashPROM +12,6 W " 7CP774.60-1 102

" Integrierte Stromversorgung fiir einfache PANELWARE Tableaus, z. B. P120
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3
3
=
= 2
Bez. Beschreibung o Leistung Bestellnr. n
DI135 4 Eingénge, 24 VDC, Ereigniszahler-/Inkrementalgeberbetrieb, 1 Komparatorausgang, 24 VDC $12 -0,4W 7DI135.70 140
DI435 8 Eingénge, 24 VDC, Eingangsverzdgerung 1 ms $E1 -02W 7DI1435.7 159
DI439.7 16 Eingénge, 24 VDC, Eingangsverzgerung 1 ms, FeldklemmenanschluB $ED -0,4W 7DI439.7 164
DI1439.72 | 16 Eingénge, 24 VDC, Eingangsverzégerung 1 ms, DSUB-AnschluB $E9 -0,4W 7DI439.72 170
D645 8 Eingénge, 100 - 240 VAC, Eingangsverzégerung 50 ms $E5 -02W 7DI1645.7 178
DM435 8 digitale Eingange, 24 VDC, Eingangsverzdgerung 1 ms, $E3 -05W 7DM435.7 233
8 digitale Ausgénge, 24 VDC, 0,5 A, FeldklemmenanschluB
DM438 8 digitale Eingange, 24 VDC, Eingangsverzdgerung 1 ms, $E7 -05W 7DM438.72 241
8 digitale Ausgénge, 24 VDC, 0,5 A
DM465 16 digitale Eingénge, 24 VDC, Eingangsverzégerung 1 ms, $F7 11w 7DM465.7 249
16 digitale Ausgange, 24 VDC, 0,5 A
DO135 4 FET-Ausgéange, 12 - 24 VDC, 0,1 A, 100 kHz $14 -02W 7D0135.70 185
DO164 4 FET-Ausgénge (4 Triac-Koppler), 48 - 125 VAC, 50 mA, Nullspannungseingang $3C -06 W 7D0164.70 197
D0435 8 Kanale, jeder Kanal ist entweder als Ausgang oder als Eingang deklarierbar $EB -05W 7D0435.7 211
max. 8 FET-Ausgénge, 24 VDC, 2 A, max. 8 Eingénge, 24 VDC, Eingangsverzdgerung 1 ms
DO720 8 Relais-Ausgénge, 240 VAC / 30 VDC, 2 A $E2 -1,4W 7D0720.7 219
DO721 4 Relais-Ausgange, 240 VAC / 24 VDC, 4 A $E6 -1,4W 7D0O721.7 224
DO722 8 Relais-Ausgéange, 240 VAC / 24 VDC, 2,5 A $F2 -1,4W 7D0O722.7 228
EX270 CAN-Buscontroller, 24 VDC Versorgung +4 W 7EX270.50-1 84
EX470 CAN-Buscontroller, 24 VDC Versorgung +14W " 7EX470.50-1 90
EX477 Remote I/0-Buscontroller, 24 VDC Versorgung +14 W 7EX477.50-2 95
EX770 CAN-Buscontroller, 100 - 240 VAC Versorgung +14W?2 7EX770.50-1 90
EX777 Remote I/0-Buscontroller, 100 - 240 VAC Versorgung +14 W 7EX777.50-1 95
IF311 Schnittstellenmodul mit RS232-Schnittstelle $18 7IF311.7 416
ohne PW Tableau -05W
mit PW Tableau P120 / P121 -1,6 W
IF321 Schnittstellenmodul mit RS485/RS422-Schnittstelle $16 -1,4W 7IF321.7 416
IF361 Schnittstellenmodul mit RS485-Schnittstelle (PROFIBUS-DP Slave) $25 -26 W 7IF361.70-1 418
IF371 Schnittstellenmodul mit CAN-Schnittstelle $24 -25W 7IF371.70-1 420
MEO10 2003 Erweiterung fir CP476, 1 PCMCIA Steckplatz $00 -0,35 W 7ME010.9 408
ME020 2003 Erweiterung fur CP476, 1 PCMCIA Steckplatz, $02 -0,7W 7ME020.9 411
1 Einschubsteckplatz fiir steckbare Schnittstellenmodule
ME770 Konfigurationsspeicher fir CAN-Buscontroller -01W 7ME770.5 128
NC161 Encodermodul, Eingangsfrequenz 100 kHz, Inkremental oder absolut,Aufiésung 32 Bit $10 -0,3W 7NC161.7 423
-lgeper * 5,4V
TB710 Einreihige Feldklemme, 10polig, Schraubklemme 7TB710.9 454
TB710 Einreihige Feldklemme, 10polig, Federzugklemme 7TB710.91 454
TB710 30 Stiick einreihige Feldklemmen, 10polig, Schraubklemme 7TB710:90-01 454
TB710 30 Stiick einreihige Feldklemmen, 10polig, Federzugklemme 7TB710:91-01 454
TB712 Einreihige Feldklemme, 12polig, Schraubklemme 7TB712.9 455
TB712 Einreihige Feldklemme, 12polig, Federzugklemme 7TB712.91 455
TB712 20 Stiick einreihige Feldklemmen, 12polig, Schraubklemme 7TB712:90-02 455
TB712 20 Stiick einreihige Feldklemmen, 12polig, Federzugklemme 7TB712:91-02 455
TB718 Einreihige Feldklemme, 18polig, Schraubklemme 7TB718.9 456
TB718 Einreihige Feldklemme, 18polig, Federzugklemme 7TB718.91 456
TB718 20 Stiick einreihige Feldklemmen, 18polig, Schraubklemme 7TB718:90-02 456
TB718 20 Stiick einreihige Feldklemmen, 18polig, Federzugklemme 7TB718:91-02 456
TB722 Zweireihige Feldklemme, 22polig, Schraubklemme 7TB722.9 457
TB722 Zweireihige Feldklemme, 22polig, Federzugklemme 7TB722.91 457
TB733 Dreireihige Feldklemme, 33polig, Schraubklemme 7TB733.9 458
TB733 Dreireihige Feldklemme, 33polig, Federzugklemme 7TB733.91 458
TB736 Zweireihige Feldklemme, 36polig, Schraubklemme 7TB736.9 459
TB736 Zweireihige Feldklemme, 36polig, Federzugklemme 7TB736.91 459

" Bei EX470 ab Revision 30.xx
2 Bei EX770 ab Revision 10.xx

76 Moduliibersicht Kapitel 3



B&R ID-Code

2
Bez. Beschreibung Leistung Bestellnr. b
TB754 Dreireihige Feldklemme, 54polig, Schraubklemme 7TB754.9 460
TB754 Dreireihige Feldklemme, 54polig, Federzugklemme 7TB754.91 460
TB772 Vierreihige Feldklemme, 72polig, Federzugklemme 7TB772.91 461
1.2 NACH GRUPPEN SORTIERT
3
3
=
:
Bez. Beschreibung m Leistung Bestellnr. 7]
Modultrager
BP701.1 Modultrager, Platz fir 1 Modul, inkl. rechtem Seitenteil 7BP701.1 80
BP702 Modultrager, Platz fir 2 Module 7BP702.0 80
BP702.1 Modultrager, Platz fir 2 Module, inkl. rechtem Seitenteil 7BP702.1 80 8
BP703 Modultrager, Platz fir 3 Module 7BP703.0 80 8
BP704 Modultrager, Platz fir 4 Module 7BP704.0 80 2 [a s
BP705 Modultrager, Platz fir 5 Module 7BP705.0 80 8 Eg
BP706 Modultrager, Platz fir 6 Module 7BP706.0 80 % o
BP707 Modultrager, Platz fir 7 Module 7BP707.0 80 X _g
BP708 Modultrager, Platz fir 8 Module 7BP708.0 80 [©]
BP709 Modultrager, Platz fir 9 Module 7BP709.0 80 =
BP710 Modultrager, Platz fir 10 Module 7BP710.0 80
Bus Controller Module
EX270 CAN-Buscontroller, 24 VDC Versorgung +4W 7EX270.50-1 84
EX470 CAN-Buscontroller, 24 VDC Versorgung +14W?" 7EX470.50-1 90
EX477 Remote I/O-Buscontroller, 24 VDC Versorgung +14 W 7EX477.50-2 95
EX770 CAN-Buscontroller, 100 - 240 VAC Versorgung +14 W2 7EX770.50-1 90
EX777 Remote I/O-Buscontroller, 100 - 240 VAC Versorgung +14 W 7EX777.50-1 95
CP430 Zentraleinheit, 24 VDC, 100 KByte SRAM, 256 KByte FlashPROM +7W? 7CP430.60-1 102
CP470 Zentraleinheit, 24 VDC, 100 KByte SRAM, 256 KByte FlashPROM +14W?2 7CP470.60-1 102
CP474 Zentraleinheit, 24 VDC, CP-Interface, 100 KByte SRAM, 512 KByte FlashPROM +12,6 W? 7CP474.60-1 102
CP476 Zentraleinheit, 24 VDC, CP-Interface, 750 KByte SRAM, 1,5 MByte FlashPROM +125W? 7CP476.60-1 114
CP770 Zentraleinheit, 100 - 240 VAC, 100 KByte SRAM, 256 KByte FlashPROM +14 W2 7CP770.60-1 102
CP774 Zentraleinheit, 100 - 240 VAC, CP-Interface, 100 KByte SRAM, 512 KByte FlashPROM +12,6 W? 7CP774.60-1 102
Programmspeichermodule
ME770 Konfigurationsspeicher fiir CAN-Buscontroller -0,1W 7ME770.5 128
Analoginterface (AF) Module
AF101 Adaptermodul AF101 $Co -03W 7AF101.7 131
Digitale Eingangsmodule
DI135 4 Eingénge, 24 VDC, Ereigniszéhler-/Inkrementalgeberbetrieb, 1 Komparatorausgang, 24 VDC $12 -04W 7DI135.70 140
DI435 8 Eingénge, 24 VDC, Eingangsverzégerung 1 ms $E1 -02W 7DI435.7 159
DI439.7 16 Eingénge, 24 VDC, Eingangsverzégerung 1 ms, FeldklemmenanschluB $ED -04W 7DI439.7 164
DI439.72 | 16 Eingénge, 24 VDC, Eingangsverzdgerung 1 ms, DSUB-AnschluB $E9 -04W 7DI439.72 170
DI645 8 Eingénge, 100 - 240 VAC, Eingangsverzégerung 50 ms $E5 -02W 7DI645.7 178

" Bei EX470 ab Revision 30.xx
2 Bei EX770 ab Revision 10.xx
3 Integrierte Stromversorgung fir einfache PANELWARE Tableaus, z. B. P120
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B&R ID-Code

2
Bez. Beschreibung Leistung Bestellnr. ]
Digitale Ausgangsmodule
DO135 4 FET-Ausgénge, 12 - 24 VDC, 0,1 A, 100 kHz $14 -02W 7D0135.70 185
DO164 4 FET-Ausgéange (4 Triac-Koppler), 48 - 125 VAC, 50 mA, Nullspannungseingang $3C -06 W 7D0164.70 197
D0435 8 Kanale, jeder Kanal ist entweder als Ausgang oder als Eingang deklarierbar $EB -05W 7D0435.7 211
max. 8 FET-Ausgénge, 24 VDC, 2 A, max. 8 Eingénge, 24 VDC, Eingangsverzdgerung 1 ms
DO720 8 Relais-Ausgénge, 240 VAC / 30 VDC, 2 A $E2 -1,4W 7D0720.7 219
DO721 4 Relais-Ausgange, 240 VAC / 24 VDC, 4 A $E6 -1,4W 7D0O721.7 224
DO722 8 Relais-Ausgénge, 240 VAC / 24 VDC, 2,5 A $F2 -1,4W 7D0O722.7 228
Digitale Mischmodule
DM435 8 digitale Eingénge, 24 VDC, Eingangsverzégerung 1 ms, $E3 -05W 7DM435.7 233
8 digitale Ausgénge, 24 VDC, 0,5 A, FeldklemmenanschiuB
DM438 8 digitale Eingange, 24 VDC, Eingangsverzdgerung 1 ms, $E7 -05W 7DM438.72 241
8 digitale Ausgénge, 24 VDC, 0,5 A
DM465 16 digitale Eingénge, 24 VDC, Eingangsverzégerung 1 ms, $F7 11w 7DM465.7 249
16 digitale Ausgange, 24 VDC, 0,5 A
Analoge Eingangsmodule
Al261 1 Eingang zur Auswertung einer DMS-Vollbriicke, Auflésung 24 Bit $20 -0,6 W 7AI261.7 260
Al294 4 Eingénge fiir Potentiometer-Wegaufnehmer, Auflésung 13 Bit $22 -05W 7AI294.7 277
AlI351 1 Eingang £10 V oder 0 - 20 mA, Auflésung 12 Bit + Vorzeichen U: $02 U/l: -0,3W 7AI351.70 285
Pot.: $02 | Pot.:-0,7W
1: $03
Al354 4 Eingénge =10V, Aufldsung 12 Bit + Vorzeichen $04 -05W 7AI354.70 293
Al774 4 Eingénge 0 - 20 mA, Auflésung 12 Bit $06 -0,4W 7AI774.70 299
Analoge Ausgangsmodule
A0352 2 Ausgénge =10V /0 - 20 mA $OE -1,2W 7A0352.70 306
Temperaturmodule
AT324 4 Eingénge fiir Temperaturfiihler (PT100 / PT1000 / KTY10-6 / KTY84-130) $3E -01W 7AT324.70 313
AT352 2 Eingénge fiir PT100-Fuhler (3 Leiter) $1A -0,4W 7AT352.70 320
AT664 4 Eingénge fir Thermoelemente $0C -0,4W 7AT664.70 326
Sonstige Module
CM211 8 digitale Eingénge, 24 VDC, 20 kHz, Ein- oder Zweikanalzéhler, Inkrementalgeber, $C3 -1,5W 7CM211.7 334

8 digitale Ausgénge, 24 VDC, 0,5 A, Komparatorfunktion,
2 analoge Eingénge =10V oder 0 - 20 mA, Auflésung 12 Bit,
2 analoge Ausgénge +10 V, Aufldsung 12 Bit

CM411 3 digitale Eingénge, 24 VDC, 50 kHz, Ein- oder Zweikanalzéhler, Inkrementalgeber, $C2 -24W 7CM411.70-1 384
2 digitale Ausgénge, 24 VDC, 0,5 A, Komparatorfunktion,
3 analoge Eingénge =10V, Auflésung 16 Bit,
3 analoge Ausgénge *10 V, Auflésung 16 Bit

MEO10 2003 Erweiterung fiir CP476, 1 PCMCIA Steckplatz $00 -0,35 W 7ME010.9 408

ME020 2003 Erweiterung fur CP476, 1 PCMCIA Steckplatz, $02 -0,7W 7ME020.9 411
1 Einschubsteckplatz fiir steckbare Schnittstellenmodule

Kommunikationsmodule

IF311 Schnittstellenmodul mit RS232-Schnittstelle $18 7IF311.7 416
ohne PW Tableau -05W
mit PW Tableau P120 / P121 -1,6 W
IF321 Schnittstellenmodul mit RS485/RS422-Schnittstelle $16 -1,4W 7IF321.7 416
IF361 Schnittstellenmodul mit RS485-Schnittstelle (PROFIBUS-DP Slave) $25 -26W 7IF361.70-1 418
IF371 Schnittstellenmodul mit CAN-Schnittstelle $24 -25W 7IF371.70-1 420
Zahl- und Positioniermodule
NC161 Encodermodul, Eingangsfrequenz 100 kHz, Inkremental oder absolut,Auflésung 32 Bit $10 -0,3W 7NC161.7 423
“lgever * 5,4V
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Bez. Beschreibung m Leistung Bestellnr. (7]
Zubehér
ACO10 5 Busabdeckungen 7AC010.9 451
ACO11 5 Kabelsicherungswinkel inklusive Montagematerial 7AC011.9 452
ACO020 1 Busabdeckung 7AC020.9 451
TB710 Einreihige Feldklemme, 10polig, Schraubklemme 7TB710.9 454
TB710 Einreihige Feldklemme, 10polig, Federzugklemme 7TB710.91 454
TB710 30 Stiick einreihige Feldklemmen, 10polig, Schraubklemme 7TB710:90-01 454
TB710 30 Stiick einreihige Feldklemmen, 10polig, Federzugklemme 7TB710:91-01 454
TB712 Einreihige Feldklemme, 12polig, Schraubklemme 7TB712.9 455
TB712 Einreihige Feldklemme, 12polig, Federzugklemme 7TB712.91 455
TB712 20 Stiick einreihige Feldklemmen, 12polig, Schraubklemme 7TB712:90-02 455
TB712 20 Stiick einreihige Feldklemmen, 12polig, Federzugklemme 7TB712:91-02 455
TB718 Einreihige Feldklemme, 18polig, Schraubklemme 7TB718.9 456
TB718 Einreihige Feldklemme, 18polig, Federzugklemme 7TB718.91 456
TB718 20 Stiick einreihige Feldklemmen, 18polig, Schraubklemme 7TB718:90-02 456
TB718 20 Stiick einreihige Feldklemmen, 18polig, Federzugklemme 7TB718:91-02 456
TB722 Zweireihige Feldklemme, 22polig, Schraubklemme 7TB722.9 457 8
TB722 Zweireihige Feldklemme, 22polig, Federzugklemme 7TB722.91 457 8
TB733 Dreireihige Feldklemme, 33polig, Schraubklemme 7TB733.9 458 ™ o
TB733 Dreireihige Feldklemme, 33polig, Federzugklemme 7TB733.91 458 E Eg
TB736 Zweireihige Feldklemme, 36polig, Schraubklemme 7TB736.9 459 % o
TB736 Zweireihige Feldklemme, 36polig, Federzugklemme 7TB736.91 459 X 5
TB754 Dreireihige Feldklemme, 54polig, Schraubklemme 7TB754.9 460 -8
TB754 Dreireihige Feldklemme, 54polig, Federzugklemme 7TB754.91 460 =
TB772 Vierreihige Feldklemme, 72polig, Federzugklemme 7TB772.91 461
B&R 2003 Anwenderhandbuch, deutsch MASYS22003-0 462
B&R 2003 Anwenderhandbuch, englisch MASYS22003-E 462
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2 MODULTRAGER

2.1 ALLGEMEINES

Die Modultréger fur das B&R SYSTEM 2003 sind Aluminiumprofile. Sie werden an der Hutschiene montiert.

Controller und 1/0-Module werden in den Modultrdger eingehéngt und an einem Gewindestreifen, der in
das Profil eingeschoben wurde, festgeschraubt. Durch Zusammenschieben der Module wird die elektrische

Verbindung zwischen den Modulen hergestellt (integrierte Steckverbindung in den Modulen).

Es wird empfohlen, immer den kleinstmdglichen Modultrdger zu verwenden. Sollten doch einmal Modul-
platze frei bleiben, wird die Anbringung einer Busabdeckung auf dem ersten freien Modulplatz empfohlen.
Dadurch ist das letzte Modul vor Beschadigung geschiitzt.

Die Moduladresse ist durch den Controller und durch den Modulplatz bestimmt. Das CP-Interface wird mit

Moduladresse 0 angesprochen.

1(2(3|4|5|6|7]|8]| 9|10 Modulplatz
112|314 Moduladresse mit EX270
Moduladresse mit einfachbreitem
L2456 7|¢8 Controller z. B. CP470, EX470
Moduladresse mit doppeltbreitem Controller
0 112|3|4|5|6]| 7] 8] (z.B.CP474) und I/O-Modulen die logisch
einen Steckplatz belegen
Moduladresse mit CP474 oder CP774
0 1 12 | und I/O-Modulen die logisch einen oder
zwei Steckplatze belegen
Moduladresse mit CP476 und
0 1 oo 16 | 1/0-Modulen die logisch einen
oder zwei Steckplatze belegen
BP701
(>
BP70
BP703
BP704
BP705
BP706
BP707
BP708
BP709
BP710
"
..-'
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2.2 TECHNISCHE DATEN

(30}
o
2.2.1 Modultrager mit zwei Seitenteilen (7BP7xx.0) S
O
JOR]
Bezeichnung BP702 BP703 BP704 '% a
Bestellnummer 7BP702.0 7BP703.0 7BP704.0 x 3
Kurzbeschreibung 2003 Modultrager 2003 Modultrager 2003 Modultrager §
flr 2 Module fir 3 Module fir 4 Module
Anzahl Modulplatze 2 3 4
C-UL-US gelistet JA
Material Aluminium
Befestigung der Module Einhéngen und Schrauben (Gewindestreifen im Profil)
Befestigung des Modultragers Integrierte Mechanik zur Montage (Standard-Hutschiene)
Abmessungen [mm]
Hoéhe 115 115 115
Breite ¥ 1615 238 3145
Tiefe 23 23 23
" Inklusive 8,5 mm flr zwei Seitenteile und Befestigungsschrauben.
Bezeichnung BP705 BP706 BP707
Bestellnummer 7BP705.0 7BP706.0 7BP707.0
Kurzbeschreibung 2003 Modultrager 2003 Modultrager 2003 Modultrager
fir 5 Module fir 6 Module flr 7 Module
Anzahl Modulplatze 5 6 7
C-UL-US gelistet JA
Material Aluminium
Befestigung der Module Einhéngen und Schrauben (Gewindestreifen im Profil)
Befestigung des Modultragers Integrierte Mechanik zur Montage (Standard-Hutschiene)
Abmessungen [mm]
Hoéhe 115 115 115
Breite V 391 4675 544
Tiefe 23 23 23

" Inklusive 8,5 mm flr zwei Seitenteile und Befestigungsschrauben.




Bezeichnung BP708 BP709 BP710
Bestellnummer 7BP708.0 7BP709.0 7BP710.0
Kurzbeschreibung 2003 Modultrager 2003 Modultrager 2003 Modultrager
fiir 8 Module fiir 9 Module fiir 10 Module
Anzahl Modulplatze 8 9 10
C-UL-US gelistet JA
Material Aluminium
Befestigung der Module Einhangen und Schrauben (Gewindestreifen im Profil)
Befestigung des Modultragers Integrierte Mechanik zur Montage (Standard-Hutschiene)
Abmessungen [mm]
Hoéhe 115 115 115
Breite " 6205 697 7735
Tiefe 23 23 23

" Inklusive 8,5 mm fir zwei Seitenteile und Befestigungsschrauben.

2.2.2 Modultrager mit einem Seitenteil (7BP70x.1)

Diese Modultrager werden z. B. gemeinsam mit dem CAN-Buscontroller EX270 verwendet.

Bezeichnung

BP701

BP702

Bestellnummer

7BP701.1

7BP702.1

Kurzbeschreibung

2003 Modultrager

fir 1 Modul, inkl. rechtem Seitenteil

fiir 2 Module, inkl. rechtem Seitenteil

2003 Modultrager

Anzahl Modulplatze 1 2
C-UL-US gelistet JA
Material Aluminium

Befestigung der Module

Einhangen und Schrauben (Gewindestreifen im Profil)

Befestigung des Modultragers

Integrierte Mechanik zur Montage (Standard-Hutschiene)

Abmessungen [mm]
Hoéhe
Breite "
Tiefe

115
81
23

115
157,5
23

" Inklusive 4,5 mm fur ein Seitenteil und Befestigungsschrauben.

2.3 MONTAGE

Die Montage des Modultrégers ist im Kapitel 2 "Projektierung und Installation" beschrieben.
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3 BUS CONTROLLER MODULE

3.1 CAN-BUSCONTROLLER

Ein CAN-Buscontroller tbernimmt die Kommunikation mit einer RPS, SPS oder anderen CAN-fahigen
Geréten.

Weiters Gbernimmt ein CAN-Buscontroller folgende lokale Aufgaben

Initialisierung vom Einschalten bis zum aktiven Betrieb am Netz

Erfassen und Senden der Eingangszustéande

Zyklisches Senden und/oder Senden bei Anderung des Eingangszustandes
Empfangen und Schalten der Ausgange

Definiertes Fehlerverhalten bei Netzwerksausféllen und lokalen Problemen

Das Setzen und Andern von Betriebsparametern kann entweder durch spezielle Befehle, die von
einem CAN-Client (Master) gesendet werden oder durch einen Konfigurationsspeicher erfolgen.

3.2 REMOTE 1/0-BUSCONTROLLER

Ein Remote 1/0O Buscontroller Gbernimmt die Kommunikation zwischen einem B&R Remote Master (B&R
SYSTEM 2005, B&R SYSTEM 2010 oder B&R SYSTEM 2000 Logic Scanner) und dem B&R 2003 I/O System.

Der Controller hat folgende lokale Aufgaben

Initialisierung vom Einschalten bis zum aktiven Betrieb am Netz

Erfassen und Senden der Eingangszustéande (pollend vom Master)
Empfangen und Schalten der Ausgange

Definiertes Fehlerverhalten bei Netzwerksausféllen und lokalen Problemen

3.3 UBERSICHT

Modul Beschreibung

EX270 2003 CAN-Buscontroller, 24 VDC, 4 W Versorgung, 1 CAN Schnittstelle, potentialgetrennt, netzwerkfahig,
Feldklemme TB712 gesondert bestellen!

EX470 2003 CAN-Buscontroller, 24 VDC, 14,5 W Versorgung, 2 CAN Schnittstellen, potentialgetrennt, netzwerkfahig

EX477 2003 Remote I/O-Buscontroller, 24 VDC, 14 W Versorgung, 1 potentialgetrennte RS485 Schnittstelle zur Ankopplung an
Remote /O Bus

EX770 2003 CAN-Buscontroller, 100-240 VAC, 14,5 W Versorgung, 2 CAN Schnittstellen, potentialgetrennt, netzwerkfahig

EX777 2003 Remote I/O-Buscontroller, 100-240 VAC, 14 W Versorgung, 1 potentialgetrennte RS485 Schnittstelle zur An-
kopplung an Remote I/O Bus
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3.4 EX270

3.4.1 Aligemeines

Der CAN-Buscontroller EX270 wird nicht in den Modultrager eingehangt, sondern anstelle des linken
Seitenteils am Modultrager festgeschraubt.

3.4.2 Technische Daten

Feldklemme nicht im Lieferumfang enthalten.

Bezeichnung EX270
Bestellnummer 7EX270.50-1
Kurzbeschreibung 2003 CAN-Buscontroller, 24 VDC, 4 W Versorgung,

1 CAN Schnittstelle, potentialgetrennt, netzwerkféhig,
Feldklemme TB712 gesondert bestellen!

C-UL-US gelistet in Vorbereitung

Modultyp B&R 2003 Controller

Modulbreite 20mm

Montage der Controller wird anstelle des linken AbschluBblechs am Modultrager festgeschraubt
oo

Diagnose-LED JA

1/0-Busschnittstelle 9polige DSUB-Buchse

Nummernschalter zum Einstellen der Knotennummer und Baudrate




Bezeichnung

EX270

Standard-Kommunikationsschnittstelle

Anwenderschnittstelle

CAN-Schnittstelle

Potentialtrennung JA
Ausfihrung 12polige Steckerleiste
max. Reichweite 1000m
max. Baudrate 500kBaud
Netzteil
Eingangsspannung
minimal 18VDC
nominal 24VDC
maximal 30VDC
Leistungsaufnahme max.5W
Ausgangsleistung fir I/O-Module max. 4 W

und Anpassungsmodule

Spannungsiberwachung

Das Netzteil wird erst ab einer Eingangsspannung von ca. +15 V aktiviert.
Dadurch kann die Status-LED DC-OK entfallen.

3.4.3 Statusanzeige

LED

Bedeutung

STATUS (zweifarbig)

rot

Reset (Hold)

griin blinkend wéhrend der
Hochlaufphase

Hochlaufphase (Initialisierung und Verbindung mit CAN-Netz herstellen).

Tritt wahrend dieser Phase ein Fehler auf, hort die griine LED zu blinken auf.
Der Fehler wird durch die periodisch blinkende rote LED angezeigt. In diesem
Fall ist ein Hardware-Reset (Aus-/Einschalten) notwendig.

Die Anzahl der periodisch ausgegebenen Impulse gibt AufschluB auf die
Fehlerursache:
1 roter Impuls:  Knotenschalter auf 0 und Konfigurations-EEPROM ist ungliltig

2 rote Impulse: Fehler bei Initialisierung des CAN-Bausteins

grun blinkend mit Doppelpuls

Der Controller zeigt das Ansprechen der Zeitiberwachung zum Auffrischen der
digitalen und analogen Ausgénge optisch an.

Bleibt ein CAN-Objekt innerhalb der eingestellten Zeit aus (default: 640 ms),
werden die betroffenen Ausgénge zurilickgesetzt und die griine LED beginnt mit
einem Doppelpuls zu blinken. Nach dem Eintreffen des ersten gultigen Objektes
erfolgt sofort die Ubernahme der aktuellen Werte.

Die griine LED wechselt aber erst nach einer Zeitverzégerung von 30 s wieder
auf Normalbetrieb. Die Zeitverzégerung dient zur Identifizierung gelegentlicher
Ausfélle bzw. gelegentlichem Abfallen der Ausgénge. Diese Stérungen kénnen
sonst nur sehr schwierig erkannt werden.

grin

Normalbetrieb: Datenaustausch lauft
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LED

Bedeutung

STATUS (zweifarbig)

orange

Fehlerhafte Ausgénge. Der CAN-Buscontroller befindet sich jedoch noch im
Netzbetrieb.

orange blinkend

Spannungsalarm auf einem Modul

orange blinkend mit Doppelpuls

Die Summenleistung der Module Ubersteigt die Netzteilleistung des EX270.

Die Grundlast der Digitaimodule und Analogmodule wird einmalig beim
Hochlauf berechnet. Wenn ein Digitalmodul gefunden wird, das nicht in der
Modulliste des Betriebssystems eingetragen ist, erfolgt generell keine
Leistungstiberwachung.

Wenn die Leistungsberechnung erfolgreich war, werden wéhrend des Betriebs
die Analogmodule laufend Uberwacht. Pro Sekunde wird ein Anpassungsmodul
getestet.

rot blinkend Warnung:

Die Knotennummer wurde wahrend des Betriebs verstellt. Die neu eingestellte
Knotennummer wird ignoriert; die Funktion des Knotens bleibt erhalten.

3.4.4 Anschliisse

Die Einspeisung der Versorgung und die Verdrahtung der CAN-Schnittstelle erfolgt Gber eine 12polige
Feldklemme.

Die potentialgetrennte CAN-Schnittstelle ist zweimal am Stecker aufgelegt. Die einzelnen CAN-Anschllsse
sind miteinander verbunden, wodurch ein leichtes Einbinden des Knotens in ein CAN-Netzwerk ermdglicht
wird (siehe Abschnitt "AnschluBbeispiele").

Die Verdrahtung eines CAN-Feldbusses ist dem Kapitel 2 "Projektierung und Installation", Abschnitt "CAN-
Feldbus" zu entnehmen.

Der Buscontroller EX270 ist bereits mit einem BusabschluBwiderstand ausgestattet. Fur die Aktivierung muB
zwischen Pin 1 und Pin 2 eine Drahtbricke geklemmt werden.

h
5

Belegung

Briicke fuir Abschluwiderstand

Brucke fur AbschluBwiderstand
CAN_H

CAN_GND

CAN_L

|

Schirm
CAN_H
CAN_GND
CAN_L

Olo|(N[lojlo|h~]|W|IN]|EF

0 1 1 1 1 . 6

I

b AL AR A0 AR AR AR AL AL b AL

=
o

Schirm
TB712

=
=

Versorgung +24 VDC

=
N

Versorgung GND
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3.4.5 AnschluBbeispiele

Mit weiterverdrahtetem CAN-Bus

CAN_H

CAN_GND

CAN_L

Schirm

CAN_H

CAN_GND

CAN_L

Schirm

Versorgung +24 VDC
Versorgung GND

1T PO P Y

Mit aktiviertem BusabschluBwiderstand

AbschluBwiderstand i
aktiv. T~ C AbschluBwiderstand
AbschluBwiderstand
CAN_H
CAN_GND
CAN_L
Schirm

®
o
S
o N
oE
5%
X3
B
o)
=

Versorgung +24 VDC

Versorgung GND
- I

1T PO P Y
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3.4.6 Knotennummer, Baudrate

Knotennummer und Baudrate werden Uber die beiden Nummernschalter des CAN-Buscontrollers einge-
stellt:

—SwW1
—SWo0
sSwo Baudrate [kBit/s]
0 aus S-EEPROM
1..F 250
0..F 250
0..F 250
0..F 250

0 aus S-EEPROM
A o [P 125
@ s [F 125
@ s [F 125

aus S-EEPROM
20

20
20

20

oo o |k
o ] ] g ] o
m|m T M

aus S-EEPROM

AL oo [F 500
© oo [F 500
© oo [F 500

& Sonderfunktion - Knotennummer 0 !

Wird mittels Nummernschalter die Knotennummer 0 ausgewahlt, verwendet der CAN-Buscontroller die
Betriebsparameter aus dem internen S-EEPROM.

Das S-EEPROM wird mit Hilfe der CAN-Library fur PG2000 und dem CAN-Konfigurator programmiert. Die
Betriebsparameter sind im Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen", Abschnitt "Betriebsparameter" be-
schrieben.




3.4.7 Automatische Baudratenerkennung

Nach dem Hochlauf geht der Buscontroller EX270 in den sogenannten "Listen Only" Modus. Das heifBt, der
Controller verhalt sich gegenliber dem Bus passiv und hért nur mit.

Der EX270 versucht glltige Objekte zu empfangen. Wenn beim Empfang Fehler auftreten, schaltet der
Controller auf die ndchste Baudrate aus der Suchtabelle um.

Wenn keine Objekte empfangen werden, werden zyklisch alle Baudraten getestet. Dieser Vorgang wird
solange wiederholt, bis gultige Objekte empfangen werden.

Startbaudrate

Mit dieser Baudrate beginnt der Buscontroller seine Suche. Die Startbaudrate kann auf drei verschiedene
Arten vorgegeben werden:

¢ Einstellung durch Knotennummernschalter
e Lesen aus dem S-EEPROM (Knotennummer = 0)

¢ nach einem SW-Reset (Befehlscode 20) wird mit der zuletzt erkannten Baudrate begonnen

Suchtabelle

®
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Entsprechend dieser Tabelle testet der Controller die Baudrate. Von der Startbaudrate ausgehend, wird
auf die néchste niedrigere Baudrate umgeschaltet.

Am Ende der Tabelle beginnt der Controller die Suche wieder von vorne.

Baudrate
1000 kBaud
500 kBaud
250 kBaud
125 kBaud

50 kBaud

20 kBaud

10 kBaud
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3.5 EX470 / EX770

3.5.1 Technische Daten

/

Bezeichnung

Bestellnummer

EX470 EX770

7EX470.50-1 7EX770.50-1

Kurzbeschreibung

2003 CAN-Buscontroller, 24 VDC,
14,5 W Versorgung, 2 CAN Schnittstellen,
potentialgetrennt, netzwerkféahig

2003 CAN-Buscontroller, 100-240 VAC,
14,5 W Versorgung, 2 CAN Schnittstellen,
potentialgetrennt, netzwerkfahig

C-UL-US gelistet

JA

Diagnose-LEDs

Modultyp B&R 2003 Controller
Modulbreite B&R 2003 einfachbreit
Modulplatz 1
Umgebungstemperatur im Betrieb 0-60°C"?2

JA

1/0-Busschnittstelle

9polige DSUB-Buchse

Nummernschalter

Anwenderschnittstelle IF1
Potentialtrennung
Ausfiihrung
max. Reichweite
max. Baudrate

zum Einstellen der Knotennummer und Baudrate

CAN-Schnittstelle (links)
JA
9poliger DSUB-Stecker
1000m
500 kBaud

Anwenderschnittstelle IF2
Potentialtrennung
Ausfiihrung
max. Reichweite
max. Baudrate

CAN/ID-Schnittstelle (rechts)
JA

9polige DSUB-Buchse
1000m
500 kBaud




und Anpassungsmodule

Bezeichnung EX470 EX770
Netzteil
Eingangsspannung
minimal 18VDC 85VAC
nominal 24VDC 100-240VAC
maximal 30VDC 264VAC
Eingangsspannungsfrequenz 47-63Hz
Leistungsaufnahme max.20 W
Ausgangsleistung fir I/O-Module 145W"n2

) Bei EX470 ab Revision 30.xx
2) Bei EX770 ab Revision 10.xx

3.5.2 Statusanzeige

LED

Bedeutung

STATUS (zweifarbig)

rot

Reset (Hold)

griin blinkend wéhrend der
Hochlaufphase

Hochlaufphase (Initialisierung und Verbindung mit CAN-Netz herstellen).

Tritt wahrend dieser Phase ein Fehler auf, hort die griine LED zu blinken auf.
Der Fehler wird durch die periodisch blinkende rote LED angezeigt. In diesem
Fall ist ein Hardware-Reset (Aus-/Einschalten) notwendig.

Die Anzahl der periodisch ausgegebenen Impulse gibt AufschluB auf die
Fehlerursache:
1 roter Impuls:  Knotenschalter auf 0 und Konfigurations-EEPROM ist ungliltig

2 rote Impulse: Fehler bei Initialisierung des CAN-Bausteins

grun blinkend mit Doppelpuls

Ab der Rev. xx.24 zeigt der Controller das Ansprechen der Zeitiberwachung
zum Auffrischen der digitalen und analogen Ausgéange optisch an.

Bleibt ein CAN-Objekt innerhalb der eingestellten Zeit aus (default: 640 ms),
werden die betroffenen Ausgénge zurilickgesetzt und die griine LED beginnt mit
einem Doppelpuls zu blinken. Nach dem Eintreffen des ersten gultigen Objektes
erfolgt sofort die Ubernahme der aktuellen Werte.

Die griine LED wechselt aber erst nach einer Zeitverzégerung von 30 s wieder
auf Normalbetrieb. Die Zeitverzégerung dient zur Identifizierung gelegentlicher
Ausfélle bzw. gelegentlichem Abfallen der Ausgénge. Diese Stérungen kénnen
sonst nur sehr schwierig erkannt werden.

grin

Normalbetrieb: Datenaustausch lauft

orange

Fehlerhafte Ausgange. Der CAN-Buscontroller befindet sich jedoch noch im
Netzbetrieb.

orange blinkend

Spannungsalarm auf einem Modul

Module B&R 2003
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LED Bedeutung

STATUS (zweifarbig)

orange blinkend mit Doppelpuls Die Summenleistung der Module Gbersteigt die Netzteilleistung des
Buscontrollers.

Die Grundlast der Digitaimodule und der Analogmodule wird einmalig beim
Hochlauf berechnet. Wenn ein Digitalmodul gefunden wird, das nicht in der
Modulliste des Betriebssystems eingetragen ist, erfolgt generell keine
Leistungstiberwachung.

Wenn die Leistungsberechnung erfolgreich war, werden wéhrend des Betriebs
die Analogmodule laufend tiberwacht. Pro Sekunde wird ein Anpassungsmodul
getestet.

rot blinkend Warnung:

Die Knotennummer wurde wahrend des Betriebs verstellt. Die neu eingestellte
Knotennummer wird ignoriert; die Funktion des Knotens bleibt erhalten.

DC OK (orange)

hell Die interne Netzteilspannung ist in Ordnung

dunkel Alle Ausgange werden riickgesetzt und der gesamte Busknoten neu initialisiert

3.5.3 Stromversorgung

Der CAN-Buscontroller ist in zwei Varianten verfugbar, die sich ausschlieBlich in der Versorgungsspannung
unterscheiden. Die Steckerbelegung ist auf dem Modul aufgedruckt:

EX470 EX770
Sowohl beide + als auch beide - sind Sowohl beide N als auch beide L sind
intern miteinander verbunden intern miteinanderverbunden
0 1 S EL RIS P 1 g
Supply: + 24 VDC ISupply: 100...240VAC e

(s ;@N'LNL
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3.5.4 Schnittstellenbelegung

Auf dem CAN-Buscontroller befinden sich zwei Schnittstellen:

IF2

IF1 - CAN

IF2-CAN/ID

9poliger DSUB-Stecker

I
=1

Belegung

n.c.

CAN_L

CAN_GND

Ol | N[([o|jO|[d|lwW([N]|F
5
o

9polige DSUB-Buchse

9

il
5

Belegung

res.

CAN_L

CAN_GND

res.

res.

res.

CAN_H

res.

Ol | N[([ojo|[d|lwW([N]|F

res.

res.=> Diese Anschlusse sind reserviert fir einen mdglichen Konfigurationsspeicher.

Beide Schnittstellen sind potentialgetrennt ausgefiihrt. Die CAN-Belegung der Schnittstellen ist identisch.
Die einzelnen CAN-Anschllsse beider Schnittstellen sind miteinander verbunden. Somit kénnen beide
Schnittstellen verwendet werden, um den Knoten in ein CAN-Netzwerk einzubinden.

Es empfiehlt sich jedoch, fur die Ankopplung an ein CAN-Netzwerk das T-Stiick AC911 (siehe Kapitel 7
"Allgemeines Zubehor") zu verwenden. Das hat zum einen den Vorteil, daB die CAN/ID-Schnittstelle frei bleibt
far Erweiterungsmaoglichkeiten (Konfigurationsspeicher). Zum anderen kann in diesem Fall auch ein Knoten
problemlos vom Netz getrennt werden, ohne das Netzwerk zu unterbrechen. AuBerdem ist im T-Stlck ein
AbschluBwiderstand flr das Busende integriert, der zu- oder abgeschaltet werden kann.

Module B&R 2003
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3.5.5 Verdrahtung

Die Verdrahtung eines CAN-Feldbusses ist dem Kapitel 2 "Projektierung und Installation", Abschnitt "CAN-

Feldbus" zu entnehmen.

3.5.6 Knotennummer, Baudrate

Knotennummer und Baudrate werden Uber die beiden Nummernschalter des CAN-Buscontrollers einge-

stellt:

o|lo o |k o |0 O |k (=2 e N e N
S 8 8 8 8 S 8 8 8 8 S 8 8 8 8 S
m | M M| m | M M| m | m M|

A Sonderfunktion - Knotennummer 0 !

SwWo

o O |k

o
m | m M|

SWi1

<
o

:

Baudrate [kBit/s]

aus ME770
250

250
250

250

aus ME770
125

125
125

125

aus ME770

aus ME770
500

500
500

500

Wird mittels Nummernschalter die Knotennummer 0 ausgewahlt, verwendet der CAN-Buscontroller die
Betriebsparameter aus dem Konfigurationsspeicher ME770. Ist kein Konfigurationsspeicher vorhanden,
bleibt der CAN-Buscontroller inaktiv, das heiBt, er wird nicht initialisiert.

Der Konfigurationsspeicher wird mit Hilfe der CAN-Library fir PG2000 und dem CAN-Konfigurator
programmiert. Die Betriebsparameter sindim Kapitel 5"CAN-Buscontroller Funktionen", Abschnitt "Betriebs-
parameter" beschrieben.

AR
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3.6 EX477 | EX777

3.6.1 Technische Daten

EX477 EX777
Bezeichnung EX477 EX777
Allgemeines
Bestellnummer 7EX477.50-2 7EX777.50-1

Kurzbeschreibung

2003 Remote I/O-Buscontroller, 24 VDC,
14 W Versorgung, 1 potentialgetrennte
RS485 Schnittstelle zur Ankopplung
an Remote I/O Bus

2003 Remote |/O-Buscontroller, 100-240 VAC,
14 W Versorgung, 1 potentialgetrennte
RS485 Schnittstelle zur Ankopplung
an Remote I/O Bus

C-UL-US gelistet

JA

Modultyp B&R 2003 Controller
Modulbreite B&R 2003 einfachbreit
Modulplatz 1
Peripherie

Diagnose-LEDs JA

1/0-Busschnittstelle

9polige DSUB-Buchse

Nummernschalter

zum Einstellen der Remote-Adresse

Standard-
Kommunikationsschnittstelle

Schnittstellentyp
Ausfiihrung
Potentialtrennung
Baudraten

100kBit/s
181kBit/s
500kBit/s
1000kBit/s
2000kBit/s

RS485

9polige DSUB-Buchse

JA

abhangig von der Ausdehnung
max. 1200m
max. 1000m
max.400m
max.200 m
max. 100 m
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Bezeichnung EX477 EX777
Remote |/0 Bus
Zugriffsverfahren Master/Slave-Prinzip
Anzahl Slaves max. 31 (ohne Repeater)
Topologie physikalischer Bus
Ankopplung an Bus direkt
Ubertragungsmedium verdrillte und geschirmte Zweidrahtleitung
AbschluBwiderstand extern
Netzteil
Eingangsspannung
minimal 18VDC 85VAC
nominal 24VDC 100-240 VAC
maximal 30VDC 264VAC
Eingangsspannungsfrequenz 47-63Hz
Leistungsaufnahme max. 20 W
Ausgangsleistung firr I/O-Module 14W

und Anpassungsmodule

3.6.2 Statusanzeige

LED Bedeutung

STATUS (griin)

blinkend Hochlaufphase:
- Initialisierung und Verbindung mit Remote I/O Netz herstellen

- automatische Baudratenerkennung

hell Normalbetrieb:

Die Initialisierung und Verbindung mit Remote 1/0O Netz ist hergestellt, es erfolgt
Datenaustausch mit Master

dunkel (wenn DC OK hell) Die Verbindung mit Remote 1/O Netz ist hergestellt, aber kein Datenaustausch

DC OK (orange)

hell Die interne Netzteilspannung ist in Ordnung

dunkel Alle Ausgange werden rlickgesetzt und der gesamte Busknoten neu initialisiert

. /
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3.6.3 Stromversorgung

Der Remote I/O-Buscontroller ist in zwei Varianten verflgbar, die sich ausschlieBlich in der Versorgungs-
spannung unterscheiden. Die Steckerbelegung ist auf dem Modul aufgedruckt:

EX477 EX777
Sowohl beide + als auch beide - sind Sowohl beide N als auch beide L sind
intern miteinander verbunden intern miteinander verbunden
0 0 0 A e B

Supply: + 24 VDC

@++—~

3.6.4 Remote Adresse
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Mittels der beiden Nummernschalter wird die Adresse der Remote Slave-Station eingestellt. Adressen im
Bereich 1 bis 98 sind erlaubt. Jedoch kénnen maximal 31 Remote Slaves an einen Remote Master gekoppelt
werden (ohne Repeater).

3.6.5 Schnittstellenbelegung

Pin Belegung
1 Schirm SchirmanschluB (Gehause)
2 reserviert
9polige DSUB-Buchse
3 DATA Daten
5
9 /‘\ 4 CNTRL Transmit Enable (Steuerleitung)
©
0 © 5 GND Potentialgetrennte Versorgung
[e]
o 6 +5V /50 mA Potentialgetrennte Versorgung

(z. B. fur BusabschluB)

(22}
(
[y

7 reserviert
8 DATA\ Daten\
CNTRL\ Transmit Enable\

B&R empfiehlt fur die Ankopplung an ein Remote I/O Netzwerk den Busstecker 0G1000.00-090 zu
verwenden, der als T-Stlick ausgefihrt ist und die passenden AbschluBwiderstdnde bereits enthalt
(zu-/abschaltbar).
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3.6.6 Verdrahtung

Die Verdrahtung von Remote I/O Netzwerken ist im Kapitel 2 "Projektierung und Installation", Abschnitt
"Remote I/O Bus" beschrieben.

3.6.7 Repeater- oder LichtwellenleiteranschiuB

Das Steuersignal CNTRL ("Transmit Enable") wird vom Buscontroller ausgegeben und dient zur Richtungs-
steuerung eines Repeaters oder einer Lichtwellenkopplung. Es ist als 5 V Differenzsignal ausgefihrt:

CNTRL CNTRL\ RS485

0 1 Empfangen (Grundeinstellung)

1 0 Senden
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4 ZENTRALEINHEITEN

4.1 ALLGEMEINES

Die Zentraleinheit wird auf dem Modultrdger ganz links betrieben. Am Modul befinden sich Status-LEDs und
die AnschluBstecker fur eine RS232- und eine CAN-Schnittstelle.

Die Zentraleinheiten CP474/CP476/CP774 sind mit vier Steckplatzen fur Anpassungsmodule ausgestattet.

Je nach Bedarf werden die benétigten Anpassungsmodule auf das CP-Interface gesteckt und mit der
Befestigungsschraube festgeschraubt.

4.2 RS232-SCHNITTSTELLE

Priméar ist die RS232-Schnittstelle zur Programmierung der Zentraleinheit vorgesehen. Sie steht dem
Anwender dartiberhinaus als allgemein nutzbare Schnittstelle zur Verfligung (z. B. Visualisierung mit P121,
Drucken, Barcode lesen, ...).

4.3 CAN-SCHNITTSTELLE

Standardfeldbusschnittstelle zur Kommunikation mit anderen Steuerungssystemen. Dezentralisierung bzw.

dezentrale Erweiterung der Ein- und Ausgénge mit B&R 2003 Komponenten und einem CAN-Buscontroller,
z. B. EX470.
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4.4 LOKALE ERWEITERUNG DER EIN- UND AUSGANGE MIT B&R 2003 MODULEN

¢ Digitale Ein- und Ausgénge (24 VDC oder 120/230 VAC)
e Analoge Ein- und Ausgange (+10 V, 0 - 20 mA, Thermoelement, PT100 usw.)
¢ Inkrementalgeber- bzw. SSI-GeberanschluB (100 kHz, +5 VDC Geberversorgung)

4.5 LOKALE EIN- UND AUSGANGE DER ZENTRALEINHEIT (4 STECKPLATZE)

Die Zentraleinheiten CP474/CP476/CP774 sind mit vier Steckplatzen fur Anpassungsmodule ausgestattet.
Folgende Anpassungsmodule kénnen gesteckt werden:

¢ Analoge Ein- und Ausgangsmodule

¢ Inkrementalgeber- bzw. SSI-GeberanschluB (B&R 2003)

¢ Digitale Ein- und Ausgéange (24 VDC-Technik)

e Zusétzliche serielle Schnittstellen (max. 3 Kanale)

Module B&R 2003 Zentraleinheiten 99
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4.6 ANWENDUNGSBEISPIELE

e Zahlen und Vermessen von digitalen Signalen (4 MHz)

e Positionieren (analog)
e Schrittmotorsteuerung
¢ Nockenschaltwerk

e Pulsbreitenmodulierte Ausgange

¢ Reaktion von digitalen Ausgéngen im us-Bereich auf Eingangsereignisse

4.7 PROGRAMMIERUNG

Die Programmierung der Zentraleinheiten erfolgt mit dem Programmiersystem PG2000 oder mit dem
Automation Studio™. Fur die Programmerstellung stehen mehrere Programmiersprachen zur Auswahl:

PG2000

Automation Studio™

Anweisungsliste (AWL)

Automation Basic (vormals PL2000)

Kontaktplan (KOP)

ANSI C

Hochsprache PL2000 (strukturierter Text) IEC 1131 Kontaktplan (KOP)

IEC 1131 Ablaufsprache (AS)

IEC 1131 Strukturierter Text (ST)

IEC 1131 Anweisungsliste (AWL)

4.8 PUFFERBATTERIE

Die Pufferung der Daten und der nullspannungssichere Betrieb der Echtzeituhr wird durch die mitgelieferte

Lithium-Batterie gewahrleistet.

4.9 PROGRAMMIEREN DES FLASHPROM

Das Programmieren und Léschen des eingebauten FlashPROM-Speichers erfolgt mit dem Programmier-

system.

4.10 EINSCHUBSTREIFEN

In die Modulfront der Zentraleinheiten CP474/CP476/CP774 kann von oben ein Einschubstreifen geschoben
werden. Auf diesem kénnen die Anpassungsmodule beschriftet werden.

100
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4.11 UBERSICHT

Modul Beschreibung
CP430 2003 Zentraleinheit, 100 KB SRAM, 256 KB FlashPROM, 24 VDC, 7 W Versorgung, 1 RS232 Schnittstelle,
1 CAN Schnittstelle, CAN: potentialgetrennt, netzwerkfahig, max. 64 digital / 32 analog EAs
CP470 2003 Zentraleinheit, 100 KB SRAM, 256 KB FlashPROM, 24 VDC, 14 W Versorgung, 1 RS232 Schnittstelle,
1 CAN Schnittstelle, CAN: potentialgetrennt, netzwerkfahig, max. 128 digital / 64 analog EAs
CP474 2003 Zentraleinheit, 100 KB SRAM, 512 KB FlashPROM, 24 VDC, 12,6 W Versorgung, 1 RS232 Schnittstelle,
1 CAN Schnittstelle, CAN: potentialgetrennt, netzwerkfahig, 4 Steckplatze fir Anpassungsmodule,
max. 208 digital / 80 analog EAs
CP476 2003 Zentraleinheit, 750 KB SRAM, 1,5 MB FlashPROM, 24 VDC, 12,5 W Versorgung, 1 RS232 Schnittstelle,
1 CAN Schnittstelle, CAN: potentialgetrennt, netzwerkfahig, 4 Steckplatze fir Anpassungsmodule,
Systembus fir Erweiterungsmodule, max. 272 digital / 80 analog EAs
CP770 2003 Zentraleinheit, 100 KB SRAM, 256 KB FlashPROM, 100-240 VAC, 14 W Versorgung, 1 RS232 Schnittstelle,
1 CAN Schnittstelle, CAN: potentialgetrennt, netzwerkfahig, max. 128 digital / 64 analog EAs
CP774 2003 Zentraleinheit, 100 KB SRAM, 512 KB FlashPROM, 100-240 VAC, 12,6 W Versorgung, 1 RS232 Schnittstelle,
1 CAN Schnittstelle, CAN: potentialgetrennt, netzwerkfahig, 4 Steckplatze fir Anpassungsmodule,
max. 208 digital / 80 analog EAs
Module B&R 2003 Zentraleinheiten 101
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4.12 CP430, CP470, CP474, CP770, CP774

4.12.1 Bestelldaten

CP430,CP470,CP770 CP474,CP774
Bestellnummer Kurzbeschreibung
7CP430.60-1 2003 Zentraleinheit, 100 KB SRAM, 256 KB FlashPROM, 24 VDC, 7 W Versorgung, 1 RS232 Schnittstelle,

1 CAN Schnittstelle, CAN: potentialgetrennt, netzwerkféhig, max. 64 digital / 32 analog EAs

7CP470.60-1 2003 Zentraleinheit, 100 KB SRAM, 256 KB FlashPROM, 24 VDC, 14 W Versorgung, 1 RS232 Schnittstelle,
1 CAN Schnittstelle, CAN: potentialgetrennt, netzwerkfahig, max. 128 digital / 64 analog EAs

7CP474.60-1 2003 Zentraleinheit, 100 KB SRAM, 512 KB FlashPROM, 24 VDC, 12,6 W Versorgung, 1 RS232 Schnittstelle,
1 CAN Schnittstelle, CAN: potentialgetrennt, netzwerkfahig, 4 Steckplatze fir Anpassungsmodule,
max. 208 digital / 80 analog EAs

7CP770.60-1 2003 Zentraleinheit, 100 KB SRAM, 256 KB FlashPROM, 100-240 VAC, 14 W Versorgung, 1 RS232 Schnittstelle,
1 CAN Schnittstelle, CAN: potentialgetrennt, netzwerkfahig, max. 128 digital / 64 analog EAs

7CP774.60-1 2003 Zentraleinheit, 100 KB SRAM, 512 KB FlashPROM, 100-240 VAC, 12,6 W Versorgung, 1 RS232 Schnittstelle,
1 CAN Schnittstelle, CAN: potentialgetrennt, netzwerkfahig, 4 Steckplatze fir Anpassungsmodule,
max. 208 digital / 80 analog EAs

4.12.2 Technische Daten

Bezeichnung CP430 CP470/CP770 CP474/CP774

C-UL-US gelistet in Vorbereitung JA JA

Modultyp B&R 2003 Zentraleinheit B&R 2003 Zentraleinheit B&R 2003 Zentraleinheit
Modulbreite B&R 2003 einfachbreit B&R 2003 einfachbreit B&R 2003 doppeltbreit
Modulplatz 1 1 1+2




Bezeichnung

CP430

CP470/CP770

CP474/CP774

Prozessorteil

Befehlszykluszeit

Durchschnittswert bei 70 % Bit- und 30 % Analogverarbeitung

1,6 us 1,6 us 0,8 us
Standardspeicherausbau
User-RAM 100 KByte SRAM 100 KByte SRAM 100 KByte SRAM
System-PROM 256 KByte FlashPROM 256 KByte FlashPROM 512 KByte FlashPROM
User-PROM 256 KByte FlashPROM 256 KByte FlashPROM 512 KByte FlashPROM
Datenpufferung
Pufferbatterie Lithium-Batterie 3V / 950 mAh
Pufferstrom
typisch 1,6 uA 1,6 uA 2,2 uA
maximal 60 uA 60 uA 110 uA
HW-Watchdog JA
Spannungstiberwachung die interne Versorgung wird auf Uber- und Unterspannung (iberwacht
Peripherie
Echtzeituhr nullspannungssicher
Auflésung 1s
Statusanzeigen LEDs

1/0-Busschnittstelle

9polige DSUB-Buchse

Steckplatze fiir nein nein 4
Anpassungsmodule
davon geeignet fir 1-3
IF-Module
Standard-
Kommunikationsschnittstellen
Anwenderschnittstelle IF1 RS232
Potentialtrennung NEIN
Ausfilhrung 9poliger DSUB-Stecker
max. Reichweite 15 m / 19200 Baud
max. Baudrate 115,2 kBaud
Anwenderschnittstelle IF2 CAN
Potentialtrennung JA
Ausfiihrung 9poliger DSUB-Stecker
max. Reichweite 1000 m
max. Baudrate 500 kBaud
Netzteil CP430 CP470/CP474 CP770/CP774
Eingangsspannung
minimal 18 VDC 18 VDC 85 VAC
nominal 24 VDC 24 VDC 100 - 240 VAC
maximal 30 VDC 30 VDC 264 VAC
Eingangsspannungsfrequenz 47 - 63 Hz
Leistungsaufnahme max. 9,5 W max. 20 W max. 20 W
Ausgangsleistung fur I/O-Ports 7w 14W" 126W" 14W" 126W"
") Integrierte Stromversorgung Uber Pin 4 der RS232-Schnittstelle fur einfache PANELWARE Tableaus, z. B. P120.
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4.12.3 Statusanzeige

LED Bedeutung

CAN Datenverkehr von oder zum CAN-Controller

RS232 Zeigt an, ob Daten empfangen bzw. gesendet werden

ERR Leuchtet im Service-Modus

RUN Leuchtet im RUN- und im Service-Modus

RDY Leuchtet im Service-Modus

MODE Leuchtet beim Programmieren des FlashPROM

1,2,8,4 Diese LEDs zeigen den Betriebszustand flr das jeweilige Anpassungsmodul an.
dunkel Anpassungsmodul defekt oder nicht gesteckt
langsam blinkend Kommunikationsfehler mit Anpassungsmodul
schnell blinkend Anpassungsmodul neu oder gegen anderen Modultyp getauscht
leuchtet Anpassungsmodul ist betriebsbereit

4.12.4 Stromversorgung

Die Zentraleinheiten werden entweder mit 24 VDC oder mit 100 bis 240 VAC versorgt. Die Stecker-
belegung ist auf dem Modul aufgedruckt.

CP430,CP470,CP474 CP770,CP774
Sowohl beide + als auch beide - sind Sowohl beide N als auch beide L sind
intern miteinander verbunden intern miteinanderverbunden
0 T A 0 0
Supply: + 24 VDC ISupply: 100...240VAC e

@++—~ ;@N'LNL
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4.12.5 Schnittstellen

Auf der Zentraleinheit befinden sich zwei Schnittstellen:

CAN RS232

4.12.6 CAN-Bus
Die potentialgetrennte Standardfeldbusschnittstelle wird fur folgende Aufgaben verwendet:
¢ Kommunikation mit anderen Steuerungssystemen

» Dezentralisierung bzw. dezentrale Erweiterung der Ein- und Ausgange mit B&R 2003 Komponenten
und einem CAN-Buscontroller
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Fur die Ankopplung an ein CAN-Netzwerk empfiehlt es sich, das T-Stick AC911 (siehe Kapitel 7
"Allgemeines Zubehdr") zu verwenden. Im T-Stlck ist ein AbschluBwiderstand fur das Busende integriert,
der zu- oder abgeschaltet werden kann.

Die Verdrahtung eines CAN-Feldbusses ist dem Kapitel 2 "Projektierung und Installation”, Abschnitt "CAN-
Feldbus" zu entnehmen.

I
=1

Belegung

n.c.

CAN_L

9poliger DSUB-Stecker

6

CAN_GND

95
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5
o
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4.12.7 RS232-Schnittstelle

Primar ist die nicht potentialgetrennte Schnittstelle zur Programmierung der Zentraleinheit vorgesehen. Die
RS232 steht dem Anwender dartber hinaus als allgemein nutzbare Schnittstelle zur Verfugung (z. B.
Visualisierung mit P120 oder P121, Drucken, Barcode lesen usw.).

Pin Belegung
1 n.c. reserviert
9poliger DSUB-Stecker 2 RXD Receive Signal
1 3 TXD Transmit Signal
6. )
4 +5VDC / max. 500 mA  Tableauversorgung
5 GND Ground
6 n.c. reserviert
9 \J 5
7 RTS Request To Send
8 CTS Clear To Send
9 n.c. reserviert
4.12.8 MODE-Schalter

@

Mit dem MODE-Schalter wird der Betriebsmodus eingestellt. Eine Auswertung der Schalterstellung durch
das Anwenderprogramm ist jederzeit moglich. Wenn der Schalter wahrend des Betriebs verdreht wird, kann
eine entsprechende Warnung generiert werden. Vom Betriebssystem wird die Schalterstellung nur beim
Einschalten interpretiert.

Schalterstellung Beschreibung
0 System-Flash programmieren (siehe entsprechender Abschnitt)
1-8 Stehen dem Anwender zur freien Verfugung (z. B. CAN-Knotennummer)
9-E Sind fiir B&R-Erweiterungen reserviert - diese Stellungen diirfen vom Anwender nicht
verwendet werden!
F Diagnose-Modus
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4.12.9 System-Flash programmieren
Allgemeines

Die Zentraleinheiten werden mit Betriebssystem ausgeliefert. Ein Betriebssystem-Update wird mit Hilfe des
Programmiersystems durchgefihrt.

Der Betriebssystem-Update mit dem PG2000 ist ab Version V 2.41 moglich.

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

Betriebssystem-Update

Beim Aktualisieren des Betriebssystems (Betriebssystem-Update) muB folgende Vorgangsweise eingehal-
ten werden:
1) Online-Verbindung zwischen Programmiergerat (PC oder Industrie-PC) und CPU herstellen.

2) Programmiersystem PG2000 starten.

3) Rufen Sie im PG2000 die Funktion RPSSW Update (siehe Menulpunkt Service im Pull-Down-MenU
System) auf.
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4) Es wird eine Dialogbox eingeblendet, in der Sie die Ubertragungsrate (Baudrate) fir den Update-
Vorgang und die (fur die Online-Verbindung verwendete) PC-Schnittstelle festlegen kénnen (z. B.
57600 Baud, COM1).

5) Durch Anwahl des Auswahlfeldes [ OK ] wird eine weitere Dialogbox geoffnet.

6) In dieser Dialogbox kann die Version des Betriebssystems angewahlt werden. Nach dem SchlieBen
dieser Dialogbox durch Anwahl des Auswahlfeldes [ Ja ] wird zunachst das System-ROM (inkl.
Betriebssystem) geldscht. AnschlieBend wird die angewahlte Version des Betriebssystems ins System-
ROM (bertragen. Der Update-Fortschritt wird in der Meldungszeile angezeigt.

& Das User-Flash wird geléscht!

7) RPS aus- und einschalten.

8) Die RPS ist nun betriebsbereit.

Der Betriebssystem-Update ist nicht nur Giber eine Online-Verbindung, sondern auch
tiber ein CAN-Netzwerk oder ein serielles Netzwerk (INA2000-Protokoll) méglich.
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4.12.10 CP-Interface

Die Zentraleinheiten CP474 und CP774 sind mit vier Steckplatzen fur Anpassungsmodule ausgestattet. Je
nach Bedarf werden die benétigten Anpassungsmodule auf das CP-Interface gesteckt und mittels der
Befestigungsschraube festgeschraubt.

Die Schnittstellenmodule kénnen auf den Steckplatzen 1, 2 und 3 betrieben werden.




Ubersicht

Folgende Anpassungsmodule kénnen am CP-Interface betrieben werden.

Modul Typ Beschreibung
TAI261.7 Analog EIN 1 Eingang zur Auswertung einer DMS-Vollbriicke
7AI1294.7 Analog EIN 4 Eingéange fur Potentiometer-Wegaufnehmer
7A1351.70 Analog EIN 1x+10V oder 1 x 0 - 20 mA (auch 1 x £20 mA mdglich)
Potentiometerbetrieb
7A1354.70 Analog EIN 4x+10V
TAI7T74.70 Analog EIN 4 x0 - 20 mA (auch 4 x 20 mA mdglich)
7A0352.70 Analog AUS 2x+10V/0-20 mA
7AT324.70 Analog EIN 4 x Temperaturfihler (PT100, PT1000, KTY10 oder KTY84)
7AT352.70 Analog EIN 2 x PT100 3-Leiter
7AT664.70 Analog EIN 4 x Thermoelement
7DI135.70 Digital EIN 4 x 24 VDC, 50 kHz
7D0135.70 Digital AUS 4x12-24VDC, 0,1A, 100 kHz
7D0164.70 Digital AUS 4 x 48 - 125 VAC, 50 mA, Nullspannungseingang
7IF311.7 Interface 1xRS232
7IF321.7 Interface 1 x RS485/RS422
71F361.70-1 Interface 1 x PROFIBUS DP-Slave
7IF371.70-1 Interface 1x CAN
7NC161.7 Encodermodul 1x100kHz, 5/24 VvDC
Befehle

Folgende Befehle kénnen an das CP-Interface abgesetzt werden:

¢ Anpassungsmodultyp lesen
¢ Automatikmodus ausschalten

¢ Automatikmodus einschalten

Die Befehle sind im Abschnitt "AF101" beschrieben.
4.12.11 Einschubstreifen

In die Modulfront der Zentraleinheiten CP474 und CP774 kann von oben ein Einschubstreifen geschoben
werden. Auf diesem kénnen die Anpassungsmodule beschriftet werden.
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4.12.12 Daten-/Echtzeituhrpufferung

Die Uberpriifung der Batteriespannung erfolgt zyklisch. Der zyklische Belastungstest der Batterie verkiirzt
die Lebensdauer nicht wesentlich, bringt aber eine frihzeitige Erkennung einer geschwéachten Puffer-
kapazitat.

Die Statusinformation "Batterie OK" steht dem Anwender Uber die B&R-TRAP-Funktion "SYS_battery" zur
Verfuigung.

4.12.13 Systemvariable SYS2003
Allgemeines

Die Systemvariable SYS2003 ist eine Struktur, die die Elemente "io_scan" und "io_refresh" enthélt. Sie muB
RPS-global in einem Task deklariert werden.

Element Variablentyp Beschreibung

io_scan INT16 Dauer des letzten 1/0-Zyklusses in ps

io_refresh INT8 0.... /O-Daten sind &lter als ein Zyklus
1.... 1/O-Daten sind aktuell

Wenn digitale 1/0-Datenpunkte in der HSTC (superschnelle Taskklasse) verwendet
werden, wird auch die Systemvariable SYS2003 in der HSTC eingehéngt. Daher sind
die Werte in den darunterliegenden Taskklassen nicht konsistent.
Werden in der HSTC keine digitalen 1/Os verwendet, hangt die Variable SYS2003 fix
am 10-ms-Betriebssystem-Takt.

Nur digitale 1/Os

Wenn nur digitale 1/0Os verwendet werden, haben die Strukturelemente folgenden Zustand:

SYS2003.i0_scan immer O
SYS20083.io_refresh immer 1

Die Elemente haben diesen Zustand, weil die digitalen 1/Os von der Hardware ohne Zutun der Software
zyklisch bearbeitet werden.

1/0-Zyklusdauer: Anzahl dig. I/O-Module * 20 us + 7 us
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4.12.14 Batteriewechsel

Batteriedaten

Lithium-Batterie 3V /950 mAh
Bestellnummer 0AC201.9 (5 Stiick Lithium-Batterien)
Lagerzeit max. 3 Jahre bei 30 °C
Luftfeuchtigkeit 0 bis 95 % (nicht kondensierend)
Pufferdauer
Pufferstrom CP470/ CP770 CP474 | CP774
Typisch 1,6 pA 2,2 pA
Maximal 60 pA 110 pA
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& B&R empfiehlt die Batterie nach fiinf Betriebsjahren zu tauschen.

Arbeitsschritte

Das Design des Produktes gestattet das Wechseln der Batterie sowohlim spannungslosen Zustand der RPS

als auch bei eingeschalteter RPS. In manchen Landern ist der Wechsel unter Betriebsspannung jedoch nicht
erlaubt.

& Die Daten im RAM gehen beim Batteriewechsel im spannungslosen Zustand verlo-
ren!

1) Elektrostatische Entladung an der Hutschiene bzw. am ErdungsanschluB vornehmen (nicht in das
Netzteil greifen!).

2) Abdeckung fir Lithium-Batterie mit Hilfe eines Schraubendrehers abnehmen.
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Herausziehen der Batterie aus der Halterung durch Ziehen am Ausziehstreifen (Batterie nicht mit Zange

oder unisolierter Pinzette anfassen -> KurzschluB).
Die Batterie darf mit der Hand nur an den Stirnseiten berthrt werden. Zum Herausnehmen kann auch

eine isolierte Pinzette verwendet werden.

Richtig: Falsch:

4) Neue Batterie inrichtiger Polaritat einstecken. Dazu wird der Ausziehstreifen angehoben und die Batterie
mit der "+"-Seite nach unten in das Batteriefach gesteckt.
Damit die Batterie wieder herausgezogen werden kann, muB sich der Ausziehstreifen unbedingt

oberhalb der Batterie befinden.

Ausziehstreifen muf3 sich
oberhalb der Batterie
befinden

5) Das Uberstehende Ende des Ausziehstreifens unter die Batterie stecken, so daB er nicht aus dem
Batteriefach hervorragt.




6) Abdeckung anbringen. Es muB darauf geachtet werden, daB die Ausnehmung fir den Schraubendre-
her nach oben gerichtet ist ©.

Zuerst wird das obere Ende der Abdeckung in die Ausnehmung des Batteriefachs gesteckt ®. Das
untere Ende rastet durch Druck auf die Abdeckung ein ©.

RDY MODE CP470

Bei Lithium-Batterien handelt es sich um Sondermiill! Verbrauchte Batterien miissen
daher dementsprechend entsorgt werden.
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4.13 CP476
4.13.1 Alilgemeines

Mit der CP476 wird den Zentraleinheiten des B&R SYSTEMS 2003 eine Zentraleinheit mit herausragenden
technischen Eigenschaften hinzugefugt.

Features
« 750 KByte User-SRAM
* 1,5 MByte User-FlashPROM
»  Zusatzlicher I/O-Prozessor
» Systembus fur Erweiterungen
»  CP-Interface mit vier Steckplatzen
* Zwei Knotennummernschalter

Mit den gesteigerten Speicherkapazitdten wird den gestiegenen Kundenanforderungen Rechnung
getragen.

Die CP476 erweitert das Leistungsspektrum der Zentraleinheiten fir das B&R SYSTEM 2003 nach oben.
Die neue CPU hat gegenuber der CP474 eine Performancesteigerung um min. 50 % durch die Erhéhung
der Taktfrequenz um 50 % und der zusatzlichen Integration eines 1/O-Prozessors. Damit erreicht man eine
wesentliche Reduzierung der Interruptlast und eine Verringerung der analogen Updatezeit auf der linken
Seite um maximal den Faktor 2 (es werden die ANP-Module 1 und 2 sowie 3 und 4 jeweils parallel
abgearbeitet). Weiters wird der I/O-Update auf der linken Seite unabhéngig von der rechten Seite
durchgefiihrt.

Die Zentraleinheit CP476 ist mit einem Systembus flr Erweiterungen ausgestattet. Folgende Erweiterungen
kénnen gesteckt werden:
*  Erweiterungsmodul MEO10 fir PCMCIA Speicherkarte
»  Erweiterungsmodul MEO20 flir PCMCIA Speicherkarte und einem Steckplatz fiir B&R SYSTEM 2005
Einsteck-Schnittstellenmodule

Zwei CAN-Knotennummernschalter stellen sicher, daB kein Offset mehr eingestellt werden muB. Die
tatsachliche Knotennummer entspricht immer der Schalterstellung.
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4.13.2 Technische Daten

=
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Bezeichnung CP476
Allgemeines ™
o
Bestellnummer 7CP476.60-1 8
(s0]
Kurzbeschreibung 2003 Zentraleinheit, 750 KB SRAM, 1,5 MB FlashPROM, 24 VDC, 12,5 W Versorgung, o] %
1RS232, 1 CAN Schnittstelle, CAN: potentialgetrennt, netzwerkfahig, “é‘_ m
4 Steckplatze fir Anpassungsmodule, Systembus firr Erweiterungsmodule, o O
max. 272 digital / 80 analog EAs X %
C-UL-US gelistet in Vorbereitung §
Modultyp B&R 2003 Zentraleinheit
Modulbreite B&R 2003 doppeltbreit
Modulplatz 142
Prozessorteil
Zusétzlicher 1/0-Prozessor Ubernimmt die Bedienung der |/O-Datenpunkte
Befehlszykluszeit (Durchschnittswert 0,5us

bei 70 % Bit- und 30 %
Analogverarbeitung)

Standardspeicherausbau

User-RAM 750 KByte SRAM
System-PROM 512KByte FlashPROM
User-PROM 1,5 MByte FlashPROM
Datenpufferung
Pufferbatterie Lithium-Batterie 3V /950 mAh
Pufferstrom
typisch 22 uA
maximal 110 pA
HW-Watchdog JA
Spannungsuiberwachung die interne Versorgung wird auf Uber- und Unterspannung {iberwacht

Module B&R 2003 476 115



Bezeichnung CP476

Peripherie

Echtzeituhr nullspannungssicher
Auflésung 1s

Statusanzeigen LEDs

1/0-Busschnittstelle (rechte Seite)

9polige DSUB-Buchse

Systembus fiir Erweiterungen (linke Seite)

PCMCIA Speicherkarte MEO10

B&R SYSTEM 2005 Einsteck-Schnittstellenmodule ME020

Steckpléatze fiir Anpassungsmodule 4
davon geeignet flr IF-Module 1-3
Standard-Kommunikationsschnittstellen
Anwenderschnittstelle IF1 RS232
Potentialtrennung NEIN
Ausfiihrung 9poliger DSUB-Stecker
max. Reichweite 15m /19200 Baud
max. Baudrate 115,2kBaud
Anwenderschnittstelle IF2 CAN
Potentialtrennung JA
Ausfiihrung 9poliger DSUB-Stecker
max. Reichweite 1000m
max. Baudrate 500 kBaud
Netzteil
Eingangsspannung
minimal 18VDC
nominal 24VDC
maximal 30VDC
Leistungsaufnahme max. 20 W
Ausgangsleistung fir 1/0-Ports 12,5W"

Integrierte Stromversorgung tber Pin 4 der RS232-Schnittstelle fir einfache PANELWARE Tableaus, z. B. P120.
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4.13.3 Statusanzeige

LED Bedeutung

CAN Datenverkehr von oder zum CAN-Controller

RS232 Zeigt an, ob Daten empfangen bzw. gesendet werden

ERR Leuchtet im Service-Modus

RUN Leuchtet im RUN- und im Service-Modus

RDY Leuchtet im Service-Modus

MODE Leuchtet beim Programmieren des FlashPROM

1,2,3,4 Diese LEDs zeigen den Betriebszustand fiir das jeweilige Anpassungsmodul an.
dunkel Anpassungsmodul defekt oder nicht gesteckt
langsam blinkend Kommunikationsfehler mit Anpassungsmodul
schnell blinkend Anpassungsmodul neu oder gegen anderen Modultyp getauscht
leuchtet Anpassungsmodul ist betriebsbereit
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4.13.4 Stromversorgung

Die Zentraleinheit CP476 wird mit 24 VDC versorgt. Die Steckerbelegung ist auf dem Modul aufgedruckt.
Sowohl beide + als auch beide - sind intern miteinander verbunden.
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4.13.5 Schnittstellen

Auf der Zentraleinheit befinden sich zwei Schnittstellen:

CAN RS232

4.13.6 CAN-Bus

Die potentialgetrennte Standardfeldbusschnittstelle wird fir folgende Aufgaben verwendet:
* Kommunikation mit anderen Steuerungssystemen

« Dezentralisierung bzw. dezentrale Erweiterung der Ein- und Ausgénge mit B&R 2003 Komponenten
und einem CAN-Buscontroller

Fur die Ankopplung an ein CAN-Netzwerk empfiehlt es sich, das T-Stlick AC911 (siehe Kapitel 7
"Allgemeines Zubehdr") zu verwenden. Im T-Stuck ist ein AbschluBwiderstand fur das Busende integriert,
der zu- oder abgeschaltet werden kann.

Die Verdrahtung eines CAN-Feldbusses ist dem Kapitel 2 "Projektierung und Installation", Abschnitt "CAN-
Feldbus" zu entnehmen.

bl
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Belegung

n. c.

CAN_L
CAN_GND

9poliger DSUB-Stecker
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4.13.7 RS232-Schnittstelle

Primar ist die nicht potentialgetrennte Schnittstelle zur Programmierung der Zentraleinheit vorgesehen. Die
RS232 steht dem Anwender dartber hinaus als allgemein nutzbare Schnittstelle zur Verfigung (z. B.
Visualisierung mit P120 oder P121, Drucken, Barcode lesen usw.).

Pin Belegung
1 n.c. reserviert
9poliger DSUB-Stecker 2 RXD Receive Signal
1 3 TXD Transmit Signal
6 K-\ 4 +5 VDC / max. 500 mA  Tableauversorgung
5 GND Ground
9 \J ) 6 n.c. reserviert
7 RTS Request To Send
8 CTS Clear To Send
9 n.c. reserviert

4.13.8 CAN-Knotennummernschalter
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CAN-ID Nr.:

Mit den beiden Hex-Schaltern wird die CAN-Knotennummer eingestellt. Eine Auswertung der Schalter-
stellung durch das Anwenderprogramm ist jederzeit mdglich. Wenn der Schalter wahrend des Betriebs
verdreht wird, kann eine entsprechende Warnung generiert werden. Vom Betriebssystem wird die
Schalterstellung nur beim Einschalten interpretiert.

Die Stellungen 00, FD und FF sind fir spezielle Funktionen reserviert.

Schalterstellung Beschreibung
00 System-Flash programmieren (siehe entsprechender Abschnitt)
FD Update von MEMCARD (siehe ME010 und ME020)
FF Diagnose-Modus
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4.13.9 System-Flash programmieren

Allgemeines

Die Zentraleinheiten werden mit Betriebssystem ausgeliefert. Ein Betriebssystem-Update wird mit Hilfe des
Programmiersystems durchgefthrt.

Der Betriebssystem-Update mit dem PG2000 ist ab Version V 2.41 mdglich.

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

Betriebssystem-Update

Beim Aktualisieren des Betriebssystems (Betriebssystem-Update) muB folgende Vorgangsweise eingehal-
ten werden:

120

Online-Verbindung zwischen Programmiergerat (PC oder Industrie-PC) und CPU herstellen.
Programmiersystem PG2000 starten.

Rufen Sie im PG2000 die Funktion RPSSW Update (sieche MenUpunkt Service im Pull-Down-Menu
System) auf.

Es wird eine Dialogbox eingeblendet, in der Sie die Ubertragungsrate (Baudrate) fir den Update-
Vorgang und die (fur die Online-Verbindung verwendete) PC-Schnittstelle festlegen kénnen (z. B.
57600 Baud, COMT1).

Durch Anwahl des Auswahlfeldes [ OK ] wird eine weitere Dialogbox geéffnet.

In dieser Dialogbox kann die Version des Betriebssystems angewéhlt werden. Nach dem SchlieBen
dieser Dialogbox durch Anwahl des Auswahlfeldes [ Ja ] wird zundchst das System-ROM (inkl.
Betriebssystem) geléscht. AnschlieBend wird die angewahlte Version des Betriebssystems ins System-
ROM Ubertragen. Der Update-Fortschritt wird in der Meldungszeile angezeigt.

& Das User-Flash wird geldéscht!

RPS aus- und einschalten.

Die RPS ist nun betriebsbereit.

Der Betriebssystem-Update ist nicht nur tGiber eine Online-Verbindung, sondern auch
tiber ein CAN-Netzwerk oder ein serielles Netzwerk (INA2000-Protokoll) méglich.
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4.13.10 CP-Interface

Die Zentraleinheit ist mit vier Steckplatzen fur Anpassungsmodule ausgestattet. Je nach Bedarf werden die

benétigten Anpassungsmodule auf das CP-Interface gesteckt und mittels der Befestigungsschraube
festgeschraubt.

Um die CPU zu entlasten, tbernimmt ein zusatzlicher I/O-Prozessor die Bedienung aller I/O-Datenpunkte
auf dem CP-Interface und der |/O-Busschnittstelle (rechte Seite).

Der 1/O-Prozessor bedient die Steckplatze 1 und 3 sowie 2 und 4 jeweils hintereinander (Multiplexverfahren).
Das heiBt, die Steckplatze 1 und 2 sowie 3 und 4 werden jeweils parallel bedient.

Die Schnittstellenmodule kénnen auf den Steckplatzen 1, 2 und 3 betrieben werden.
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Ubersicht

Folgende Anpassungsmodule kdnnen am CP-Interface betrieben werden.

Modul Typ Beschreibung
7A1261.7 Analog EIN 1 Eingang zur Auswertung einer DMS-Vollbriicke
7A1294.7 Analog EIN 4 Eingénge fur Potentiometer-Wegaufnehmer
7A1351.70 Analog EIN 1x+10V oder 1 x 0 - 20 mA (auch 1 x £20 mA mdglich)
Potentiometerbetrieb
7AI1354.70 Analog EIN 4x+10V
TAI774.70 Analog EIN 4 x 0 - 20 mA (auch 4 x 20 mA moglich)
7A0352.70 Analog AUS 2x+10V/0-20 mA
7AT324.70 Analog EIN 4 x Temperaturfiihler (PT100, PT1000, KTY10 oder KTY84)
7AT352.70 Analog EIN 2 x PT100 3-Leiter
7AT664.70 Analog EIN 4 x Thermoelement
7DI135.70 Digital EIN 4 x 24 VDC, 50 kHz
7D0135.70 Digital AUS 4x12-24VDC, 0,1 A, 100 kHz
7D0164.70 Digital AUS 4 x 48 - 125 VAC, 50 mA, Nullspannungseingang
71F311.7 Interface 1x RS232
7IF321.7 Interface 1 x RS485/RS422
71F361.70-1 Interface 1 x PROFIBUS DP-Slave
7IF371.70-1 Interface 1x CAN
7NC161.7 Encodermodul 1x 100 kHz, 5/24 VvDC
Befehle

Folgende Befehle kdnnen an das CP-Interface abgesetzt werden:

* Anpassungsmodultyp lesen
e Automatikmodus ausschalten
* Automatikmodus einschalten

Die Befehle sind im Abschnitt "AF101" beschrieben.
4.13.11 Einschubstreifen

In die Modulfront der Zentraleinheit CP476 kann von oben ein Einschubstreifen geschoben werden. Auf
diesem kdénnen die Anpassungsmodule beschriftet werden.
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4.13.12 Daten-/Echtzeituhrpufferung

Die Uberpriifung der Batteriespannung erfolgt zyklisch. Der zyklische Belastungstest der Batterie verkiirzt

die Lebensdauer nicht wesentlich, bringt aber eine friihzeitige Erkennung einer geschwachten Puffer-
kapazitat.

Die Statusinformation "Batterie OK" steht dem Anwender Uber die B&R-TRAP-Funktion "SYS_battery" zur
Verfuigung.

4.13.13 Systemvariable SYS2003

Allgemeines

Die Systemvariable SYS2003 ist eine Struktur, die die Elemente "io_scan" und "io_refresh" enthélt. Sie muB
RPS-global in einem Task deklariert werden.

Element Variablentyp Beschreibung

io_scan INT16 Dauer des letzten I/O-Zyklusses in us

io_refresh INT8 0.... /O-Daten sind &lter als ein Zyklus
1.... I/O-Daten sind aktuell
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Wenn digitale 1/0-Datenpunkte in der HSTC (superschnelle Taskklasse) verwendet
werden, wird auch die Systemvariable SYS2003 in der HSTC eingehéngt. Daher sind
die Werte in den darunterliegenden Taskklassen nicht konsistent.

Werden in der HSTC keine digitalen I/Os verwendet, héngt die Variable SYS2003 fix
am 10-ms-Betriebssystem-Takt.

Nur digitale 1/0Os

Wenn nur digitale I/Os verwendet werden, haben die Strukturelemente folgenden Zustand:

SYS20083.i0_scan immer 0
SYS20083.io0_refresh immer 1

Die Elemente haben diesen Zustand, weil die digitalen 1/Os von der Hardware ohne Zutun der Software
zyklisch bearbeitet werden.

I/O-Zyklusdauer: Anzahl dig. I/O-Module * 20 us + 7 us
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4.13.14 Batteriewechsel

Batteriedaten

Lithium-Batterie 3V /950 mAh

Bestellnummer 0AC201.9 (5 Stiick Lithium-Batterien)

Lagerzeit max. 3 Jahre bei 30 °C

Luftfeuchtigkeit 0 bis 95 % (nicht kondensierend)
Pufferdauer

Pufferstrom CP476

Typisch 2,2 pA

Maximal 110 pA

& B&R empfiehlt die Batterie nach fiinf Betriebsjahren zu tauschen.

Arbeitsschritte

Das Design des Produktes gestattet das Wechseln der Batterie sowohl im spannungslosen Zustand der RPS
als auch bei eingeschalteter RPS. In manchen Landern ist der Wechsel unter Betriebsspannung jedoch nicht
erlaubt.

& Die Daten im RAM gehen beim Batteriewechsel im spannungslosen Zustand verlo-
ren!

1) Elektrostatische Entladung an der Hutschiene bzw. am ErdungsanschluB vornehmen (nicht in das

Netzteil greifen!).
2) Abdeckung fir Lithium-Batterie mit Hilfe eines Schraubendrehers abnehmen.
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3) Herausziehen der Batterie aus der Halterung durch Ziehen am Ausziehstreifen (Batterie nicht mit Zange
oder unisolierter Pinzette anfassen -> KurzschluB).

Die Batterie darf mit der Hand nur an den Stirnseiten berlhrt werden. Zum Herausnehmen kann auch
eine isolierte Pinzette verwendet werden.

Richtig: Falsch:

4) Neue Batterie inrichtiger Polaritat einstecken. Dazu wird der Ausziehstreifen angehoben und die Batterie
mit der "+"-Seite nach unten in das Batteriefach gesteckt.

Damit die Batterie wieder herausgezogen werden kann, muB sich der Ausziehstreifen unbedingt
oberhalb der Batterie befinden.
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Ausziehstreifen muf3 sich
oberhalb der Batterie

/ befinden

5) Das Uberstehende Ende des Ausziehstreifens unter die Batterie stecken, so daB er nicht aus dem
Batteriefach hervorragt.
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6) Abdeckung anbringen. Es muB darauf geachtet werden, daB3 die Ausnehmung fir den Schraubendre-
her nach oben gerichtet ist ©.

Zuerst wird das obere Ende der Abdeckung in die Ausnehmung des Batteriefachs gesteckt ®. Das
untere Ende rastet durch Druck auf die Abdeckung ein ©.

RDY MODE CP476

Bei Lithium-Batterien handelt es sich um Sondermiill! Verbrauchte Batterien miissen
daher dementsprechend entsorgt werden.
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5 PROGRAMMSPEICHERMODULE

5.1 UBERSICHT

Modul Beschreibung

ME770 2003 Konfigurationsspeicher fir CAN Buscontroller
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5.2 ME770
5.2.1 Allgemeines

Im Konfigurationsspeicher werden alle Betriebsparameter eines Knotens nullspannungssicher gespeichert.
Nach dem Einschalten wird der Knoten mit den Parametern im Konfigurationsspeicher initialisiert.

Die Entnahme der Daten aus dem Konfigurationsspeicher erfolgt, ...

a) wenn die auf dem Modul eingestellte Knotennummer der gespeicherten entspricht
b) oder wenn auf dem Modul die Knotennummer 0 eingestellt ist.

Den Konfigurationsspeicher nur im spannungslosen Zustand der Steuerung stek-
ken bzw. ziehen.

5.2.2 Technische Daten

Bezeichnung ME770
Bestellnummer 7ME770.5
Kurzbeschreibung 2003 Konfigurationsspeicher flir CAN Buscontroller
C-UL-US gelistet JA
Speichertyp 4 KBit S-EEPROM
Programmierung
ME770 muB am CAN-Buscontroller stecken
Programmierung Uber CAN-Library fur PG2000

CAN-Konfigurator

Schnittstellenausflihrung 9poliger DSUB-Stecker

Leistungsaufnahme 0,1W
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6 ANALOG INTERFACE (AF) MODULE

6.1 ALLGEMEINES

Anpassungsmodule werden entweder auf das CP-Interface oder auf das Adaptermodul gesteckt und mit
der Befestigungsschraube festgeschraubt:
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6.2 UBERSICHT

Modul Beschreibung

AF101 2003 Adaptermodul, 4 Steckplatze fir Anpassungsmodule




6.3 ANPASSUNGSMODULE

Folgende Anpassungsmodule kdnnen am Adaptermodul betrieben werden:

Modul Typ Beschreibung
7AI261.7 Analog EIN 1 Eingang zur Auswertung einer DMS-Vollbriicke
7AI294.7 Analog EIN 4 Eingénge fir Potentiometer-Wegaufnehmer
7AI351.70 Analog EIN 1x =10V oder 1 x0-20 mA (auch 1 x £20 mA mdglich), Potentiometerbetrieb
7AI354.70 Analog EIN 4xx10V
7AI774.70 Analog EIN 4 x0-20 mA (auch 4 x =20 mA maglich)
7A0352.70 Analog AUS 2xx10V/0-20mA
7AT324.70 Analog EIN 4 x Temperaturfihler (PT100, PT1000, KTY10 oder KTY84)
7AT352.70 Analog EIN 2xPT100 3-Leiter
7AT664.70 Analog EIN 4 x Thermoelement
7DI135.70 Digital EIN 4x24VDC, 50 kHz
7D0135.70 Digital AUS 4x12-24VDC, 0,1 A, 100 kHz
7D0164.70 Digital AUS 4 x 48 - 125 VAC, 50 mA, Nullspannungseingang
7NC161.7 Encodermodul 1x100 kHz,5/24VDC
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6.4 AF101

6.4.1 Technische Daten
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Bezeichnung AF101
Allgemeines
Bestellnummer 7AF101.7
Kurzbeschreibung 2003 Adaptermodul
4 Steckplatze fur Anpassungsmodule
C-UL-US gelistet JA
B&R ID-Code $CO
Anzahl
CP430,EX270 2
CP470,CP770 4
CP474,CP476,CP774
EX470,EX770
EX477,EX777
Adapter-Interface 4 Steckplatze (Slots) flir Anpassungsmodule
Potentialtrennung NEIN
Status-LEDs fur jeden Kanal
Leistungsaufnahme max.0,3W
Mechanische Eig haft
MaBe B&R2003 einfachbreit

Adaptermodule immer direkt rechts neben dem Controller betreiben!

Adaptermodule durfen nur auf den ersten vier Moduladressen des Systems B&R 2003 betrieben werden.




s

6.4.2 Status-LEDs

Die grunen Status-LEDs des Adaptermoduls zeigen pro Slot folgende Betriebszustande an:

LED-Status Bedeutung

Dunkel Anpassungsmodul defekt oder nicht gesteckt

Langsam blinkend Kommunikationsfehler mit Anpassungsmodul

Schnell blinkend Anpassungsmodul neu oder gegen anderen Modultyp getauscht
Leuchtet Anpassungsmodul ist betriebsbereit

6.4.3 Einschubstreifen

In die Modulfront kann von oben der im Lieferumfang enthaltene Einschubstreifen geschoben werden. Auf
diesem kdénnen die Anpassungsmodule beschriftet werden.

6.4.4 Ansprechen der Anpassungsmodule

In jeder Modulbeschreibung ist ein Abschnitt "Variablendeklaration" enthalten. In diesem Abschnitt wird auf
die Variabledeklaration Uber das PG2000 eingegangen.

In der Spalte VD-Kanal ist die Kanalnummer angegeben, mit der Daten- bzw. Konfigurationsworter
angesprochen werden. Beim Zugriff auf Konfigurationswérter tber I/O-Funktionsblécke muB in Abhéangig-
keit vom Slot, auf dem das Anpassungsmodul auf der AF101 gesteckt ist, zum angegebenen VD-Kanal ein
Offset dazugezahlt werden.

Datenwort

Wenn der Datenzugriff auf ein Datenwort erfolgt, muB zum angegebenen VD-Kanal kein Offset dazugezahlt
werden, da der Slot in der Variablendeklaration angegeben wird.

Konfigurationswort

Wenn der Datenzugriff Giber I/O-Funktionsblécke auf ein Konfigurationswort erfolgt, mu3 zum angegebenen
VD-Kanal in Abhéngigkeit vom Slot ein Offset dazugezahlt werden.

Der interne Offset, Uber den das gewUinschte Konfigurationswort angesprochen wird, wird nach folgender

Formel berechnet:

interner Offset = VD-Kanal + (sl - 1) x 32

interner Offset ....... Interner Offset Uber den das gewulinschte Konfigurationswort angesprochen wird
VD-Kanal ............... der in der Variablendeklarationsbeschreibung angegebene Kanal
Sl Slotnummer (1 - 4) des Anpassungsmoduls am AF101

Bitte beachten Sie auch die Beispiele im Kapitel 4 "Moduladressierung".
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6.4.5 Befehle - AF101

Controller

Die Befehle sind fir folgende Controller/Zugriffe verfligbar:

Controller / Zugriff Befehle verfiigbar
Zentraleinheit RPS 2003 JA

Remote Slaves NEIN

CAN Slaves NEIN

Zugriff iber CAN-Identifier NEIN

Ausfiihren der Befehle

Zum Ausfuihren eines Befehls auf der AF101 werden I/O-Funktionsblécke verwendet. Es muB ein Schaufel-
auftrag zum Auslesen des Konfigurationswortes 14 (VD-Kanal 28) eines Anpassungsmoduls generiert
werden.

Die Variable, in der die Befehlsantwort abgelegt wird, ist mit dem Befehlswort zu initialisieren. Nach
erfolgreicher Ausflihrung des Schaufelauftrags wird die Befehlsantwort in dieser Variable gespeichert.

Die AF101-Befehle Automatikmodus aus-/einschalten sind erst ab der AF101 SW-Rev. 02.00 verfugbar. Die
SW-Rev. des AF101 Moduls ist aus den letzten beiden Stellen der Rev. am Seriennummernaufkleber zu
entnehmen (Rev. xx.11 -> SW-Rev. 01.10, Rev. xx.20 -> SW-Rev. 02.00).
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1) B&R ID-Code des Anpassungsmoduls lesen

Zum Auslesen des B&R ID-Codes ist die Variable mit 0 zu initialisieren. Je nach Slot den Kanaloffset nicht
vergessen!

Befehlswort $0000

Befehlsantwort $xxyy | xx.....B&R ID-Code
yy.....reserviert

2) B&R ID-Code des AF101 Moduls lesen

Befehlswort $8000

Befehlsantwort $CO000 | B&R ID-Code AF101
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3) Automatikmodus

Ab AF101 SW-Rev. 02.00 werden die Datenwérter standardmaBig auf ein automatisch gebildetes I/O-Abbild
gelegt (Automatikmodus). Lesebefehle werden durch Zugriff auf dieses 1/0O-Abbild ausgefuhrt.

Fir Sonderbetriebsarten von Anpassungsmodulen ist manchmal das Ausschalten der I/O-Abbilderstellung
erforderlich (z. B. wird bei der Al261 dadurch sichergestellt, daB der normierte Wert oder der kalibrierte
Rohwert pro Datenausgabezyklus nur einmal gelesen wird).

Wenn die I/O-Abbilderstellung ausgeschaltet ist, werden die Befehle fir die Bearbeitung der Datenworter
zu den Anpassungsmodulen durchgeschleift.

Bei AF101 Modulen mit einer SW-Rev. <02.00 ist der Automatikmodus noch nicht implementiert. Diese
Module verhalten sich daher so, wie sich Module mit einer SW-Rev. 202.00 bei ausgeschaltetem Automatik-
modus verhalten.

3.1) Automatikmodus ausschalten

Der Befehl funktioniert nur bei AF101 Modulen mit einer SW-Rev. =02.00 (AF101 Module mit einer
SW-Rev. <02.00 verhalten sich so, wie sich Module mit einer SW-Rev. =02.00 bei ausgeschaltetem
Automatikmodus verhalten).

Befehlswort $8400
Befehlsantwort $F400 | Befehl ausgefiihrt - AF101 SW-Rev. >02.00
$C000 | AF101 SW-Rev. <02.00

3.2) Automatikmodus einschalten

Der Befehl funktioniert nur bei AF101 Modulen mit einer SW-Rev. =02.00. Bei AF101 Modulen mit einer
SW-Rev. <02.00 ist der Automatikmodus nicht verfugbar.

Befehlswort $8500
Befehlsantwort $F500 | Befehl ausgefiihrt - AF101 SW-Rev. >02.00
$C000 | AF101 SW-Rev. <02.00
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6.4.6 Programmbeispiel

In diesem Programmbeispiel werden im INIT-UP die Schaufelauftrage fur folgende Befehle definiert und
ausgefuhrt:

¢ B&R ID-Code des Anpassungsmoduls lesen
¢ B&R ID-Code des AF101 Moduls lesen
e Automatikmodus ausschalten

Taskiibersicht

Das Anwenderprogramm ist in folgende Tasks unterteilt:
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I/O-Library

Bevor Sie die Funktionsblécke zur Bedienung der Konfigurationswérter nutzen kdnnen, muissen Sie die |/O-
Library (ab V 01.60) in die Projekt-Datenbank importieren. Dazu steht Ihnen die Funktion Import Library
aus dem Pull-Down-Men( Datei zur Verfligung.

Die I/O-Library muB als Systemmodul in die GDM eingetragen werden.

AF101

Dieser Task bearbeitet die Anpassungsmodule auf dem Adaptermodul AF101.
Im INIT-UP werden die Schaufelauftrage zum Absetzen von Befehlen an das AF101 Modul definiert.
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INIT-UP
Projekt: af _auto Datei: InitUP : af101
Err_Ptest =0

AF101_slot =1
AT664_slot = 1

;## Ml tipler physikalischer Schaufelauftrag zum Lesen des #t

;## Paraneterwortes 14 der AT664 auf AF101, Sot 1 ##

1O struct.io_type=5 ;2003 1O

1 O struct. naster_no=1 ; Master inmmer 1

1 O struct. sl ave_no=0 ; S avenunmer i mmer O

1 O struct. nodul e_adr =AF101_sl ot ; Modul st eckpl at z

IO struct.intern_of f= 32*(AT664_sl ot -1)+ 14 *2 ; Registernr. 14 auf ANP = AT664_sl ot

1 O st ruct . node=%©0100000 ; Lesend, Nor nal

1O struct. data_| en=2 ; 2*Byte

1 O struct.reserve=0 ; Not used

1 O struct. data_adr=adr (AT_r egl4) ; Adresse des Datenberei chs,in demdas
; Paraneterwort 14 abgebi | det i st

AT_regl4d = $0000 ;0 nétig fur | esen des Mdul typs

; Schauf el auftrag #0 dekl ari eren
1 O_nphydef (1, adr (1 O struct), adr (af _sc_buf), 0, status_npl, af _i dent)

if status_npl=0 then

| oop ; Schauf el auftrag zykl i sch ausf ihren. ..
10 data(1, af _i dent, status_dat)
exitif status_dat <> 5559 ;... bis Schaufel n nicht nehr aktiv
endl oop
endi f

if status_dat=0 then
AT664_typ = AT_regld

endi f

;## Ml tipler physikalischer Schaufelauftrag zum Lesen des #t

;## Paraneterwortes 14 (=Kennung) des AF101- Mbdul s #

1O struct.io_type=5 ;2003 1O

1 O struct. naster_no=1 ; Master inmmer 1

1O struct. sl ave_no=0 ; S avenunmer i mmer O

1 O struct. nodul e_adr =AF101_sl ot ; Modul st eckpl at z

IO struct.intern off= 14 *2 ;Regi sternr. 14 auf AF101

1 O st ruct . node=%©0100000 ; Lesend, Nor mal

1O struct. data_| en=2 ; 2*Byte

1 O struct.reserve=0 ; Not used

1 O struct. dat a_adr=adr (AF_r eg14) ; Adresse des Datenberei chs,in dem das
; Paranet erwort 14 abgebil det i st

AF regld = $8000 ; Lesen der Kennung der AF101

1 O _nphydef (1, adr (1 O struct), adr (af _sc_buf), 0, stat us_np2, af _i dent)

if (status_np2=0) then

| oop ; Schauf el auftrag zykl i sch ausfihren. ..
1 O dat a( 1, af _i dent, st at us_dat )
exitif status_dat <> 5559 ;...bis Schaufel n nicht nehr aktiv
endl oop
endi f

' /
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if status_dat=0 then
AF_kennung = AF_regl4
endi f

| AF101 Aut omat i knodus ausschal t en ##t

; Schauf el auftrag kann wei t er verwendet wer den

AF_regl4d = $8400 ; Bef ehl Aut omat i knodus ausschal t en
AUTO = 1 ; Aut omat i knodus noch aktiv

if (status_np2=0) then

| oop ; Schauf el auftrag zykl i sch ausfuhren. ..

1O data(1, af _ident, status_dat)

exitif status_dat <> 5559 ;...bis Schaufeln nicht nehr aktiv
end| oop

if (status_dat=0) and (AF_regl4=$F400) then
; Aut onat i knodus erfol grei ch ausgeschal t et
AUTO = 0 ; Aut onat i knodus i nakti v

else if (status_dat=0) and (AF_regl4=$C000) then
; AF101 SWRev. < 2.00 -> kein Autonatiknodus

(0]

AUTO = 0 ; Aut onat i knodus i naktiv 8

endi f = (8%

’ P

endi f JORES
g%

X 5

Variablendeklaration 3
=

remanent
AF_kennung
AF_regl4
AT664_slot

renanent
renanent
renanent
renanent
renanent
renanent
renanent

renanent
renanent
renanent
renanent
renanent

Datentyp

Fur die Variable "IO_struct" wird mit dem Datentyp typedef eine Struktur definiert. Nach Eingabe des
Strukturnamens/O_struct kbnnen in einer Dialogbox die Elemente der Strukturvariable eingegeben werden.
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7 DIGITALE EINGANGSMODULE

7.1 ALLGEMEINES

Digitale Eingangsmodule dienen zur Umsetzung der binédren Signale eines Prozesses in die fur die RPS
bendtigten internen Signalpegel. Die Zusténde der digitalen Eingdnge werden mit Status-LEDs angezeigt.
Die fUr die Eingangsmodule relevanten Unterscheidungsmerkmale sind:

e Anzahl der Eingédnge

¢ Eingangsspannung

e Eingangsverzégerung (Filter)

e Sonderfunktionen (z. B. Zahleingange)

7.2 EINGANGSFILTER

Furjeden Eingang st ein Eingangsfilter vorhanden. Die Eingangsverzdgerung ist jeweils bei den technischen

Daten angegeben. Stérimpulse, die kurzer sind als die Eingangsverzégerung, werden durch das
Eingangsfilter unterdrtickt.

Eingangs-
signal
Zeit
Signal nach
dem Filter
tVevz tVerz tVerz
Zeit

tyer, --- Eingangsverzégerung
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7.3 UBERSICHT ANPASSUNGSMODULE

Modul DI135
Anzahl Eingénge 4
Nominale Eingangsspannung 24VDC
Eingangsfrequenz
Inkrementalgeberbetrieb 50 kHz
Ereigniszéhlerbetrieb 100kHz
Anzahl Ausgénge 1
Nominale Schaltspannung 24VDC
Dauerstrom 0,5A
Schaltfrequenz max. 20 kHz bei ohmscher Last

7.4 UBERSICHT 1/0-MODULE

Modul DI435 D1439.7 D1439.72 Dl645
[s2]
Anzahl Eingénge 8 16 16 8 8
Eingangsspannung 24VDC 24VDC 24VDC 100-240VAC ™ ;
Eingangsverzégerung 1ms 1ms 1ms 50ms -8 Eg
Qo
Bemerkungen AnschluB: Stiftleiste  |Anschl.: DSUB-Stecker g %
ie]
o
=

7.5 PROGRAMMIERUNG

Die digitalen Eingdnge werden im Anwenderprogramm Uber einen Variablennamen direkt angesprochen.
Der Bezug zwischen dem Eingangskanal eines bestimmten Moduls und dem Variablennamen wird in der
Variablendeklaration hergestellt. Die Deklaration erfolgt fir jede Programmiersprache ident mit Hilfe eines
Tabelleneditors.
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7.6.1 Technische Daten

7.6 DI135

Bezeichnung DI135

Bestellnummer 7DI135.70

Kurzbeschreibung 2003 Digitales Eingangsmodul, 4 Eingange 24 VDC, Sink,
Inkrementalgeberbetrieb: 50 kHz, Ereigniszéhlerbetrieb: 100 kHz,
1 Komparator-Ausgang 24 VDC, Anpassungsmodul,
Feldklemme TB712 gesondert bestellen!

C-UL-US gelistet JA
B&R ID-Code $12
Modultyp B&R 2003 Anpassungsmodul
Steckplatz AF101 Adaptermodul, CP-Interface
Leistungsaufnahme max. 0,4 W
Anzahl der Eingénge 4
Beschaltung Sink
Eingangsspannung

minimal 18VDC

nominal 24VDC

maximal 30VDC
Eingangsfrequenz

Inkrementalgeberbetrieb 50 kHz

Ereigniszahler 100kHz
Schaltschwellen

LOW <5V

HIGH >15V
Eingangsverzégerung max. 3 us (bei 18 -30V)
Eingangsstrom bei Nominalspannung 8mA

Potentialtrennung Eingang - RPS




/

Bezeichnung DI135
Inkrementalgeber
Signalform Rechteckimpulse
Auswertung 4fach
Eingangsfrequenz 50kHz
Zahlfrequenz 200kHz
Phasenversatz zwischen Kanal A und B 90° £25°
Zahltiefe 32Bit
Eingénge
Eingang 1 Kanal A
Eingang 2 Kanal B
Eingang 3 Referenzimpuls R
Eingang 4 Referenzfreigabeschalter ENR

Ereigniszahler

Signalform Rechteckimpulse
Eingangsfrequenz 100kHz
Zahltiefe 2x16Bit
Eingénge
Eingang 1 Zéahler 1
Eingang 2 Zéahler 2
Ausgange
Anzahl der Ausgénge 1
Betriebsspannung
minimal 18VDC
nominal 24VDC
maximal 30VDC
Dauerstrom 0,5A

Maximale Schaltfrequenz

20 kHz bei ohmscher Last

Bremsspannung 45V bis 55V
Diagnose Verpolungsschutz, kurzschluBfest, softwaretechnisch tiberwachter Status "
Potentialtrennung Ausgang - RPS

Mechanische Eigenschaften

MaBe

B&R 2003 Anpassungsmodul

1 Inkrementalgeberbetrieb:
Ereigniszahlerbetrieb:

Module B&R 2003

Modulstatus in Datenwort 0
Modulstatus in Datenwort 2
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7.6.2 Vier digitale High Speed Eingange

Alle vier Eingénge sind an die TPU durchgeschaltet. Wenn das Modul z. B. auf Steckplatz 1 des CP-
Interface einer CP474 steckt, kann der Eingang 1 mit der LTX-Funktion LTXdiO() ausgewertet werden.

Leistungsmerkmale

e Zahlen und Vermessen von digitalen Signalen (interne MeBfrequenz 4 MHz)
e Torzeitmessung

e Frequenzmessung

e Ereigniszahlung

¢ Inkrementalgeberbetrieb

e Reaktion im us-Bereich auf Eingangsereignisse

e Lokale Zahlerstandstiberwachung mit direkter Ausgangsansteuerung

7.6.3 24 V Inkrementalgeber / Encoder Signalauswertung

Die Eingédnge 1 und 2 entsprechen den Encodersignalen A und B. Das Encodersignal wird grundsatzlich
in Vierfachauswertung verarbeitet. Die Abtastzeit (Zahlerstandsgenerierung) liegt unter 1 ms, wobei eine
entsprechend vorgeschaltete Hardware trotzdem eine Eingangsfrequenz von 50 kHz erlaubt.

Positionsdarstellung:
e 32 Bit (Long) und Statuswort inklusive Referenzierbit (datenkonsistent)

Lokale Unterstitzung der Referenzierung:
e Zahler I6schen ohne Bedingung (direkt nach Erhalt des Befehls)
e Zahler I6schen nach Eintreffen des Referenzimpulses
e Zahler I6schen nach Eintreffen des ersten Referenzimpulses bei aktivem Referenzfreigabeschalter

Der Eingang 3 wird im Bedarfsfall als Referenzsignal benutzt.

Der Eingang 4 wird im Bedarfsfall als Referenzfreigabeschalter benutzt.

7.6.4 Ereigniszahler

e 16-Bit Z&hler, zahlt jede steigende Flanke oder beide Flanken am Eingang 1
e 16-Bit Z&hler, zahlt jede steigende Flanke oder beide Flanken am Eingang 2
¢ Die Zahler sind rundlaufend (..., $FFFE, $FFFF, $0000, $0001, ...) und getrennt per Befehl I6schbar
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7.6.5 Komparator

Lokale Zahlerstandsuberwachung mit direkter Ausgangsansteuerung (+24 VDC/0,5 A) und einer Reak-
tionszeit von 500 us.

Der Komparator ist entweder dem Ereigniszahler 2 (16 Bit, Eingang 2) oder dem Positionszahler
(Inkrementalgeberbetrieb) zugeordnet.

Grenzwert 2 | Istwert

Grenzwert 1 (Position)

Komparatorausgang
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=
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7.6.6 Ein-/Ausgangsschema
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| High-Side I
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} | TPU-Leitung Kanal 3
o |
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7.6.7 Anschliisse

el
E}

Belegung

Ausgang (Komparator)

GND

I

Schirm

Eingang 1 (Gebersignal A)

Eingang 2 (Gebersignal B)

Schirm

Eingang 3 (Gebersignal R)

Eingang 4 (Referenzfreigabeschalter ENR)

Olo|vN|lo|jla|lslw]|N]|F

Schirm

{1 . O O 5

n
[N
o

+24 VDC fiir Ausgang oder Geber

[N
[

+24 VDC fiir Ausgang oder Geber

4
o
3
® i

[N
N

+24 VDC fiir Ausgang oder Geber

7.6.8 AnschluBbeispiele
Verdrahtungsbeispiel Ein-/Ausgéange

Relais

1

Ausgang
GND
Schirm
Eingang 1
Eingang 2

Initiator 1
+ N

Initiator 2
Schirm

Eingang 3
Eingang 4
Schirm

+24 VDC
+24VDC
+24 VDC

1T P 0T O

Einspeisung:
+24 VDC mit 0,5 AT absichern!
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////,f

Verdrahtungsbeispiel Inkrementalgeber (EncoderanschiuB)

Relais

:j = Ausgang
ol enp
E s gl Schirm
c P A
c =
e ) Em Schirm
r == "
U enm
E © Schirm
Referenzfreigabeschalter ENR s +24 VDC
+ == || +24vDC
o[ | +24voC

Einspeisung:

+24 VDC mit 0,5 AT absichern!
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7.6.9 Variablendeklaration fiir Inkrementalgeberbetrieb
Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

Unterstitzung 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 Giber Daten- und Konfigurationswoérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht, 8
welche Daten- und Konfigurationsworter bei diesem Modul zum Einsatz kommen. ® 2
23
Datenzugriff VD- VD- VD- R W | Beschreibung % K
Datentyp Modultyp Kanal X _g
Datenwort 0 WORD Transp. In 0 . Modulstatus 20
Datenwort 1 INT32 Transp. In 2 . Zé&hlerstand
Konfigurationswort 4 INT32 Transp. In 8 . Zahlerstand bei positiver Flanke des
Referenzfreigabeschalters
INT32 Transp. Out 8 e | Schwellwert 1
Konfigurationswort 6 INT32 Transp. In 12 . Zahlerstand bei negativer Flanke des
Referenzfreigabeschalters
INT32 Transp. Out 12 e | Schwellwert 2
Konfigurationswort 8 WORD Transp. Out 16 . Inkrementalgeber-/Komparatorsteuerung
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 Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationsworter bei diesem Modul zum Einsatz kommen.

Datenzugriff VD- VD- VD- R W | Beschreibung
Datentyp Modultyp Kanal
Datenwort 0 INT32 Transp. In 0 ] Zé&hlerstand
Datenwort 2 WORD Transp. In 4 ] Modulstatus
Konfigurationswort 4 INT32 Transp. In 8 . Zahlerstand bei positiver Flanke des
Referenzfreigabeschalters
INT32 Transp. Out 8 . Schwellwert 1
Konfigurationswort 6 INT32 Transp. In 12 . Zahlerstand bei negativer Flanke des
Referenzfreigabeschalters
INT32 Transp. Out 12 . Schwellwert 2
Konfigurationswort 8 WORD Transp. Out 16 . Inkrementalgeber-/Komparatorsteuerung
Konfigurationswort 12 WORD Transp. In 24 . Modulstatus
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp
WORD Transp. Out 28 . Modulkonfiguration

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

Zugriff tiber 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.

Bei der DI135 ist das Packen der Daten nicht méglich. Pro Anpassungsmodul wird daher ein CAN-Objekt
Ubertragen.
Wenn ein Adaptermodul AF101 mit vier DI135 bestlickt ist, ergibt sich folgender Aufbau der CAN-Objekte:

Slot | CAN-ID?® Word 1 Word 2 Word 3 Word 4
1 542 Zahler LL Zahler ML | z&hler MH | Z&hler HH Status L Status H frei
2 543 Zahler LL Zahler ML | z&hler MH | Z&hler HH Status L Status H frei
3 544 Zahler LL Zahler ML | z&hler MH | Z&hler HH Status L Status H frei
4 545 Zahler LL Zahler ML | z&hler MH | Z&hler HH Status L Status H frei

" CAN-ID = 542 + (kn-1) x 16 + (ma- 1) x4 + (sl - 1)
kn ..... Knotennummer des CAN Slaves = 1
ma .... Moduladresse des AF101 = 1
sl....... Slotnummer des Anpassungsmoduls am AF101 (1 - 4)

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 Konfigurationswérter

Datenwort 0 (lesend)

Das Datenwort 0 enthalt den Modulstatus zeitkonsistent zum Zahlerstand.

Bit Beschreibung
12-15 X....nicht definiert, ausmaskieren
11 0....Z&hlerstand nicht ibernommen
1....Zahlerstand bei der ersten positiven Flanke des
Referenzfreigabeschalters tibernommen
10 0....Z&hlerstand nicht ibernommen
1....Zahlerstand bei der ersten negativen Flanke des
Referenzfreigabeschalters tibernommen
8-9 X....nicht definiert, ausmaskieren
7 0....Referenzieren ist im Gange
1....Zahler ist referenziert (Riicksetzen erfolgt mit Erhalt des
Referenzierbefehls)
6 andert nach jeder erfolgten Referenzierung den Zustand
5 0.... Komparatorausgang: kein Fehler
1....Komparatorausgang: es steht ein Uberlastfehler an
Die Fehlerfeststellung ist nur méglich, wenn der
Komparatorausgang gesetzt ist.
4 Ausgangszustand des Komparators
3 Pegel des Gebereingangs A
2 Pegel des Gebereingangs B
1 Pegel des Referenzfreigabeschalters
0 1) Bit 0 in Konfigurationswort 14 = 0

Pegel des Referenzimpulses

2) Bit 0 in Konfigurationswort 14 = 1
Pegel der Verknuipfung aus Referenzimpuls und
Referenzfreigabeschalter
Es muR zwischen normalem und invertiertem Referenzimpuls
unterschieden werden. Die Umschaltung erfolgt mit Bit 2 in
Konfigurationswort 14 (siehe nachfolgende Erklarung).
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Normaler Referenzimpuls:

Beim Encodermodul NC161 sind fiir den Inkrementalgeberbetrieb Weg/Zustands-
und Timingdiagramme angefiihrt. Diese Diagramme gelten auch fiir die DI135.

Bit 0 in Datenwort 0 ist immer 1, wenn der Pegel des Referenzfreigabeschalters O ist.
Bit 0 nimmt erst den Pegel des Referenzimpulses an, wenn der Pegel des Referenzfreigabeschalters 1 ist.

Bit 0 = Eingang 3 or (not Eingang 4)

Eingang 3 Eingang 4 Bit 0
Referenzimpuls Referenzfreigabeschalter Datenwort 0
0 0 1
1 0 1
0 1 0
1 1 1

Invertierter Referenzimpuls:

Bit 0 in Datenwort 0 ist immer 1, wenn der Pegel des Referenzireigabeschalters O ist.

Bit 0 nimmt erst den Pegel des invertierten Referenzimpulses an, wenn der Pegel des Referenzfreigabe-
schalters 1 ist.

Bit 0 = (not Eingang 3) or (not Eingang 4)

Eingang 3 Eingang 4 Bit 0
Referenzimpuls Referenzfreigabeschalter Datenwort 0
0 0 1
1 0 1
0 1 1
1 1 0
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Datenwort 1 (lesend)

Zahlerstand MSW

Datenwort 2 (lesend)

Zahlerstand LSW

Konfigurationsworter 4+5 (lesend)

Nach dem Setzen von Bit 11 in Konfigurationswort 8 enthalten diese Konfigurationsworter den gelatchten
Zahlerstand bei der ersten positiven Flanke des Referenzfreigabeschalters. Der Wert ist gultig, wenn Bit 11
in Datenwort 0 gesetzt ist.

Bitte beachten Sie das Timingdiagramm "Z&hlerstand latchen" im Abschnitt "NC161".

Konfigurationswoérter 4+5 (schreibend)

Schwellwert 1 (32 Bit)

Schwellwert 1 muB immer < Schwellwert 2 sein.
Die Schwellwerte werden intern vorzeichenbehaftet in aufsteigender Reihenfolge gereiht.
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Konfigurationsworter 6+7 (lesend)

Nach dem Setzen von Bit 10 in Konfigurationswort 8 enthalten diese Konfigurationsworter den gelatchten
Zahlerstand bei der ersten negativen Flanke des Referenzfreigabeschalters. Der Wert ist gliltig, wenn Bit 10
in Datenwort 0 gesetzt ist.

Bitte beachten Sie das Timingdiagramm "Z&hlerstand latchen" im Abschnitt "NC161".

Konfigurationswoérter 6+7 (schreibend)

Schwellwert 2 (32 Bit)
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Konfigurationswort 8 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 8 werden Inkrementalgeber und Komparator konfiguriert.

Bit Beschreibung
12-15| 0
11 0....Z&hlerstand nicht tibernehmen

1....Zahlerstand bei der ersten positiven Flanke des
Referenzfreigabeschalters tibernehmen
(siehe Konfigurationswérter 4 und 5)?

10 0....Z&hlerstand nicht iibernehmen

1....Zahlerstand bei der ersten negativen Flanke des
Referenzfreigabeschalters tibernehmen
(siehe Konfigurationswérter 6 und 7)”

4 0....keine Auswirkung auf Z&hler

1....Zahler l6schen (referenzieren)
Auf die positive Flanke von Bit 4 wird in Abhangigkeit der
Steuersignale in Konfigurationswort 14 (schreibend) der Zahler
geldscht. Vor einer erneuten Referenzierung muB Bit 4
riickgesetzt und wieder gesetzt werden.

3 0.... Komparator aus
Der Komparatorausgang wird auf den in Bit 0 angegebenen
Pegel gesetzt.

1....Komparator ein

2 0.... Komparatorausgang unbedingt
Der Komparatorausgang wird auf den in Bit 0 angegebenen
Pegel gesetzt, wenn Schwellwert 1 < Z&hler < Schwellwert 2

1....Komparatorausgang bedingt
Referenzfreigabeschalter = 1
Der Komparatorausgang wird wie bei "Komparatorausgang
unbedingt" behandelt.
Referenzfreigabeschalter = 0
Der Komparatorausgang wird auf den invertierten Pegel von
Bit 0 gesetzt.

1 0

0 Pegel des Komparatorausgangs

OIOIOIO OIOIOIOIO 0
15 8 7 0

") Der Zahlerstand wird nur einmal ilbernommen. Fiir eine erneute Ubernahme muB Bit 10 bzw. Bit 11 rlickgesetzt werden. Nachdem das
korrespondierende Bit im Modulstatus auf 0 gegangen ist, kann Bit 10 bzw. Bit 11 im Konfigurationswort 8 wieder gesetzt werden.

Konfigurationswort 12 (lesend)

Das Konfigurationswort 12 enthalt den Modulstatus (aktueller Zustand ungelatcht). Der Modulstatus ist bei
Datenwort 0 beschrieben.
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Konfigurationswort 14 (lesend)

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

Bit Beschreibung

8-15 Modulkennung = $12

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

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

Konfigurationswort 14 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert.

Bit Beschreibung

13-15

12 ....Inkrementalgeberbetrieb

...Ereigniszéhlerbetrieb

®
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...kein EinfluR auf Z&hlrichtung
...umgekehrte Z&hlrichtung

...kein EinfluR auf Referenzimpuls
...Referenzimpuls wird invertiert. Diese Einstellung wird fiir Geber
mit High Impuls verwendet.

o
P O|O|lFPO|O | O|O

1 0....Zahler unmittelbar auf 0 setzen. In Datenwort 0 (Modulstatus)
wird Bit 7 unmittelbar auf 1 gesetzt und der Zahler geldscht.

1....Z&hler bleibt in Funktion. In Datenwort 0 (Modulstatus) wird
Bit 7 unmittelbar auf 0 gesetzt (bedingtes Referenzieren).
Wenn der Referenzimpuls erfa3t wurde, wird in Abhangigkeit
von Bit 0 in Konfigurationswort 14 Bit 7 in Datenwort 0 auf 1
gesetzt und mit einer positiven Flanke von Bit 4 in
Konfigurationswort 8 wieder geléscht.

0 0....Referenzfreigabeschalter nicht beachten
(Referenzieren bei Referenzimpuls)

1....Referenzfreigabeschalter aktiv schalten
(Referenzieren bei Referenzimpuls und
Referenzfreigabeschalter)

0|0|0n0|0|0|0|0|0 0|0
8 7

15

Beim Encodermodul NC161 sind fiir den Inkrementalgeberbetrieb Weg/Zustands-
und Timingdiagramme angefiihrt. Diese Diagramme gelten auch fir die DI135.
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7.6.10 Variablendeklaration fiir Ereigniszahlerbetrieb

Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003

¢ Remote I/0O-Buscontroller

¢ CAN-Buscontroller

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

rung" beschrieben.

Unterstitzung Automation Studio™:

Siehe Hilfe Automation Studio™ ab V 1.40

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

Ereigniszahlerbetrieb

Der Datenzugriff erfolgt Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationsworter bei diesem Modul zum Einsatz kommen.

Datenzugriff VD- VD- VD- R W | Beschreibung
Datentyp Modultyp Kanal
Datenwort 0 WORD Transp. In 0 . Zahlerstand Z&hler 2
Datenwort 1 WORD Transp. In 2 . Zéahlerstand Zéhler 1
Datenwort 2 WORD Transp. In 4 ] Modulstatus
Konfigurationswort 4 WORD Transp. In 8 . Zéahlerstand Zéhler 1 bei positiver Flanke des
Referenzfreigabeschalters
Konfigurationswort 5 WORD Transp. In 10 . Zahlerstand Zahler 2 bei positiver Flanke des
Referenzfreigabeschalters
WORD Transp. Out 10 . Schwellwert 1 fiir Zahler 2
Konfigurationswort 6 WORD Transp. In 12 . Zahlerstand Zahler 1 bei negativer Flanke des
Referenzfreigabeschalters
Konfigurationswort 7 WORD Transp. In 14 . Zahlerstand Zahler 2 bei negativer Flanke des
Referenzfreigabeschalters
WORD Transp. Out 14 . Schwellwert 2 fiir Zahler 2
Konfigurationswort 8 WORD Transp. Out 16 e | Zahler-/Komparatorsteuerung
Konfigurationswort 12 WORD Transp. In 24 . Modulstatus
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp
WORD Transp. Out 28 . Modulkonfiguration
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Zugriff Gber CAN-Identifier

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

Bei der DI135 ist das Packen der Daten nicht méglich. Pro Anpassungsmodul wird daher ein CAN-Objekt
Ubertragen.

Wenn ein Adaptermodul AF101 mit vier DI135 bestuckt ist, ergibt sich folgender Aufbau der CAN-Objekte:

Slot | CAN-ID® Word 1 Word 2 Word 3 Word 4
1 542 Zahler 2L Zahler 2H Zahler 1L Zahler 1H Status L Status H frei
2 543 Zahler 2L Zahler 2H Zahler 1L Zahler 1H Status L Status H frei
3 544 Zahler 2L Zahler 2H Zahler 1L Zahler 1H Status L Status H frei
4 545 Zahler 2L Zahler 2H Zahler 1L Zahler 1H Status L Status H frei

"V CAN-ID =542 + (kn-1)x 16 + (ma-1) x4 + (sl- 1)
kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1
ma .... Moduladresse des AF101 = 1
sl...... Slotnummer des Anpassungsmoduls am AF101 (1 - 4)

[s2]
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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 Konfigurationswérter

Datenwort 0 (lesend)

Zahlerstand Zahler 2.

Datenwort 1 (lesend)

Zahlerstand Zahler 1.
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Datenwort 2 (lesend)

Das Datenwort 2 enthalt den Modulstatus zeitkonsistent zu den beiden Zahlerstanden.

Bit Beschreibung

12-15 X....nicht definiert, ausmaskieren

11 0.... Z&hlersténde nicht ibernommen
1....Zahlerstande bei der ersten positiven Flanke des
Referenzfreigabeschalters tlbernommen

10 0....Z&hlerstande nicht tibernommen
1....Zahlerstande bei der ersten negativen Flanke des
Referenzfreigabeschalters tbernommen

6-9 X....nicht definiert, ausmaskieren

5 0....Komparatorausgang: kein Fehler
1....Komparatorausgang: es steht ein Uberlastfehler an

4 Ausgangszustand des Komparators
3 Pegel des Gebereingangs A: Zahler 1
2 Pegel des Gebereingangs B: Zahler 2
1 Pegel des Referenzfreigabeschalters
0 Pegel des Referenzimpulses
X|X|X|X XlXIXlX
15 8 7 0

Konfigurationswort 4 (lesend)

Nach dem Setzen von Bit 11 in Konfigurationswort 8 enthalt dieses Konfigurationswort den gelatchten
Zahlerstand von Zahler 1 bei der ersten positiven Flanke des Referenzfreigabeschalters. Der Wert ist gliltig,
wenn Bit 11 in Datenwort 2 gesetzt ist.

Bitte beachten Sie das Timingdiagramm "Zahlerstand latchen" im Abschnitt "NC161".

Konfigurationswort 5 (lesend)

Nach dem Setzen von Bit 11 in Konfigurationswort 8 enthalt dieses Konfigurationswort den gelatchten
Zahlerstand von Zahler 2 bei der ersten positiven Flanke des Referenzfreigabeschalters. Der Wert ist gliltig,
wenn Bit 11 in Datenwort 2 gesetzt ist.

Bitte beachten Sie das Timingdiagramm "Zahlerstand latchen" im Abschnitt "NC161".

Konfigurationswort 5 (schreibend)

Schwellwert 1 (16 Bit) fur Zahler 2.

Schwellwert 1 muB immer < Schwellwert 2 sein.
Die Schwellwerte werden intern in aufsteigender Reihenfolge gereiht.

Konfigurationswort 6 (lesend)

Nach dem Setzen von Bit 10 in Konfigurationswort 8 enthalt dieses Konfigurationswort den gelatchten
Zahlerstand von Zahler 1 beider ersten negativen Flanke des Referenzfreigabeschalters. Der Wert ist guiltig,
wenn Bit 10 in Datenwort 2 gesetzt ist.
Bitte beachten Sie das Timingdiagramm "Zahlerstand latchen" im Abschnitt "NC161".

~
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Konfigurationswort 7 (lesend)

Nach dem Setzen von Bit 10 in Konfigurationswort 8 enthalt dieses Konfigurationswort den gelatchten
Zahlerstand von Zahler 2 bei der ersten negativen Flanke des Referenzfreigabeschalters. Der Wert ist gultig,
wenn Bit 10 in Datenwort 2 gesetzt ist.

Bitte beachten Sie das Timingdiagramm "Z&hlerstand latchen" im Abschnitt "NC161".

Konfigurationswort 7 (schreibend)

Schwellwert 2 (16 Bit) fiir Zahler 2.

Konfigurationswort 8 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 8 werden die Ereigniszahler und der Komparator konfiguriert.

Bit Beschreibung
12-15 0 8
(=)
11 0....Zahlerstande nicht ibernehmen ™ >
1....Zahlerstande bei der ersten positiven Flanke des ko) %
Referenzfreigabeschalters tibernehmen *é'_ m
(siehe Konfigurationsworter 4 und 5) Q o
>
10 0....Zahlerstande nicht tibernehmen '8
1....Z&hlerstéande bei der ersten negativen Flanke des s
Referenzfreigabeschalters tibernehmen
(siehe Konfigurationsworter 6 und 7)
6-9 0
5 0....keine Auswirkung auf Zahler 2
1....16sche Zahler 2 unmittelbar
4 0....keine Auswirkung auf Z&hler 1
1....16sche Zahler 1 unmittelbar
3 0....Komparator aus
Der Komparatorausgang wird auf den in Bit 0 angegebenen
Pegel gesetzt.
1....Komparator ein
2 0....Komparatorausgang unbedingt
Der Komparatorausgang wird auf den in Bit 0 angegebenen
Pegel gesetzt, wenn Schwellwert 1 < Z&hler 2 < Schwellwert 2
1....Komparatorausgang bedingt
Referenzfreigabeschalter = 1
Der Komparatorausgang wird wie bei "Komparatorausgang
unbedingt" behandelt.
Referenzfreigabeschalter = 0
Der Komparatorausgang wird auf den invertierten Pegel von
Bit 0 gesetzt.
1 0
0 Pegel des Komparatorausgangs
0|0|0|0 0|0|0|0 0
15 8 7 0
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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 = $12

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

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

Konfigurationswort 14 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert.

Bit Beschreibung
13515 0
12 0....Encoderbetrieb
1....Ereigniszéahler
6-11 0
5 0.... Z&hlrichtung normal
1....Z&hlrichtung umgekehrt
4 0
3 0....nur positive Flanken zéhlen
1....beide Flanken zahlen
0-2 0
0|0|0 0|0|0|0|0|0 0 0|0|0

15 8 7 0
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O O/

7.7 DI435

7.7.1 Technische Daten

Feldklemmen nicht im Lieferumfang enthalten.

Bezeichnung DI435
Allgemeines
Bestellnummer 7DI435.7

Kurzbeschreibung

2003 Digitales Eingangsmodul, 8 Eingange 24 VDC, 1 ms, Sink/Source,
Feldklemmen gesondert bestellen!

C-UL-US gelistet JA
B&R ID-Code $E1
Anzahl
CP430,EX270 4
CP470,CP770 8
CP474,CP476,CP774
EX470,EX770
EX477,EX777

Statische Eigenschaften

Modultyp

B&R 2003 1/0-Modul

Anzahl der Eingange

8

Beschaltung wahlweise Sink oder Source
Eingangsspannung

minimal 18VDC

nominal 24VDC

maximal 30VDC
Schaltschwellen

<5V
HIGH >15V

Eingangsverzégerung

max. 1 ms (bei 18 -30 V)

Eingangsstrom bei Nominalspannung

ca. 8 mA (Sink/Source)
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Bezeichnung

D1435

Spannungsiiberwachung (LED: U-OK)

JA
Versorgungsspannung >18 V

Leistungsaufnahme max.0,2W
Betriebseigenschaften

Potentialtrennung Eingang - RPS
Mechanische Eigenschaften

MaBe B&R 2003 einfachbreit

7.7.2 Status-LEDs

Die Status-LEDs 1 - 8 (grun) zeigen den logischen Zustand des entsprechenden Eingangs an.

Die LED OK (orange) zeigt an, daB die Versorgungsspannung fur die Eingange anliegt. Die LED leuchtet
ab einer Eingangsspannung von 15 bis 18 VDC.

7.7.3 Eingangsschema

COM s

COM

7.7.4 Einschubstreifen

L
Eingangs-
P status
—
NN
Spannungs-

uberwachung

U-OK

Diagnose-
- status
. —

In die Modulfront kann von oben ein Einschubstreifen geschoben werden. Auf diesem ist auf der Rlckseite

die Modulbeschaltung skizziert. Auf der Vorderseite kdnnen die Eingange beschriftet werden.

Sensor

160
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7.7.5 Sink/Source-Beschaltung

Das Eingangsmodul DI435 kann wahlweise entweder als Sink- oder Source-Variante beschaltet werden.

Sink-Beschaltung

Bei der Sink-Beschaltung
wird der COM-Anschluf3

mit Signalmasse verbun- f
den, die Eingénge mit -

gegen 24 VDC schalten-
den Sensoren.

Bezugspotential
fur Sensor
2 3 4

L]

Eingange

I 1T

7

= |= =

Source-Beschaltung

Module B&R 2003

COM s
+24vDC <€ L —>»
I 7 néachstes
COM T @ @ o o 0o Modul
GND ‘ [
Bei der Source-Beschaltung
wird der COM-Anschluf mit .
+24 VDC verbunden, die Ein- ﬂ E,ezsugslj"te”“a'
gange mit gegen Signal- 1 ur sensor
masse schaltenden Senso- i /
ren. :
|
frei 1|k 3 4
0
|
|
! } ]
sl RN
|
[
! i
] T
' 1
GND T
: /
I // 7 néachstes
COM m ] o o o Modul
+24VDC < 1 )

D1435
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o
mN
gy
T 3
§%
X3
ie]
[}
p=

161



7.7.6 Variablendeklaration
Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

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

Variablendeklaration mit Zentraleinheit RPS 2003 und Remote Slaves

Funktion Variablendeklaration

Giiltigkeitsb. Datentyp Léange Modultyp Kanal
Digitaler Eingang einzeln (Kanal x) tk_global BIT 1 Digit. In 1..8
Modulstatus tk_global BYTE 1 Status In 0

Variablendeklaration mit CAN Slaves

Funktion Variablendeklaration
Giltigkeitsh. Datentyp Lénge Modultyp Kanal
Digitaler Eingang einzeln (Kanal x) tk_global BIT 1 Digit. In 1..8

Modulstatus
Der Modulstatus kann bei CAN Slaves nur Uber Befehlscodes ausgelesen werden. Die Befehlscodes sind

im Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen", Abschnitt "Befehlscodes und Parameter" beschrieben.
Ein Beispiel ist im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.
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7.7.7 Zugriff Uber CAN-Identifier

Der Zugriff tber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgeréat 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.

CAN-ID gepackt

Im gepackten Modus kénnen max. acht digitale 1/O-Module betrieben werden.

CAN-ID " Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
286 Modul 1 Modul 2 Modul 3 Modul 4 Modul 5 Modul 6 Modul 7 Modul 8
" CAN-ID = 286 + (kn-1) x4 kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1

CAN-ID ungepackt

Im ungepackten Modus kénnen max. vier digitale 1/0-Module betrieben werden. %
O
Modul CAN-ID ¥ Byte % g
1 286 Eingénge 1 - 8 Q %
2 287 Eingénge 1 -8 8
3 288 Eingénge 1 -8 =
4 289 Eingénge 1 -8
") CAN-ID = 286 + (kn- 1) x4 + (ma- 1) kn .... Knotennummer des CAN Slaves = 1

ma ... Moduladresse des digitalen I/O-Moduls = 1 - 4

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

7.7.8 Modulstatus

Die Auswertung des Modulstatus ist in einem Beispiel im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.

Bit Beschreibung

7 0 ....keine oder zu geringe Modulspannung
1....Modulspannung OK

6 Digitialmodul = 0

5 X ....nicht definiert, ausmaskieren

0-4 Modulkennung = $01

o
3

Tolo[o[2
0
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A/

7.8.1 Technische Daten

v

7.8 DI439.7

Feldklemmen nicht im Lieferumfang enthalten.

Bezeichnung DI1439.7
Allgemeines
Bestellnummer 7D1439.7
Kurzbeschreibung 2003 Digitales Eingangsmodul, 16 Eingénge 24 VDC, 1 ms, Sink/Source,
Feldklemmen gesondert bestellen!
C-UL-US gelistet in Vorbereitung
B&R ID-Code $ED
Anzahl "
CP430,EX270 2
CP470,CP770 4

EX470,EX770
EX477,EX777

CP474,CP774 6

CP476 8

Statische Eigenschaften

Modultyp B&R 2003 I/0-Modul
Anzahl der Eingénge 16
Beschaltung wahlweise Sink oder Source
Eingangsspannung

minimal 18VDC

nominal 24VDC

maximal 30VDC
Schaltschwellen

LOW <5V

HIGH >15V




Bezeichnung D1439.7

Eingangsverzégerung max. 1 ms (bei 18 -30V)
Eingangsstrom bei Nominalspannung ca. 4 mA (Sink/Source)
Spannungstiberwachung (LED: U-OK) JA

Versorgungsspannung >18 V

Leistungsaufnahme max.0,4W

Betriebseigenschaften

Potentialtrennung Eingang - RPS

Mechanische Eigenschaften

MaBe B&R 2003 einfachbreit

" Vom Modul werden logisch zwei Modulplatze belegt.

7.8.2 Allgemeines

Die digitalen I/O-Module sind alle als 8-Kanal Module aufgebaut. Das 16-Kanal Modul DI439 verhélt sich wie
zwei 8-Kanal Module nebeneinander. Pro DI439 reduziert sich daher die Anzahl der betreibbaren digitalen

)
. S
I/O-Module um Eins. S
O
Q o3
B m
Moduladresse G
X35
3
Fur jede DI439 mussen zwei nacheinanderliegende Moduladressen vergeben werden. S
Eingange Moduladresse
1-8 Moduladresse
9-16 Moduladresse + 1
Beispiele
Modultyp D1435 D1435 D1435 D1435 D1439 D1439
Moduladr. 1 2 & 4 5 6 7 8
Modulnr. Modul 1 Modul 2 Modul 3 Modul 4 Modul 5 Modul 5 Modul 6 Modul 6
E1-8 E9-16 E1-8 E9-16
Modultyp DM435 DM435 D1439 D1439 DO435 DO435
Moduladr. 1 2 & 4 5 6 7 8
Modulnr. Modul 1 Modul 2 Modul 3 Modul 3 Modul 4 Modul 4 Modul 5 Modul 6
E1-8 E9-16 E1-8 E9-16
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7.8.3 Status-LEDs

Die in zwei Reihen angeordneten griinen Status-LEDs zeigen den logischen Zustand des entsprechenden
Eingangs an.

Die mit S# bezeichneten LEDs entsprechen den Eingangen der Gruppe 1 (Y1). Die mit S# + 1
bezeichneten LEDs entsprechen den Eingangen der Gruppe 2 (Y2).

Die LED OK (orange) zeigt an, daB die Versorgungsspannung fir die Eingadnge anliegt. Die LED leuchtet
ab einer Eingangsspannung von 15 bis 18 VDC.

7.8.4 Eingangsschema

[ 1
E1-16 L Eingangs-
- status
YA K —
Spannungs-
Uberwachung .
Diagnose-
COM's > U-OK ; status,
COoM

7.8.5 Einschubstreifen

In die Modulfront kann von oben ein Einschubstreifen geschoben werden. Auf diesem ist auf der Rlckseite
die Modulbeschaltung skizziert. Auf der Vorderseite kdnnen die Eingénge beschriftet werden.

24V O .
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7.8.6 Sink/Source-Beschaltung

Das Eingangsmodul DI439 kann wahlweise entweder als Sink- oder Source-Variante beschaltet werden.

Sink-Beschaltung

Source-Beschaltung

Module B&R 2003

Bei der Sink-Beschaltung
wird der COM-Anschlu3
mit Signalmasse verbun-
den, die Eingange mit
gegen 24 VDC schalten-
den Sensoren.

Tj Bezugspotential
1 fur Sensor

COM 1123 456 7 ..

i
Eingange X1|O|e & ofe|s s o o =
COM s X2|O « clo o o o o
+24VDC <€ 1 L3>
néchstes
COM [X3/Ols 3 "o & 8 o & @ Modul

GND

Bei der Source-Beschaltung
wird der COM-Anschluf3 mit
+24 VDC verbunden, die Ein-
gange mit gegen Signal-
masse schaltenden Senso-
ren.

Bezugspotential
] fur Sensor
N\ /
1
|

COM 1/2{3 4567 ..

Eingéange X

o
o
o
o
o
o
o
o
o

COMSXZODDDD:DDDDD

GND | J
7 - néchstes
COM XS Oly ¢ 2o o o o oo Modul
+24VDC <€ 1 —
DI439.7

[s2]
(=]
o
mN
— C
ok
5%
X3
ie]
[}
s
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7.8.7 Variablendeklaration

Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller

¢ CAN-Buscontroller

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

rung" beschrieben.

Unterstitzung Automation Studio™:

Siehe Hilfe Automation Studio™ ab V 1.40

Variablendeklaration mit Zentraleinheit RPS 2003 und Remote Slaves

Bezeichnung VD- VD- VD- R W | Beschreibung

Datentyp Modultyp Kanal
Digitaleingénge 1 - 8 BIT Digit. In 1..8 ] Pegel der digitalen Eingange 1 - 8
Modulstatus BYTE Status In 0 ] Modulstatus/Diagnosefunktion
Digitaleingénge 9 - 16 BIT Digit. In 1..8 ] Pegel der digitalen Eingange 9 - 16
(Moduladresse + 1)

Variablendeklaration mit CAN Slaves

Bezeichnung VD- VD- VD- R W | Beschreibung

Datentyp Modultyp Kanal
Digitaleingénge 1 - 8 BIT Digit. In 1..8 ] Pegel der digitalen Eingange 1 - 8
Digitaleingénge 9 - 16 BIT Digit. In 1..8 ] Pegel der digitalen Eingange 9 - 16

(Moduladresse + 1)

Modulstatus

Der Modulstatus kann bei CAN Slaves nur Uber Befehlscodes ausgelesen werden. Die Befehlscodes sind
im Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen", Abschnitt "Befehlscodes und Parameter" beschrieben.
Ein Beispiel ist im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.
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7.8.8 Zugriff iiber CAN-Identifier

Der Zugriff tber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgeréat 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.

CAN-ID gepackt

Im gepackten Modus kénnen max. acht digitale 1/O-Module betrieben werden.
Das 16-Kanal Modul D1439 verhalt sich wie zwei 8-Kanal Module nebeneinander. Wenn zwei DI439 Module
zum Einsatz kommen, kénnen daher nur noch sechs digitale 1/0-Module betrieben werden.

Das folgende Beispiel zeigt den Aufbau des CAN-Objektes, wenn vier DI435 und zwei DI439 zum Einsatz
kommen.

CAN-ID " Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
286 D1435 D1435 D1435 D1435 D1439 D1439 D1439 D1439
E1-8 E9-16 E1-8 E9-16
" CAN-ID = 286 + (kn-1) x4 kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1

CAN-ID ungepackt

Im ungepackten Modus kénnen max. vier digitale 1/0-Module betrieben werden.

Das folgende Beispiel zeigt den Aufbau der CAN-Objekte, wenn zwei DI435 und eine DI439 zum Einsatz
kommen.

Modul CAN-ID* Byte
D1435 286 Eingénge 1- 8
DI435 287 Eingénge 1- 8
D1439 288 Eingénge 1- 8
289 Eingange 9 - 16
" CAN-ID = 286 + (kn-1) x4 + (ma-1) kn .... Knotennummer des CAN Slaves = 1

ma ... Moduladresse des digitalen I/O-Moduls = 1 - 4

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

7.8.9 Modulstatus

Die Auswertung des Modulstatus ist in einem Beispiel im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.

Bit Beschreibung

7 0 ....keine oder zu geringe Modulspannung
1....Modulspannung OK

6 Digitialmodul = 0

5 X ....nicht definiert, ausmaskieren

0-4 Modulkennung = $0D

o
3

0|1|1|0|1
0
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A/

7.9.1 Technische Daten

v

7.9 D1439.72

Bezeichnung DI1439.72
Allgemeines
Bestellnummer 7D1439.72
Kurzbeschreibung 2003 Digitales Eingangsmodul, 16 Eingénge 24 VDC, 1 ms, Sink/Source
2 potentialgetrennte Eingangsgruppen
C-UL-US gelistet in Vorbereitung
B&R ID-Code $E9
Anzahl "
CP430,EX270 2
CP470,CP770 4

EX470,EX770
EX477,EX777

CP474,CP774 6

CP476 8

Statische Eigenschaften

Modultyp B&R 2003 I/0-Modul
Anzahl der Eingénge

gesamt 16

in 2 Gruppen zu 8
Beschaltung wahlweise Sink oder Source
Eingangsspannung

minimal 18VDC

nominal 24VDC

maximal 30VDC




Bezeichnung D1439.72

Schaltschwellen

Low <5V

HIGH >15V
Eingangsverzégerung max. 1 ms (bei 18 -30V)
Eingangsstrom bei Nominalspannung ca. 4 mA (Sink/Source)
Spannungstiberwachung (LED: U-OK) JA

Versorgungsspannung >18 V

Leistungsaufnahme max.0,4W
Betriebseigenschaften
Potentialtrennung

Eingang - RPS JA

Gruppe - Gruppe JA

Mechanische Eigenschaften

MaBe B&R 2003 einfachbreit

" Vom Modul werden logisch zwei Modulplatze belegt.

7.9.2 Aligemeines

Die digitalen I/O-Module sind alle als 8-Kanal Module aufgebaut. Das 16-Kanal Modul DI439 verhélt sich wie

zwei 8-Kanal Module nebeneinander. Pro DI439 reduziert sich daher die Anzahl der betreibbaren digitalen
I/O-Module um Eins.

®
o
S
o N
T %
5%
X3
B
o)
=

Moduladresse

Fur jede DI439 mussen zwei nacheinanderliegende Moduladressen vergeben werden.

Eingange Moduladresse
1-8 Moduladresse
9-16 Moduladresse + 1
Beispiele
Modultyp D1435 D1435 D1435 D1435 D1439 D1439
Moduladr. 1 2 & 4 5 6 7 8
Modulnr. Modul 1 Modul 2 Modul 3 Modul 4 Modul 5 Modul 5 Modul 6 Modul 6
E1-8 E9-16 E1-8 E9-16
Modultyp DM435 DM435 D1439 D1439 DO435 DO435
Moduladr. 1 2 ] 4 5 6 7 8
Modulnr. Modul 1 Modul 2 Modul 3 Modul 3 Modul 4 Modul 4 Modul 5 Modul 6
E1-8 E9-16 E1-8 E9-16

Module B&R 2003 D1439.72 171



7.9.3 Status-LEDs

Die in zwei Reihen angeordneten griinen Status-LEDs zeigen den logischen Zustand des entsprechenden

Eingangs an.

Die mit S# bezeichneten LEDs entsprechen den Eingangen der Gruppe 1 (Y1). Die mit S# + 1
bezeichneten LEDs entsprechen den Eingangen der Gruppe 2 (Y2).

Die LED OK (orange) zeigt an, daB die Versorgungsspannung fir die Eingadnge anliegt. Die LED leuchtet
ab einer Eingangsspannung von 15 bis 18 VDC.

7.9.4 Eingangsschema

E1-8

COM1s

COM 1

E9-16

COM2s

COM 2

172

Gruppe 1-Y1

Spannungs-
tberwachung
X P
U-OK .
Gruppe 2 -Y2
I 1
L 1
-
NI .
Spannungs-
berwachung
U-OK -
e
D1439.72

Eingangs-
status

Diagnose-

status

Eingangs-

status

Diagnose-
status
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7.9.5 Einschubstreifen

In die Modulfront kann von oben ein Einschubstreifen geschoben werden. Auf diesem ist auf der Ruckseite
die Modulbeschaltung skizziert. Auf der Vorderseite kdnnen die Eingénge beschriftet werden.

DI439
LN o B
nes woows | 1 couzs
b -t
wr 7 N7 7
IN8 8 ! IN8 8
i
7.9.6 AnschluBbelegung Gruppe 1 (Y1)
Pin Gruppe 1 - Stecker Y1
1 Eingang 1
2 Eingang 2
3 Eingang 3 8
. o
4 Eingang 4 8V}
15poliger DSUB-Stecker - ®
pollg 5 Eingang 5 o) EG:
Y1 £%
6 Eingang 6 % ©
1 8 7 Eingang 7 x 3
o
| 8 Eingang 8 s
m 9 COM1 Bezugspotential Y1
9 15 10 frei
11 COM1s Eingangsversorgung Y1
12 frei
13 frei
14 frei
15 frei
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7.9.7 AnschluBbelegung Gruppe 2 (Y2)

Pin Gruppe 2 - Stecker Y2
1 Eingang 9
2 Eingang 10
3 Eingang 11
4 Eingang 12
15poliger DSUB-Stecker 5 Eingang 13
v2 6 Eingang 14
1 8 7 Eingang 15
| 8 Eingang 16
m 9 COM 2 Bezugspotential Y2
9 15 10 frei
11 COM2s Eingangsversorgung Y2
12 frei
13 frei
14 frei
15 frei

7.9.8 Sink/Source-Beschaltung

Das Eingangsmodul DI439 kann wahlweise entweder als Sink- oder Source-Variante beschaltet werden.

Sink-Beschaltung

Bei der Sink-Beschaltung (Stromverbraucher aus Sicht des Sensors) wird der COM-AnschluBB einer
Eingangsgruppe mit Signalmasse verbunden, die Eingédnge mit gegen +24 VDC schaltenden Sensoren.

Eingangl 1
20
30
40
50

60

Eingang7 7
go

CoOM1 9 GND
10

COM1s 11
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Source-Beschaltung

Bei Source-Beschaltung (Stromspeisung aus Sicht des Sensors) wird der COM-Anschlu3 einer Eingangs-
gruppe mit +24 VDC verbunden, die Eingdnge mit gegen Signalmasse schaltenden Sensoren.

Eingangl 1
20
30
40
50

60

Eingang7 7 L

go J

coM1 9 T +24VDC

100°

COM1s 11 — ‘ GND

7.9.9 Variablendeklaration
Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

¢ Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

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

Variablendeklaration mit Zentraleinheit RPS 2003 und Remote Slaves

Bezeichnung VD- VD- VD- R W | Beschreibung

Datentyp Modultyp Kanal
Digitaleingange 1 - 8 BIT Digit. In 1..8 . Pegel der digitalen Eingange 1 - 8
Modulstatus BYTE Status In 0 . Modulstatus/Diagnosefunktion
Digitaleingéange 9 - 16 BIT Digit. In 1..8 . Pegel der digitalen Eingange 9 - 16

(Moduladresse + 1)
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Variablendeklaration mit CAN Slaves

Bezeichnung VD- VD- VD- R W | Beschreibung

Datentyp Modultyp Kanal
Digitaleingénge 1 - 8 BIT Digit. In 1..8 ] Pegel der digitalen Eingange 1 - 8
Digitaleingénge 9 - 16 BIT Digit. In 1..8 ] Pegel der digitalen Eingange 9 - 16

(Moduladresse + 1)

Modulstatus

Der Modulstatus kann bei CAN Slaves nur Uber Befehlscodes ausgelesen werden. Die Befehlscodes sind
im Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen", Abschnitt "Befehlscodes und Parameter" beschrieben.
Ein Beispiel ist im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.

7.9.10 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.

CAN-ID gepackt

Im gepackten Modus kénnen max. acht digitale I/O-Module betrieben werden.

Das 16-Kanal Modul D1439 verhalt sich wie zwei 8-Kanal Module nebeneinander. Wenn zwei DI439 Module
zum Einsatz kommen, kénnen daher nur noch sechs digitale 1/0-Module betrieben werden.

Das folgende Beispiel zeigt den Aufbau des CAN-Objektes, wenn vier DI435 und zwei DI439 zum Einsatz
kommen.

CAN-ID* Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
286 DI435 DI435 DI435 DI435 DI439 DI439 DI439 DI439
E1-8 E9-16 E1-8 E9-16
") CAN-ID = 286 + (kn-1) x4 kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1
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CAN-ID ungepackt

Im ungepackten Modus kénnen max. vier digitale 1/0-Module betrieben werden.

Das folgende Beispiel zeigt den Aufbau der CAN-Objekte, wenn zwei DI435 und eine DI439 zum Einsatz

kommen.
Modul CAN-ID* Byte
DI435 286 Eingénge 1- 8
DI435 287 Eingénge 1- 8
DI439 288 Eingénge 1- 8
289 Eingénge 9 - 16
" CAN-ID = 286 + (kn-1) x4 + (ma-1) kn .... Knotennummer des CAN Slaves = 1

ma ... Moduladresse des digitalen I/O-Moduls = 1 - 4

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

7.9.11 Modulstatus

Die Auswertung des Modulstatus ist in einem Beispiel im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.

Module B&R 2003

Bit Beschreibung
7 0 ....keine oder zu geringe Modulspannung
1....Modulspannung OK
6 Digitialmodul = 0
5 X ....nicht definiert, ausmaskieren
0-4 Modulkennung = $09
o|x|o0 | 1 | 0 | 0 | 1
0
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v

7.10 DI645

7.10.1 Technische Daten

A/

Feldklemmen nicht im Lieferumfang enthalten.

Bezeichnung DI645
Allgemeines
Bestellnummer 7Dl645.7

Kurzbeschreibung

2003 Digitales Eingangsmodul, 8 Eingange 100-240 VAC, 50 ms,
Feldklemmen gesondert bestellen!

CP474,CP476,CP774
EX470,EX770
EX477,EX777

C-UL-US gelistet JA
B&RID-Code $E5
Anzahl
CP430,EX270 4
CP470,CP770 8

Statische Eigenschaften

Modultyp

B&R 2003 1/0-Modul

Anzahl der Eingénge

8

Beschaltung wahlweise Sink oder Source
Eingangsspannung

minimal 85VAC

nominal 100-240VAC

maximal 264VAC
Einsgangsspannungsfrequenz 47-63Hz

Schaltschwellen
LOW
HIGH

<40 VAC bei 2 mA
>79 VAC

Eingangsverzégerung

max. 50 ms (bei 85 - 264 VAC)




Bezeichnung

Dl645
Eingangsstrom
100 VAC /60 Hz ca.5mA
240VAC/50Hz ca.11mA
Spannungstberwachung (LED: U-OK) JA

Versorgungsspannung >85 VAC

Leistungsaufnahme

max.0,2W
Betriebseigenschaften
Potentialtrennung Eingang - RPS
Mechanische Eigenschaften
MaBe B&R2003 einfachbreit

7.10.2 Status-LEDs

Die Status-LEDs 1 - 8 (grun) zeigen den logischen Zustand des entsprechenden Eingangs an.

Die LED OK (orange) zeigt an, daB die Versorgungsspannung fur die Eingange anliegt. Die LED leuchtet
ab einer Eingangsspannung von 60 bis 85 VAC.

7.10.3 Eingangsschema

E1-8

00 - 240 VAC

coMm

7.10.4 Einschubstreifen

]

\ :
Il Eingangs-
- status
T - e

tberwachung

| U-OK

AN\

Spannungs-
Diagnose-
status
——— -

In die Modulfront kann von oben ein Einschubstreifen geschoben werden. Auf diesem ist auf der Ruckseite
die Modulbeschaltung skizziert. Auf der Vorderseite kdnnen die Eingénge beschriftet werden.

DI645

Sensor

Module B&R 2003
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7.10.5 Anschliisse

f Bezugspotential
il far Sensor
frei 112 3 4
— | h‘\\7
1

Eingange

]

= |= A

100 - 240 VAC
< 1 ] }
i 7 néchstes
[a] ] [a] o [u] o Modul
COM
~
\ D

7.10.6 Variablendeklaration
Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller

¢ CAN-Buscontroller

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

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

Variablendeklaration mit Zentraleinheit RPS 2003 und Remote Slaves

Funktion Variablendeklaration

Giiltigkeitsb. Datentyp Lénge Modultyp Kanal
Digitaler Eingang einzeln (Kanal x) tk_global BIT 1 Digit. In 1..8
Modulstatus tk_global BYTE 1 Status In 0
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Variablendeklaration mit CAN Slaves

Funktion Variablendeklaration
Gultigkeitsb. Datentyp Lange Modultyp Kanal
Digitaler Eingang einzeln (Kanal x) tk_global BIT 1 Digit. In 1..8

Modulstatus

Der Modulstatus kann bei CAN Slaves nur Uber Befehlscodes ausgelesen werden. Die Befehlscodes sind
im Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen", Abschnitt "Befehlscodes und Parameter" beschrieben.
Ein Beispiel ist im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.

7.10.7 Zugriff Giber CAN-Identifier

Der Zugriff tber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgeréat angesteuert wird.

Der Zugriff Uber CAN-Identifier ist in einem Beispiel im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben. 3
Die Ubertragungsmodi sind im Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen" beschrieben. - Q
0
0 o3
£m
- g O
CAN-ID gepackt g2
3
Im gepackten Modus kénnen max. acht digitale 1/O-Module betrieben werden. =

CAN-ID " Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

286 Modul 1 Modul 2 Modul 3 Modul 4 Modul 5 Modul 6 Modul 7 Modul 8

") CAN-ID = 286 + (kn-1) x4 kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1

CAN-ID ungepackt

Im ungepackten Modus kénnen max. vier digitale 1/0-Module betrieben werden.

Modul CAN-ID” Byte
1 286 Eingénge 1-8
2 287 Eingénge 1-8
3 288 Eingénge 1-8
4 289 Eingénge 1-8
" CAN-ID = 286 + (kn-1) x4 + (ma-1) kn .... Knotennummer des CAN Slaves = 1

ma ... Moduladresse des digitalen I/O-Moduls = 1 - 4

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

Die Auswertung des Modulstatus ist in einem Beispiel im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.

Bit Beschreibung

7 0 ....keine oder zu geringe Modulspannung
1....Modulspannung OK

6 Digitialmodul = 0

5 X ....nicht definiert, ausmaskieren

0-4 Modulkennung = $05

o
x

0|0|1|0|1
0
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8 DIGITALE AUSGANGSMODULE

8.1 ALLGEMEINES

Digitale Ausgangsmodule dienen zur Ansteuerung externer Lasten (Relais, Motoren, Magnetventile). Die
Zustande der digitalen Ausgidnge werden mit Status-LEDs angezeigt. Die fur die Ausgangsmodule
relevanten Unterscheidungsmerkmale sind:

¢ Anzahl der Ausgéange

* Typ (Relais, Transistoren)

* Schaltspannung

¢ Dauerstrom

8.2 SCHUTZBESCHALTUNG

Das Transistor-Ausgangsmodul DO435 ist mit einem Uberlastschutz und einer internen Schutzbeschaltung

o . N . . (V)
gegen Uberlastspitzen bzw. Verpolung ausgestattet und ermdglicht durch eine Bremsspannung schnelles =
Schalten von induktiven Lasten ohne externe Freilaufdioden. .
Beim Relais-Ausgangsmodul DO720 ist ein externer Uberlastschutz (Sicherung) vorzusehen. Io Eé
Beim Relais-Ausgangsmodul DO721 ist jeder Ausgang durch eine Sicherung gegen Uberlast geschutzt. %ﬁ
X35
3
8.3 UBERSICHT ANPASSUNGSMODULE =
Modul DO135 DO164
Anzahl Ausgénge 4 4
Ausfihrung FET Triac-Koppler
Typ Push/Pull Schalter
Schaltspannung
minimal 11,4VDC
nominal 11-24VDC 48-125VAC
maximal 30VDC
Dauerstrom je
Ausgang max.0,1A max.0,05A
Modul max.0,4A max.0,2A
Zundimpulsstrom max.0,5A
Schaltfrequenz max. 100 kHz 96-126Hz

Module B&R 2003
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8.4 UBERSICHT 1/0-MODULE

Modul DO435 DO720 DO721 DO722
Anzahl der Ausgénge max. 8 8 4 8
Ausfiihrung FET Relais Relais Relais
Typ SchlieBer Wechselkontakt SchlieBer
Schaltspannung
minimal 18VDC
nominal 24VDC 240 VAC/30VDC 240 VAC/24VDC 240VAC/24VDC
maximal 30VDC 264 VAC/110VDC 264 VAC/125VDC 264 VAC/125VDC
Dauerstrom je
Ausgang max.2A max.2A max. 4 A max.2,5A
Modul max. 8 A max. 12A max. 16 A max.20 A

8.5 PROGRAMMIERUNG

Die digitalen Ausgénge werden im Anwenderprogramm U(ber einen Variablennamen direkt angesprochen.
Der Bezug zwischen dem Ausgangskanal eines bestimmten Moduls und dem Variablennamen wird in der
Variablendeklaration hergestellt. Die Deklaration erfolgt fiir jede Programmiersprache ident mit Hilfe eines
Tabelleneditors.
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8.6 DO135

8.6.1 Technische Daten

Bezeichnung DO135
Allgemeines
Bestellnummer 7D0135.70

Kurzbeschreibung

2003 Digitales Ausgangsmodul, 4 FET-Ausgéange 12 bis 24 VDC, 0,1 A,
Anpassungsmodul, Feldklemme TB712 gesondert bestellen!

C-UL-US gelistet JA
B&RID-Code $14
Steckplatz AF101 Adaptermodul, CP-Interface

Statische Eigenschaften

Modultyp B&R 2003 Anpassungsmodul
Anzahl der Ausgénge 4
Ausflihrung FET
Typ Push/Pull Schalter
Schaltspannung/Versorgung

minimal 11,4VDC

nominal 12-24VDC

maximal 30VDC
Schutz Verpolungsschutz
Dauerstrom je

Ausgang max.0,1A

Modul max.0,4A
Maximale Schaltfrequenz 100kHz
Restspannung max.0,6Vbei0,1A
Kapazitive Last max. 20 nF

bei groBeren kapazitiven Lasten wird beim
Schaltvorgang eine Uberstromwarnung abgegeben

Leistungsaufnahme max.0,2W

Module B&R 2003
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Bezeichnung DO135
Schutzeigenschaften
Schutz
kurzschluBfest JA
Uberlastfest JA
KurzschluBstrom 0,11-0,3A

Diagnosestatus nach SW-Auswertung
Uberspannung
Unterspannung
Uberstromiiberwachung

Us >30 VDC, eine Spannung >35 VDC bei t >5 ms flihrt zur Zerstérung der Ausgange
Us <10,5VDC
funktioniert ab einer Einschaltdauer von mind. 10 us

Dynamische Eigenschaften

Schaltverzégerung
typisch <2us
maximal 2,4us
Betriebseigenschaften
Potentialtrennung
Ausgang - RPS NEIN
Ausgang - Ausgang NEIN

Kabelvorschrift

geschirmte Kabel

Eiger

MaBe

B&R 2003 Anpassungsmodul

8.6.2 Allgemeines

Die DO135 ist ein 4-Kanal Ausgangsmodul. Nach dem Einschalten sind die Ausgénge tristate. Erst nach dem

Konfigurieren der Ausgénge mit Konfigurationswort 14 werden alle Ausgédnge gemeinsam aktiviert.
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8.6.3 Betriebsarten

Die Betriebsart kann firr jeden Ausgang getrennt eingestellt werden. Folgende Betriebsarten stehen zur
Verfugung:

¢ Normalbetrieb
e Pulsweitenmodulation (PWM)
e TPU-Betrieb

Normalbetrieb

Die Ausgéange werden ein-/ausgeschaltet.

Pulsweitenmodulation

Die Ausgange werden periodisch ein-/ausgeschaltet. Pulsbreitenverhalinis, Periodenzeit und Auflésung sind
einstellbar.

K1 30%
K2 70%
K3 25%
K4 60 % \ |
0 TI2 T
EIN AUS
Lot |
Schaltphase Schaltphase

TPU-Betrieb

Im TPU-Betrieb werden die Ausgénge tber die TPU angesteuert. Wenn z. B. das Modul DO135 auf dem

ersten Steckplatz des CP-Interface steckt, kann der erste Ausgang mit der LTX-Funktion LTXdoO() bedient
werden.

8.6.4 Sonderfunktionen

e Die Versorgungsspannung wird auf gultigen Bereich Uberpruft (10,5 VDC < Us < 30 VDC)
¢ Die Kanéle sind mit einer riicklesbaren Stromabschaltung ausgestattet
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8.6.5 Ausgangsschema

[2[o1(ausg) |2
8] o |E—

7
03(Ausg.) | =

[e]1 o) |&—

[s]os(ausg) |

Versorgung:
+12 bis +24 VDC

Multifuse

—

—

—

—

lokaler Prozessorport

Multifuse 2

U

@



8.6.6 Anschliisse

Pin Belegung
1 Schirm
i 2 Ausgang 1
1 [FE=20 3 GND
% E 4 Ausgang 2
(] 5 Schirm
% E 6 Schirm
% E 7 Ausgang 3
BE B 8 GND
% E 9 Ausgang 4
12 =50 10 Schirm
# 11 +12 bis +24 VDC
TB712 12 GND
8.6.7 AnschluBbeispiel 8
® Al
Last T %
D Schirm Q %
j Ausgang 1 -8
il anD =
j Ausgang 2
]j Schirm
D Schirm
j Ausgang 3
il enD
1AT j Ausgang 4
. ]j Schirm
Ll +12bis +24 vDC
[l eno
Einspeisung:
12 bis 24 VDC

mit 1 AT absichern!
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8.6.8 Variablendeklaration

Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003

¢ Remote I/0O-Buscontroller

¢ CAN-Buscontroller

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

rung" beschrieben.

Unterstitzung 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 Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationsworter bei diesem Modul zum Einsatz kommen.

Datenzugriff VD- VD- VD- R W | Beschreibung
Datentyp Modultyp Kanal
Datenwort 0 WORD Analog In 1 ] Schaltphasenzéhler aller Kanéle (Pulsweitenmodulation)
INT16 Analog Out 1 ] Ausgangszustand bzw. Pulsbreitenverhaltnis Ausgang 1
Datenwort 1 INT16 Analog Out 2 e | Ausgangszustand bzw. Pulsbreitenverhéltnis Ausgang 2
Datenwort 2 INT16 Analog Out 3 ] Ausgangszustand bzw. Pulsbreitenverhaltnis Ausgang 3
Datenwort 3 INT16 Analog Out 4 e | Ausgangszustand bzw. Pulsbreitenverhéltnis Ausgang 4
Konfigurationswort 8 WORD Transp. Out 16 . Periodenzeit
Konfigurationswort 9 WORD Transp. Out 18 . Vorteiler fur Periodenzeit
Konfigurationswort 12 WORD Transp. In 24 . Modulstatus
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp
WORD Transp. Out 28 . Modulkonfiguration
-
190 DO135 Kapitel 3



8.6.9 Zugriff iiber CAN-Identifier

Der Zugriff tber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgeréat 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.

Eingangsdaten (Schaltphasenzéhler)

Der Schaltphasenzahler in der Betriebsart Pulsweitenmodulation kann sowohl gepackt als auch ungepackt
Ubertragen werden.

Im gepackten Modus wird nur ein CAN-Objekt zuriickgesendet.

CAN-ID " Slot 1 Slot 2 Slot 3 Slot 4
542 ANP 1L ANP 1H ANP 2L ANP 2H ANP 3L ANP 3H ANP 4L ANP 4H
543 frei
544 frei
545 frei o)
]
" CAN-ID = 542 + (kn-1) x 16 + (ma-1) x4 ™ N
kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1 o) %
ma .... Moduladresse des AF101 = 1 5o
g O
X3
. . . ko]
Im ungepackten Modus werden vier CAN-Objekte zuriickgesendet. 2o
Slot | CAN-ID" Word 1 Word 2 Word 3 Word 4
1 542 ANP 1L ANP 1H nicht genutzt (2 Byte-Objekte)
2 543 ANP 2L ANP 2H nicht genutzt (2 Byte-Objekte)
3 544 ANP 3L ANP 3H nicht genutzt (2 Byte-Objekte)
4 545 ANP 4L ANP 4H nicht genutzt (2 Byte-Objekte)

"V CAN-ID =542 + (kn-1)x 16 + (ma- 1) x4 + (sl- 1)
kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1
ma .... Moduladresse des AF101 = 1
sl....... Slotnummer des Anpassungsmoduls am AF101 (1 - 4)

Module B&R 2003 DO135 191



Ausgangsdaten

Bei der DO135 ist das Packen der Ausgangsdaten nicht moéglich. Pro Anpassungsmodul wird daher ein
CAN-Objekt Ubertragen.
Wenn ein Adaptermodul AF101 mit vier DO135 bestuckt ist, ergibt sich folgender Aufbau der CAN-Objekte:

Slot | CAN-ID? Word 1 Word 2 Word 3 Word 4
1 1054 Kanal 1L | Kanal 1H | Kanal 2L | Kanal 2H | Kanal 3L | Kanal 3H | Kanal 4L | Kanal 4H
2 1055 Kanal 1L | Kanal 1H | Kanal 2L | Kanal 2H | Kanal 3L | Kanal 3H | Kanal 4L | Kanal 4H
3 1056 Kanal 1L | Kanal 1H | Kanal 2L | Kanal 2H | Kanal 3L | Kanal 3H | Kanal 4L | Kanal 4H
4 1057 Kanal 1L | Kanal 1H | Kanal 2L | Kanal 2H | Kanal 3L | Kanal 3H | Kanal 4L | Kanal 4H

" CAN-ID = 1054 + (kn-1) x 16 + (ma-1) x4 + (sl- 1)
kn ..... Knotennummer des CAN Slaves = 1
ma .... Moduladresse des AF101 = 1
sl....... Slotnummer des Anpassungsmoduls am AF101 (1 - 4)

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".

8.6.10 Beschreibung der Daten- und Konfigurationsworter
Datenwort 0 (lesend)

In einem 16-Bit Schaltphasenzahler werden die Schaltphasen aller Kanéle gezahlt, die sich im Modus
Pulsweitenmodulation befinden. Aus Datenwort 0 kann der Zahlerstand ausgelesen werden.

Es handelt sich dabei um einen freilaufenden Zahler. Das heiBt, nach Erreichen seines Hochstwertes von
65535 fangt der Zahler wieder bei 0 an.

Anhand des Zahlerstandes kann auf die Schaltphase riickgeschlossen werden, in der sich der Ausgang
gerade befindet.

gerader Zahlerstand: Einschaltphase
ungerader Zahlerstand: Ausschaltphase

PWM =50 %
Ausg

1

7]

N A4
N At
w_' N

Schaltphasenzéhlerstand 0 1

Schaltphase Ein Aus Ein Aus

Schaltphase

In der Einschaltphase (Zahlerstand ist gerade) wechselt der Ausgang von AUS auf EIN. In der
Ausschaltphase (Zahlerstand ist ungerade) wechselt der Ausgang von EIN auf AUS.
Der Schaltzeitpunkt wird durch das Pulsbreitenverhaltnis bestimmt.
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Datenwort 0, 1, 2, 3 (schreibend)

Je nach eingestellter Betriebsart wird mit diesen Datenwértern der Ausgangszustand bzw. das Pulsbreiten-
verhéltnis definiert.

Normalbetrieb

Bit 0 entspricht dem Ausgangszustand.

Ausgang 1 =0 ......... Datenwort 0 = $0000
Ausgang 1 =1 ......... Datenwort 0 = $0001
Ausgang 4 = 0 ......... Datenwort 3 = $0000
Ausgang 4 =1 ......... Datenwort 3 = $0001

Pulsweitenmodulation
In dieser Betriebsart wird das Pulsbreitenverhaltnis definiert.

32767 ($7FFF)....... 100 %
0 ($0000)........... 0%

®
o
S
o N
T %
5%
X3
B
o)
=

Beispiel

Die Ausgénge 3 und 4 werden in der Betriebsart Pulsweitenmodulation betrieben. Folgende Pulsbreiten-
verhaltnisse werden definiert:

Ausgang 3....25% => 25 % von 32767 = 8192 ($2000) in Datenwort 2
Ausgang 4...... 75% => 75 % von 32767 = 24575 ($5FFF) in Datenwort 3

Ausg. 3

0 T >
T t
Ausg. 4
: T
0 T »
T t
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Konfigurationswort 8 (schreibend)

Mit Konfigurationswort 8 wird die Periodenzeit definiert. Die Periodenzeit ist vom Vorteiler abhangig (siehe
Konfigurationswort 9).

StandardmaBig ist der Vorteiler auf 4 eingestellt. Dadurch erfolgt die Definition der Periodenzeit in
Millisekunden (0 - 65535).

Wenn die Periodenzeit auf 0 gesetzt wird, behalten die Ausgange nach Beendigung der aktuellen Periode
ihren Wert bei (Ublicherweise log 0, nur bei einem Pulsbreitenverhaltnis von 100 % ist der Ausgang log 1).
Der Periodenzahler wird geldscht und bleibt auf 0 stehen.

Bei Anderung der Periodenzeit auf einen Wert zwischen 1 und 65535 wird nach der aktuellen Periode der
Periodenzahler angehalten, geléscht und mit dem neuen Wert wieder gestartet.

Einheit der Periodenzeit

Die Einheit der Periodenzeit wird nach folgender Formel berechnet:

Periodenzeiteinheit = 250 us * Vorteiler

Beispiel
Bei einem Vorteiler von 4 ergibt sich folgende Periodenzeiteinheit:

Periodenzeiteinheit = 250 us * 4 = 1 ms

Konfigurationswort 9 (schreibend)

Mit Konfigurationswort 9 wird der Vorteiler fur die Periodenzeit definiert (siehe Konfigurationswort 8).

StandardmaBig ist der Vorteiler auf 4 eingestellt. Dadurch erfolgt die Definition der Periodenzeit in
Millisekunden.

Der Wertebereich liegt zwischen 1 und 256. GroBere Werte werden auf 256 begrenzt.

& 0 wird auf 256 gesetzt!

Auflésung der Pulsweitenmodulation

Die Auflésung der Pulsweitenmodulation wird nach folgender Formel berechnet:
PWM-Auflésung = 125 us * Vorteiler

Die PWM-Aufldsung entspricht der kleinsten Impulszeit.
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Beispiel

Bei einemtypischen Frequenzbereich des Moduls zwischen 0,1 Hzund 10 Hzergibtsich bei einem Vorteiler
von 4 folgende Aufldsung:

Frequenz Periodenzeit Auflédsung kleinstes Pulsbreitenverhaltnis
0,1 Hz 10s 20000 Ticks 0,005 %
10 Hz 01ls 200 Ticks 0,5 %

Zur Verdoppelung der Auflésung bei gleichem Effektivwert kann der Vorteiler halbiert werden.

Konfigurationswort 12 (lesend)

Das Konfigurationswort 12 enthélt den Modulstatus.

Bit Beschreibung

...nicht definiert, ausmaskieren

... Versorgungsspannung <30 V
... Versorgungsspannung >30 V

... Versorgungsspannung 210,5 V

... Versorgungsspannung <10,5 V oder Strombegrenzung hat
angesprochen

P o |r o |x

®
o
S
o N
oE
5%
X3
B
o)
=

5 0....Halbperiodenzéhler fiir Pulsweitenmodulation zahlt
1....Halbperiodenzéhler fiir Pulsweitenmodulation ist angehalten

X....nicht definiert, ausmaskieren

Ansteuerungspegel Ausgang 4

Ansteuerungspegel Ausgang 3

Ansteuerungspegel Ausgang 2

S|P |IN|w|>s

Ansteuerungspegel Ausgang 1

X|X|X|X|X|X|X|X X

15 8 7 0

Konfigurationswort 14 (lesend)

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

Bit Beschreibung

8-15 Modulkennung = $14

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

0|0|0|1|0|1|0|0 xlxlxlxlxlxlxlx
15 8 7 0
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Konfigurationswort 14 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert.

Kanal nicht aktiv

Wenn alle Ausgange auf Betriebsmodus "Kanal nicht aktiv" eingestellt werden, sind alle Ausgénge tristate.

TPU-Betrieb

Bei Ausgangen mit dieser Betriebsart wird der Ausgangszustand mit LTX-Funktionen definiert (z. B.

LTXdo0()).

Bit

Beschreibung

8-15

0

6-7

Betriebsmodus von Ausgang 4

0....
1.
2.
3.

Kanal nicht aktiv
Normalbetrieb
Pulsweitenmodulation
TPU-Betrieb

Betriebsmodus von Ausgang 3

@
ooco
Booc
oo

Kanal nicht aktiv
Normalbetrieb
Pulsweitenmodulation
TPU-Betrieb

Betriebsmodus von Ausgang 2

0..
1.
2.
3.

..Kanal nicht aktiv
..Normalbetrieb

.. Pulsweitenmodulation
.. TPU-Betrieb

Betriebsmodus von Ausgang 1

0..
oo
2
3.

..Kanal nicht aktiv
..Normalbetrieb

.. Pulsweitenmodulation
.. TPU-Betrieb

ofofofofofofofo] T [ [ [ [ ]]

15 8 7
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8.7 DO164

8.7.1 Aligemeines

Das Anpassungsmodul DO164 ist mit vier Ausgangskanalen ausgestattet. Es dient zur Ausgabe von

Zundimpulsen (Triac-Koppler) zur Phasenanschnittsteuerung von Power-Triacs.
Das Modul wird entweder auf das Adaptermodul AF101 oder auf das CP-Interface gesteckt.

8.7.2 Technische Daten

Bezeichnung DO164
Allgemeines
Bestellnummer 7D0164.70

Kurzbeschreibung

2003 Digitales Ausgangsmodul, 4 FET-Ausgénge 48 bis 125 VAC, 0,05 A,
Nulldurchgangserkennung, Anpassungsmodul, Feldklemme TB712 gesondert bestellen!

C-UL-US gelistet

in Vorbereitung

B&R ID-Code $3C
Modultyp B&R 2003 Anpassungsmodul
Steckplatz AF101 Adaptermodul, CP-Interface

Nullspannungseingang
(AnschluBpins 11 und 12)

Anzahl der Eingange

1

Bemessungsspannung

48 bis 125 VAC

Bemessungsfrequenz

48 bis 63 Hz

Eingangsimpedanz im Signalbereich

1 MQ symmetrisch
500 kQ gegen GND = Erde

Schaltschwelle

Low-Bereich <5V
High-Bereich >+5V
Schalthysterese 0,2V
Toleranz des Nulldurchgangssignals 0 bis 100 us
bei 48 bis 125 VAC
Galvanische Trennung NEIN
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Bezeichnung DO164
Triac-Ausgange
Anzahl der Ausgénge 4

Art der Ausgange "

Triac-Koppler,
ausschlieBlich zur Ansteuerung von Power-Triacs oder antiparallelen Thyristoren

Bemessungsspannung 48 bis 125 VAC
Bemessungsfrequenz 48 bis 63 Hz
Ausgangsstrom
Dauerstrom max. 50 mA
Zindimpulsstrom max.0,5A

Restspannung max. 2,5V bei 50 mA
Haltestrom max. 3,5mA
Leckstrom (0-Signal) max. 1 uA
Kritische Spannungssteilheit im >500 V/us
ausgeschalteten Zustand

Ansteuerimpulsdauer T, (TPU-Ausgénge) >250 us
Leistungsaufnahme max. 0,6 W

Schutzeigenschaften

Schutz

kein KurzschluBschutz

Art der externen Schutzbeschaltung
RC-Kombination
Gate-Widerstand

Reduzierung dV/dt
Erhéhung der Storfestigkeit

Dynamische Eigenschaften

Verzoégerungszeit 0 auf 1 max. 200 us
Verzdgerungszeit 1 auf 0 max. 200 us
Betriebseigenschaften
Potentialtrennung
Eingang - Ausgang JA
Ausgang - Ausgang JA

Empfohlene Kabeltypen

verdrillte Leitungsflihrung zu den Klemmenpaaren

Leitungsldnge zu Power-Triac

max. 10 m

Mechanische Eigenschaften

MaBe

B&R 2003 Anpassungsmodul

") Aufgrund des sehr niedrigen (dV/dt)c Wertes der Triac-Koppler (,Critical Rate of Rise of Commutating Voltage®), ist der Triac-Ausgang
nicht als SSR-Relais zum direkten Schalten von Lasten geeignet.
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8.7.3 Ausgangsschema

Triac-Koppler P1.0, Reset

B

[ pusgerg 1o
3

Al

—
2
— -
% %m{
W com
—{
2
—{

(5] somngdo—
5
6] ocom

Prozessor-
—e
P

port
7] Ausgang o1 ]
R
5] com

A3

[s0}
(=3
o
cr’C\I
25
[}

=

5 m
T O
X3
he]
O
b=

A4

I
O—l

Module B&R 2003 DO164 199



Ay

Belegung

8.7.4 Anschliisse

b
E}

Ausgang 1
COM 1

Ausgang 2
COM 2

Ausgang 3
COM 3
Ausgang 4
COM4

Wlo|N|Jlojla|ld|lwW|IN]|F

n.c.

PE: Potential Erde
N: Nulleiter

L1: Phase

[N
o

[N
[

-
o
N
)
-
~

8.7.5 AnschluBbeispiele

Standardbeschaltung

L1

S

N

Power-Triac

Last

Ausgang 1
COM1
Ausgang 2
Com2
Ausgang 3
COM3
Ausgang 4
COM4

1 O O

L Pe
E=L I N: Nulleiter
E ~ ! L1: Phase

verdrillte Leitungen
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AnschluB mit RC-Kombination und Gate-Widerstand

Die Beschaltung des Power-Triacs mit einer RC-Kombination flihrt zur Reduzierung des dV/dt. Durch den
Gate-Widerstand wird eine Erhdhung der Stérfestigkeit erreicht.

Beschaltung
L1
Rs
l:l zum Ansteuer-Triac
VAN DO164
S W
Last
N
[s2]
o
. o
Richtwerte oS
— C
23
X inati Q
RC-Kombination Q o
Ry ca. 22 bis 100 Q /1 Wimpulsfest 3
(]
C ca. 100 nF Folienkondensator s
Gate-Widerstand
R, ca.22bis 100Q

Steuerbarer Phasenwinkel

Durch die Beschaltung mit einer RC-Kombination andert sich die Berechnung der minimalen Spannung am
Zindanfang U,,, und somit die Berechnung des steuerbaren Phasenwinkels.

Formel mit beschaltetem Gate-Widerstand

Uz = (Igr [A] + Vg IVI/TR{[Q]) * (22 Q + R [Q]) + Vi VI + 2V

Formel ohne beschaltetem Gate-Widerstand

U,y =l [A1 ¥ (22Q + R [Q]) + Vg [VI +2V
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8.7.6 Steuerbarer Phasenwinkel

Berechnung des Phasenwinkels

Mit den folgenden Formeln kann der friheste Einschaltwinkel und der spateste Ausschaltwinkel berechnet
werden. Innerhalb dieses Bereichs liegt der steuerbare Phasenwinkel.

Hinweis:

Die Einschaltverz6gerung des Power-Triacs muB kleiner 5 us sein.

steuerbarer Phasenwinkel

\4

.. Effektivwert der minimalen Betriebsspannung
.. minimale Spannung am Ziindanfang

.. minimale Spannung am Ziindende

... friihester Einschaltzeitpunkt

.. spatester Ausschaltzeitpunkt

Minimale Spannung am Ziindanfang: U,,,

Zu Beginn des Zundimpulses muB die Betriebsspannung hoch genug sein, damit der Power-Triac sicher
gezundet wird.

=1, [A1*22Q + V  [V] + 2V

max. Gate-Triggerstrom des Power-Triacs
Vg .- max. Gate-Spannung des Power-Triacs

Minimale Spannung am Ziindanfang: U,,,

Zu Beginn des Zundzeitpunktes muB die Betriebsspannung so hoch sein, daB der Latchstrom des Power-
Triacs erreicht wird.

202

Uy =

V. [V] +1_[A] *R_[Q]

max. Spannungsabfall am

Power-Triac im eingeschalteten Zustand

max. Latchstrom des Power-Triacs

max. Widerstand der Last

DO164
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Minimale Spannung am Ziindende: U,

Am Ende des Zindimpulses muB die Betriebsspannung so hoch sein, daB3 der Haltestrom des Power-Triacs
erreicht wird.

U, =V, [V] + I, [A] *R_[Q]

Vi max. Spannungsabfall am Power-Triac im eingeschalteten Zustand
Ly max. Haltestrom des Power-Triacs
R ... max. Widerstand der Last

Frihester Einschaltwinkel: ¢z

Aus den beiden Spannungen U, und U,,, wird die héhere Spannung ausgewahlt. Diese Spannung wird
fur die Berechnung des frihesten Einschaltwinkels verwendet.

¢z = arcsin (Uy, [V]/ (U [V] * v7))

U... Effektivwert der minimalen Betriebsspannung

Spatester Ausschaltwinkel: ¢z

[s0}
(=3
o
C‘)N
25
[}

=

5 m
T O
X3
he]
O
b=

Die Spannung U, wird fir die Berechnung des spatesten Ausschaltwinkels verwendet.

@za = 180 -arcsin (U, [V]/ (U [V] * y2 )

U... Effektivwert der minimalen Betriebsspannung

Fruhester Einschaltzeitpunkt: T,

TZE = 0z / (f * 360)

Spatester Ausschaltzeitpunkt: T,,

T, = (0za / (f * 360)) * 10° [us] - (100 + 200) us

o Frequenz der Betriebsspannung
100 s ...... max. Toleranz des Nulldurchgangssignals
200 us...... max. Schaltverzégerung Triac-Koppler
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Friherer Einschaltzeitpunkt bei kleinen Lasten

Um speziell bei kleinen Lasten einen friheren Einschaltzeitpunkt zu erhalten, kann fir die Berechnung auch
ausschlieBlich die Spannung U,,, herangezogen werden. Allerdings muB in diesem Fall U,,, > U,,, seinund

der Ansteuerimpuls muB mindestens so lange anstehen, bis die Spannung U,,, erreicht wurde.

Diese Ansteuerimpulsdauer errechnet sich aus der Zeitdifferenz dieser beiden Spannungen T,
Ansteuerimpulsdauer muB aber immer gréBer der spezifizierten Mindestimpulsdauer T, sein.

Berechnungsbeispiel

T,,. Die

ZE1

Angabe

Betriebsspannung

Lastwiderstand R,

Spannung 48VAC =15%
Frequenz 50Hz
Last 1 kW Heizelement

20Q

Power-Triac (SKKT92 SEMIKRON)
max. Gate-Triggerstrom |,
max. Gate-Spannung V.
max. Latchstrom I
max. Haltestrom |
max. Spannungsabfall V.
min. Gate-Triggerstrom |,

200 mA (bei T, = 0°C)
35V (bei T =0°C)
600mA
250mA
1,6V
6mA (bei T, = 125°C)

RC-Kombination
RS

C

s

22Q
100nF

Gate-Widerstand

kann entfallen, da |, >> Leckstrom

Minimale Spannung am Ziindanfang: U,,,

UZA1
U,, =02%44 + 35 +2 =143V

Minimale Spannung am Ziindanfang: U,,,

U,, =V, [V] + I_[A] * R_[Q]
U, =16+06*20 =136V

ZA2

Minimale Spannung am Ziindende: U,

U, =V, V] + I, [A] *R_[Q]
U,=16+025%*20=66V

ZE

204

=1, [Al * (22 Q + R, [Q]) + V, [V] + 2V
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Frihester Einschaltwinkel: ¢z¢
9ze = arcsin (U, [VI/ (U [V] * y2))
U, >U,,=>U,=U,, =143V
U ... Effektivwert der minimalen Betriebsspannung
U = 48 VAC * 0,85 = 40,8 VAC
¢z = arc sin (14,3 / (40,8 * 1,41)) = 14,39°

Spatester Ausschaltwinkel: ¢z

Ozp = 180 - arc sin (U, [VI/ (U [V] * y2))
¢zp = 180 - arc sin (6,6 / (40,8 * 1,41)) = 173,41°

Fruhester Einschaltzeitpunkt: T,

TZE = 0z / (f * 360)
T, = 14,39/ (50 * 360) = 799,5 s

[s0}
(=3
o
C‘)N
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[}
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Spatester Ausschaltzeitpunkt: T,,

T, = (0za / (f * 360)) * 10° [us] - (100 + 200) us
T, = (173,41 / (50 * 360)) * 10° - 300 = 9333,5 s

Steuerbarer Phasenwinkel:

Der steuerbare Phasenwinkel betragt in diesem Beispiel 14,39° bis 173,41° bzw. im Bezug auf das
Nulldurchgangssignal 0,8 bis 9,3 ms.
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8.7.7 Variablendeklaration

Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003

¢ Remote I/0O-Buscontroller

¢ CAN-Buscontroller

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

rung" beschrieben.

Unterstitzung 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 Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationsworter bei diesem Modul zum Einsatz kommen.

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

Datenwort 0 WORD Analog In 1 . Modulstatus

INT16 Analog Out 1 . Ausgangszustand Ausgang 1
Datenwort 1 INT16 Analog Out 2 e | Ausgangszustand Ausgang 2
Datenwort 2 INT16 Analog Out 3 e | Ausgangszustand Ausgang 3
Datenwort 3 INT16 Analog Out 4 e | Ausgangszustand Ausgang 4

Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp
WORD Transp. Out 28 . Modulkonfiguration

8.7.8 Zugriff tber 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.

Eingangsdaten (Modulstatus)

Die Eingangsdaten kénnen sowohl gepackt als auch ungepackt Ubertragen werden.

Im gepackten Modus wird nur ein CAN-Objekt zuriickgesendet.

CAN-ID* Slot 1 Slot 2 Slot 3 Slot 4
542 ANP 1L ANP 1H ANP 2L ANP 2H ANP 3L ANP 3H ANP 4L ANP 4H
543 frei
544 frei
545 frei

" CAN-ID =542 + (kn-1)x 16 + (ma-1)x 4
kn ..... Knotennummer des CAN Slaves = 1
ma .... Moduladresse des AF101 = 1
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Im ungepackten Modus werden vier CAN-Objekte zuriickgesendet.

Slot | CAN-ID" Word 1 Word 2 Word 3 Word 4
1 542 ANP 1L ANP 1H nicht genutzt (2 Byte-Objekte)
2 543 ANP 2L ANP 2H nicht genutzt (2 Byte-Objekte)
3 544 ANP 3L ANP 3H nicht genutzt (2 Byte-Objekte)
4 545 ANP 4L ANP 4H nicht genutzt (2 Byte-Objekte)

" CAN-ID = 542 + (kn-1) x 16 + (ma- 1) x4 + (sl - 1)
kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1
ma .... Moduladresse des AF101 = 1
sl...... Slotnummer des Anpassungsmoduls am AF101 (1 - 4)

Ausgangsdaten

Bei der DO164 ist das Packen der Ausgangsdaten nicht méglich. Pro Anpassungsmodul wird daher ein
CAN-Objekt libertragen. Wenn ein Adaptermodul AF101 mit vier DO164 bestlckt ist, ergibt sich folgender

Aufbau der CAN-Objekte: 8
=
Slot | CAN-ID” Word 1 Word 2 Word 3 Word 4 % g
1 1054 Kanal 1L | Kanal 1H | Kanal 2L | Kanal 2H | Kanal 3L | Kanal 3H | Kanal 4L | Kanal 4H Q %
2 1055 Kanal 1L Kanal 1H Kanal 2L Kanal 2H Kanal 3L Kanal 3H Kanal 4L Kanal 4H -8
3 1056 Kanal 1L | Kanal 1H | Kanal 2L | Kanal 2H | Kanal 3L | Kanal 3H | Kanal 4L | Kanal 4H =
4 1057 Kanal 1L | Kanal 1H | Kanal 2L | Kanal 2H | Kanal 3L | Kanal 3H | Kanal 4L | Kanal 4H

" CAN-ID = 1054 + (kn-1) x 16 + (ma-1) x4 + (sl - 1)
kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1
ma .... Moduladresse des AF101 = 1
sl...... Slotnummer des Anpassungsmoduls am AF101 (1 - 4)

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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8.7.9 Beschreibung der Daten- und Konfigurationswérter

Datenwort 0 (lesend)

Das Datenwort 0 enthalt den Modulstatus.

B

eschreibung

X.... nicht definiert, ausmaskieren

0....

1.

Frequenz der Eingangsspannung ist im Normalbetrieb im
gultigen Bereich

Frequenz der Eingangsspannung ist im Normalbetrieb
auRerhalb des giiltigen Bereichs von 30 bis 80 Hz (die
Ausgénge sind abgeschaltet)

... Ausgéange sind auf die Frequenz der Eingangsspannung
aufsynchronisiert

... Aufsynchronisieren auf die Frequenz der Eingangsspannung
(die Ausgénge sind abgeschaltet)

... nicht definiert, ausmaskieren

XIXIXIXIXIXIXIXIXIX

XIXIXIX

15 8 7

0

Datenwort 0, 1, 2, 3 (schreibend)

Wenn ein Kanal als nicht aktiv konfiguriert wurde, ist er tristate. Im Normalbetrieb entspricht Bit 0 dem

Ausgangszustand.

Beispiel flir Ausgang 1

|
o

Ausgang 1 =

........ Datenwort 0 = $0000

Ausgang 1 =1 ........ Datenwort 0 = $0001

Steuerbarer Phasenwinkel

Der steuerbare Phasenwinkel betragt 16,2° bis 163,8°. Im Normalbetrieb sind die Ausgange innerhalb dieses
Bereichs immer gesetzt. Es ergibt sich daher folgender Spannungsverlauf:

Uz |-

\4

16,2°

A
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Ausgang ausschalten

Wenn ein Ausgang im Normalbetrieb ausgeschaltet wird, bleibt der Ausgang wahrend der aktuellen
Halbwelle gesetzt. Erst beim nachsten Spannungsnulldurchgang wird der Ausgang ausgeschaltet.

U A

Tusschaltzeitpunkt

(DR S ——

\4

16,2° 16,2° 1/f
.

A

Phasenanschnittsteuerung

Das Modul DO164 muB auf dem CP-Interface gesteckt sein. Die Bedienung per Software wird mit den TPU
Funktionsblécken durchgefiihrt.
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Konfigurationswort 14 (lesend)

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

Bit Beschreibung
8-15 Modulkennung = $3C
0-7 X....Nnicht definiert, ausmaskieren
0|0|1|1|1|1|0|0 xlxlxlxlxlxlxlx
15 8 7 0
Module B&R 2003 DO164
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Konfigurationswort 14 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert.

Bit Beschreibung
- 15 0
8 0....Nulldurchgang der Eingangsspannung wird nicht erfal3t

1....Nulldurchgang der Eingangsspannung wird erfal3t. Kanal 4 wird
als Eingang betrieben.

6-7 Definition des Betriebsmodus fiir Kanal 4

0....Kanal nicht aktiv (tristate)
1....Normalbetrieb

4-5 Definition des Betriebsmodus fiir Kanal 3

0....Kanal nicht aktiv (tristate)
1....Normalbetrieb

2-3 Definition des Betriebsmodus fiir Kanal 2
0....Kanal nicht aktiv (tristate)
1....Normalbetrieb

0-1 Definition des Betriebsmodus fir Kanal 1
0....Kanal nicht aktiv (tristate)
1....Normalbetrieb

ofofofofofolo] J T I [ ][]
15

210 DO164 Kapitel 3



8.8 DO435

8.8.1 Technische Daten

Feldklemmen nicht im Lieferumfang enthalten.

Bezeichnung DO435
Allgemeines
Bestellnummer 7D0435.7

Kurzbeschreibung

2003 Digitales Ausgangsmodul, 8 FET-Ausgange 24 VDC, 2 A,
jeder Ausg. opt. als Eingang verwendbar, Feldklemmen gesondert bestellen!

C-UL-US gelistet JA
B&R ID-Code $EB
Modultyp B&R 2003 I/0-Modul, einfachbreit
Anzahl
CP430,EX270 4
CP470,CP770 8
CP474,CP476,CP774
EX470,EX770
EX477,EX777
Spannungsiberwachung JA
(LED: U-OK) Versorgungsspannung >18 V
Leistungsaufnahme max.0,5W
Ausgénge
Anzahl der Ausgange max. 8
Typ FET
Schaltspannung / Versorgung
minimal 18VDC
nominal 24VDC
maximal 30VDC
Dauerstrom je
Ausgang max.2A
Modul max.8A
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Bezeichnung DO435
Gleichzeitigkeit

bei1A 100 %

bei2 A 50 % (Derating-Kurve berlicksichtigen)
Restspannung max.1Vbei2 A
Schutz

kurzschluBfest JA

Uberlastfest JA

KurzschluBstrom bei 24 V

ca. 20 A bis zum Abschalten

Bremsspannung beim Abschalten ca.46V
induktiver Lasten
Schaltverzégerung ca.200us
log. 0-log. 1 typ. 50 us / max. 250 us
log. 1-log. 0 typ. 170 us / max. 250 us

max. Schaltfrequenz
ohmsche Last
induktive Last

100Hz
siehe , Schalten induktiver Lasten*

Potentialtrennung

Ausgang - RPS

Bei diesem Modul kann jeder Kanal entweder als Eingang oder als Ausgang verwendet werden. Alle
Ausgange mussen erst als solche deklariert werden. Nach jedem Einschalten sind alle Kanéle als Eingang

konfiguriert.

Controller / Zugriff

Deklaration

automatisch vom Anwender

Zentraleinheit RPS 2003

Remote Slaves

CAN Slaves

Zugriff Gber CAN-Identifier

8.8.2 Technische Daten der Eingange

Bezeichnung DO435
Anzahl Eingéange max. 8
Beschaltung Sink
Eingangsspannung
minimal 18 VDC
nominal 24VDC
maximal 30VDC
Schaltschwellen
LOW <5V
HIGH >15V

Eingangsverzégerung

max. 1 ms (bei 18-30V)

Eingangsstrom bei Nominalspannung ca.6mA
Potentialtrennung Eingang - RPS
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8.8.3 Status-LEDs

Die griinen/orangen Status-LEDs 1 - 8 zeigen den logischen Zustand des entsprechenden Eingangs/
Ausgangs an.

Die LED U-OK (orange) zeigt an, daB die Versorgungsspannung anliegt. Die LED leuchtet ab einer
Versorgungsspannung von ca. 18 VDC.

8.8.4 Ein-/Ausgangsschema

Spannungs-
(iberwachung

Diagnose-
. status
+24VDC U-OK N
4L Ausgangs-
} \% status
~F

AE1-8

GND

®
o
S
o N
T %
5%
X3
B
o)
=

status

—{ { Eingangs-

8.8.5 Einschubstreifen

In die Modulfront kann von oben ein Einschubstreifen geschoben werden. Auf diesem ist auf der Ruckseite
die Modulbeschaltung skizziert. Auf der Vorderseite kdnnen die Aus-/Eingédnge beschriftet werden.

=]
—h

oo ,/ oo

+ / +
b S) 7 uv@
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8.8.6 Anschliisse

Ausgangsbeschaltung

Last
l
frei 1 2 3 4
— | I e |
7/
Ausgange-/Eingénge m o o o |8 o o
B’j o o o [m
+24vDC <& 11 —
i 7 nachstes
Eﬁ @ o d o o o Modul
ND c
¢ | >
Eingangsbeschaltung
f Bezugspotential
] fur Sensor
frei 12 3 4
/__ ‘_\\\7
|
Ausgange-/Eingénge m o o D\i\?f\ii
+24vDC <& 11 —
i 7 nachstes
Eﬁ @ ©® ©@ 0o O O Modul
GND

-
B
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8.8.7 Schalten induktiver Lasten

Die Transistoren sind fiir das rasche und sichere Abschalten induktiver Lasten geeignet. Es sind keine
Freilaufdioden an den induktiven Lasten notwendig. Es ist jedoch zu beachten, daB durch die festgelegte
Bremsspannung von 46V die maximale Schaltfrequenz bei gegebener Induktivitat begrenztist. Die maximale
Schaltfrequenz reduziert sich mit steigender Induktivitat.

Aus dem folgenden Diagramm kann die max. Schaltfrequenz in Abhangigkeit einer gegebenen Induktivitat
abgelesen werden.

1000 1000 H 100 H 10 H

<)
o
c
S
»
3

B 1H
c
<2
>
o
n

100 mH
100
10 mH
/
= 1A
— i 2A
10 L1
0,01 01 1 10 100

max. Schaltspiele / Sekunde
@ Derating-Kurve beachten
@ Unzulassiger Bereich (thermische Abschaltung)

Derating-Kurve

Ausgangsstrom [A]

2 ‘\
15 \
1
0,5
0
0 10 20 30 40 50 60

Umgebungstemperatur [°C]
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8.8.8 Variablendeklaration

Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

rung" beschrieben.

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

& Nach dem Einschalten sind alle Kanale als Eingang konfiguriert. Ausgangskanale

miissen erst als solche deklariert werden.
Bitte beachten Sie die Ubersicht bei den technischen Daten und die Beispiele im

Kapitel 4 "Moduladressierung".

Variablendeklaration mit Zentraleinheit RPS 2003 und Remote Slaves

Funktion Variablendeklaration

Giiltigkeitsb. Datentyp Lénge Modultyp Kanal
Digitaler Eingang einzeln (Kanal x) tk_global BIT 1 Digit. In 1..8
Digitaler Ausgang einzeln (Kanal x) tk_global BIT 1 Digit. Out 1..8
Modulstatus tk_global BYTE 1 Status In 0

Variablendeklaration mit CAN Slaves

Funktion Variablendeklaration

Gliltigkeitsb. Datentyp Lange Modultyp Kanal
Digitaler Eingang einzeln (Kanal x) tk_global BIT 1 Digit. In 1..8
Digitaler Ausgang einzeln (Kanal x) tk_global BIT 1 Digit. Out 1..8

Modulstatus

Der Modulstatus kann bei CAN Slaves nur Uber Befehlscodes ausgelesen werden. Die Befehlscodes sind

im Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen", Abschnitt "Befehlscodes und Parameter" beschrieben.
Ein Beispiel ist im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.
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8.8.9 Zugriff iiber CAN-Identifier

Der Zugriff tber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgeréat 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.

Digitale Eingange

Im gepackten Modus kénnen max. acht digitale 1/O-Module betrieben werden.

CAN-ID” Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
286 Modul 1 Modul 2 Modul 3 Modul 4 Modul 5 Modul 6 Modul 7 Modul 8
") CAN-ID = 286 + (kn- 1) x4 kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1

Im ungepackten Modus kénnen max. vier digitale 1/0-Module betrieben werden.

Modul CAN-ID Byte
1 286 Eingénge 1 -8
2 287 Eingénge 1 -8
3 288 Eingénge 1 -8
4 289 Eingénge 1 -8
" CAN-ID = 286 + (kn-1) x4 + (ma-1) kn .... Knotennummer des CAN Slaves = 1

ma ... Moduladresse des digitalen I/O-Moduls = 1 - 4

Digitale Ausgénge

StandardmaBig sind alle Kanale als Eingange deklariert. Das Umdefinieren auf einen Ausgangs-
kanal ist im Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen" beschrieben. Im Kapitel 4 "Moduladres-
sierung" ist ein entsprechendes Beispiel enthalten.

Im gepackten Modus kénnen max. acht digitale 1/O-Module betrieben werden.

CAN-ID” Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
414 Modul 1 Modul 2 Modul 3 Modul 4 Modul 5 Modul 6 Modul 7 Modul 8
" CAN-ID = 414 + (kn- 1) x 4 kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1

Im ungepackten Modus kénnen max. vier digitale 1/0-Module betrieben werden.

Modul CAN-ID” Byte
1 414 Ausgénge 1 -8
2 415 Ausgénge 1 -8
3 416 Ausgénge 1-8
4 417 Ausgénge 1 -8
"V CAN-ID = 414 + (kn-1) x4 + (ma- 1) kn .... Knotennummer des CAN Slaves = 1

ma ... Moduladresse des digitalen I/O-Moduls = 1 - 4

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

Die Auswertung des Modulstatus ist in einem Beispiel im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.
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Bit Beschreibung
7 0.... keine oder zu geringe Modulspannung
1.... Modulspannung OK
6 Digitalmodul = 0
5 X.... nicht definiert, ausmaskieren
0-4 Modulkennung = $0B
o[x[o] o] 1]
0
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8.9 DO720

8.9.1 Technische Daten

(30}
o
o
= (9Y
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JOR]
£m
T O
X35
Feldklemmen nicht im Lieferumfang enthalten. 8
=
Bezeichnung DO720
Allgemeines
Bestellnummer 7D0720.7
Kurzbeschreibung 2003 Digitales Ausgangsmodul, 8 Relais-Ausgange 240 VAC /30 VDC, 2 A,
Feldklemmen gesondert bestellen!
C-UL-US gelistet JA
B&R ID-Code $E2
Anzahl
EX270 2
CP430 4
CP470,CP770 8
CP474,CP476,CP774
EX470,EX770
EX477,EX777

Statische Eigenschaften

Modultyp B&R 2003 I/0-Modul
Anzahl der Ausgénge 8
Typ Relais / SchlieBer
Schaltspannung

nominal 240VAC/30VDC

maximal 264 VAC/110VDC
Dauerstrom je

Ausgang 2A

Modul 12A

Kontaktwiderstand 30mQbei6VDC, 1A




Bezeichnung DO720
Maximale Schaltleistung (AC) 480VA
Maximale Schaltleistung (DC) 60W
Leistungsaufnahme max. 1,4 W

Schutzeigenschaften

KurzschluBschutz Sicherung 16 AT (Wurzel)

Dynamische Eigenschaften

Schaltverzégerung
log0-log 1 max. 10 ms
log 1-log 0 max. 10 ms

Betriebseigenschaften

Potentialtrennung Ausgang - RPS
Spannungsfestigkeit
Kontakt - Kontakt 750 VAC /1 min
Kontakt - Spule 2000 VAC /1 min
M | i | Eigvl
MaBe B&R 2003 einfachbreit

8.9.2 Status-LEDs

Die Status-LEDs 1 - 8 (orange) zeigen den logischen Zustand des entsprechenden Ausgangs an.

8.9.3 Ausgangsschema

Al-8 Oﬁ Relais- Ausgangs-
kontakt status

COM Relais O—Elg

COM o—

8.9.4 Einschubstreifen

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

DO720
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8.9.5 Anschliisse

Ausgéange

COM Relais

+30 VDC/ <«

Last
{
frei 1 2 3 4
— \“\\7
! ]
o o [m o
a [m} a

240 VAC

COM

8.9.6 Variablendeklaration

= = =

=

D

Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

rung" beschrieben.

Unterstiitzung Automation Studio™:

Siehe Hilfe Automation Studio™ ab V 1.40

Variablendeklaration mit Zentraleinheit RPS 2003 und Remote Slaves

nachstes
o[ Modul

f ]

Funktion Variablendeklaration
Gultigkeitsh. Datentyp Lange Modultyp Kanal
Digitaler Ausgang einzeln (Kanal x) tk_global BIT 1 Digit. Out 1..8
Modulstatus tk_global BYTE 1 Status In 0
Module B&R 2003 DO720
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Variablendeklaration mit CAN Slaves

Funktion Variablendeklaration
Giltigkeitsh. Datentyp Lange Modultyp Kanal
Digitaler Ausgang einzeln (Kanal x) tk_global BIT 1 Digit. Out 1..8

Modulstatus

Der Modulstatus kann bei CAN Slaves nur Uber Befehlscodes ausgelesen werden. Die Befehlscodes sind
im Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen", Abschnitt "Befehlscodes und Parameter" beschrieben.

Ein Beispiel ist im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.

8.9.7 Zugriff tber CAN-Identifier

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

CAN-ID gepackt

Im gepackten Modus kénnen max. acht digitale I/O-Module betrieben werden.

CAN-ID* Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
414 Modul 1 Modul 2 Modul 3 Modul 4 Modul 5 Modul 6 Modul 7 Modul 8
" CAN-ID = 414 + (kn-1) x4 kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1

CAN-ID ungepackt

Im ungepackten Modus kdnnen max. vier digitale 1/0-Module betrieben werden.

Modul CAN-ID? Byte
1 414 Ausgéange 1-8
2 415 Ausgéange 1-8
3 416 Ausgénge 1- 8
4 417 Ausgéange 1-8
" CAN-ID = 414 + (kn-1) x4 + (ma- 1) kn .... Knotennummer des CAN Slaves = 1

ma ... Moduladresse des digitalen I/O-Moduls = 1 - 4

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

Die Auswertung des Modulstatus ist in einem Beispiel im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.

Module B&R 2003

Bit Beschreibung
7 X.... nicht definiert, ausmaskieren
6 Digitalmodul = 0
5 X.... nicht definiert, ausmaskieren

0-4 Modulkennung = $02
x|0 | 0 | 0 | 1 | 0
0
DO720
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.10 DO721

.10.1 Technische Daten

A/

Bezeichnung DO721
Allgemeines
Bestellnummer 7D0721.7

Kurzbeschreibung

2003 Digitales Ausgangsmodul, 4 Relais-Ausgange 240 VAC / 24 VDC, 4 A

C-UL-US gelistet JA
B&R ID-Code $E6
Anzahl
EX270 2
CP430 4
CP470,CP770 8

CP474,CP476,CP774
EX470,EX770
EX477,EX777

Statische Eigenschaften

Modultyp B&R 2003 I/0-Modul
Anzahl der Ausgange 4isolierte Kanale
Typ Relais / Wechselkontakt
Schaltspannung

nominal bei 4 A 240 VAC/24VDC

maximal 264 VAC/125VDC

maximale Spannung Relais-Relais 460VAC
Dauerstrom je

Ausgang 4A

Modul 16A
Einschaltstrom 15A/200ms

Kontaktwiderstand

100 mQ bei 6 VDC, 100 mA




/

Bezeichnung DO721
Maximale Schaltleistung (AC) 1000VA
Maximale Schaltleistung (DC) 120 W bei 30 VDC
Leistungsaufnahme max.1,4W

Schutzeigenschaften

KurzschluBschutz Sicherung T 5A H /250 V je Ausgang
Dynamische Eigenschaften
Schaltverzégerung

log 0-log 1 max. 10 ms

log 1-log 0 max. 10 ms
Betriebseigenschaften
Potentialtrennung

Ausgang - RPS JA

Ausgang - Ausgang JA
Spannungsfestigkeit

Kontakt - Kontakt 1,4 kV bei 1,2 x 50 us Impuls

Kontakt - RPS, Relais - Relais 4 kV bei 1,2 x 50 us Impuls

Mechanische Eigenschaften

MaBe B&R 2003 einfachbreit

8.10.2 Status-LEDs

Die Status-LEDs 1 - 4 (orange) zeigen den logischen Zustand des entsprechenden Ausgangs an.

8.10.3 Ausgangsschema

Ausgang 1-4

SchlieRer Oﬁ Ausgangs-

,,,,,,,,,,,,,,, status
Offner o—r

CoM

COM

8.10.4 Einschubstreifen

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

DO721
NO Dﬁ
Load <::I NC

24VDC E
240VAC  ©M
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8.10.5 AnschiuB

Ausgang  SchlieBer | O | Schl.| © | Schl.| © | Schl.| O
Ausgang Offner | © | Offn.| O | Offn.| © | Offn.| O

O] O] O] e)
+24 VDC/ < P B e I B
240 VAC

8.10.6 Variablendeklaration
Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

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

Variablendeklaration mit Zentraleinheit RPS 2003 und Remote Slaves

Funktion Variablendeklaration

Gultigkeitsb. Datentyp Lange Modultyp Kanal
Digitaler Ausgang einzeln (Kanal x) tk_global BIT 1 Digit. Out 1..4
Modulstatus tk_global BYTE 1 Status In 0

Variablendeklaration mit CAN Slaves

Funktion Variablendeklaration
Giltigkeitsh. Datentyp Lénge Modultyp Kanal
Digitaler Ausgang einzeln (Kanal x) tk_global BIT 1 Digit. Out 1..4

Modulstatus
Der Modulstatus kann bei CAN Slaves nur Uber Befehlscodes ausgelesen werden. Die Befehlscodes sind

im Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen", Abschnitt "Befehlscodes und Parameter" beschrieben.
Ein Beispiel ist im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.
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8.10.7 Zugriff tiber CAN-Identifier

Der Zugriff tber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgeréat 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.

CAN-ID gepackt

Im gepackten Modus kénnen max. acht digitale 1/O-Module betrieben werden.

CAN-ID " Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
414 Modul 1 Modul 2 Modul 3 Modul 4 Modul 5 Modul 6 Modul 7 Modul 8
" CAN-ID = 414 + (kn-1) x4 kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1

CAN-ID ungepackt

[s2]
Im ungepackten Modus kénnen max. vier digitale 1/0-Module betrieben werden. 8
A
O
Modul CAN-ID? Byte g
Qo
" i T ©
1 414 Ausgénge 1 -4 2 S
2 415 Ausgéange 1 -4 '8
3 416 Ausgénge 1 -4 =
4 417 Ausgénge 1 -4
" CAN-ID = 414 + (kn-1) x4 + (ma-1) kn .... Knotennummer des CAN Slaves = 1

ma ... Moduladresse des digitalen I/O-Moduls = 1 - 4

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

8.10.8 Modulstatus

Die Auswertung des Modulstatus ist in einem Beispiel im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.

Bit Beschreibung

7 X.... nicht definiert, ausmaskieren

6 Digitalmodul = 0

5 X.... nicht definiert, ausmaskieren
0-4 Modulkennung = $06

3
o
3

ol ]o
0
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8.11 DO722

A/

8.11.1 Technische Daten

Bezeichnung DO722
Allgemeines
Bestellnummer 7D0722.7

Kurzbeschreibung

2003 Digitales Ausgangsmodul, 8 Relais-Ausgange 240 VAC / 24 VDC, 2,5 A

CP474,CP476,CP774
EX470,EX770
EX477,EX777

C-UL-US gelistet JA
B&R ID-Code $F2
Anzahl
EX270 2
CP430 4
CP470,CP770 8

Statische Eigenschaften

Modultyp

B&R 2003 1/0-Modul

Anzahl der Ausgange

8isolierte Kanale

Typ Relais / SchlieBer
Schaltspannung
nominal bei 2,5 A 240 VAC/24VDC
maximal 264 VAC/125VDC
maximale Spannung Relais-Relais 460VAC
Dauerstrom je
Ausgang 2,5A
Modul 20A
Maximale Schaltleistung (AC) 625VA

Maximale Schaltleistung (DC)

75 W bei 30 VDC




/-

Bezeichnung DO722

Leistungsaufnahme max.1,4W

Schutzeigenschaften

KurzschluBschutz Sicherung T 3,15A H /250 V je Ausgang
Dynamische Eigenschaften
Schaltverzégerung
log 0-log 1 max. 10 ms
log 1-log 0 max. 10 ms
Betriebseigenschaften
Potentialtrennung
Ausgang - RPS JA
Ausgang - Ausgang JA
Mechanische Eigenschaften
MaBe B&R2003 einfachbreit

8.11.2 Status-LEDs

Die Status-LEDs 1 - 8 (orange) zeigen den logischen Zustand des entsprechenden Ausgangs an.

8.11.3 Ausgangsschema
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Ausgang 1-8

SchlieRer Oﬁ Ausgangs-

status

COM

8.11.4 Einschubstreifen

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

DO722

NO O—=
CoM
Load <3 o
24VDC \
NO O——

240 VAC
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8.11.5 AnschiuB

Al A3 A5 A7

A2 A4 A6 A8

o0 0O
OO0 0O
OO0 OO0
OO0 0O

8.11.6 Variablendeklaration
Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

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

Variablendeklaration mit Zentraleinheit RPS 2003 und Remote Slaves

Funktion Variablendeklaration

Giiltigkeitsb. Datentyp Lénge Modultyp Kanal
Digitaler Ausgang einzeln (Kanal x) tk_global BIT 1 Digit. Out 1..8
Modulstatus tk_global BYTE 1 Status In 0

Variablendeklaration mit CAN Slaves

Funktion Variablendeklaration
Giltigkeitsh. Datentyp Lénge Modultyp Kanal
Digitaler Ausgang einzeln (Kanal x) tk_global BIT 1 Digit. Out 1..8

Modulstatus
Der Modulstatus kann bei CAN Slaves nur Uber Befehlscodes ausgelesen werden. Die Befehlscodes sind

im Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen", Abschnitt "Befehlscodes und Parameter" beschrieben.
Ein Beispiel ist im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.

230 DO722 Kapitel 3



8.11.7 Zugriff iber CAN-Identifier

Der Zugriff tber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgeréat 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.

CAN-ID gepackt

Im gepackten Modus kénnen max. acht digitale 1/O-Module betrieben werden.

CAN-ID " Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
414 Modul 1 Modul 2 Modul 3 Modul 4 Modul 5 Modul 6 Modul 7 Modul 8
" CAN-ID = 414 + (kn-1) x4 kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1

CAN-ID ungepackt

40}
Im ungepackten Modus kénnen max. vier digitale 1/0-Module betrieben werden. 8
«
O
Modul CAN-ID? Byte g
S
" - T o
1 414 Ausgénge 1 -8 2 S
2 415 Ausgange 1 - 8 '8
3 416 Ausgénge 1 -8 =
4 417 Ausgénge 1 -8
" CAN-ID = 414 + (kn-1) x4 + (ma- 1) kn .... Knotennummer des CAN Slaves = 1

ma ... Moduladresse des digitalen I/0-Moduls = 1 - 4

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

8.11.8 Modulstatus

Die Auswertung des Modulstatus ist in einem Beispiel im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.

Bit Beschreibung

7 X.... nicht definiert, ausmaskieren

6 Digitalmodul = 0

5 X.... nicht definiert, ausmaskieren
0-4 Modulkennung = $12

3
o
3

To[:]o
0
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9 DIGITALE MISCHMODULE

9.1 ALLGEMEINES

Digitale Mischmodule sind eine Kombination aus digitalen Ein- und Ausgangsmodulen. Der Zustand der
digitalen Ein- bzw. Ausgange wird durch Status-LEDs angezeigt.

9.2 UBERSICHT

Modul DM435 DM438 DM465
Anzahl der Eingénge 8 8 16
Nom. Eingangsspannung 24VDC 24VDC 24VDC
Anzahl der Ausgéange 8 8 16
Nom. Schaltspannung 24VDC 24VDC 24VDC
Dauerstrom 0,5A 0,5A 0,5A
Kontaktierung Klemme DSuUB Klemme

9.3 PROGRAMMIERUNG

Die digitalen Ein- bzw. Ausgénge werden im Anwenderprogramm uUber einen Variablennamen direkt
angesprochen. Der Bezug zwischen einem Ein- bzw. Ausgang eines bestimmten Moduls und dem
Variablennamen wird in der Variablendeklaration hergestellt. Die Deklaration erfolgt fir jede Programmier-
sprache ident mit Hilfe eines Tabelleneditors.
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9.4 DM435

9.4.1 Technische Daten

Feldklemmen nicht im Lieferumfang enthalten.

T ——

Bezeichnung DM435
Allgemeines
Bestellnummer 7DM435.7

Kurzbeschreibung

2003 Digitales Mischmodul, 8 Eingange 24 VDC, 1 ms, Sink/Source,
8 Transistor-Ausgéange 24 VDC, 0,5 A, Feldklemmen gesondert bestellen!

Ausgangsliberwachnung (LED: OK)

C-UL-US gelistet JA
B&R ID-Code $E3
Modultyp B&R 2003 I/0-Modul
Anzahl
CP430,EX270 4
CP470,CP770 8
CP474,CP476,CP774
EX470,EX770
EX477,EX777
Spannungs- und JA

Versorgungsspannung >18 V, Ausgange OK

Leistungsaufnahme max.0,5W
Eingénge
Anzahl der Eingange 8
Beschaltung wahlweise Sink oder Source
Eingangsspannung
minimal 18VDC
nominal 24VDC
maximal 30VDC
Schaltschwellen
LOW <5V
HIGH >15V

Module B&R 2003
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Bezeichnung DM435
Eingangsverzégerung max. 1 ms
Eingangsstrom bei Nominalspannung ca.8mA
Potentialtrennung Eingang - RPS
Ausgéange
Anzahl der Ausgénge 8
Typ Highside Treiber IC (Transistor)
Schaltspannung
minimal 18 VDC
nominal 24VDC
maximal 30VDC
Dauerstrom je
Ausgang max.0,5A
Modul max. 4 A
Leckstrom im ausgeschalteten Zustand 12uA
Uberlastschutz JA
DauerkurzschluBstrom typ. 4A
Schutzbeschaltung intern JA
Bremsspannung beim Absch. 47V
induktiver Lasten
Schaltverzégerung
log. 0-log. 1 max. 450 us
log. 1-log. 0 max. 450 us
Potentialtrennung Ausgang - RPS
Mechanische Eigenschaften
MaBe B&R 2003 einfachbreit

9.4.2 Status-LEDs

Die grunen/orangen Status-LEDs 1 - 8 zeigen den logischen Zustand des entsprechenden Eingangs/
Ausgangs an.

Die LED OK (orange) zeigt an, daB die Versorgungsspannung fur Eingéange und Ausgéange anliegt. Die LED
leuchtet ab einer Versorgungsspannung von ca. 18 VDC.

Wenn auf einen nicht gesetzten Ausgang durch eine Fehlbeschaltung eine Spannung angelegt wird, erlischt
die LED.

9.4.3 Eingangsschema

I 1
E1-8 )
Eingangs-
P4 status
—
VR
Spannungs-
tberwachung
Diagnose-
- status
- >
COM s U-OK -
coMm
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9.4.4 Ausgangsschema

Spannungs-
tberwachung

Diagnose-
Status
+24VDC U-0K —— & }z/;{
-
Ly
-
Temperatur- und A
usgangs-
} \{ Status
~

I,-Monitor

Al8o—

9.4.5 Einschubstreifen

In die Modulfront kann von oben ein Einschubstreifen geschoben werden. Auf diesem ist auf der Rlckseite
die Modulbeschaltung skizziert. Auf der Vorderseite kénnen die Ein- und Ausgénge beschriftet werden.

DM435 = l:,‘sﬂw
N |
v |

TB722 orx .
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9.4.6 Anschliisse

Far die Versorgung der Eingange wird die Feldklemme TB722 verwendet.

Eingadnge Sink-Verdrahtung

Aktiver Signalpegel
der Eingange (COM s)

Bezugspotential
der Eingange (COM)

Spannungsversorgung
der Eingange
+24VDC

Bezugspotential

der Eingénge
GND, 0 vDC

236

Alle Anschlisse einer Klemmreihe

Bezugspotential
fiir Sensor
12 4
e T e
{ 7I
ok ollo o
‘ (
@‘ ore 9l o TB722:

sind intern kurzgeschlossen.

néachstes Modul

DM435
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Eingdnge Source-Verdrahtung

Bezugspotential

I / fur Sensor
Aktiver Signalpegel - :

der Eingange (COM s)

Bezugspotential
der Eingange (COM)

TB722:

Alle Anschlusse einer Klemmreihe
sind intern kurzgeschlossen.

Bezugspotential
der Eingénge
GND, 0 VDC
nachstes Modul
Spannungsversorgung 1 )
der Eingange < —>
+24VDC
Ausgangsbeschaltung
Last
!
Spannungsversorgung
der Ausgange >
+24\VDC
néchstes Modul

Bezugspotential
der Ausgange
GND, 0 VDC

= )

)
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9.4.7 Variablendeklaration
Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

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

Variablendeklaration mit Zentraleinheit RPS 2003 und Remote Slaves

Funktion Variablendeklaration

Giiltigkeitsb. Datentyp Lénge Modultyp Kanal
Digitaler Eingang einzeln (Kanal x) tk_global BIT 1 Digit. In 1..8
Digitaler Ausgang einzeln (Kanal x) tk_global BIT 1 Digit. Out 1..8
Modulstatus tk_global BYTE 1 Status In 0

Variablendeklaration mit CAN Slaves

Funktion Variablendeklaration

Gliltigkeitsb. Datentyp Lange Modultyp Kanal
Digitaler Eingang einzeln (Kanal x) tk_global BIT 1 Digit. In 1..8
Digitaler Ausgang einzeln (Kanal x) tk_global BIT 1 Digit. Out 1..8

Modulstatus
Der Modulstatus kann bei CAN Slaves nur Uber Befehlscodes ausgelesen werden. Die Befehlscodes sind

im Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen", Abschnitt "Befehlscodes und Parameter" beschrieben.
Ein Beispiel ist im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.
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9.4.8 Zugriff iiber CAN-Identifier
Der Zugriff tber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgeréat 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.

Digitale Eingange

Im gepackten Modus kénnen max. acht digitale 1/O-Module betrieben werden.

CAN-ID " Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
286 Modul 1 Modul 2 Modul 3 Modul 4 Modul 5 Modul 6 Modul 7 Modul 8
" CAN-ID = 286 + (kn-1) x4 kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1

Im ungepackten Modus kénnen max. vier digitale 1/0-Module betrieben werden.

Modul CAN-ID ¥ Byte 3

1 286 Eingénge 1 -8 ™ §

2 287 Eingénge 1 - 8 E Ea:s

3 288 Eingénge 1 -8 % o

4 289 Eingénge 1 -8 x %

" CAN-ID = 286 + (kn-1) x4 + (ma- 1) kn .... Knotennummer des CAN Slaves = 1 20

ma ... Moduladresse des digitalen I/O-Moduls = 1 - 4

Digitale Ausgénge

Im gepackten Modus kénnen max. acht digitale 1/O-Module betrieben werden.

CAN-ID " Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
414 Modul 1 Modul 2 Modul 3 Modul 4 Modul 5 Modul 6 Modul 7 Modul 8
" CAN-ID = 414 + (kn- 1) x 4 kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1

Im ungepackten Modus kénnen max. vier digitale 1/0-Module betrieben werden.

Modul CAN-ID Byte
1 414 Ausgénge 1 -8
2 415 Ausgénge 1 -8
3 416 Ausgénge 1 -8
4 417 Ausgénge 1 -8
" CAN-ID = 414 + (kn-1) x4 + (ma- 1) kn .... Knotennummer des CAN Slaves = 1

ma ... Moduladresse des digitalen I/O-Moduls = 1 - 4

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

Die Auswertung des Modulstatus ist in einem Beispiel im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.

240

Bit Beschreibung
7 0....keine oder zu geringe Versorgungsspannung der digitalen
Eingange
1.... Modulspannung OK
6 Digitalmodul = 0
5 0.... kein Fehler aufgetreten, die Versorgungsspannung der
digitalen Ausgénge ist in Ordnung
1....KurzschluR, Ubertemperatur oder die Versorgungsspan-
nung der digitalen Ausgange ist nicht in Ordnung
0-4 Modulkennung = $03

0|0|0|1|1
0
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9.5 DM438

9.5.1 Technische Daten

SR ==
g -

Bezeichnung DM438
Allgemeines
Bestellnummer 7DM438.72

Kurzbeschreibung

2003 Digitales Mischmodul, 8 Eingange 24 VDC, 1 ms, Sink/Source,
8 Transistor-Ausgéange 24 VDC, 0,5 A

C-UL-US gelistet

in Vorbereitung

Ausgangsliberwachnung (LED: OK)

B&R ID-Code $E7
Modultyp B&R 2003 I/0-Modul
Anzahl
CP430,EX270 4
CP470,CP770 8
CP474,CP476,CP774
EX470,EX770
EX477,EX777
Spannungs- und JA

Versorgungsspannung >18 V, Ausgange OK

Leistungsaufnahme max.0,5W
Eingénge
Anzahl der Eingange 8

Beschaltung wahlweise Sink oder Source
Eingangsspannung

minimal 18VDC

nominal 24VDC

maximal 30VDC
Schaltschwellen

LOW <5V

HIGH >15V
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Bezeichnung DM438
Eingangsverzégerung max. 1 ms
Eingangsstrom bei Nominalspannung ca.8mA
Potentialtrennung Eingang - RPS
Ausgange

Anzahl der Ausgénge 8

Typ Highside Treiber IC (Transistor)
Schaltspannung

minimal 18VDC

nominal 24VDC

maximal 30VDC
Dauerstrom je

Ausgang max.0,5A

Modul max. 4 A
Leckstrom im ausgeschalteten Zustand 12uA
Uberlastschutz JA
DauerkurzschluBstrom typ. 4A
Schutzbeschaltung intern JA
Bremsspannung beim Absch. 47V
induktiver Lasten
Schaltverzégerung

log. 0-log. 1 max. 450 us

log. 1-log. 0 max. 450 us
Potentialtrennung Ausgang - RPS

Mechanische Eigenschaften

MaBe

B&R 2003 einfachbreit

9.5.2 Status-LEDs

Die grunen/orangen Status-LEDs 1 - 8 zeigen den logischen Zustand des entsprechenden Eingangs/

Ausgangs an.

Die LED OK (orange) zeigt an, daB die Versorgungsspannung fur Eingéange und Ausgéange anliegt. Die LED
leuchtet ab einer Versorgungsspannung von ca. 18 VDC.

9.5.3 Eingangsschema

E1-8
Eingangs-
P status
—
NN
Spannungs-
uberwachung
Diagnose-
o status
COMs U-OK —»
e
COoM
& -
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9.5.4 Ausgangsschema

Spannungs-
tberwachung

Diagnose-

Status
+24VDC U-OK — & %/{
>
Ly
ZE:t -
Temperatur- und

I,-Monitor Ausgangs-
Status
Algo—— N

9.5.5 Einschubstreifen

In die Modulfront kann von oben ein Einschubstreifen geschoben werden. Auf diesem ist auf der Ruckseite
die Modulbeschaltung skizziert. Auf der Vorderseite kénnen die Ein- und Ausgénge beschriftet werden.

‘
DM438 i
I Y2
oy 3 oo | 1 vcom
i
ouT3 3 AV, IN3 3 A4V
! i
o 4 moe i it coms
e 13 0P i
o |
i

™

(=

(=}
O’)N
S
3
5o
X5
O
O
=

ouTs 6§
out? 7
outs &

9.5.6 AnschluBbelegung Ausgénge (Y1)

3
=1

Ausgange - Buchse Y1

Ausgang 1

Ausgang 2

Ausgang 3

Ausgang 4

15polige DSUB-Buchse
Ausgang 5

Y1

O O0OO0OO0O0OO0OO0OO
O 0O0000Q

Ausgang 6

Ausgang 7

Ausgang 8
GND Bezugspotential Y1

wlo|lN|lola|lslw]|N|F

[N
o

frei

[N
[

+24 VDC Ausgangsversorgung Y1

[N
N

+24 VDC Ausgangsversorgung Y1

[N
w

+24 VDC Ausgangsversorgung Y1

[N
i

+24 VDC Ausgangsversorgung Y1

[N
o

+24 VDC Ausgangsversorgung Y1
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9.5.7 AnschluBbelegung Eingange (Y2)

Pin Eingénge - Stecker Y2
1 Eingang 1
2 Eingang 2
3 Eingang 3
15poliger DSUB-Stecker 4 | Eingang4
v2 5 Eingang 5
6 Eingang 6
1 8 7 Eingang 7
Y 8 Eingang 8
m 9 COM Bezugspotential Y2
s 15 10 frei :
11 COM s Eingangsversorgung Y2
12 frei
13 frei
14 frei
15 frei

9.5.8 Eingangsbeschaltung

Die Eingénge kdénnen wahlweise entweder als Sink- oder Source-Variante beschaltet werden.

Sink-Beschaltung

Bei der Sink-Beschaltung (Stromverbraucher aus Sicht des Sensors) wird der COM-AnschluB8 mit Signal-
masse verbunden, die Eingdnge mit gegen 24 VDC schaltenden Sensoren.

Eingangl 1
20
30
40
50

60

Eingang7 7 L
8o
COM 9 GND
100

COMs 11 y +24VDC
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Source-Beschaltung

Bei Source-Beschaltung (Stromspeisung aus Sicht des Sensors) wird der COM-AnschluB3 mit +24 VDC
verbunden, die Eingdnge mit gegen Signalmasse schaltenden Sensoren.

Eingangl 1
20
30
40
50
6o
Eingang7 7 L
go J
CoM 9 T +24VDC
100 ®
COMs 11 — ‘ GND §
[s2)
T g
9.5.9 Ausgangsbeschaltung EE
°
Ausgang1 1o 20
20
30
40
50
6o
Ausgang7 7
8o Last g Last
GND 9 _
10 o é U=24VDC
+24VDC 11 *
+24VDC 12
+24VDC 13
+24VDC 14
+24VDC 15
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9.5.10 Variablendeklaration
Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

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

Variablendeklaration mit Zentraleinheit RPS 2003 und Remote Slaves

Funktion Variablendeklaration

Giiltigkeitsb. Datentyp Lénge Modultyp Kanal
Digitaler Eingang einzeln (Kanal x) tk_global BIT 1 Digit. In 1..8
Digitaler Ausgang einzeln (Kanal x) tk_global BIT 1 Digit. Out 1..8
Modulstatus tk_global BYTE 1 Status In 0

Variablendeklaration mit CAN Slaves

Funktion Variablendeklaration

Gliltigkeitsb. Datentyp Lange Modultyp Kanal
Digitaler Eingang einzeln (Kanal x) tk_global BIT 1 Digit. In 1..8
Digitaler Ausgang einzeln (Kanal x) tk_global BIT 1 Digit. Out 1..8

Modulstatus
Der Modulstatus kann bei CAN Slaves nur Uber Befehlscodes ausgelesen werden. Die Befehlscodes sind

im Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen", Abschnitt "Befehlscodes und Parameter" beschrieben.
Ein Beispiel ist im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.
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9.5.11 Zugriff tiber CAN-Identifier
Der Zugriff tber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgeréat 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.

Digitale Eingange

Im gepackten Modus kénnen max. acht digitale 1/O-Module betrieben werden.

CAN-ID " Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
286 Modul 1 Modul 2 Modul 3 Modul 4 Modul 5 Modul 6 Modul 7 Modul 8
" CAN-ID = 286 + (kn-1) x4 kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1

Im ungepackten Modus kénnen max. vier digitale 1/0-Module betrieben werden.

Modul CAN-ID ¥ Byte 3

1 286 Eingénge 1 -8 ™ §

2 287 Eingénge 1 - 8 E Ea:s

3 288 Eingénge 1 -8 % o

4 289 Eingénge 1 -8 x %

" CAN-ID = 286 + (kn-1) x4 + (ma- 1) kn .... Knotennummer des CAN Slaves = 1 20

ma ... Moduladresse des digitalen I/O-Moduls = 1 - 4

Digitale Ausgénge

Im gepackten Modus kénnen max. acht digitale 1/O-Module betrieben werden.

CAN-ID " Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
414 Modul 1 Modul 2 Modul 3 Modul 4 Modul 5 Modul 6 Modul 7 Modul 8
" CAN-ID = 414 + (kn- 1) x 4 kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1

Im ungepackten Modus kénnen max. vier digitale 1/0-Module betrieben werden.

Modul CAN-ID Byte
1 414 Ausgénge 1 -8
2 415 Ausgénge 1 -8
3 416 Ausgénge 1 -8
4 417 Ausgénge 1 -8
" CAN-ID = 414 + (kn-1) x4 + (ma- 1) kn .... Knotennummer des CAN Slaves = 1

ma ... Moduladresse des digitalen I/O-Moduls = 1 - 4

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

Die Auswertung des Modulstatus ist in einem Beispiel im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.

248

Bit Beschreibung
7 0....keine oder zu geringe Versorgungsspannung der digitalen
Eingange
1.... Modulspannung OK
6 Digitalmodul = 0
5 0.... kein Fehler aufgetreten, die Versorgungsspannung der
digitalen Ausgénge ist in Ordnung
1....KurzschluR, Ubertemperatur oder die Versorgungsspan-
nung der digitalen Ausgénge ist nicht in Ordnung
0-4 Modulkennung = $07

Olollllll
0
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9.6 DM465

9.6.1 Technische Daten

Feldklemmen nicht im Lieferumfang enthalten.

S

Bezeichnung DM465
Allgemeines
Bestellnummer 7DM465.7

Kurzbeschreibung

2003 Digitales Mischmodul, 16 Eingange 24 VDC, 1 ms, Sink,
16 Transistor-Ausgéange 24 VDC, 0,5 A, Feldklemmen gesondert bestellen!

C-UL-US gelistet

in Vorbereitung

Ausgangsliberwachnung (LED: OK)

B&R ID-Code $F7
Modultyp B&R 2003 I/0-Modul
Anzahl "

CP430,EX270 2

CP470,CP770 4

EX470,EX770

EX477,EX777

CP474,CP774 6

CP476 8
Spannungs- und JA

Versorgungsspannung >18 V, Ausgange OK

Leistungsaufnahme max.1,1TW
Eingénge
Anzahl der Eingange 16
Beschaltung Sink
Eingangsspannung
minimal 18VDC
nominal 24VDC
maximal 30VDC

Module B&R 2003
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Bezeichnung DM465
Schaltschwellen

LOW <5V

HIGH >15V
Eingangsverzégerung max. 1 ms
Eingangsstrom bei Nominalspannung ca.4mA
Potentialtrennung

Eingang - RPS JA

Eingang - Ausgang NEIN
Ausgange
Anzahl der Ausgénge 16
Typ Highside Treiber IC (Transistor)
Schaltspannung

minimal 18VDC

nominal 24VDC

maximal 30VDC
Dauerstrom je

Ausgang max.0,5A

Modul max. 8 A
Leckstrom im ausgeschalteten Zustand 12uA
Uberlastschutz JA

Einschaltung nach Uberlastabschaltung selbsttatig im Sekundenbereich (abhéngig von der Modultemperatur)

DauerkurzschluBstrom typ. 4A
Schutzbeschaltung intern JA
Bremsspannung beim Absch. 47V
induktiver Lasten
Schaltverzégerung
log. 0-log. 1 max. 450 us
log. 1-log. 0 max. 450 us
Potentialtrennung
Ausgang - RPS JA
Ausgang - Eingang NEIN

Mechanische Eigenschaften

MaBe B&R 2003 einfachbreit

" Vom Modul werden logisch zwei Modulplatze belegt.

9.6.2 Status-LEDs
Vesorgungsspannung

Die LED OK (orange) zeigt an, daB die Versorgungsspannung fur Eingédnge und Ausgéange anliegt. Die LED
leuchtet ab einer Versorgungsspannung von ca. 18 VDC.

Wenn auf einen nicht gesetzten Ausgang durch eine Fehlbeschaltung eine Spannung angelegt wird, erlischt
die LED.
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Ein-/Ausgénge
Fir die 16 Ein- und Ausgénge stehen nur jeweils acht LEDs zur Verfigung.

grin.......... Eingange
orange...... Ausgénge

Um alle Kanéle anzeigen zu kénnen, werden jeweils acht Kanale zusammengefaBt. Mit Hilfe eines Toggle-
Tasters an der Modulfront wird zwischen den beiden Gruppen umgeschaltet. Zwei LEDs signalisieren,
welche Kanéle gerade angezeigt werden.

LED "S #"
LED"S # + 1

....Kandle1-8
....Kandle 9 - 16

Zustande der grinen LEDs

LED griin
Statisch"Ein" Der entsprechende Eingang = 1 8
Statisch"Aus" Der entsprechende Eingang = 0 8
[s2)
T
=
Zustande der orangen LEDs g2
°
]
LED orange =
Statisch"Ein" Der entsprechende Ausgang = 1
Statisch "Aus" Der entsprechende Ausgang = 0
Blinkend Auf dem entsprechenden Ausgang ist ein Fehler aufgetreten
Zustande der LED 'S #"
S#
Statisch"Ein" Anzeige der Kanéle 1 - 8 ohne Ausgangsfehler
Symmetrisch blinkend Fehler auf einem der Ausgénge 1 - 8
Puls Fehler auf einem der Ausgénge 1 - 8 bei Anzeige der Ausgange 9 - 16 ('S # + 1")
Zustande der LED "S # + 1"
S#+1
Statisch "Ein" Anzeige der Kanéle 9 - 16 ohne Ausgangsfehler
Symmetrisch blinkend Fehler auf einem der Ausgange 9 - 16
Puls Fehler auf einem der Ausgénge 9 - 16 bei Anzeige der Ausgéange 1 - 8 ('S #")
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9.6.3 Eingangsschema

E 1-16 L Eingangs-
status
v =
Spannungs-
lberwachung N Diagnose-
status
INox > U-OK gl
COM
9.6.4 Ausgangsschema
Spannungs-
tiberwachung
+24VDC z
Diagnose-
+—=U__-Monitor ~ status
=1 i
>
+—>Temp.-Monitor Ausgangs-
3 U-Monitor - status
Al-16 I-Monitor } “{
4
GND

9.6.5 Einschubstreifen

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

252
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9.6.6 Anschliisse

Die Versorgungsspannung der Eingédnge wird Gber die Feldklemme TB736 gefiihrt. Fir Ein- und Ausgange
wird jeweils eine eigene Versorgungsspannung benétigt. Das Bezugspotential beider Spannungen wird
auf die untere Stiftleiste der TB736 gelegt.

Eingéange - Sink - Verdrahtung

[ Bezugs-

ol potential
fiir Sensor

Aktiver Signalpegel
der Eingange (IN,,)

NN

X1(3Ei§unnnnnn

Bezugspotential "-"
intern verbunden

®
o
S
o N
T %
5%
X3
B
o)
=

X2

+
©)
LN

+24VDC \

TB736: Alle Anschliisse einer Klemmreihe
sind intern kurzgeschlossen.
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Ausgangsbeschaltung

Last

+

+24 VDC <:>

N
O
L~ b

/iu N N NI NV (N

-
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9.6.7 Dreileiter-AnschiuBB

Wenn das digitale Mischmodul DM465 mit Dreileiter-Anschlu3 betrieben wird, wird die Feldklemme TB772
als Zusatz-Rangierklemme verwendet.

Sensor Aktor

_/|_| ]

X1

>
)
?
o
I
o
o
o
0

Bezugspotential "-"
intern verbunden

+24voe 5z

fur Eingange

D00
1
[JQQIQQ%
GND X440 L(HOO@POOOE] x4

R = /000000000 RS

fiir Ausgange LI e AT

D200 0z200002
GND X HOIPREEEGRDROOEEC xs
|

1234567

TB772: Alle Anschlusse einer Klemmreihe
sind intern kurzgeschlossen.
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9.6.8 Variablendeklaration
Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

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

Variablendeklaration mit Zentraleinheit RPS 2003 und Remote Slaves

Bezeichnung VD- VD- VD- R W | Beschreibung
Datentyp Modultyp Kanal
Digitaleingénge 1 - 8 BIT Digit. In 1.8 . Pegel der digitalen Eingénge 1 - 8
Digitalausgénge 1 - 8 BIT Digit. Out 1.8 e | Pegel der digitalen Ausgénge 1 - 8
Modulstatus 1 BYTE Status In 0 . Modulstatus fiir die erste Hélfte des Moduls
Digitaleingéange 9 - 16 Fef Ff Feyef _
(Moduladresse + 1) BIT Digit. In e . Pegel der digitalen Eingénge 9 - 16
rgiEEIseEg2 © - 13 BIT Digit. Out e . Pegel der digitalen Ausgénge 9 - 16
(Moduladresse + 1) ’
Modulstatus 2 S - x
(Moduladresse + 1) BYTE Status In 0 . Modulstatus fiir die zweite Halfte des Moduls

Variablendeklaration mit CAN Slaves

Bezeichnung VD- VD- VD- R W | Beschreibung
Datentyp Modultyp Kanal
Digitaleingénge 1 - 8 BIT Digit. In 1.8 . Pegel der digitalen Eingénge 1 - 8
Digitalausgénge 1 - 8 BIT Digit. Out 1.8 e | Pegel der digitalen Ausgénge 1 - 8
Digitaleingénge 9 - 16 BIT Digit. In e . Pegel der digitalen Eingénge 9 - 16

(Moduladresse + 1)

rgiEEIseEng2© - 13 BIT Digit. Out | 1..8

(Moduladresse + 1) . Pegel der digitalen Ausgénge 9 - 16

Modulstatus
Der Modulstatus kann bei CAN Slaves nur Uber Befehlscodes ausgelesen werden. Die Befehlscodes sind

im Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen", Abschnitt "Befehlscodes und Parameter" beschrieben.
Ein Beispiel ist im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.

256 DM465 Kapitel 3



9.6.9 Zugriff iiber CAN-Identifier

Der Zugriff tber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgeréat 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.

Digitale Eingange
Im gepackten Modus kénnen max. acht digitale 1/O-Module betrieben werden.
Das 16-Kanal Modul DM465 verhalt sich wie zwei 8-Kanal Module nebeneinander. Wenn zwei DM465 Module

zum Einsatz kommen, kénnen daher nur noch insgesamt sechs digitale 1/0-Module betrieben werden.

Das folgende Beispiel zeigt den Aufbau des CAN-Objektes, wenn vier DI435 und zwei DM465 zum Einsatz
kommen.

CAN-ID " Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
286 D1435 D1435 D1435 D1435 DM465 DM465 DM465 DM465
E1-8 E9-16 E1-8 E9-16
" CAN-ID = 286 + (kn-1) x4 kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1

Im ungepackten Modus kénnen maximal vier digitale 1/0-Module betrieben werden.

Das folgende Beispiel zeigt den Aufbau der CAN-Objekte, wenn zwei DI435 und eine DM465 zum Einsatz
kommen.

Modul CAN-ID " Byte
DI435 286 Eingénge 1 -8
DI435 287 Eingénge 1 -8
288 Eingénge 1 -8
DM465 -
289 Eingénge 9 - 16
") CAN-ID = 286 + (kn- 1) x4 + (ma- 1) kn .... Knotennummer des CAN Slaves = 1

ma ... Moduladresse des digitalen I/O-Moduls = 1 - 4

Digitale Ausgénge

Im gepackten Modus kénnen max. acht digitale 1/O-Module betrieben werden.
Das 16-Kanal Modul DM465 verhalt sich wie zwei 8-Kanal Module nebeneinander. Wenn zwei DM465 Module
zum Einsatz kommen, kénnen daher nur noch sechs digitale 1/0-Module betrieben werden.

Das folgende Beispiel zeigt den Aufbau des CAN-Objektes, wenn vier DO722 und zwei DM465 zum Einsatz
kommen.

CAN-ID " Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
414 DO722 DO722 DO722 DO722 DM465 DM465 DM465 DM465
Al-8 A9-16 Al-8 A9-16
" CAN-ID = 414 + (kn-1) x4 kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1
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Im ungepackten Modus kénnen maximal vier digitale 1/0-Module betrieben werden.

Das folgende Beispiel zeigt den Aufbau der CAN-Objekte, wenn zwei DO722 und eine DM465 zum Einsatz
kommen.

Modul CAN-ID? Byte
DO722 414 Ausgénge 1 -8
DO722 415 Ausgénge 1 -8
416 Ausgénge 1 -8
DM465
417 Ausgénge 9 - 16
" CAN-ID = 414 + (kn-1) x4 + (ma- 1) kn .... Knotennummer des CAN Slaves = 1

ma ... Moduladresse des digitalen I/O-Moduls = 1 - 4

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

9.6.10 Modulstatus

Die Auswertung des Modulstatus ist in einem Beispiel im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.

Modulstatus 1

Bit Beschreibung

7 0....keine oder zu geringe Versorgungsspannung der digitalen
Ein-/Ausgange

1....Modulspannung OK

6 Digitalmodul = 0

5 0....kein Fehler aufgetreten, die Versorgungsspannung der

digitalen Ausgéange 1 - 8 ist in Ordnung

1....KurzschluR, Ubertemperatur oder die Versorgungsspan-
nung der digitalen Ausgénge 1 - 8 ist nicht in Ordnung.
In den Bits O - 4 steht die Kanalnummer des ersten
fehlerhaften Ausgangs.

0-4 Modulkennung = $17

0 1[0[1[1[1
0

Modulstatus 2

Bit Beschreibung

7 0....keine oder zu geringe Versorgungsspannung der digitalen
Ein-/Ausgange

1....Modulspannung OK

6 Digitalmodul = 0

5 0....kein Fehler aufgetreten, die Versorgungsspannung der
digitalen Ausgange 9 - 16 ist in Ordnung

1....KurzschluR, Ubertemperatur oder die Versorgungsspan-
nung der digitalen Ausgénge 9 - 16 ist nicht in Ordnung.
In den Bits O - 4 steht die Kanalnummer des ersten
fehlerhaften Ausgangs.

0-4 Modulkennung = $17

o [1fof1]1]s
0
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10 ANALOGE EINGANGSMODULE

10.1 ALLGEMEINES

Mit analogen Eingangsmodulen werden MeBwerte (Spannungen, Stréme) in Zahlenwerte umgewandelt,

die in der RPS verarbeitet werden kdnnen.

In der RPS liegen Analogdaten unabhangig von der Auflésung immerim 16 Bit 2er-Komplement vor. Dadurch
muB bei der Erstellung des Anwenderprogramms die Auflésung (Schrittzahl) des Eingangsmoduls nicht
berticksichtigt werden.

Jedem analogen Eingangsmodul ist auf dem Adaptermodul bzw. auf dem CP-Interface eine Status-LED

zugewiesen. Diese zeigt an, daB das Eingangsmodul arbeitet.

10.2 UBERSICHT

Modul

Al261 Al294
Anzahl Kanale 1 4
Eingangssignal +1 bis 16 mV/V Obis4,5V
Digitale Wandlerauflésung 24Bit 13Bit
Anmerkung ein Eingang zur Auswertung vier Eingédnge zur Auswertung

einer DMS-Vollbriicke von Potentiometer (z. B. Wegaufnehmer)

Modul AlI351 Al354 Al774
Anzahl Kanale 1 4 4
Eingangssignal +10V oder 0-20 mA *10V 0-20mA
Digitale Wandlerauflésung 12 Bit + Vorzeichen 12 Bit + Vorzeichen 12Bit

10.3 PROGRAMMIERUNG

Die analogen Datenpunkte werden im Anwenderprogramm Uber einen Variablennamen direkt angespro-
chen. Der Bezug zwischen dem Kanal eines bestimmten Moduls und dem Variablennamen wird in der
Variablendeklaration hergestellt. Die Deklaration erfolgt fir jede Programmiersprache ident mit Hilfe eines

Tabelleneditors.

Module B&R 2003
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10.4 Al261

10.4.1 Technische Daten

Bezeichnung Al261
Allgemeines
Bestellnummer 7AI261.7

Kurzbeschreibung

2003 Analoges Eingangsmodul, 1 Eingang zur Auswertung einer DMS-Vollbriicke,
24 Bit, Anpassungsmodul

C-UL-US gelistet JA
B&R ID-Code $20
Steckplatz AF101 Adaptermodul, CP-Interface

Statische Eigenschaften

Modultyp

B&R 2003 Anpassungsmodul

Eingangsart

differential

Anzahl der Eingénge

1

EinfluB Kabellange

verdrillte und geschirmte Adern, Kabellange so kurz wie méglich halten,
von Lastkreisen getrennte Kabelfiihrung, ohne Zwischenklemme zum Sensor

Schirmung
modulseitig
sensorseitig

Uber Zugentlastungsschelle am Modul

Uber HF-Folienkondensator 10 nF/630 V zum geerdeten Sensorgehause
(auf kurze AnschluBleitungen achten)

(ohne Beschadigung)

Maximal zulassige Dauerlberlast

+30 V bei allen Anschliissen auBer GND

Ausgabe des Digitalwertes
unter Uberlastbedingungen

Bruch der Sensorleitung
SW-Auswertung

Bruch der Versorgungsleitung

Wert geht gegen 0
Wert geht gegen =Endwert
Auswertung Uber Konfigurationswort 12 (Modulstatus)

Digitale Wandlerauflésung

24Bit

Effektive Wandlerauflésung

siehe Tabelle "Effektive Auflésung des MeBbereichs in Bits"




/

Bezeichnung

Al261

Quantisierung
MeBbereich =1...2mV/V
MeBbereich £3...4 mV/V
MeBbereich =5...8 mV/V
MeBbereich £9...15mV/V

LSB-Wert (bezogen auf 16 Bit)
275nV
550nV
1,1uv
2,2uv

An Anwenderprogramm geliefertes
Datenformat

per Software einstellbar

MeBwertaufbereitung
Kalibrierung per Software, auch im Betrieb
Linearisierung y=k*x+d
Umrechnung in physikalische Einheiten (32 Bit-Darstellung)
MeBbereich +1 bis £16 mV/V, per Software einstellbar
Eingangsstrom <140nA
Arbeitsbereich / MeBgréBenaufnehmer 75 bis 5000Q
Brickenbetriebsspannung 4,5VDC £3 % / max. 60 mA
kurzschluB- und Uberlastfest JA

AnschluB

4-LeiteranschluB
AnschluB einer 6-Leiter DMS-Zelle (siehe Abschnitt "6-Leiter DMS-Zelle")

Wandlungsmethode

Sigma Delta

Wandlungszeit

1ms

Analogeingang MeBfehler
Maximaler Fehler bei 25 °C

*55 ppm £11 uV

Temperaturkoeffizient *3 ppm/°C £1,1 uV/°C
Maximaler Fehler Uber vollen +0,016 % =50 uV
Temperaturbereich
Sensortyp isoliert
Gleichtaktunterdriickung >120dB bei 50/60 Hz
Abtastfrequenz = 75 Hz
Gleichtaktspannung 1,2bis 3,8V
Schutzeinrichtung RC-Schutz
Leistungsaufnahme intern max.0,6 W
Dynamische Eigenschaften
Applikationsabtastzeit 4-100ms

Datenausgaberate am Modul

7 - 500 Hz, per Software einstellbar

Abtast-Wiederholzeit

1/Datenausgaberate

Einschwingzeit 1 LSB

Datenausgaberate > 100 Hz ca.250ms

Datenausgaberate< 100 Hz ca.500ms
Eingangsfiltercharakteristik

Ordnung 1

Ubergangs-/Eckfrequenz 6Hz

siehe auch Diagramm "Einschwingverhalten bei Lastsprung"

Softwarefilter
3 dB Eckfrequenz
64 dB Frequenz (1. Notch)

0,0395x Datenausgaberate
0,14x Datenausgaberate

Betriebseigenschaften

Isolationsspannung unter normalen
Betriebsbedingungen zwischen Kanal
und Bus

keine galvanische Trennung

Missing Codes

Ja, wenn Ausgabebereich > Wandlerauflésung

Nichtlinearitat

+0,0015 % vom Endwert

Mechanische Eigenschaften

MaBe

B&R 2003 Anpassungsmodul
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10.4.2 Allgemeines
Eine DMS-Vollbrickenmessung kann z. B. fur folgende Aufgaben verwendet werden:

e Kraftaufnehmer

e Biegestabe

e Waégezellen

e Druckaufnehmer

¢ Dehnungsaufnehmer

e Drehmomentmessung

10.4.3 Effektive Auflésung des MeBbereichs in Bits

Die folgende Tabelle enthélt eine Ubersicht tiber die effektive Auflésung des MeBbereichs in Bits. Der
entsprechende Wandlerbereich ist daneben angegeben.

Hardwaretechnisch liegt die Datenausgaberate zwischen 50 Hz und 500 Hz. Per Software sind auch
Ausgaberaten <50 Hz einstellbar.

Diese Ausgaberate wird erzielt, indem der Wandler mit der 8fachen der eingestellten Ausgaberate
ausgelesen wird. Fur die Berechnung werden acht Werte addiert und anschlieBend wird die Summe durch
acht dividiert.

Far die Feststellung der effektiven Auflésung muB in der Tabelle beim 8fachen Wert der eingestellten
Datenausgaberate nachgesehen werden.

Beispiel
Eingestellte Ausgaberate: 25 Hz bei MeBbereich 2 mV/V
Effektive Auflésung: 8facher Wert der eingestellten Datenausgaberate:
25Hz x8 =200 Hz O 15 Bit oder +18000
Datenausgaberate MeRbereich
HW SwW +2 mV/IV +4 mV/IV +8 mV/V +16 mV/V
50 Hz 7Hz 16 Bit +35000 | 16,5 Bit +50000 17 Bit +69000 | 17,5 Bit +99000
100 Hz 12 Hz 15,5 Bit +25000 16 Bit +33000 | 16,5 Bit +51000 17 Bit +69000
150 Hz 18 Hz 15,5 Bit +20000 16 Bit +29000 | 16,5 Bit +42000 17 Bit +56000
200 Hz 25 Hz 15 Bit +18000 15 Bit +27000 16 Bit +36000 | 16,5 Bit +49000
400 Hz 49 Hz 14,5 Bit +11000 15 Bit +18000 | 15,5 Bit +24000 16 Bit +36000

262 Al261 Kapitel 3



10.4.4 Einschwingverhalten bei Lastsprung

Das folgende Diagramm zeigt das Einschwingverhalten bei einem Lastsprung abhéngig von der
Datenausgaberate:

Kurve 1 ..... Datenausgaberate = 50 Hz
Kurve 2 ..... Datenausgaberate = 200 Hz
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10.4.5 Eingangsschema

AD-Wandler

Ref.
Referenz

+

20 dB / Dec.

10.4.6 AnschluBB

Klemmenbelegung

e

264

Anschluf3 Bezeichnung Beschreibung
1 +4,5V +4,5 V DMS-Versorgung
2 + Differenzeingang
3 -
4 ] GND
5 +4,5V +4,5 V DMS-Versorgung
6 + Differenzeingang
7 -
8 ] GND
Al261

lokaler
Prozessorport
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Verdrahtung einer DMS-Vollbriicke

T DMS- Verdrilltes Kabel verwenden Schirm modulseitig grof3flachig tiber
Vollbriicke Kabelschelle erden

Schirm sensorseitig Uber Folienkondensator
10 nF /630 VDC mit geerdetem Sensorgehéduse
verbinden (auf kurze Verbindungen achten)

Parallelschaltung
[s2)
Bei Parallelschaltung von DMS-Vollbriicken sind die Angaben des DMS-Herstellers zu beachten. §
[s2)
0
Parallelschaltung von zwei Parallelschaltung von drei o Eg
DMS-Vollbriicken DMS-Vollbriicken S
X3
1 3
=
"2
1 3
—2
4
3
4
7
8
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10.4.7 6-Leiter DMS-Zelle

Allgemeines

Zur Verbesserung der Genauigkeit setzt man DMS-Zellen mit Ruckflihrung der Briickenspannung ein. Die
zusatzlichen Sense-Leitungen kompensieren die thermische Widerstandsanderung der Speiseleitungen.

4-Leiter Konzept der Al261

Die Al261 arbeitet mit4-Leiter DMS-Zellen. Das Konzept der Al261 setzt einen Abgleich im MeBsystem voraus.
Dieser Abgleich kompensiert bzw. eliminiert alle absoluten Ungenauigkeiten im MeBkreis, wie Bauteil-
toleranzen, effektive Briickenspannung oder Nullpunkiverschiebung.

Die MeBgenauigkeit bezogen auf einen absoluten (abgeglichenen) Wert verandert sich lediglich durch den
negativen EinfluB einer Veranderung der Betriebstemperatur.

6-Leiter DMS-Zelle an Al261

Wenn eine 6-Leiter DMS-Zelle an eine Al261 angeschlossen wird, wirkt die Leitungskompensation nicht mehr.
Dadurch andert sich die MeBgenauigkeit bei Veranderung der Betriebstemperatur. Lange Kabelleitungen
und kleine Kabelquerschnitte zwischen der Auswertestelle (Al261) und der DMS-Zelle erhéhen den
maoglichen Fehler des MeBsystems.

Im folgenden Beispiel wird die Abweichung des MeBwertes vom tatsachlichen Wert aufgezeigt, wenn der
Arbeitsbereich zwischen 25 °C und 55 °C liegt.

Angabe
Bezeichnung Wert
Angenommener (klassischer) Arbeitsbereich 25 °C bis 55 °C (AT =30 °C)
Briickenwiderstand (Eingangswiderstand) 300 Q

AnschluRkabel aus Kupfer, Temperaturkoeffizient | 0,39 %/K

Formeln fir die Berechnung der Tabelleneintrage

Bezeichnung Formel

Leitungswiderstand R=2*I/(y*A)
R = 2 * Kabellange [m] / (56 * Querschnitt [mm?])

Widerstandsanderung AR=R*0,39 % *AT
AR =R *0,0039 * 30

TemperatureinfluB in ppm (AR / Briickenwiderstand) * 10°
(AR / 300) * 10°

TemperatureinfluB in % (AR / Briickenwiderstand) * 100
(AR / 300) * 100
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Berechnungsbeispiele flir verschiedene Kabelldngen und Kabelquerschnitte

Bezeichnung Einheit Bsp.1 | Bsp.2 | Bsp.3 | Bsp.4 | Bsp.5 | Bsp.6 | Bsp.7
Kabellange [m] 10 6 6 6 6 6 4
Querschnitt [mm?] 0,25 0,14 0,25 0,22 0,34 0,5 0,5
Widerstand (Hin- und Ruckleitung) [Q] 1,43 1,54 0,86 0,98 0,64 0,43 0,29
Widerstandsanderung bei AT = 30 °C [mQ] 168 181 101 115 75 51 34
Temperatureinflul [ppm] 560 604 337 384 250 170 114
Temperatureinflu [%] 0,056 0,060 0,034 0,038 0,025 0,017 0,011
Abweichung bei Mef3bereich 0 bis 1000 kg [a] 560 604 337 384 250 170 114
Verdrahtung

Zur zusétzlichen Reduktion des Leitungswiderstandes sollten die Sense-Leitungen des 6-Leiteranschlusses
mit den Versorgungsleitungen parallel geschaltet sein.
Die optimale Signalgute erhalt man bei Nutzung paarweise verdrillter und geschirmter (Daten-)Kabel. Ein

jeweils verdrilltes Paar verwendet man zum Anschlu3 der DMS-Versorgung (Eingang), der Sense-Leitungen §
(Fuhlerleitung) und der Brickendifferenzspannung (Ausgang). ™ 2
o 3

Paar 1:  DMS-Versorgung + DMS-Versorgung + '% %
DMS-Versorgung GND X %

Fihlerleitung + > 1 20

Paar 2:  Fihlerleitung +
Fuhlerleitung -

Differenzeingang +

Paar 3:  Differenzeingang +

Differenzeingang - Differenzeingang -

Fahlerleitung -

DMS-Versorgung GND >4
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10.4.8 Variablendeklaration

Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

rung" beschrieben.

Unterstitzung 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 Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationsworter bei diesem Modul zum Einsatz kommen.

Datenzugriff VD- VD- VD- R W | Beschreibung
Datentyp Modultyp Kanal
Datenwort 0 LONG Transp. In 0 . Normierter Wert oder kalibrierter Rohwert
Konfigurationswort 4 LONG Transp. In 8 . Kalibrierter Rohwert wéhrend Normierung/Tarierung
LONG Transp. Out 8 . Referenzwert/Tarawert als kalibrierter Rohwert
Konfigurationswort 6 LONG Transp. Out 12 . Normierter Referenzwert/Tarawert
Konfigurationswort 8 WORD Transp. Out 16 . Befehlsnummer fiir Normierung und Tarierung
Konfigurationswort 9 WORD Transp. Out 18 . Dampfung des Fiihlers
Konfigurationswort 10 WORD Transp. Out 20 . Datenausgaberate des Wandlers
Konfigurationswort 12 WORD Transp. In 24 . Modulstatus
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp
WORD Transp. Out 28 . Modulkonfiguration

10.4.9 Zugriff tber CAN-Identifier

Der Zugriff Gber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgerat angesteuert wird.
Der Zugriff iber CAN-Identifier ist in einem Beispiel im Kapitel 4 "Moduladressierung" beschrieben.
Die Ubertragungsmodi sind im Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen" beschrieben.
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Bei der Al261 ist das Packen der Daten nicht moéglich. Pro Anpassungsmodul wird daher ein CAN-Objekt
Ubertragen.

Wenn ein Adaptermodul AF101 mit vier Al261 bestuckt ist, ergibt sich folgender Aufbau der CAN-Objekte:

Slot | CAN-ID® Word 1 Word 2 Word 3 Word 4
1 542 Daten LL Daten ML | Daten MH | Daten HH nicht genutzt (2 Byte-Daten)
2 543 Daten LL Daten ML | Daten MH | Daten HH nicht genutzt (2 Byte-Daten)
3 544 Daten LL | Daten ML | Daten MH | Daten HH nicht genutzt (2 Byte-Daten)
4 545 Daten LL | Daten ML | Daten MH | Daten HH nicht genutzt (2 Byte-Daten)

"V CAN-ID =542 + (kn-1)x 16 + (ma-1) x4 + (sl- 1)
kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1
ma .... Moduladresse des AF101 = 1
sl...... Slotnummer des Anpassungsmoduls am AF101 (1 - 4)

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

[s0)
o
Weitere ID-Belegung siehe Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen". 8
35
5o
10.4.10 Begriffsbestimmung N %
3
Bei der Erklarung der Daten- und Konfigurationsworter werden die folgenden Begriffe verwendet: =S
Begriff Beschreibung
kalibrierter Rohwert Entspricht dem auf die Fulhlerdampfung abgeglichenen Wandlerwert
normierter Wert Entspricht dem auf eine physikalische Einheit umgerechneten

kalibrierten Rohwert

Normierungsgerade Entlang dieser Geraden wird der kalibrierte Rohwert in einen
normierten Wert umgerechnet

1. und 2. Referenzpunkt | Mit Hilfe dieser beiden Stiitzpunkte wird die Normierungsgerade

berechnet
A
normierter 2. Referenzpunkt
Wert (x2ly2)
Normierungsgerade
1. Referenzpunkt
A (x1/y1)
»
>
kalibrierter

Rohwert
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10.4.11 Beschreibung der Daten- und Konfigurationswérter

Datenwoérter 0+1 (lesend)

Die Datenwdrter 0 und 1 enthalten den normierten Wert oder den kalibrierten Rohwert der DMS-Vollbriicke

mit 24 Bit Auflésung.

Wertebereich

gultiger Wertebereich

$007FFFFF bis $FF800001

Uberlauf $7FFFFFFF
Unterlauf $80000001
ungiiltiger Wert $80000000

Konfigurationsworter 445 (lesend)

Wahrend der Normierung bzw. Tarierung enthalten die Konfigurationswérter 4 und 5 den durch das Modul
festgestellten kalibrierten Rohwert fiir den ersten bzw. zweiten Referenzpunkt der Normierungsgeraden.

Konfigurationswérter 4+5 (schreibend)

Mit den Konfigurationswértern 4 und 5 wird entweder der erste Referenzpunkt oder der zweite Referenz-
punkt als kalibrierter Rohwert definiert.

Konfigurationswoérter 6+7 (schreibend)

Mit den Konfigurationswértern 6 und 7 wird entweder der erste Referenzpunkt oder der zweite Referenz-
punkt als normierter Wert definiert.

Konfigurationswort 8 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 8 wird die Befehlsnummer fur Normierung und Tarierung definiert.

Bit Beschreibung
8-15 | O
4-7 Befehlsnummer fiir Normierung und Tarierung
O keine Auswirkung
1-5... siehe Abschnitte "Normierung” und "Tarierung"
6 - 15.....reserviert
0-3 0
ofofofofofofofo] | | | [ofo[o]o
15 8 7 0
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Konfigurationswort 9 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 9 wird die Dampfung des Fuhlers definiert. In der Betriebsart kalibrierte

Rohwertausgabe werden Wandler und Wertausgabe gestartet (Konfigurationswort 14 = $x800).

Wertebereich: 1 mV/V bis 16 mV/V

0 ist nicht erlaubt

(Fehlercode 5000, Zusatzcode k30ma siehe Anhang B "Fehlermeldungen")

Konfigurationswort 10 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 10 wird die Datenausgaberate des Wandlers definiert.

Wertebereich: 7 bis 500

0 ist nicht erlaubt

(Fehlercode 5000, Zusatzcode k30ma siehe Anhang B "Fehlermeldungen")
Siehe auch Abschnitt "Effektive Auflésung des MeBbereichs in Bits"

Konfigurationswort 12 (lesend)

Das Konfigurationswort 12 enthalt den Modulstatus (aktueller Zustand ungelatcht).

Bit Beschreibung
12-15 X....nicht definiert, ausmaskieren

11 0....Wandlerwert bereit
1....Wandlerwert noch nicht bereit

10 X....nicht definiert, ausmaskieren

9 0....Warten auf die erste Wandlung nach Einstellung der Dampfung
1....Die erste Wandlung nach Einstellung der Dampfung ist erfolgt

8 0....Befehl zum Einstellen der Dampfung noch nicht angenommen
1....Befehl zum Einstellen der Dampfung angenommen,

Bit 9 wird geldscht
4-7 Wenn dieses Bitmuster gleich der in Konfigurationswort 8

definierten Befehlsnummer ist, wurde der Befehl ausgefihrt.

3 X....nicht definiert, ausmaskieren

2 0....Wandlerparametrierung OK
1....Wandlerparametrierung ungdiltig

1 0....Fiihlerversorgung OK
1....Fuhlerversorgung ist tiberlastet

0 0....Referenzspannung OK
1....Referenzspannung fehlt

x| x[x[x] [« [ ] ] [«
15 8 7 0
Module B&R 2003 Al261
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Konfigurationswort 14 (lesend)

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

Bit Beschreibung
8-15 Modulkennung = $20
0-7 X....nicht definiert, ausmaskieren

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

Konfigurationswort 14 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert.

Bit Beschreibung
14-15( O
13 0....Entsprechend der Datenausgaberate wird in die Datenwdrter O
und 1 der normierte Wert oder der kalibrierte Rohwert der
DMS-Vollbriicke eingetragen.
1....Entsprechend der Datenausgaberate wird in die Datenwérter O
und 1 der normierte Wert oder der kalibrierte Rohwert der
DMS-Vollbriicke eingetragen.
Nach dem Auslesen wird der Wert auf ungiiltig gesetzt
($80000000). Dadurch ist sichergestellt, daf? der Wert pro
Datenausgabezyklus nur einmal gelesen wird.
Achtung: Bei Betrieb auf dem CP-Interface oder auf einem
AF101 Modul der Rev. 202.00 muB auf der CPU
bzw. auf dem AF101 Modul der Automatikmodus
ausgeschaltet werden!
12 0
11 0....Ausgabe des Wandlerwertes als normierten Wert der DMS-
Vollbriicke
1....Ausgabe des Wandlerwertes als auf die Fihlerdampfung
kalibrierten Rohwert
0-10 0

15

272
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10.4.12 Inbetriebnahme der Al261

Bei B&R ist ein Beispielprogramm erhéltlich. Anhand dieses Programms wird die Bedienung der Al261
erklart.

Falls Sie Interesse an diesem Programm haben, wenden Sie sich bitte an einen flr Ihren Bereich zustéandigen
Vertriebspartner.

Folgende Schritte sind bei der Inbetriebnahme durchzufiihren

Schritt Konfiguratonswort | Beschreibung
1 14 Modul konfigurieren
2 10 Datenausgaberate des Wandlers definieren
3 9 Dampfung des Fuhlers definieren.

In der Betriebsart kalibrierte Rohwertausgabe wird der Wandler gestartet und
die Wertausgabe eingeleitet (Konfigurationswort 14 = $x800).

4 Bei Betrieb mit normierten Werten (Konfigurationswort 14 = $x000) muB jetzt
die Normierung/Tarierung durchgefiihrt werden. Der Wandler und die
Wertausgabe werden in Befehlsnummer 4 bzw. 5 gestartet.

10.4.13 Normierung
Durch die Normierung wird dem kalibrierten Rohwert ein der physikalischen Einheit entsprechender Wert
zugewiesen. Die Umrechnung erfolgt entlang einer Normierungsgeraden.
Die Geradengleichung lautet
y=k*x+d

Yo normierter Wert

K...... Steigung

X e kalibrierter Rohwert
d... y, wenn x = 0 (Offset)

Es gibt zwei Arten der Normierung

e Bestimmung der Normierungsgeraden
(die kalibrierten Rohwerte der Referenzpunkte sind nicht bekannt)

¢ Normierung wéhrend Hochlauf
(Normierungsgerade wurde bereits bestimmt)
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Bestimmung der Normierungsgeraden

Diese Normierung wird durchgefihrt, wenn die kalibrierten Rohwerte der Referenzpunkte nicht bekannt
sind. Das ist der Fall, wenn:

e die Anlage in Betrieb genommen wird
e sich die ProzeBbedingungen geandert haben

Folgende Befehle sind auszufiihren

Nr. Auszufiihrender Befehl

1 Bedingungen herstellen, die dem ersten Referenzpunkt entsprechen (Gewicht, Druck, Drehmoment usw.).

2 In Konfigurationswort 8 Befehlsnummer 1 ($0010) eintragen. Der Wandler stellt den ersten Referenzpunkt der
Normierungsgeraden fest.

3 Pollen des Konfigurationswortes 12 bis die Quittung ($xx1x) nach ca. 1 s erfolgt.

4 Auslesen der Konfigurationsworter 4+5. Diese enthalten den kalibrierten Rohwert des ersten Referenzpunktes.

5 Den kalibrierten Rohwert speichern. Er muR bei jedem Hochlauf bzw. nach jedem Reset angegeben werden (siehe
"Normierung wahrend Hochlauf").

6 Den kalibrierten Rohwert in die Konfigurationsworter 4+5 schreiben.

7 Den, dem kalibrierten Rohwert entsprechenden, normierten Wert in die Konfigurationsworter 6+7 schreiben.

8 In Konfigurationswort 8 Befehlsnummer 2 ($0020) eintragen. Die Werte in den Konfigurationswértern 4+5 und 6+7
werden als erster Referenzpunkt der Normierungsgeraden tibernommen.

9 Pollen des Konfigurationswortes 12 bis die Quittung ($xx2x) nach <100 ms erfolgt.

10 Bedingungen herstellen, die dem zweiten Referenzpunkt entsprechen.

11 In Konfigurationswort 8 Befehlsnummer 3 ($0030) eintragen. Der Wandler stellt den zweiten Referenzpunkt der
Normierungsgeraden fest.

12 Pollen des Konfigurationswortes 12 bis die Quittung ($xx3x) nach ca. 1 s erfolgt.

13 Auslesen der Konfigurationsworter 4+5. Diese enthalten den kalibrierten Rohwert des zweiten Referenzpunktes.

14 Den kalibrierten Rohwert speichern. Er muB bei jedem Hochlauf bzw. nach jedem Reset angegeben werden (siehe
"Normierung wahrend Hochlauf").

15 Den kalibrierten Rohwert in die Konfigurationsworter 4+5 schreiben.

16 Den, dem kalibrierten Rohwert entsprechenden, normierten Wert in die Konfigurationsworter 6+7 schreiben.

17 In Konfigurationswort 8 Befehlsnummer 4 ($0040) eintragen. Die Werte in den Konfigurationswértern 4+5 und 6+7

werden als zweiter Referenzpunkt der Normierungsgeraden tibernommen, die Normierungsparameter berechnet, der
Wandelvorgang und die Wertausgabe gestartet.

18 Pollen des Konfigurationswortes 12 bis die Quittung ($xx4x) nach <100 ms erfolgt.
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Normierung wahrend Hochlauf

Diese Normierung wird durchgefiihrt, wenn die Normierungsgerade bereits bestimmt wurde (die kalibrier-
ten Rohwerte der Referenzpunkte sind bekannt). Sie wird bei jedem Hochlauf bzw. nach jedem Reset der

Anlage durchgefuhrt.

Folgende Befehle sind auszufiihren

Nr. Auszufiihrender Befehl

1 Den kalibrierten Rohwert fiir den ersten Referenzpunkt der Normierungsgeraden in die Konfigurationsworter 4+5
schreiben. Die kalibrierten Rohwerte fiir den ersten und zweiten Referenzpunkt wurden wéhrend der Bestimmung der
Normierungsgeraden festgestellt und gespeichert.

2 Den, dem kalibrierten Rohwert entsprechenden, normierten Wert in die Konfigurationsworter 6+7 schreiben.

3 In Konfigurationswort 8 Befehlsnummer 2 ($0020) eintragen. Die Werte in den Konfigurationswortern 4+5 und 6+7
werden als erster Referenzpunkt der Normierungsgeraden iibernommen.

4 Pollen des Konfigurationswortes 12 bis die Quittung ($xx2x) nach <100 ms erfolgt.

5 Den kalibrierten Rohwert fiir den zweiten Referenzpunkt der Normierungsgeraden in die Konfigurationsworter 4+5 ]
schreiben. 8

6 Den, dem kalibrierten Rohwert entsprechenden, normierten Wert in die Konfigurationsworter 6+7 schreiben. O

7 In Konfigurationswort 8 Befehlsnummer 4 ($0040) eintragen. Die Werte in den Konfigurationswortern 4+5 und 6+7 _8 Eg
werden als zweiter Referenzpunkt der Normierungsgeraden Gibernommen, die Normierungsparameter berechnet, der % o)
Wandelvorgang und die Wertausgabe gestartet. X %

8 Pollen des Konfigurationswortes 12 bis die Quittung ($xx4x) nach <100 ms erfolgt. (23

10.4.14 Tarierung

Eine Tarierung ist erforderlich, wenn sich die Normierungsgerade bei gleichbleibender Steigung prozeB-

bedingt verschoben hat. Bei einer Tarierung wird der Offset der Normierungsgeraden neu berechnet (d__ ).
A
normierter
Wert (x2ly2)
7
7
7
P 7
alte Normierungsgerade _ ~ -
. 7
7
7
e
P 7
e prozeR3bedingt
i verschobene neue
7 .
(x1/y1) /// Normierungsgerade
P g (Xlneu/yl)
|~
4 /
d
dneu
A »
>
kalibrierter
Rohwert
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Unter Bertcksichtigung der folgenden Bedingungen kann im Betrieb jederzeit eine Tarierung durchgefuhrt

werden:

e Es muB eine Normierung durchgefihrt worden sein

e Es mussen die Bedingungen fur den ersten Referenzpunkt erfllt sein

Folgende Befehle sind auszufiihren

Auszufiihrender Befehl

Bedingungen herstellen, die dem ersten Referenzpunkt entsprechen (Gewicht, Druck, Drehmoment usw.).

N

In Konfigurationswort 8 Befehlsnummer 1 ($0010) eintragen. Der Wandler stellt den ersten Referenzpunkt der
Normierungsgeraden fest.

Pollen des Konfigurationswortes 12 bis die Quittung ($xx1x) nach ca. 1 s erfolgt.

Auslesen der Konfigurationsworter 4+5. Diese enthalten den kalibrierten Rohwert des ersten Referenzpunktes.

Den kalibrierten Rohwert in die Konfigurationsworter 4+5 schreiben.

Den, dem kalibrierten Rohwert entsprechenden, normierten Wert in die Konfigurationsworter 6+7 schreiben.

~|lo|lo|s|w

In Konfigurationswort 8 Befehlsnummer 5 ($0050) eintragen. Die Werte in den Konfigurationswértern 4+5 und 6+7
werden als erster Referenzpunkt der Normierungsgeraden ibernommen und der neue Offsetwert der Normierungs-
geraden ohne Veréanderung der Steigung berechnet (d , - sieche oben abgebildetes Diagramm). AnschlieRend werden der
Wandelvorgang und die Wertausgabe gestartet.

neu

Pollen des Konfigurationswortes 12 bis die Quittung ($xx5x) nach <100 ms erfolgt.

Einsatz der Tarierung

Wenn prozeBbedingt eine Tarierung erforderlich ist, muB sie nach jedem Hochlauf der Anlage durchgefuhrt

werden.

Folgende Hinweise helfen flir den richtigen Einsatz der Tarierung

Bei oft wechselnden ProzeBbedingungen ist nach dem oben beschriebenen Schema vorzugehen.

Bei selten wechselnden ProzeBbedingungen kann der neue Rohwert fir den unteren Endpunkt
gespeichert und in der Befehlsfolge sofort in Befehl 5 "Rohwert in die Konfigurationsworter 4+5

schreiben" eingestiegen werden.

276

Eine weitere Moglichkeit ist, den Rohwert fiir den oberen Endwert entsprechend der Anderung fiir
den unteren Endwert nachzuziehen und fur die Normierung wahrend der Hochlaufphase die neuen
Rohwerte zu verwenden.
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10.5 Al294

10.5.1 Technische Daten

Bezeichnung Al294
Allgemeines
Bestellnummer 7AI294.7

Kurzbeschreibung

2003 Analoges Eingangsmodul, 4 Eingange, Potentiometer-Wegaufnehmer,
13 Bit, Anpassungsmodul

C-UL-US gelistet JA
B&R ID-Code $22
Steckplatz AF101 Adaptermodul, CP-Interface

Statische Eigenschaften

Modultyp

B&R 2003 Anpassungsmodul

Eingangsart

single ended Eingang im Bereich 0 bis U_,

Anzahl der Eingange

4

EinfluB Kabellange

verdrillte und geschirmte Adern (3x1), Kabellange so kurz wie méglich halten,
von Lastkreisen getrennte Kabelflihrung, ohne Zwischenklemme zum Sensor

Schirmung
modulseitig
potentiometerseitig

Uber Zugentlastungsschelle am Modul

direkte Verbindung zum geerdeten Potentiometergehause
(auf kurze AnschluBleitungen achten)

Maximal zuléssige Dauerlberlast
(ohne Beschadigung)

+30 V bei allen Anschlissen auBer GND

Ausgabe des Digitalwertes unter
Uberlastbedingungen
Drahtbruch auf U

Drahtbruch auf GND

Drahtbruch auf Schleifer bzw.
U, und GND

Erkennungszeit Schleiferdrahtbruch
SW-Auswertung

Wert = $8000
Wert = $7FFF
Wert = $7FFF

<3s
Auswertung Uber Konfigurationswort 12 (Modulstatus)

Digitale Wandlerauflésung

13Bit

Module B&R 2003
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Bezeichnung

Al294

Quantisierung; LSB-Wert
(bezogen auf 13 Bit)

0,55mV

An Anwenderprogramm geliefertes
Datenformat

Schleiferspannung GND
Schleiferspannung U,

Zweierkomplement (16 Bit-Darstellung)

Wert = $0000
Wert = $7FFF

Potispeisespannung U,
kurzschluB- und Uberlastfest

+4,5V £3 % bei 40 mA
JA

Eingangsstrom

<0,2uA

MeBgréBenaufnehmer 0,5 bis 10 kQ, Potentiometer
MeBbereich 0Vbis U,
Wandlungsmethode Sample & Hold

Wandlungszeit

4 ms fir alle Kanale, auch bei aktivem Komparator

Analogeingang MeBfehler
Maximaler Fehler bei 25 °C
Temperaturkoeffizient

Maximaler Fehler tiber vollen
Temperaturbereich

+0,04 % vom Gesamtweg
+20 ppm/°C vom Gesamtweg
+0,07 % vom Gesamtweg

Sensortyp isoliert
Schutzeinrichtung RC-Schutz
Leistungsaufnahme intern max.0,5W
Dynamische Eigenschaften
Applikationsabtastzeit 4-100ms
Abtast-Wiederholzeit fiir Komparatoreingang 125us
Einschwingzeit 1 LSB ca.200us
Eingangsfiltercharakteristik
Steilheit >40dB/Dec
Ubergangs-/Eckfrequenz 5kHz
Signalverzégerung durch Eingangsfilter 3 bis 10 us
bei folgenden Bedingungen
Schleifergeschwindigkeit 1m/s
Poti 2kQ
Weglénge 100mm

Betriebseigenschaften

Isolationsspannung unter normalen
Betriebsbedingungen zwischen
Kanal und Bus

keine galvanische Trennung

Missing Codes

Ja, da Abgleich und Anpassung der Wandlerauflésung
auf Standardformat erfolgt

Nichtlinearitat

+0,06 % vom Gesamtweg

Mechanische Eigenschaften

MaBe

B&R 2003 Anpassungsmodul
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10.5.2 Allgemeines

Die Al294 ist ein 4-Kanal Analogeingangsmodul. Es wird fir die Auswertung von Potentiometer-Wegauf-
nehmer verwendet.

10.5.3 Sonderfunktion
Fur einen beliebigen Kanal kann ein Schwellwert definiert werden. Ein Bitin Konfigurationswort 12 zeigt den

Status an.

10.5.4 Eingangsschema

Referenz AD-Wandler

Ref+

COoM

[1asv)o

Ref-

2] Pt |o \ R
.- % Filter B i CH1

®
o
S
o N
oE
5%
X3
B
o)
=

T N
Filter B i CH2
A L] i |

lokaler
Prozessorport

@+15v
- 1 |
P3 |&= : \ + :

a § % Filter ) : CH3

‘ @usv ;
7] e e +— N
; T Filter B 1 CH4
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10.5.5 AnschluBB

Klemmenbelegung

AnschluB Bezeichnung Beschreibung

1 +45V U, = +4,5 V... Versorgung flr Poti 1 und 2
2 P1 Schleifer Potentiometer 1

3 P2 Schleifer Potentiometer 2

4 ] GND

5 +45V U, = +4,5 V... Versorgung fir Poti 3 und 4
6 P3 Schleifer Potentiometer 3

7 P4 Schleifer Potentiometer 4

8 ] GND

Verdrahtung

! Wegaufnehmer
! Potentiometer
1

eines Potentiometer-Wegaufnehmers

Verdrilltes Kabel verwenden

Schirm modulseitig groRflachig tiber

Kabelschelle erden

Schirm potentiometerseitig niederohmig mit
geerdetem Potentiometergehause verbinden

Schaltungsschema fiir alle vier Potentiometer-Wegaufnehmer

280

Potentiometer 1 Potentiometer 2 Potentiometer 3 Potentiometer 4
1 1 5 5
2 3 6 7
4 4 8 8
-
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10.5.6 Variablendeklaration

Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003

¢ Remote I/O-Buscontroller

¢ CAN-Buscontroller

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

rung" beschrieben.

Unterstiitzung Automation Studio™:
Das Ansprechen der Anpassungsmodule ist auch in den Abschnitten "AF101" und "Zentraleinheit" erklart.

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

Siehe Hilfe Automation Studio™ ab V 1.40

welche Daten- und Konfigurationsworter bei diesem Modul zum Einsatz kommen.

Datenzugriff VD- VD- VD- R W | Beschreibung
Datentyp Modultyp Kanal
Datenwort 0 INT16 Analog In 1 . Analogeingangswert Kanal 1
Datenwort 1 INT16 Analog In 2 . Analogeingangswert Kanal 2
Datenwort 2 INT16 Analog In 3 . Analogeingangswert Kanal 3
Datenwort 3 INT16 Analog In 4 . Analogeingangswert Kanal 4
Konfigurationswort 8 INT16 Transp. Out 16 . Schaltpegel fir den Schwellwertschalter
Konfigurationswort 12 WORD Transp. In 24 . Modulstatus
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp
WORD Transp. Out 28 . Modulkonfiguration
Module B&R 2003 Al294 281
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10.5.7 Zugriff tber CAN-Identifier

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

Bei der Al294 ist das Packen der Daten nicht méglich. Pro Anpassungsmodul wird daher ein CAN-Objekt

Ubertragen.

Wenn ein Adaptermodul AF101 mit vier Al294 bestulckt ist, ergibt sich folgender Aufbau der CAN-Objekte:

Slot | CAN-ID? Word 1 Word 2 Word 3 Word 4
1 542 Kanal 1L | Kanal1H | Kanal2L | Kanal2H | Kanal 3L | Kanal3H | Kanal 4L | Kanal 4H
2 543 Kanal 1L | Kanal1H | Kanal2L | Kanal2H | Kanal 3L | Kanal3H | Kanal 4L | Kanal 4H
3 544 Kanal 1L | Kanal1H | Kanal2L | Kanal2H | Kanal 3L | Kanal3H | Kanal 4L | Kanal 4H
4 545 Kanal 1L | Kanal1H | Kanal2L | Kanal2H | Kanal 3L | Kanal3H | Kanal 4L | Kanal 4H
" CAN-ID = 542 + (kn-1) x 16 + (ma- 1) x4 + (sl - 1)

kn ..... Knotennummer des CAN Slaves = 1

ma .... Moduladresse des AF101 = 1

sl....... Slotnummer des Anpassungsmoduls am AF101 (1 - 4)

N

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

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

10.5.8 Beschreibung der Daten- und Konfigurationswérter

Datenwort 0, 1, 2, 3 (lesend)

Auf 16 Bit normierte Werte des Teilerverhéltnisses, bezogen auf die Potentiometerversorgung.

Konfigurationswort 8 (schreibend)

Wert des Schaltpegels fur den Schwellwertschalter (16 Bit mit Vorzeichen).

282
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Konfigurationswort 12 (lesend)

Das Konfigurationswort 12 enthélt den Modulstatus.

Bit Beschreibung
12-15 X....nicht definiert, ausmaskieren

11 0....Wandlerwerte bereit
1....Wandlerwerte noch nicht bereit

10 X....nicht definiert, ausmaskieren

9 0....Potentiometerversorgung OK
1....Uberlastung der Potentiometerversorgung

8 0....Potentiometerversorgung OK
1....Kurzschluf? in der Potentiometerversorgung

7 Komparatorstatus
0....wenn Wert < Schwellwert
1....wenn Wert > Schwellwert

4-6 X....nicht definiert, ausmaskieren

3 0....Kanal 4: kein Fehler 8

1....Kanal 4: es steht ein Fehler an 8
[s2)

2 0....Kanal 3: kein Fehler 5 %
1....Kanal 3: es steht ein Fehler an Sm

1 0....Kanal 2: kein Fehler Q %
1....Kanal 2: es steht ein Fehler an '8

0 0....Kanal 1: kein Fehler =
1...Kanal 1: es steht ein Fehler an

><| X | ><| X X X | ><| X
15 8 7 0

Konfigurationswort 14 (lesend)

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

Bit Beschreibung

8-15 Modulkennung = $22

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

0|0|1|0|0|0|1|0 xlxlxlxlxlxlxlx
15 8 7 0
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Konfigurationswort 14 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert.

Bit

Beschreibung

15

0....TPU-Betrieb abgeschaltet

1....TPU-Betrieb eingeschaltet
Um den TPU-Betrieb nutzen zu kénnen, muB das Modul auf
dem CP-Interface betrieben werden.

11-14

0

10

0....Betrieb ohne Schwellwertschalter
1....Betrieb mit Schwellwertschalter

Die zeitliche Aufldsung des Komparators betragt 125 ps.

Bei Betrieb mit Schwellwertschalter und eingeschaltetem TPU-
Betrieb (Bit 15 = 1) wird der Status von Bit 7 im Konfigurations-
wort 12 auf die TPU-OUT Leitung kopiert. Die TPU-OUT Leitung ist
durch LTX-Funktionen bedienbar (z. B. LTXdi1()).

Auswahl des Kanals fir den Schwellwertschalter

0...Kanal 1
...Kanal 2
...Kanal 3
...Kanal 4

[

o

0|0|0|0

0|0|0|0|0|0|0|0

15

284
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10.6 AI351

10.6.1 Technische Daten

Bezeichnung AI351
Allgemeines
Bestellnummer 7AI351.70

Kurzbeschreibung

2003 Analoges Eingangsmodul, 1 Eingang, +/- 10 V oder 0 bis 20 mA, 12 Bit + Vz.,
Anpassungsmodul, Feldklemme TB712 gesondert bestellen!

C-UL-US gelistet JA

B&R ID-Code
Spannung $02
Potentiometerbetrieb $02
Strom $03

Steckplatz AF101 Adaptermodul, CP-Interface

Statische Eigenschaften

Modultyp

B&R 2003 Anpassungsmodul

Anzahl der Eingange

1 Differenzeingang

Eingangssignal

Uber Schalter einstellbar

Strom 0-20 mA (auch =20 mA)
Spannung =10V
Potentiometerspannung +9,94V bei max. 10 mA

Digitale Wandlerauflésung

12 Bit + Vorzeichen

Differenzeingangswiderstand

+10 V Eingang
0-20 mA Eingang
Potispeisung

Spannung 20MQ
Strom (Burde) 130-200Q
MeBgenauigkeit bei 25 °C Spannung Strom
Offset max. £2,5mV max. £5uA
Gain max. 0,1 % vom Endwert
Linearitatsfehler max. 0,05 % vom Endwert
Potispeisung +9,94V +2,3%/-1,7 % max.
Temperaturdrift

+0,014 %/°C £125uV/°C
+0,012%/°C +0,4uA"C
+0,01%/°C

Module B&R 2003

351
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Bezeichnung AI351
Leistungsaufnahme
Strom-/Spannungsmessung max.0,3W
Potentiometerbetrieb max.0,7W

Dynamische Eigenschaften

Eingangsfilter
Eckfrequenz 1kHz
Steilheit 60dB

Betriebseigenschaften

Potentialtrennung
Eingang - RPS NEIN

Mechanische Eigenschaften

MaBe B&R 2003 Anpassungsmodul

10.6.2 Eingangsschema

PTC
+15V/
PTC
i+ AD-Wandler
P U\ I Schalter
Filter
Shunt lokaler
(I Prozes-
sorport
—
-15V.
PTC
[6 [ -10v]
Po\yswitchTM v

" Polyswitch™ ist ein eingetragenes Warenzeichen von RAYCHEM.

Es handelt sich dabei um ein Polymer-PTC Sicherungselement, das als Uberlast- und KurzschluBschutz fungiert. Bei Uberlast oder
KurzschluB wird das Sicherungselement hochohmig und trennt den Stromkreis auf. Um den Eingang wieder zu aktivieren, muB die
externe Versorgung abgeschaltet und der Fehler (Uberlast oder KurzschluB) beseitigt werden. Nach einer Riickstellzeit >10 Sekunden
geht das Sicherungselement wieder in den leitenden Zustand Uber.
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10.6.3 Anschliisse

Pin Belegung
1 +10 V Versorgung Potentiometer
P~ 2 + Differenzeingang
1 E=E0 3 - Differenzeingang
% E 4 GND
= 5 GND
% E 6 -10 V Versorgung Potentiometer
(R 7 Schirm
% E 8 n.c.
% E 9 n.c.
12 =50 10 n.c.
# 11 n.c.
TB712 12 n.c.

10.6.4 AnschluBbeispiele

Das analoge Eingangsmodul AI351 kann sowohl fur Spannungs- und Strommessung als auch far
Potentiometerbetrieb verwendet werden. Die folgenden AnschluBbilder zeigen, wie das Modul zu beschalten
ist.

®
o
S
o N
oE
5%
X3
B
o)
=

Spannungsmessung und Strommessung

Modusschalter

@ AI351

D2
~

Modusschalter

Das Modul kann fir Spannungs- bzw. Strommessung verwendet werden. Die Umschaltung erfolgt mit dem
Modusschalter, der sich an der Riickseite des Moduls befindet. Je nach gewtinschter Messung wird der
Schalter in die entsprechende Stellung gebracht:

U ..... Spannungsmessung
... Strommessung
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/ JAR AN

Modulbeschaltung

-

-

3

MeBsignal
+ Diff. Eingang
- Diff. Eingang

Schirm

T Y Y YV VY Y

1 1 A O L

2LlL 0L 6 8 L 9 S ¥ € ¢

Potentiometerbetrieb

Modusschalter

Fur den Potentiometerbetrieb: Schalter in Stellung U bringen!

Modulbeschaltung

+10 V Potiversorgung
+ Diff. Eingang

- Diff. Eingang

GND

-10 V Potiversorgung
Schirm

8

Potentiometer (>2 kQ)

6

0l

[ 01 151 51 51 9 o

11

g
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10.6.5 Variablendeklaration

Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003

¢ Remote I/O-Buscontroller

¢ CAN-Buscontroller

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

rung" beschrieben.

Unterstiitzung Automation Studio™:
Das Ansprechen der Anpassungsmodule ist auch in den Abschnitten "AF101" und "Zentraleinheit" erklart.

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

Siehe Hilfe Automation Studio™ ab V 1.40

welche Daten- und Konfigurationsworter bei diesem Modul zum Einsatz kommen.

Datenzugriff VD- VD- VD- R W | Beschreibung
Datentyp Modultyp Kanal
Datenwort 0 INT16 Analog In 1 . Analogeingangswert
Konfigurationswort 8 INT16 Transp. Out 16 . Schaltpegel fur den Schwellwertschalter
Konfigurationswort 12 WORD Transp. In 24 . Modulstatus
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp
WORD Transp. Out 28 . Modulkonfiguration

10.6.6 Zugriff iber CAN-Identifier

Der Zugriff tber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgeréat 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.

Bei der AI351 kdnnen die Daten sowohl gepackt als auch ungepackt Ubertragen werden. Die CAN-Objekte

haben folgendes Aussehen:

CAN-ID gepackt

Es wird nur ein CAN-Objekt zuriickgesendet.

CAN-ID ¥ Slot 1 Slot 2 Slot 3 Slot 4
542 ANP 1L ANP 1H ANP 2L ANP 2H ANP 3L ANP 3H ANP 4L ANP 4H
543 frei
544 frei
545 frei
" CAN-ID = 542 + (kn-1)x 16 + (ma-1) x4
kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1
ma .... Moduladresse des AF101 = 1
Module B&R 2003 AI351
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CAN-ID ungepackt

Es werden vier CAN-Objekte zurlickgesendet.

Slot | CAN-ID? Word 1 Word 2 Word 3 Word 4
1 542 ANP 1L ANP 1H nicht genutzt (2 Byte-Objekte)
2 543 ANP 2L ANP 2H nicht genutzt (2 Byte-Objekte)
3 544 ANP 3L ANP 3H nicht genutzt (2 Byte-Objekte)
4 545 ANP 4L ANP 4H nicht genutzt (2 Byte-Objekte)

" CAN-ID =542 + (kn-1) x 16 + (ma-1) x4 + (sl- 1)
kn ..... Knotennummer des CAN Slaves = 1
ma .... Moduladresse des AF101 = 1
sl....... Slotnummer des Anpassungsmoduls am AF101 (1 - 4)

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".

10.6.7 Beschreibung der Daten- und Konfigurationsworter

Datenwort 0 (lesend)

Auf 16 Bit normierter Wert der Spannung oder des Stroms. Die Umschaltung erfolgt mit einem Schalter auf
dem Anpassungsmodul.

Bei Potentiometerbetrieb wird der Spannungswert entsprechend der Potentiometerstellung gelesen.

Konfigurationswort 8 (schreibend)

Wert des Schaltpegels fur den Schwellwertschalter (16 Bit mit Vorzeichen).
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Konfigurationswort 12 (lesend)

Das Konfigurationswort 12 enthélt den Modulstatus.

Bit Beschreibung

12-15 X....nicht definiert, ausmaskieren

11 0....Wandlerwert bereit
1....Wandlerwert noch nicht bereit

8-10 X....nicht definiert, ausmaskieren

7 Komparatorstatus

0....wenn Wert < Schwellwert
1....wenn Wert > Schwellwert

2-6 X....nicht definiert, ausmaskieren
1 0....Eingangssignal Strom
1....Eingangssignal Spannung
0 0.... Spannungs-/Strommessung
1.... Potentiometerbetrieb
><|><|><|>< ><|><|>< ><|><|><|><|><
15 8 7 0

Konfigurationswort 14 (lesend)

®
o
S
o N
oE
5%
X3
B
o)
=

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

Bit Beschreibung
8-15 Modulkennung = $02.... Spannungsmessung oder
Potentiometerbetrieb
Modulkennung = $03.... Strommessung
0-7 X....nicht definiert, ausmaskieren

0|0|0|0|0|0|1| xlxlxlxlxlxlxlx
15 8 7 0
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Konfigurationswort 14 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert.

Bit Beschreibung

15 0.... TPU-Betrieb abgeschaltet

1....TPU-Betrieb eingeschaltet
Um den TPU-Betrieb nutzen zu kénnen, muR das Modul auf
dem CP-Interface betrieben werden.

11-14 0

10 0.... Betrieb ohne Schwellwertschalter
1....Betrieb mit Schwellwertschalter

Die zeitliche Auflésung des Komparators betragt 250 ps.

Bei Betrieb mit Schwellwertschalter und eingeschaltetem TPU-
Betrieb (Bit 15 = 1) wird der Status von Bit 7 im Konfigurations-
wort 12 auf die TPU-OUT Leitung kopiert. Die TPU-OUT Leitung ist
durch LTX-Funktionen bedienbar (z. B. LTXdi1()).

9 0
8 Ausgabeformat im Potentiometerbetrieb
0.....-32767 bis +32767
0 bis +32767
1-7 0
0 0.... Spannungs-/Strommessung
1.... Potentiometerbetrieb

0|0|0|0 0 0|0|0|0|0|0|0

15 8 7 0
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10.7 AI354

10.7.1 Technische Daten

Bezeichnung AlI354
Allgemeines
Bestellnummer 7AI354.70

Kurzbeschreibung

2003 Analoges Eingangsmodul, 4 Eingange, +/- 10V, 12 Bit + Vz,
Anpassungsmodul, Feldklemme TB712 gesondert bestellen!

C-UL-US gelistet JA
B&R ID-Code $04
Steckplatz AF101 Adaptermodul, CP-Interface

Statische Eigenschaften

Modultyp

B&R 2003 Anpassungsmodul

Anzahl der Eingange

4 Differenzeingénge

Eingangssignal

=10V

Digitale Wandlerauflésung

12 Bit + Vorzeichen

Differenzeingangswiderstand

20 MQ

MeBgenauigkeit bei 25 °C
Offset
Gain
Linearitatsfehler

max. £2,5mV
max. 0,1 % vom Endwert
max. 0,1 % vom Endwert

Temperaturdrift +0,02%/°C £125uV /°C
Leistungsaufnahme max.0,5W
Dy ische Eig haften
Eingangsfilter

Eckfrequenz 225Hz

Steilheit 60dB
Betriebseigenschaften
Potentialtrennung

Eingang - RPS NEIN

Eingang - Eingang NEIN

Mechanische Eigenschaften

MaBe

B&R 2003 Anpassungsmodul
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10.7.2 Eingangsschema

+15V

[1] +]e—

Differenz-
eingang 1

-

Filter

-15V

lokaler
Prozessorport

4 x

10.7.3 Anschliisse

|

0 1 1 1 1 .

4
@
Y
® i

b AL AR A0 AR AR AR AL AL b AL

n
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Multiplexer

AD-Wandler

hel
=

Belegung

+ Differenzeingang 1

- Differenzeingang 1

Schirm

+ Differenzeingang 2

- Differenzeingang 2

Schirm

+ Differenzeingang 3

- Differenzeingang 3

olo|vN]|o|la|lr|lw|N]|-

Schirm

=
o

+ Differenzeingang 4

i
[

- Differenzeingang 4

[N
N

Schirm
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lokaler

Prozessorport
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10.7.4 AnschluBbeispiel

MeBsignal
2 D + Diff. Eingang 1
& {Z E - Diff. Eingang 1
E Schirm
— —E E + Diff. Eingang 2
:@E |1l - Diff. Eingang 2
E Schirm
D=L B
=
B=o N
=]
BE= N
=N
I

10.7.5 Variablendeklaration
Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

Unterstitzung 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 Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationsworter bei diesem Modul zum Einsatz kommen.

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

Datenwort 0 INT16 Analog In 1 . Analogeingangswert Kanal 1

Datenwort 1 INT16 Analog In 2 . Analogeingangswert Kanal 2

Datenwort 2 INT16 Analog In 3 . Analogeingangswert Kanal 3

Datenwort 3 INT16 Analog In 4 . Analogeingangswert Kanal 4
Konfigurationswort 8 INT16 Transp. Out 16 . Schaltpegel fur den Schwellwertschalter
Konfigurationswort 12 WORD Transp. In 24 . Modulstatus
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp

WORD Transp. Out 28 . Modulkonfiguration
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10.7.6 Zugriff tber CAN-Identifier

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

Bei der AI354 ist das Packen der Daten nicht moéglich. Pro Anpassungsmodul wird daher ein CAN-Objekt

Ubertragen.

Wenn ein Adaptermodul AF101 mit vier AI354 bestuckt ist, ergibt sich folgender Aufbau der CAN-Objekte:

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 | Kanal 4L | Kanal 4H
2 543 Kanal 1L | Kanal 1H | Kanal 2L | Kanal 2H | Kanal 3L | Kanal 3H | Kanal 4L | Kanal 4H
3 544 Kanal 1L | Kanal 1H | Kanal 2L | Kanal 2H | Kanal 3L | Kanal 3H | Kanal 4L | Kanal 4H
4 545 Kanal 1L | Kanal 1H | Kanal 2L | Kanal 2H | Kanal 3L | Kanal 3H | Kanal 4L | Kanal 4H

" CAN-ID = 542 + (kn-1) x 16 + (ma- 1) x4 + (sl - 1)

kn ..... Knotennummer des CAN Slaves = 1
ma .... Moduladresse des AF101 = 1
Sl Slotnummer des Anpassungsmoduls am AF101 (1 - 4)

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

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

10.7.7 Beschreibung der Daten- und Konfigurationswérter

Datenwort 0, 1, 2, 3 (lesend)

Auf 16 Bit normierte Werte der Spannung.

Konfigurationswort 8 (schreibend)

Wert des Schaltpegels fur den Schwellwertschalter (16 Bit mit Vorzeichen).
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Konfigurationswort 12 (lesend)

Das Konfigurationswort 12 enthélt den Modulstatus.

Bit Beschreibung

12-15 X....nicht definiert, ausmaskieren

11 0....Wandlerwerte bereit
1....Wandlerwerte noch nicht bereit

8-10 X....nicht definiert, ausmaskieren

7 Komparatorstatus

0....wenn Wert < Schwellwert
1....wenn Wert = Schwellwert

IS
(2]
x

...nicht definiert, ausmaskieren

...Kanal 4: kein Fehler
...Kanal 4: es steht ein Fehler an

...Kanal 3: kein Fehler
...Kanal 3: es steht ein Fehler an

...Kanal 2: kein Fehler
...Kanal 2: es steht ein Fehler an

...Kanal 1: kein Fehler
Kanal 1: es steht ein Fehler an

PO |FPrO|FP O |+ O
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=

X|>(|>(|>( X|>(|>( X|>(|>(

15 8 7 0

Konfigurationswort 14 (lesend)

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

Bit Beschreibung

8-15 Modulkennung = $04

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

0|0|0|0|0|1|0|0 xlxlxlxlxlxlxlx
15 8 7 0
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Konfigurationswort 14 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert.

Bit Beschreibung

15 0.... TPU-Betrieb abgeschaltet

1....TPU-Betrieb eingeschaltet
Um den TPU-Betrieb nutzen zu kénnen, muR das Modul auf
dem CP-Interface betrieben werden.

11-14 0

10 0.... Betrieb ohne Schwellwertschalter
1....Betrieb mit Schwellwertschalter

Die zeitliche Auflésung des Komparators betragt 375 ps.

Bei Betrieb mit Schwellwertschalter und eingeschaltetem TPU-
Betrieb (Bit 15 = 1) wird der Status von Bit 7 im Konfigurations-
wort 12 auf die TPU-OUT Leitung kopiert. Die TPU-OUT Leitung ist
durch LTX-Funktionen bedienbar (z. B. LTXdi1()).

8-9 Auswahl des Kanals fiir den Schwellwertschalter
0....Kanal 1
1....Kanal 2
2...Kanal 3
3....Kanal 4
0-7 0
0|0|0|0 | 0|0|0|0|0|0|0|0
15 8 7 0
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10.8 Al774

10.8.1 Technische Daten

Bezeichnung Al774
Allgemeines
Bestellnummer 7AI774.70

Kurzbeschreibung

2003 Analoges Eingangsmodul, 4 Eingénge, 0 bis 20 mA, 12 Bit,
Anpassungsmodul, Feldklemme TB712 gesondert bestellen!

C-UL-US gelistet JA
B&R ID-Code $06
Steckplatz AF101 Adaptermodul, CP-Interface

Statische Eigenschaften

Modultyp

B&R 2003 Anpassungsmodul

Anzahl der Eingénge

4 Differenzeingénge

Eingangssignal

0-20 mA (auch =20 mA)

Linearitatsfehler

Digitale Wandlerauflésung 12Bit
Differenzeingangswiderstand (Blrde) 130-200Q
MeBgenauigkeit bei 25 °C

Offset max. £5 uA

Gain max. 0,05 % vom Endwert

max. 0,05 % vom Endwert

Temperaturdrift +0,012 %/°C £0,4 uA/°C
Leistungsaufnahme max.0,4W
Dynamische Eigenschaften
Eingangsfilter

Eckfrequenz 225Hz

Steilheit 60dB
Betriebseigenschaften
Potentialtrennung

Eingang - RPS NEIN

Eingang - Eingang NEIN

Mechanische Eigenschaften

MaBe

B&R 2003 Anpassungsmodul
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10.8.2 Eingangsschema

lokaler
ﬁﬂs v Prozessorport
PTC i
] e - h AD-Wandler
Differenz-
eingang 1 P Dshunt Filter =
T 9]
— x
- o 1 = lokaler
9 3 Prozessorport
=
-15V
10.8.3 Anschliisse
Pin Belegung
1 + Differenzeingang 1
2 - Differenzeingang 1
mii—
= L 3 Schirm
% N 4 + Differenzeingang 2
% ; 5 - Differenzeingang 2
=0 6 Schirm
% ; 7 + Differenzeingang 3
D= f 8 - Differenzeingang 3
% = 9 Schirm
12 [ f 10 + Differenzeingang 4
. 11 - Differenzeingang 4
TB712 12 Schirm
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10.8.4 AnschluBbeispiel

MeBsignal
2 D + Diff. Eingang 1
B SIS - ift. Eingang 1
Q/ E Schirm
— —E E + Diff. Eingang 2
:@E |1l - Diff. Eingang 2
E Schirm
D=L B
=
B=o N
=]
BE= N
=N
I

10.8.5 Variablendeklaration
Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

Unterstitzung 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 Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationsworter bei diesem Modul zum Einsatz kommen.

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

Datenwort 0 INT16 Analog In 1 . Analogeingangswert Kanal 1

Datenwort 1 INT16 Analog In 2 . Analogeingangswert Kanal 2

Datenwort 2 INT16 Analog In 3 . Analogeingangswert Kanal 3

Datenwort 3 INT16 Analog In 4 . Analogeingangswert Kanal 4
Konfigurationswort 8 INT16 Transp. Out 16 . Schaltpegel fur den Schwellwertschalter
Konfigurationswort 12 WORD Transp. In 24 . Modulstatus
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp

WORD Transp. Out 28 . Modulkonfiguration
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10.8.6 Zugriff tber CAN-Identifier

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

Bei der Al774 ist das Packen der Daten nicht moéglich. Pro Anpassungsmodul wird daher ein CAN-Objekt

Ubertragen.

Wenn ein Adaptermodul AF101 mit vier Al774 bestlckt ist, ergibt sich folgender Aufbau der CAN-Objekte:

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 | Kanal 4L | Kanal 4H
2 543 Kanal 1L | Kanal 1H | Kanal 2L | Kanal 2H | Kanal 3L | Kanal 3H | Kanal 4L | Kanal 4H
3 544 Kanal 1L | Kanal 1H | Kanal 2L | Kanal 2H | Kanal 3L | Kanal 3H | Kanal 4L | Kanal 4H
4 545 Kanal 1L | Kanal 1H | Kanal 2L | Kanal 2H | Kanal 3L | Kanal 3H | Kanal 4L | Kanal 4H

" CAN-ID = 542 + (kn-1) x 16 + (ma- 1) x4 + (sl - 1)

kn ..... Knotennummer des CAN Slaves = 1
ma .... Moduladresse des AF101 = 1
Sl Slotnummer des Anpassungsmoduls am AF101 (1 - 4)

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

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

10.8.7 Beschreibung der Daten- und Konfigurationswérter

Datenwort 0, 1, 2, 3 (lesend)

Auf 16 Bit normierte Werte des Stroms.

Konfigurationswort 8 (schreibend)

Wert des Schaltpegels fur den Schwellwertschalter (16 Bit mit Vorzeichen).
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Konfigurationswort 12 (lesend)

Das Konfigurationswort 12 enthélt den Modulstatus.

Bit Beschreibung

12-15 X....nicht definiert, ausmaskieren

11 0....Wandlerwerte bereit
1....Wandlerwerte noch nicht bereit

8-10 X....nicht definiert, ausmaskieren

7 Komparatorstatus

0....wenn Wert < Schwellwert
1....wenn Wert = Schwellwert

IS
(2]
x

...nicht definiert, ausmaskieren

Kanal 4: kein Fehler
...Kanal 4: es steht ein Fehler an

...Kanal 3: kein Fehler
...Kanal 3: es steht ein Fehler an

...Kanal 2: kein Fehler
...Kanal 2: es steht ein Fehler an

...Kanal 1: kein Fehler
...Kanal 1: es steht ein Fehler an

= O R O | O [l

®
o
S
o N
oE
5%
X3
B
o)
=

X|>(|>(|>( X|>(|>( X|>(|>(

15 8 7 0

Konfigurationswort 14 (lesend)

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

Bit Beschreibung

8-15 Modulkennung = $06

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

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

Module B&R 2003 Al774 303



Konfigurationswort 14 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert.

Bit Beschreibung

15 0.... TPU-Betrieb abgeschaltet

1....TPU-Betrieb eingeschaltet
Um den TPU-Betrieb nutzen zu kénnen, muR das Modul auf
dem CP-Interface betrieben werden.

11-14 0

10 0.... Betrieb ohne Schwellwertschalter
1....Betrieb mit Schwellwertschalter

Die zeitliche Auflésung des Komparators betragt 375 ps.

Bei Betrieb mit Schwellwertschalter und eingeschaltetem TPU-
Betrieb (Bit 15 = 1) wird der Status von Bit 7 im Konfigurations-
wort 12 auf die TPU-OUT Leitung kopiert. Die TPU-OUT Leitung ist
durch LTX-Funktionen bedienbar (z. B. LTXdi1()).

8-9 Auswahl des Kanals fiir den Schwellwertschalter
0....Kanal 1
1....Kanal 2
2...Kanal 3
3....Kanal 4
0-7 0
0|0|0|0 | 0|0|0|0|0|0|0|0
15 8 7 0
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11 ANALOGE AUSGANGSMODULE

11.1 ALLGEMEINES

Analoge Ausgangsmodule wandeln RPS-interne Zahlenwerte in Spannungen oder Strdme um. Die zu
konvertierenden Zahlenwerte missen im 16-Bit 2er-Komplement vorliegen. Die Umwandlung erfolgt
unabhangig von der Auflésung des verwendeten Ausgangsmoduls.

Jedem analogen Ausgangsmodul ist auf dem Adaptermodul bzw. auf dem CP-Interface eine Status-LED
zugewiesen. Diese zeigt an, daB das Ausgangsmodul arbeitet.

11.2 UBERSICHT

Modul AO352
Anzahl Ausgénge 2
Ausgangssignal +10V oder 0-20 mA
Digitale Wandlerauflésung 12Bit

11.3 PROGRAMMIERUNG
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Die analogen Ausgénge werden im Anwenderprogramm Uber einen Variablennamen direkt angesprochen.
Der Bezug zwischen dem Ausgangskanal eines bestimmten Moduls und dem Variablennamen wird in der
Variablendeklaration hergestellt. Die Deklaration erfolgt fir jede Programmiersprache ident mit Hilfe eines
Tabelleneditors.
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11.4 AO352

11.4.1 Technische Daten

A/

Bezeichnung

Bestellnummer

A0352

7A0352.70

Kurzbeschreibung

2003 Analoges Ausgangsmodul, 2 Ausg., +/- 10 V oder 0-20 mA, 12 Bit,
Anpassungsmodul, Feldklemme TB712 gesondert bestellen!

Modultyp

C-UL-US gelistet JA
B&R ID-Code $OE
Steckplatz AF101 Adaptermodul, CP-Interface

B&R 2003 Anpassungsmodul

Anzahl der Ausgange

2

Ausgangssignal

Uber Schalter fir jeden Kanal einstellbar

Birde

Strom 0-20mA
Spannung =10V
Digitale Wandlerauflésung 12Bit
KurzschluBfest JA
Genauigkeit bei 25 °C Spannung Strom
Offset max. +5,2mV max. +5,3 uA
Gain max. £0,3 % max. £0,06 %
Linearitatsfehler max. 0,13 % vom Endwert max. £0,13 % vom Endwert
Leistungsaufnahme max.1,2W

max. 400Q

LSB-Wert (bezogen auf 12 Bit)

516uA +2,4%/LSB

Temperaturdrift

+122 ppm /°C £4 uA/°C




Bezeichnung AO352
Spannungsausgang
Belastung max. 10 mA
LSB-Wert (bezogen auf 12 Bit) 5,15mV +£0,8%/LSB
Temperaturdrift +60 ppm/°C £1,4mV/°C
Betriebseigenschaften
Potentialtrennung

Ausgang - RPS NEIN

Ausgang - Ausgang NEIN

Mechanische Eigenschaften

MaBe

B&R 2003 Anpassungsmodul

11.4.2 Ausgangsschema

lokaler
* Prozes-
/A - sorport ™
—
Modeschalter 1 < Wandler 8
® 8V}
—
23
Relais % 0
PTC
U N 2
|
1 (Ausg.1) L _8
I s
[2]L (eND)|o—

4|2 (Ausg.?) [O—F——— ——————— Schaltung wie oben
[4]2 use 2)]
Lol

™ 1)

Polyswitch

") Polyswitch™ ist ein eingetragenes Warenzeichen von RAYCHEM.

Es handelt sich dabei um ein Polymer-PTC Sicherungselement, das als Uberlast- und KurzschluBschutz fungiert. Bei Uberlast oder
KurzschluB wird das Sicherungselement hochohmig und trennt den Stromkreis auf. Um den Ausgang wieder zu aktivieren, muB die
externe Versorgung abgeschaltet und der Fehler (Uberlast oder KurzschluB) beseitigt werden. Nach einer Riickstellzeit >10 Sekunden
geht das Sicherungselement wieder in den leitenden Zustand Uber.
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11.4.3 Anschliisse

Pin Belegung

1 Ausgang 1

2 GND
—

1 % ] 3 Schirm
= N 4 Ausgang 2
(0 5 GND
% B 6 Schirm
D= 7 nc
(] —
PEC( 8 n.c.

% = 9 n.c.

12 [0 10 n.c.

11 n.c.
TB712 12 n.c.

11.4.4 AnschluBbeispiel

Das analoge Ausgangsmodul AO352 verfugt tber zwei analoge Ausgange, die entweder als Spannungs-
oder als Stromausgang verwendet werden kdnnen. Auch gemischter Betrieb ist méglich.

Modusschalter

Modusschalter Ausgang 2

Modusschalter Ausgang 1

Ein Ausgang kann entweder als Spannungs- oder als Stromausgang verwendet werden. Die Umschaltung
erfolgt mit dem entsprechenden Modusschalter, der sich an der Riickseite des Moduls befindet. Je nach
gewulinschtem Signal wird der Schalter in die entsprechende Stellung gebracht:

U .....Spannungsausgang
I ... Stromausgang
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Modulbeschaltung

Im folgenden Beispiel wird Ausgang 1 als Spannungsausgang und Ausgang 2 als Stromausgang betrieben.

Last

:j D Ausgang 1
S| TN
"’E D Schirm
—E D Ausgang 2
Sl enp
@ D Schirm
= =~ B
Burde E D
BEo N
B=c B
[ ]
=GN
I

11.4.5 Variablendeklaration
Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

Unterstitzung 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 Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationsworter bei diesem Modul zum Einsatz kommen.

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

Datenwort 0 INT16 Analog Out 1 e | Analogausgangswert Kanal 1

Datenwort 1 INT16 Analog Out 2 e | Analogausgangswert Kanal 2

Datenwort 2 INT16 Analog Out 3 e | Analogausgangswert Kanal 3 (Umschaltwert fir Kanal 1)

Datenwort 3 INT16 Analog Out 4 e | Analogausgangswert Kanal 4 (Umschaltwert fir Kanal 2)
Konfigurationswort 12 WORD Transp. In 24 . Modulstatus
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp

WORD Transp. Out 28 . Modulkonfiguration (optional)
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11.4.6 Zugriff Uber CAN-Identifier

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

Bei der AO352 ist das Packen der Daten nicht méglich. Pro Anpassungsmodul wird daher ein CAN-Objekt
Ubertragen.
Wenn ein Adaptermodul AF101 mit vier AO352 bestuckt ist, ergibt sich folgender Aufbau der CAN-Objekte:

Slot | CAN-ID? Word 1 Word 2 Word 3 Word 4
1 1054 Kanal 1L | Kanal 1H | Kanal 2L | Kanal 2H nicht genutzt (4 Byte-Objekte)
2 1055 Kanal 1L | Kanal 1H | Kanal 2L | Kanal 2H nicht genutzt (4 Byte-Objekte)
3 1056 Kanal 1L | Kanal 1H | Kanal 2L | Kanal 2H nicht genutzt (4 Byte-Objekte)
4 1057 Kanal 1L | Kanal 1H | Kanal 2L | Kanal 2H nicht genutzt (4 Byte-Objekte)

" CAN-ID = 1054 + (kn-1)x 16 + (ma-1) x4 + (sl - 1)
kn ..... Knotennummer des CAN Slaves = 1
ma .... Moduladresse des AF101 = 1
sl....... Slotnummer des Anpassungsmoduls am AF101 (1 - 4)

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".

11.4.7 Beschreibung der Daten- und Konfigurationswérter
Datenwoérter 0 und 1 (schreibend)

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

Datenwoérter 2 und 3 (schreibend)

Diese Datenworter werden nur bei eingeschaltetem TPU-Betrieb verwendet (siehe Konfigurationswort 14).
Dazu muB das Modul auf dem CP-Interface betrieben werden.

Bei aktiviertem Umschaltbetrieb werden mit diesen Datenwértern die auf 16 Bit normierten Werte der
Spannung oder des Stroms fur die logischen Kanéle 3 und 4 definiert. Je nach Status der TPU-IN Leitung
wird entweder der Wert von Kanal 1 oder 3 auf den physikalischen Kanal 1 oder der Wert von Kanal 2 oder
4 auf den physikalischen Kanal 2 des Moduls geschrieben.

Pegel der TUP-IN Leitung physikalischer Kanal 1 physikalischer Kanal 2

1 log. Kanal 1 log. Kanal 2

0 log. Kanal 3 log. Kanal 4
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Konfigurationswort 12 (lesend)

Das Konfigurationswort 12 enthélt den Modulstatus.

Bit Beschreibung
2-15 X....nicht definiert, ausmaskieren
1 0....Kanal 1: Stromausgang
1....Kanal 1: Spannungsausgang
0 0....Kanal 2: Stromausgang
1....Kanal 2: Spannungsausgang
>(|>(|X|X|X|X|X|XIX|X|X|X|X|X

15 8 7 0

Konfigurationswort 14 (lesend)

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

Bit Beschreibung

8-15 Modulkennung = $0E

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

®
o
S
o N
oE
5%
X3
B
o)
=

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

Konfigurationswort 14 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert.

Bit Beschreibung

15 0.... TPU-Betrieb abgeschaltet

1....TPU-Betrieb eingeschaltet
Um den TPU-Betrieb nutzen zu kénnen, mu das Modul auf
dem CP-Interface betrieben werden.

13-14 0

12 Nur wenn Bit 15 = 1 ist
0....Normalbetrieb
1....Umschaltbetrieb

In dieser Betriebsart wird zwischen den logischen Kanalen

1 und 3 bzw. 2 und 4 in Abhéngigkeit der TPU-IN Leitung
umgeschaltet (siehe auch Datenwérter 2 und 3). Die TPU-IN
Leitung ist durch LTX-Funktionen bedienbar (z. B. LTXdo0()).
Vor dem Umschalten miissen die Kanéle 3 und 4 durch
Beschreiben der Datenwérter 2 und 3 auf einen korrekten
Wert gesetzt werden. Falls dies nicht geschieht, werden vor
dem ersten Umschalten die Daten von Kanal 1 auf Kanal 3
bzw. von Kanal 2 auf Kanal 4 umkopiert.

Bis zum néchsten Einschalten der RPS werden die Daten bei
allen weiteren Kanalumschaltungen nicht mehr umkopiert.

0|0 0|0|0|0|0|0|0|0|0|0|0|0
15 8 7 0
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12 TEMPERATURMODULE

12.1 ALLGEMEINES

Mit Temperaturmodulen werden TemperaturmeBwerte in Zahlenwerte umgewandelt, die in der RPS

verarbeitet werden kdnnen.

In der RPS liegen die Zahlenwerte unabhéngig von der Auflésung immer im 16 Bit 2er-Komplement vor.
Dadurch muB bei der Erstellung des Anwenderprogramms die Auflésung (Schrittzahl) des Temperatur-

moduls nicht berlicksichtigt werden.

Bei Temperaturmessungen liefert das Temperaturmodul den MeBwert in 0,1 °-Schritten. Das heiBt, ein
Ergebnis von 750 entspricht 75,0 °C. Das Datenformat 0,1 °C wird standardmaBig von allen Temperatur-
modulen unterstltzt. Bei manchen Temperaturmodulen kann zusétzlich auf eine héhere Auflésung umge-

schaltet werden.

Jedem Temperaturmodul ist auf dem Adaptermodul bzw. auf dem CP-Interface eine Status-LED zugewie-
sen. Diese zeigt an, daB das Temperaturmodul arbeitet.

12.2 UBERSICHT

Modul

AT324

AT352

AT664

Anzahl Kanéle

4

2

4

MeBbereich -200 bis +850°C -200 bis +850 °C -270 bis +1372°C
Fahler KTY10-6 PT100 FeCuNi, Typ J
KTY84-130 NiCrNi, Typ K
PT100 PtRhPt, Typ S
PT1000
Rohwerterfassung JA NEIN JA
Digitale Wandlerauflésung 16Bit 16Bit 16Bit

123 PROGRAMMIERUNG

Die analogen Datenpunkte werden im Anwenderprogramm Uber einen Variablennamen direkt angespro-
chen. Der Bezug zwischen dem Kanal eines bestimmten Moduls und dem Variablennamen wird in der
Variablendeklaration hergestellt. Die Deklaration erfolgt fur jede Programmiersprache ident mit Hilfe eines

Tabelleneditors.

312

Temperaturmodule

-~

7

Kapitel 3



A A A

12.4 AT324

12.4.1 Aligemeines

Das Anpassungsmodul AT324 ist mit vier Eingangskanalen ausgestattet. Es dient zur MeBwerterfassung von

PT100, PT1000, KTY10-6 und KTY84-130 Temperaturflhlern.
Das Modul wird entweder auf das Adaptermodul AF101 oder auf das CP-Interface gesteckt.

12.4.2 Technische Daten

Bezeichnung AT324
Allgemeines
Bestellnummer 7AT324.70

Kurzbeschreibung

2003 Analoges Eingangsmodul, 4 Temperatur Eingange (2-LeiteranschluB),
KTY10-50 bis +150 Grad C, KTY84 -40 bis +300 Grad C, PT100 -200 bis +850 Grad C,
PT1000 -200 bis +850 Grad C, Anpassungsmodul, Feldklemme TB712 gesondert bestellen!

C-UL-US gelistet

in Vorbereitung

B&R ID-Code

$3E

Steckplatz

AF101 Adaptermodul, CP-Interface

Statische Eigenschaften

Modultyp B&R 2003 Anpassungsmodul
Eingangsart Widerstandsmessung im 2-Leiter Verfahren mit Konstantstromspeisung
Anzahl der Eingange 4
Fahler
KTY10-6 -50 °C bis +150 °C
KTY84-130 -40 °C bis +300 °C
PT100 -200 °C bis +850 °C
PT1000 -200 °C bis +850 °C
Verdrahtungsart 2-Leiter
Wandlungsmethode Sigma Delta
Digitale Wandlerauflésung 16Bit
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Bezeichnung

AT324

Eingangsverstarkung

per Software fiir jeden Kanal einstellbar

G=1 KTY10-6, KTY84-130, PT1000
G=2 PT100
Referenz 5kQ +0,1%
MeBstrom 200uA £5,22%
WiderstandsmeBbereich
bei G =1 1 bis 4995 Q
bei G =2 1bis 2497,5Q
Wandlungszeit pro Kanal
Eingangsverstarkung
einheitlich 60ms
unterschiedlich 190ms
Auflésung in °C
KTY10-6 1LSB=0,01°C
KTY84-130 1LSB=0,03°C
PT100 1LSB=0,15°C
PT1000 1LSB=0,03°C
Auflésung in Q
bei G =1 1LSB =76,29395mQ +0,1 %
beiG =2 1LSB =238,14697mQ =0,1%
Datenformat INT16
Normierung je Kanal einstellbar
KTY10-6 -50,00 °C bis +150,00 °C
KTY84-130 -40,00 °C bis +300,00 °C
PT100 -200,0 °C bis +850,0 °C
PT1000 -200,0 °C bis +850,0 °C
Wertebereich bei Widerstandsmessung je Kanal einstellbar
bei G =1 0,1Q bis 5000,0Q
bei G =2 0,05Q bis 5000,0Q
MeBbereichsiiberwachung
offene Eingénge $7FFF
Drahtbruch $7FFF
Bereichsunterschreitung " $8001
Bereichsuberschreitung $7FFF
allgemeiner Fehler $8000
Maximaler Fehler bei 25 °C +0,1%?
Offset-Drift *25mQ/°C?
Gain-Drift +30 ppm/°C?
Maximaler Fehler im gesamten *0,2%?
Temperaturbereich
Wiederholgenauigkeit +0,01 %?
Gleichtaktunterdriickung
>90dB
50 Hz >150dB
Ubersprechen zwischen den Kanalen typ.100dB
Leistungsaufnahme max.0,1W

Dynamische Eigenschaften

Eingangsfilter
Art
Eckfrequenz

TiefpaB 1. Ordnung
150Hz
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Bezeichnung AT324

Betriebseigenschaften

Potentialtrennung
Eingang - RPS NEIN
Eingang - Eingang NEIN

Mechanische Eigenschaften

MaBe B&R 2003 Anpassungsmodul

" Nur bei Messung mit Temperaturfihler.
2) Bezogen auf den MeBbereich.

) Bezogen auf den aktuellen MeBwert.

12.4.3 Eingangsschema

200 pA

®
o
S
o N
T %
5%
X3
B
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: I A | e
T | Wandler Prozessor-

6] Kamas

PTC

Hi H HE R HH
H
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12.4.4 Anschliisse

Belegung

+ Kanal 1

- Kanal 1

Schirm

+ Kanal 2

- Kanal 2

Schirm

+ Kanal 3

- Kanal 3

olo|N]|o|la|sr|lw|Nn]|-

Schirm

[N
o

+ Kanal 4

[N
[

- Kanal 4

[N
N

Schirm

12.4.5 AnschluBbeispiel

Fuhler

!

+ Kanal 1
- Kanal 1

Schirm

+ Kanal 2
- Kanal 2

Schirm

Hé@ﬁé@h

Ob 6 8 L 9 S Vv € 2

T Y VYO Y

[ O

ck L

12.4.6 Variablendeklaration
Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

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

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

&
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Der Datenzugriff erfolgt Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationsworter bei diesem Modul zum Einsatz kommen.

Datenzugriff VD- VD- VD- R W | Beschreibung
Datentyp Modultyp Kanal
Datenwort 0 INT16 Analog In 1 . Analogeingangswert Kanal 1
Datenwort 1 INT16 Analog In 2 . Analogeingangswert Kanal 2
Datenwort 2 INT16 Analog In 3 . Analogeingangswert Kanal 3
Datenwort 3 INT16 Analog In 4 . Analogeingangswert Kanal 4
Konfigurationswort 12 WORD Transp. In 24 . Modulstatus
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp
WORD Transp. Out 28 . Modulkonfiguration

12.4.7 Zugriff Uber CAN-Identifier

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

[s2)
Die Ubertragungsmodi sind im Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen" beschrieben. §
O
Bei der AT324 ist das Packen der Daten nicht méglich. Pro Anpassungsmodul wird daher ein CAN-Objekt g} Eg
Ubertragen. Wenn ein Adaptermodul AF101 mit vier AT324 bestlckt ist, ergibt sich folgender Aufbau der S
CAN-Objekte: X3
]
=
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 | Kanal 4L | Kanal 4H

2 543 Kanal 1L | Kanal 1H | Kanal 2L | Kanal 2H | Kanal 3L | Kanal 3H | Kanal 4L | Kanal 4H

3 544 Kanal 1L | Kanal 1H | Kanal 2L | Kanal 2H | Kanal 3L | Kanal 3H | Kanal 4L | Kanal 4H

4 545 Kanal 1L | Kanal 1H | Kanal 2L | Kanal 2H | Kanal 3L | Kanal 3H | Kanal 4L | Kanal 4H

" CAN-ID = 542 + (kn-1) x 16 + (ma-1) x4 + (sl - 1)
kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1
ma .... Moduladresse des AF101 = 1
sl...... Slotnummer des Anpassungsmoduls am AF101 (1 - 4)

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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12.4.8 Beschreibung der Daten- und Konfigurationswérter

Datenwort 0, 1, 2, 3 (lesend)

Auf 16 Bit normierte Werte der Temperatur oder der Widerstande.

Konfigurationswort 12 (lesend)

Das Konfigurationswort 12 enthélt den Modulstatus.

Bit

Beschreibung

12-15

... nicht definiert, ausmaskieren

11

... Wandlerwert 1 bereit

... Wandlerwert 1 noch nicht bereit

10

... Wandlerwert 2 bereit

... Wandlerwert 2 noch nicht bereit

... Wandlerwert 3 bereit

... Wandlerwert 3 noch nicht bereit

... Wandlerwert 4 bereit

PolrOolr ol olX

... Wandlerwert 4 noch nicht bereit

X.... nicht definiert, ausmaskieren

Aktuell gewandelter Kanal
1...Kanal 1
2....Kanal 2
3...Kanal 3
4....Kanal 4

XIXIXIX

XIXIXIX

15

Konfigurationswort 14 (lesend)

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

8 7

0

Bit Beschreibung
8-15 Modulkennung = $3E
0-7 X....nicht definiert, ausmaskieren

318
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Konfigurationswort 14 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert.

Bit Beschreibung
14 -15 0
12-13 Auswahl der Hardwarefilterzeit
0....50 Hz (default)
1...60Hz
9-11 Definition des Eingangssignals fiir Kanal 4
0....KTY10-6
1....KTY84-130
2....PT100
3....PT1000
4....reserviert (Wert = $8000)
5.... Widerstandsmessung 1 bis 4995 Q
6.... Widerstandsmessung 1 bis 2497,5 Q
7....Eingang ausgeschaltet - Einstellung fiir nicht verwendete Kanale]
(Wert = $8000)
6-8 Definition des Eingangssignals fiir Kanal 3
0....KTY10-6 ™
1....KTY84-130 =4
2....PT100 (aY]
3...PT1000 O
4....reserviert (Wert = $8000) L g
5.... Widerstandsmessung 1 bis 4995 Q (o}
6.... Widerstandsmessung 1 bis 2497,5 Q Q %
7....Eingang ausgeschaltet - Einstellung fiir nicht verwendete Kanale] 5
(Wert = $8000) 20
3-5 Definition des Eingangssignals fir Kanal 2
0....KTY10-6
1....KTY84-130
2....PT100
3....PT1000
4....reserviert (Wert = $8000)
5.... Widerstandsmessung 1 bis 4995 Q
6.... Widerstandsmessung 1 bis 2497,5 Q
7....Eingang ausgeschaltet - Einstellung fiir nicht verwendete Kanale]
(Wert = $8000)
0-2 Definition des Eingangssignals fir Kanal 1
0....KTY10-6
1....KTY84-130
2....PT100
3....PT1000
4....reserviert (Wert = $8000)
5.... Widerstandsmessung 1 bis 4995 Q
6.... Widerstandsmessung 1 bis 2497,5 Q
7....Eingang ausgeschaltet - Einstellung fiir nicht verwendete Kanale]
(Wert = $8000)
ol [TT{TRTITITTT]
15 8 7 0
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12.5 AT352

12.5.1 Technische Daten

A/

Bezeichnung AT352
Allgemeines
Bestellnummer 7AT352.70

Kurzbeschreibung

2003 Analoges Eingangsmodul, 2 Eingénge, PT100 (3-LeiteranschluB),
-200 bis +850 °C, Anpassungsmodul, Feldklemme TB712 gesondert bestellen!

C-UL-US gelistet

in Vorbereitung

B&R ID-Code $1A
Steckplatz AF101 Adaptermodul, CP-Interface
Statische Eigenschaften
Modultyp B&R 2003 Anpassungsmodul
Anzahl der Eingénge 2
Fuhler
Art PT100
AnschluB 3-LeiteranschluB
Norm IEC/EN 60751
Digitale Wandlerauflésung 16Bit
MeBbereich 2 Bereiche einstellbar
kleiner MeBbereich -200,00 bis +327,67 °C
Auflésung 0,01°C
groBer MeBbereich -200,0 bis +850,0°C
Auflésung 0,1°C

MeBwertaktualisierung

20bzw. 16,67 ms

Maximaler TemperaturmeBfehler
bei 25 °C

+(0,17 + 0,0005 * T)) [°C]
T, ... Fuhlertemperatur in °C

Maximaler TemperaturmeBfehler
durch Drift pro °C

+(0,01 +0,000031 *T) [°C]
T, ... Fuhlertemperatur in °C

Umrechnung der MeBwerte auf

automatisch im Modul

Temperaturwerte
MeBstrom 2mA
Leistungsaufnahme max. 0,4 W




Bezeichnung AT352
Betriebseigenschaften
Potentialtrennung
Eingang - RPS NEIN
Eingang - Eingang NEIN

Mechanische Eigenschaften

MaBe

B&R 2003 Anpassungsmodul

12.5.2 Eingangsschema

Kanal 1

Kanal 2

2mA 2mA
A/D- lokaler
l l Wandler | Prozessor-
I I Kanal 1 port
i—
1 - 1
l +15V
I PTC
2mA 2mA
LT A/D- lokaler
Wandler | Prozessor-
Kanal 2 port

]

e
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12.5.3 Anschliisse

12.5.4 AnschluBbeispiele

3-Leiteranschiu

b
=

Belegung

+ Fuhler 1

- Sense 1

- Fuhler 1

Schirm

+ Fuhler 2

- Sense 2

- Fuhler 2

Schirm

Wlo|N|Jlola|ls|lw|N]|F-

- Sense 1

[N
o

- Sense 2

[N
[

n.c.

[N
N

n.c.

Schema AnschluBbeispiel
+ Flhler 1 E—
=T | [ ]Il + Fhler 1
1 EN ! - Sense 1
——————O + Fiihler1 =05 - Fahler 1
~=ja E Schirm
=T L[ ]l + Fahler2
Em E - Sense 2
) =1 Il - Fahler 2
O -Sense 1 - Fihler 1 =] ! Schirm
BEc B
L 36 _Fihler1 =
4 BE= B
O Schirm ERS E
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2-LeiteranschluB

Schema AnschluBbeispiel
+ Fiihler 1
- Sense 1
3 Fihler1 + Fiihler 1 i
[l + Fanler 1
40 Schirm ]j - Sense 1
Ll - Fuhler 1
50 4 Fiihler 2 g icg{fr': ,
unler
D - Sense 2
6 - Fiihler 1 Ul - Fahler 2
[ © -Sense2 D Schirm
]j - Sense 1 8
- Fihler 2 [l -sense2 Q
80 seni % %) c%
chirm
Qo
£m
o
9 | T o
—© -Sense 1 X _g
o)
10 =
— O -Sense2

12.5.5 Variablendeklaration
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.

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

Das Ansprechen der Anpassungsmodule ist auch in den Abschnitten "AF101" und "Zentraleinheit" erklart.
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Der Datenzugriff erfolgt Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationsworter bei diesem Modul zum Einsatz kommen.

Datenzugriff VD- VD- VD- R W | Beschreibung
Datentyp Modultyp Kanal
Datenwort 0 INT16 Analog In 1 ] Temperatur Kanal 1
Datenwort 1 INT16 Analog In 2 ] Temperatur Kanal 2
Konfigurationswort 12 WORD Transp. In 24 . Modulstatus
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp
WORD Transp. Out 28 . Modulkonfiguration

12.5.6 Zugriff Uber 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.

Bei der AT352 ist das Packen der Daten nicht méglich. Pro Anpassungsmodul wird daher ein CAN-Objekt
Ubertragen.
Wenn ein Adaptermodul AF101 mit vier AT352 bestuckt ist, ergibt sich folgender Aufbau der CAN-Objekte:

Slot | CAN-ID? Word 1 Word 2 Word 3 I Word 4
1 542 Kanal 1L | Kanal1H | Kanal2L | Kanal 2H nicht genutzt (4 Byte-Objekte)
2 543 Kanal 1L | Kanal1H | Kanal2L | Kanal 2H nicht genutzt (4 Byte-Objekte)
3 544 Kanal 1L | Kanal 1H | Kanal 2L | Kanal 2H nicht genutzt (4 Byte-Objekte)
4 545 Kanal 1L | Kanal 1H | Kanal2L | Kanal 2H nicht genutzt (4 Byte-Objekte)

" CAN-ID =542 + (kn-1) x 16 + (ma-1) x4 + (sl- 1)
kn ..... Knotennummer des CAN Slaves = 1
ma .... Moduladresse des AF101 = 1
Slotnummer des Anpassungsmoduls am AF101 (1 - 4)

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".

12.5.7 Beschreibung der Daten- und Konfigurationswérter
Datenwoérter 0 und 1 (lesend)

In Abhéngigkeit von der gewéhlten Auflésung wird die Temperatur ausgelesen.

Kanal Auflésung Konfigurationswort 14 Wertebereich
1 0,1°C $0x00 -200,0 °C bis +850,0 °C entspricht -2000 bis +8500
0,01°C $0x01 -200,00 °C bis +327,67 °C entspricht -20000 bis +32767
2 0,1°C $0x00 -200,0 °C bis +850,0 °C entspricht -2000 bis +8500
0,01°C $0x02 -200,00 °C bis +327,67 °C entspricht -20000 bis +32767
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Konfigurationswort 12 (lesend)

Das Konfigurationswort 12 enthélt den Modulstatus.

Bit Beschreibung
12-15| x...nicht definiert, ausmaskieren
11 0....Wandlerwert 1 bereit
1....Wandlerwert 1 noch nicht bereit
10 0....Wandlerwert 2 bereit
1....Wandlerwert 2 noch nicht bereit
2-9 X ....nicht definiert, ausmaskieren
1 0....Auflésung von Kanal 2 ist 0,1 °C
1....Auflésung von Kanal 2 ist 0,01 °C
0 0....Auflésung von Kanal 1 ist 0,1 °C
1....Auflésung von Kanal 1 ist 0,01 °C
>(|>(|>(|>( >(|>(I>(|>(|>(|>(|>(|>(
15 8 7 0

Konfigurationswort 14 (lesend)

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

Bit Beschreibung
8-15 Modulkennung = $1A
0-7 X....nicht definiert, ausmaskieren

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

Konfigurationswort 14 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert.

Bit

Beschreibung

13-15

0

12

Auswahl der Hardwarefilterzeit fiir Kanal 1 und Kanal 2

0....50 Hz (default)
1...60 Hz

0

Auflésung von Kanal 2

0....0,1 °C (default)
1...0,01°C

Auflésung von Kanal 1

0....0,1 °C (default)
1...0,01°C

0|0|0 0|0|0|0|0|0|0|0|0|0
15 8 7 0
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12.6 AT664

12.6.1 Technische Daten

A/

Bezeichnung AT664
Allgemeines
Bestellnummer 7AT664.70

Kurzbeschreibung

2003 Analoges Eingangsmodul, 4 Eingange, Thermoelemente,
-270 bis +1372 Grad C, Anpassungsmodul, Feldklemme TB712 gesondert bestellen!

C-UL-US gelistet JA
B&R ID-Code $0C
Steckplatz AF101 Adaptermodul, CP-Interface

Statische Eigenschaften

Modultyp

B&R 2003 Anpassungsmodul

Anzahl der Eingénge

4

Fuhler Thermoelemente
Digitale Wandlerauflésung 16Bit
MeBbereich
Fuhlertemperatur je nach Fuhlertyp "
FeCuNi: Typ J -210 bis +1200 °C
NiCrNi: Typ K -270 bis +1372°C
PtRhPt: Typ S -50 bis +1768 °C
Klemmentemperatur -55 bis +125 °C
Rohwert +65534uV
Auflésung
Fuhlertemperaturausgabe 0,1°C/LSB
Klemmentemperaturausgabe 0,1°C/LSB
Rohwertausgabe 2uV/LSB
Klemmentemperaturkompensation JA D

Maximaler Fehler bei 25 °C

+(50 pV + 0,001 * U,) [uV]
U, .. Thermospannung in pV

Maximale Temperaturdrift pro °C

+(1,7 4V + 0,0001 * U, [uV]
U, - Thermospannung in pV

Fehler durch Klemmentemperatur

+1°C nach 10 min




Bezeichnung AT664

Umrechnung der MeBwerte auf

automatisch im Modul
Temperaturwerte

Leistungsaufnahme max.0,4W

Betriebseigenschaften

Potentialtrennung

Eingang - RPS NEIN
Eingang - Eingang NEIN
Mechanische Eigenschaften
MaBe

B&R 2003 Anpassungsmodul

) Mittels Software konfigurierbar.

12.6.2 Allgemeines

Die AT664 ist ein 4-Kanal Temperaturmodul. Durch Auswahl eines Fuhlertyps in Konfigurationswort 14 wird
das Modul aktiviert. Der ausgewahlte Fuhlertyp wird fur alle vier Kanéle verwendet.

12.6.3 Betriebsarten

®
o
S
o N
T %
5%
X3
B
o)
=

Betriebsart Beschreibung

Fuhlertyp: J,K, S Temperaturbereich siehe "Technische Daten"

mit Klemmentemperaturkompensation

Rohwert Spannungsbereich +65,534 mV
quantisiert auf 2 pv

ohne Klemmentemperaturkompensation

12.6.4 Sonderfunktionen

Fir die Klemmentemperaturkompensation kann die Klemmentemperatur pro Kanal vorgegeben
werden.

¢ Nicht benétigte Kanale kdnnen ausgeschaltet werden, wodurch die Refreshzeit verringert wird. Die
Einsparung pro Kanal ist von der Hardwarefilterzeit abhangig:

Hardwarefilterzeit Einsparung pro Kanal
50 Hz 60 ms
60 Hz 50 ms
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12.6.5 Eingangsschema

+0,3V
i =7
2] -
l l Instrumenten-
I I verstarker _
Q
3
=
03V g
4x
12.6.6 Anschlisse
Pin Belegung
1 + Kanal 1
2 - Kanal 1
m— -
1 % = 3 Schirm
= ; 4 + Kanal 2
% L 5 - Kanal 2
% 2 6 Schirm
= 7 +Kanal 3
pE=D
% B 8 - Kanal 3
= 9 Schirm
NEC D
12 % 10 +Kanal 4
11 - Kanal 4
TB712 12 Schirm
328 AT664

AID-
Wandler
lokaler
Prozessorport
lokaler
Prozessorport
L
lokaler
Klemmen- | prozessorport
temperatur-
erfassung
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12.6.7 AnschluBbeispiel

Temperaturfihler

= [ ]Il +Kanal1
5 {E E - Kanal 1
E Schirm
= E E + Kanal 2
E D - Kanal 2
w’E E Schirm
=L B
= B
B=o N
= B
BE= N
=N
I

12.6.8 Variablendeklaration
Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

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

Das Ansprechen der Anpassungsmodule ist auch in den Abschnitten "AF101" und "Zentraleinheit" erklart.
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Der Datenzugriff erfolgt Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationsworter bei diesem Modul zum Einsatz kommen.

Datenzugriff VD- VD- VD- R W | Beschreibung
Datentyp Modultyp Kanal
Datenwort 0 INT16 Analog In 1 ] Temperatur Kanal 1
Datenwort 1 INT16 Analog In 2 . Temperatur Kanal 2
Datenwort 2 INT16 Analog In 3 . Temperatur Kanal 3
Datenwort 3 INT16 Analog In 4 . Temperatur Kanal 4
Konfigurationswort 8 INT16 Transp. In 16 . Klemmentemp. Kanal 1 fiir ausgelagerte Berechnung
INT16 Transp. Out 16 . Klemmentemp. Kanal 1 fiir externe Vergleichsstelle
Konfigurationswort 9 INT16 Transp. In 18 . Klemmentemp. Kanal 2 fiir ausgelagerte Berechnung
INT16 Transp. Out 18 . Klemmentemp. Kanal 2 fiir externe Vergleichsstelle
Konfigurationswort 10 INT16 Transp. In 20 . Klemmentemp. Kanal 3 fiir ausgelagerte Berechnung
INT16 Transp. Out 20 . Klemmentemp. Kanal 3 fiir externe Vergleichsstelle
Konfigurationswort 11 INT16 Transp. In 22 . Klemmentemp. Kanal 4 fiir ausgelagerte Berechnung
INT16 Transp. Out 22 . Klemmentemp. Kanal 4 fiir externe Vergleichsstelle
Konfigurationswort 12 WORD Transp. In 24 . Modulstatus
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp
WORD Transp. Out 28 . Modulkonfiguration

12.6.9 Zugriff Uber CAN-Identifier

Der Zugriff tber 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.

Bei der AT664 ist das Packen der Daten nicht méglich. Pro Anpassungsmodul wird daher ein CAN-Objekt
Ubertragen.
Wenn ein Adaptermodul AF101 mit vier AT664 bestuckt ist, ergibt sich folgender Aufbau der CAN-Objekte:

Slot | CAN-ID? Word 1 Word 2 Word 3 Word 4
1 542 Kanal 1L | Kanal1H | Kanal2L | Kanal2H | Kanal 3L | Kanal3H | Kanal 4L | Kanal 4H
2 543 Kanal 1L | Kanal1H | Kanal2L | Kanal2H | Kanal 3L | Kanal3H | Kanal 4L | Kanal 4H
3 544 Kanal 1L | Kanal1H | Kanal2L | Kanal2H | Kanal 3L | Kanal3H | Kanal 4L | Kanal 4H
4 545 Kanal 1L | Kanal1H | Kanal2L | Kanal2H | Kanal 3L | Kanal3H | Kanal 4L | Kanal 4H

" CAN-ID = 542 + (kn-1) x 16 + (ma- 1) x4 + (sl - 1)
kn ..... Knotennummer des CAN Slaves = 1
ma .... Moduladresse des AF101 = 1
sl....... Slotnummer des Anpassungsmoduls am AF101 (1 - 4)

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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12.6.10 Beschreibung der Daten- und Konfigurationswérter
Datenwort 0, 1, 2, 3 (lesend)

In Abhéngigkeit vom gewdhlten Fihlertyp wird die Temperatur oder der auf 16 Bit normierte Rohwert
ausgelesen.

Konfigurationswort 8, 9, 10, 11 (lesend)

Auslesen der Klemmentemperatur zur ausgelagerten Berechnung der Temperatur aus dem Rohwert.

Konfigurationswort 8, 9, 10, 11 (schreibend)

Fur die Installation einer externen Vergleichsstelle kann die Klemmentemperatur vorgeschrieben werden.
Der Betrieb mit externer Vergleichsstelle ist nur fir alle Kanéle méglich.

Die Umschaltung erfolgt, sobald eines der Konfigurationsworter 8 - 11 beschrieben wird.
Zurlickgeschaltet wird, indem eines der Konfigurationsworter 8 - 11 mit $80xx beschrieben wird.

Konfigurationswort 12 (lesend)
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Das Konfigurationswort 12 enthélt den Modulstatus.

Bit Beschreibung

12-15 ...nicht definiert, ausmaskieren

11 ...Wandlerwert 1 bereit

...Wandlerwert 1 noch nicht bereit

10 ...Wandlerwert 2 bereit

...Wandlerwert 2 noch nicht bereit

...Wandlerwert 3 bereit
...Wandlerwert 3 noch nicht bereit

...Wandlerwert 4 bereit
...Wandlerwert 4 noch nicht bereit

P O |rO|FP O | O |X

w
~
3

....nicht definiert, ausmaskieren

0-2 Aktuell gewandelter Kanal

1...Kanal 1
2....Kanal 2
3....Kanal 3
4...Kanal 4
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Konfigurationswort 14 (lesend)

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

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

Konfigurationswort 14 (schreibend)

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

Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert.

Bit

Beschreibung

14-15

0

12-13

Auswahl der Hardwarefilterzeit

...50 Hz (default)
...60 Hz

11

...Kanal 4 ist eingeschaltet (default)
...Kanal 4 ist ausgeschaltet

10

...Kanal 3 ist eingeschaltet (default)
...Kanal 3 ist ausgeschaltet

...Kanal 2 ist eingeschaltet (default)
...Kanal 2 ist ausgeschaltet

...Kanal 1 ist eingeschaltet (default)
...Kanal 1 ist ausgeschaltet

o | O = O |k o = O |k o

Auswahl des Fuhlertyps bzw. des zu tibergebenden Wertes fiir alle
vier Kanéle.

...keine Wandlung (default)

...Fuhlertyp J

...Fuhlertyp K

...Fuhlertyp S

...Rohwert ohne Linearisierung und Klemmentemperatur-
kompensation
(Quantisierung 2 pV bei einem theoretischen MeRbereich
von 65 mV)

~Nw N e O

0|0|0|0|0

15

332
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13 SONSTIGE MODULE

13.1 ALLGEMEINES

Die Gruppe "Sonstige Module" umfaBt Kombinationsmodule und B&R 2003 Erweiterungen fur CP476.

13.2 KOMBINATIONSMODULE

Das Kombinationsmodulist eine Kombination aus digitalen Ein- und Ausgangsmodulen, sowie aus analogen
Ein- und Ausgangsmodulen. Der Zustand der digitalen Ein- bzw. Ausgange wird durch Status LEDs
angezeigt.

Ubersicht

Modul CcM211 CM411

Digitale Eingange 8

Anzahl Eingénge 8 3 8

Nominale Eingangsspannung 24VDC 24VDC f 95:

[0]

Digitale Ausgange § g

Anzahl Ausgénge 8 2 X 5
ie]

Schaltspannung 24VDC 24VDC ‘23

Dauerstrom max.0,5A max.0,5A

Analoge Eingange

Anzahl Eingénge 2 3
Eingangssignal +10V/0-20mA *10V
Auflésung 12Bit 16Bit

Analoge Ausgange

Anzahl Ausgénge 2 3
Ausgangssignal *10V *10V
Auflésung 12Bit 16Bit

13.3 B&R 2003 ERWEITERUNGEN FUR CP476

Bei der CP476 wurde erstmals eine weitere Ausbaumoglichkeit ganz links am Systembus vorgesehen. Hier
kénnen spezielle Erweiterungsmodule angebaut werden.

Ubersicht
Modul Beschreibung
MEO10 2003 Erweiterung fiur CP476, 1 PCMCIA Steckplatz
MEO020 2003 Erweiterung flir CP476, 1 PCMCIA Steckplatz, 1 Einschubsteckplatz fur steckbare Schnittstellenmodule
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A/

13.4.1 Technische Daten

v

13.4 CM211

Feldklemmen nicht im Lieferumfang enthalten.

Bezeichnung CM211

Allgemeines

Bestellnummer 7CM211.7

Kurzbeschreibung 2003 Kombinationsmodul, 8 Eingénge, 24 VDC, 4 ms, Sink, 3 Einkanal- oder
2 Zweikanalzéhler oder 2 Inkrementalgeber, 20 kHz, 8 Transistor-Ausgénge, 24 VDC,
0,5 A, Komparatorfunktion, kurzschlussfest, 2 Eingénge, +/- 10V / 0-20 mA, 12 Bit,

2 Ausgange, +/- 10V, 12 Bit, Feldklemmen TB718 gesondert bestellen!

C-UL-US gelistet
B&R ID-Code $C3

in Vorbereitung

Modultyp B&R 2003 I/0-Modul
Anzahl
CP430,EX270 2

EX470,EX770

CP470,CP770 4
CP474,CP476, CP774
EX477,EX777

Externe Spannungsiiberwachnung JA (LED: OK), Versorgungsspannung >18 V

Potentialtrennung
Analog - RPS NEIN
Digital - RPS NEIN
Digital - Analog NEIN
Leistungsaufnahme max.1,5W
Analogeingange
Eingangsart asymmetrisch
Anzahl der Eingénge 2

Eingangssignal nominal

+10V/0-20 mA je Kanal mit Schalter einstellbar




Bezeichnung CM211
Maximal zuléssige Dauerlberlast +15V/ =50 mA
(ohne Beschadigung)

Digitale Wandlerauflésung 12Bit

An Anwenderprogramm geliefertes
Datenformat

16 Bit 2er-Komplement

Wertebereich
Spannung
+10V $7FFF
oV $0000
10V $8001
Strom
20mA $7FFF
0mA $0000
MeBbereichsiiberwachung
offene Eingénge $7FFF
Bereichsunterschreitung
Spannung $8001
Strom $0000
Bereichsuberschreitung $7FFF
allgemeiner Fehler $8000

Wandlungsmethode

sukzessive Approximation

Wandlungszeit

<4 ms fur beide Kanéle, die Kanéale werden zyklisch gewandelt

Eingangsimpedanz im Signalbereich
bei Spannungseingang

=1 MQ

Eingangsimpedanz im Signalbereich bei
Stromeingang (Burde)

95-200Q

MeBgenauigkeit bei 25 °C

Offset
Gain

Spannung

*2,62mV
*02%"

Strom

+5,20 A
+*02%"

Offset-Drift

*2mV/°C

+5,9 uA/°C

Gain-Drift

+65 ppm/°C 2

+75 ppm/°C 2

LSB-Wert (bezogen auf 12 Bit)

+2,53mV +0,09 mV

+5,09 uA £0,2 uA

Nichtlinearitat

+2LSB

Eingangsfilter

Eckfrequenz 500 Hz

Analogausgange

Anzahl der Ausgénge

2

Ausgangssignal

=10V

Belastung

max. =10 mA

Digitale Wandlerauflésung

12Bit

Datenformat im Anwenderprogramm

16 Bit 2er-Komplement

Wertebereich
+10V
oV
-10V

$7FFF
$0000
$8001

Wandlungszeit

<4 ms fur beide Kanale

Lastimpedanz >1kQ
MeBgenauigkeit bei 25 °C
Offset +5,14mV
Gain +*02%"
Offset-Drift +1,2mV/°C
Gain-Drift +40 ppm/°C 2

Module B&R 2003
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Bezeichnung

CM211

LSB-Wert (bezogen auf 12 Bit)

+5,01 mV £0,13mV

Nichtlinearitat +3,5LSB
KurzschluBfest JA
Digitaleingange

Anzahl der Eingange 8

Art der Eingange

3 x Ereigniszéhler, 3 x Periodendauermessung, 3 x Torzeitmessung,
2 x Inkrementalgeber ABR (+24 V), 1 x Komparator

Eingangsspannung

minimal 18 VDC

nominal 24VDC

maximal 30VDC
Eingangsstrom bei Nominalspannung ca.4mA
Beschaltung Sink
Schaltschwellen

LOW-Bereich <5V

HIGH-Bereich >15V

Verzdgerungszeit 0 auf 1
mit SW-Filter
ohne SW-Filter

<4 ms (default)
<0,01ms

Verzégerungszeit 1 auf 0
mit SW-Filter
ohne SW-Filter

<4 ms (default)
<0,01ms

Statusanzeigen

8 griine LEDs

Inkrementalgeberbetrieb
Signalform
Auswertung
Eingangsfrequenz
Zé&hlfrequenz
Zahltiefe

Eingang 1
Eingang 2
Eingang 3
Eingang 4

Eingang 5
Eingang 6
Eingang 7
Eingang 8

Rechteckimpulse
4fach, Zahler ist rundlaufend
20 kHz
80 kHz
32Bit

Referenzfreigabeschalter 1
Kanal A1
Kanal B1
Kanal R1

Kanal A2

Kanal B2

Kanal R2
Referenzfreigabeschalter2

Ereigniszéhlerbetrieb
Signalform
Auswertung
Eingangsfrequenz
Zé&hlfrequenz
Zahltiefe
Eingang 2
Eingang 3
Eingang 5

Rechteckimpulse
jede Flanke, Z&hler ist rundlaufend
20 kHz
40 kHz
16 Bit
Zahler 1
Zahler 2
Zahler 3

Periodendauermessung
Signalform
Auswertung

Rechteckimpulse
positive Flanke - positive Flanke

Eingangsfrequenz 20 kHz
Zahlfrequenz intern 16 MHz, 4 MHz, 1 MHz, 250 kHz
Zahlfrequenz extern max. 20 kHz
Zahltiefe 16Bit
Eingang 3 Periode Kanal 1
Eingang 4 Periode Kanal 2
Eingang 7 Periode Kanal 3
Eingang 2 externe Zahlfrequenz fiir die Kanale 1 und 2
Eingang 5 externe Zahlfrequenz fir Kanal 3
#
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Ereigniszahlerbetrieb

Bezeichnung CM211
Torzeitmessung
Signalform Rechteckimpulse
Auswertung positive Flanke - negative Flanke
Eingangsfrequenz 10kHz
Zahlfrequenz intern 16 MHz, 4 MHz, 1 MHz, 250 kHz
Zahlfrequenz extern max. 20 kHz
Zahltiefe 16Bit
Torpause 50us
Eingang 3 Tor Kanal 1
Eingang 4 Tor Kanal 2
Eingang 7 Tor Kanal 3
Eingang 2 externe Zahlfrequenz fiir die Kanale 1 und 2
Eingang 5 externe Zahlfrequenz flir Kanal 3
Komparator
Komparatorausgang Ausgang 1
Reaktionszeit <500 us
Auswertung
Inkrementalgeberbetrieb Istwertvergleich des Zahlerstandes von Inkrementalgeber 1

Vergleich des Zéhlerstandes von Zéhler 2 (Fensterkomparator)

Potentialtrennung
Eingang - Eingang

NEIN

Digitalausgange

Anzahl und Art der Ausgénge

8 Transistor-Ausgange

Bemessungsstrom max.0,5A
Gesamter Ausgangsstrom max.4 A
Bemessungsspannung 24VDC
Schaltspannungsbereich 18-30VDC
Leckstrom (0-Signal) 12uA
Beschaltung Source
KurzschluBschutz JA
Uberlastschutz JA
Bremsspannung beim Abschalten 47V
induktiver Lasten

Verzégerungszeit 0 auf 1 <1,5ms
Verzoégerungszeit 1 auf 0 <1,5ms

Statusanzeigen 8 orange LEDs
Potentialtrennung

Ausgang - Ausgang NEIN
Mechanische Eigenschaften
MaBe B&R2003 einfachbreit

) Bezogen auf den maximalen positiven Endwert.

2) Bezogen auf den aktuellen MeBwert.
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/-

13.4.2 Status-LEDs

LED Beschreibung

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

LED 1 - 8, griin Logischer Zustand des entsprechenden Digitaleingangs.

LED 1 - 8, orange Ansteuerzustand des entsprechenden Digitalausgangs.

13.4.3 Eingangsschema

Analogeingéange
MUx AD-
PTC Wandler
A1+ +
I zu den
Prozessorports
— ————»
PTC
Al2+ +
AGND oj
Digitaleingange
‘ Eingangs-
Ex

— — l ‘ 7 status

comMm Oj
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13.4.4 Ausgangsschema

Analogausgéange
PTC b
AO1+ D/A -
T < Wandler
— M
AGND o— @
lokaler
Prozessorport
— "
PTC 4
AO2+
I
— M
AGND °— @
Digitalausgange
+24 VDC
Ausgangs-
L status
NS
Temperatur- und
A47 Il -Monitor
Diagnose-
status
&
L
Ausgangs-
Temperatur- und status
A0-3 lk-Monitor
GND

13.4.5 Uberwachung der Versorgungsspannung

+24VDC ©

Diagnose-

Spannungs- status

Uberwachung

GND °
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13.4.6 Modulaufbau

Allgemeines

Der Aufbau des Kombinationsmoduls CM211 entspricht einem Adaptermodul AF101 auf dem vier

Anpassungsmodule gesteckt sind und einem digitalen Mischmodul.

CM211

Moduladressen

AIN
AOUT

COUNT ...

AF101

+

DM

—cO>»
- =loXe]
-ZC0o00

.. Analogeingénge
.. Analogausgange
Zahleingédnge

.. digitales Mischmodul

Durch diesen speziellen Modulaufbau werden vom Kombinationsmodul CM211 zwei Moduladressen belegt.
Im unten angefuhrten Beispiel werden eine Zentraleinheit, ein Kombinationsmodul CM211 und ein
Digitaleingangsmodul DI1435 verwendet. Die Moduladresse ist wie in der Zeichnung dargestellt zu vergeben.

Moduladresse

1+2

CPU

CM211

DI435

340
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Variablendeklaration

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

CM211

AF101 DM

Moduladresse = 1 Moduladresse = 2

Slot1 | Slot2 | Slot3 | Slot 4

Slot: Fix auf 1
AIN | AOUT | Count | Count

13.4.7 Konfigurationsméglichkeiten der Zahler

[s2]
(=]
o
mN
—
ok
5%
X3
ie]
[}
s

Zahleingange

Im Abschnitt ,Modulaufbau® wird erklart, daB das Kombinationsmodul einem Adaptermodul AF101 mit vier
Anpassungsmodulen und einem digitalen Mischmodul entspricht. Zwei der vier Anpassungsmodule werden
fir Zahleingdnge verwendet.

AF101

Slot1 | Slot2 | Slot3 | Slot 4

A A C C
| o (0} (0}

N U U U
T N N

T T

AIN ... Analogeingange

AOUT ... Analogausgéange
COUNT ... Zahleingange
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Zahleingange auf Slot 3

Die Zahleingange des auf Slot 3 gesteckten Anpassungsmoduls kénnen per Software konfiguriert werden.
Die gewuinschte Funktion wird durch Beschreiben von Bit 12 und 13 im Konfigurationswort 14 eingestellt.
Es kann zwischen drei Funktionen gewahlt werden.

Funktion Bit 12 Bit 13
1 x Inkrementalgeber 0 0
2 x Ereigniszahler 1 0
2 x Torzeit-/Periodendauermessung 1 1

Zahleingange auf Slot 4

Die Zahleingange des auf Slot 4 gesteckten Anpassungsmoduls kénnen per Software konfiguriert werden.
Die gewunschte Funktion wird durch Beschreiben von Bit 12 und 13 im Konfigurationswort 14 eingestellt.
Es kann zwischen drei Funktionen gewahlt werden.

Funktion Bit 12 Bit 13
1 x Inkrementalgeber 0 0
1 x Ereigniszahler 1 0

1 x Torzeit-/Periodendauermessung

1

13.4.8 Zeitverhalten

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

* Interner Buszyklus

e |/O-AF-Zyklus

¢ |/O-CPU-Last

A 4

Interner Buszyklus

1/0-AF-Zyklus




Interner Buszyklus

Waéhrend dieser Zeit werden alle Kombinationsmodule, AF-Module und digitalen I/O-Module bearbeitet. Der
interne Buszyklus einer CM211 berechnet sich wie folgt:

Es befindet sich kein AF101 Adaptermodul am Bus

f sy = N ¥ 36 1S * 12+ 12* 120 us = 1872us  (bein = 1)

[ PUT Anzahl der CM211 Module
36us........ Zeit fir ein Kombinationsmodul CM211
12, Anzahl der Datenworter einer CM211

120 us...... Kombinationsmodul CM211 busy

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

tintﬁZykIus =n*36us*12 + 12* 200 us = 2832 us (bein = 1)
[ P Anzahl der CM211 Module

Zeit fir ein Kombinationsmodul CM211

Anzahl der Datenworter einer CM211

AF101 oder CPx74 busy
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1/0-AF-Zyklus fiir digitale Datenpunkte

Wahrend dieser Zeit werden alle digitalen Datenpunkte des Kombinationsmoduls CM211 intern aktualisiert
bzw. eingelesen.

tdigflOfAF s1ms

1/0-AF-Zyklus fiir analoge Datenpunkte

Wahrend dieser Zeit werden alle analogen Datenpunkte des Kombinationsmoduls CM211 intern aktualisiert
bzw. eingelesen.

Zahlerwerte .........cccovvevveiieeneeccens tnioarS2Ms
Analoge Ein-/Ausgangswerte ...... L oarS4MS
Module B&R 2003 CM211
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1/O-CPU-Last

Diese Zeit gibt an, wie lange die CPU zur Bearbeitung der Uber das Kombinationsmodul CM211
weitergegebenen 1/O-Daten benétigt. Die Zentraleinheit wird maBgeblich von den analogen I/O-Daten

belastet.

Als CPU wird eine CP430 oder CPx70 verwendet
t =12*100 us = 1200 us

10_CPU

12, Anzahl der Datenworter einer CM211

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

Als CPU wird eine CPx74 verwendet

to oy = 12* 70 us = 840 us

12 s Anzahl der Datenworter einer CM211
70UsS ........ analoger Datenpunkt bei CPx74

Als CPU wird eine CP476 verwendet
t =12 * 50 us = 600 us

10_CPU

12 s Anzahl der Datenwérter einer CM211
50 s ........ analoger Datenpunkt bei CP476

Taskklasse

Empfohlene schnellste Taskklasse: 6 ms

13.4.9 Einschubstreifen

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

cM211 Dit... ... DB AR
L% L »¥ »

> = [ok=3 (o]

(2 S1E548
DB o bbb AbD
DOT.......D%% o1 agp

. & 22 =
= [oR=3 [0}

- i 57378
DB caaann- o bbb AbD
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13.4.10 Anschlisse

1

W W W W W W W W W I W W7

S 1 .

A

F 1

TB718

Feldklemme X1
1 +24 VDC
2 +24 VDC
3 +24 VDC
4 n.c.
5 Digitaleingang DI1
6 Digitaleingang DI2
7 Digitaleingang DI3
8 Digitaleingang D14
9 Digitaleingang DI5
10 Digitaleingang DI6
11 Digitaleingang DI7
12 Digitaleingang DI8
13 Schirm
14 Analogeingang All +
15 Analogeingang 1 GND (AGND)
16 Schirm
17 Analogeingang Al2 +
18 Analogeingang 2 GND (AGND)

Module B&R 2003

/ @ \ M hraube
| festziehen

o o o o o oo

Feldklemme X2
1 GND ®
2 GND 8
3 GND 1) ;
4 n.c. 2 o3
5 Digitalausgang DO1 5‘ 3
6 Digitalausgang DO2 '§
7 Digitalausgang DO3 =
8 Digitalausgang DO4
9 Digitalausgang DO5
10 Digitalausgang DO6
11 Digitalausgang DO7
12 Digitalausgang DO8
13 Schirm
14 Analogausgang AO1 +
15 Analogausgang 1 GND (AGND)
16 Schirm
17 Analogausgang AO2 +
18 Analogausgang 2 GND (AGND)
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13.4.11 AnschluBbeispiel Analogeingédnge

Das Kombinationsmodul CM211 verflugt tber zwei analoge Eingénge, die entweder als Spannungs- oder
als Stromeingang verwendet werden konnen. Auch gemischter Betrieb ist mdglich.

Modusschalter

CM211

Modusschalter Eingang 2

Modusschalter Eingang 1

Ein Eingang kann entweder als Spannungs- oder als Stromeingang verwendet werden. Die Umschaltung
erfolgt mit dem entsprechenden Modusschalter, der sich an der Unterseite des Gehauses befindet. Je nach
gewunschtem Signal wird der Schalter in die entsprechende Stellung gebracht:

uU... Spannungseingang
I ... Stromeingang
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Modulbeschaltung
Im folgenden Beispiel wird Eingang 1 als Spannungseingang betrieben.
- +

)

MeBsignal I

Schirm
1 2
X1 I3y LAy
FEER SHMEENE
1314 15
+24 VDC

‘ > nachstes Modul .
12 8
xo 4 BOC) %%
AmE 5
GND 8
=

nachstes Modul

13.4.12 AnschluBbeispiel Analogausgéange

Schirm
12
x1 4 O
(HHH@
+24VDC ni/rlzggbers
X2 I3y Py
1IHERR, SEMARRR
GND 1314 15
néachstes Modul
Module B&R 2003 CM211
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13.4.13 AnschluBbeispiel Inkrementalgeberbetrieb

Encoder 1 Encoder 2

1 A1 B1R1 + 1 A2 B2R2 +

) N

g g

Ref 2
Ref 1 _
o0, _
—1 2

I [ A AR AR (AR AR R]ARTARAN

o I AR

3 45 6 7 8 9 101112

+24 VDC
) néchstes Modul

i1 2 3

VA

| BRRORAORRRAR

o

GND
nachstes Modul
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13.4.14 AnschluBbeispiel Ereigniszédhlerbetrieb

Zahler 1 Zahler 2
1l A + 1l B +
[l [l

Jf:: (il

M1 2

4 [(AENCCECEREY

| 4 DA ﬁ

8
6 7 oS
M1 2 3 N
o | LTI I I Iy g
T HERERRRH
GND nachstes
Modul

13.4.15 AnschluBbeispiel Periodendauermessung

Von einem an Eingang 3, 4 oder 7 angeschlossenen Signal, kann die Periodendauer gemessen werden.
Die Auflésung betragt 16 Bit. Die Frequenz des zu vermessenden Signals darf maximal 20 kHz betragen.
Zum Vermessen kann zwischen einer internen und einer externen Zahlfrequenz gewahlt werden.

e Interne Zahlfrequenz (16 MHz, 4 MHz, 1 MHz oder 250 kHz)
e Externe Zahlfrequenz (max. 20 kHz)

Die externe Zahlfrequenz wird an Eingang 2 (fur Eingange 3 und 4) und 5 (fur Eingang 7) angeschlossen.
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Prinzip der Periodendauermessung

Periodendauer

N

t

Start

&
zu vermessendes Signal

Stopp / Start

i i Zahlfrequenz

Die Impulszahlung wird mit der High-Flanke am Eingang gestartet und mit der nachsten High-Flanke
gestoppt. Der Zahlerwert wird in ein Zwischenregister tbernommen. Mit der gleichen High-Flanke beginnt

der Zahler wieder zu laufen.

Wahrend der laufenden Periodendauermessung kann der zuletzt abgespeicherte Zéhlerwert (die Perioden-
dauer) durch das laufende Anwenderprogramm ausgelesen werden. Der zwischengespeicherte Wert wird
erst mit dem Ende der laufenden Messung aufgefrischt.

Bei Uberlauf des Zahlers (Drahtbruch oder falsche Zahlfrequenz) wird der Wert auf $7FFF begrenzt.

AnschluBbeispiel fiir Periodendauermessung

350

externe Periode Periode
MeBfrequenz Kanal 1 Kanal 2
IL IL IL
f L A+ 1L B +
<*:>—‘ < <
ﬁ» S Tk
|
1 2 B
i CACATPECSrsepr
L
3 6 7 8
+<24VDC nachstes
12 s Modul
- CACICICICIC ey
HERABRRH
GND
nachstes
Modul
.__.-"
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13.4.16 AnschluBbeispiel Torzeitmessung
Ein an Eingang 3, 4 oder 7 angeschlossenen Signal, kann mit Hilfe der Torzeitmessung vermessen werden.
Die Auflésung betragt 16 Bit. Die Frequenz des zu vermessenden Signals darf maximal 10 kHz betragen.

Das zu vermessende Signal wird auch als Torfrequenz bezeichnet. Die Pause zwischen zwei Tor-
zeitmessungen muB gréBer als 50 us sein.

Zum Vermessen kann zwischen einer internen und einer externen Zahlfrequenz gewahlt werden.

e Interne Zahlfrequenz (16 MHz, 4 MHz, 1 MHz oder 250 kHz)
e Externe Zahlfrequenz (max. 20 kHz)

Die externe Zahlfrequenz wird an Eingang 2 (fur Eingange 3 und 4) und 5 (fur Eingang 7) angeschlossen.

Prinzip der Torzeitmessung

- t>50ps

zu vermessendes Signal

bt bt

[s2]
(=]
o
" A
-

D B

£m

Start  Stopp Start  Stopp Q %
| | | | 3
[©]
=

Zahlfrequenz

Die Impulszéhlung wird mit der High-Flanke am Tor gestartet und mit der Low-Flanke gestoppt. Mit der Low-
Flanke wird der Zahlerwert in ein Zwischenregister ibernommen. Mit der nachsten High-Flanke beginnt der
Zahler wieder zu laufen.

Waéhrend der laufenden Torzeitmessung kann der zuletzt abgespeicherte Zahlerwert (die Torzeit) durch
das laufende Anwenderprogramm ausgelesen werden. Der zwischengespeicherte Wert wird erst mit dem
Ende der laufenden Messung (Low-Flanke) aufgefrischt.

Bei Uberlauf des Zahlers (falsche Zahlfrequenz) wird der Wert auf $7FFF begrenzt.
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AnschluBbeispiel fir Torzeitmessung

externe
MeBfrequenz Tor Kanal 1 Tor Kanal 2

It (JTL] |[JL

f 1l A+ 1l B +
(-l (-l

1 1

1 1

1 1

1 1

A
A

oo

1 2

DD[]DD[][][]@

|1 VR

3 6 7 8

+24VDC .
‘ nachstes
Modul
1

DDDDDDDD@

ol R AV

nachstes
Modul
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13.4.17 AnschluBbeispiel Digitalausgange

Last Last

T
el

m1i1 2
xq U i
1 RIEHEEEAR
+<24VDC L néachstes
Modul
M1 2
xo Y %
[s2)
TR ERRAR 35
T 3 5 6 5%
GND nachstes 8
Modul =

13.4.18 Variablendeklaration der Analogeingéange
Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

Unterstitzung 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 Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationswérter bei den Analogeingdngen zum Einsatz kommen.

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

Der Zugriff Gber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgerat angesteuert wird.
Der Zugriff iber 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 CM211 mit den Moduladressen 1 und 2
angesprochen.

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

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

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

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".
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Beschreibung der Daten- und Konfigurationswérter

Datenworter 0 und 1 (lesend)

Auf 16 Bit normierte Werte der Spannung oder des Stroms.

Konfigurationswort 12 (lesend)

Das Konfigurationswort 12 enthélt den Modulstatus.

Bit Beschreibung

12-15
11

...nicht definiert, ausmaskieren

... Wandlerwerte bereit
... Wandlerwerte noch nicht bereit

R o|Xx

...nicht definiert, ausmaskieren

...Kanal 2: Strommessung
...Kanal 2: Spannungsmessung

...Kanal 1: Strommessung
...Kanal 1: Spannungsmessung

Rro|lro|x

...nicht definiert, ausmaskieren

...Kanal 2: kein Fehler
...Kanal 2: es steht ein Fehler an

™
o
S
o
T %
2

§%
X3
S
o
=

...Kanal 1: kein Fehler
...Kanal 1: es steht ein Fehler an

rolrolx

><|><|><|>< xlxlxlxlx ><|><
15 8 7

Konfigurationswort 14 (lesend)

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

Bit Beschreibung

8-15 Modulkennung = $40

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

0|1|0|0|0|0|0|0 xlxlxlxlxlxlxlx
15 8 7 0
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13.4.19 Variablendeklaration der Analogausgange
Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

Unterstitzung 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 Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationswérter bei den Analogausgéangen zum Einsatz kommen.

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

Zugriff tiber CAN-Identifier

Der Zugriff Gber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgerat angesteuert wird.
Der Zugriff iber 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 CM211 mit den Moduladressen 1 und 2
angesprochen.

Die Daten der Analogausgange kdnnen 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 I Kanal 1H I Kanal 2L I Kanal 2H I nicht genutzt
3 1056 nicht verwendet
4 1057 nicht verwendet

" 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".
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Beschreibung der Daten- und Konfigurationswérter

Datenworter 0 und 1 (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 = $40

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

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

13.4.20 Variablendeklaration fiir Inkrementalgeberbetrieb

Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:
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e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller

¢ CAN-Buscontroller

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

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

Das Modul CM211 verfligt Uber maximal zwei Inkrementalgeber. Die Inkrementalgeber teilen sich auf die
Slots 3 und 4 auf.
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Inkrementalgeber 1 (Slot 3) mit Zentraleinheit RPS 2003 und Remote Slaves

Der Datenzugriff erfolgt Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationswérter beim ersten Inkrementalgeber 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. In 8 . Zahlerstand bei pos. Flanke des Referenzeingangs
INT32 Transp. Out 8 e | Schwellwert 1 / min. Latchdifferenz”
Konfigurationswort 6 INT32 Transp. In 12 . Zahlerstand bei neg. Flanke des Referenzeingangs”
INT32 Transp. Out 12 e | Schwellwert 2 / Forcewert®
Konfigurationswort 8 WORD | Transp. Out 16 e | Inkrementalgebersteuerung”
Konfigurationswort 12 WORD Transp. In 24 . Modulstatus
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp
WORD Transp. Out 28 e | Modulkonfiguration

" Ab Rev. DO

Inkrementalgeber 1 (Slot 3) mit CAN Slaves

Der Datenzugriff erfolgt Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationswérter beim ersten Inkrementalgeber zum Einsatz kommen.

Datenzugriff VD- VD- VD- R W | Beschreibung
Datentyp Modultyp | Kanal
Datenwort 0 INT32 Transp. In 0 ] Zé&hlerstand
Datenwort 2 WORD Transp. In 4 . Modulstatus
Konfigurationswort 4 INT32 Transp. In 8 . Zahlerstand bei pos. Flanke des Referenzeingangs
INT32 Transp. Out 8 Schwellwert 1 / min. Latchdifferenz ®
Konfigurationswort 6 INT32 Transp. In 12 . Zahlerstand bei neg. Flanke des Referenzeingangs”
INT32 Transp. Out 12 Schwellwert 2 / Forcewert”
Konfigurationswort 8 WORD | Transp. Out 16 Inkrementalgebersteuerung
Konfigurationswort 12 WORD Transp. In 24 . Modulstatus
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp
WORD Transp. Out 28 Modulkonfiguration

" Ab Rev. DO

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

Der Zugriff tber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgeréat 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 angefuhrten Beispiel, wird das Kombinationsmodul CM211 mit den Moduladressen 1 und 2
angesprochen.

Slot | CAN-ID? Word 1 I Word 2 I Word 3 I Word 4
1 542 nicht verwendet
2 543 nicht verwendet
3 544 Zahler LL | Zahler ML I Zahler MH | Zahler HH I Status L | Status H I nicht genutzt
4 545 nicht verwendet

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

Sl Slotnummer = 3

B&R 2000 Anwender miissen die Daten austauschen, so daB die High-Daten am
Anfang stehen (Motorola-Format)!
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Weitere ID-Belegung siehe Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen".
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Beschreibung der Daten- und Konfigurationswérter

Datenwort 0 (lesend)

Das Datenwort 0 enthalt den Modulstatus zeitkonsistent zum Zahlerstand.

Bit

Beschreibung

12-15

X....nicht definiert, ausmaskieren

11

@
oo

Zéahlerstand nicht ibernommen
..Zahlerstand bei der ersten positiven Flanke des
Referenzeingangs tibernommen

10

... Z&hlerstand nicht tibernommen
...Zahlerstand bei der ersten negativen Flanke des
Referenzeingangs iibernommen

...nicht definiert, ausmaskieren

...Referenzieren ist im Gange
... Z&hler ist referenziert (Ricksetzen erfolgt mit Erhalt des
Referenzierbefehls)

B

ndert nach jeder erfolgten Referenzierung den Zustand

&

0
1

.... Versorgungsspannung <18 V
.... Versorgungsspannung >18 V, Ausgéange OK

Ausgangszustand des Komparators

Pegel des Gebereingangs A

Pegel des Gebereingangs B

Pegel des Referenzfreigabeschalters

olr|v|w]|s

Pegel des Referenzimpulses

XIXIXIX XIX

15 8 7

Datenwort 1 (lesend)

Zahlerstand MSW

Datenwort 2 (lesend)

Zahlerstand LSW

Konfigurationsworter 4+5 (lesend) - ab Rev. DO

Nach dem Setzen von Bit 11 im Konfigurationswort 8 enthalten diese Konfigurationswérter den gelatchten
Zahlerstand bei der ersten positiven Flanke des Referenzeingangs. Der Wert ist glltig, wenn Bit 11 im

Datenwort 0 gesetzt ist.

Die maximale Verzégerung, von der Flanke am Eingang bis der Wert gelatcht wird, betragt 50 us.
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Konfigurationswoérter 4+5 (schreibend)

Mit den Konfigurationswortern 4+5 wird entweder Schwellwert 1 oder die minimale Latchdifferenz definiert.

1) Schwellwert 1 (32 Bit):

a) 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.

b) 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.

2) Minimale Latchdifferenz (32 Bit) - ab Rev. DO:

Definition der minimalen Latchdifferenzfiir Zahler latchen. Die Ubernahme erfolgt mit Bit 8im Konfigurations-
wort 8.

Konfigurationsworter 6+7 (lesend) - ab Rev. DO

Nach dem Setzen von Bit 10 im Konfigurationswort 8 enthalten diese Konfigurationsworter den gelatchten
Zahlerstand bei der ersten negativen Flanke des Referenzeingangs. Der Wert ist gultig, wenn Bit 10 im
Datenwort 0 gesetzt ist.

Die maximale Verzégerung, von der Flanke am Eingang bis der Wert gelatcht wird, betragt 50 us.

Konfigurationswoérter 6+7 (schreibend)

Mit den Konfigurationswortern 6+ 7 wird entweder Schwellwert 2 (32 Bit) oder der Forcewert (32 Bit) definiert.

Die Definition des Forcewertes ist ab Rev. DO méglich. Die Ubernahme des Forcewertes erfolgt mit Bit 8
im Konfigurationswort 8.

Die maximale Verzdgerung, bis der Forcewert Ubernommen wird, betragt 1 ms.

Module B&R 2003 CM211 361

[s2]
(=]
o
mN
O
T 3
§%
X3
ie]
[}
=



Konfigurationswort 8 (schreibend) - ab Rev. DO

Mit dem Konfigurationswort 8 wird der Inkrementalgeber konfiguriert.

Bit Beschreibung
14 - 15 0
13 O....... Keine Auswirkung auf den Inkrementalgeber
1. Invertieren des Referenzfreigabeschalters fiir das Forcen
Mit Bit 13 kann die Polaritat des Referenzfreigabeschalters
invertiert werden.
12 0....... Keine Auswirkung auf den Inkrementalgeber
Lo Forcen des Zahlers mit Referenzfreigabeschalter

Bei einer positiven Flanke von Bit 12 wird Bit 7 im Daten-
wort 0 geléscht und die positive Flankenbildung des
Referenzfreigabeschalters aktiviert. Bei Erkennen der Flanke
wird der Z&hler auf den vordefinierten Wert (default 0)
gesetzt. Im Datenwort O wird Bit 7 gesetzt und Bit 6 invertiert.
Die Genauigkeit ist im Vergleich zum Latchbetrieb
eingeschrankt.

11 (- Zéahlerstand nicht tbernehmen

1. Zahlerstand bei der ersten positiven Flanke des
Referenzeingangs tibernehmen (siehe Konfigurations-
waorter 4+5) ¥

10 0....... Zéahlerstand nicht tibernehmen

Lo Zahlerstand bei der ersten negativen Flanke des
Referenzeingangs libernehmen (siehe Konfigurations-
worter 6+7) ¥

9 0/1.... Startausgangszustand des Latcheingangsfilters

Mit Bit 9 wird die Startbedingung der Flankenbildung und
Filterung des Latchsignals angegeben. Ist der Zustand von
Bit 9 ungleich dem Istzustand des Referenzeingangs wird
intern eine Flankenanderung erkannt und tiber das Filter
bewertet.

8 .. Keine Auswirkung auf den Inkrementalgeber
.. Bei einer positiven Flanke werden die Konfigurationsworter
4+5 als minimaler Latchwert und die Konfigurations-
worter 6+7 als Forcewert (ibernommen
0-7 0
ofo OIOIOIOIOIOIOIO
15 8 7 0

) Der Zahlerstand wird nur einmal iibernommen. Fiir eine erneute Ubernahme muB Bit 10 bzw. Bit 11 riickgesetzt werden. Nachdem das
korrespondierende Bit im Modulstatus auf 0 gegangen ist, kann Bit 10 bzw. Bit 11 im Konfigurationswort 8 wieder gesetzt werden.
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Latchen des Zéahlerstandes mittels Referenzeingang:

& Bit 0 im Konfigurationswort 14 muB 0 sein. Das heiBt, der Komparator ist ausgeschal-
tet.

Allgemeines:

Da fur das Referenzieren, den Komparatorbetrieb und das Latchen des Zahlerstandes die gleichen internen
Interrupts bzw. die gleichen Eingédnge benutzt werden, gilt folgende Prioritat:

1. Referenzieren

2. Komparator

3. Latchen

Auf einen sauberen Ubergang zwischen den Betriebsarten ist zu achten. Das heiBt, entsprechende
Steuerbits durfen nicht gleichzeitig aktiviert werden.

Latchen des Zahlerstandes:

Mit einer positiven Flanke von Bit 10 oder Bit 11 im Konfigurationswort 8 wird das Latchen gestartet. Der
aktuelle Zahlerstand wird als Vergleichswert fir die minimale Latchdifferenz Gbernommen.

1) Minimale Latchdifferenz ist gleich O:

Wenn die minimale Latchdifferenz auf O gesetzt ist (default), erfolgt das Latchen des Zahlerstandes
unmittelbar bei Auftreten der entsprechenden Flanke des Referenzeingangs.

2) Minimale Latchdifferenz ist ungleich 0:

Wenn die minimale Latchdifferenz auf ungleich 0 gesetztist, wird bei Auftreten der entsprechenden Flanke
des Referenzeingangs der Zahlerstand zwischengespeichert.

* Differenz > minimale Latchdifferenz:

Wenn die Differenz von zwischengespeichertem Wert minus Vergleichswert groBer der minimalen
Latchdifferenz ist, erfolgt die Ubernahme des Wertes und Bit 10 oder Bit 11 im Datenwort 0 wird
gesetzt.

* Differenz < minimale Latchdifferenz:

Wenn die Differenz von zwischengespeichertem Wert minus Vergleichswert kleiner der minimalen
Latchdifferenz ist, wird der Wert noch nicht Gbernommen. Bei der nachsten entsprechenden Flanke
des Referenzeingangs wird der Vergleich erneut durchgefihrt.

Erst wenn die Differenz gréBer als die minimale Latchdifferenz ist, erfolgt die Ubernahme des Wertes
und Bit 10 oder Bit 11 im Datenwort 0 wird gesetzt.

Konfigurationswort 12 (lesend)

Das Konfigurationswort 12 enthalt den Modulstatus (aktueller Zustand ungelatcht). Der Modulstatus ist bei
Datenwort 0 beschrieben.
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Konfigurationswort 14 (lesend)

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

Bit Beschreibung
8-15 Modulkennung = $40
0-7 X ....nicht definiert, ausmaskieren

Konfigurationswort 14 (schreibend)

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

Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert

Bit

Beschreibung

364

14-15

13

...Inkrementalgeberbetrieb

12

...Inkrementalgeberbetrieb

11

...keine Auswirkung auf Zahlrichtung
...Zahlrichtung gegeniiber Verdrahtung invertieren

10

B O|lRPO|O|O|O

... Zahlformat: 32 Bit mit Vorzeichen
... Zahlformat: 32 Bit ohne Vorzeichen - Endlosbetrieb

Im Endlosbetrieb wird die interne Reihung der Schwellwerte
aufgehoben. Bei einem Uberlauf des Z&hlers muR daher das
Verhalten des Komperators nicht umgestellt werden. Der
Komperatorbetrieb erfolgt ohne Beriicksichtigung des
Vorzeichens.

...Inkrementalgeberbetrieb mit 4fach Auswertung

= O

...kein EinfluB auf Referenzimpuls
...Referenzimpuls wird invertiert. Diese Einstellung wird fiir Geber

mit High Impuls verwendet.

... Z&hler unmittelbar auf 0 setzen. In Datenwort O (Modulstatus)

wird Bit 7 unmittelbar auf 1 gesetzt und der Zahler geléscht.

...Z&hler bleibt in Funktion. In Datenwort 0 (Modulstatus) wird Bit 7

unmittelbar auf 0 gesetzt (bedingtes Referenzieren).

...Referenzfreigabeschalter nicht beachten (Referenzieren bei

Referenzimpuls). Einstellung bezieht sich auf Bit 4

...Referenzfreigabeschalter aktiv schalten (Referenzieren bei

Referenzimpuls und Referenzfreigabeschalter)

(=)

...keine Auswirkung auf Zahler
...Z&hler loschen (referenzieren)

... Komperator aus

Die Bedienung von Ausgang 1 erfolgt wie in der
Variablendeklaration fiir Digitalausgange beschrieben.

...Komperator ein

...Der Komperatorausgang wird auf den in Bit 0 angegebenen

Pegel gesetzt, wenn Schwellwert 1 < Z&hler < Schwellwert 2

...Der Komperatorausgang wird auf den invertierten Pegel von Bit

0 gesetzt, wenn Schwellwert 1 < Zahler < Schwellwert 2

0

Pegel des Komperatorausgangs

olo

8 7

CM211
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Inkrementalgeber 2 (Slot 4) mit Zentraleinheit RPS 2003 und Remote Slaves

Der Datenzugriff erfolgt Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationswérter beim zweiten Inkrementalgeber zum Einsatz kommen.

Datenzugriff VD- VD- VD- Beschreibung
Datentyp Modultyp Kanal
Datenwort 0 WORD Transp. In 0 Modulstatus
Datenwort 1 INT32 Transp. In 2 Zé&hlerstand
Konfigurationswort 4 INT32 Transp. In 8 Zahlerstand bei pos. Flanke des Referenzeingangs
INT32 Transp. Out 8 min. Latchdifferenz®
Konfigurationswort 6 INT32 Transp. In 12 Zahlerstand bei neg. Flanke des Referenzeingangs”
INT32 Transp. Out 12 Forcewert”
Konfigurationswort 8 WORD | Transp. Out 16 Inkrementalgebersteuerung
Konfigurationswort 12 WORD Transp. In 24 Modulstatus
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 Modultyp
WORD Transp. Out 28 Modulkonfiguration

") Ab Rev. DO

Inkrementalgeber 2 (Slot 4) mit CAN Slaves

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

welche Daten- und Konfigurationswérter beim zweiten Inkrementalgeber zum Einsatz kommen.

™
o
S
o
T %
2

§o
X3
S
o
=

Datenzugriff VD- VD- VD- Beschreibung
Datentyp Modultyp Kanal
Datenwort 0 INT32 Transp. In 0 Zahlerstand
Datenwort 2 WORD Transp. In 4 Modulstatus
Konfigurationswort 4 INT32 Transp. In 8 Zahlerstand bei pos. Flanke des Referenzeingangs
INT32 Transp. Out 8 min. Latchdifferenz®
Konfigurationswort 6 INT32 Transp. In 12 Zahlerstand bei neg. Flanke des Referenzeingangs®
INT32 Transp. Out 12 Forcewert”
Konfigurationswort 8 WORD | Transp. Out 16 Inkrementalgebersteuerung
Konfigurationswort 12 WORD Transp. In 24 Modulstatus
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 Modultyp
WORD Transp. Out 28 Modulkonfiguration

") Ab Rev. DO

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

Der Zugriff Gber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgerat angesteuert wird.
Der Zugriff iber 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 CM211 mit den Moduladressen 1 und 2
angesprochen.

Slot | CAN-ID?® Word 1 I Word 2 I Word 3 I Word 4
1 542 nicht verwendet
2 543 nicht verwendet
3 544 nicht verwendet
4 545 Zéhler LL I Zéhler ML Izahler MH I Zéhler HH I Status L I Status H I nicht genutzt

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

Sl Slotnummer = 4

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 Konfigurationswérter

Datenwort 0 (lesend)

Das Datenwort 0 enthalt den Modulstatus zeitkonsistent zum Zahlerstand.

Bit Beschreibung

12-15 X....nicht definiert, ausmaskieren

11 0....Z&hlerstand nicht ibernommen
1....Zahlerstand bei der ersten positiven Flanke des
Referenzeingangs tibernommen

10 0....Z&hlerstand nicht ibernommen
1....Zahlerstand bei der ersten negativen Flanke des
Referenzeingangs Ubernommen

8-9 X....nicht definiert, ausmaskieren

7 0....Referenzieren ist im Gange
1....Zahler ist referenziert (Riicksetzen erfolgt mit Erhalt des
Referenzierbefehls)

6 andert nach jeder erfolgten Referenzierung den Zustand

o

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

X....nicht definiert, ausmaskieren
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Pegel des Gebereingangs A

Pegel des Gebereingangs B

Pegel des Referenzfreigabeschalters

Sl N |w s

Pegel des Referenzimpulses

X|>(|>(|>( X|>( X

15 8 7 0

Datenwort 1 (lesend)

Zahlerstand MSW

Datenwort 2 (lesend)

Zahlerstand LSW

Konfigurationswérter 445 (lesend) - ab Rev. DO

Nach dem Setzen von Bit 11 im Konfigurationswort 8 enthalten diese Konfigurationsworter den gelatchten
Zahlerstand bei der ersten positiven Flanke des Referenzeingangs. Der Wert ist gultig, wenn Bit 11 im
Datenwort 0 gesetzt ist.

Die maximale Verzégerung, von der Flanke am Eingang bis der Wert gelatcht wird, betragt 50 us.

Konfigurationswérter 4+5 (schreibend) - ab Rev. DO

Definition der minimalen Latchdifferenz (32 Bit) fiir Zahler latchen. Die Ubernahme erfolgt mit Bit 8 im
Konfigurationswort 8.
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Konfigurationswérter 6+7 (lesend) - ab Rev. DO

Nach dem Setzen von Bit 10 im Konfigurationswort 8 enthalten diese Konfigurationswérter den gelatchten
Zahlerstand bei der ersten negativen Flanke des Referenzeingangs. Der Wert ist gultig, wenn Bit 10 im
Datenwort 0 gesetzt ist.

Die maximale Verzégerung, von der Flanke am Eingang bis der Wert gelatcht wird, betragt 50 us.

Konfigurationswérter 6+7 (schreibend) - ab Rev. DO

Definition des Forcewertes (32 Bit). Die Ubernahme des Forcewertes erfolgt mit Bit 8 im Konfigurationswort 8.
Die maximale Verzégerung, bis der Forcewert Ubernommen wird, betragt 1 ms.

Konfigurationswort 8 (schreibend) - ab Rev. DO

Mit dem Konfigurationswort 8 wird der Inkrementalgeber konfiguriert.

Bit Beschreibung
14 - 15 0
13 O....... Keine Auswirkung auf den Inkrementalgeber
1. Invertieren des Referenzfreigabeschalters fiir das Forcen
Mit Bit 13 kann die Polaritat des Referenzfreigabeschalters
invertiert werden.
12 0....... Keine Auswirkung auf den Inkrementalgeber
Lo Forcen des Zahlers mit Referenzfreigabeschalter

Bei einer positiven Flanke von Bit 12 wird Bit 7 im Daten-
wort 0 geléscht und die positive Flankenbildung des
Referenzfreigabeschalters aktiviert. Bei Erkennen der Flanke
wird der Zahler auf den vordefinierten Wert (default 0)
gesetzt. Im Datenwort O wird Bit 7 gesetzt und Bit 6 invertiert.
Die Genauigkeit ist im Vergleich zum Latchbetrieb
eingeschrankt.

11 (- Zéahlerstand nicht tibernehmen

1. Zahlerstand bei der ersten positiven Flanke des
Referenzeingangs tibernehmen (siehe Konfigurations-
waorter 4+5) ¥

10 0....... Zéahlerstand nicht tibernehmen

Lo Zahlerstand bei der ersten negativen Flanke des
Referenzeingangs libernehmen (siehe Konfigurations-
worter 6+7) ¥

9 0/1.... Startausgangszustand des Latcheingangsfilters

Mit Bit 9 wird die Startbedingung der Flankenbildung und
Filterung des Latchsignals angegeben. Ist der Zustand von
Bit 9 ungleich dem Istzustand des Referenzeingangs wird
intern eine Flankenanderung erkannt und tiber das Filter

bewertet.
8 0....... Keine Auswirkung auf den Inkrementalgeber
1. Bei einer positiven Flanke werden die Konfigurationswérter

4+5 als minimaler Latchwert und die Konfigurations-
worter 6+7 als Forcewert (ibernommen

0|0 OIOIOIOIOIOIOI

0
15 8 7 0

) Der Zahlerstand wird nur einmal iibernommen. Fiir eine erneute Ubernahme muB Bit 10 bzw. Bit 11 riickgesetzt werden. Nachdem das
korrespondierende Bit im Modulstatus auf 0 gegangen ist, kann Bit 10 bzw. Bit 11 im Konfigurationswort 8 wieder gesetzt werden.
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Latchen des Zéahlerstandes mittels Referenzeingang:
Allgemeines:

Da fur das Referenzieren und das Latchen des Z&hlerstandes die gleichen internen Interrupts bzw. die
gleichen Eingénge benutzt werden, gilt folgende Prioritat:

1. Referenzieren

2. Latchen

Auf einen sauberen Ubergang zwischen den Betriebsarten ist zu achten. Das heiBt, entsprechende
Steuerbits durfen nicht gleichzeitig aktiviert werden.

Latchen des Zahlerstandes:

Mit einer positiven Flanke von Bit 10 oder Bit 11 im Konfigurationswort 8 wird das Latchen gestartet. Der
aktuelle Zahlerstand wird als Vergleichswert fir die minimale Latchdifferenz Gbernommen.

1) Minimale Latchdifferenz ist gleich O:

Wenn die minimale Latchdifferenz auf O gesetzt ist (default), erfolgt das Latchen des Zahlerstandes
unmittelbar bei Auftreten der entsprechenden Flanke des Referenzeingangs.

2) Minimale Latchdifferenz ist ungleich 0:

Wenn die minimale Latchdifferenz auf ungleich 0 gesetztist, wird bei Auftreten der entsprechenden Flanke
des Referenzeingangs der Zahlerstand zwischengespeichert.

* Differenz > minimale Latchdifferenz:

Wenn die Differenz von zwischengespeichertem Wert minus Vergleichswert groBer der minimalen
Latchdifferenz ist, erfolgt die Ubernahme des Wertes und Bit 10 oder Bit 11 im Datenwort 0 wird
gesetzt.

* Differenz < minimale Latchdifferenz:

Wenn die Differenz von zwischengespeichertem Wert minus Vergleichswert kleiner der minimalen
Latchdifferenz ist, wird der Wert noch nicht Gbernommen. Bei der nachsten entsprechenden Flanke
des Referenzeingangs wird der Vergleich erneut durchgefihrt.

Erst wenn die Differenz gréBer als die minimale Latchdifferenz ist, erfolgt die Ubernahme des Wertes
und Bit 10 oder Bit 11 im Datenwort 0 wird gesetzt.

Konfigurationswort 12 (lesend)

Das Konfigurationswort 12 enthalt den Modulstatus (aktueller Zustand ungelatcht). Der Modulstatus ist bei
Datenwort 0 beschrieben.
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Konfigurationswort 14 (lesend)

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

Bit Beschreibung

8-15 Modulkennung = $40

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

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

Konfigurationswort 14 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert.

Bit Beschreibung
14 - 15 0
13 0....Inkrementalgeberbetrieb
12 0....Inkrementalgeberbetrieb
11 0....keine Auswirkung auf Z&hlrichtung
1....Zahlrichtung gegeniiber Verdrahtung invertieren
10 0
8-9 0....Inkrementalgeberbetrieb mit 4fach Auswertung
7 0....kein EinfluR auf Referenzimpuls
1....Referenzimpuls wird invertiert. Diese Einstellung wird fiir Geber
mit High Impuls verwendet.
6 0....Z&hler unmittelbar auf 0 setzen. In Datenwort 0 (Modulstatus)
wird Bit 7 unmittelbar auf 1 gesetzt und der Zahler geléscht.
1....Zahler bleibt in Funktion. In Datenwort 0 (Modulstatus) wird Bit 7
unmittelbar auf 0 gesetzt (bedingtes Referenzieren).
5 0....Referenzfreigabeschalter nicht beachten (Referenzieren bei
Referenzimpuls). Einstellung bezieht sich auf Bit 4
1....Referenzfreigabeschalter aktiv schalten (Referenzieren bei
Referenzimpuls und Referenzfreigabeschalter)
4 0....keine Auswirkung auf Z&hler
1....Zahler I6schen (referenzieren)
3 0
2 0
1 0
0 0
HN - - NN ENNNEEEE

15 8 7 0
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13.4.21 Variablendeklaration fiir Ereigniszahlerbetrieb
Die Variablendeklaration gilt fir folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

Unterstitzung Automation Studio™:  Siehe Hilfe Automation Studio™ ab V 1.40
Das Ansprechen der Anpassungsmodule ist auch in den Abschnitten "AF101" und "Zentraleinheit" erklart.
Das Modul CM211 verfiigt tiber maximal drei Ereigniszéhler. Die Ereigniszahler teilen sich auf die Slots 3 und

4 auf.

Ereigniszahler 1 und 2 (Slot 3)

Der Datenzugriff erfolgt Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationsworter bei den Ereigniszéhlern 1 und 2 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 . Zahlerstand Zahler 1

Datenwort 2 WORD Transp. In 4 . Zahlerstand Zahler 2
Konfigurationswort 5 WORD Transp. Out 10 . Schwellwert 1 fiir Zahler 2
Konfigurationswort 7 WORD Transp. Out 14 . Schwellwert 2 fiir Zahler 2
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp

WORD Transp. Out 28 . Modulkonfiguration
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Zugriff tiber CAN-Identifier

Der Zugriff Gber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgerat angesteuert wird.
Der Zugriff iber 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 CM211 mit den Moduladressen 1 und 2
angesprochen.

Slot | CAN-ID?® Word 1 I Word 2 I Word 3 I Word 4
1 542 nicht verwendet
2 543 nicht verwendet
3 544 Zéhler2 L IZéhIer 2H I Zéhler 1L Izahler 1H I Status L I Status H I nicht genutzt
4 545 nicht verwendet

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

Sl Slotnummer = 3

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 Konfigurationswérter

Datenwort 0 (lesend)

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

Bit Beschreibung
6-15 X....nicht definiert, ausmaskieren
5 0....Versorgungsspannung <18 V
1....Versorgungsspannung >18 V, Ausgéange OK
4 Ausgangszustand des Komperators
3 Pegel des Gebereingangs fiir Zéhler 1
2 Pegel des Gebereingangs fiir Zéhler 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:

a) Zahlformat: 16 Bit ohne Vorzeichen
Bit 10 im Konfigurationswort 14 (schreibend) ist auf 0 gesetzt.
Schwellwert 1 muB immer < Schwellwert 2 sein.

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

b) 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.
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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 = $40

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

0|1|0|0|0|0|0|0 xlxlxlxlxlxlxlx
15 8 7 0
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Konfigurationswort 14 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert.

Bit Beschreibung
14 - 15 0
13 0....Ereigniszahlerbetrieb
12 1....Ereigniszéhlerbetrieb
11 0....keine Auswirkung auf Zahlrichtung
1....Zahlrichtung gegeniiber Verdrahtung invertieren
10 0....Z&hlformat: 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 Komparators nicht umgestellt werden.
9 0
8 0....Zé&hler 1 und 2: nur positive Flanken zéhlen
1....Zahler 1 und 2: beide Flanken zéhlen
6-7 0
5] 0....keine Auswirkung auf Zahler 2
1....16sche Zahler 2 unmittelbar
4 0....keine Auswirkung auf Zahler 1
1....16sche Zahler 1 unmittelbar
8 0.... Komparator aus
Die Bedienung von Ausgang 1 erfolgt wie in der
Variablendeklaration fiir Digitalausgénge beschrieben.
1....Komparator ein
2 0....Der Komparatorausgang wird auf den in Bit 0 angegebenen
Pegel gesetzt, wenn Schwellwert 1 < Zahler < Schwellwert 2
1....Der Komparatorausgang wird auf den invertierten Pegel von Bit
0 gesetzt, wenn Schwellwert 1 < Zahler < Schwellwert 2
1 0
0 Pegel des Komperatorausgangs

o

ofo

15

8 7

Ereigniszahler 3 (Slot 4)

Der Datenzugriff erfolgt Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationswérter beim Ereigniszahler 3 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 . Zéahlerstand Zahler 3
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp
WORD Transp. Out 28 . Modulkonfiguration

374

CM211 Kapitel 3



Zugriff iber CAN-Identifier

Der Zugriff tber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgeréat 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 angefuhrten Beispiel, wird das Kombinationsmodul CM211 mit den Moduladressen 1 und 2
angesprochen.

Slot | CAN-ID? Word 1 I Word 2 I Word 3 I Word 4
1 542 nicht verwendet
2 543 nicht verwendet
3 544 nicht verwendet
4 545 nicht genutzt I Zéhler3 L | Zéhler 3H I Status L | Status H I nicht genutzt

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

Sl Slotnummer = 4

B&R 2000 Anwender miissen die Daten austauschen, so daB die High-Daten am
Anfang stehen (Motorola-Format)!
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Weitere ID-Belegung siehe Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen".

Beschreibung der Daten- und Konfigurationswérter

Datenwort 0 (lesend)

Das Datenwort 0 enthalt den Modulstatus zeitkonsistent zum Zahlerstand.

Bit Beschreibung
4-15 X....nicht definiert, ausmaskieren
3 Pegel des Gebereingangs fur Zahler 3
0-2 X....nicht definiert, ausmaskieren
X|X|X|X|X|X|X|XIX|X|X|X >(|>(|>(
15 8 7 0
Datenwort 1 (lesend)
Zahlerstand Zahler 3.
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Konfigurationswort 14 (lesend)

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

Bit Beschreibung

8-15 Modulkennung = $40

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

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

Konfigurationswort 14 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert.

Bit Beschreibung
14 - 15 0
13 0.... Ereigniszahlerbetrieb
12 1....Ereigniszéhlerbetrieb
11 0....keine Auswirkung auf Zahlrichtung
1....Zahlrichtung gegenuber Verdrahtung invertieren
9-10 0
8 0....Zahler 3: nur positive Flanken z&hlen
1....Zahler 3: beide Flanken zéhlen
5-7 0
4 0....keine Auswirkung auf Zahler 3
1....16sche Zahler 3 unmittelbar
0-3 0
ofoKBEN [ofo| Jo]o[o] [o[o]o]o
0

15 8 7

13.4.22 Variablendeklaration fir Torzeit- und Periodendauermessung
Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

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

Das Modul CM211 verfligt tiber maximal drei Kanéle fir Tor- oder Periodendauermessung. Die Kanale teilen
sich auf die Slots 3 und 4 auf.
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Torzeit- und Periodendauermessung 1 und 2 (Slot 3)

Der Datenzugriff erfolgt Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationsworter 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 . Zahlerstand Tor/Periode 1
Datenwort 2 WORD Transp. In 4 . Zahlerstand Tor/Periode 2
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp
WORD Transp. Out 28 . Modulkonfiguration

Zugriff iber CAN-Identifier

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

- [s2]
Die Ubertragungsmodi sind im Kapitel 5 "CAN-Buscontroller Funktionen" beschrieben. 8
© ¢
Im unten angefuhrten Beispiel, wird das Kombinationsmodul CM211 mit den Moduladressen 1 und 2 o «g
angesprochen. S
X3
8
Slot | CAN-ID? Word 1 I Word 2 I Word 3 I Word 4 s

1 542 nicht verwendet

2 543 nicht verwendet

3 544 Zahler 2 L | Zahler 2 H I Zahler 1L | Zahler 1 H I Status L | Status H I nicht genutzt
4 545 nicht verwendet

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

Sl Slotnummer = 3

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 Konfigurationswérter

Datenwort 0 (lesend)

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

Bit Beschreibung

3-15 X....nicht definiert, ausmaskieren

2 Pegel des Gebereingangs fiir Tor/Periode 1
1 X....nicht definiert, ausmaskieren
0 Pegel des Gebereingangs fiir Tor/Periode 2

xlxlxlexlxlxlxlxlxlxlxlx X
15 8 7

Datenwort 1 (lesend)

Zahlerstand Tor/Periode 1.

Datenwort 2 (lesend)

Zahlerstand Tor/Periode 2.

Konfigurationswort 14 (lesend)

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

Bit Beschreibung

8-15 Modulkennung = $40

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

0|1|0|0|0|0|0|0 xlxlxlxlxlxlxlx
15 8 7 0
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Konfigurationswort 14 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert.

Bit Beschreibung

14-15
13
12
11

... Tor-/Periodendauermessung

... Tor-/Periodendauermessung

...Kanal 2: kein EinfluR auf Z&éhlerstand
...Kanal 2: Z&hlerstand auf Null setzen (retriggern)

10 ...Kanal 1: kein Einfluf auf Zahlerstand

...Kanal 1: Z&hlerstand auf Null setzen (retriggern)

...Kanal 2: Torzeitmessung
...Kanal 2: Periodendauermessuing

PO|O|lRPO|FRPO|R|F|O

4-6 Kanal 2: Definition der Zahlfrequenz

...16 MHz, intern

...4 MHz, intern

...1 MHz, intern

...250 kHz, intern

...extern, nur steigende Flanken
...extern, beide Flanken

...Kanal 1: Torzeitmessung
...Kanal 1: Periodendauermessuing

POluobhwNEFO

™
o
S
o
T %
2

§%
X3
S
o
=

0-2 Kanal 1: Definition der Zahlfrequenz

...16 MHz, intern

...4 MHz, intern

...1 MHz, intern

...250 kHz, intern

...extern, nur steigende Flanken
...extern, beide Flanken

abhWNEO

T BN [ [o[o] TTTTTT]

15 8 7 0

Torzeit- und Periodendauermessung 3 (Slot 4)

Der Datenzugriff erfolgt Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationsworter 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 . Zé&hlerstand Tor/Periode 3
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp
WORD Transp. Out 28 e | Modulkonfiguration
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Zugriff tiber CAN-Identifier

Der Zugriff Gber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgerat angesteuert wird.
Der Zugriff iber 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 CM211 mit den Moduladressen 1 und 2
angesprochen.

Slot | CAN-ID?® Word 1 I Word 2 I Word 3 I Word 4
1 542 nicht verwendet
2 543 nicht verwendet
3 544 nicht verwendet
4 545 nicht genutzt I Zéhler 3 L I Zéhler 3H I Status L I Status H I nicht genutzt

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

Sl Slotnummer = 4

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 Konfigurationswérter

Datenwort 0 (lesend)

Das Datenwort 0 enthalt den Modulstatus zeitkonsistent zum Zahlerstand.

Bit Beschreibung

1-15 X....nicht definiert, ausmaskieren

0 Pegel des Gebereingangs fiir Tor/Periode 3

XIXIXIXIXIXIXIXIXIXIXIXIXIXIX

15 8 7 0

Datenwort 1 (lesend)

Zahlerstand Tor/Periode 3.
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Konfigurationswort 14 (lesend)

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

Bit Beschreibung

8-15 Modulkennung = $40

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

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

Konfigurationswort 14 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert.

Bit Beschreibung
14 -15 0
13 1....Tor-/Periodendauermessung o)
o
12 1....Tor-/Periodendauermessung 8
11 0 O
g D
10 0....Kanal 3: kein Einflu auf Zahlerstand g0
1....Kanal 3: Zahlerstand auf Null setzen (retriggern) © O
< =
4-9 | o 3
(]
3 0....Kanal 3: Torzeitmessung s
1....Kanal 3: Periodendauermessung
0-2 Kanal 3: Definition der Zahlfrequenz
0....16 MHz, intern
1....4 MHz, intern
2....1 MHz, intern
3....250 kHz, intern
4....extern, nur steigende Flanken
5....extern, beide Flanken
o[- ERY o] [o[o[o[oToTo [ T ]

15 8 7 0

13.4.23 Variablendeklaration der digitalen Ein-/Ausgéange
Die Variablendeklaration gilt fir folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller
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Die Variablendeklaration erfolgt ber das PG2000. Die Variablendeklaration istim Kapitel 4 "Moduladressie-
rung" beschrieben.

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

Bezeichnung VD- VD- VD- R W | Beschreibung
Datentyp Modultyp Kanal
Digitaleingénge 1 - 8 BIT Digit. In 1..8 . Pegel der Digitaleingange
Digitalausgénge 1 - 8 BIT Digit. Out 1..8 e | Pegel der Digitalausgange
Modulstatus BYTE Status In 0 . Modulstatus

Zugriff tiber 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.

Digitaleingdnge
Im gepackten Modus kénnen max. acht digitale I/O-Module betrieben werden.

Vom Modul CM211 werden zwei Moduladressen belegt. Wenn zwei CM211 zum Einsatz kommen, kénnen
daher nur noch vier weitere digitale 1/0-Module betrieben werden.

Das folgende Beispiel zeigt den Aufbau des CAN-Objektes, wenn zwei CM211 und vier DI435 zum Einsatz
kommen.

CAN-ID* Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
286 CM211 CM211 CM211 CM211 DI435 DI435 DI435 DI435
nicht E1-8 nicht E1-8
genutzt genutzt
" CAN-ID = 286 + (kn-1) x4 kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1

Im ungepackten Modus kénnen maximal vier digitale 1/0O-Module betrieben werden.

Das folgende Beispiel zeigt den Aufbau der CAN-Objekte, wenn eine CM211 und zwei DI435 zum Einsatz
kommen.

Modul CAN-ID? Byte
286 nicht genutzt
CcM211 -
287 Eingénge 1 -8
Dl435 288 Eingange 1 -8
Dl435 289 Eingange 1 -8
" CAN-ID = 286 + (kn-1) x4 + (ma-1) kn .... Knotennummer des CAN Slaves = 1

ma ... Moduladresse des digitalen I/O-Moduls = 1 - 4
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Digitalausgange

Im gepackten Modus kénnen max. acht digitale 1/O-Module betrieben werden.

Vom Modul CM211 werden zwei Moduladressen belegt. Wenn zwei CM211 zum Einsatz kommen, kénnen

daher nur noch vier weitere digitale I/O-Module betrieben werden.

Das folgende Beispiel zeigt den Aufbau des CAN-Objektes, wenn zwei CM211 und vier DO722 zum Einsatz

kommen.
CAN-ID " Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
414 CM211 CM211 CM211 CM211 DO722 DO722 DO722 DO722
nicht Al-8 nicht Al-8
genutzt genutzt

1 CAN-ID = 414 + (kn- 1) x 4

kn .... Knotennummer des CAN Slaves = 1

Im ungepackten Modus kénnen maximal vier digitale 1/0-Module betrieben werden.

Das folgende Beispiel zeigt den Aufbau der CAN-Objekte, wenn eine CM211 und zwei DO722 zum Einsatz

kommen.

Modul CAN-ID* Byte

414 nicht genutzt
CM211

415 Ausgénge 1-8
DO722 416 Ausgénge 1-8
DO722 417 Ausgénge 1-8

) CAN-ID = 414 + (kn- 1) x4 + (ma- 1)

kn .... Knotennummer des CAN Slaves = 1
ma ... Moduladresse des digitalen I/O-Moduls = 1 - 4

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

Modulstatus

Module B&R 2003

l|0|1|1|1
0

CM211

Bit Beschreibung
7 0 ....keine oder zu geringe Versorgungsspannung der digitalen
Ein-/Ausgéange
1....Modulspannung OK
6 Digitalmodul = 0
5 0 ....Fehler aufgetreten kein
1....Fehler aufgetreten (KurzschluB, Ubertemperatur usw.)
0-4 Modulkennung = $17
0
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3.5 CM411

A/

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-Ausgénge, 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

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
Analogeingange
Anzahl der Eingénge 3
Eingangssignal nominal =10V
Digitale Wandlerauflésung 16Bit




/

F
Bezeichnung CM411
An Anwenderprogramm geliefertes 16 Bit 2er-Komplement
Datenformat
Wertebereich
+10v $7FFF
-0V $8001
MeBbereichsiiberwachung
offene Eingénge $7FFF
Bereichsunterschreitung $8001
Bereichslberschreitung $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 21 MQ
Analogausgange 8
(=]
Anzahl der Ausgénge 3 oy
—
Ausgangssignal =10V g g
Q.
Belastung max. =10 mA g O
X3
Digitale Wandlerauflésung 16Bit '8
Maximaler Fehler bei 25 °C +0,1%2 =
Offset-Drift +*25L8B/°C?
Gain-Drift +110 ppm /°C?
Maximaler Fehler im gesamten +0,25 % 2
Temperaturbereich
Lastimpedanz >1kQ
KurzschluBstrom +15 mA (einzeln dauerkurzschluBfest)
Digitaleingange
Anzahl der Eingange 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.6mA
Inkrementalgeberbetrieb
Signalform Rechteckimpulse
Auswertung 4fach, Zahler ist rundlaufend
Eingangsfrequenz 50kHz
Zahlfrequenz 200kHz
Zahltiefe 32Bit
Eingang 1 Kanal A
Eingang 2 Kanal B
Eingang 3 Ref
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Bezeichnung

CM411

Ereigniszéhlerbetrieb
Signalform
Auswertung

Rechteckimpulse
jede Flanke, Z&hler ist rundlaufend

Eingangsfrequenz 100kHz
Zé&hlfrequenz 200kHz
Zahltiefe 2x 16 Bit
Eingang 1 Zéahler 1
Eingang 2 Zéhler 2
Komparator
Auswertung Istwertvergleich des Z&ahlerstandes im Inkrementalgeberbetrieb oder von
Zahler 2 im Ereigniszahlerbetrieb (Fensterkomparator)
Komparatorausgang Ausgang 1
Reaktionszeit <100 us
Potentialtrennung
Eingang - Eingang NEIN

Digitalausgange

Anzahl und Art der Ausgénge

2 Transistor-Ausgange

Bemessungsstrom max.0,5A
Gesamter Ausgangsstrom max. 1A
Bemessungsspannung 24VDC
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 Modulplétze belegt.
2) Bezogen auf den MeBbereich.
) 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, griin

Logischer Zustand des entsprechenden Digitaleingangs.

LED 1 - 2, orange

Ansteuerzustand des entsprechenden Digitalausgangs.
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13.5.3 Eingangsschema

Analogeingéange

+15V
AD-
Wandler
All 40—
}\ Al
Filter
o zu den
All- Prozessorports
—»
-15V
3x —1 A2
1 —1 A3 (v
! o
=}
o N
—_ C
- A D o3
Digitaleingange £m
g O
X35
E1-3 ) 8
Eingangs- Q
e status =
Y 7. >
GND
13.5.4 Ausgangsschema
Analogausgéange
Relais PTG ¢ lokaler
\ D/A- |Prozessorport
AOx+ < Wandler
I —{H
AOx- 01

Digitalausgange

+24 VDC

L Ausgangs-
L } > % status

o
z
o
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13.5.5 Uberwachung der Versorgungsspannung

+24VDC o—‘
Diagnose-

. status
”Spannungs U-OK -
Uberwachung

GND 0—‘

13.5.6 Modulaufbau
Allgemeines

Der Aufbau des Kombinationsmoduls CM411 entspricht zwei Adaptermodulen AF101 auf denen jeweils zwei
Anpassungsmodule gesteckt sind.

CM411 AF101 AF101
AlA DD
1O IO
N|U N (U
T T
AIN ... Analogeingange
AOUT ... Analogausgange
DIN ... Digitaleingange (Zahleingange)

DOUT ... Digitalausgénge

Moduladressen

Durch diesen speziellen Modulaufbau werden vom Kombinationsmodul CM411 zwei Moduladressen belegt.
Im unten angefuhrten Beispiel werden eine Zentraleinheit, ein Kombinationsmodul CM411 und ein
Digitaleingangsmodul DI1435 verwendet. Die Moduladresse ist wie in der Zeichnung dargestellt zu vergeben.

Moduladresse

1+2 3

CPU CM411 DI435
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Variablendeklaration

Um Registertiberschneidungen zu vermeiden, mussen bei der Variablendeklaration fur die Moduladresse
und fir den Slot die unten angefiihrten 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, mussen bei der Betrachtung des
Zeitverhaltens folgende drei Faktoren berlcksichtigt werden:

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

Interner Buszyklus

A 4

(@@t

T

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

bt zyus = N *44us*6+6*120us =984 us (bein =1)
[ WU Anzahl der CM411 Module

44 us ........ Zeit fir ein Kombinationsmodul CM411

[ T Anzahl der Datenworter einer CM411

120 s ...... Kombinationsmodul CM411 busy

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

=n*44us*6+ 6*200us = 1464 us (bein =1)

t\ntﬁZykIus

[ WU Anzahl der CM411 Module
44 us ........ Zeit fur ein Kombinationsmodul CM411
[ T Anzahl der Datenworter einer CM411

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

1/0-AF-Zyklus

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

thﬁAF <1 ms

1/O-CPU-Last

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

Als CPU wird eine CP430 oder CPx70 verwendet

=6 *100 us = 600 us

[ JT Anzahl der Datenworter einer CM411
100 us...... analoger Datenpunkt bei CP430 oder CPx70

Als CPU wird eine CPx74 verwendet

=6*70us =420 us
(< JT Anzahl der Datenwérter einer CM411
70UsS ........ analoger Datenpunkt bei CPx74

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

(< JTO Anzahl der Datenwérter einer CM411
50 s ........ analoger Datenpunkt bei CP476

390 CM411 ; Kapitel 3



Taskklasse

Empfohlene schnellste Taskklasse: 4ms

13.5.8 Einschubstreifen

In die Modulfront kann von oben ein Einschubstreifen geschoben werden. Auf diesem ist auf der Ruckseite
die Modulbeschaltung skizziert. Auf der Vorderseite kénnen die Ein- und Ausgénge beschriftet werden.

CM411

AAAAAADDTDD
'l 1 000 I 1 00
12 8 12 8 12 12
DO EEEN
oooeoa 1

- E 24V
Shield E-E—E—E-E—8 B-E—E-E-" '

13.5.9 Anschlisse

12 3 4567 8910
CRORSEENORSECESEOK0)
o e e e

X1
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[SRORSESRORSKSASKOX0)
X2 gjuln|eu]e]uEEE

M hraube festziehen
CRORSESRORSKCESEOKO)
X3 []m|e(=]s[=]s]=[
TB710
X1 X2 X3
Analogeingange Analogeingange Analoge
1 | + Eingang All 1 | - Eingang AI1 Ein-/Ausgange
2 + Eingang Al2 2 | - Eingang AlI2 1 Schirm
3 | + Eingang AI3 3 | - Eingang AI3 2 | Schirm
Analogausgéange Analogausgénge 3 | Schirm
4 | + Ausgang AO1 4 | Ground AO1- 4 | Schirm
+ Ausgang AO2 5 | Ground AO2- 5 | Schirm
6 | + Ausgang AO3 6 | Ground AO3- 6 | Schirm
Digitaleingéange Digitale Digitale
7 | Eingang DI1 Ein-/Ausgénge Ein-/Ausgange
8 | Eingang DI2 7 | b3 7_| Ground
Digitalausgénge 8 |+24VDC 8 | Ground
9 | Ausgang DO1 9 | +*24VvDC 9 | Ground
10 | Ausgang DO2 10 | +24VDC 10 | Ground
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13.5.10 AnschluBbeispiel Analogeingédnge

MeBsignal
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13.5.12 AnschluBbeispiel Inkrementalgeberbetrieb

Encoder

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

//J{T\
NN Eﬁj |

=

Schirm +24 VDC
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13.5.13 AnschluBbeispiel Ereigniszédhlerbetrieb

Zahler 1 Zahler 2
It (JL
1L A+ 1L B +
-l -l

|1 |1

Y Y

. P

. .

Schirm | | l Schirm

— |

10
10

+24 VDC
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13.5.14 AnschluBbeispiel Digitalausgéange

Last Last

.5 6 7,89 10

PRI DN i
T L

[

/\

+24 VDC

13.5.15 Variablendeklaration der Analogeingédnge
Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

Unterstitzung 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 Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationswérter bei den Analogeingdngen zum Einsatz kommen.

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

394 CM411 Kapitel 3



Zugriff iber CAN-Identifier

Der Zugriff tber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgeréat 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 angefuhrten 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

" CAN-ID = 542 + (kn-1) x 16 + (ma-1) x4 + (sl - 1)

kn ... Knotennummer des CAN Slaves = 1

ma .... Moduladresse = 1

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".

Beschreibung der Daten- und Konfigurationswérter

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

... nicht definiert, ausmaskieren

11

... Wandlerwerte bereit
... Wandlerwerte noch nicht bereit

= olx

... nicht definiert, ausmaskieren

...Kanal 3: kein Fehler
...Kanal 3: es steht ein Fehler an

...Kanal 2: kein Fehler
...Kanal 2: es steht ein Fehler an

...Kanal 1: kein Fehler
...Kanal 1: es steht ein Fehler an

el Eali=l Rali el e

X|>(|>(|>(

X|X|XIX|X|X|X|X

15

8 7
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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

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

13.5.16 Variablendeklaration der Analogausgange
Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

Unterstitzung 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 Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationswérter bei den Analogausgéangen zum Einsatz kommen.

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

Der Zugriff tber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgeréat 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 angefuhrten 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

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

Sl Slotnummer = 2

[s2]
(=]
o
mN
gy
T 3
§%
X3
ie]
[}
p=

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 Konfigurationswérter

Datenwort 0, 1, 2 (schreibend)

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

Konfigurationswort 14 (lesend)

Das High Byte des Konfigurationswortes 14 beschreibt die Modulkennung.

Bit Beschreibung
8-15 Modulkennung = $34
0-7 X....Nnicht definiert, ausmaskieren
T o L L LT
15 8 7 0
Module B&R 2003 CM411
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13.5.17 Variablendeklaration fiir Inkrementalgeberbetrieb
Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

Unterstitzung 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 Giber 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 Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationswérter bei den Digitaleingdngen 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 3 Modulstatus
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

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

Der Zugriff tber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgeréat 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 angefuhrten Beispiel, wird das Kombinationsmodul CM411 mit den Moduladressen 1 und 2
angesprochen.

Die Daten der Digitaleingdnge 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 LL | Z&hler ML | Zahler MH | Z&hler HH | Staus L Status H nicht genutzt
2 547 nicht verwendet
3 548 nicht verwendet
4 549 nicht verwendet

" 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".
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Beschreibung der Daten- und Konfigurationswérter

Datenwort 0 (lesend)

Das Datenwort 0 enthalt den Modulstatus zeitkonsistent zum Zahlerstand.

Bit Beschreibung

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

7 0.... Referenzieren ist im Gange
1.... Z&hler ist referenziert (Riicksetzen 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
XIXIXIXIXIXIXIX X
15 8 7 0

Datenwort 1 (lesend)

Zahlerstand MSW

Datenwort 2 (lesend)

Zahlerstand LSW

Konfigurationsworter 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)

0]
o
Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert. 4
O
D B
Bit Beschreibung B m
g o
13-15| 0 X 5
©
12 0.... Inkrementalgeberbetrieb EO
11 0.... keine Auswirkung auf Z&hlrichtung
1.... Z&hlrichtung gegeniiber Verdrahtung invertieren
10 0.... Zahlformat: 32 Bit mit Vorzeichen
1.... Z&hlformat: 32 Bit ohne Vorzeichen - Endlosbetrieb
Im Endlosbetrieb wird die interne Reihung der Schwellwerte
aufgehoben. Bei einem Uberlauf des Zahlers muB daher das
Verhalten des Komperators nicht umgestellt werden. Der
Komperatorbetrieb erfolgt ohne Berticksichtigung des
Vorzeichens.
8-9 0.... Inkrementalgeberbetrieb mit 4fach Auswertung
7 0.... kein EinfluB auf Referenzimpuls
1....Referenzimpuls wird invertiert. Diese Einstellung wird fiir 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....Z&hler bleibt in Funktion. In Datenwort 0 (Modulstatus) wird Bit 7
unmittelbar auf 0 gesetzt (bedingtes Referenzieren).
5 0
4 0.... keine Auswirkung auf Zahler
1.... Z&hler Ischen (referenzieren)
3 0.... Komperator aus
Die Bedienung von Ausgang 1 erfolgt wie in der
Variablendeklaration fur Digitalausgéange 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 < Z&hler < Schwellwert 2
1 0
0 Pegel des Komperatorausgangs
ofo]o n olo 0 0
15

8 7 0
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13.5.18 Variablendeklaration fur Ereigniszahlerbetrieb

Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003

¢ Remote I/0O-Buscontroller

¢ CAN-Buscontroller

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

rung" beschrieben.

Unterstitzung 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 Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationswoérter bei den Digitaleingdngen im Ereigniszéhlerbetrieb 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 . Zahlerstand Z&hler 1
Datenwort 2 WORD Transp. In 4 . Zahlerstand Zéhler 2
Konfigurationswort 5 WORD Transp. Out 10 . Schwellwert 1 fiir Zahler 2
Konfigurationswort 7 WORD Transp. Out 14 . Schwellwert 2 fiir Zahler 2
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp
WORD Transp. Out 28 . Modulkonfiguration
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Zugriff iber CAN-Identifier

Der Zugriff tber CAN-Identifier wird verwendet, wenn der Slave Uber ein Fremdgeréat 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 angefuhrten Beispiel, wird das Kombinationsmodul CM411 mit den Moduladressen 1 und 2

angesprochen.

Die Daten der Digitaleingdnge konnen 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 | Zahler 1L | Zahler 1H Staus L Status H nicht genutzt
2 547 nicht verwendet
3 548 nicht verwendet
4 549 nicht verwendet

" 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".

Beschreibung der Daten- und Konfigurationswérter

Datenwort 0 (lesend)

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

Beschreibung

X....nicht definiert, ausmaskieren

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

Ausgangszustand des Komparators

Pegel des Gebereingangs A: Zahler 1

Pegel des Gebereingangs B: Zahler 2

X....nicht definiert, ausmaskieren

xlxlxlxlxlxlxlxlxlx x| x
15 8 7
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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

0|0|1|1|0|1|1|0 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 Z&hlers 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 Z&hler 2
1....16sche Z&hler 2 unmittelbar ]
4 0....keine Auswirkung auf Z&hler 1 8
1....16sche Z&hler 1 unmittelbar ;
3 0.... Komperator aus o3
Die Bedienung von Ausgang 1 erfolgt wie in der Q
Variablendeklaration fur Digitalausgange beschrieben. %
1....Komperator ein 3
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[offMol| [of ]o]o 0
15 8 7 0
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13.5.19 Variablendeklaration der Digitalausgédnge
Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote I/O-Buscontroller
¢ CAN-Buscontroller

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

Unterstitzung 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 Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationswérter bei den Digitalausgangen zum Einsatz kommen.

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

Zugriff tiber CAN-Identifier

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

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

Die Daten der Digitalausgéange 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 Konfigurationswérter

Datenwort 0 (schreibend)

Zustand der Digitalausgange 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.

oloJofo]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 2 [a s

Q o3

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

0|0|1|1|1|0|0|0 xlxlxlxlxlxlxlx Q%

15 8 7 0 §O
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13.6 MEO10

A/

13.6.1 Technische Daten

Bezeichnung MEO10
Allgemeines
Bestellnummer 7ME010.9

Kurzbeschreibung

2003 Erweiterung fir CP476, 1 PCMCIA Steckplatz

C-UL-US gelistet

in Vorbereitung

B&R ID-Code $00

Modultyp B&R 2003 Erweiterung fir CP476
Steckplatz steckbar ganz links am Systembus neben CP476
Leistungsaufnahme 0,35 W, ohne PCMCIA Speicherkarte
Peripherie

PCMCIA Interface

1

Norm JEIDAV 4.0 bzw. PCMCIA Standard Release 2.0
Kartenhéhe max. 3 mm
Kartentyp Speicherkarten
SpeichergroBe
SRAM max. 4 MByte
FlashPROM max. 4 MByte
Statusanzeige 2LEDs
Mechanische Eigenschaften
Modulbreite 20mm




A A A

13.6.2 Allgemeines

Bei der CP476 wurde erstmals eine weitere Ausbaumaoglichkeit ganz links am Systembus vorgesehen. Hier
kénnen spezielle Erweiterungsmodule angebaut werden. Eines davon ist die MEO10.

Die MEO10 bietet einen PCMCIA Steckplatz fur die B&R Speicherkarten. Nutzbar ist diese Erweiterung fur
den Steuerungs-Update. Als weitere Mdglichkeit kdnnen die PCMCIA Karten als externer Rezeptspeicher
fur entsprechende Applikationen verwendet werden.

Es ist zwar prinzipiell méglich die Speicherkarten als "normalen" Speicherraum zu nutzen, allerdings muB
davon dringend abgeraten werden, da die PCMCIA Karten mechanisch nicht speziell fixiert und damit nicht
vibrationsfest sind. Der Zugriff auf die Speicherkarten ist auBerdem sehr langsam.

MEO10
y

[s2]
o
o
mN
pg
T o3
S
X3
ie]
[}
p=

13.6.3 Status-LEDs

LED Beschreibung

Card Zeigt Zugriffe auf die PCMCIA Speicherkarte an.

Mode Zeigt an, daB eine Speicherkarte gerade programmiert wird und deshalb nicht gezogen werden darf.
Module B&R 2003 010 409



13.6.4 PCMCIA Interface
Allgemeines

Die MEO10 ist mit einem PCMCIA Interface ausgestattet. Unterstitzt werden PCMCIA Speicherkarten nach
JEIDA V 4.0 Typ | bzw. PCMCIA Standard Release 2.0 (max. 3 mm hoch).

Von der MEO10 werden Speicherkarten mit bis zu 4 MByte SRAM bzw. mit bis zu 4 MByte FlashPROM
unterstutzt. Bei B&R kdnnen folgende Speicherkarten bestellt werden:

Bestellnummer Kurzbeschreibung Leistungsaufnahme
OMC111.9 PCMCIA Speicherkarte, 2 MB FlashPROM max. 0,8 W
oMC211.9 PCMCIA Speicherkarte, 2 MB SRAM max. 0,8 W

Die Speicherkarten werden von der CP476 als ROM-Typ "MEMCARD" verwendet.
Einschréankungen bei Verwendung von Speicherkarten:

* Merker kénnen auf die Speicherkarten nicht ausgelagert werden
* es kann kein Speicher auf den Speicherkarten allokiert werden
« das Datenformat ist nicht kompatibel zur B&R SYSTEM 2005 Zentraleinheit CP260

Die SRAM und FlashPROM Speicherkarten kénnen nur von der CP476 beschrieben werden. Es ist daher
nicht méglich, die Systemsoftware oder die Applikation direkt auf einem PC mit PCMCIA Interface in eine
Speicherkarte zu programmieren.

Betriebsmodi

Die CP476 ist mit zwei Hex-Schaltern ausgestattet, die als CAN-Knotennummernschalter verwendet werden.
Einige Schalterstellungen sind fur spezielle Betriebsmodi reserviert.

Schalterstellungen Betriebsmodus Beschreibung
CP476

00 Bootstraploader Indieser Schalterstellung kann das Betriebssystem tber die Online-Schnitt-
stelle programmiertwerden. Das User-Flash wird erst bei Beginn des Updates
geloscht.

D Update In dieser Schalterstellung kontrolliert die CPU, ob eine Update-Speicher-
karte gestecktist. Wenn keine gesteckt ist, geht die CPU in den SERVICE-
Modus.

Ansonstenwerden das Betriebssystem, das System-ROM, das User-ROM
undfalls vorhanden das FIXRAM der CP476 geléschtund von der Speicher-
karte neuinstalliert.

Trittwahrend der Installation ein Fehler auf, blinken die ERROR und die BAT
LED. Beifehlerfreier Installation blinken die READY und die RUN LED.

FF Diagnose Die CPU l&auftim Diagnose-Modus hoch. Die Programmteileim User-RAMund
User-FlashPROMwerden dabeinichtinitialisiert. Nach dem Diagnose-Modus
lauft die CPUimmer mit einem Kaltstart hoch.
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13.7 ME020

13.7.1 Technische Daten

[82]
o
o
o A
— C
D B
5o
X3
ie]
[}
Das im Foto abgebildete steckbare Schnittstellenmodul IF671 ist nicht im Lieferumfang enthalten. =
Bezeichnung MEO020
Allgemeines
Bestellnummer 7ME020.9
Kurzbeschreibung 2003 Erweiterung flir CP476, 1 PCMCIA Steckplatz,
1 Einschubsteckplatz fiir steckbare Schnittstellenmodule
C-UL-US gelistet in Vorbereitung
B&R ID-Code $02
Modultyp B&R 2003 Erweiterung fiir CP476
Steckplatz steckbar ganz links am Systembus neben CP476
Leistungsaufnahme 0,7 W, ohne PCMCIA Speicherkarte und ohne steckbares Schnittstellenmodul
Peripherie
PCMCIA Interface 1
Norm JEIDAV 4.0 bzw. PCMCIA Standard Release 2.0
Kartenhéhe max. 3 mm
Kartentyp Speicherkarten
SpeichergroBe
SRAM max. 4 MByte
FlashPROM max. 4 MByte
Statusanzeige 2LEDs
Einschubsteckplatze 1 (fur steckbare Schnittstellenmodule)
Mechanische Eig haften
Modulbreite 37mm
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13.7.2 Aligemeines

Bei der CP476 wurde erstmals eine weitere Ausbaumaoglichkeit ganz links am Systembus vorgesehen. Hier
kénnen spezielle Erweiterungsmodule angebaut werden. Eines davon ist die ME020.

Die MEO020 bietet einen PCMCIA Steckplatz fur die B&R Speicherkarten. Nutzbar ist diese Erweiterung fir
den Steuerungs-Update. Als weitere Mdglichkeit kdnnen die PCMCIA Karten als externer Rezeptspeicher
fur entsprechende Applikationen verwendet werden.

Es ist zwar prinzipiell méglich die Speicherkarten als "normalen" Speicherraum zu nutzen, allerdings muB
davon dringend abgeraten werden, da die PCMCIA Karten mechanisch nicht speziell fixiert und damit nicht
vibrationsfest sind. Der Zugriff auf die Speicherkarten ist auBerdem sehr langsam.

Zusatzlich bietet die ME020 einen Steckplatz fir die steckbaren Schnittstellenmodule des B&R SYSTEMS
2005.

13.7.3 Status-LEDs

LED Beschreibung
Card Zeigt Zugriffe auf die PCMCIA Speicherkarte an.
Mode Zeigt an, daB eine Speicherkarte gerade programmiert wird und deshalb nicht gezogen werden darf.
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13.7.4 PCMCIA Interface
Allgemeines

Die ME020 ist mit einem PCMCIA Interface ausgestattet. Unterstltzt werden PCMCIA Speicherkarten nach
JEIDA V 4.0 Typ | bzw. PCMCIA Standard Release 2.0 (max. 3 mm hoch).

Von der MEO20 werden Speicherkarten mit bis zu 4 MByte SRAM bzw. mit bis zu 4 MByte FlashPROM
unterstutzt. Bei B&R kdnnen folgende Speicherkarten bestellt werden:

Bestellnummer Kurzbeschreibung Leistungsaufnahme
OMC111.9 PCMCIA Speicherkarte, 2 MB FlashPROM max. 0,8 W
oMC211.9 PCMCIA Speicherkarte, 2 MB SRAM max. 0,8 W

Die Speicherkarten werden von der CP476 als ROM-Typ "MEMCARD" verwendet.
Einschréankungen bei Verwendung von Speicherkarten:

* Merker kénnen auf die Speicherkarten nicht ausgelagert werden
* es kann kein Speicher auf den Speicherkarten allokiert werden
« das Datenformat ist nicht kompatibel zur B&R SYSTEM 2005 Zentraleinheit CP260

Die SRAM und FlashPROM Speicherkarten kénnen nur von der CP476 beschrieben werden. Es ist daher
nicht méglich, die Systemsoftware oder die Applikation direkt auf einem PC mit PCMCIA Interface in eine
Speicherkarte zu programmieren.

Betriebsmodi

Die CP476 ist mit zwei Hex-Schaltern ausgestattet, die als CAN-Knotennummernschalter verwendet werden.
Einige Schalterstellungen sind fiir spezielle Betriebsmodi reserviert.

Schalterstellungen Betriebsmodus Beschreibung

CP476
00 Bootstraploader Indieser Schalterstellung kann das Betriebssystem Gber die Online-Schnitt-
stelle programmiertwerden. Das User-Flashwird erstbei Beginn des Updates
geldscht.
m Update In dieser Schalterstellung kontrolliert die CPU, ob eine Update-Speicher-
karte gestecktist. Wenn keine gesteckt ist, geht die CPU in den SERVICE-
Modus.

Ansonsten werden das Betriebssystem, das System-ROM, das User-ROM
undfallsvorhanden das FIXRAM der CP476 geldschtund von der Speicher-
karte neuinstalliert.

Trittwahrend der Installation ein Fehler auf, blinken die ERROR und die BAT
LED. Beifehlerfreier Installation blinken die READY und die RUN LED.

FF Diagnose Die CPU lauftim Diagnose-Modus hoch. Die Programmteileim User-RAMund
User-FlashPROM werden dabei nichtinitialisiert. Nach dem Diagnose-Modus
lauft die CPUimmer mit einem Kaltstart hoch.
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13.7.5 Steckbare Schnittstellenmodule

Folgende steckbare Schnittstellenmodule des B&R SYSTEMS 2005 kénnen mit dem Modul ME020
betrieben werden:

Bestellnummer | Kurzbeschreibung

3IF613.9 Drei RS232-Schnittstellen

3IF621.9 Eine RS485/RS422-Schnittstelle und eine CAN-Schnittstelle

3IF622.9 Eine RS232-Schnittstelle und zwei RS485/RS422-Schnittstelle

3IF661.9 Eine RS485-Schnittstelle (PROFIBUS-DP Slave)

3IF671.9 Eine RS232-Schnittstelle, eine RS485/RS422-Schnittstelle und eine CAN-Schnittstelle

3IF672.9 Eine RS232-Schnittstelle und zwei CAN-Schnittstellen

3IF681.95 Eine RS232-Schnittstelle und eine ETHERNET-Schnittstelle mit 10 BASE2 AnschluB
(CHEAPERNET BNC-Buchse)

3IF681.96 Eine RS232-Schnittstelle und eine ETHERNET-Schnittstelle mit 10 BASE-T AnschluB
(Twisted Pair/RJ45-Buchse)

13.7.6 Bedienung der steckbaren Schnittstellenmodule

Die Bedienung erfolgt SW-kompatibel zum B&R SYSTEM 2005. Es kann die vorhandene SW wie z. B.
NET2000, Frame-Treiber usw. verwendet werden.
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14 KOMMUNIKATIONSMODULE

14.1 UBERSICHT

Modul Beschreibung

IF311 2003 Schnittstellenmodul, 1 RS232 Schnittstelle, Anpassungsmodul

IF321 2003 Schnittstellenmodul, 1 RS485/RS422 Schnittstelle, potentialgetrennt, netzwerkfahig, Anpassungsmodul

IF361 2003 Schnittstellenmodul, 1 RS485 Schnittstelle, potentialgetrennt und netzwerkfahig,
Ubertragungsprotokoll: PROFIBUS-DP, Anpassungsmodul

IF371 2003 Schnittstellenmodul, 1 CAN Schnittstelle, potentialgetrennt, netzwerkfahig, Anpassungsmodul

Module B&R 2003
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14.2 IF311 / IF321

14.2.1 Technische Daten

A/

Bezeichnung IF311 IF321
Allgemeines
Bestellnummer 7IF311.7 7IF321.7

Kurzbeschreibung

2003 Schnittstellenmodul,
1 RS232 Schnittstelle, Anpassungsmodul

2003 Schnittstellenmodul,
1RS485/RS422 Schnittstelle,
potentialgetrennt, netzwerkfahig,

Anpassungsmodul
C-UL-US gelistet JA JA
B&R ID-Code $18 $16
Modultyp B&R 2003 Anpassungsmodul
Steckplatz CP-Interface, Steckplatze 1,2und 3
Leistungsaufnahme max.0,5W max.1,4W
max. 1,6 WmitP120/P121 "

Standard-
Kommunikationsschnittstelle
Schnittstellentyp RS232 RS485/RS42 2
Potentialtrennung

Schnittstelle - RPS NEIN JA
Ausfiihrung 9poliger DSUB-Stecker 9polige DSUB-Buchse
Handshakeleitungen RTS, CTS -
Baudrate ? max. 115,2kBaud max. 115,2kBaud
Reichweite 15 m bei 19200 Baud 1200 m (ohne Repeater)
Netzwerkfahig NEIN JA
Datenformate

Datenbits 5 bis 8 7/8

Paritat ja/nein/ gerade / ungerade ja/nein/ gerade / ungerade

Stopbits 1/2 1/2

Mechanische Eigenschaften

MaBe

B&R 2003 Anpassungsmodul

" Integrierte Stromversorgung Uber Pin 4 der RS232-Schnittstelle fur einfache PANELWARE™ Tableaus, z. B. P120.
2 Mittels Software konfigurierbar.




14.2.2 AnschluBbelegung IF311

Belegung
Pin RS232
9poliger DSUB-Stecker 1 NC reserviert
1 2 RXD Receive Signal
6 /\ 3 TXD Transmit Signal
4 +5 VDC /max. 500 mA  Tableauversorgung
5 GND Ground
6 NC reserviert
9 \/ 5
7 RTS Request To Send
8 CTS Clear To Send
9 NC reserviert
14.2.3 AnschluBbelegung IF321 a
o
™ 8Y
Bel — C
elegung T o3
Pin RS485 RS422 a3 m
g O
1 NC NC ¥ S
9polige DSUB-Buchse > NG XD '8
=
5 3 DATA RXD
9 @ 4 NC NC
[e]
° 4 5 GND GND
[e]
o © 6 +5VDC /50 mA +5VDC /50 mA
G
6 T 7 | ne n_TXD
8 n_DATA n_RXD
9 NC NC

14.2.4 BusabschluBwiderstand IF321

Die IF321 ist mit einem BusabschluBwiderstand ausgestattet. Uber einen Schalter wird der Widerstand ein-
bzw. ausgeschaltet.
=] Aus

Ein
Die Verwendung des Remote Bussteckers 0G1000.00-090 ist méglich.

Die Verdrahtung von Remote 1/O Netzwerken ist im Kapitel 2 "Projektierung und Installation" im Abschnitt
"Remote I/O Bus" beschrieben.
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14.3 IF361

A/

14.3.1 Technische Daten

Bezeichnung IF361
Allgemeines
Bestellnummer 7IF361.70-1

Kurzbeschreibung

2003 Schnittstellenmodul, 1 RS485 Schnittstelle, potentialgetrennt und netzwerkfahig,
Ubertragungsprotokoll: PROFIBUS-DP, Anpassungsmodul

C-UL-US gelistet

in Vorbereitung

B&R ID-Code $25
Modultyp B&R 2003 Anpassungsmodul
Steckplatz CP-Interface, Steckplatze 1,2und 3
Leistungsaufnahme max. 2,6 W
Standard-
Kommunikationsschnittstelle
Schnittstellentyp RS485
Controller ASIC SPC3
RAM 1,5KByte
Ubertragungsprotokoll PROFIBUS-DP
Ausfiihrung 9polige DSUB-Buchse
Potentialtrennung JA
Maximale Reichweite 1000m
Schutzbeschaltung JA
Maximale Baudrate
Buslange <100 m 12MBit/s
Buslange <200 m 1,5MBit/s
Buslange <400 m 500kBit/s
Buslange <1000 m 187,5kBit/s
Netzwerkfahig JA

BusabschluBwiderstand

extern mittels T-Stlick

Mechanische Eigenschaften

MaBe

B&R 2003 Anpassungsmodul




14.3.2 AnschluBbelegung

9polige DSUB-Buchse

©
3
&3]

® oo o
o O O

(2]
(
[y

Module B&R 2003

IF361

Belegung

3
=1

PROFIBUS-DP

B (Daten)

RTS

GND

+5 VDC /50 mA

A (Daten\)
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14.4 IF371

14.4.1 Technische Daten

/

Bezeichnung

Bestellnummer

IF371

7IF371.70-1

Kurzbeschreibung

2003 Schnittstellenmodul, 1 CAN Schnittstelle,
potentialgetrennt, netzwerkfahig, Anpassungsmodul

Schnittstellentyp

C-UL-US gelistet JA

B&R ID-Code $24

Modultyp B&R 2003 Anpassungsmodul
Steckplatz CP-Interface, Steckplatze 1,2und 3
Leistungsaufnahme max.2,5W

CAN

Potentialtrennung Schnittstelle - RPS
Ausfiihrung 9poliger DSUB-Stecker
Schnittstellen LEDs RXD und TXD
Maximale Reichweite 1000m

Maximale Baudrate
Buslange 10-60 m
Buslange 100 - 200 m
Buslange 800 - 1000 m

max. 500kBit/s
max. 250kBit/s
max. 50 kBit/s

Netzwerkfahig

JA

MaBe

B&R 2003 Anpassungsmodul




14.4.2 AnschluBbelegung

Module B&R 2003

9poliger DSUB-Stecker

6

95

Belegung

hY)
5

CAN

NC

CAN_L

CAN_GND

NC

NC

reserviert

CAN_H

NC
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15 ZAHL- UND POSITIONIERMODULE

15.1 UBERSICHT

Modul Beschreibung
NC161 2003 Encodermodul, Eingangsfrequenz 100 kHz, inkremental oder absolut, 32 Bit,
Geberversorgung 5 VDC oder 24 VDC, Anpassungsmodul
422 Zahl--und Positioniermodule / Kapitel 3
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15.2 NC161

15.2.1 Technische Daten

ENCODER |
INPUT |

& 8

o

- o

—

D B

. S m
Bezeichnung NC161 S O
< =

Allgemeines %
(]

Bestellnummer 7NC161.7 >

Kurzbeschreibung

2003 Encodermodul, Eingangsfrequenz 100 kHz, inkremental oder absolut,
32 Bit, Geberversorgung 5 VDC oder 24 VDC, Anpassungsmodul

C-UL-US gelistet

JA
B&R ID-Code $10
Modultyp B&R 2003 Anpassungsmodul
Steckplatz AF101 Adaptermodul, CP-Interface
Leistungsaufnahme 0,3W + g, *5,4V
Gebereingang
Allgemeines Ausfiihrung als 15polige DSUB-Buchse
Inkremental- oder SSI-Absolutgeber (beide galvanisch getrennt)
Inkrementalgeber
Signalform Rechteckimpulse
Auswertung vierfach
Eingangsfrequenz max. 100 kHz
Zahlfrequenz max. 400 kHz
Phasenversatz zwischen 90° =15°
Kanal A und B
Zahltiefe 32Bit
Eingange A, A\ B,B\,R,R\
Eingangspegel

5 V (Differenzeingang)

SSI-Absolutgeber
Codierung

Gray, Binar
Wortbreite max. 31 Bit
Baudrate 100kBaud
Dateneingangspegel 5V (Differenzsignal)
Taktausgangspegel

max. Signalverzégerung
Takt - Daten

5V (Differenzsignal)
<2,5us

Module B&R 2003

161
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Bezeichnung NC161
Zusatzliche Eingénge +24 VDC
Referenzfreigabeschalter AnschluB ber Feldklemme
Potentialtrennung JA
Referenzimpuls AnschluB tber 15polige DSUB-Buchse (Pin 10 und 11)
Potentialtrennung JA
Geberversorgung
Ausgangsspannung +5 VDC / max. 500 mA ohne externe Speisung
Schutz kurzschluB- und (berlastfest
Externe Speisespannung +24 VDC / max. 300 mA
Schutz kurzschluBfest

Mechanische Eigenschaften

MaBe B&R 2003 Anpassungsmodul

15.2.2 Allgemeines
Die NC161 ist ein Encodermodul mit symmetrischer Inkrementalgeber- oder Absolutgeberauswertung.
Die5 V-Geberversorgung wird direkt vom Modul zur Verfligung gestellt. Die 24 V-Geberversorgrungsspan-

nung muB extern an den Klemmen 1und 2 der Feldklemme angeschlossen werden. Der Referenzfreigabe-
schalter wird an den Klemmen 3 und 4 angeschlossen.

15.2.3 Betriebsarten

Die NC161 wird fir Einzelachspositionierung mit Rampen in Verbindung mit dem Analogausgangsmodul
AO352 verwendet.

15.2.4 Sonderfunktionen

e Latchen des Zahlerstandes mit Referenzfreigabeschalter

¢ ImInkrementalgeberbetrieb ist die Bedienung eines Komparatorausgangs méglich. Als Komparator-
ausgang wird der Taktausgang (Pin 7 und 8) verwendet.
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15.2.5 GeberanschiuB

15polige DSUB-Buchse

15
[e]
o
o [e]
o
o
o
o
o
]
o
9 1
Pin Bez. | Inkrementalgeber Bez. | Absolutgeber | Bez. | zus. Eingang Bez. | Geberversorgung
1 A Kanal A
2 A\ | Alinvertiert
3 B Kanal B
4 B\ | Binvertiert 4
5 R Referenzimpuls® D Dateneingang f o
D o3
6 R\ | Rinvertiert” D\ | Dinvertiert ‘é_ m
g Q
7 T Taktausgang X -8
(]
8 T\ | Tinvertiert <
9 GP | Geberversorgung?
+5 VDC / 500 mA
10 Referenzimpuls +24 VDC?
11 Referenzimpuls GND”
12 GM | Geberversorgung [
13 GP | Geberversorgung®
+24 VDC / 300 mA
externe Spannung von
Feldklemme
14
15

" Die Pins 5 und 6 sowie 10 und 11 sind hardwaremaBig ODER-verknUpft. Offene Pins gelten als 0.

2) Die 5 V-Geberversorgung wird nicht extern eingespeist. Zur Aktivierung der 5 V-Geberversorgung muB im Konfigurationswort 8 das Bit 7
gesetztwerden.

3) Fur Geber, die eine 24 V-Versorgungsspannung bendtigen, muB an den Klemmen 1 und 2 der Feldklemme eine externe
24 V-Geberversorgungsspannung angeschlossen werden.
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15.2.6 Feldklemme

Die Feldklemme befindet sich an der Modulunterseite. Sie ist im Gehause integriert.

AnschluBbelegung

Belegung

Einspeisung externe Geberversorgung max. +24 VDC

GND

Eingang Referenzfreigabeschalter +24 VDC

Eingang Referenzfreigabeschalter GND

Pin
1— =S 1
2 |[E||®
3 [Efle 2
E|le 3
4
AnschluBbeispiel

Referenzfreigabe-
schalter
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15.2.7 Variablendeklaration fiir Inkrementalgeberbetrieb

Die Variablendeklaration gilt fur folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003

¢ Remote I/O-Buscontroller

¢ CAN-Buscontroller

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

rung" beschrieben.

Unterstiitzung 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 Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationsworter bei diesem Modul 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 . Zé&hlerstand
Konfigurationswort 4 INT32 Transp. In 8 . Zahlerstand bei positiver Flanke des
Referenzfreigabeschalters
INT32 Transp. Out 8 . Schwellwert 1
Konfigurationswort 6 INT32 Transp. In 12 . Zahlerstand bei negativer Flanke des
Referenzfreigabeschalters
INT32 Transp. Out 12 . Schwellwert 2
Konfigurationswort 8 WORD Transp. Out 16 . Inkrementalgeber-/Komparatorsteuerung
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 Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationsworter bei diesem Modul zum Einsatz kommen.

Datenzugriff VD- VD- VD- R W | Beschreibung
Datentyp Modultyp Kanal
Datenwort 0 INT32 Transp. In 0 ] Zéahlerstand
Datenwort 2 WORD Transp. In 4 ] Modulstatus
Konfigurationswort 4 INT32 Transp. In 8 . Zahlerstand bei positiver Flanke des
Referenzfreigabeschalters
INT32 Transp. Out 8 . Schwellwert 1
Konfigurationswort 6 INT32 Transp. In 12 . Zahlerstand bei negativer Flanke des
Referenzfreigabeschalters
INT32 Transp. Out 12 . Schwellwert 2
Konfigurationswort 8 WORD Transp. Out 16 . Inkrementalgeber-/Komparatorsteuerung
Konfigurationswort 12 WORD Transp. In 24 . Modulstatus
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp
WORD Transp. Out 28 . Modulkonfiguration

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

Zugriff tiber CAN-Identifier

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

Bei der NC161 ist das Packen der Daten nicht méglich. Pro Anpassungsmodul wird daher ein CAN-Objekt
Ubertragen.
Wenn ein Adaptermodul AF101 mit vier NC161 bestuckt ist, ergibt sich folgender Aufbau der CAN-Objekte:

Slot | CAN-ID? Word 1 Word 2 Word 3 Word 4
1 542 Zahler LL Zahler ML | Zé&hler MH | Z&hler HH Status L Status H frei
2 543 Zahler LL Zahler ML | Zé&hler MH | Z&hler HH Status L Status H frei
3 544 Zahler LL Zahler ML | Zé&hler MH | Z&hler HH Status L Status H frei
4 545 Zahler LL Zahler ML | Zé&hler MH | Z&hler HH Status L Status H frei

" CAN-ID = 542 + (kn-1) x 16 + (ma- 1) x4 + (sl - 1)
kn ..... Knotennummer des CAN Slaves = 1
ma .... Moduladresse des AF101 = 1
sl....... Slotnummer des Anpassungsmoduls am AF101 (1 - 4)

B&R 2000 Anwender missen 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 Konfigurationswérter

Datenwort 0 (lesend)

Das Datenwort 0 enthalt den Modulstatus zeitkonsistent zum Zahlerstand.

Bit Beschreibung

12-15 X....nicht definiert, ausmaskieren

11 0....Zahlerstand nicht ibernommen
1....Zahlerstand bei der ersten positiven Flanke des
Referenzfreigabeschalters tibernommen

10 0....Zahlerstand nicht tibernommen
1....Z&hlerstand bei der ersten negativen Flanke des
Referenzfreigabeschalters tibernommen

9 0....Wenn Bit 8 und Bit 9 = 0 sind, ist die Last im giltigen Bereich
oder die Versorgung ist nicht eingeschaltet
1....5 V-Geberversorgung ist tiberlastet oder Kurzschluf3

8 0....Wenn Bit 8 und Bit 9 = 0 sind, ist die Last im giltigen Bereich
oder die Versorgung ist nicht eingeschaltet 8
1....5 V-Geberversorgung ist nicht belastet 8
7 0....Referenzieren ist im Gange 2 [a s
1....Zahler ist referenziert (Rucksetzen mit Erhalt des g g
Referenzierbefehls) % [
g2
6 andert nach jeder erfolgten Referenzierung den Zustand %
(]
5 X....nicht definiert, ausmaskieren =
4 Ausgangszustand des Komparators
2-3 X....nicht definiert, ausmaskieren
1 Pegel des Referenzfreigabeschalters
0 1) Bit 0 in Konfigurationswort 14 = 0

Pegel des Referenzimpulses

2) Bit 0 in Konfigurationswort 14 = 1
Pegel der Verkniipfung aus Referenzimpuls und
Referenzfreigabeschalter
Es muR zwischen normalem und invertiertem Referenzimpuls
unterschieden werden. Die Umschaltung erfolgt mit Bit 2 in
Konfigurationswort 14 (siehe nachfolgende Erklarung).
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Normaler Referenzimpuls:

& Bitte beachten Sie die Weg/Zustands- und Timingdiagramme im Abschnitt "Inkremental-

geberbetrieb".

Bit 0 in Datenwort 0 ist immer 1, wenn der Pegel des Referenzfreigabeschalters O ist.

Bit 0 nimmt erst den Pegel des Referenzimpulses an, wenn der Pegel des Referenzfreigabeschalters 1 ist.

Bit 0 = Referenzimpuls or (not Referenzfreigabeschalter)

Referenzimpuls Rererenzfreigabeschalter Bit 0 in Datenwort 0
0 0 1
1 0 1
0 1 0
1 1 1

Invertierter Referenzimpuls:

Bit 0 in Datenwort 0 ist immer 1, wenn der Pegel des Referenzfreigabeschalters O ist.

Bit 0 nimmt erst den Pegel des invertierten Referenzimpulses an, wenn der Pegel des Referenzfreigabe-

schalters 1 ist.

Bit 0 = (not Referenzimpuls) or (not Referenzfreigabeschalter)

Referenzimpuls Rererenzfreigabeschalter Bit 0 in Datenwort 0
0 0 1
1 0 1
0 1 1
1 1 0
430 NC161
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Datenwort 1 (lesend)

Zahlerstand MSW

Datenwort 2 (lesend)

Zahlerstand LSW

Konfigurationsworter 4+5 (lesend)

Nach dem Setzen von Bit 11 in Konfigurationswort 8 enthalten diese Konfigurationsworter den gelatchten
Zahlerstand bei der ersten positiven Flanke des Referenzfreigabeschalters. Der Wert ist gultig, wenn Bit 11
in Datenwort 0 gesetzt ist.

Bitte beachten Sie das Timingdiagramm "Zahlerstand latchen" im Abschnitt "Inkrementalgeberbetrieb".

Konfigurationswoérter 4+5 (schreibend)

Schwellwert 1 (32 Bit)

Schwellwert 1 muB immer < Schwellwert 2 sein.
Die Schwellwerte werden intern vorzeichenbehaftet in aufsteigender Reihenfolge gereiht.
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Konfigurationsworter 6+7 (lesend)

Nach dem Setzen von Bit 10 in Konfigurationswort 8 enthalten diese Konfigurationsworter den gelatchten
Zahlerstand bei der ersten negativen Flanke des Referenzfreigabeschalters. Der Wert ist gliltig, wenn Bit 10
in Datenwort 0 gesetzt ist.

Bitte beachten Sie das Timingdiagramm "Zahlerstand latchen" im Abschnitt "Inkrementalgeberbetrieb".

Konfigurationswérter 6+7 (schreibend)

Schwellwert 2 (32 Bit)

Konfigurationswort 8 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 8 werden Inkrementalgeber und Komparator konfiguriert.
Im Inkrementalgeberbetrieb wird der Taktausgang (Pin 7 und 8) als Komparatorausgang verwendet.
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Bit Beschreibung

12-15| ©

11 0....Zahlerstand nicht tibernehmen

1....Z&hlerstand bei der ersten positiven Flanke des
Referenzfreigabeschalters tibernehmen
(siehe Konfigurationswérter 4 und 5)

10 0....Zahlerstand nicht ibernehmen

1....Z&hlerstand bei der ersten negativen Flanke des
Referenzfreigabeschalters tibernehmen
(siehe Konfigurationswérter 6 und 7)

...5 V-Geberversorgung aus (default)
...5 V-Geberversorgung ein

...keine Auswirkung auf Zahler
Zahler l6schen (referenzieren)
Auf die positive Flanke von Bit 4 wird in Abhangigkeit der
Steuersignale in Konfigurationswort 14 (schreibend) der Zahler
geldscht. Vor einer erneuten Referenzierung muf3 Bit 4
riickgesetzt und wieder gesetzt werden.

= O |lO|»r O |O

3 0....Komparator aus
Der Komparatorausgang wird auf den in Bit 0 angegebenen
Pegel gesetzt.

1....Komparator ein

2 0....Komparatorausgang unbedingt
Der Komparatorausgang wird auf den in Bit 0 angegebenen
Pegel gesetzt, wenn Schwellwert 1 < Zahler < Schwellwert 2

1....Komparatorausgang bedingt

Die Steuerung des Komparatorausgangs kann auf zwei Arten
erfolgen:

a) Durch den Referenzfreigabeschalter, wenn Bit 15 im
Konfigurationswort 14 zuriickgesetzt ist.
Referenzfreigabeschalter = 1

Der Komparatorausgang wird wie bei

"Komparatorausgang unbedingt" behandelt.
Referenzfreigabeschalter = 0

Der Komparatorausgang wird auf den invertierten Pegel

von Bit 0 gesetzt.

Im TPU-Betrieb durch die TPU-IN Leitung. Die Leitung
wird durch LTX-Funktionen bedient (z. B. mit LTXdo0()).
Der TPU-Betrieb wird durch Setzen von Bit 15 im
Konfigurationswort 14 eingestellt.
TPU-IN Leitung = 1
Der Komparatorausgang wird wie bei
"Komparatorausgang unbedingt" behandelt.
TPU-IN Leitung = 0
Der Komparatorausgang wird auf den invertierten Pegel
von Bit 0 gesetzt.

b

1 0

0 Pegel des Komparatorausgangs

0|0|0|0 0|0 0|0 0

15 8 7 0

") Der Zahlerstand wird nur einmal ibernommen. Fiir eine erneute Ubernahme muB Bit 10 bzw. Bit 11 riickgesetzt werden. Nachdem das
korrespondierende Bit im Modulstatus auf 0 gegangen ist, kann Bit 10 bzw. Bit 11 im Konfigurationswort 8 wieder gesetzt werden.
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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 = $10

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

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

Konfigurationswort 14 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert.

In der Standardeinstellung wird das Encodermodul als 32 Bit Auf-/Abwartszahler mit Vierfachauswertung
betrieben.
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Bitte beachten Sie die Weg/Zustands- und Timingdiagramme im Abschnitt "Inkremental-
geberbetrieb".
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Bit Beschreibung
15 0.... TPU-Betrieb abgeschaltet
1....TPU-Betrieb eingeschaltet
Um den TPU-Betrieb nutzen zu kénnen, muR das Modul auf
dem CP-Interface betrieben werden.
Die Kanale A und B sind an die TPU durchgeschaltet
(bedienbar durch LTX-Funktionen z. B. mit LTXcab2()).
Mit der TPU-IN Leitung wird die Signalquelle fiir die TPU-OUT
Leitung ausgewahlt. Beide Leitungen werden durch LTX-
Funktionen bedient (TPU-IN Leitung z. B. mit LTXdoO(), TPU-
OUT Leitung z. B. mit LTXdi1()).
Man muR unterscheiden, ob der Komparator aus- oder
eingeschaltet ist.
a) Komparator ist ausgeschaltet
(Bit 3 im Konfigurationswort 8 = 0)
TPU-IN = 0... TPU-OUT = Referenzimpuls
TPU-IN = 1... TPU-OUT = Referenzimpuls & Referenzfrei-
gabeschalter (binar UND-verkniipft)
b) Komparator ist eingeschaltet
(Bit 2 und Bit 3 im Konfigurationswort 8 = 1, vergleiche
auch mit Beschreibung von Bit 2 im Konfigurationswort 8)
TPU-IN = 0... TPU-OUT = invertierter Pegel von Bit 0 im
Konfigurationswort 8
TPU-IN = 1... TPU-OUT = Pegel von Bit 0 im
Konfigurationswort 8, wenn
Schwellwert 1 < Zahler < Schwellwert 2
13-14 | O
12 0....Inkrementalgeberbetrieb
1....Absolutgeberbetrieb
6-11 0
5 0....kein EinfluB auf Zahlrichtung
1....umgekehrte Zahlrichtung
4 0....Inkrementalgeber ohne Komparator
1....Inkrementalgeber mit Komparator
3 0
2 0....kein EinfluB auf Referenzimpuls
1....Referenzimpuls wird invertiert. Diese Einstellung wird fir Geber
mit High Impuls verwendet.
1 0....Z&hler unmittelbar auf 0 setzen. In Datenwort O (Modulstatus)
wird Bit 7 unmittelbar auf 1 gesetzt.
1....Zahler bleibt in Funktion. In Datenwort 0 (Modulstatus) wird
Bit 7 unmittelbar auf 0 gesetzt (bedingtes Referenzieren).
In Abhéngigkeit von Bit 0 in Konfigurationswort 14 wird Bit 7 in
Datenwort 0 auf 1 gesetzt und mit einer positiven Flanke von
Bit 4 in Konfigurationswort 8 wieder geloscht.
0 0.... Referenzfreigabeschalter nicht beachten

(Referenzieren bei Referenzimpuls)
Bezieht sich auf Bit 4 in Konfigurationswort 8.

1....Referenzfreigabeschalter aktiv schalten
(Referenzieren bei Referenzimpuls und
Referenzfreigabeschalter)

0|0 0 0|0|0|0|0|0

15
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15.2.8 Variablendeklaration fiir Absolutgeberbetrieb

Die Variablendeklaration gilt fir folgende Controller:

e Zentraleinheit RPS 2003

¢ Remote I/O-Buscontroller

¢ CAN-Buscontroller

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

rung" beschrieben.

Unterstiitzung Automation Studio™:

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

Siehe Hilfe Automation Studio™ ab V 1.40

Absolutgeberbetrieb mit Zentraleinheit RPS 2003 und Remote Slaves

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

welche Daten- und Konfigurationsworter bei diesem Modul 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. In 8 . Zahlerstand bei positiver Flanke des
Referenzfreigabeschalters
Konfigurationswort 6 INT32 Transp. In 12 . Zahlerstand bei negativer Flanke des
Referenzfreigabeschalters
Konfigurationswort 8 WORD Transp. Out 16 e | Absolutgebersteuerung
Konfigurationswort 12 WORD Transp. In 24 . Modulstatus
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp
WORD Transp. Out 28 . Modulkonfiguration
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Absolutgeberbetrieb mit CAN Slaves

Der Datenzugriff erfolgt Giber Daten- und Konfigurationswérter. Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht,
welche Daten- und Konfigurationsworter bei diesem Modul 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. In 8 . Zahlerstand bei positiver Flanke des
Referenzfreigabeschalters
Konfigurationswort 6 INT32 Transp. In 12 . Zahlerstand bei negativer Flanke des
Referenzfreigabeschalters
Konfigurationswort 8 WORD Transp. Out 16 e | Absolutgebersteuerung
Konfigurationswort 12 WORD Transp. In 24 . Modulstatus
Konfigurationswort 14 WORD Transp. In 28 . Modultyp
WORD Transp. Out 28 . Modulkonfiguration

Zugriff tiber 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.

Bei der NC161 ist das Packen der Daten nicht méglich. Pro Anpassungsmodul wird daher ein CAN-Objekt
Ubertragen.
Wenn ein Adaptermodul AF101 mit vier NC161 bestuckt ist, ergibt sich folgender Aufbau der CAN-Objekte:

Slot | CAN-ID?® Word 1 Word 2 Word 3 Word 4
1 542 Zahler LL Zahler ML | z&hler MH | Z&hler HH Status L Status H frei
2 543 Zahler LL Zahler ML | z&hler MH | Z&hler HH Status L Status H frei
3 544 Zahler LL Zahler ML | z&hler MH | Z&hler HH Status L Status H frei
4 545 Zahler LL Zahler ML | zZ&hler MH | Z&hler HH Status L Status H frei

" CAN-ID = 542 + (kn-1) x 16 + (ma- 1) x4 + (sl - 1)
kn ..... Knotennummer des CAN Slaves = 1
ma .... Moduladresse des AF101 = 1
sl....... Slotnummer des Anpassungsmoduls am AF101 (1 - 4)

B&R 2000 Anwender missen 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 Konfigurationswérter

Datenwort 0 (lesend)

Das Datenwort 0 enthalt den Modulstatus zeitkonsistent zum Zahlerstand.

Bit Beschreibung

12-15 X....nicht definiert, ausmaskieren

11 0....Z&hlerstand nicht ibernommen
1....Zahlerstand bei der ersten positiven Flanke des
Referenzfreigabeschalters tibernommen

10 0....Z&hlerstand nicht {ibernommen
1....Zahlerstand bei der ersten negativen Flanke des
Referenzfreigabeschalters tibernommen

9 0....Wenn Bit 8 und Bit 9 = 0 sind, ist die Last im gliltigen Bereich
oder die Versorgung ist nicht eingeschaltet
1....5 V-Geberversorgung ist tiberlastet oder Kurzschlu3

8 0....Wenn Bit 8 und Bit 9 = 0 sind, ist die Last im giltigen Bereich
oder die Versorgung ist nicht eingeschaltet
1....5 V-Geberversorgung ist nicht belastet

2-7 X....nicht definiert, ausmaskieren
1 Pegel des Referenzfreigabeschalters
0 X....nicht definiert, ausmaskieren
X|X|X|X X|X|X|X|X|X X
15 8 7 0

Datenwort 1 (lesend)

Zahlerstand MSW

Datenwort 2 (lesend)

Zahlerstand LSW

Konfigurationsworter 4+5 (lesend)

Nach dem Setzen von Bit 11 in Konfigurationswort 8 enthalten diese Konfigurationsworter den gelatchten
Zahlerstand bei der ersten positiven Flanke des Referenzfreigabeschalters. Der Wert ist gultig, wenn Bit 11
in Datenwort 0 gesetzt ist.

Bitte beachten Sie das Timingdiagramm "Zahlerstand latchen" im Abschnitt "Inkrementalgeberbetrieb".

Konfigurationsworter 6+7 (lesend)

Nach dem Setzen von Bit 10 in Konfigurationswort 8 enthalten diese Konfigurationsworter den gelatchten
Zahlerstand bei der ersten negativen Flanke des Referenzfreigabeschalters. Der Wert ist gliltig, wenn Bit 10
in Datenwort 0 gesetzt ist.

Bitte beachten Sie das Timingdiagramm "Zahlerstand latchen" im Abschnitt "Inkrementalgeberbetrieb".

Module B&R 2003 NC161 437

[s2]
(=]
o
mN
O
T 3
§%
X3
ie]
[}
p=




Konfigurationswort 8 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 8 wird der Absolutgeber konfiguriert.

Bit Beschreibung
12-15 | 0
11 0....Z&hlerstand nicht iibernehmen

1....Zahlerstand bei der ersten positiven Flanke des
Referenzfreigabeschalters tibernehmen
(siehe Konfigurationswérter 4 und 5)

10 0....Z&hlerstand nicht tibernehmen

1....Zahlerstand bei der ersten negativen Flanke des
Referenzfreigabeschalters tibernehmen
(siehe Konfigurationswérter 6 und 7)?

...5 V-Geberversorgung aus (default)
...5 V-Geberversorgung ein

~
o | O |O

0|0|0|0 0|0 0|0|0|0|0|0|0

15 8 7 0

" Der Zahlerstand wird nur einmal ibernommen. Fiir eine erneute Ubernahme muB Bit 10bzw. Bit 11 riickgesetztwerden.
Nachdemdas korrespondierende Bitim Modulstatusauf 0gegangenist,kannBit 10bzw.Bit 11im Konfigurationswort 8
wieder gesetztwerden.

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 = $10

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

0|0|0|1|0|0|0|0 xlxlxlxlxlxlxlx
15 8 7 0
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Konfigurationswort 14 (schreibend)

Mit dem Konfigurationswort 14 wird das Modul konfiguriert.

Bit Beschreibung

15 0.... TPU-Betrieb abgeschaltet

1....TPU-Betrieb eingeschaltet
Um den TPU-Betrieb nutzen zu kénnen, muR das Modul auf
dem CP-Interface betrieben werden.
Die TPU-OUT Leitung wird fiir Statusinformationen
verwendet. Die Leitung wird durch LTX-Funktionen bedient
(z. B. mit LTXdi1()).
TPU-OUT = 0... Positionsmessung im Gange
TPU-OUT = 1... neuer Zahlerstand verfligbar

13-14 0
12 0....Inkrementalgeberbetrieb
1.... Absolutgeberbetrieb
11 0....Binar codiertes SSI-Gebersignal (SSI-Geber)
1....Gray codiertes SSI-Gebersignal 8
10 0 4
[s2)
5-9 Anzahl der Vornullen vor dem MSB des Geberwertes D %
0-4 Anzahl der giltigen Bits des Geberwertes % %
StandardmaRig sind die Bits 0 - 9 = 0. Bei dieser Einstellung X g
werden die ersten 32 Bits des SSI-Geberdatenstroms ausgegeben. EO
o To[ TTTTTTTT]

15 8 7 0

Bitte beachten Sie die Beispiele im Abschnitt "Absolutgeberbetrieb".
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15.2.9 Inkrementalgeberbetrieb

Die folgenden Weg/Zustands- und Timingdiagramme zeigen die Funktionsweise der NC161 im Inkremental-
geberbetrieb bei verschiedenen Konfigurationen.

Komparator unbedingt

Folgende Einstellungen sind vorzunehmen:

Daten-/Konfigurationswort auszufiihrender Beschreibung
Befehl
Konfigurationsworter 4+5 Schwellwert 1 Schwellwert 1 fiir Komparator definieren, Schwellwert 1 < Schwellwert 2
Konfigurationsworter 6+7 Schwellwert 2 Schwellwert 2 fiir Komparator definieren
Konfigurationswort 8 Bit 0 =0 oder 1 Pegel des Komparatorausgangs
Konfigurationswort 8 Bit2=0 Komparatorausgang unbedingt
Konfigurationswort 8 Bit3=1 Komparator einschalten
Konfigurationswort 14 Bit4=1 Inkrementalgeberbetrieb mit Komparator
Konfigurationswort 14 Bit12=0 Inkrementalgeberbetrieb
Weg/Zustandsdiagramm
Schwellwert 1:
Konfigurationsworter 4+5
Schwellwert 2:
Konfigurationsworter 6+7
Komparatorzustand : > Schwellwert 1 < Schwellwert 2
Bit 4 in Datenwort 0, wenn
Bit 0 in Konfigurationswort 8 = 1
Komparatorzustand 1); > Schwellwert 1 < Schwellwert 2
Bit 4 in Datenwort 0, wenn
Bit 0 in Konfigurationswort 8 = 0
Position & >

1 o .
)Der Komparator weist einen Jitter von 0 - ca. 1 ms auf

Der Taktausgang (Pin 7 und 8) entspricht dem Komparatorzustand von Bit 4 in Datenwort 0.
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Komparator bedingt

Folgende Einstellungen sind vorzunehmen:

Daten-/Konfigurationswort auszufihrender Beschreibung
Befehl
Konfigurationsworter 4+5 Schwellwert 1 Schwellwert 1 fiir Komparator definieren, Schwellwert 1 < Schwellwert 2
Konfigurationsworter 6+7 Schwellwert 2 Schwellwert 2 fiir Komparator definieren
Konfigurationswort 8 Bit 0 = 0 oder 1 Pegel des Komparatorausgangs
Konfigurationswort 8 Bit2=1 Komparatorausgang bedingt
Konfigurationswort 8 Bit3=1 Komparator einschalten
Konfigurationswort 14 Bit4=1 Inkrementalgeberbetrieb mit Komparator
Konfigurationswort 14 Bit12=0 Inkrementalgeberbetrieb

Weg/Zustandsdiagramm

Schwellwert 1:
Konfigurationsworter 4+5

Schwellwert 2:
Konfigurationsworter 6+7

Referenzfreigabeschalter

1
Komparatorzustand ):
Bit 4 in Datenwort 0, wenn

> Schwellwert 1

S e O S I D

< Schwellwert 2

et

Bit 0 in Konfigurationswort 8 = 1

1
Komparatorzustand ):

> Schwellwert 1

< Schwéllwert 2

Bit 4 in Datenwort 0, wenn
Bit 0 in Konfigurationswort 8 = 0

Position

|
L I

Module B&R 2003

<l |-
. Ll
Y Der Komparator weist einen Jitter von 0 - ca. 1 ms auf
Der Taktausgang (Pin 7 und 8) entspricht dem Komparatorzustand von Bit 4 in Datenwort 0.
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Zahlerstand latchen

Folgende Einstellungen sind vorzunehmen:

Daten-/Konfigurationswort

auszufuhrender
Befehl

Beschreibung

Konfigurationswort 8

Bit 10 = 0 oder 1

Zahlerstand bei der ersten negativen Flanke des Referenzfreigabeschalters
tibernehmen

Konfigurationswort 8

Bit 11 = 0 oder 1

Zahlerstand bei der ersten positiven Flanke des Referenzfreigabeschalters
tibernehmen

Konfigurationswort 14

Bit12=0

Inkrementalgeberbetrieb

Timingdiagramm

Latch auf positive Flanke:
Bit 11 in Konfigurationswort 8

Latch auf negative Flanke:
Bit 10 in Konfigurationswort 8

Zahlerstand bei erster
pos. Flanke tbernommen:
Bit 11 in Datenwort O

Zahlerstand bei erster
neg. Flanke Gbernommen:
Bit 10 in Datenwort O

Referenzfreigabeschalter

Zeit
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Referenzieren unbedingt

Folgende Einstellungen sind vorzunehmen:

Daten-/Konfigurationswort auszufuhrender Beschreibung
Befehl
Konfigurationswort 8 Bit4 = 0 oder 1 Zahler 16schen (referenzieren), Steuersignale siehe Konfigurationswort 14
Konfigurationswort 14 Bit1=0 Zahler unmittelbar I6schen (Referenzieren unbedingt)
Konfigurationswort 14 Bit12=0 Inkrementalgeberbetrieb

Timingdiagramm

Zahler loschen:

Bit 4 in Konfigurationswort 8 IQ

Zahler referenziert:
Bit 7 in Datenwort O

™
=]
o
o N
—_ C
Zustandsanderung nach 2 ‘g
jeder Referenzierung: % o
Bit 6 in Datenwort 0 X g
o
=
Zeit >
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Referenzieren bedingt mit Referenzfreigabeschalter

Referenzimpuls nicht invertiert

Fur bedingtes Referenzieren mit Referenzfreigabeschalter und nicht invertiertem Referenzimpuls sind
folgende Einstellungen vorzunehmen:

Daten-/Konfigurationswort auszufihrender Beschreibung
Befehl
Konfigurationswort 8 Bit4 =0 oder 1 Zahler l6schen (referenzieren), Steuersignale siehe Konfigurationswort 14
Konfigurationswort 14 Bit0=1 Referenzfreigabeschalter aktiv schalten
Konfigurationswort 14 Bit1=1 Bedingt Referenzieren
Konfigurationswort 14 Bit2=0 Referenzimpuls nicht invertieren
Konfigurationswort 14 Bit12=0 Inkrementalgeberbetrieb

Timingdiagramm

Referenzimpuls |_| |_| |_| |_|

Zahler I6schen: +
Bit 4 in Konfigurationswort 8

Referenzfreigabeschalter

Referenzimpuls or
(not Referenzfreigabeschalter): tl |_|
Bit 0 in Datenwort 0

Zahler referenziert: |
Bit 7 in Datenwort 0

Zustandsanderung nach
jeder Referenzierung: X
Bit 6 in Datenwort 0

v

Zeit <
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Referenzimpuls invertiert

Fur bedingtes Referenzieren mit Referenzfreigabeschalter und invertiertem Referenzimpuls sind folgende
Einstellungen vorzunehmen:

Daten-/Konfigurationswort auszufithrender Beschreibung
Befehl
Konfigurationswort 8 Bit4 = 0 oder 1 Zahler 16schen (referenzieren), Steuersignale siehe Konfigurationswort 14
Konfigurationswort 14 Bit0=1 Referenzfreigabeschalter aktiv schalten
Konfigurationswort 14 Bit1=1 Bedingt Referenzieren
Konfigurationswort 14 Bit2=1 Referenzimpuls invertieren
Konfigurationswort 14 Bit12=0 Inkrementalgeberbetrieb

Timingdiagramm

Referenzimpuls |_| |_| |_| |_|

Zahler l6schen: +
Bit 4 in Konfigurationswort 8

[s2]
(=]
o
(V)N
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§%
X3
ie]
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Referenzfreigabeschalter

(not Referenzimpuls) or
(not Referenzfreigabeschalter): tl |_|
Bit 0 in Datenwort 0

Zahler referenziert: |
Bit 7 in Datenwort 0

Zustandsanderung nach
jeder Referenzierung: X
Bit 6 in Datenwort 0

Zeit

A
v
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Referenzieren bedingt ohne Referenzfreigabeschalter

Referenzimpuls nicht invertiert

Fur bedingtes Referenzieren ohne Referenzfreigabeschalter und nicht invertiertem Referenzimpuls sind
folgende Einstellungen vorzunehmen:

Daten-/Konfigurationswort auszufihrender Beschreibung
Befehl
Konfigurationswort 8 Bit4 =0 oder 1 Zahler l6schen (referenzieren), Steuersignale siehe Konfigurationswort 14
Konfigurationswort 14 Bit0=0 Referenzfreigabeschalter nicht beachten
Konfigurationswort 14 Bit1=1 Bedingt Referenzieren
Konfigurationswort 14 Bit2=0 Referenzimpuls nicht invertieren
Konfigurationswort 14 Bit12=0 Inkrementalgeberbetrieb

Timingdiagramm

Referenzimpuls |_| |_| |_| |_|
Zahler l6schen:
Bit 4 in Konfigurationswort 8

510 1 Datenwort 0 i i ] ]

Zahler referenziert: —l |
Bit 7 in Datenwort 0

Zustandséanderung nach
jeder Referenzierung: X
Bit 6 in Datenwort 0

Zeit

A
v
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Referenzimpuls invertiert

Fur bedingtes Referenzieren ohne Referenzfreigabeschalter und invertiertem Referenzimpuls sind folgende
Einstellungen vorzunehmen:

Daten-/Konfigurationswort auszufithrender Beschreibung
Befehl
Konfigurationswort 8 Bit4 = 0 oder 1 Zahler 16schen (referenzieren), Steuersignale siehe Konfigurationswort 14
Konfigurationswort 14 Bit0=0 Referenzfreigabeschalter nicht beachten
Konfigurationswort 14 Bit1=1 Bedingt Referenzieren
Konfigurationswort 14 Bit2=1 Referenzimpuls invertieren
Konfigurationswort 14 Bit12=0 Inkrementalgeberbetrieb

Timingdiagramm
Referenzimpuls |_| |_| |_| |_|

Zahler I8schen:

Bit 4 in Konfigurationswort 8

[s2]
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t Ref i Is:
Bt 0 n Datenwort 0 i v i ]

Zahler referenziert: —l |
Bit 7 in Datenwort 0

Zustandsanderung nach
jeder Referenzierung: X
Bit 6 in Datenwort 0

Zeit

A

v
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15.2.10 Absolutgeberbetrieb

In den folgenden Beispielen wird der Absolutgeber einmal formatiert und einmal als Rohwert eingelesen.
In beiden Beispielen wird der folgende Absolutgeber verwendet:

Gebertyp

Multiturngeber

Geberauflosung

256 x 4096 [ 20 Bits

Ubertragene Bits
Datenbits
Vornullen

24
20
4

Daten formatiert einlesen

Wenn das vom Absolutgeber gelieferte Protokoliformat bekannt ist, werden die Daten formatiert eingelesen.
Folgende Einstellungen sind vorzunehmen:

Daten-/Konfigurationswort

auszufuhrender
Befehl

Beschreibung

Konfigurationswort 14

Bit 0 - 4 = %10100

Anzahl der giiltigen Bits des Geberwertes: 20

Konfigurationswort 14

Bit 5 - 9 = %00100

Anzahl der Vornullen: 4

Konfigurationswort 14 Bit11=0 Binar codiertes SSI-Gebersignal
Konfigurationswort 14 Bit12=1 Absolutgeberbetrieb
Protokollformat
31 2423 2019 16 15 8 7

448
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Daten als 32 Bit-Rohwert einlesen

Die Daten werden als 32 Bit-Rohwert eingelesen, wenn z. B. das vom Absolutgeber gelieferte Protokoll-
format nicht bekannt ist. Folgende Einstellungen sind vorzunehmen:

Daten-/Konfigurationswort auszufuhrender Beschreibung
Befehl
Konfigurationswort 14 Bit 0 - 4 = %00000 | Anzahl der giiltigen Bits des Geberwertes: 0
Konfigurationswort 14 Bit 5 - 9 = %00000 | Anzahl der Vornullen: 0
Konfigurationswort 14 Bit11=0 Bin&r codiertes SSI-Gebersignal
Konfigurationswort 14 Bit12=1 Absolutgeberbetrieb
Protokollformat
31 2827 2423 16 15 8 7
T T T "
o
. o
O 20 Datenbits ® ;
@ 4 Vornullen o3
unguiltig g o
X3
©
(]
=
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16 ZUBEHOR

16.1 UBERSICHT

Bestellnummer Beschreibung
7AC010.9 2003 Busabdeckung, 5 Stiick
7AC011.9 2003 Kabelsicherung, 5 Stiick, inkl. Montagematerial
7AC020.9 2003 Busabdeckung, 1 Stiick
7TB710.9 2003 Feldklemme, 10pol., Schraubklemme
7TB710.91 2003 Feldklemme, 10pol., Federzugklemme
7TB710:90-01 2003 Feldklemme, 10pol., 30 Stiick, Schraubklemme
7TB710:91-01 2003 Feldklemme, 10pol., 30 Stlick, Federzugklemme
7TB712.9 2003 Feldklemme, 12pol., Schraubklemme
7TB712.91 2003 Feldklemme, 12pol., Federzugklemme
7TB712:90-02 2003 Feldklemme, 12pol., 20 Stiick, Schraubklemme
7TB712:91-02 2003 Feldklemme, 12pol., 20 Stlick, Federzugklemme
7TB718.9 2003 Feldklemme, 18pol., Schraubklemme
7TB718.91 2003 Feldklemme, 18pol., Federzugklemme
7TB718:90-02 2003 Feldklemme, 18pol., 20 Stiick, Schraubklemme
7TB718:91-02 2003 Feldklemme, 18pol., 20 Stlick, Federzugklemme
7TB722.9 2003 Feldklemme, 22pol., Schraubklemme
7TB722.91 2003 Feldklemme, 22pol., Federzugklemme
7TB733.9 2003 Feldklemme, 33pol., Schraubklemme
7TB733.91 2003 Feldklemme, 33pol., Federzugklemme
7TB736.9 2003 Feldklemme, 36pol., Schraubklemme
7TB736.91 2003 Feldklemme, 36pol., Federzugklemme
7TB754.9 2003 Feldklemme, 54pol., Schraubklemme
7TB754.91 2003 Feldklemme, 54pol., Federzugklemme
7TB772.91 2003 Feldklemme, 72pol., Federzugklemme
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16.2 AC010 / AC020

16.2.1 Technische Daten

(30}

o

o

= (9Y

_ 0

Bezeichnung ACO010 AC020 Qo %
Q

Bestellnummer 7AC010.9 7AC020.9 Q k)

>

Kurzbeschreibung 2003 Busabdeckung, 5 Stiick 2003 Busabdeckung, 1 Stiick '8

=

16.2.2 Aligemeines

Wenn Modulplatze frei bleiben, wird die Anbringung einer Busabdeckung auf dem ersten freien Modulplatz
empfohlen. Dadurch ist das letzte Modul vor Beschadigung geschlitzt.




16.3 ACO11

16.3.1 Technische Daten

M3 x 8 ...10 Stk

(jrm

Gewindestreifen ... 5 Stk

[C000000000000d

Kabelsicherungswinkel ... 5 Stk

)

Bezeichnung ACO11
Bestellnummer 7AC011.9
Kurzbeschreibung 2003 Kabelsicherung, 5 Stiick, inkl. Montagematerial

16.3.2 Allgemeines

Um bei der Verdrahtung des digitalen Ausgangsmoduls DO721 eine zu hohe Belastung des 4poligen
Steckers zu vermeiden, wird der Kabelsicherungswinkel verwendet.

Der Kabelsicherungswinkel wird unterhalb der DO721 montiert. Dazu wird in den Modultrdger ein
Gewindestreifen geschoben und der Winkel mit Hilfe zweier Schrauben festgeschraubt. Das Montage-
material ist im Lieferumfang des Kabelsicherungswinkels enthalten.

Die Zuleitungen zum Modul werden mit Kabelbindern am Winkel fixiert. Dadurch werden die Stecker entlastet
und eine sichere elektrische Verdrahtung gewabhrleistet.

Kabelsicherungswinkel

Schraube in die

Gewindestreifen obere Bohrung stecken
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16.3.3 AnschluBbeispiel
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oS S S

16.4.1 Bestelldaten

16.4 TB710

Bestellnummer Kurzbeschreibung

7TB710.9 2003 Feldklemme, 10pol., Schraubklemme
7TB710.91 2003 Feldklemme, 10pol., Federzugklemme
7TB710:90-01 2003 Feldklemme, 10pol., 30 Stiick, Schraubklemme
7TB710:91-01 2003 Feldklemme, 10pol., 30 Stlick, Federzugklemme

Fur die meisten 1/0-Module wird zur Kontaktierung diese einreihige 10polige Feldklemme verwendet, die
sich durch kompakte Bauweise und leichte Entnahme (zwei Auswurfhebel am Modul) auszeichnet.

16.4.2 Technische Daten

TB710.9
TB710.91
Bezeichnung TB710
Anzahl der Pole 10
Art der Klemmung Ausfliihrung als Schraub- oder Federzugklemme
Kontaktabstand 5,08mm
Kontaktlibergangswiderstand 6mQ
Nennspannung 250V
Strombelastung " max. 12 A/ Kontakt
AnschluBquerschnitt 0,14 mm?2 (AWG26) - 2,5 mm? (AWG12)
Kabelart nur Kupferdréhte (keine Aluminiumdréhte!)
Entriegelung mechanisch

" Die jeweiligen Grenzdaten der I/0-Module sind zu ber(cksichtigen!
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16.5 TB712

16.5.1 Bestelldaten

Bestellnummer Kurzbeschreibung

7TB712.9 2003 Feldklemme, 12pol., Schraubklemme

7TB712.91 2003 Feldklemme, 12pol., Federzugklemme
7TB712:90-02 2003 Feldklemme, 12pol., 20 Stlick, Schraubklemme
7TB712:91-02 2003 Feldklemme, 12pol., 20 Stiick, Federzugklemme

Diese einreihige 12polige Feldklemme wird zur Kontaktierung von Anpassungsmodulen verwendet. Die
Entnahme wird durch zwei Auswurfhebel an der Feldklemme erleichtert.

16.5.2 Technische Daten

[s2]
o
o
™ Al
T
TB712.9 B m
g O
X35
ie]
o
=
TB712.91
Bezeichnung TB712
Anzahl der Pole 12
Art der Klemmung Ausfihrung als Schraub- oder Federzugklemme
Kontaktabstand 3,5mm
Nennspannung 125V
Strombelastung " max. 12 A/ Kontakt
AnschluBquerschnitt 0,08 mm?2 (AWG28) - 1,5 mm? (AWG16)
Kabelart nur Kupferdrahte (keine Aluminiumdréhte!)
Entriegelung mechanisch

" Die jeweiligen Grenzdaten der I/O-Module sind zu berlcksichtigen!
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16.6.1 Bestelldaten

16.6 TB718

Bestellnummer Kurzbeschreibung

7TB718.9 2003 Feldklemme, 18pol., Schraubklemme
7TB718.91 2003 Feldklemme, 18pol., Federzugklemme
7TB718:90-02 2003 Feldklemme, 18pol., 20 Stiick, Schraubklemme
7TB718:91-02 2003 Feldklemme, 18pol., 20 Stlick, Federzugklemme

Diese einreihige 18polige Feldklemme wird zur Kontaktierung von B&R 2003 1/0-Modulen verwendet. Die
Entnahme wird durch zwei Auswurfhebel an der Feldklemme erleichtert.

16.6.2 Technische Daten

TB718.9
TB718.91
Bezeichnung TB718
Anzahl der Pole 18
Art der Klemmung Ausflihrung als Schraub- oder Federzugklemme
Kontaktabstand 3,5mm
Nennspannung 125V
Strombelastung " max. 12 A/ Kontakt
AnschluBquerschnitt 0,08 mm?2 (AWG28) - 1,5 mm? (AWG16)
Kabelart nur Kupferdréhte (keine Aluminiumdréhte!)
Entriegelung mechanisch

") Die jeweiligen Grenzdaten der 1/0-Module sind zu bertcksichtigen!
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16.7 TB722

A/

16.7.1 Bestelldaten

Bestellnummer

Kurzbeschreibung

7TB722.9

2003 Feldklemme, 22pol., Schraubklemme

7TB722.91

2003 Feldklemme, 22pol., Federzugklemme

Die Feldklemme TB722 dient zur Versorgung der Digitaleingange auf dem Modul DM435. Sie besteht aus
einer 22poligen Dopplestockklemmleiste, die entweder als Schraubklemme oder als Federzugklemme
ausgefuhrt ist. Die vorderen und die hinteren Kontakte sind jeweils miteinander verbunden und bilden somit
eine Plus- und eine Masseschiene.

16.7.2 Technische Daten

™
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=

TB722.9

TB722.91

Bezeichnung

TB722

Anzahl der Pole

2

Art der Klemmung

Ausfiihrung als Schraub- oder Federzugklemme

Kontaktabstand

5,08mm

Nennspannung

250V

Strombelastung "

max. 12 A/ Kontakt

AnschluBquerschnitt

0,14 mm2 (AWG26) - 2,5 mm2 (AWG12)

Kabelart nur Kupferdrahte (keine Aluminiumdréhte!)

Abmessungen TB722.9 TB722.91
Hoéhe 33mm 33mm
Breite 76 mm 76 mm
Tiefe 52mm 33mm

") Die jeweiligen Grenzdaten der I/O-Module sind zu berticksichtigen!
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16.8.1 Bestelldaten

16.8 TB733

Bestellnummer Kurzbeschreibung
7TB733.9 2003 Feldklemme, 33pol., Schraubklemme
7TB733.91 2003 Feldklemme, 33pol., Federzugklemme

Die Feldklemme TB733 wird als Zusatz-Rangierklemme verwendet, wenn das digitale Mischmodul DM435
in Dreileiter-AnschluBtechnik betrieben wird. Die TB733 besteht aus einer 33poligen Dreistockklemmleiste,
die entweder als Schraubklemme oder als Federzugklemme ausgeflihrt ist. Alle Anschltsse einer Klemm-
reihe sind kurzgeschlossen.

16.8.2 Technische Daten

TB733.9

TB733.91

Bezeichnung TB733
Anzahl der Pole 33
alle 11 Anschlusse einer Klemmreihe sind kurzgeschlossen
Art der Klemmung Ausfliihrung als Schraub- oder Federzugklemme
Kontaktabstand 5,08mm
Nennspannung 250V
Strombelastung " max. 10 A/ Kontakt
Sicherung externe Sicherung ist vorgeschrieben
AnschluBquerschnitt 0,14 mm?2 (AWG26) - 2,5 mm? (AWG12)
Kabelart nur Kupferdréhte (keine Aluminiumdréhte!)
Abmessungen TB733.9 TB733.91
Hoéhe 48 mm 48 mm
Breite 76 mm 76 mm
Tiefe 52mm 44 mm

") Die jeweiligen Grenzdaten der 1/0-Module sind zu bertcksichtigen!
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16.9 TB736

16.9.1 Bestelldaten

Kurzbeschreibung

ner

7TB736.9

2003 Feldklemme, 36pol., Schraubklemme

7TB736.91

2003 Feldklemme, 36pol., Federzugklemme

Die Feldklemme TB736 dient zur Versorgung der Digitaleingange auf dem Modul DM465. Die TB736 besteht
aus zwei 18poligen Stiftleisten und den dazugehoérigen Buchsenleisten in Schraub- oder Federzugtechnik
mit Auswurf. Alle Anschltsse einer Klemmreihe sind kurzgeschlossen.

16.9.2 Technische Daten

TB736.9

TB736.91
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Bezeichnung

TB736

Anzahl der Pole

36
alle 18 Anschliisse einer Klemmreihe sind kurzgeschlossen

Ausfiihrung zwei 18polige Stiftleisten mit den dazugehdrigen Buchsenleisten in
Schraub- oder Federzugtechnik mit Auswurf

Kontaktabstand 3,5mm

Nennspannung 125V

Strombelastung "

max. 12 A/ Kontakt

AnschluBquerschnitt

0,08 mm2 (AWG28) - 1,5 mm2 (AWG16)

Kabelart nur Kupferdrahte (keine Aluminiumdréhte!)

Abmessungen TB736.9 TB736.91
Hoéhe 33mm 33mm
Breite 76 mm 76 mm
Tiefe 32mm 32mm

" Die jeweiligen Grenzdaten der |/O-Module sind zu bertcksichtigen!
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16.10 TB754

L/

16.10.1 Bestelldaten

Bestellnummer

Kurzbeschreibung

7TB754.9

2003 Feldklemme, 54pol., Schraubklemme

7TB754.91

2003 Feldklemme, 54pol., Federzugklemme

Die Feldklemme wird als Zusatz-Rangierklemme verwendet, speziell fur Dreileiter-AnschluBtechnik, z. B. fur
die DM465 (Dreileiter-Sensorik). Die TB754 besteht aus drei 18poligen Stiftleisten und den dazugehdrigen
Buchsenleisten in Schraub- oder Federzugtechnik mit Auswurfmechanik. Alle Anschltsse einer Klemmreihe
sind elektrisch durchkontaktiert.

16.10.2 Technische Daten

TB754.9

TB754.91

Bezeichnung

TB754

Anzahl der Pole

54
alle 18 Anschlusse einer Klemmreihe sind kurzgeschlossen

Ausfiihrung drei 18polige Stiftleisten mit den dazugehdrigen
Buchsenleisten in Schraub- oder Federzugtechnik mit Auswurf

Kontaktabstand 3,5mm

Nennspannung 125V

Strombelastung "

max. 12 A/ Kontakt

AnschluBquerschnitt

0,08 mm2 (AWG28) - 1,5 mm?2 (AWG16)

Kabelart nur Kupferdrahte (keine Aluminiumdrahte!)
Abmessungen
Hoéhe 50 mm
Breite 76 mm
Tiefe 32mm
" Die jeweiligen Grenzdaten der I/0-Module sind zu ber(cksichtigen!
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16.11 TB772

16.11.1 Bestelldaten

B i ner Kurzbeschreibung

7TB772.91 2003 Feldklemme, 72pol., Federzugklemme

Die Feldklemme TB772 wird als Zusatz-Rangierklemme verwendet, wenn das digitale Mischmodul DM465
in Dreileiter-AnschluBtechnik betrieben wird. Die TB772 besteht aus zwei 36poligen Stiftleisten und den
dazugehorigen Buchsenleisten in Federzugtechnik mit Auswurf. Alle Anschlusse einer Klemmreihe sind
kurzgeschlossen.

16.11.2 Technische Daten

[82]
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Bezeichnung TB772
Anzahl der Pole 72
alle 18 Anschliisse einer Klemmreihe sind kurzgeschlossen
Ausflihrung zwei 36polige Stiftleisten mit den dazugehdrigen
Buchsenleisten in Federzugtechnik mit Auswurf
Kontaktabstand 3,5mm
Nennspannung 50V
Strombelastung " max. 5 A/ Kontakt
Sicherung externe Sicherung ist vorgeschrieben
AnschluBquerschnitt 0,5 mm2 -1 mm2
Kabelart nur Kupferdrahte (keine Aluminiumdréhte!)
Abmessungen
Héhe 48 mm
Breite 76 mm
Tiefe 34mm

" Die jeweiligen Grenzdaten der I/O-Module sind zu bertcksichtigen!

Module B&R 2003 /TU772 461



VAR

17 MANUALS

17.1 UBERSICHT

Bestellnummer Beschreibung
MASYS22003-0 B&R 2003 Anwenderhandbuch, deutsch
MASYS22003-E B&R 2003 Anwenderhandbuch, englisch
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1 SPEICHERBEREICH EINES ANPASSUNGSMODULS

1.1 AUFBAU

Der Datenaustausch mit einem Anpassungsmodul erfolgt tber einen 32 Worter langen Speicherbereich.
Je nach Anpassungsmodul kann auf bis zu 16 Wérter lesend bzw. schreibend zugegriffen werden.

Der Speicherbereich ist in jedem Anpassungsmodul gleich aufgebaut:

Lesend (R)

Schreibend (W)

Bearbeitung

Datenwort 0

Datenwort 0

Datenwort 1

Datenwort 1

Datenwort 2

Datenwort 2

Datenwort 3

Datenwort 3

Die Bearbeitung erfolgt vom
Betriebssystem zyklisch und

automatisch

Konfigurationswort 4

Konfigurationswort 4

Konfigurationswort 5

Konfigurationswort 5

Konfigurationswort 6

Konfigurationswort 6

Konfigurationswort 7

Konfigurationswort 7

Konfigurationswort 8

Konfigurationswort 8

Konfigurationswort 9

Konfigurationswort 9

Konfigurationswort 10

Konfigurationswort 10

Konfigurationswort 11

Konfigurationswort 11

Konfigurationswort 12

Konfigurationswort 12

Konfigurationswort 13

Konfigurationswort 13

Konfigurationswort 14

Konfigurationswort 14

Konfigurationswort 15

Konfigurationswort 15

Die Bearbeitung erfolgt vom

Anwender auf Auftrag
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1.2 DATENWORTER

Die Datenworter werden vom Betriebssystem zyklisch und automatisch bearbeitet. Sie werden fur folgende
Aufgaben verwendet:

¢ Die Eingangsdaten werden von den Eingangsmodulen gelesen.

e Die Ausgangsdaten werden auf die Ausgangsmodule geschrieben.

1.3 KONFIGURATIONSWORTER

Die Konfiguraitonswérter werden vom Anwender auf Auftrag bearbeitet. Konfigurationswérter werden auch
als CFG-Worter bezeichnet.
Sie werden fir folgende Aufgaben verwendet:

¢ Konfigurieren des Anpassungsmoduls
e Schreiben von Ausgangsdaten

¢ Lesen von Eingangsdaten

¢ Auslesen des Modulstatus

¢ Auslesen des Modultyps
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2 VARIABLENDEKLARATION UBER PG2000

Die Variablendeklaration Uber das Programmiersystem PG2000 ist vom Controller abhangig:

Zentraleinheit RPS 2003

Datenwdrter Variablendeklaration

Konfigurationsworter 1/0-FUBs

Remote 1/O Slave

Datenwdrter Variablendeklaration
Konfigurationsworter Variablendeklaration

CAN Slave
Datenwdrter Variablendeklaration
Konfigurationsworter CAN-Kommando-FUB CANIOcmd()

Unterstitzung Automation Studio™:  Siehe Hilfe Automation Studio™ ab V 1.40
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3 VARIABLENDEKLARATION MIT ZENTRALEINHEIT RPS 2003

3.1 ALLGEMEINES

Der Einstieg in die Variablendeklaration ist im Anwenderhandbuch "PG2000 Software" beschrieben.
Unterstitzung Automation Studio™:  Siehe Hilfe Automation Studio™ ab V 1.40

In dem hier beschriebenen Beispiel wird auf die spezifischen Eigenschaften bei Verwendung einer B&R 2003
Zentraleinheit eingegangen.

Folgende Punkte sind zu beachten:
¢ Anpassungsmodule die auf dem CP-Interface gesteckt sind, werden mit Moduladresse 0 ange-
sprochen.
e Der Zugriff auf Konfigurationsworter erfolgt mit I/O-Funktionsblécken.

e Pro Adaptermodul werden in einem Programmzyklus acht Konfigurationsworter bearbeitet! Falls
mehr Konfigurationsworter benétigt werden, muB ein Teil der Anpassungsmodule auf ein anderes
AF101 Modul gesteckt oder es mussen die Zugriffe auf die Konfigurationsworter gestaffelt werden.

Anhand der unten abgebildeten HW-Konfiguration wird die Variablendeklaration erklart:
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AF101/AT664 =
]

CP474 | AT664

Al351

AO352
DM435
DO435
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3.2 MODULBELEGUNG

AT664 auf CP-Interface und AT664 auf AF101

alle Kanale sind belegt

AI351

Spannungsmessung ohne Schwellwertschalter

AO352

alle Kanale sind belegt

DM435

Digitalausgénge

sind belegt

Digitaleingange

sind frei

sind belegt

sind frei

DO435

Digitaleingange

Digitalausgénge

sind frei
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3.3 TASKUBERSICHT

Das Anwenderprogramm ist in folgende Tasks unterteilt:

——————————————— cpi?4

TCH4 TCH4 TC#4
afiol dn435 | do435
-B&R
_1

[ ]

3.4 1/O-LIBRARY

Bevor Sie die Funktionsblécke zur Bedienung der Konfigurationswérter nutzen kdnnen, missen Sie die |/O-
Library in die Projekt-Datenbank importieren. Dazu steht lhnen die Funktion Import Library aus dem Pull-
Down-MenUl Datei zur Verfligung.

Die I/O-Library muB als Systemmodul in die GDM eingetragen werden.

3.5 AF101

Dieser Task bearbeitet die Anpassungsmodule auf dem CP-Interface und auf dem Adaptemodul AF101.
Im INIT-UP werden die Schaufelauftrage definiert. Die Schaufelauftrage fur die Konfiguration werden im INIT-
UP ausgeflhrt, jener fur das Lesen des Modulstatus im zyklischen Teil des Programms.

3.5.1 INIT-UP

Projekt: zentr_eh Datei: InitWP : af 101

ckkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkk ko
’

;**  Definition der einzel nen Schaufel auftrage fir Basisrack i

ckkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkk ko
,
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Err_Ptest =0
Er_lOdata = 0

AF101_slot =1 ;Mdul adresse i m Rack
AT664_slot =1 ;Y otadresse auf AF101
A 351 slot =2 ;Y otadresse auf AF101

; ## Ml tipler physikalischer Schaufel auftrag zum Schrei ben des

#t
; ## Paraneterwortes 14 der AT664 auf AF101, Sot 1 ##t
IO struct.io_type=5 ;2003 10
| O struct. master _no=1 ; Master imer 1
I O struct. sl ave_no=0 ; S avenunmer i mrer O
| O struct. nodul e_adr =AF101_sl ot ; Modul st eckpl at z
IO struct.intern_off= 32*(AT664_sl ot -1)+ 14 *2 ; Registernr. 14 auf ANP = AT664_sl ot
| O struct. node=¥90000000 ; Schrei bend, Nor nal
IO struct. data_| en=2 ; 2*Byte
| O struct.reserve=0 ; Not used
I O struct. dat a_adr=adr (AT_r _regl4) ; Adresse des Dat enberei chs, in dem das
; Paraneterwort 14 abgebi | det ist
AT_r_regld = $0000 ; kei ne Véndl ung
; AT_r_regld = $1001 ;Fuhlertyp J\
; AT_r_regld = $1002 ;Fuhlertyp K >Filterzeit 60 Hz
; AT_r_regld = $1003 ;Fuhlertyp S/
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1O ptest(1,adr(1Ostruct), status_pt1, ptestl_ok); Test, ob Schaufel auftrag
; dur chgef Ghrt werden kann

if (ptestl ok = 1) then

; Schauf el auftrag #0 dekl ari eren

1 O _nphydef (1, adr (1 O struct), adr (af _sc_buf), 0, stat us_np1, af _i dent)
el se

Err_Ptest = BIT_SET(Er_Ptest, 0)
endi f

;## Ml tipl er physikalischer Schaufel auftrag zum Schrei ben des Paraneter- — ##

;## wortes 14 der AT664 auf der |inken Seite der CP474 (CP-Interface) ##
1O struct.io_type=5 ;2003 1O
1 O struct. naster_no=1 ; Master imer 1
1O struct. sl ave_no=0 ; Slavenunmer immer O
1 Q struct. nodul e_adr =0 ; Modul steckplatz 0 -> linke Seite
1O struct.intern_off= 32*(AT664_sl ot -1)+ 14 *2 ;Regi sternr. 14 auf ANP = AT664_sl ot
1 O st ruct . node=%90000000 ; Schrei bend, Nor nal
1O struct.data | en=2 ; 2*Byte
1 O struct. reserve=0 ; Not used
1O struct. dat a_adr =adr (AT_| _regl4) ; Adresse des Dat enberei chs, in dem das
; Paraneterwort 14 abgebi | det i st
AT_I _regl4 = $0000 ; kei ne Wandl ung
AT_| _regl4 = $1001 ;Fuhlertyp J \
AT_| _regld = $1002 ;Fuhlertyp K >Filterzeit 60 Hz
AT_| _regl4 = $1003 ;Fuhlertyp S/

1O ptest(1,adr(1Ostruct), status_pt2, ptest2_ok); Test, ob Schaufel auftrag
; dur chgef Ghrt werden kann

if (ptest2_ok = 1) then
; Schauf el auftrag #1 dekl ari eren
1 O _nphydef (1, adr (1 O struct), adr (af _sc_buf), 1, stat us_np2, af _i dent)

el se

Err_Ptest = BIT_SET(Er_Ptest, 1)
endi f
if Err_Ptest=0 then

| oop ; Schauf el auftrag zykl i sch ausfihren. ..

IO data(1, af _i dent, status_dat)
exitif status_dat <> 5559 ;...bis Schaufel n nichtnehr aktiv

end| oop
endi f
;## Ml tipler physikalischer Schaufel auftrag zumLesen des Mdul stat us ##
## (Paraneterwort 12) der Al 351 ##
1O struct.io_type=5 ;2003 1O
1 Q struct. nast er _no=1 ;Master immer 1
1O struct. sl ave_no=0 ; S avenunmer immer O bei 2003
1 O struct. nodul e_adr =AF101_sl ot ; Modul st eckpl at z
1O struct.intern_of f=32*( Al 351_slot -1)+ 12 *2; Regi sternummer 12 auf ANP=Al 351_sl ot
1 O struct . node=%90100000 ; Lesend, nor nal
IO struct.data | en=2 ; Word
1 O struct. reserve=0 ; Not used
1O struct. data_adr=adr (Al _statin) ; Adresse des Datenberei chs,in den das

; Statuswort abgespei chert wird.

. /
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IO ptest(1,adr(lOstruct), status_pt2, ptest2_ok); Test, ob Schaufel auftrag
; dur chgef Gihrt wer den kann

if (ptest2_ ok = 1) then
; Schauf el auf trag #0 unparanetrieren
| O_nphydef (1, adr (1 O struct), adr (af _sc_buf), 0, stat us_np2, af _i dent)
; Schauf el auftrag #1 | 6schen
| O nphydef (1, 0, adr (af _sc_buf), 1, status_np3, af _i dent)
el se
Err_Ptest = BIT_SET(Err_Ptest, 2)
endi f

AF101_data = $FF

if (status_np2=0) and (status_np3=0) and (Err_Ptest=0) and (status_dat=0) then
AF101_data = 0

endi f

3.5.2 Zyklisches Programm

Projekt: zentr_eh Datei: af101.src

Ckkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkk ko
’

;¥** Benotigt fur Definition der Variablen (In realen Applikationen werden ***
;*** die /O Variablen naturlich sinnvoller verknipft!) *xx

Ckkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkk ko
’

AT664r _i n. kanal 1=AT664r _i n. kanal 1
AT664r _i n. kanal 2=AT664r _i n. kanal 2
AT664r _i n. kanal 3=AT664r _i n. kanal 3
AT664r _i n. kanal 4=AT664r _i n. kanal 4
A351 in=AI351 in

AMB52_out . kanal 1=AM52_out . kanal 1
AMB52_out . kanal 2=AM52_out . kanal 2
AT664I| _i n1=AT664l _i n1

AT664I| _i n2=AT664l _i n2

AT664I _i n3=AT664l _i n3

AT664I _i n4=AT664l _i n4
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Ckkkkkkkkkkkkkkkkhkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkk ko
’

;*** Ausfihren der definierten multiplen Schaufelauftrage mttels IOQOdata ***

Ckkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkk ko
’

;*** zykl i sches Lesen des Paraneterwortes 12 der Al 351 il
if ( AF101_data =0 ) then ;Nur wenn I N T-UP gut gi ng
IO data(1, af _i dent, stat us) ; Schauf el auftrag ausf thren

;wenn Schaufel auftrag nicht fertig(0) und nicht aktiv(5559)
if (status<>0) and (status<>5559) then
; H er Fehl erauswertung
endi f
endi f
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3.5.3 Variablendeklaration

af101.vd

remanent
remanent

remanent
remanent

remanent

remanent
remanent
remanent

Langname

I0_struct

remanent
remanent
remanent
remanent
remanent
remanent
remanent
remanent
remanent
remanent
remanent

T

KKK K K X K X K X X
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3.5.4 AT664 auf CP-Interface

Bei der AT664 sind vier Kanale belegt.

Datentyp
Die Definition kann auf zwei Arten erfolgen:

e FUr jeden Kanal einzeln
« Uber eine Strukturvariable (siehe Abschnitt "AT664 auf AF101")

Bei dieser AT664 wird der Datentyp flr jeden Kanal einzeln definiert.

1/0-Typ

Im Pop-Up-Auswahlfenster den I/O-Typ "2003-1/0" auswéahlen. AnschlieBend wird eine Dialogbox gedffnet.

Z003-1-0

Folgende Einstellungen sind in der Dialogbox vorzunehmen:

Kanal 1 Kanal 2
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3.5.5 AT664 auf AF101

Bei der AT664 sind vier Kanale belegt.

Datentyp

Bei dieser AT664 wird mit dem Datentyp typedef eine Struktur definiert. Nach Eingabe des Strukturnamens
at664 kénnen in einer Dialogbox die Elemente der Strukturvariable eingegeben werden:

1/0-Typ

In der Dialogbox //O-Typ sind folgende Einstellungen vorzunehmen:

Kanile 1 -4




O O/

3.5.6 AI351

Bei der AI351 sind folgende Einstellungen in der Dialogbox //O-Typ vorzunehmen:

Kanal 1
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3.5.7 AO352

Bei der AO352 sind zwei Kanéle belegt.

Datentyp

Anstatt des in diesem Beispiel verwendeten transparenten Zugriffs Uber eine Struktur, kann naturlich auch
der Zugriff Uber die Einzelkanale erfolgen.

Mit dem Datentyp typedef wird eine Struktur definiert. Nach Eingabe des Strukturnamens ao352 kénnen
in einer Dialogbox die Elemente der Strukturvariable eingegeben werden:

kanall INT16 1
kanalZz INT16 1

1/0-Typ

In der Dialogbox //O-Typ sind folgende Einstellungen vorzunehmen:

Kanéle 1 und 2

Moduladr.
Modultyp Transp.l]ut

Kanalnr.
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3.6 DM435
Bei der DM435 werden zwei Kanéle als Digitaleingang und zwei Kanéle als Digitalausgang verwendet.

3.6.1 Variablendeklaration

Langnamne

= remanent
= remanent

tk_global

3.6.2 1/0-Typ

In der Dialogbox //O-Typ sind die unten angefuhrten Einstellungen vorzunehmen.
Der Parameter Slot wird vom Programmiersystem PG2000 fix auf 1 gesetzt und muB3 vom Anwender nicht
weiter beachtet werden.

Kanal 1 - Digitaleingang Kanal 2 - Digitaleingang

—2003-1-0

Moduladr
odultyp |Digi

Kapitel 4
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Kanal 1 - Digitalausgang

OOV

DO00000000;
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Bei der DO435 werden zwei Kanéle als Digitaleingang und zwei Kanéle als Digitalausgang verwendet.

3.7 DO435

3.7.1 Variablendeklaration

do435.uvd

* remanent
* remanent

tk_global
tk_global

tk_global

3.7.2 1/0-Typ

In der Dialogbox //O-Typ sind die unten angefiihrten Einstellungen vorzunehmen.

Der Parameter Slot wird vom Programmiersystem PG2000 fix auf 1 gesetzt und muBB vom Anwender nicht
weiter beachtet werden.

Kanal 1 - Digitaleingang Kanal 2 - Digitaleingang

—2003-1-0 ———2003-1-0

itel 4
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4 VARIABLENDEKLARATION MIT REMOTE I/O SLAVE

4.1 ALLGEMEINES
Der Einstieg in die Variablendeklaration ist im Anwenderhandbuch "PG2000 Software" beschrieben.
Unterstitzung Automation Studio™:  Siehe Hilfe Automation Studio™ ab V 1.40

In dem hier beschriebenen Beispiel wird auf die spezifischen Eigenschaften bei Verwendung eines Remote
1/0 Slaves eingegangen.

Anhand der unten abgebildeten HW-Konfiguration wird die Variablendeklaration erklart. Der Remote 1/0
Slave hat die Knotennummer 1.

ANALOG

@@ |

|
J

AF101

b
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4.2 MODULBELEGUNG
AT664
Kanéle 1 -4 alle Kanale sind belegt
AI351
Kanal 1 Spannungsmessung ohne Schwellwertschalter
A0O352
Kanale 1 - 2 alle Kanale sind belegt
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DM435
Digitalausgange
Kanale 1 - 2 sind belegt
Kanéle 3 - 8 sind frei
Digitaleingénge
Kanale 1 - 2 sind belegt
Kanéle 3 - 8 sind frei
DO435
Kanale 1 - 2 Digitaleingéange
Kanale 3 - 4 Digitalausgange
Kanéle 5 - 8 sind frei

4.3 TASKUBERSICHT

Das Anwenderprogramm ist in folgende Tasks unterteilt:

4.4 REMOTE-I/O-LIBRARY

Fur die Programmierung eines Remote 1/O Slaves muB die Remote-I/O-Library in die Projekt-Datenbank
importiert werden. Dazu steht Ihnen die Funktion Import Library aus dem Pull-Down-Menu Datei zur
Verfugung.

Die Remote-I/O-Library muB als Systemmodul in die GDM eingetragen werden.
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4.5 AF101

Dieser Task bearbeitet die Anpassungsmodule.

4.5.1 Variablendeklaration

af101.vd

tk_global
tk_global

tk_global .1.1.1.3. remanen
tk_global .1.1.1.3. rEmanen
tk_global

tk_global
tk_global
tk_global
tk_global .1.1.1.1. remanen
tk_global
tk_global

4.5.2 AT664
Bei der AT664 sind vier Kanale belegt.

Im Pop-Up-Auswahlfenster //O-Typ "REMOTE-I/O" auswéahlen. AnschlieBend wird eine Dialogbox gedffnet.
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REMOTE-1-0

Folgende Einstellungen sind in der Dialogbox //O-Typ vorzunehmen:
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1234

Kanal 1
———REMOTE-1-00

Slavetyp
Moduladr

Modulstatus

—REMOTE-1-0

Slavetyp
Moduladr

Modulkonfiguration
[m— T )

[
lavetyp |2003

e f5 |
X0
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4.5.3 AI351

Bei der AI351 sind folgende Einstellungen in der Dialogbox //O-Typ vorzunehmen:

Modulstatus

Sl
N#| |
lls# \
| |
Il INPUT |
©
U:£10V, Pot. ‘
1:0..20mA
|
Slavetyp
Moduladr
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Bei der AO352 sind zwei Kanéle belegt. Folgende Einstellungen sind in der Dialogbox//O-Typ vorzunehmen:

4.5.4 AO352

\/‘
N#
Bt T Hoduladr
|
ANALOG |
OUTPUT |
U:stov
1:0..20mA |

4.6 DM435

Bei der DM435 werden zwei Kanale als Digitaleingang und zwei Kanéle als Digitalausgang verwendet.

4.6.1 Variablendeklaration

remanent

remanent
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4.6.2 1/0-Typ

In der Dialogbox //O-Typ sind die unten angefuhrten Einstellungen vorzunehmen.
Der Parameter Slot wird vom Programmiersystem PG2000 fix auf 1 gesetzt und muB3 vom Anwender nicht
weiter beachtet werden.

Kanal 1 - Digitaleingang Kanal 2 - Digitaleingang

Slavetyp

Moduladr.

Hodultyp

Kanal 2 - Digitalausgang
REMOTE-1.0

Master

EI
Slavetyp (2003
@ i oI Modultyp [[Digit. Out
bbb bdddbh
HXNN
DS
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Slavety

Moduladr.

Hodultyp
T
EXTN
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Bei der DO435 werden zwei Kanéle als Digitaleingang und zwei Kanéle als Digitalausgang verwendet. Die
Ausgangsmaske wird mit der Variable "outs" definiert.

4.7 DO435

4.7.1 Variablendeklaration

= remanent
= remanent
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4.7.2 1/0-Typ

In der Dialogbox //O-Typ sind die unten angefuhrten Einstellungen vorzunehmen.

Der Parameter Slot wird vom Programmiersystem PG2000 fix auf 1 gesetzt und muB3 vom Anwender nicht

weiter beachtet werden.

Kanal 1 - Digitaleingang

Kanal 2 - Digitaleingang

Slavetyp

Moduladr.
Hodultyp

I
D
Moduladr
Dig t. Dut
N .

Slavety

Moduladr.

Hodultyp
T
EXTN

Ausgangsmaske

e o
Slavetyp (2003
Modultyp [[Status Out
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5 VARIABLENDEKLARATION MIT CAN SLAVE

5.1 ALLGEMEINES
Der Einstieg in die Variablendeklaration ist im Anwenderhandbuch "PG2000 Software" beschrieben.
Unterstitzung Automation Studio™:  Siehe Hilfe Automation Studio™ ab V 1.40

In dem hier beschriebenen Beispiel wird auf die spezifischen Eigenschaften bei Verwendung eines CAN
Slaves eingegangen.

Folgende Punkte sind zu beachten:

e Der Zugriff auf Konfigurationswérter erfolgt mit dem CAN-Kommando-Funktionsblock CANIOcmd().

e Weitere Informationen zum CAN-Kommando-Funktionsblock sind der Onlinehilfe zum CANIO zu
entnehmen.

¢ DieVariablendeklaration fir einen CAN Slave funktioniertab derProgrammiersystemversion 02.35.

Anhand der unten abgebildeten HW-Konfiguration wird die Variablendeklaration erklart:

AF101/AT664

EX470
AlI351

AO352
DM435
DO435




5.2 MODULBELEGUNG

AT664
Kandle 1 - 4 alle Kanale sind belegt
Al351
Kanal 1 Spannungsmessung ohne Schwellwertschalter
AO352
Kanéle 1 - 2 alle Kanale sind belegt
DM435
Digitalausgénge
Kanale 1 - 2 sind belegt
Kanale 3-8 sind frei
Digitaleingange
Kanéle 1 - 2 sind belegt
Kanale 3-8 sind frei
DO435
Kanale 1 - 2 Digitaleingange
Kanéle 3 - 4 Digitalausgange
Kanale 5 - 8 sind frei
Moduladressierung
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5.3 TASKUBERSICHT

Das Anwenderprogramm ist in folgende Tasks unterteilt:

2003

TCH4 TC#4
dn435 do435 |

B&R EXC
sysconf canioexc |

5.4 CANIO-LIBRARY

Far die Programmierung eines CAN Slaves muB die CANIO-Library in die Projekt-Datenbank importiert
werden. Dazu steht Ihnen die Funktion Import Library aus dem Pull-Down-Menu Datei zur Verfugung.
Der CANIO-Master muB als Systemmodul in die GDM eingetragen werden.

5.5 SYSTEMKONFIGURATION

Die Systemkonfiguration muB in die GDM eingetragen werden. Auf der Seite CAN 1/O sind folgende
Einstellungen vorzunehmen:

Konfigurationen 8
Einstellungen fiir 8

Steckplatz
Subslot
Interface
Baudrate
SlavelimeOut
TimeoutID

Repeat Count
Unterbrechbar
finzahl ANP Module
fAinzahl Slaves
Exception ausldsen

[ OR 1




5.6 FEHLERAUSWERTUNG

Fehlerwie Wegfallvon Knoten, Alarmmeldungen usw. kdnnenin einem Exception Task (Exceptionnummer 170)
ausgewertet werden.

Project: canio_bs Dat ei : cani oexc.src

; ## Fehl erauswertung CANI O i n Excepti ont ask ##

; Nachsehen wel chen Grund di ese Exception hatte
CANI Cexc(1, status, exctyp, busnr, nodenr, errcode, addcode)

; Auswer t en:
if (busnr = 1) and (nodenr = 1) then ;unser Knoten ?
case exctyp of ; Typ der Exception
action 1: ;1 ... Knoten weggefallen
node_akt = 0 ;-> ist nichtmehr aktiv
; Mel dung an Task , AF101“
endacti on
action 2: ;2 ... Knoten wieder aktiv
node_akt = 1 ; ist wieder aktiv
init_ok =0 ; ANP neu initialisieren
; Mel dung an Task , AF101¢
endacti on
action 3: ;3 ... Alarm

; Al ar el dung vom Knot en
; in <errcode> und <addcode> konnte man hier auswerten

endacti on
action 4: 14 ... BUSOFF

; Fehl er am CAN-Bus, noglicherwei se Kabel abgesteckt
endacti on

el seaction
; Exceptiontyp reserviert fir zukinftige Erweiterungen
endacti on
endcase
endi f
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5.7 AF101

Dieser Task bearbeitet die Anpassungsmodule.

5.7.1 INIT-UP
Proj ect: canio_bs Datei: InitUP : af101
D H# Befehl e zur Initialisierung der ANP-Mdul e #Hit
; Nur di e ANP-Mdul e miissen konfiguriert werden, die Konfiguration der
; Di gi tal - Ausgangsmasken und der Ti meout zei ten werden vom CANI O Tr ei ber
; vor genomren
bef t ab[ 0] . kennung=3 ; bel i ebi ge Kennung
bef t ab[ 0] . contode=11 ; Betri ebsparaneter schreiben
beftab[ 0] . paraml =28 ; CFG Wort 14
bef tab[ 0] . paran? =0 ; Modul 1, Slot 1+2
beftab[0].data =$00010000 ;CFGWrt 14 Slot 1 =1
; -> AT664 Fuhlertyp J
;CFGWrt 14 Slot 2 = 0
; -> Al 351 Standardeinstellung
bef t ab[ 1] . kennung=4 ; bel i ebi ge Kennung
bef t ab[ 1] . contode=12 ; Betriebsparaneter aktivieren
beftab[ 1] . paranl =0 ;imer 0
bef tab[ 1] . paran2 =0 ;imer 0
beftab[ 1] .data =0 ;imer 0
bef =0 ;Mt erstem Befehl beginnen
anz_bef =2 ;I nsgesant 2 Befehle
init_ok =0 ;Initialisierung der Knoten noch ausstandig
node_akt = 1 ;Davon ausgehen, daB Knoten aktiv ist
;## Zur Deklaration der 10 Variablen, in realen Applikationen werden diese ##
;## naturlich sinnvoller verknlpft, die Variabl ennanen sind auch beliebig. ##

492

anai n
anai n
anai n
anai n

anainl_2_1

anaout _1
anaout _2

anainl_1_1 ; Kanal 1 auf AT664
anainl_1_2 ; Kanal 2 auf AT664
anainl_1 3 ; Kanal 3 auf AT664
anainl_1_4 ; Kanal 4 auf AT664
anainl_2_1 ; Kanal 1 auf Al 351
anaout _1 ; Kanal 1 auf AQB352
anaout _2 ; Kanal 2 auf AQB352
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5.7.2 Zyklisches Programm

Project: canio_bs atei: af101.src
if node_akt = 1 then ;Knoten ist aktiv
if init_ok = 0 then ; Knoten noch nicht initialisiert
busnr =1 ; Busnummer aus sysconf
nodenr =1 ; Knot ennummer auf EX470 bzw EX770 eingestel |t
; beftab ; Bef ehl st abel | e siehe I NIT-UP
; ant wor t ;Buf fer fiur Befehl santwort
CANI Ccnd( 1, busnr, nodenr, adr(beftab[bef]), adr(antwort), status)
if status = 0 then ; Bef ehl ausgef uhrt

if (bit_tst(antwort.kennung,7)=1) then ;Fehl er bei Befehl sausfihrung
; Fehl ermel dung aus Bef ehl santwort hier auswerten

el se ; Sonst
bef = bef + 1 ; -> nachster Befehl
endi f
else if status = 8979 then ; Fehl ernel dung Knoten Inaktiv?
node_akt =0 ; -> Knoten inaktiv!
else if status<>$FFFF then ;lrgendein anderer Fehler als $FFFF=busy
;->Hi er auswerten
endi f
if bef >= anz_bef then ;Alle Befehle ausgefihrt
init_ok =1 ; ->1nit abgeschl ossen
bef =0 ;Bei néchtemInit wieder von vorne
endi f
el se ;Knoten ist aktiv und initialisiert

;zykl i scher Programmteil hier

endi f
endi f
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5.7.3 Variablendeklaration

af101.uvd

1-0-Typ Init-Uert Langname

* remanent
* remanent

Langname

remanent
remanent

remanent
remanent
remanent
remanent
remanent

rps_global
rps_global
lokal
lokal

RS
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Fur die Variablen "antwort" und "beftab" wird mit dem Datentyp fypedef eine Struktur definiert. Nach Eingabe
des Strukturnamens befehl kénnen in einer Dialogbox die Elemente der Strukturvariable eingegeben
werden.

5.7.4 Datentyp

5.7.5 AT664
Bei der AT664 sind vier Kanale belegt.

Im Pop-Up-Auswahlfenster //O-Typ "CAN-I/O" auswahlen. AnschlieBend wird eine Dialogbox geoffnet.

AN-T-0

Folgende Einstellungen sind in der Dialogbox //O-Typ vorzunehmen:

Kanal 1 Kanal 2

494 itel 4
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5.7.6 AlI351

Bei der AI351 sind folgende Einstellungen in der Dialogbox //O-Typ vorzunehmen:

Kanal 1

U:£10V, Pot.
1:0..20mA |
| Kanalnr

5.7.7 AO352

Bei der AO352 sind zwei Kanéle belegt. Folgende Einstellungen sind in der Dialogbox//O-Typ vorzunehmen:
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58
o ‘ Kanal 1 Kanal 2
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Bei der DM435 werden zwei Kanale als Digitaleingang und zwei Kanéle als Digitalausgang verwendet.

5.8 DM435

5.8.1 Variablendeklaration

dm435 . ud

* remanent
* remanent

5.8.2 1/0-Typ

In der Dialogbox //O-Typ sind die unten angefiihrten Einstellungen vorzunehmen.

Der Parameter Slot wird vom Programmiersystem PG2000 fix auf 1 gesetzt und muBB vom Anwender nicht
weiter beachtet werden.

Kanal 1 - Digitaleingang Kanal 2 - Digitaleingang

3
°
]

4
]

5
@

6
®

© e

Modultyp [[Digit. Out
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5.9 DO435

Bei der DO435 werden zwei Kandle als Digitaleingang und zwei Kanéle als Digitalausgang verwendet. Die
Ausgangsmaske wird automatisch vom CANIO-Master definiert.

5.9.1 Variablendeklaration

Langnane

* remanent
* remanent

5.9.2 1/0-Typ

In der Dialogbox //O-Typ sind die unten angefuhrten Einstellungen vorzunehmen.
Der Parameter Slot wird vom Programmiersystem PG2000 fix auf 1 gesetzt und muB3 vom Anwender nicht
weiter beachtet werden.

Kanal 1 - Digitaleingang Kanal 2 - Digitaleingang

Kapitel 4
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6 CAN-ID ZUGRIFF

A/

6.1 ALLGEMEINES

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

Im Beispiel wird folgende HW-Konfiguration verwendet:

AF101/AT664

EX470
AlI351
AO352

6.2 MODULBELEGUNG

g 2

= o

[=)] a
AT664

alle Kanale sind belegt

AI351

Spannungsmessung ohne Schwellwertschalter

AO0352

alle Kanale sind belegt




A A A

DM435
Digitalausgénge
Kandle 1 - 2 sind belegt
Kanéle 3 - 8 sind frei
Digitaleingange
Kandle 1 - 2 sind belegt
Kanéle 3 - 8 sind frei

DO435

Kanale 1 - 2 Digitaleingange
Kanale 3-4 Digitalausgénge
Kanéle 5 - 8 sind frei

6.3 TASKUBERSICHT

Das Anwenderprogramm ist in folgende Tasks unterteilt:

2003

B&R B&R B&R
| canzZ000 | can_lib | burtrap |
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Dieser Task iibernimnt die Kontrolle des EX470

TCH#4 DAT
| demotask | cantab

6.4 LIBRARIES

Die B&R-TRAP-Library und die CAN-Library mussen in die Projekt-Datenbank importiert werden. Dazu steht
Ihnen die Funktion Import Library aus dem Pull-Down-MenU Datei zur Verfugung.

6.5 SYSTEMMODULE

CAN2000, B&R-TRAP-Library und CAN-Library mussen als Systemmodul in die GDM eingetragen werden.
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6.6 DEMOTASK

6.6.1 INIT-UP
Proj ekt: ex470t st Datei: InitUP :
st ep=0 ;Nach I'nit inmer am Anfang begi nnen

; CAN-Schnittstelle initialisieren

enable = 1
baud_rate= 25 ; 250k Baud
cob_anz=20 ; Anzahl der zu reservierenden CAN Cbj ekte

error_adr=adr (CAN err) ; Adresse fur Errornel dungen
CANopen( enabl e, baud_r at e, cob_anz, error _adr, 0, 0, us_i dent, st at us)

if status=0 then
canop_CK=1
endi f

fehl er=DA_i dent (,,cant ab“, 0, adr (i dent))

if fehler=0 then
fehl er=DA_i nfo(i dent, adr (D_Adr), adr (D_Len), 0)
endi f

D Anz=D Len/ 72 ;72 Byte pro Tabel | enei ntrag

if (fehler=0) and (canop_OK=1) then
CANdf t ab( 1, us_i dent, D_Adr, wor d( D_Anz), t ab_i dent, st at usdf)
if status<>0 then
canop_CK=0
endi f
el se
canop_CK=0
endi f

;Alle Triggervariabl en ricksetzen
1 d_Node_tr=0

Bef ehl 1_tr=0

Antw Bl tr=0

Diglnl_tr=0

D gQut1_tr=0

Anal nl_tr=0

Anal n2_tr=0

AnaQut1_tr=0

bef t ab[ 0] . kennung=2 ; bel i ebi ge Kennung

bef t ab[ 0] . contode=11 ; Betri ebsparamet er schrei ben

bef tab[ 0] . paranl =14 ; Ausgangsnaske

bef t ab[ 0] . paran2 =0 ; Mdul e 1-4

beftab[0].data =$00FFOCO0 ; Mbdul #2: Kanal 1-8, Mdul #3: Kanal 3+4
; Auf DMA35 werden al l e Kandl e al s Ausgang dekl ariert
; Auf D435 werden die ersten beiden Kandl e al s Ausgang verwendet

bef t ab[ 1] . kennung=3 ; bel i ebi ge Kennung

bef t ab[ 1] . contode=11 ; Betri ebsparamet er schrei ben
beftab[ 1] . paranl =28 ; CFG Wort 14

beft ab[ 1] . paran2 =0 ;Modul 1, Slot 1+2

beftab[ 1] .data  =$00010000 ;CFGWrt 14 Slot 1 =1
; -> AT664 Fuhlertyp J
;OFGWrt 14 Slot 2 =0
; -> Al 351 Standardeinstellung

500

denot ask
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bef t ab[ 2] . kennung=4 ; bel i ebi ge Kennung

bef t ab[ 2] . contode=12 ; Betri ebsparanet er aktivieren
beftab[ 2] . paranl =0 ;immer O

beftab[ 2] . paran? =0 ;immer O

beftab[2].data =0 ;immer O

bef =0 ;Mt erstem Befehl beginnen

anzbef =3  ; Anzahl der Befehle ist 3

Id_Node[0] =0 ;Danit diese Variable deklariert ist

6.6.2 Zyklisches Programm

Proj ekt: ex470t st Dat ei : denot ask. src

; Dieser Task wickelt die | O Behandl ung ei nes EX470-Kontrollers ab
; An den EX470-Kontroller sind ein AF101 sowi e ein DWA35 und

; ein D435- Modul gesteckt, die Nummernschal ter stehen auf 01
;Imersten Slot der AF101 steckt eine AT664

;Imzweiten Sl ot der AF101 steckt eine A 351

;Imdritten Slot der AF101 steckt eine ACB52

;Santliche |0 Daten werden in RPS-Q obal en Merkern abgel egt, und kdénnen
;somt von anderen Tasks benitzt werden.

if canop_CK=1 then
CANrwt ab( 1, tab_i dent, st at us)
endi f

sel ect step
when canop_CK=0 ;Falls imlInit-UP irgendetwas schiefgi ng
next ERRCR
when 1d_Node_tr=1 ;Vénn |dentify Node enpfangen wurde i st Knoten neu ans
; Netz gekomren -> wi eder Initialisieren
Id_Node_tr =0
next WAl T_awake
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; Zykl i sch den Status des EX470 abfragen bis dieser |&auft
state WAl T_awake

Bef ehl 1. kennung=1 ; Bel i ebi ge Kennung
Bef ehl 1. contode=0 ; Slave- Status | esen
Bef ehl 1. par anl=0 ;
Bef ehl 1. par an2=0 ; 00->Sl aveSt at us
Befehl 1_tr=1 ; Zykl i sch nachfragen wie es der EX470 geht
when (Antw Bl _tr=1) and (Antw Bl.data=0)
Befehl 1_tr=0
Antw Bl tr=0
bef =0
next INT ;Venn Antwort da und Antwortdaten=0 dann
; i st EX470 wohl auf und nunter
if Antw Bl tr=1 then ;Vnn Antwort da und Antwortdat en<>0 dann
Antw Bl tr=0 ; quittieren und weiterwarten
endi f

; EX470 ist jetzt bereit -> Initialisierung einleiten
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state INT
Bef ehl 1. kennung=bef t ab[ bef] . kennung ;nachsten Befehl in Buffer kopieren
Bef ehl 1. contode=bef t ab[ bef] . contode
Bef ehl 1. par aml= beft ab[ bef] . parani
Bef ehl 1. par an2= bef t ab[ bef] . par an?
Befehl 1. data=  beftab[ bef]. data
Befehl 1_tr=1
if Antw Bl tr=1 then
if Antw _Bl. kennung=Bef ehl 1. kennung t hen

bef =bef +1 ;Vnn Antwort erhal ten

endi f ; dann néchst er Bef ehl
Antw Bl tr=0

endi f

when bef >=anzbef ;Alle Initialiseirungsbefehle sind abgeset zt
ol dQut Al=anaout _1+1 ; Da di e Ausgange nur behandel t werden, wenn
ol dQut A2=anaout _2+1 ;ein Unterschied aufgetreten ist, sorgen
ol dQut D1=CQut put D1+1 ;wir hier fur den Unterschied

ol dQut D2=Qut put D2+1
next ZYKLI SCH

; zykl i scher Teil
state ZYKLI SCH

; Anal ogei ngange behandel n

if Analnl_tr=1 then ;Analog EIN bjekt von AT664 enpfangen
; Anal ogdat en komren imIntel - Format -> Swaappen
anai n1_1_1=| sl (WORD( Anal n1. wor d1. hi gh), 8) +Anal nl1. wor d1. | ow
anai n1_1_2=| sl (WORD( Anal n1. wor d2. hi gh), 8) +Anal n1. wor d2. | ow
anai n1_1_3=| sl (WORD( Anal n1. wor d3. hi gh), 8) +Anal n1. wor d3. | ow
anai n1_1_4=| sl (WORD( Anal n1. wor d4. hi gh), 8) +Anal n1. wor d4. | ow
Anal nl_tr=0 ; Trigger rucksetzen

endi f

if Analn2_tr=1 then ;Analog EIN bjekt von Al 351 enpfangen
; Anal ogdat en kormen im I ntel - Format -> Swappen
anai n1_2_1=| sl (WORD( Anal n2. wor d1. hi gh), 8) +Anal n2. wor d1. | ow
Anal n2_tr=0 ; Trigger rucksetzen

endi f

; D gi tal ei ngdnge behandel n
if Diglnl_tr=1 then ;Dgital EIN Cbjekt enpfangen
;Modul #2, Kanal #1
digin_2_1=bit_tst(D glnl. byte2, 0)
;Modul #2, Kanal #2
digin_2 2=bit_tst(Dglnl byte2, 1)
; Modul #3, Kanal #1
digin_3 1=bit_tst(D glnl. byte3, 0)
; Modul #3, Kanal #2
digin_3 2=bit_tst(D glnl. byte3, 1)
Dglnl_tr=0 ; Trigger Ricksetzen
endi f

; Anal ogausgange behandel n
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i f anaout _1<>ol dQut Al t hen ; Ausgangsdat en Kanal 1 geandert?
; Ausgangsdat en geswappt in CAN- Dat enpuffer kopieren
AnaCQut 1. wor d1. | ow=BYTE( anaout _1)
AnaCQut 1. wor d1. hi gh=BYTE(| sr (anaout _1, 8))
ol dQut Al=anaout _1

AnaQut1_tr=1
endi f
i f anaout _2<>ol dQut A2 t hen ; Ausgangsdat en Kanal 2 geandert?

; Ausgangsdat en geswappt in CAN Dat enpuf fer kopieren
AnaCQut 1. wor d2. | ow=BYTE( anaout _2)
AnaCQut 1. wor d2. hi gh=BYTE(| sr (anaout _2, 8))
ol dQut A2 = anaout _2
AnaCQut1_tr=1 ;trigger setzen
endi f

; Di gi tal ausgange behandel n
Qut put D1=0
Qut put D2=0
if digout_2_1=1 then
Qutput D1 = bit_set(QutputDl, O0)
endi f
if digout_2_2=1 then
Qutput D1 = bit_set (QutputDl, 1)
endi f
if digout_3 3=1 then
Qut put D2 = bit_set (Qutput D2, 2)
endi f
if digout_3 4=1 then
Qutput D2 = bit_set(QutputD2, 3)

endi f o
S
i f (Qutput Dl<>ol dQut D1) or (CQutputD2<>ol dQut D2) then ; Di gi tal ausgangsdat en gean- <« ko)
dert )
: ) o @
D gQut 1. byt e2=CQut put D1 ; Ausgangsdat en i n CAN Dat enpuf f er 5 o
Di gQut 1. byt e3=Qut put D2 3 B
ol dQut D1=Qut put D1 g
ol dQut D2=Qut put D2 o)
DigQutl tr=1 ;trigger setzen =
endi f
if time>=10 then ; Ausgange j eden 10 Zykl us senden
time=0 ;weil sie sonst nach der Timeout-Zeit
DgQutl tr=1 ;abfallen
AnaQutl_tr=1
el se
time=tinme+l ; Zei t zahl er er hohen
endi f
when 1=1

next ZYKLI SCH

;wenn irgendetwas schi ef gi ng
state ERRCR
when canop_CK=0
next ERRCR
endsel ect
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6.6.3 Cantab

Proj ekt: ex470tst

;CAN-ID |, Nane der Puffervariabl en ,Nane der Triggervariabl en

cant ab. dat

, 0->l esen

1- >schrei ben

,"1234567890123456789012345678901" , " 1234567890123456789012345678901" , $00000000

;ldentify node

$000007ES, "1 d_Node ", "Id_Node_tr
;Befehls ID fir Knoten #1

$0000061E, " Bef ehl 1 ", "Befehl 1_tr
;Befehls Antworts ID von Knoten #1

$0000065E, " Ant w_B1 ", "Antw BL tr
;Dgital EINvon Knoten #1

$0000011E, "Di gl n1 ","Diglnl_tr
;Dgital AUS an Knoten #1

$0000019E, " D gQut 1 ","DigQutl tr
;Anal og ein von Knoten #1 Mdul #1 Sl ot #1 (AT664)
$0000021E, " Anal n1 ", "Analnl_tr
;Anal og ein von Knoten #1 Mdul #1 Slot #2 (Al 351)
$0000021F, " Anal n2 ", "Anal n2_tr
;Anal og aus an Knoten #1 Mdul #1 Sl ot #3 (A0352)
$00000420, " AnaQut 1 ", "AnaQut 1 tr

504

, $00000000
, $00000001
, $00000000
, $00000000
, $00000001
, $00000000
, $00000000

, $00000001
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KAPITEL 5
CAN-BUSCONTROLLER
FUNKTIONEN
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1 ALLGEMEINES

& Diese Beschreibung bezieht sich auf die Hardwarerevision xx.27 des CAN-
Buscontrollers.

B&R 2003 CAN-Buscontroller sind sowohlfir den Betrieb mit B&R-Geraten als auch fir den Einsatzin fremden
CAN Netzwerken geeignet.

In einem CAN-Buscontroller sind im wesentlichen folgende Funktionalitaten integriert:

¢ Initialisierung der Station vom Einschalten bis zum aktiven Betrieb am CAN-Netz
e Erfassen und Senden der Eingangszusténde
e Empfangen und Schalten der Ausgange
e Fehlerreaktion bei Netzausfallen und lokalen Problemen
e Setzen und Andern von Betriebsparametern (iber Netz und/oder iiber Konfigurationsspeicher
ME770 (Buscontroller EX270 intern)
Das dezentrale I/O-System B&R 2003 basiert auf dem bestehenden Netzwerkkonzept CiA/CAL.

Der CAN-Buscontroller kann in Netzen der Klasse 0, 1 und 2 betrieben werden.

1.1 ABKURZUNGEN UND BEGRIFFE

In diesem Abschnitt finden Sie einige Begriffe, die in diesem Kapitel verwendet werden. Nahere Erlauterung
zu den einzelnen Begriffen finden Sie in einschlagiger Literatur zu CAN-Netzwerken.

Begriff Beschreibung

CiA Vereinigung europaischer Nutzer von CAN Netzwerken

CAL CAL beschreibt die Anwendungsschicht des CAN Protokolls nach der Spezifikation
durch GiA

NMT NMT ... Netzwerkmanagement

Ein NMT-Master (bestimmte Station im Netzwerk) tibernimmt die Verwaltung des
CAN Netzwerkes. Dazu gehort das Erkennen, Aufnehmen, Entfernen, Konfigurieren
von Netzknoten und das sogenannte Life-Guarding.

.
2
°

0w E G

_gc

2009
g 2x
g 2 C

¥ m 35

> I

<C

O

DBT DBT ... Distributor-Dienstelement

Ein DBT-Master nimmt die Aufgabe wahr, die Identifier fir das Versenden von
Nachrichten tber das Netz zu bestimmen (siehe auch Abschnitt "Vergabe der CAN-
Identifier durch DBT-Master").

Identifier (ID) IDs dienen zur Unterscheidung der Nachrichten auf dem Bus (je kleiner die Zahl
desto hoher die Prioritat auf dem Bus). Mit einem Identifier wird ein bestimmtes
Objekt in einem Netzwerk angesprochen. Es ist nicht erlaubt, daB zwei Objekte
denselben |dentifier besitzen.

Mit einem Identifier kdnnen digitale Ein- und Ausgénge sowie analoge Kanale
gelesen oder beschrieben werden. Uber bestimmte Identifier kénnen auch Befehle
an eine Station gesendet oder deren Betriebsparameter gedndert werden.
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Begriff Beschreibung

CAN V. 2.0A Im Netz sind nur 11 Bit Identifier erlaubt.

CAN V. 2.0B Im Netz sind sowohl 11 Bit als auch 29 Bit Identifier erlaubt.

BasicCAN Station unterstitzt nur einen Empfangspuffer

FullCAN Station unterstitzt mehrere Empfangspuffer
Das B&R SYSTEM 2003 unterstltzt sowohl BasicCAN- als aus auch Full CAN-
Netzwerke V. 2.0A und V. 2.0B. Selbst verwendet es 11 Bit Identifier.

Client Station, welche einen Dienst anfordert

Server Station, welche einen Dienst erbringt

Life Guarding Ein NMT-Master Gberwacht durch Ansprechen von reservierten Identifiern, ob NMT
Slave-Stationen noch in Betrieb sind. Ebenso erkennt diese, ob der NMT-Master
noch arbeitet.

RTR Anforderung eines CAN-Objektes mit direkter Behandlung der Antwort durch den

CAN 80527 Baustein

Synchronisationssprungweite

Faktor in wie weit der CAN-Baustein eine Nachsynchronisation der Bitdaten
ermoglicht. Die Nachsynchronisation wird aufgrund von Oszillatortoleranzen
benétigt.

Netzklasse 0 ... keine Netzwerkfunktionalitét (fixe Identifiervergabe, kein Life-Guarding)
1 ... Identifier- und Inhibitzeitvergabe
2 ... Netzklasse 1 plus Life-Guarding
Modulname zur |dentifizierung des Knotens im Netzwerk (7 ASCII Zeichen)
Modul-ID zur ldentifizierung des Knotens im Netzwerk
Inhibit-Zeit Zeit, die zwischen dem Absenden desselben Identifiers auf dem Bus vergehen muB.

Damit kann die Busbelastung durch hochpriore Objekte beeinfluBt werden (Beispiel:
ein schnell wechselnder Eingang kann den Bus nicht Uberlasten).

1.2 CIA/CAL NETZWERK KLASSE 0

Der CAN-Buscontroller ist in seinem Hochlaufverhalten und im Normalbetrieb weder auf einen NMT- noch

auf einen DBT-Master angewiesen. Dies entspricht einem NMT-Master der Klasse 0.

Wird ein CAN-Buscontrollerim Netzwerkverbund ausschlieBlich zusammen mit B&R-Geraten betrieben, wird
als Standard das CiA/CAL Netzwerk der Klasse 0 verwendet. Naturlich kann der CAN-Buscontroller auch

zusammen mit Fremdgeraten betrieben werden.

Der CAN-Buscontroller erkennt automatisch, um welche Netzwerk-Klasse es sich handelt. Im Netzwerk der
Klasse 0 werden vom Buscontroller automatisch fir jedes Objekt bestimmte Identifier zugeordnet. Die
Vergabe der Identifier erfolgt abhangig von der Knotennummer, dem Steckplatz des Moduls und dem Typ

des Ein- bzw. Ausgangs.
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1.3 CIA/CAL NETZWERK KLASSE 1 BZW. 2

Im Netzwerkverbund mit Fremdgeréaten kann das System B&R 2003 auch in CiA/CAL Netzwerken der Klasse
1 und 2 verwendet werden.

Der CAN-Buscontroller erkennt automatisch, um welche Netzwerk-Klasse es sich handelt. In Netzwerken
derKlasse 1 bzw. 2 muB ein sogenannter CiA/CAL NMT-Master vorhanden sein, der die Hochlaufphase (nach
CiA/CAL genormt) des Netzes und der einzelnen Knoten koordiniert.

Zuséatzlich besteht die Mdglichkeit, die Identifier der Objekte von einem CiA/CAL DBT-Master aus zu
definieren. Es ist also mdglich den CAN-Buscontroller in jedem beliebigen CAN-Bussystem einzusetzen,
wenn die CAN Identifier-Vergabe im Bereich der von CiA freigegebenen Identifier (1-1760,2022) liegt.

1.4 ANFORDERUNGEN AN EINEN NMT-MASTER

Damit ein B&R CAN-Buscontroller in einem Netzwerk der Klasse 2 existieren kann, muBB ein NMT-Master
mindestens folgende Funktionalitadten aufweisen:

Funktionalitat

Beschreibung

Identify_Node

Master erkennt, daB sich ein neuer Knoten anmeldet.

Identify_Remote_Node

Slave meldet sich auf diese Nachricht hin mit Identify_Node, wenn seine Modul-ID im vom
Master definierten Bereich liegt.

Connect_Remote_Node

Ubergabe der Parameter Life-Guard Time, Life-Guard CAN-ID

Prepare_Remote_Node

Aufforderung an den Slave, die Objektliste (Variablenliste) aufzubauen

Start_Node Meldung an den Slave, daB dieser nun in den Normalbetrieb (Status: Operating)
umschalten kann. Erst ab diesem Zeitpunkt kénnen Ein- und Ausgénge dieses Knotens
gelesen bzw. gesetzt werden.

Life_Guard Zyklische "Lebensuiberwachung" - der NMT-Master tiberwacht durch ein zyklisches

Signal, ob der Slave noch in Betrieb ist.
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1.5 B&R GERATE

Folgende B&R Gerate/Komponenten sind in der Lage mit CAN-Buscontrollern zu kommunizieren:

System / Modul

Beschreibung

B&R SYSTEM 2003

CP430 Zentraleinheit
CP470 Zentraleinheit
CP474 Zentraleinheit
CP476 Zentraleinheit
CP770 Zentraleinheit
CP774 Zentraleinheit

B&R SYSTEM 2005

CP260 Zentraleinheit + Schnittstellenmodul IF621, IF671 oder IF672 flr Einschubsteckplatz

IFO60 Schnittstellenmodul + Schnittstellenmodul IF621, IF671 oder IF672 fiir
Einschubsteckplatz

IF260 Programmierbarer Schnittstellenprozessor + Schnittstellenmodul IF621, IF671 oder
IF672 fir Einschubsteckplatz

IP161 Programmierbarer 1/0O-Prozessor

XP152 Zentraleinheit - Einschub fur Netzteilmodul

B&R SYSTEM 2010

CP104 Zentraleinheit
CP200 Zentraleinheit
CP210 Zentraleinheit
IF100 Schnittstellenmodul
IF101 Schnittstellenmodul

B&R SYSTEM 2000 Logic
Scanner

LS251 Logic Scanner Zentraleinheit
PANELWARE
Cc221 Intelligentes Controllermodul
PROVIT
PROVIT 2000 Modularer Industrie-PC
PROVIT 5000 Modularer Industrie-PC
B&R Kompaktsteuerung
COMPACT2 Kompaktsteuerung mit CAN Bus (Bestellnummer BRCOMP2-0)
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Eine detaillierte Beschreibung zu diesen Geraten finden Sie in den folgenden Handblchern:

Bestellnummer Titel

MASYS22005-0 B&R 2005 Anwenderhandbuch

MASYS22010-0 B&R 2010 Anwenderhandbuch

MASYS2LS-0 Logic Scanner LS251 Anwenderhandbuch

MAPWHW-0 PANELWARE Hardware und Installations-Handbuch
MAPRV2000-0 PROVIT 2000 Anwenderhandbuch

MAPRV5000-0 PROVIT 5000 Anwenderhandbuch

MABRCOMP1-0E B&R Kompaktsteuerung Anwenderhandbuch deutsch/englisch

1.6 BEDIENUNG DURCH FUNKTIONSBLOCKE
Die Bedienung eines CAN-Buscontrollers erfolgt mittels Funktionsblécken.

Fur die Ansteuerung eines CAN-Buscontrollers von einem B&R Gerat der Systeme B&R 2003, B&R 2005,
B&R 2010, B&R 2000 Logic Scanner oder PANELWARE werden Funktionsblécke verwendet, die bereits
im Programmiersystem PG2000 in Form einer Library (Bibliothek) enthalten sind. Die Beschreibung dieser
CAN-Library finden Sie in folgendem Handbuch:

Bestellnummer Titel

MASYS2LRM-0 Library Referenzhandbuch ab Version 2.0

.
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2 BETRIEBSPARAMETER

Das Verhalten eines CAN-Buscontrollers ist von den Betriebsparametern abhangig. Die Betriebsparameter
kénnen auf verschiedene Arten eingestellt werden. Der Anwender kann aus drei Verfahren wahlen:

e Verwendung von Standardwerten, die wahrend der Initialisierungsphase vom CAN-Buscontroller
selbstandig vergeben werden.

¢ Die Betriebsparameter werden nullspannungssicher in einem Konfigurationsspeicher abgelegt, aus
dem der CAN-Buscontroller sie einliest.

¢ Die Betriebsparameter werden von einer anderen Station (Client) in den CAN-Buscontroller
Ubertragen und aktiviert.

2.1 UBERSICHT

In der Ubersicht sind die fiir den Anwender relevanten Betriebsparameter zusammengestellt. In der
Darstellung der Tabelle erkennen Sie die Aufteilung in zwei Gruppen.

Die fett dargestellten Parameter kénnen wahrend des laufenden Betriebs verédndert und aktiviert werden.
Die restlichen Parameter kénnen nur unter Verwendung eines Konfigurationsspeichers ME770 (EX270
intern) und nach einem neuerlichen Start des CAN-Buscontrollers verandert werden.

& Der Wert in der Spalte Nr. wird fiir Befehle verwendet, um Betriebsparameter zu lesen
und zu schreiben (siehe auch Abschnitt "Befehle - CAN-Buscontroller").

Beachten Sie auch das Beispiel "Zugriff tGber CAN-Identifier' im Kapitel 4
"Moduladressierung".
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Nr. Datentyp Wert Bezeichnung Beschreibung Standard
0 Byte 0-99 Versionsnummer (nicht veranderlich)
1 Byte 0-63 Knotennummer
2  Byte 0-7 aktiv Baudrate
3 Byte 0 CAL Tabelle Synchronisationssprungweite beeinflut die Auswahl der 0
1-4 BuR Werte Baudrate aus einer von fiinf Tabellen mit acht Werten.
0: CAL Tabelle
1-4: Bittiming wie COMPACT2 SPS
4 reserviert
5 reserviert
6  Word 0-126*64  Einheitms Guard Time 1024
7 Word 0-0xffff Einheit Guard Time Life Time Faktor 1
8 Word 000..x Packen der Daten: 0
000. x. Bit0 0 ...digitale Eingange packen
000.x.. 1 ...digitale Eingénge nicht packen
000x... Bit1 0 ...digitale Ausgange packen
1...digitale Ausgange nicht packen
Bit2 0...analoge Eingdnge packen
1 ...analoge Eingénge nicht packen
Bit3  0...analoge Ausgédnge packen
1...analoge Ausgdnge nicht packen
0...x00 Bit 8 ... alle analogen Eingénge auf einmal einfrieren
0..x.00 Bit 9.... alle analogen Ausgénge auf einmal freigeben
9 Long Einheit us SYNC Zykluszeit 100000
10 Long Einheit us SYNC Fensterzeit 50000
11 Word 0-65000  Einheit ms Inhibitzeit fiir Alarmobjekt 5
12 Byte [m1..m8§] 254 Asynchron - zyklisch Verhalten der digitalen Ausgange im Betrieb 254
13 Word 0-65000  Einheit ms Idle-Zeit fiir digitale Ausgénge 640
14 Byte [m1..m8§] Ausgangsmaske digitale Ausgange 0
15 Byte [m1..m4][sI1..sl4] 254 Asynchron - zyklisch Verhalten der analogen Ausgéange im Betrieb 254
16 Word 0-65000  Einheit ms Idle-Zeit fiir analoge Ausgénge 640
17 Byte [m1..m8] 254 Asynchron - zyklisch Verhalten der digitalen Eingange im Betrieb 255
255 Asynchron - bei Anderung
und abgelaufener Idle-Zeit
18 Byte [m1..m8] 1 = Flankenbildung Anderungsmaske "Digitale Eingange" OxFF
19  Word 0-65000  Einheit ms Zykluszeit fiir digitale Eingange 100
20 Word 0-65000  Einheit ms Idle-Zeit fiir digitale Eingange 640
21 Word 0-65000  Einheit ms Inhibitzeit fiir digitale Eingénge 5
22 Byte [m1..m4][sI1..s14] 254 Asynchron - zyklisch Verhalten der analogen Eingénge im Betrieb 255
255 Asynchron - bei Anderung
und abgelaufener Idle-Zeit
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Nr. Datentyp Wert Bezeichnung Beschreibung Standard
23  Byte [m1..m4][sI1..sl4] 1 > Obergrenze Art der Ausldsung des Sendevorgangs fiir analoge 4

2 < Untergrenze ENUEnE

4 <> Hysterese

8 < neg. Hysterese

16 > pos. Hysterese
24  int32 [m1..m4][sI1..s14] Wert entsprechend der Ausldseart fiir analoge Eingange 160
25 Word 0-65000 Einheit ms Zykluszeit fiir analoge Eingange 100
26  Word 0-65000 Einheit ms Idle-Zeit fiir analoge Eingange 640
27  Word 0-65000 Einheit ms Inhibitzeit fiir analoge Eingange 20
28  Word [m1..m4][sI1..sl4] Parameterwert fiir Analoganpassungsmodul
29  Byte [m1..m8] Modulkennung digitale |/0-Module
30 Word [m1..m4][sI1..sl4] Modulkennung Anpassungsmodule

(entspricht Konfigurationswort 14, lesend)
31 Byte [m1.m8] ASCIl  String Modulname "BRCIOxx"
32 Byte 0-7 Basisgruppe Prioritétsgruppe Alarmmeldung 1
33 Byte 0-7 Basisgruppe Prioritétsgruppe digitale Eingénge 2
34  Byte 0-7 Basisgruppe Prioritatsgruppe digitale Ausgénge 3
35 Byte 0-7 Basisgruppe Prioritatsgruppe analoge Eingénge 4
36 Byte 0-7 Basisgruppe Prioritétsgruppe analoge Ausgénge 5
37 Byte 0-7 Basisgruppe Prioritétsgruppe Command Write 7
38 Byte 0-7 Basisgruppe Prioritétsgruppe Command Read 7
39 Byte 0-7 Basisgruppe Prioritétsgruppe SDO 6
40 Long Identifier Identifier fir SYNC Objekt
41 Long Identifier Identifier fiir Alarm Objekt
42  Long Identifier Identifier fiir Service Data Objekt Master
43 Long Identifier Identifier fiir Service Data Objekt Slave
100 Identifierverzeichnis
Word Prifsumme
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2.2 BESCHREIBUNG DER BETRIEBSPARAMETER

In diesem Abschnitt erfolgt die Beschreibung aller Betriebsparameter.

2.2.1 Versionsnummer

Die Versionsnummer ist nicht veranderlich. Sie kann nur gelesen werden.

2.2.2 Knotennummer
Die Knotennummer wird von den beiden Nummernschaltern auf dem CAN-Buscontroller abgeleitet (siehe

Kapitel "Hardware"). Mit den Nummernschaltern kann eine Knotennummer zwischen 0 und 63 eingestellt
werden:

Knotennummer  Bemerkung

0 In diesem Fall muB ein Konfigurationsspeicher verwendet werden,
in dem eine Knotennummer ungleich 0 gespeichert ist. AuBerdem
muB die Konfiguration des Knotens (Anzahl, Typ und Steckplatz
der Module) mit der im Konfigurationsspeicher Ubereinstimmen.

Beim EX270 muB das interne S-EEPROM mit gliltigen Werten
programmiert worden sein.

1 bis 32 (a) Ist kein Konfigurationsspeicher vorhanden, verwendet der
CAN-Buscontroller die Standardwerte.
Dieser Punkt ist fir EX270 nicht zutreffend.

(b) Ist ein Konfigurationsspeicher (EX270 intern) vorhanden, muB
die Konfiguration des Knotens (Knotennummer, Anzahl, Typ
und Steckplatz der Module) mit der im Konfigurationsspei-
cher Uibereinstimmen.

33 bis 63 In diesem Fall muB ein Konfigurationsspeicher verwendet werden,
in dem eine Ubereinstimmende Knotennummer gespeichert ist.
AuBerdem muB die Konfiguration des Knotens (Knotennummer,
Anzahl, Typ und Steckplatz der Module) mit der im Konfigura-
tionsspeicher Ubereinstimmen.
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Stimmen die Werte im Konfigurationsspeicher nicht mit der Konfiguration des Knotens iberein, werden nur
die Objekte Befehlsanforderung, Befehlsantwort und Alarmmeldung aktiviert. In diesem Zustand des
Knotens kénnen keine Ausgéange gesetzt oder Eingange gelesen werden. Es ist jedoch mdglich Alarme zu
senden und mittels der Befehle die richtige Konfiguration in den Konfigurationsspeicher zu tbertragen.
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Wenn mit den Nummernschaltern die Knotennummer 0 oder 33 - 63 eingestellt ist und es befindet sich kein
Konfigurationsspeicher am CAN-Buscontroller bzw. es sind im internen EX270 Konfigurationsspeicher keine
glltigen Daten programmiert, verhélt sich der Knoten passiv zum Netz. Alle Ausgénge werden auf log. 0
geschaltet.
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2.2.3 Baudrate

Am B&R SYSTEM 2003 kénnen die in der Tabelle angefihrten Baudraten eingestellt werden. Dabei muB
unterschieden werden, ob die Einstellung Uber Konfigurationsspeicher oder Knotennummernschalter
erfolgt.

Wenn die Einstellung der Baudrate tiber den Konfigurationsspeicher erfolgt, muB in den Betriebsparametern
die in der Spalte Nr. angegebene Ziffer fur die gewlinschte Baudrate eingetragen werden.

Die Einstellung Uber die Knotennummernschalter ist im Kapitel 3 "Module B&R 2003", Abschnitt "CAN-
Buscontroller" beschrieben.

Nr. Baudrate Konfigurationsspeicher  Knotennummernschalter
0 1 Mbit/s? .

1 500 KkBit/s . .

2 250 KkBit/s . .

3 125 kBit/s L] L]

4 100 KkBit/s ]

5 50 kBit/s .

6 20 kBit/s . .

7 10 kBit/s ]

"1 MBit/s ist elektrisch aufgrund der galvanischen Trennung nicht garantierbar.

2.2.4 Synchronisationssprungweite

Als Standardeinstellung werden die Werte laut CAL-Norm verwendet. In speziellen Fallen kann die
Synchronisationssprungweite auch Uber den Konfigurationsspeicher eingestellt werden.

Zu groBe Ostzillatortoleranzen kénnen Ubertragungsstérungen hervorrufen. Eine gréBere Synchronisations-
sprungweite ("gutmutiger") bedeutet jedoch eine verringerte Buslange.

Sie kénnen aus vier verschiedenen Baudratentabellen auswéhlen, um Abweichungen der einzelnen Bits am
Bus, verursacht durch Oszillatortoleranzen auszugleichen. Diese vier Tabellen entsprechen den Tabellen
der COMPACT2 SPS. Durch Einstellung dieses Parameters kann also die Synchronisationssprungweite
dieser B&R SPS angepalt werden.
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2.2.5 Guard Time

Der CAN-Buscontroller kann mit oder ohne Life-Guarding betrieben werden. Dies ergibt sich durch den
erstmaligen Empfang des Life-Guard Signals vom NMT-Master. Sobald also einmal Life-Guarding empfan-
gen wird, ist die Uberwachung der Life Guard Time aktiviert.

Dieser Parameter besteht aus zwei Bytes, aus denen sich die Guard Time berechnet:

Byte 1 Byte 2 Berechnung der Guard Time
0 bis 126 64 Byte 1 x Byte 2
16 64 Standardeinstellung: 16 x 64 => 1024 ms

2.2.6 Life Time Faktor
Mittels Life Time Faktor wird die Life Guard Time berechnet:
Life Guard Time = Life Time Faktor x Guard Time

Standardeinstellung: 1

2.2.7 Packen der Daten

Die Daten von I/O-Modulen kénnen entweder gepackt oder ungepackt Ubertragen werden.

Die CAN-Objekte der Module sind im Kapitel 3 "Module B&R 2003" bei der jeweiligen Modulbeschreibung
beschrieben.

Standardeinstellung: gepacktes Senden der Daten
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Digitale 1/Os gepackt

In diesem Modus werden alle I/O-Zustandealler Module eines Modultyps auf einmal (ibertragen. Es werden
immer 8 Byte CAN-Objekte verwendet. Module, die nicht besttickt sind oder einen anderen Typ besitzen,
erhalten den Wert 0.

Bei Mischmodulen, deren Kanale wahlweise als Ein- oder Ausgang definiert werden kénnen (DO435),
werden bei der Eingangsinformation die den Ausgangen entsprechenden Bits als 0 gelesen. In der
Ausgangsinformation sind die den Eingédngen entsprechenden Bits auf 0 zu setzen!

CAN-
Buscontroller

| Modul 1 | Modul 2 | Modul 3 | Modul 4 | Modul 5 | Modul 6 | Modul 7 | Modul 8 |

CAN-ID v
[ Dig. Eing. | [Byte 1] [Byte2| [Byte 3| [ Byte 4| [Byte 5] [Byte 6| [ Byte 7| [Byte 8]

[7les]a]s]2]1]o]

Eingang 1 von Modul 1
Eingang 2 von Modul 1

E-ingang 8 von Modul 1

Digitale 1/0s ungepackt

Im ungepackten Modus kénnen an einem Knoten maximal vier digitale 1/0-Module
betrieben werden.

Fur jedes Digitaimodul wird ein 1 Byte CAN-Objekt verwendet. Bei Mischmodulen werden bei der
Eingangsinformation die den Ausgangen entsprechenden Bits als 0 gelesen. In der Ausgangsinformation
sind die den Eingangen entsprechenden Bits auf 0 zu setzen!

CAN-
Buscontroller

T

| Modul 1 | Modul 2 | Modul 3 | Modul 4 |

CAN-ID Daten

|7|6|5|4|3|2|1|0|

U i

Eingang 1 von Modul 4
Eingang 2 von Modul 4

E-ingang 8 von Modul 4

518 Kapitel 5



Analoge 1/0Os gepackt

Pro Adaptermodul kénnen vier Anpassungsmodule gesteckt werden. Der 1/O-Wert dieser Anpassungs-
module wirdinein 8 Byte-Objekt verpackt. Nicht bestlickte Anpassungsmodule oder Module eines anderen
Grundtyps (Ein-/Ausgang) erhalten den Wert 0.

Die Einstellung "Analogmodule packen" ist im Konfigurationsspeicher grundséatzlich méglich. Ob aber
tatsachlich die Daten gepackt werden, ergibt sich aus der Konfiguration der Anpassungsmodule. Der CAN-
Buscontroller stellt die Konfiguration eines jeden Adaptermoduls fest und entscheidet dann, ob die Daten
der Anpassungsmodule gepackt werden kénnen.

Das Kriterium ist, daB nur Einkanal-Anpassungsmodule gesteckt sein durfen. Dadurch betragt die
DatengréBe pro Anpassungsmodul 1 Wort. Da ein CAN-Objekt 4 Worter lang ist, kébnnen somit alle Daten
mit einem CAN-Objekt Ubertragen werden.

Wort 1 des CAN-Objektes entspricht Anpassungsmodul 1, Wort 4 entspricht Anpassungsmodul 4.
Die Entscheidung, ob gepackt werden kann, wird fur jedes Adaptermodul einzeln getroffen.

CAN-
Buscontroller
AF101 1 [AF1012 | AF1013 [AF101 4
anp 1 | anp2 | anps | AN‘F;’:txl
CAN-ID
aniﬁ?g1E;“g' | LB | HB | |LB | HB | |LB | HB |
Wort 1 Wort 2 Wort 3 Wort 4

AF101 Adaptermodule diirfen nur auf den ersten vier Moduladressen des SYSTEMS
B&R 2003 betrieben werden (siehe Kapitel 3 "Hardware").

Analoge 1/0Os ungepackt

Fur jedes Anpassungsmodul wird ein 4 Wérter langes CAN-Objekt verwendet. Jedes CAN-Objekt hat eine
andere CAN-ID.

Wenn ein Adaptermodul AF101 mit vier Zweikanalmodulen besttckt ist, werden die Daten in die ersten zwei
Woérter geschrieben. Die Wérter 3 und 4 sind ungenutzt.

CAN-
Buscontroller
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AF101 1 [AF1012 [ AF1013 [ AF101 4]

anp1 [ anp2 | anes | ANF;;|

CAN-ID Wort 1 Wort 2

| ANP 1 | | Kanal 1L |Kanal 1H | |Kanal 2L |Kanal 2H |

| ANP 2 | | Kanal 1L |Kanal 1H | |Kanal 2L |Kanal 2H |4—

| ANP 3 | | Kanal 1L |Kanal 1H | |Kanal 2L |Kanal 2H I4

| ANP 4 | | Kanal 1L |Kanal 1H | |Kana| 2L |Kanal 2H I4
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2.2.8 Inhibit-Zeit fur Alarmobjekt

Dieser Parameter bestimmt die Zeit, die nach dem Senden des Alarmobjektes mindestens vergehen muB,
bevor das Alarmobjekt wiederholt gesendet wird.

Standardeinstellung: 5ms

2.2.9 Verhalten der Ausgénge im Betrieb

Dieser Parameter ist fest auf den Wert 254 eingestellt. Diese Betriebsart wird asynchron-zyklisch genannt.
Die restlichen Werte sind fir zukunftige Entwicklungen reserviert.

Die Ausgange mussen wahrend des Betriebs zyklisch vor Ablauf der Idle-Zeit Gbertragen werden.
Andernfalls wird der Ausgang in den Reset-Zustand zurtickgesetzt und ein Fehler gemeldet.

2.2.10 Idle-Zeit fiir Ausgange

Dieser Parameter bestimmt die Idle-Zeit der Ausgange. Innerhalb dieser Zeit missen alle Ausgange der
Station mindestens einmal Ubertragen werden, ansonsten wird der Ausgang zurtickgesetzt und ein Fehler

gemeldet. Fur digitale und analoge Module kann eine unterschiedliche Idle-Zeit angegeben werden.

Standardeinstellung: 640 ms

2.2.11 Ausgangsmaske digitale Ausgange

Bei digitalen Mischmodulen mit Ausgangsrtickmeldung (z. B. DO435) muB bestimmt werden, ob die Kanale
als Ein- oder Ausgéange betrieben werden sollen. StandardmaéBig ist dieser Wert auf 0 (=> alle Kanéle als
Eingang konfiguriert) eingestellt.

& Achten Sie auf die Ausgangsdaten!

Alle Kanéle, die als Eingénge konfiguriert sind, miissen in den Ausgangsdaten auf 0 gesetzt werden, da sonst
ein Konflikt mit der Ausgangsmaske auftritt. Das heift, bevor ein Kanal als Eingang verwendet wird, missen
Sie den entsprechenden Ausgang auf O setzen. Sollte jedoch ein Ausgang gesetzt werden, der eigentlich
als Eingang definiert ist und verwendet wird, erfolgt eine Fehlermeldung und die Idle Zeit wird nicht
zurlickgesetzt. Das hat zur Folge, daB alle Ausgange abfallen, wenn das Datenwort (Ausgangsdaten) nicht
rechtzeitig korrigiert wird.

Als Ausgéange konfigurierte Kanale werden in den Eingangsdaten als 0 ausgelesen.

Standardeinstellung: Ausgangsmaske = 0
(=> alle Kanale sind als Eingange definiert)
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2.2.12 Verhalten der Eingédnge im Betrieb

Mit diesem Parameter bestimmen Sie das grundlegende Verhalten der Eingange. Fir digitale und analoge
Module kann ein unterschiedliches Verhalten festgelegt werden. Wahlen Sie:

Wert Beschreibung

254 Asynchron - zyklisch
(a) Die Eingangszustande werden zyklisch gesendet (=> Zykluszeit der Eingénge).

(b) Das Senden der Eingangszustande kann durch ein definiertes Ereignis ausgeldst werden (Befehl
Eingange lesen).

255 Asynchron - bei Anderung und abgelaufener Idle-Zeit

(a) Die Eingénge werden bei Anderung gesendet. Der CAN-Buscontroller halt dabei einen zeitlichen
Mindestabstand zwischen Objekten gleicher ID ein (=> Inhibit Zeit fir Eingange). Die Idle Zeit wird
nicht zurlickgesetzt.

(b) Erfolgt innerhalb einer bestimmten Zeit (=> Idle Zeit fur Eingange) keine Anderung, werden die
Eingangszustande automatisch gesendet.

(c) Das Senden der Eingangszustande kann durch ein definiertes Ereignis ausgeldst werden (Befehl
Eingange lesen).

Standardeinstellung: 255 - Asynchron
bei Anderung und abgelaufener Idle-Zeit

2.2.13 i\nderungsmaske "Digitale Eingénge"
Die Standardeinstellung sieht vor, daB bei irgendeiner Anderung eines Eingangs der Zustand der Eingénge
automatisch gesendet wird. Mit der Anderungsmaske "Digitale Eingédnge" kann das Senden bei Anderung
gezielt fur bestimmte Eingange unterdriickt werden. Dazu wird das entsprechende Bit auf 0 gesetzt.

Standardeinstellung:  $FF => Flankenerkennung ist fir alle Eingédnge eingeschaltet.
Bei digitalen Mischmodulen werden alle Kanéle, die als Ausgange deklariert sind, automatisch ausmaskiert.

Damit ist gewahrleistet, daB bei einer Anderung dieser Ausgénge kein Sendevorgang ausgeldst wird.

2.2.14 Zykluszeit fir Eingange
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Diese Zeit legt fest, in welchem Zyklus die Eingangszustande gesendet werden. Fur digitale und analoge
Module kann eine unterschiedliche Zykluszeit angegeben werden.

Standardeinstellung: 100 ms

2.2.15 Idle-Zeit fur Eingange

Erfolgt an den Eingéngen innerhalb der Idle-Zeit keine Anderung, werden die Eingangszusténde gesendet.
Fur digitale und analoge Module kann eine unterschiedliche Idle-Zeit angegeben werden.

Standardeinstellung: 640 ms
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2.2.16 Inhibit-Zeit fur Eingange

Zwischen Objekten mit gleicher ID muB eine Mindestpause eingehalten werden, bevor ein wiederholtes
Senden Uber das Netz mdéglich ist.

Standardeinstellung:  digitale Eingdnge:  5ms
analoge Eingange: 20 ms

Analoge Eingéange
Wenn ein DBT Master vorhanden ist, werden nur gréBere als durch den Master festgelegte Zeiten
Ubernommen.
Wenn kein DBT Master vorhanden ist, kbnnen auch kleinere Zeiten als der Standardwert von 20 ms oder
als der Wert im Konfigurationsspeicher eingestellt werden.
2.2.17 Art der Auslésung des Sendevorgangs fiir analoge Eingange
Die Ausloseart bestimmt, nach welchem Kriterium der Sendevorgang ausgeldst wird. Zur Zeit ist nur die
Standardeinstellung Hysterese implementiert. Durch den Betriebsparameter Wert entsprechend der
Ausléseart wird die Hysterese definiert.

Wenn sich der Eingangswert um den definierten Betrag verandert, wird der Sendevorgang ausgelst.

Standardeinstellung: 4

2.2.18 Wert entsprechend der Ausléseart fiir analoge Eingange

Um diesen Betrag muB sich der Eingangswert &ndern, damit der Sendevorgang gestartet wird. Entspre-
chend der Anderungsart 4 entspricht der Anderungswert einem positiven und negativen Hysteresewert.

Standardeinstellung: 160

2.2.19 Parameterwert fur Anpassungsmodul

Die Parametrierung der Anpassungsmodule ist im Kapitel 3 "Module B&R 2003" bei der jeweiligen
Modulbeschreibung beschrieben (Konfigurationswort 14, schreibend).
Im Kapitel 4 "Moduladressierung" ist ein Beispielprogramm angefuhrt.

2.2.20 Modulkennung digitale 1/O-Module

Wahrend der Initialisierungsphase wird an dieser Stelle fir jedes digitale I/O-Modul eine Kennung
gespeichert.

Der B&R ID-Code (Modulkennung + $EOQ) ist im Kapitel 3 "Module B&R 2003" bei der Modulubersicht und
bei der jeweiligen Modulbeschreibung angefuhrt.

Bit Beschreibung

5-7 0....Statusbits sind ausmaskiert

0-4 Modulkennung

ofofo] [ [ ]]
0

7
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2.2.21 Modulkennung Anpassungsmodule

Die Modulkennung kann aus Konfigurationswort 14 gelesen werden. Modulkennung und B&R ID-Code sind
bei den Anpassungsmodulen identisch.

Der B&R ID-Code ist im Kapitel 3 "Module B&R 2003" bei der Modullbersicht und bei der jeweiligen
Modulbeschreibung angefihrt.

2.2.22 Modulname "BRCIOxx"

Der CAL Modulname stelltin Verbindung mitder Modul-ID (= Knotennummer) eine eindeutige Bezeichnung
des Moduls im CAL-Netzwerk dar. Dieser Name wird statisch vergeben und kann nicht verandert werden.
Der Name setzt sich aus den Buchstaben BRCIO und der zweistelligen Modul-ID zusammen. Der CAN-
Buscontroller mit der Stationsnummer 9 hat den CAL Modulnamen BRCIO09.

2.2.23 Prioritatsgruppe

Die Prioritatsgruppe teilt dem DBT-Master mit, wie die Prioritdten von CAN Objekten bei der Identifier-
Vergabe zu bertcksichtigen sind. CAN Objekte hoher Prioritét erhalten niedrige IDs; Objekte niederer
Prioritat dagegen héhere IDs.

2.2.24 ldentifier-Verzeichnis

In diesem Verzeichnis werden die Identifier der Ein- und Ausgéange gespeichert. Alle IDs der einzelnen
Objekte sind hier eingetragen.

Digitaler Analoger Eingang Analoger Ausgang
Modul Eing. Ausg. Slot 1 Slot2 Slot3 Slot4  Slot1 Slot2 Slot3  Slot4
1 ID ID
2 ID
3
4
5
6 :
7 ID
8 ID ID

Die Tabelle zeigt den prinzipiellen Aufbau des Identifier-Verzeichnisses. Auf dieses Verzeichnis kann z. B.
durch die Befehle Betriebsparameter lesen bzw. Betriebsparameter schreiben zugegriffen werden. Wie auf
die einzelnen IDs zugegriffen wird, ist im Abschnitt "Befehle - CAN-Buscontroller" zu finden.
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3 BEFEHLE - CAN-BUSCONTROLLER

Von einer anderen Station (Client; z. B. CP200) kann an einen CAN-Buscontroller tber einen Identifier (ID
des Objekts Befehlsanforderung) ein Befehl geschickt werden. Eine Antwort auf diesen Befehl kann
wiederum mit einem anderen Identifier (ID des Objekts Befehlsantwort) gelesen werden.

& Befehlsanforderungen fiir einen Knoten nur von EINEM Sender!

Befehlsanforderungen fiir einen Knoten durfen nur von EINEM Sender geschickt werden, andernfalls
kann es zu Konflikten auf dem Bus kommen.
Unterschiedliche Knoten kdnnen von unterschiedlichen Sendern ihre Befehle erhalten.

3.1 ALLGEMEINE STRUKTUR DER BEFEHLE
Sowohl das Objekt Befehlsanforderung als auch Befehlsantwort haben einen &hnlichen Aufbau. Beide

Objekte bestehen aus 8 Byte:

3.1.1 Befehlsanforderung

Byte Bezeichnung
0 Kennung (freie Nummer im Bereich O ... 126)
1 Befehlscode
2 Parameter 1 (p1)
8 Parameter 2 (p2)
4-7 Befehlsdaten im Motorolaformat

Nicht jede Befehlsanforderung an den Buscontroller bewirkt automatisch eine Befehlsantwort (siehe
Beschreibung der einzelnen Befehle).
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3.1.2 Befehlsantwort

Byte Bezeichnung

0 Ubertragung OK:
Kennung = Kennung des Client

Ubertragung fehlerhat:
Bit 7 der Kennung ist gesetzt

Ubertragung einer unaufgeforderten Meldung:
Kennung = $FF, z. B. bei einer Fehlermeldung des
CAN-Buscontrollers

1 Befehlscode
2 Parameter 1 (p1)
3 Parameter 2 (p2)
4-7 Befehlsantwort im Motorolaformat oder

Fehlercode (siehe Anhang B "Fehlermeldungen CAN-
Buscontroller")

Antwort die Kennung des Client. Ist bei der Bearbeitung des Befehls ein Fehler
aufgetreten, wird das Bit 7 der Kennung gesetzt. Somit erkennt der Client, daB die letzte
Befehlsanforderung mit einer Fehlermeldung quittiert wurde.

& Um die Antwort dem Client, der den Befehl angefordert hatte, zuzuordnen, enthélt die

Wenn eine Befehlsantwort die Kennung $FF enthélt, handelt es sich um eine unaufgeforderte Meldung (z. B.
Fehlermeldung) des Buscontrollers.

Als Befehlsantwort kann auch ein Echo erfolgen. Das Echo besteht aus der urspringlich gesandten

Befehlsanforderung.

Das Datenformat der Befehlsdaten und der Befehlsantwort entspricht dem
Motorolaformat:

v | ova | v | |

.
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Hinweis: Kennung
Fur die Kennung einer Befehlsantwort oder Befehlsaufforderung liegt ein sinnvoller Wert
zwischen 0 und 126. Diese Kennung kénnen Sie in Ihrem Projekt beliebig verwenden (z. B. um
die Befehle und Antworten zu routen).

Hinweis: Befehlsantwort
Um z. B. Betriebsparameter zu lesen, muB eine Station (Client) zuerst eine Befehlsanforderung
an den Buscontroller senden und danach auf die Antwort des Buscontrollers warten. In dieser
Antwort sind die gewlnschten Daten enthalten.
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3.2 BEFEHLSCODES UND PARAMETER

In diesem Abschnitt finden Sie die Beschreibung aller Sonderbefehle inklusive ihrer Parameter.
Die in der 2. Spalte (p2) verwendete Abklrzung ANP steht fur Anpassungsmodul.

3.2.1 Slavestatus oder Modulstatus lesen

Befehlscode: 00
Modul (p1)  ANP (p2) Befehlsdaten Befehlsantwort ~ Beschreibung

0 0 int32 Lese zuletzt aufgetretenen Fehler des Slaves
1-8 0 int32 Lese zuletzt aufgetretenen Fehler des Moduls
1-8 1-4 int32 Lese zuletzt aufgetretenen Fehler des

Anpassungsmoduls

Als Antwort erhalt der Client:
[0 I kein Fehler
Fehler ..... enthalt Fehler- und Zusatzcode
sieche Anhang B "Fehlermeldungen CAN-Buscontroller"

3.2.2 Modulanzahl oder Modulkennung lesen

Befehlscode: 01 - Digitalmodule

Modul (p1) ANP (p2) t  Beschreibung
0 0 Byte Anzahl Anzahl der Analogmodule und digitalen |/0- Module des Slaves
1-8 0 Byte Anzahl Byte 4 ..........Anzahl der Kanéle eines Digitalmoduls. Als t wird 8 zurii hick
gﬁg \S/;artsl:;n Byte 5..........Modulstatus
Byte Leistung Bit0.......... 0: kein Fehler die Vi der digitalen Ausgénge ist in Ordnung
1: KurzschluB, Ubertemperatur oder die Versorgungsspannung der digitalen
Ausgénge ist nicht in Ordnung
Bit1.......... 0: Modulspannung OK
1: keine oder zu geringe Versorgungsspannung der digitalen Ein-/Ausgange
Byte6.......... Versionskennung - nur fiir Module mit erweitertem Status
Bit0-5.....Version
Bit6 - 7.....Modulbreite
Byte 7 Lei ahl des Digitalmodul
EE; logisch doppeltbreiten Modulen teilt sich die Leistungszahl auf zwei Steckplatze
1-8 20 Byte MK Byte4.......... Modulkennung (siehe Kapitel 3 "Module B&R 2003", Abschnitt "Moduliibersicht
Byte Status B&R 2003" oder jeweilige Modulbeschreibung)
gﬁg \nglrsstlgr?g Modulstatus

=

: kein Fehler die Vi der digitalen Ausgénge ist in Ordnung

: KurzschluB, Ubertemperatur oder die Versorgungsspannung der digitalen
Ausgénge ist nicht in Ordnung

Bit1.......... 0: Modulspannung OK
1: keine oder zu geringe Versorgungsspannung der digitalen Ein-/Ausgange
Byte 6..........Versionskennung - nur fiir Module mit erweitertem Status

Bit0-5.....Version
Bit6 - 7.....Modulbreite

Byte 7 Lei ahl des Digitalmodul
Bei logisch doppeltbreiten Modulen teilt sich die Leistungszahl auf zwei Steckplatze
auf.
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Befehlscode: 01 - Anpassungsmodule
Modul (p1)  ANP (p2) Befehlsdaten Befehlsantwort  Beschreibung

1-4 0 Byte Anzahl Byte 4 ... Anzahl der Anpassungsmodule eines Analogmoduls. Als Befehlsantwort
Byte reserviert wird 0 - 4 zuriickgeschickt.

Byte reserviert :
e L Byte 5 ... reserviert

Byte 6 ... reserviert
Byte 7 ... Leistungszahl des Analogmoduls

1-4 1-4 Byte AF-Kenn.  Modulkennung (siehe Kapitel 3 "Module B&R 2003", Abschnitt "Moduliibersicht
HB ANP-Kenn.  B&R 2003" oder jeweilige Modulbeschreibung)

LB ANP-Kenn. - getenisantwort;

Byte Leistung
Byte 4 ... $Cx Kennung des Analogmoduls
Byte 5... Kennung des Anpassungsmoduls HB

Byte 6 ... Kennung des Anpassungsmoduls LB
Byte 7 ... Leistungszahl des Anpassungsmoduls

Aus der in Byte 7 der Befehlsantwort mitgeschickten Leistungszahl kann der Leistungsverbrauch der
Module berechnet werden. Bei Digitalmodulen, die nicht in der Modulliste des Betriebssystems eingetragen
sind, wird die Leistungszahl auf 0 gesetzt.

Leistungsverbrauch = Leistungszahl * 0,1 W

3.2.3 Ausgang riicklesen

Befehlscode: 02
Modul (p1)  ANP (p2) Befehlsdaten Befehlsantwort  Beschreibung
0 0 Byte m1 Ausgangspegel der Module 1 - 4 lesen

gﬁg mg 0 wenn kein Ausgangsmodul
Byte md oder wenn Ausgange auf log. 0
1o wenn Ausgang auf log.1
0 1 Byte m5 Ausgangspegel der Module 5 - 8 lesen
gﬁg m? 0 wenn kein Ausgangsmodul
Byte m8 oder wenn Ausgange auf log. 0
1o wenn Ausgang auf log.1
1-8 0 Byte mx Ausgangspegel des Moduls x lesen 2
o
0. wenn Ausgang auf log. 0 7o) E 8
1o wenn Ausgang auf log.1 E 8 _E
oder Fehler Wenn das Modul kein digitales Ausgangsmodul % ‘g %
ist, erfolgt eine Fehlermeldung ¥ m 35
P
<
(@]

Modulreihenfolge in Befehlsantwort

Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
| mil | m2 | m3 | m4 |
| m5 | m6 | m7 | m8 |
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Die einzelnen Bits von Byte mx reprasentieren jeweils einen Ausgang (Eingang):

@®
=

Beschreibung

Ausgang 8 von Modul x

Ausgang 7 von Modul x

Ausgang 6 von Modul x

Ausgang 5 von Modul x

Ausgang 4 von Modul x

Ausgang 3 von Modul x

Ausgang 2 von Modul x

ol N WId|lO]lO |V

Ausgang 1 von Modul x

Digitale Mischmodule

Bei digitalen Mischmodulen mit Ausgangsruckfuhrung wird der aktuelle Eingangszustand gesendet.

3.2.4 Eingang lesen

Befehlscode:

03

Modul (p1)  ANP (p2)

Befehlsdaten Befehlsantwort Beschreibung

1-8 0 keine Antwort Fordert den Buscontroller auf, alle Eingange des
angegebenen digitalen Moduls zu senden.
oder Wenn das Modul kein Eingangsmodul ist, erfolgt
Fehlermeldung  eine Fehlermeldung.
1-4 Low Nibble: Datenwort: Fordert den Buscontroller auf, das
ANP-Nr 1 - 4 keine Antwort Eingangsdatenobijekt des angegebenen analogen
High Nibble: Konﬁgura- Anpassungsmoduls zu senden.
Datenwort 0 - tionswort:
3 oder Befehlsantwort
Konfigurations- T L
wort4 -15 oder Wenn das A f 10dul kein E 10aul

Fehlermeldung ist, erfolgt eine Fehlermeldung.

Der Parameter ANP (p2) wird in High Nibble und Low Nibble aufgeteilt:

Bit Beschreibung
4-7 0-3.... Datenwort
4 - 15....Konfigurationswort
0-3 1-4... Nummer des Anpassungsmoduls

7

0

Die Daten- und Konfigurationswoérter fiir Anpassungsmodule sind im Kapitel 3 "Module B&R 2003" bei der
jeweiligen Modulbeschreibung beschrieben.
Wenn ein Datenwort gelesen wird, wird das Senden des Datenobjektes angestoBen.

528

Kapitel 5



Wenn ein Konfigurationswort gelesen wird, werden die Daten als Befehlsantwort gesendet. Mit dem Befehl
Eingang lesen konnen die Konfigurationsworter 4 - 15 gelesen werden. In Konfigurationswort 14 ist die
Modulkennung gespeichert. Die Modulkennung wird mit Befehl 1 Modulanzahl oder Modulkennung lesen
oder Befehl 10 Betriebsparameter lesen (Parameter Nr. = 30) gelesen.

Datenformat der Befehlsantwort (lesen eines Konfigurationswortes):

Konfigurationswérter 445 und 6+47: 32 Bit-Daten

Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
Konfigurationswort | Konfigurationswort | Konfigurationswort | Konfigurationswort
4H 4L 5H 5L
Konfigurationsworter 8 - 15: 16 Bit-Daten
Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
Konfigurationswort | Konfigurationswort 0 0
8H 8L
3.2.5 Ausgangsmaske fir Modul setzen
Befehlscode: 04
Modul (p1)  ANP (p2) Befehlsdaten Befehlsantwort Beschreibung
0 0 Byte m Echo Alle Ausgangsmasken des Slaves
0.... auf Eingang setzen
255..... auf Ausgang setzen
1-8 0 Byte m Echo Bitweises Setzen der Ausgangsmaske des

angegebenen Moduls auf Ein- bzw. Ausgang
%00000000 ......alle auf Eingang
%11111111 ... alle auf Ausgang

Es wird eine Fehlermeldung erzeugt, wenn
Modulnummer > 8

oder Fehler

Dieser Befehl wird z. B. fir das digitale Ausgangsmodul DO435 benétigt.

=
K%
02§
c
5965
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¥ m 35
> 0
<
(@]

Die Maske wird sofort Gbernommen. Der Befehl Betriebsparameter aktivieren ist nicht notwendig.

Fur reine digitale Ausgange wird die Maske automatisch immer auf %11111111 gesetzt. Bei Mischmodulen,
deren einzelne digitalen Kanale entweder als Ein- oder als Ausgang definiert werden kénnen, wird von dieser
Ausgangsmaske die Sendemaske fir die Eingange abgeleitet (inverse Ausgangsmaske).
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3.2.6 Anderungsmaske fiir Modul setzen

Befehlscode: 05

Befehlsdaten
Byte m

Modul (p1)  ANP (p2)
0 0

Befehlsantwort
Echo

Beschreibung

Alle Anderungsmasken des Slaves
0 ........ auf keine Flanke

255...... auf Flanke (Standard)

Byte m

Echo

oder Fehler

Anderungsmaske des angegebenen Moduls
bitweise auf Flanke oder keine Flanke setzen.

%00000000 ... alle auf keine Flanke
%11111111 ... alle auf Flanke

Es wird eine Fehlermeldung erzeugt, wenn
Modulnummer > 8

Die Maske wird sofort Uibernommen. Der Befehl Betriebsparameter aktivieren ist nicht notwendig.

Bei Mischmodulen wird diese Anderungsmaske noch mit der inversen Ausgangsmaske verkniipft (UND),
damit Anderungen der Ausgéange keinen Sendevorgang auslésen (Entlastung des Netzverkehrs).

3.2.7 Ausléseart fiir Analogeingangskanal setzen

Befehlscode: 06

Modul (p1)  ANP (p2) Befehlsdaten Befehlsantwort ~ Beschreibung
0 0 Byte Art (= 4)  Echo Setze alle Eintrdge auf angegebene Daten
1-4 1-4 Byte Art (= 4)  Echo Setze Parameter des angegebenen
Anpassungsmoduls
oder Fehler Es wird eine Fehlermeldung erzeugt, wenn

Modulnummer > 4 oder ANP-Nr. > 4

Die Parameter werden sofort ibernommen. Zur Zeit ist nur die Ausloseart Hysterese (Befehlsdaten = 4)

implementiert.

3.2.8 Anderungswert entsprechend der Ausléseart setzen

Befehlscode: 07

Modul (p1)  ANP (p2) Befehlsdaten Befehlsantwort  Beschreibung
0 0 int32 Wert Echo Setze alle Eintrdge auf angegebene Daten
1-4 1-4 int32 Wert Echo Setze Parameter des angegebenen
Anpassungsmoduls
oder Fehler Es wird eine Fehlermeldung erzeugt, wenn

Die Parameter werden sofort Gbernommen.

Modulnummer > 4 oder ANP-Nr. > 4

Die Befehlsdaten mussen im Motorolaformat Gbergeben werden:

e [ v | ome | o |
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3.2.9 Schreibe Wert auf Konfigurationswort

Befehlscode: 08

Modul (p1)  ANP (p2) Befehlsdaten Befehlsantwort Beschreibung

1-4 Low Nibble: 2 oder 4 Byte Echo Befehlsdaten in Konfigurationswort des
ANP-Nr1 -4 angegebenen Anpassungsmoduls schreiben
High Nibble: oder Fehler Es erfolgt eine Fehlermeldung, wenn die
Konfigurations- Adressierung unrichtig ist.
wort 4 - 12

Der Parameter ANP (p2) wird in High Nibble und Low Nibble aufgeteilt:

Bit Beschreibung

4 - 12....Konfigurationswort

1-4.....Nummer des Anpassungsmoduls

7 0

Die Konfigurationsworter flr Anpassungsmodule sind im Kapitel 3 "Module B&R 2003" bei der jeweiligen
Modulbeschreibung beschrieben.

Mit dem Befehl Schreibe Wert auf Konfigurationswort kdnnen die Konfigurationsworter 4 - 12 beschrieben
werden. Konfigurationswort 14 wird mit Befehl 11 Betriebsparameter schreiben (Parameter Nr. = 28)

beschrieben.

Datenformat der Befehlsdaten:

Konfigurationsworter 445 und 6+7: 32 Bit-Daten

Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
Konfigurationswort | Konfigurationswort | Konfigurationswort | Konfigurationswort
4H 4L 5H 5L
3
S c
Konfigurationsworter 8 - 12: 16 Bit-Daten LWEQ
289
Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 g 2x
] [
¥ 0 2
Konfigurationswort | Konfigurationswort 0 0 <Zt
8H 8L O
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3.2.10 Betriebsparameter lesen

Befehlscode: 10

Nr. (p1) Block (p2) Befehlsdaten

Nummer des Blocknr.im -
Betriebspa-  Eintrag
rameters 0bis n

Befehlsantwort ~ Beschreibung

abhdngig vom Lesen der Betriebsparameter laut Eintragsnum-
Betriebspara- mer. Bei Eintrdgen groBer als 4 Byte Daten mit

meter Blocknummer x 4 als Offset (Ausnahme siehe
Identifier-Verzeichnis).
oder Fehler Es erfolgt eine Fehlermeldung, wenn die Eintrags-

oder Blocknummer ungiiltig ist.

Im Abschnitt "Betriebsparameter” ist eine Ubersicht angefiihrt. Jedem Betriebsparameter ist in der Spalte
"Nr." eine Ziffer zugewiesen. Die Ziffer des zu lesenden Betriebsparameters wird im Parameter Nr. (p1)

eingetragen.

Da pro Befehl nur 4 Datenbytes libertragen werden kdnnen, missen Betriebsparametereintrage die langer
als 4 Bytes sind, mit mehreren Befehlen angefordert werden. Die in Parameter Block (p2) angegebene
Blocknummer, wird fur die Berechnung eines Offsets verwendet. Mit Hilfe dieses Offsets werden die
Betriebsparameterdaten in 4er Blécken angefordert.

Offset = Blocknummer * 4

Die Handhabung des Befehls Betriebsparameter lesen wird anhand von zwei Beispielen erklart.

Beispiel 1

Lesen des Betriebsparameters Nr. 29 Modulkennung digitale 1/O-Module:

Befehlscode: 10

Nr. (p1) Block (p2) Befehlsdaten Befehlsantwort

29 0 Byte 4..... Kennung Modul 1
Byte 5..... Kennung Modul 2
Byte 6..... Kennung Modul 3
Byte 7...... Kennung Modul 4

29 1 Byte 4..... Kennung Modul 5
Byte 5..... Kennung Modul 6
Byte 6..... Kennung Modul 7
Byte 7...... Kennung Modul 8
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Beispiel 2
Lesen des Betriebsparameters Nr. 30 Modulkennung Anpassungsmodule.

Die Zuordnung zwischen Blocknummer und Befehlsdaten der Anpassungsmodule ist aus der folgenden
Zeichnung ersichtlich:

Blocknummer

Befehlsdaten

Byte 4 ANP 1H ANP 3H ANP 1H ANP 3H ANP 1H ANP 3H ANP 1H ANP 3H
Byte 5 ANP 1L ANP 3L ANP 1L ANP 3L ANP 1L ANP 3L ANP 1L ANP 3L
Byte 6 ANP 2H ANP 4H ANP 2H ANP 4H ANP 2H ANP 4H ANP 2H ANP 4H
Byte 7 ANP 2L ANP 4L ANP 2L ANP 4L ANP 2L ANP 4L ANP 2L ANP 4L

Es werden die Modulkennungen der Anpassungsmodule des ersten AF101 Moduls und der Anpassungs-
module 3 und 4 des dritten AF101 Moduls gelesen.

Befehlscode: 10
Nr. (p1) Block (p2)  Befehlsdaten Befehlsantwort

30 0 Byte 4..... Kennung Modul 1, Anpassungsmodul 1H
Byte 5..... Kennung Modul 1, Anpassungsmodul 1L
Byte 6..... Kennung Modul 1, Anpassungsmodul 2H
Byte 7..... Kennung Modul 1, Anpassungsmodul 2L

30 1 Byte 4..... Kennung Modul 1, Anpassungsmodul 3H
Byte 5..... Kennung Modul 1, Anpassungsmodul 3L
Byte 6..... Kennung Modul 1, Anpassungsmodul 4H
Byte 7..... Kennung Modul 1, Anpassungsmodul 4L
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30 5 Byte 4..... Kennung Modul 3, Anpassungsmodul 3H
Byte 5..... Kennung Modul 3, Anpassungsmodul 3L
Byte 6..... Kennung Modul 3, Anpassungsmodul 4H
Byte 7..... Kennung Modul 3, Anpassungsmodul 4L

o
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Identifier-Verzeichnis

V.

Beachten Sie beim Lesen des Identifier-Verzeichnisses folgendes:

Je Befehl Betriebsparameter lesen kénnen Sie einen Identifier aus dem Verzeichnis lesen.

Die folgende Tabelle zeigt auszugsweise die zu verwendende Nr./Blocknr.:

Digitaler Analoger Eingang Analoger Ausgang
Modul Eing. Ausg. Slot 1 Slot2 Slot3 Slot4 Slot1 Slot2 Slot3  Slot4
1 1i0t/1 101/2 101/3 101/4 101/5 101/6 101/7 101/8 101/9 101/10
2 102/1 102/2 102/3 102/4 102/5 102/6 102/7 102/8 102/9 102/10
3 103/1 103/2 103/3 103/4 103/5 103/6 103/7 103/8 103/9 103/10
4 104/1 104/2 104/3 104/4 104/5 104/6 104/7 104/8 104/9 104/10
5 105/1 105/2 105/3 105/4 105/5 105/6 105/7 105/8 105/9 105/10
6 106/1 106/2 106/3 106/4 106/5 106/6 106/7 106/8 106/9 106/10
7 i07/1 107/2 107/3 107/4 107/5 107/6 107/7 107/8 107/9 107/10
8 108/1 108/2 108/3 108/4 108/5 108/6 108/7 108/8 108/9 108/10

siehe "Identifier-Verzeichnis" im Abschnitt "Betriebsparameter"

Umz. B.den Identifier fir Modul 3 / Analoger Eingang - Slot 3 zu lesen, muB folgende Befehlsaufforderung

gesandt werden:

Befehlscode:

10

Nr. (p1) Block (p2)

103 5

Beschreibung

3.2.11 Betriebsparameter schreiben

Befehlscode:

11

Nr. (p1) Block (p2)
Nummer des  Blocknr. im

Betriebspa-  Eintrag
rameters 0'bis n

vom Betriebs-
parameter
abhéngig

Befehlsantwort  Beschreibung

Echo

oder Fehler

Schreiben der Betriebsparameter in einen Zwi-
schenspeicher. Bei Eintrdgen groBer als 4 Byte
Daten mit Blocknummer x 4 als Offset.

Es erfolgt eine Fehlermeldung, wenn die Eintrags-

oder Blocknummer ungiiltig ist.

Die Daten werden in einen Zwischenspeicher geschrieben und haben somit keinen
EinfluB auf den Programmablauf. Sie miissen mit dem Befehl Betriebsparameter

aktivieren in den Bereich der aktiven Parameter kopiert werden.

Die Parameter in der Befehlsanforderung werden, soweit dies méglich ist, auf Plausibilitat gepruft. Im
Fehlerfall enthalt die Befehlsantwort eine entsprechende Fehlermeldung.
Bitte beachten Sie die Erlauterungen bezlglich der Blocknummer, die bei der Erklarung des Befehls
Betriebsparameter lesen gemacht wurden.
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3.2.12 Betriebsparameter aktivieren

Befehlscode: 12

Parameter 1 Parameter 2 Befehisdaten Befehlsantwort  Beschreibung

0 0 Echo Kopieren der im Zwischenspeicher befindlichen
Betriebsparameter in den Bereich der aktiven
Parameter (siehe Abschnitt "Betriebsparameter -
Ubersicht").

Die im Zwischenspeicher (siehe Befehl Betriebsparameter schreiben) befindlichen Parameter werden,
soweit dies moglich ist, auf Plausibilitat geprift. Im Fehlerfall enthélt die Befehlsantwort eine entsprechende
Fehlermeldung.

Der Befehl Betriebsparameter aktivieren muB nicht nach jedem Befehl Betriebsparameter schreiben
abgesetzt werden. Es reicht, wenn er nach dem letzten Schreibbefehl einmal ausgefiihrt wird. Dadurch
werden alle Betriebsparameter auf einmal Gbernommen und es wird Zeit gespart.

3.2.13 Betriebsparameter in Konfigurationsspeicher (EX270 intern) tbertragen

Befehlscode: 13
Parameter 1 Parameter 2 Befehisdaten Befehlsantwort  Beschreibung

0 0 Echo Kopieren der aktiven Betriebsparameter in den
Konfigurationsspeicher.
oder Fehler Bei Auftritt eines Fehlers wird eine Fehlermeldung
generiert.

Das Beschreiben des Konfigurationsspeichers wird auf Grund des Zeitbedarfs von ca. 10 ms je Wort im
Hintergrund ausgefihrt. Das Ubertragen der Betriebsparameter in den Konfigurationsspeicher wird in
folgenden Schritten durchgefihrt:

¢ Vor dem Schreibvorgang wird mittels der eingebauten Loschfunktion (im Konfigurationsspeicher)
der Inhalt mit $FFFF Uberbeschrieben.

«  Wortweises Ubertragen der Betriebsparameter

e Berechnen der Prifsumme, die auch im Konfigurationsspeicher abgelegt wird.

e \Verifizieren der Ubertragenen Parameter
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Wahrend dieses Vorgangs kénnen die Betriebsparameter nicht verandert werden. Befehle wie Ausgangs-
maske fiir Modul setzen sind gesperrt und liefern eine entsprechende Fehlermeldung.
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3.2.14 Konfigurationsspeicher (EX270 intern) I6schen

Befehlscode: 14

Parameter 1 Parameter 2 Befehlsdaten Befehlsantwort  Beschreibung

0 0 Echo Loschen des Konfigurationsspeichers (EEPROM
mit $FFFF beschreiben).
oder Fehler Bei Auftritt eines Fehlers wird eine Fehlermeldung
generiert.

3.2.15 Konfigurationsspeicher testen, ob vorhanden

Befehlscode: 15

Parameter 1 Parameter 2 Befehisdaten Befehlsantwort  Beschreibung

0 0 Byte 0 . kein Konfigurationsspeicher
1 ........ Konfigurationsspeicher vorhanden

3.2.16 Betriebssystemversion lesen

Befehlscode: 16

Parameter 1 Parameter 2 Befehlsdaten Befehlsantwort  Beschreibung

0 0 Byte SW-Vers.  Befehlsantwort:
Eé‘;?ﬁ"’efs- Byte 4....SW-Version des Controllers.
i Pr‘lljfsumme Die Version ist BCD-codiert:
rifsumme V27 = $27

Byte 5....Version der Datenstruktur des Betriebs-
parameterspeichers (siehe Abschnitt
"Betriebsparameter", Byte 0)

Byte 6....Prifsumme des
Betriebsparameterspeichers HB

Byte 7....Prifsumme des
Betriebsparameterspeichers LB

3.2.17 Neustart des Slaves

Befehlscode: 20

Parameter 1 Parameter 2 Befehlsdaten Befehlsantwort ~ Beschreibung

0 0 Der Slave wird vom Netz getrennt und neu
gestartet (siehe Initialisierungsphase). Wurden
zuvor neue Parameter in den Konfigurationsspei-
cher ibertragen, werden diese nun wirksam.
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3.2.18 Knotennummer einstellen

Befehlscode: 21

Parameter 1 Parameter 2 Befehlsdaten Befehlsantwort

0 0 Byte 4 = Echo
Knotennummer
0-63
oder Fehler

Beschreibung

Einstellen der Knotennummer fir anschlieBenden
Warmstart des Slaves (Befehlscode 20).

Die Knotennummer bleibt bis zum ndchsten
Einschalten eingestellt.

Bei Auftritt eines Fehlers wird eine Fehlermeldung
generiert.

CAN-Buscontroller Funktionen

537

5
S
35
29
g3
g
=z
<
O

c
@
c

Rel
=1

x
[=
=

'




4 VERHALTEN BEIM START

Das System B&R 2003 unterstiitzt die Klassen 0, 1 und 2 im CiA/CAL-Netzwerk. Ein CAN-Buscontroller
erkennt automatisch in welchem Netzwerk er sich befindet und paBt sich dementsprechend an. Nach dem
Einschalten oder einem Reset startet der Buscontroller nach einem bestimmten Algorithmus, der in diesem
Abschnitt beschrieben ist.

4.1 INITIALISIERUNG UND ERKENNEN DER NETZWERK-KLASSE

Das gezeigte Schemaist eine vereinfachte Darstellung der internen Ablaufe in einem CAN-Buscontroller nach
dem Einschalten bzw. nach einem Reset.

Interne
Initialisierung

»
Station bleibt \
passiv

Nein 1s

Nachricht
Identify_Node
senden

-

Y

CAN-Bus
beobachten

Nein

Gibt es Objekte mit IDs
im Bereich von
222 bis 1760?

Ja
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Nein

Ja

Nachricht
Identify_Node
senden

»
P>

Y

Nachricht nicht
Timeout "\ Ja erhalten
5s

Nein

Y

kein NMT-Master vorhanden
(Netzwerk Klasse 0)

Identify_Remote_Node
von NMT-Master

Vordefinierte Objektliste,
feste Vergabe der
CAN-Identifier

Nachricht erhalten

Normalbetrieb
Operating

NMT-Master vorhanden
(Netzwerk Klasse 1 oder 2)

Beschreibung des Schemas

1. Interne Initialisierung des Schnittstellenbausteins und der internen Strukturen.

2. Der CAN-Buscontroller sendet im Sekundentakt die Nachricht /dentify Node (ID = 2022) an einen
eventuell vorhandenen NMT-Master.

3. Der CAN-Buscontroller beobachtet den CAN-Bus, um festzustellen, ob ein Datenverkehr stattfindet.
Es wird dabei nur auf Objekte mit einer ID im Bereich von 222 bis 1760 geachtet (entspricht den
fur einen Buscontroller gultigen IDs). Wird ein entsprechendes Objekt erkannt, muBte ein vorhan-
dener NMT-Master auf die Nachricht /dentify_Node innerhalb von 5 s mit Identify_Remote_Node
antworten. Erfolgt diese Antwort nicht, wird ein Netz der Klasse 0 vorausgesetzt.

Hinweis

Werden ausschliellich Gerate von B&R in einem CAN-Netzwerk verwendet, wird immer die Klasse 0
verwendet.

Alle CAN-Buscontroller unterstiitzen jedoch auch die Klassen 1 und 2 und kénnen somit auch im
Netzwerkverbund mit CAN-busfahigen Fremdgeraten zum Einsatz kommen.
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4.2 OHNE NMT-MASTER (KLASSE 0)

Meldet sich wahrend der Startphase des Buscontrollers kein NMT-Master, handelt es sich um ein CiA/CAL-
Netzwerk der Klasse 0. In diesem Fall initialisiert sich ein CAN-Buscontroller wie folgt:

1. bis 3.  siehe Abschnitt "Initialisierung und Erkennen der Netzwerk- Klasse"

4. Allen Objekten der Station werden vom CAN-Buscontroller vordefinierte Identifier zugeordnet (sieche
Anhang A "CAN-ldentifier - Feste Vergabe").

5. Der CAN-Buscontroller nimmt den Normalbetrieb (Status: Operating) auf und verhalt sich nun am
Netz entsprechend den eingestellten Betriebsparametern (z. B. zyklisches Senden der digitalen
Eingénge, ...).

Der CAN-Buscontroller ist nun fir die Kommunikaiton bereit. Andere CAN-Stationen (Clients) kénnen nun

mittels der Identifier auf die Objekte dieses Knotens zugreifen. Fur B&R Gerate stehen dazu Funktions-
bausteine zur Verfligung.
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4.3 MIT NMT-MASTER (KLASSE 1 ODER 2)

Erkennt der Buscontroller in der ersten Startphase, daB ein NMT-Master vorhanden ist, werden die folgenden
Schritte durchgefihrt:
Buscontroller

- e

] ()

NMT-Master vorhanden z %’

(Netzwerk Klasse 1 oder 2) s s

= =

= m

Nachricht z o

Identify_Node

senden

v

Auswerten: Teil 1 von
Connect_Remote_Node

v

Sende
Response Teil 1

v

Auswerten: Teil 2 von
Connect_Remote_Node

v

Sende
Fehlerstatus, Node-ID,
Errorcode

v

Auswerten von
Prepare_Remote_Node

¢ *) Siehe dazu

Slave versucht mit néchste Grafik
DBT-Master
zu kommunizieren

v

Sende
OK_Respnse

v

Warte auf
Start_Remote_Node

Nur Klasse 2:
NMT-Master aktiviert
Life-Guarding und fiihrt
dieses zyklisch durch

.
2
°
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_gc
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Normalbetrieb

|
|
|
|
|
|
!
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
A\

Operating
Netzwerk Klasse 1 2 Diese Funktionen
werden durch den
Fehlertiberwachung Ja Ja NMT-Master aus-
Reaktion auf neue Knoten Ja Ja gefihrt.
Life-Guarding Nein Ja

Das gezeigte Schema stellt vereinfacht die Initialisierungsphase und die Kommunikation zwischen dem
Buscontroller und dem NMT/DBT-Master dar.
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Beschreibung des Schemas

1. bis 3. siehe Abschnitt "Initialisierung und Erkennen der Netzwerk-Klasse"

4.

10.

11

12.

13.

14.

15.

Nach dem Empfang der Nachricht von Identify Remote_Node sendet der Buscontroller nochmals
die Nachricht Identify_Node.

Der CAN-Buscontroller erwartet als Antwortvom NMT-Master den Teil 1 einerConnect_Remote_Node
Nachricht.

Mit dem Empfang von Connect_Remote_Node sendet der Buscontroller den Response Teil 1 an
den Master. In dieser Nachricht teilt der Buscontroller dem NMT-Master verschiedene Informationen
mit (z. B. gewunschte Guard time, Modul-ID, usw.).

Der NMT-Master wertet die Antwort auf den Teil 1 aus und sendet anschlieBend den Teil 2 der
Connect_Remote_Node Nachricht, die Vorgaben des Masters (Guard time, Life time, Network-
Class) enthalten.

Der Teil 2 des Masters wird ausgewertet und der Slave antwortet dem Master mitFehlerstatus, Node-
ID (=> Knotennummer) und Errorcode.

Nur Netzwerk der Klasse 2: Der NMT-Master aktiviert das Life-Guarding, das dann weiterhin parallel
zur weiteren Initialisierungsphase durchgefiihrt wird.

Der Master signalisiert dem Slave durch Sendung Nachricht Prepare_Remote_Node, daB der Slave
nun beginnen kann, Objekte beim DBT Master anzumelden. In dieser Nachricht ist enthalten, ob
der Slave die Objektliste behalten oder neu aufbauen soll.

. Der Slave versucht nun mitdem DBT-Master zu kommunizieren (siehe nachster Punkt"DBT-Master").

Nach dem Versuch mit dem DBT-Master zu kommunizieren (unabhangig vom Erfolg) sendet der
Slave einen OK-Response an den NMT-Master.

Der Slave wartet auf die Antwort Start Remote_Node vom NMT-Master.

Der Slave schaltet in den Zustand Operating und nimmt den Normalbetrieb auf.

(a) Netzwerk der Klasse 1: Am Master erfolgt ab diesem Zeitpunkt nur mehr die Fehleriberwachung
und Reaktion auf eventuelle neue Knoten.

(b) Netzwerk der Klasse 2: Zusatzlich zu den Funktionen der Klasse 1 erfolgt durch den Master
das Life-Guarding.

Der CAN-Buscontroller ist nun bereit. Andere CAN-Stationen (Clients) kénnen nun mittels der Identifier auf
die Objekte dieses Moduls zugreifen. Fur B&R Geréate stehen dazu Funktionsbausteine zur Verfigung.
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4.4 DBT-MASTER

Die Verwendung eines DBT-Masters setzt einen NMT-Master voraus. Ein DBT-Master kann jedem Objekt
einer Station Identifier zuweisen.

Der Anwender ist also nicht auf die feste ID-Vergabe des CAN-Buscontrollers angewiesen. Allen Objekten
einer Station kann ein neuer Identifier vergeben werden. Die Flexibilitat der freien ID-Vergabe (im Rahmen
der CAL Norm) hat folgende Vorteile:

* Die IDs werden zentral von einer Station verwaltet.

¢ Die Konfiguration in einem Netzwerk kann leichter (zentral) gedndert werden. Wenn auf einer Station
z.B. ein Modul auf einen anderen Steckplatz verschoben wird, dann wirden durch die feste ID-
Vergabe alle Objekte dieses Moduls (Ein-/Ausgange) einen anderen Identifier erhalten. Ohne DBT
muBte das Programm, das mit der ungultigen ID auf dieses Objekt zugreift, gedndert werden. Das
ist nicht notwendig, wenn in einem DBT-Master alle IDs verwaltet werden. Die Anderung erfolgt dann
immer in der Konfiguration des DBT-Masters.

Waéhrend der Initialisierungsphase (siehe Abschnitt "Mit NMT-Master Klasse 1 oder 2") versucht der
Buscontroller mit einem eventuell vorhandenen DBT-Master zu kommunizieren.

Der Slave bekommt zuvor vom NMT-Master die Erlaubnis zugeteilt, seine Objekte beim DBT-Master
anzumelden (Prepare_Remote _Node).
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Folgendes Schema zeigt, wie die Kommunikation mit dem DBT-Master ablauft:

544

Buscontroller

Slave versucht mit
DBT-Master
zu kommunizieren

Soll die
Objektliste
neu aufgebaut
werden?

Nachricht
Get_Checksum
senden

Warte auf Antwort

Vordefinierte Objektliste,

Timeout von DBT-Master ist ungliltig
Y
\ 4 Priifsumme
ist gultig Nachricht

feste Vergabe der [«

CAN:-Identifier A Timeout

Timeout

DBT-Master

Delete_User_Definition
fur jedes Objekt an
DBT senden

DBT hat alle Objekte
seiner Liste geldscht

Nachricht
Create_User_Definition
fiir jedes Objekt an
DBT senden

DBT hat alle Identifier
erfolgreich vergeben

4
A

Timeout: keine Antwort von DBT
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5 FESTE VERGABE DER CAN-IDENTIFIER

Ist am Netz kein DBT-Master vorhanden, muB3 die Vergabe der CAN-Identifier durch fixe Einstellungen
erfolgen. Mit der nachfolgend beschriebenen Methode erhélt man eine ahnliche Priorisierung der CAN-
Identifier wie dies ein DBT-Master anhand der Prioritatsgruppen durchfiihren wirde.

Die feste ID-Vergabe erfolgt abhingig vom eingestellten Ubertragungsmodus (gepackt oder ungepackt).

Die feste ID-Vergabe tritt nur in Kraft, wenn einer der folgenden Punkte erfillt ist:

e Es ist kein Konfigurationsspeicher vorhanden
* Der vorhandene Konfigurationsspeicher ist unguiltig

¢ Im Konfigurationsspeicher sind keine den Modulen entsprechenden Identifier definiert

Zu beachten ist, daB aus Sicht des Knotens maximal 12 Empfangsobjekte (Ausgangsdaten) angelegt
werden.

5.1 GEPACKTER MODUS

Objekt Berechnung kn ma
Alarmmeldung 222 + (kn - 1) 1-32
digitale Eingénge 286 + (kn-1) x 4 1-32
digitale Ausgénge 414 + (kn-1) x 4 1-32
analoge Eingange 542 + (kn-1)x 16 + (ma - 1) x 4 1-32 1-4
analoge Ausgange 1054 + (kn- 1) x 16 + (ma - 1) x 4 1-32 1-4
Befehlsanforderung 1566 + (kn - 1) 1-63
Befehlsantwort 1630 + (kn - 1) 1-63

kn.... Knotennummer des ma ...Moduladresse des
CAN Slaves AF101
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5.2 UNGEPACKTER MODUS

Bei der errechneten Vergabe der Identifier missen folgende Voraussetzungen erflllt sein:

Objekt Berechnung kn ma sl
Alarmmeldung 222 + (kn - 1) 1-82 - -
digitale Eingénge 286 + (kn-1)x 4 + (ma- 1) IE2N 1-4 e
digitale Ausgange 414 + (kn- 1) x4 + (ma - 1) 1-32 1-4 -
analoge Eingéange 542 +(kn-1)x16+ (ma-1)x4+(sl-1) 1-32 1-4 1-4
analoge Ausgdnge 1054 + (kn-1)x 16+ (ma-1)x4 +(sl-1) 1-32 1-4 1-4
Befehlsanforderung 1566 + (kn - 1) 1-63 - | -
Befehlsantwort 1630 + (kn - 1) 1-63 - | -

kn....Knotennummer des  ma...Moduladresse des sl..... Slothummer des

CAN Slaves digitalen 1/0O-Moduls Anpassungsmoduls

bzw. des AF101

am AF101

Im ungepackten Modus dirfen an einem Knoten maximal vier digitale 1/0-Module

& betrieben werden.

5.3 GEPACKTER UND UNGEPACKTER MODUS

Es durfen sich nicht mehr als 32 Knoten am Netz befinden

Wenn diese Grenzen Uberschritten werden, muB entweder der Konfigurationsspeicher verwendet

werden oder ein DBT-Master zum Einsatz kommen.

Um die Arbeit mit fest vergebenen Identifiern zu erleichtern, finden Sie im Anhang A "CAN-Identifier (Feste
Vergabe)" eine vollstandige Liste fur alle Identifier.
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5.3.1 Beispiele

Beispiel 1

Gepackter Modus

Ein Knoten setzt sich zusammen aus ....

CAN-Buscontroller (Knotennummer 1)

Adaptermodul AF101 (Moduladresse 1)
analoges Eingangsmodul AI351 (Slot 1)
analoges Eingangsmodul AI351 (Slot 2)
analoges Eingangsmodul AI351 (Slot 3)
Die analogen Eingangsdaten werden gepackt, da nur Einzelkanalmodule vorhanden sind.

digitales Eingangsmodul DI435 (Moduladresse 2)
digitales Ausgangsmodul DO435 (Moduladresse 3)

Objekt Berechnung Identifier
Alarmmeldung 222 + (kn - 1) 222  $00DE
222 +(1-1)
3 x Al351 542 + (kn-1)x 16 + (ma - 1) x 4 542  $021E
542+ (1-1)x 16+ (1-1)x 4
D1435 286 + (kn - 1) x 4 286  $011E
286+ (1-1)x4
DO435 - Ausgange 414 + (kn- 1) x 4 414 $019E
414+ (1-1)x 4
DO435 - Eingange 286 + (kn - 1) x 4 286  $011E
286+ (1-1)x4
Befehlsanforderung 1566 + (kn - 1) 1566  $061E
1566 + (1 -1)
Befehlsantwort 1630 + (kn - 1) 1630 $065E
1630 + (1-1)
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Beispiel 2

Gepackter Modus

Ein Knoten setzt sich zusammen aus ....

548

CAN-Buscontroller (Knotennummer 4)
digitales Eingangsmodul DI439 (Moduladresse 1 und 2)

Das digitale Eingangsmodul DI439 verhalt sich aufgrund seiner 16 Kanale so, wie zwei 8-Kanal

Module.
digitales Ausgangsmodul DO722 (Moduladresse 3)

Objekt Berechnung Identifier
Alarmmeldung 222 + (kn - 1) 225  $00E1
222+ (4-1)
DI439 286 + (kn- 1) x 4 298  $012A
286+ (4-1)x 4
DO722 414 + (kn-1) x 4 426  $01AA
414+ (4-1)x 4
Befehlsanforderung 1566 + (kn - 1) 1569  $0621
1566 + (4 - 1)
Befehlsantwort 1630 + (kn - 1) 1633  $0661
1630 + (4-1)

kn.... Knotennummer des
CAN Slaves
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Beispiel 3
Ungepackter Modus
Ein Knoten setzt sich zusammen aus ....

CAN-Buscontroller (Knotennummer 12)
digitales Eingangsmodul DI645 (Moduladresse 1)
digitales Ausgangsmodul DO720 (Moduladresse 2)

Objekt Berechnung Identifier
Alarmmeldung 222 + (kn - 1) 233  $00E9
222 + (12 - 1)
DI645 286 + (kn - 1) x 4 + (ma - 1) 330  $014A

286+ (12-1)x4+(1-1)

DO720 414+ (kn-1) x4+ (ma-1) 459  $01CB
414+ (12-1) x4+ (2-1)
Befehlsanforderung 1566 + (kn - 1) 1577  $0629
1566 + (12 - 1)

Befehlsantwort 1630 + (kn - 1) 1641  $0669
1630 + (12 - 1)

kn....Knotennummer des  ma...Moduladresse des
CAN Slaves digitalen 1/0-Moduls
Beispiel 4

Ungepackter Modus

Werden die Module DI645 und DO720 aus Beispiel 3 vertauscht, dann ergeben sich folgende IDs: 5
Sc
w0 E o
Objekt Berechnung Identifier ° 3 5
= Q.2
Alarmmeldung 222 + (kn - 1) 233 $00E9 5‘ 2 é
222+ (12-1) <z;: (s
DO720 414+ (kn- 1) x 4 + (ma - 1) 458  $01CA o

414 + (12-1) x4+ (1 - 1)

D1645 286 + (kn-1) x4 + (ma-1) 331  $014B
286+ (12-1) x4+ (2-1)
Befehlsanforderung 1566 + (kn - 1) 1577  $0629
1566 + (12 - 1)

Befehlsantwort 1630 + (kn - 1) 1641  $0669
1630 + (12 - 1)

kn....Knotennummer des  ma...Moduladresse des
CAN Slaves digitalen 1/0-Moduls

CAN-Buscontroller Funktionen 549



Beispiel 5

Ungepackter Modus

Ein Knoten setzt sich zusammen aus ....

550

CAN-Buscontroller (Knotennummer 1)

Adaptermodul AF101 (Moduladresse 1)
analoges Eingangsmodul AI351 (Slot 1)
analoges Eingangsmodul AI351 (Slot 2)
analoges Ausgangsmodul AO352 (Slot 3)

digitales Eingangsmodul DI435 (Moduladresse 2)

digitales Ausgangsmodul DO435 (Moduladresse 3)

Objekt Berechnung Identifier
Alarmmeldung 222 + (kn - 1) 222 $00DE
222+ (1-1)
Al351 542 + (kn-1) x 16 + (ma - 1) x 4 + (sl - 1) 542  $021E
542+ (1-1)x 16+ (1-1)x 4+ (1-1)
Al351 542 + (kn-1) x 16 + (ma - 1) x 4 + (sl - 1) 543  $021F
542+ (1-1)x 16+ (1-1)x 4 + (2 - 1)
AO352 1054 + (kn-1) x 16 + (ma - 1) x 4 + (sl - 1) 1056  $0420
1054+ (1-1)x 16 + (1- 1) x4 + (3- 1)
DI435 286 + (kn- 1) x4 + (ma- 1) 287  $011F
286+ (1-1)x4+(2-1)
DO435 - Ausgéange 414 + (kn - 1) x4 + (ma - 1) 416  $01A0
414+ (1-1)x4+(3-1)
DO435 - Eingange 286 + (kn- 1) x4 + (ma- 1) 288  $0120
286+ (1-1)x4+(3-1)
Befehlsanforderung 1566 + (kn - 1) 1566 $061E
1566 + (1 - 1)
Befehlsantwort 1630 + (kn - 1) 1630 $065E
1630 + (1-1)

kn....Knotennummer des  ma...Moduladresse des sl..... Slotnummer des

CAN Slaves

digitalen 1/0-Moduls

bzw. des AF101 am AF101

Anpassungsmoduls
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Beispiel 6
Ungepackter Modus
Ein Knoten setzt sich zusammen aus ....

CAN-Buscontroller (Knotennummer 4)

digitales Eingangsmodul DI439 (Moduladresse 1 und 2)
Das digitale Eingangsmodul DI439 verhélt sich aufgrund seiner 16 Kanéle so, wie zwei 8-Kanal
Module.

digitales Ausgangsmodul DO722 (Moduladresse 3)

Objekt Berechnung Identifier
Alarmmeldung 222 + (kn - 1) 225  $00E1
222+ (4-1)
DI439 286 + (kn - 1) x 4 + (ma - 1) 298  $012A
Eingange 1 -8 286+ (4-1)x4+(1-1)
DI439 286 + (kn - 1) x 4 + (ma - 1) 299  $012B
Eingange 9 - 16 286+ (4-1)x4+(2-1)
DO722 414+ (kn-1)x 4+ (ma- 1) 428  $01AC
414+ (4-1)x4+(3-1)
Befehlsanforderung 1566 + (kn - 1) 1569  $0621
1566 + (4 - 1)
Befehlsantwort 1630 + (kn - 1) 1633  $0661
1630 + (4-1)

kn....Knotennummer des  ma...Moduladresse des
CAN Slaves digitalen 1/0-Moduls
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6 VERGABE DER CAN-IDENTIFIER DURCH DBT-MASTER

s

Wenn am Netz ein DBT-Master vorhanden ist, wird die Vergabe der CAN-Identifier durch diesen DBT-Master
durchgefiihrt. Fur die Verwaltung wird ein Objektname benétigt. Die CAN-Objektnamen werden durch die
nachfolgend beschriebene Methode bestimmt.

Zu beachten ist, daB aus Sicht des Knotens maximal 10 Empfangsobjekte (Ausgangsdaten) angelegt

werden.

6.1 GEPACKTER MODUS

552

Objekt Objektname

Alarmmeldung 000EMCYO000xxx
digitale Eingénge 000TPDOO001xxX
digitale Ausgénge 000RPDO001xxx
analoge Eingange 000TPDOYyyyxxx
analoge Ausgéange 000RPDOyyyxxx
Befehlsanforderung 000RPDO900xxx
Befehlsantwort 000TPDO900xxx

XxX.... Knotennummer des CAN Slaves
yyy.... 3 + Nr. des AF101 in der Suchreihe - 1
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6.2 UNGEPACKTER MODUS

Objekt Objektname

Alarmmeldung 000EMCY000xxx
digitale Eingange 000TPDOyyyxxx
digitale Ausgénge 000RPDOzzzxxx
analoge Eingénge 000TPDOaaaxxx
analoge Ausgange 000RPDObbbxxx
Befehlsanforderung 000RPDO900xxx
Befehlsantwort 000TPDO900xxx

XxX.... Knotennummer des CAN Slaves

yyy....3 + Nr. des Digitaleingangsmoduls in der Suchreihe bis zur Maximalanzahl - 1

zzz....3 + Nr. des Digitalausgangsmoduls in der Suchreihe bis zur Maximalanzahl - 1

aaa...yyy =0 [0 aaa = 3 + Nr. des analogen Eingangsmoduls in der Suchreihe - 1
yyy #0 00 aaa =yyy + Nr. des analogen Eingangsmoduls in der Suchreihe

bbb ...zzz =0 0 bbb = 3 + Nr. des analogen Ausgangsmoduls in der Suchreihe - 1
zzz #0 [ bbb = zzz + Nr. des analogen Ausgangsmoduls in der Suchreihe
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6.2.1 Beispiele

Beispiel 1

Gepackter Modus

Ein Knoten setzt sich zusammen aus ....

CAN-Buscontroller (Knotennummer 1)

Adaptermodul AF101 (Moduladresse 1)
analoges Eingangsmodul AI351 (Slot 1)
analoges Eingangsmodul AI351 (Slot 2)
analoges Eingangsmodul AI351 (Slot 3)

Die analogen Eingangsdaten werden gepackt, da nur Einzelkanalmodule vorhanden sind.

digitales Eingangsmodul DI435 (Moduladresse 2)

digitales Ausgangsmodul DO435 (Moduladresse 3)

Objekt Objektname

Alarmmeldung 000EMCY000001
3 x Al351 000TPDO003001
DI435 000TPDO001001
DO435 - Ausgange 000RPDO001001
DO435 - Eingénge 000TPDO001001
Befehlsanforderung 000RPDO900001
Befehlsantwort 000TPDO900001

Beispiel 2
Gepackter Modus
Ein Knoten setzt sich zusammen aus ....

CAN-Buscontroller (Knotennummer 4)

digitales Eingangsmodul DI439 (Moduladresse 1 und 2)
Das digitale Eingangsmodul DI1439 verhalt sich aufgrund seiner

Module.

digitales Ausgangsmodul DO722 (Moduladresse 3)

16 Kanale so, wie zwei 8-Kanal

Objekt Objektname

Alarmmeldung 000EMCY000004
DI439 000TPDO001004
DO722 000RPDO001004
Befehlsanforderung 000RPDO900004
Befehlsantwort 000TPDO900004

554
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Beispiel 3
Ungepackter Modus

Ein Knoten setzt sich zusammen aus ....

CAN-Buscontroller (Knotennummer 12)
zwei digitale Eingangsmodule DI645 (Moduladresse 1 und 2)
zwei digitale Ausgangsmodule DO720 (Moduladresse 3 und 4)

Beispiel 4

Objekt Objektname

Alarmmeldung 000EMCY000012
DI1645 000TPDO003012
DI1645 000TPDO004012
DO720 000RPDO003012
DO720 000RPDO004012
Befehlsanforderung 000RPDO900012
Befehlsantwort 000TPDO900012

Ungepackter Modus

Ein Knoten setzt sich zusammen aus ....

CAN-Buscontroller (Knotennummer 1)

Adaptermodul AF101 (Moduladresse 1)
analoges Eingangsmodul AI351 (Slot 1)
analoges Eingangsmodul AI351 (Slot 2)

analoges Ausgangsmodul AO352 (Slot 3) ko)
- . °
digitales Eingangsmodul DI435 (Moduladresse 2) 0 £ §
. o 9
digitales Ausgangsmodul DO435 (Moduladresse 3) 2 2 2
g2 <
¥ M3
Objekt Objektname <
(@]
Alarmmeldung 000EMCY000001
AI351 000TPDO005001
AI351 000TPDO006001
AO352 000RPDO004001
DI435 000TPDO003001
DO435 - Ausgange 000RPDO003001
DOA435 - Eingange 000TPDO004001
Befehlsanforderung 000RPDO900001
Befehlsantwort 000TPDO900001
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Beispiel 5

Ungepackter Modus

Ein Knoten setzt sich zusammen aus ....

556

CAN-Buscontroller (Knotennummer 4)

digitales Eingangsmodul DI439 (Moduladresse 1 und 2)
Das digitale Eingangsmodul DI439 verhalt sich aufgrund seiner 16 Kanale so, wie zwei 8-Kanal

Module.

digitales Ausgangsmodul DO722 (Moduladresse 3)

Objekt Objektname
Alarmmeldung 000EMCY000004
DI439 000TPDO003004
Eingange 1 - 8

DI439 000TPDO004004
Eingange 9 - 16

DO722 000RPDO003004
Befehlsanforderung 000RPDO900004
Befehlsantwort 000TPDO900004

/
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7 UBERWACHUNGSFUNKTIONEN

Ein CAN-Buscontroller besitzt verschiedene Uberwachungsfunktionen. Je nach Fehler werden unterschied-
liche Reaktionen von der Fehlermeldung bis hinzum Reset des Moduls ausgefuhrt. Folgende Uberwachungs-
funktionen werden durch einen Buscontroller durchgefuhrt:

e Spannungsuberwachung Buscontroller

e Spannungsuberwachung der I/O-Module
¢ Life Guarding

* Idle-Zeit Uberwachung

¢ Ausgangsuberwachung

e Watchdog

7.1 SPANNUNGSUBERWACHUNG BUSCONTROLLER

Die Versorgungsspannung wird laufend Gberwacht. Bei Ansprechen der Uberwachung werden die
Ausgénge abgeschaltet und der CAN-Baustein wird mittels Reset vom Bus getrennt. Es wird ein Software-
Reset ausgeldst. Sobald die Uberwachung wieder abfallt, wird der Buscontroller erneut initialisiert und
gestartet (siehe Abschnitt "Verhalten beim Start").

7.2 SPANNUNGSUBERWACHUNG DER 1/0-MODULE

Die Versorgungsspannung der 1/0-Module wird (iberwacht. Spricht die Uberwachung an, werden die
Eingénge nicht mehr ausgewertet. Falls fiir die Dauer von 30 ms die Spannungsuberwachung ansteht, wird
eine Fehlermeldung gesendet. Ist die Spannung wieder fir mindestens 30 ms stabil, wird der Normalbetrieb
wieder aufgenommen. Der Fehler wird als Alarmmeldung vom Buscontroller gesendet.

7.3 LIFE GUARDING

Wenn sich der Buscontroller in einem Netzwerk der Klasse 2 befindet, muB der NMT-Master zyklisch ein Life
Guard Signal an den Buscontroller senden. Empfangt der Buscontroller wahrend zweier Life Guard Zyklen
(2 x Life Guard Time; siehe Abschnitt "Betriebsparameter") kein Life Guard Signal mehr, werden alle
Ausgénge zurlckgesetzt und der Buscontroller wartet auf den NMT-Master.
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Hinweis: Das Life Guard Signal sollte vom NMT-Master in zyklischen Abstdnden gesendet werden.
Es wird empfohlen, diese Zykluszeit auf ca. die Halfte der Life Guard Time des Buscontrollers
einzustellen.

7.4 IDLE-ZEIT UBERWACHUNG

Alle Ausgénge mussen zyklisch beschrieben werden (siehe Parameter Idle-Zeit im Abschnitt "Betriebs-
parameter"). Werden innerhalb der Idle-Zeit die Ausgange eines Moduls nicht beschrieben, werden alle
Ausgénge dieses Moduls zuritickgesetzt (auf log. 0) und eine Alarmmeldung gesendet.

Hinweis: Innerhalb der Idle-Zeit sollten die Ausgénge aus Griinden der Ubertragungssicherheit
zweimal gesendet werden.
Dadurch wird bei einem Jitter in der Ubertragungszeit das Riicksetzen der Ausginge
vermieden.
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7.5 AUSGANGSUBERWACHUNG

Bei riicklesbaren Ausgangen werden die Pegel der Ausgédnge mit dem Sollzustand verglichen. Wird vom
Buscontroller eine Abweichung (z. B. KurzschluB) festgestellt, wird eine Alarmmeldung gesendet.

7.6 WATCHDOG

Der Hardware Watchdog muB spéatestens nach 50 ms mit einem Impuls zurtickgesetzt werden, andernfalls
wird ein Hardware-Reset ausgeldst und der Knoten bleibt im Reset-Zustand.

Im eigenen Betriebssystem des Buscontrollers tibernimmt ein 1 ms Timerinterrupt das Zurticksetzen des
Watchdogs.
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8 HINWEISE

Wichtige Hinweise, die im Betrieb zu beachten sind:

e Jeder Identifier darf nur einmal existieren!

e Ein Objekt (Identifier) darf nur von einem Knoten gesendet werden, damit es zu keinen Konflikten
auf dem Bus kommt.
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1 ZEITVERHALTEN EINES B&R 2003 SYSTEMS

Das Zeitverhalten des B&R Systems 2003 ist von der Hardwarebestiickung abhangig. Die wichtigsten
Kriterien sind:

¢ Welche Digitalmodule kommen zum Einsatz?
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¢ Wie viele analoge Datenpunkte sind zu verarbeiten?

¢ Wie sind die Anpassungsmodule auf die einzelnen Adaptermodule aufgeteilt?
Der wichtigste Unterschied bei der Betrachtung des Zeitverhaltens ergibt sich durch den Controller.

e Zentraleinheit RPS 2003
¢ Remote |/O-Buscontroller z. B. EX477
¢ CAN-Buscontroller z. B. EX470
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2 ZEITVERHALTEN EINER RPS 2003

& Die Beschreibung bezieht sich auf AF101 Adaptermodule der Rev. 202.00.

2.1 ZU BERUCKSICHTIGENDE ZYKLEN
CP430, CP470, CP474, CP770, CP774

Wenn als Controller eine der oben angefiihrten B&R 2003 Zentraleinheiten verwendet wird, mussen bei der
Betrachtung des Zeitverhaltens folgende drei Faktoren berticksichtigt werden:

Interner Buszyklus

A 4

1/0-AF-Zyklus
e Interner Buszyklus
e |/O-AF-Zyklus
¢ |/O-CPU-Last




CP476

Wenn als Controller die B&R 2003 Zentraleinheit CP476 verwendet wird, mussen bei der Betrachtung des
Zeitverhaltens folgende vier Faktoren berlcksichtigt werden:

1/0-CP-Interface-Zyklus Interner Buszyklus

1/0-AF-Zyklus 1/0-AF-Zyklus

e Interner Buszyklus

e |/O-AF-Zyklus

¢ |/O-CP-Interface-Zyklus
¢ |/O-CPU-Last
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2.1.1 Interner Buszyklus

Wahrend dieser Zeit werden alle AF- und digitalen I/O-Module bearbeitet.

CP430/ CP470 / CP476 / CP770

tlmizykius = Y AF-Module * tx * Npgenwerer +

*
tar busy &1 Nbaterwrter a1 T

*
tar busy A0 * NMpaterwerter s0 T

> DIOM-Module *t4, 6 * Nosererienn +

totiet

CP474 / CP774

= (3 AF-Module + 1) * tx * Npuenuener +

t

int_Zyklus
*
tar busy A1 NMbaterwarter a1 T

*
tar busy A0 * NMpaterwerter s0 T

S DIOM-Module *td.gjo * Npaterwerter

n Datenworter

Y Datenwérter des AF101, das die meisten bestlickten Datenworter aller am System befindlichen AF101 aufweist.

Wenn am CP-Interface einer CP474 oder CP774 mehr Datenworter bestlckt sind, muB mit der Summe dieser
Datenworter gerechnet werden.

Np, orter Al — Np, orter = Np orter AO

Anzahl der verbleibenden analogen Eingénge imp,wrier

n Datenworter AO

Y Analogausgangs-Datenworter des AF101, das die meisten bestlickten analogen Ausgénge aller am System

befindlichen AF101 aufweist.
Wenn am CP-Interface einer CP474 oder CP774 mehr analoge Ausgange bestiickt sind, muB mit der Summe dieser

Analogausgangs-Datenw®érter gerechnet werden.

Dieses AF101 muB nicht identisch mit demjenigen sein, das die meisten bestiickten Kanale (Al + AO) aufweist
(siehe n

Da(enworler) .
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Bezeichnung Abkiirzung t [us]

Adaptermodul (AF101) tr 22
Adaptermodul busy
analoge Eingénge tAF busy A 200
analoge Ausgange
AF101 bzw. CP-Interface von CP474 oder CP774 nur mit tar busy a0 850
Analogausgangsbesttickung
AF101 bzw. CP-Interface von CP474 oder CP774 mit tar busy a0 1500

Mischbestiickung

Digitale Eingange (z. B. DI435, D1645) tag 0 14
Digitale Ausgénge (z. B. DO435, DO720)
Digitales Mischmodul (z. B. DM435)

Offset Tormet 1200

Das Zeitverhalten der CM-Module ist beim jeweiligen Modul beschrieben.

2.1.2 1/0-AF-Zyklus

Wahrend dieser Zeit werden die Daten vom AF-Modul auf die Anpassungsmodule kopiert. In einem Zyklus
werden samtliche Datenpunkte auf dem jeweiligen AF-Modul bearbeitet.

I/O-AF-Zyklus

t|07AF = (Npatermerer + 1) * tANPiAF

n Datenworter

Der 1/O-AF-Zyklus wird fUr das Adaptermodul berechnet, das die meisten bestlickten Datenworter fiknalogeingédnge
aufweist. Die Summe der Datenwérter bildet sich aus allen Al-Kanalen, auch wenn diese nicht verwendet werden.
Fur diese Berechnung werden nur die analogen Eingédnge verwendet, da das direkte Schreiben der analogen
Ausgénge bereits im internen BuszykIus - ., a0) €ingerechnet wird.

tane ar

Transferzeit proAl-Datenwort ANP— AF = 650 us
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2.1.3 1/O-CP-Interface-Zyklus fir CP476

Wahrend dieser Zeit werden die Daten vom CP-Interface auf die Anpassungsmodule kopiert. In einem Zyklus
werden samtliche Datenpunkte auf dem CP-Interface bearbeitet.

Um die CPU zu entlasten, Gbernimmt ein zusétzlicher I/O-Prozessor die Bedienung aller I/O-Datenpunkte.
Vom |/O-Prozessor werden die ANP-Module 1 und 2 sowie 3 und 4 jeweils parallel abgearbeitet.

Der I/O-CP-Interface-Zyklus wird fir das Anpassungsmodulpaar berechnet, das die meisten bestlckten
Datenwoérter aufweist. Die Summe der Datenworter bildet sich aus allen Kanalen, auch wenn diese nicht
verwendet werden.

Paar 1........ Anpassungsmodule 1 und 3
Paar 2........ Anpassungsmodule 2 und 4

1/O-CP-Interface-Zyklus fiir CP476

— *
tocr = (Moaenworer + 1) tane cp

n Datenworter

Y Datenwdrter desAnpassungsmodulpaars, das die meisten bestlickten Datenwérter aufweist

tane_cp

Transferzeit pro Datenwort ANP— CP-Interface = 650 us

2.1.4 Auswahl der Taskklasse

Je nachdem welcher Zyklus langer ist, wird die Taskklasse an den internen Buszyklus oder an den |/O-AF-
Zyklus angepaBt (siehe auch Berechnungsbeispiele).

Generell werden alle digitalen I/O-Daten mehrmals Ubertragen. Deshalb ist fir die digitalen I/O-Daten eine
minimale Zykluszeit von 3 ms zulassig.

& Die Daten der Anpassungsmodule werden in diesem Fall nicht jeden Zyklus aufge-
frischt!
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2.1.5 I/0-CPU-Last

Diese Zeit gibt an, wie lange die CPU zur Bearbeitung der Uber das AF-Modul weitergegebenen I/O-Daten
benétigt. Die Zentraleinheit wird maBgeblich von den analogen I/O-Daten belastet.

CP430/ CP470 / CP770
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— *
to_cru = Npatenmerter * Lopuro ar

CP474 | CP774

— *
to_cru = Mpatermerter * Lopura_ar

CP476

— *
tio_proc = Mpatenwsrer * topaze_ar

n Datenwérter

Y Datenworter des AF101, das die meisten bestlickten Datenworter aller am System befindlichen AF101 aufweist. Die
Summe der Datenwdrter bildet sich aus allen Kanélen, auch wenn diese nicht verwendet werden.

Wenn am CP-Interface einer CP474, CP476 oder CP774 mehr Datenwdrter bestlickt sind, muB mit der Summe dieser
Datenwdrter gerechnet werden.

Wenn ein Analogmodul (z. B. CM211) mehr Datenworter aufweist, dann muB mit der Anzahl der Datenworter des
Analogmoduls gerechnet werden.

Bezeichnung Abkiirzung t [us]
Analoger Datenpunkt bei CP430/CP470/CP770 topxro_ar 100
Analoger Datenpunkt bei CP474/CP774 tepuraar 70
Analoger Datenpunkt bei CP476 topars ar 50
Das ist die Zeit, die der zusétzliche I/O-Prozessor fir die Bearbeitung eines

analogen Datenpunktes benétigt.

Zu den analogen Datenpunkten werden auch die Datenwérter der digitalen Anpassungsmodule DI135 und
DO135 gezahlt.

2.1.6 Worst Case Reaktionszeit
Die Worst Case Reaktionszeit des Systems berechnet sich nach folgender Formel:

Worst Case Reaktionszeit = Interner Buszyklus + 1/O-AF-Zyklus + |/O-CPU-Last
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2.2 ZUGRIFFSVERFAHREN

zyklisch mit TK#1

oder HSTC

zyklisch mit TK#1 oder HSTC

e zyklisch mit Taskklasse 1 oder mit Superschneller Taskklasse

2.2.1 Zyklischer Zugriff
Der Zugriff kann auf zwei Arten erfolgen:

1) Zyklisch mit dem Systemmanager (10 ms).

2) Wenn in der HSTC I/Os verwendet werden, erfolgt der Zugriff automatisch im Zusammenhang zu
dieser HSTC (z. B. 5 ms), da diese ofter als der Systemmanager gestartet wird.

Der 1/0O-AF-Zyklus wird vom Adaptermodul mit den meisten Datenwortern bestimmt.




O O/

2.3 BERECHNUNGSBEISPIELE

Beispiel 1
© E Q
CP474/774 $88
32 digital EIN, 32 digital AUS: 4 x DM435 a9 =
6 analog EIN, 4 analog AUS: 1 x AF101 [2 x AI354, 2 x AO352] x E m

AF101/AI354
DM435

NS
3
hd
&
S

DM435
DM435
DM435

Interner Buszyklus
t = (3 AF-Module + 1) *t,_* n

int_Zyklus - Datenworter

z DIOM-MOdU|e * tdig_IO * nDatenwbrter + tOffset
2%, *12 4+ 8*t, +4%t F AR K12 4t

tint_ZykIus = F_busy_ Al AF_busy_AO dig_IO

=2%*22*12+8*200 + 4 * 1500 + 4 * 14 * 12 + 1200

tint_ZykIus -

t = 10000 us

int_Zyklus -

1/O-AF-Zyklus

t nDatenwbrter + 1) * tANP_AF
=(2*4+ 1) *650
= 5850 us

+n *t +n

*
Datenworter_Al AF_busy_Al Datenworter_AO tAF_busy_AO +

10 AF — (
toar

tIO_AF
1/0-CPU-Last
*
t

t|o_cr-'u = Npatenworter  topx74 AR
b = (2%4+2%2) %70

10_CPU
Lo cpy = 840 s

Empfohlene schnellste Taskklasse
10ms  (bestimmt durch internen Buszyklus)

Zum Bearbeiten der digitalen 1/0O-Signale kann auch die 3-ms-Taskklasse verwendet werden. Dann ist
aber zu beachten, daB die Analogdaten nicht jeden Zyklus aufgefrischt werden.
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Beispiel 2
CP474/774
32 digital EIN, 32 digital AUS: 4 x DM435
6 analog EIN, 4 analog AUS: 1 x AF101 [3 x AI351 + 1 x AO352]

1 x AF101 [3 x AI351 + 1 x AO352]

S J_JJJJJ

wE
B
T
Fr—

CP474I774
AF101/AI351 2

Interner Buszyklus
tint_Zyklus= (> AF-Module + 1) *t,.* n
z DIOM-Module * tdlg 10 nDatenwﬁrter

t|nt Zyklus 3 t *5+3% AF _busy_Al +2*t AF _busy_AO +4*t dlg 10 *5+ tOﬁset

tlntZykIus 3* 22*5+3*200+2*15OO+4*14*5+1200
t . =5410pus

int_Zyklus

1/O-AF-Zyklus
tIO_AF = (Npermorer + 1) * tANP_AF
t . =@*1+1)*650

= 2600 s

+n . *t +

*
Datenworter_Al "AF_busy_Al nDalenwﬁrter_AO tAF_busy_AO +
+t

Datenwdrter

Offset

10_AF

I0 AF

I/O-CPU-Last

t =n

*t
10_CPU Datenworter Px74_AF
t

=(3*1+2)*70
=350 us

10_CPU

IO CPU

Empfohlene schnellste Taskklasse
6 ms (bestimmt durch internen Buszyklus)

Zum Bearbeiten der digitalen 1/0O-Signale kann auch die 3-ms-Taskklasse verwendet werden. Dann ist
aber zu beachten, daB die Analogdaten nicht jeden Zyklus aufgefrischt werden.
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Beispiel 3
Um einen Vergleich der Zeiten zu erméglichen, wird in den Beispielen 3 und 4 bis auf die Zentraleinheit
die gleiche Hardwarekonfiguration verwendet. © & o
=0
- T 2R
Beispiel 3....... CP476 S
Beispiel 4 ....... CP474/CP774 S % 3
N
CP476
32 digital EIN, 32 digital AUS: 4 x DM435
6 analog EIN, 2 analog AUS: CP-Interface [2 x NC161 + 1 x AO352]

s

[ E[E

CP476/NC161 [ Ay

DM435

NC161
AO352

Interner Buszyklus
b s = 2 DIOM-Module * t;
tint_ZykIus =4x tdig_lo *1+ tOffset
tint_ZykIus= 4 * 14 * 1 + 1200
t 1256 us

1+ toa

ig_lo

int_Zyklus =

1/0-CP-Interface-Zyklus auf CP476

t nDatenwbrter + 1) * tANP_CP
=(1*3+1%2+1)*650
= 3900 us

ocp (
toce
toce
1/0-CPU-Last
tIO_Proc = Moormerter tCP47S_AF
tIO_Proc = 8 * 50
= 400 us

tIO_Proc

Empfohlene schnellste Taskklasse
5ms (bestimmt durch 1/O-CP-Interface-Zyklus auf CP476)

Zum Bearbeiten der digitalen 1/0O-Signale kann auch die 3-ms-Taskklasse verwendet werden. Dann ist
aber zu beachten, daB die Analogdaten nicht jeden Zyklus aufgefrischt werden.
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Beispiel 4

Um einen Vergleich der Zeiten zu ermdglichen, wird in den Beispielen 3 und 4 bis auf die Zentraleinheit
die gleiche Hardwarekonfiguration verwendet.

Beispiel 3....... CP476
Beispiel 4 ....... CP474/CP774

CP474/774
32 digital EIN, 32 digital AUS: 4 x DM435
6 analog EIN, 2 analog AUS: CP-Interface [2 x NC161 + 1 x AO352]

H"\‘H‘ Q

cPazarrra I
NC161 ke
NC161
A0352

Interner Buszyklus

tint_ZykIus= (2 AF-Module + 1) * e * Npone + Npatenworter_Al * tAF_busy_AI F Moatenwérter_A0 * tAF_busy_AO +
> DIOM-Module * tdig_IO * Npatenworter T toﬂset

tint_ZykIus= 1%t *8+6* tAF_busy_AI +2* tAF_busy_AO +4r tdig_IO * 8 + g

tim_zyklus= 1*22*8 +6*200 +2* 1500 + 4 * 14 * 8 + 1200

tint_ZykIus = 6024 us

I/O-AF-Zyklus auf CP474/774
t (nDatenwiirter + 1) * tANP_AF

= (@2*3+ 1) *650
= 4550 s

10 AF —
tio ar
tio ar

1/0-CPU-Last
tIO_CPU = Motormorter tCPx74_AF
t =8*70

10_cPU
to cry = 560 s

Empfohlene schnellste Taskklasse
7ms (bestimmt durch internen Buszyklus)

Zum Bearbeiten der digitalen 1/0O-Signale kann auch die 3-ms-Taskklasse verwendet werden. Dann ist
aber zu beachten, daB die Analogdaten nicht jeden Zyklus aufgefrischt werden.

Bis aufeinen kleinen Unterschied in derinternen Buszykluszeitist das Zeitverhalten der Beispiele 4und 5

vd

gleich.
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Beispiel 5
CP474/774
32 digital EIN, 32 digital AUS: 4 x DM435
2 Achsen, 2 analog AUS: 1 x AF101 [2 x NC161, 1 x AO352]

cC
028
B(ﬁo
= £
Qo

g 2%
<3 m
N

. :
b b b
g S H : H EH
S < 1z Ik a a a a
Interner Buszyklus
tint_ZykIus = (z AF-MOdUIe + 1) * tAF * nDatenwbrter + nDatenwbrter_AI * tAF_busy_AI + nDatenwﬁrter_AO * tAF_busy_AO +
z DIOM-MOdU|e * tdig_IO * nDatenwbrter + tOffset
tint_ZykIus = 2 * tAF * 8 + 6 * tAF_busy_AI + 2 * tAF_busy_AO + 4 * tdig_IO * 8 + tOffset
fzpss= 2 ¥ 228 + 6% 200 + 2 * 1500 + 4 * 14.* 8 + 1200
tint_ZykIus = 6200 I“l S
1/O-AF-Zyklus
tIO_AF = (Npaenmoner + 1) * tANP_AF
tor=(2*3+ 1) *650
to . = 4550 us
1/0-CPU-Last
t|o_cr-'u = Mpatorworter * tCPx74_AF
oy =(*3+1%2)*70
Lo cpy = 560 us

Empfohlene schnellste Taskklasse
7ms (bestimmt durch internen Buszyklus)

Zum Bearbeiten der digitalen 1/0O-Signale kann auch die 3-ms-Taskklasse verwendet werden. Dann ist
aber zu beachten, daB die Analogdaten nicht jeden Zyklus aufgefrischt werden.

Bis aufeinen kleinen Unterschied in derinternen Buszykluszeitist das Zeitverhalten der Beispiele 4und 5
gleich.
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Beispiel 6

CP474/774
32 digital EIN, 32 digital AUS: 4 x DM435
2 analog EIN, 8 Thermoelemente: 1 x AF101 [2 x AI351 + 2 x AT664]
4 analog AUS: 1 x AF101 [2 x AO352]

DM435

©
8
S
L
3

AF101/AI351
DM435 E

CP4741774
AF101/A0352

AT664

Interner Buszyklus
bt  Zyklus (> AF-Module + 1) *t,.* n
z DIOM-Module * tdlg 10 nDatenwﬁrter

tint _Zyklus 3t * 10+6* AF _busy_Al +axt AF _busy_AO +4rt dlg_IO *10 + toﬂset

b sy = 3522510+ 6% 200 & 4 %850 £ 414 %10 + 1200
t = 7020 us

int_Zyklus

I/O-AF-Zyklus

t = (nDatenworter + 1) *t ANP AF
=(@*1+2*4+1)*650
= 7150 us

+n . *t +n

*
Datenworter_Al "AF_busy_Al Datenworter AO tAF_busy_AO +
+t

Datenwdrter

Offset

10_AF
I0 AF

I0 AF

I/O-CPU-Last

t =n

10_CPU *t
t

Datenworter CPx74_AF

=(@2*1+2%4)*70
= 700 us

10_CPU

IO CPU

Empfohlene schnellste Taskklasse
8ms (bestimmt durch I/O-AF-Zyklus)

Zum Bearbeiten der digitalen 1/0O-Signale kann auch die 3-ms-Taskklasse verwendet werden. Dann ist
aber zu beachten, daB die Analogdaten nicht jeden Zyklus aufgefrischt werden.
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Beispiel 7

CP474/774

32 digital EIN, 32 digital AUS: 4 x DM435
2 analog EIN, 8 Thermoelemente, 4 analog AUS: 1 x AF101 [1 x AI351 + 1 x AT664 + 1 * AO352]
1 x AF101 [1 x AI351 + 1 x AT664 + 1 * AO352]

(s2]
(=]
o
Al
o
]
m

cC
o2
— @©
2
g

2
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AF101/AI351

AT664
DM435
DM435

3
< g
g <
§ E
g B
H z
o <

Interner Buszyklus

AT664
A0352
A0352
DM435
DM435

tlnt Zyklus (z AF MOdUIe + 1) * t Datenwbrter + nDatenwbrter_AI * tAF_busy_AI + nDatenwﬁrter_AO * tAF_busy_AO +
z DIOM MOdU|e dlg 10 nDatenwbrter + t
tint_ZykIus = 3 * tAF * 7 + 5 AF_busy_AI + 2 * tAF_busy_AO + 4 dlg_IO * 7 + tOffset
f = 3% 22%7 +5%200 + 2 * 1500 + 4 * 14 * 7 + 1200
tint_ZykIus = 6054 I“l S
1/0-AF-Zyklus
to e = Mosermerier + 1) * tae e
IOAF_(1 + 4 + 1) * 650
to pe = 3900 us
1/0-CPU-Last
t|o_cr-'u = Mpatorworter * tCPx74_AF
tIOCPU= (1+4+2*70
|o cPU T 490 s

Empfohlene schnellste Taskklasse
7ms (bestimmt durch internen Buszyklus)

Zum Bearbeiten der digitalen 1/0O-Signale kann auch die 3-ms-Taskklasse verwendet werden. Dann ist
aber zu beachten, daB die Analogdaten nicht jeden Zyklus aufgefrischt werden.
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3 ZEITVERHALTEN EINES REMOTE I/0 KNOTENS

3.1 ZU BERUCKSICHTIGENDE ZEITEN

Wenn als Controller der Remote I/O-Buscontroller verwendet wird, missen bei der Betrachtung des
Zeitverhaltens dieses Remote 1/0 Knotens folgende drei Zeiten berticksichtigt werden:

|

Modulreaktions-

Buszeit Zugriffszeit

Modulreaktions-

e Zugriffszeit
e Modulreaktionszeit

e Buszeit

3.1.1 Zugriffszeit

Das ist die Zeit, die der Remote |/O-Buscontroller fir den Zugriff auf die B&R 2003 Module benétigt.

3.1.2 Modulreaktionszeit

Diese Zeit braucht der Remote 1/O-Buscontroller fur die Aktualisierung der Ausgangszustande und flr das
Erfassen der Eingangszustande.

3.1.3 Buszeit

Als Buszeit wird die Datentransferzeit zwischen Remote I/O Master und Remote I/O-Buscontroller bezeichnet.

vd




3.2 ZUGRIFFSZEIT

Diese Zeit benétigt der Remote I/O-Buscontroller fur den Zugriff auf die B&R 2003 Module. Die Zugriffszeit

hangt von der Systembestiickung ab. © é Q

TR

Bezeichnung Abkiirzung t [us] é% S

Digitale Systembestiickung taig zugr 400 ﬁ =
Analoge bzw. digitale und analoge Systembestiickung tan zugr 800

3.3 MODULREAKTIONSZEIT

Die Modulreaktionszeit gibt AufschluB, wie schnell die Datenpunkte jedes einzelnen Moduls aktualisiert
werden.

Sie muB fur jedes Adaptermodul und flr alle Digitaleingdnge und Digitalausgange berechnet werden.
Die Modulreaktionszeit ist von der Systembestliickung abhangig.

3.3.1 Bestiickungsabhéangiger interner 1/O-Buszyklus

Bezeichnung Abkiirzung t [us]
Adaptermodul (AF101) b 200
Adaptermodul busy tar sy 0"
Digitale Eingénge (z. B. DI435, DI645) to 95
Digitale Ausgénge (z. B. DO435, DO720) to 115
Digitales Mischmodul (z. B. DM435)

D1, by ENtTAIIL, da die Zeit bereits in t
_busy

bericksichtigt ist.

‘an_Zugr

3.3.2 Berechnung der Modulreaktionszeit
Folgende Zeiten missen berechnet werden:

* Reaktionszeit fur digitale Module (t;; q..on)
¢ Reaktionszeit fur analoge Module (t

anﬁeaktion)
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3.3.3 Digitale Modulreaktionszeit
Sie wird fur alle Digitaleingdnge und Digitalausgédnge berechnet.

t =2*t

'dig_Reaktion 10_Zyklus

Interne 1/0-Buszykluszeit

Wahrend dieser Zeit werden alle digitalen Ein-/Ausgange und ein Datenwort pro Adaptermodul bearbeitet.
Die Formel nach der die interne I/O-Buszykluszeit berechnet wird, ist von der Hardwarekonfiguration
abhangig.

1) Wenn nur digitale Module verwendet werden

20 = & DO/DM-Module * t,, +

> DI-Module * t,, +
tdigizugr
2) Wenn auch analoge Module verwendet werden
to zuus = 2 AF-Module * t, +
Y DO/DM-Module * t,, +
> DI-Module * t,, +

tarLZugr

3.3.4 Analoge Modulreaktionszeit

Sie muB fir jedes Adaptermodul berechnet werden. Die Summe der Datenwoérter bildet sich aus allen
Kanalen, auch wenn diese nicht verwendet werden.

Es sind auch die Datenwdrter der digitalen Anpassungsmodule DI135 und DO135 zu berlcksichtigen.

—_ *
tanjieaktion - (nDatenwbrter + 1) thﬁZykIus

= Y Datenworter auf AF101

n Datenworter

Interne 1/0-Buszykluszeit

Berechnungsformel vont,, .. siehe "Interne I/O-Buszykluszeit, Punkt 2" der digitalen Modulreaktionszeit.
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3.4 BESTUCKUNGSHINWEISE
Die folgenden Hinweise helfen Ihnen, die optimale Konfiguration fur Ihr B&R 2003 System zu finden.
¢ Wenn schnelle Ein-/Ausgénge benétigt werden, mussen die entsprechenden Anpassungsmodule

auf mehrere Adaptermodule aufgeteilt werden. Dadurch werden die einzelnen Datenpunkte fter
bearbeitet.
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e Mehrere Adaptermodule so mit Anpassungsmodulen bestticken, daB jedes Adaptermodul mit
gleicher Anzahl an Ein- und Ausgéangen bestuckt ist.

3.5 BERECHNUNGSBEISPIELE FUR DIE MODULREAKTIONSZEIT
Beispiel 1

EX477/777
64 digital EIN, 64 digital AUS: 8 x DM435

tdigiﬂeaktion =2% tIOnykIus

tdigjeaktion = 2* (3 DO/DM-Module * t,, + tdig]ugr)
tdigjeaktion =2* (8%t + tdig]ugr)

tyg peaktion = 2 * (8 * 115 + 400)

tdigiﬂeaktion =2640us
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Beispiel 2
EX477/777
32 digital EIN, 32 digital AUS: 4 x DM435
6 analog EIN, 4 analog AUS: 1 x AF101 [4 x AI351]

1 x AF101 [1 x AI354 + 2 x AO352]

i B
EHEHHE HHHHH

DM435

DM435

AF101/AI354 [
DM435

AO352

AF101/AI351

DM435

AF-Modul DI-Modul Datenwdorter
auf 2. AF
1
1
4"
2
2

1) Es werden zwar nur zwei Kanale des Al354 Moduls verwendet, aber es muB mit allen vier Datenwortern gerechnet werden.




3.5.1 Berechnung der Modulreaktionszeiten
Interne 1/0O-Buszykluszeit

= 3 AF-Module * t,. + ¥ DO/DM-Module * t,, + t

tio_zyius an_zugr
thnykIus =2%t + 4%t + tan}ugr

to zms = 2 ¥ 200 + 4 * 115 + 800

to zyus = 1660 s

Digitale Modulreaktionszeit

tdigiﬂeaktion =2% tIOnykIus
tdigjieaktictn =2 * 1660
tdigjeaktiun = 3320 IJS

Analoge Modulreaktionszeit

1. AF101
b Reaidion = (Mosermsrer T 1) * o s
ton_Reakion = (4 + 1) *1660
tan:ReakliOn =8300us

2. AF101

Auf dem zweiten Adaptermodul AF101 befinden sich zwei analoge Eingdnge und vier analoge Ausgéange.
Obwohl von der AI354 nur zwei Kanéle verwendet werden, muB mit allen vier Datenwortern gerechnet

werden!
tanj{eaktictn = (nDatenwérter + 1) * tIO,ZykIus
tanﬁeaktiun = (8 + 1) * 1660
tanﬁeaktiun = 14940 IJS

Zeitverhalten B&R 2003
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4 ZEITVERHALTEN EINES CAN-KNOTENS

4.1 ZU BERUCKSICHTIGENDE ZEITEN

Wenn als Controller der CAN-Buscontroller verwendet wird, missen bei der Betrachtung des Zeitverhaltens
dieses CAN-Knotens folgende drei Zeiten bertcksichtigt werden:

=

=
;,h‘,‘
"‘ "L EREE|

ac

Modulreaktions-

Buszeit Zugriffszeit

Modulreaktions-

e Zugriffszeit
e Modulreaktionszeit

e Buszeit

4.1.1 Zugriffszeit

Das ist die Zeit, die der CAN-Buscontroller fur den Zugriff auf die B&R 2003 Module benétigt.

4.1.2 Modulreaktionszeit

Diese Zeit braucht der CAN-Buscontroller fur die Aktualisierung der Ausgangszustande und fur das Erfassen

der Eingangszustande.

4.1.3 Buszeit

Als Buszeit wird die Datentransferzeit zwischen CAN-Client (Master) und CAN-Buscontroller bezeichnet.




4.2 ZUGRIFFSZEIT

Diese Zeit benotigt der CAN-Buscontroller fur den Zugriff auf die B&R 2003 Module. Die Zugriffszeit hangt

von der Systembestickung ab.

Bezeichnung Abkiirzung t [us]
Digitale Systembestiickung Yuig zugr 660
Analoge bzw. digitale und analoge Systembestiickung tan zugr 1800

4.3 MODULREAKTIONSZEIT

Die Modulreaktionszeit gibt AufschluB, wie schnell die Datenpunkte jedes einzelnen Moduls aktualisiert

werden.

Sie muB fir jedes Adaptermodul und fur alle Digitaleingédnge und Digitalausgange berechnet werden.

Die Modulreaktionszeit setzt sich aus zwei Bereichen zusammen:

¢ CAN-Objektauswertung
¢ Bestlickungsabhangiger interner Buszyklus

4.3.1 CAN-Objektauswertung

Bezeichnung Abkiirzung t [us]
Digitale Eingangsinformation (senden) to1_send 400
Analoge Eingangsinformation (senden) tar_send 1600
Digitale Ausgangsinformation (empfangen) too_empt 700
Analoge Ausgangsinformation (empfangen) ta0_empt 300

4.3.2 Bestiickungsabhéngiger interner Buszyklus
Bezeichnung Abkiirzung t [us]
Adaptermodul (AF101) tar 840
Adaptermodul busy | 0"
Digitale Eingange (z. B. DI435, DI645) ty 155
Digitale Ausgénge (z. B. DO435, DO720) tho 190
Digitales Mischmodul (z. B. DM435)

" tp sy ENMFAIIL, da die Zeit bereits int, ,  berlcksichtigt ist.
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4.3.3 Berechnung der Modulreaktionszeit
Folgende Zeiten miissen berechnet werden:

¢ Reaktionszeit fUr digitale Module (t,; ¢_.on)

¢ Reaktionszeit fur analoge Module (t

aniReakﬁon)

4.3.4 Digitale Modulreaktionszeit
Sie wird fur alle Digitaleingdnge und Digitalausgédnge berechnet.

t =t +2*t

dig_Reaktion 'CAN-Objekte 10_Zyklus

CAN-Obijektzeit

Die Zeiten t, ., und t,, . fir die Analogwerte missen nur mitgerechnet werden, wenn Analogmodule
vorhanden sind. B
t =t +1 +1 +1

CAN-Objekte DI_send DO_empf Al_send 'AO_empf

Interne 1/0-Buszykluszeit

Wahrend dieser Zeit werden alle digitalen Ein-/Ausgange und ein Datenwort pro Adaptermodul bearbeitet.
Die Formel nach der die interne I/O-Buszykluszeit berechnet wird, ist von der Hardwarekonfiguration
abhangig.

1) Wenn nur digitale Module verwendet werden

tio_zyaus = > DO/DM-Module * t,, +
> DI-Module * t,, +
tdigizugr
2) Wenn auch analoge Module verwendet werden
to zuus = 2 AF-Module * t, +
¥ DO/DM-Module * t, +
> DI-Module * t +

an_Zugr
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4.3.5 Analoge Modulreaktionszeit

Sie muB fur jedes Adaptermodul berechnet werden. Die Summe der Datenworter bildet sich aus allen

Kanalen, auch wenn diese nicht verwendet werden.

Es sind auch die Datenwérter der digitalen Anpassungsmodule DI135 und DO135 zu berlcksichtigen.
t =t

an_Reaktion CAN-Objekte + (nDatenwérter

+1)*t

10_Zyklus

= Y Datenworter auf AF101

nDatenwérter

CAN-Objektzeit

t n +1)* +1

CAN-Objekte (N patenorter DI_send DOiernpf) +

> Analogeingangsdatenobjekte auf Modultrager * t, __, +

> Analogausgangsdatenobjekte auf Modultrager * tro ompt

Interne 1/O-Buszykluszeit

Berechnungsformel von t siehe "Interne I/O-Buszykluszeit, Punkt 2" der digitalen Modulreaktionszeit.

10_Zyklus

4.4 BESTUCKUNGSHINWEISE
Die folgenden Hinweise helfen lhnen, die optimale Konfiguration fir Ihr B&R 2003 System zu finden.
¢ Alle einkanaligen Anpassungsmodule (z. B. AI351) auf ein Adaptermodul zusammenfassen.

Dadurch werden die 1/O-Daten in ein CAN-Objekt gepackt.

¢ Wenn schnelle Ein-/Ausgénge benétigt werden, mussen die entsprechenden Anpassungsmodule
auf mehrere Adaptermodule aufgeteilt werden. Dadurch werden die einzelnen Datenpunkte fter
bearbeitet.

e Mehrere Adaptermodule so mit Anpassungsmodulen bestticken, daB jedes Adaptermodul mit
gleicher Anzahl an Ein- und Ausgangen bestuckt ist.
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4.5 INHIBIT-ZEITEN

Zwischen CAN-Objekten fur digitale und analoge Eingédnge mit gleicher ID muB eine Mindestpause
eingehalten werden, bevor ein wiederholtes Senden Uber das Netz mdglich ist. Diese Mindestpause oder
Sperrzeit wird als Inhibit-Zeit bezeichnet.

4.5.1 Digitale Eingénge

Digitaleingang

A C
1
[
0 »
t
Inhibit-Zeit } 1 >
t
CAN-Objekt } »
t
t\o,Zyk\us t\O,Zyklus t\o,zmus
4.5.2 Analoge Eingange
Analogeingang
D
c' Hyst.
c
B' Hyst.
BY

A Hyst.
0 >
t
Inhibit-Zeit } t >
t
CAN-Objekt } »
R t

tlo,Zyk\us t\o,Zyklus t\o,zmus t\o,zmus

Das Symbol "}" markiert die Stellen (B und C), an denen das Signal am Analogeingang den beim
Betriebsparameter Anderungswert definierten Betrag Uberschritten hat. Der aktuelle Wert kann jedoch
aufgrund der Inhibit-Zeit nicht Gbertragen werden.

Nach Ablauf der Inhibit-Zeit wird der aktuelle Wert (B' und C') mit der maximalen Verzégerung von einem
1/0-Zyklus Ubertragen.

e
&
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4.6 BESTIMMUNG DER INHIBIT-ZEITEN
Es gibt drei Moglichkeiten fur die Bestimmung der Inhibit-Zeit:

e Wunschzeit
¢ Lokale Beschaffungszeit

¢ Gewunschte maximale Busauslastung

4.6.1 Wunschzeit

Es muB gewahrleistet sein, daB die Reaktionen der Applikation innerhalb einer bestimmten Zeit erfolgen.
Wennim schlechtesten Fall z. B. eine Reaktionszeitvon 25 ms erlaubtist, so sind 25 ms die Wunschzeit fur
die Inhibit-Zeit.

Wenn die minimale Wunschzeit gréBer ist, als die bei der "lokalen Beschaffungszeit" oder "gewlinschten
maximalen Busauslastung" berechnete Zeit, so ist bei Definition dieser Zeit als Inhibit-Zeit die Reaktion
innerhalb der Wunschzeit immer gewahrleistet.

4.6.2 Lokale Beschaffungszeit

Als kleinste Inhibit-Zeit wird die lokale Beschaffungszeit der Daten ohne CAN-Aktivitdét am Controller

angenommen. Dazu sind die Zeiten fir die CAN-Objektauswertung t,, ., ty cngs too_empr UND tag e @UF O
zu setzen. B B B B

Kleinste digitale Beschaffungszeit

= * . —
tdigiminiﬂeaktion - tCAN-Objek!e +2 thnykIus : tCANiobjek!e - 0
Yo mi =2%t
ig_min_Reaktion 10_Zyklus
Die digitale Inhibit-Zeit t dig_Inhibit muB >t ig_min_Reaktion S€IN-

Kleinste analoge Beschaffungszeit

— * . —
tanim\niﬂeaktion - tCAN-Objek!e + (nDatenwérter + 1) thnykIus : tCANiobjek!e - 0
— *
tanimmiﬂeaktion - (nDatenwérter + 1) thnykIus
Die analoge Inhibit-Zeitt, . muB=t . . .. sein.

Zusatzlast

Durch die CAN-Aktivitaten kommt es zu den unten angefihrten digitalen und analogen Zusatzlasten. Die
berechneten Zeiten muissen auf ganze Millisekunden aufgerundet werden.
Die Zeitent undt bestimmen den Ausgangszyklus, zu dem der CAN-Client die digitale

DO_Ausgangszyklus ™~ AO_Ausgangszyklus
bzw. analoge Ausgangsinformation an den CAN-Knoten sendet.

Digitale CAN-Last
t =t t +t t

* *
dig_CAN-Objekte IOizykIus/tdigilnh\bit DI_send IOizykIus/ DO_Ausgangszyklus tDOiernpf

Analoge CAN-Last
t =t

'an_CAN-Objekte 10_Zyklus /

*
t + tIOizykIus / tAOiAusgangszyklus tAOiempf

*t
an_Inhibit  "Al_send
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4.6.3 Gewiinschte maximale Busauslastung

Fur die Berechnung der maximalen Busauslastung mussen die CAN-Objekte aller am Bus befindlichen CAN-

Knoten addiert werden.

Im schlechtesten Fall darf der Bus mit maximal 85 % belastet sein, da parallele Dienste flr Service und

Diagnose noch immer funktionieren mussen.

Ein Berechnungsbeispiel ist unter dem Abschnitt "Buszeit" angefihrt. Die berechnete Zeit ist die empfohlene

kleinste Inhibit-Zeit im System.

4.6.4 Einstellung der Inhibit-Zeit

Die Inhibit-Zeit wird mit den Befehlen Betriebsparameter schreiben und Betriebsparameter aktivieren

eingestellt.

Inhibit-Zeit far

digitale Eingange

analoge Eingéange

Standardeinstellung 5ms 20 ms
Einstellen mit Betriebsparameter 21 27
Wertebereich 0 - 65000 ms 0 - 65000 ms

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

Die analoge Inhibit-Zeit wird auf 25 ms eingestellt. Das CAN-Objekt "Befehlsanforderung" sieht folgender-

mafen aus: T o

© =5

ZER

Byte Bezeichnung Wert g2

X3m

0 Kennung 0 N

1 Befehlscode 11
2 Parameter 1 27
3 Parameter 2 0
4 Befehlsdaten 0
5 Befehlsdaten 25
6 Befehlsdaten 0
7 Befehlsdaten 0

Der Betriebsparameter befindet sich jetzt im Zwischenspeicher. Flr die Aktivierung muB der Befehl
Betriebsparameter aktivieren abgesetzt werden.

Byte Bezeichnung Wert
0 Kennung 0
1 Befehlscode 12
2 Parameter 1 0
3 Parameter 2 0
4 Befehlsdaten 0
5 Befehlsdaten 0
6 Befehlsdaten 0
7 Befehlsdaten 0
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4.7 BERECHNUNGSBEISPIELE FUR DIE MODULREAKTIONSZEIT
4.7.1 Beispiel 1

EX470/770, gepackter Betriebsmodus
64 digital EIN, 64 digital AUS: 8 x DM435

t +2*t

tdigiReaktion = Lean-objekte 10_Zyklus

tig Reartion = o1 send + Too empr T 2% 8%ty + tdingugr)
4 peaion = 400 + 700 + 2 % (8 * 190 + 660)
Yig_Reakion — D460 S

Empfohlene Inhibit-Zeit:  t 6 ms

Inhibit =

4.7.2 Beispiel 2

EX470/770, gepackter Betriebsmodus

32 digital EIN, 32 digital AUS: 4 x DM435
tdigiReaktion = tCAN»Ob]ekte +2 * thﬁZykIus

tdigiReaktion = tDlisend + tDOﬁemp' +2 * (4 * tDO + tdingugr)
g reaion = 400 + 700 + 2 * (4 * 190 + 660)
tdigiReaktion = 3940 [JS

Empfohlene Inhibit-Zeit: t = 5ms (Standardwert)

Inhibit

4.7.3 Beispiel 3

EX470/770, gepackter Betriebsmodus

32 digital EIN, 32 digital AUS: 4 x DI435 + 4 x DO435
tdigiReaktion = tCAN»Ob]ekte +2 * thﬁZykIus

tdigiReaktion = tDlisend + tDOﬁemp' +2 * (4 * tDO +4 * tDI + tdingugr)
taig Reaktion = 400 + 700 + 2 *(4*190 + 4 * 155 + 660)
tdigiReaktion = 51 80 [JS

Empfohlene Inhibit-Zeit:  t 6 ms

Inhibit =
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4.7.4 Beispiel 4

EX470/770. gepackter Betriebsmodus

32 digital EIN, 32 digital AUS: 4 x DM435
6 analog EIN, 4 analog AUS: 1 x AF101 [4 x Al351]
1 x AF101 [1 x AI354 + 2 x AO352]

(s2]
(=]
o
Al
o
]
m

cC
o2
— @©
2
g

2
XG)
N

E

AF101/AI354

AF101/AI351
DM435

AO352
DM435
DM435
DM435

AI351
AI351

Datenworter Ausgangs-
auf 2. AF datenobjekte

" Bei vier einkanaligen Anpassungsmodulen werden die I/0-Daten in ein CAN-Objekt gepackt.

2 Es werden zwar nur zwei Kanale des Al354 Moduls verwendet, aber es muB mit allen vier Datenwortern gerechnet werden.




Berechnung der Zeiten
Die Berechnung wird in zwei Schritten durchgefiihrt:

e Bestimmung der Inhibit-Zeiten
e Berechnung der Modulreaktionszeiten unter Berlicksichtigung der Inhibit-Zeiten

Bestimmung der Inhibit-Zeiten

Interne 1/0O-Buszykluszeit
= 3 AF-Module * t,. + ¥ DO/DM-Module * t, + t

tio_zgkius an_Zugr
thﬁZykIus =2%t 4%t + taanugr

to zyaus = 2 * 840 + 4 * 190 + 1800

thﬁZykIus = 4240 us

Digitale Modulreaktionszeit

tdigiReaktion = tCAN»Ob]ekte +2 * thﬁZykIus

tdigiReaktion = tDlisenci + tDOﬁemp' + tAIfsend + tAO}mp' +2 * thﬁZykIus
tyg reaion = 400 + 700 + 1600 + 300 + 2 * 4240
tdigiReaktion =1 1480 IJS

Empfohlene digitale Inhibit-Zeit: t =10ms

dig_Inhibit

Analoge Modulreaktionszeit

1. AF101:

Auf dem ersten Adaptermodul AF101 befinden sich vier analoge Eingange. Da es sich um vier einkanalige
AI351 handelt, werden die 1/O-Daten in ein CAN-Objekt gepackt. Das heiBt, daB statt vier CAN-Objekten,
nur eines Ubertragen werden muf.

Das wird beim Multiplikator fur die Zeit t,  , berlcksichtigt. t, _ , ist die Zeit, die flr das Senden eines

analogen Eingangsdatenobjektes an den CAN-Client bendtigt wird.

tanjieaktion = tCAN»Ob]ekte + (nDatenwbrter + 1) * thﬁZykIus
tanjieaktion = (nDatenwbrter + 1) * (tDlisend + tDOﬁemm) +2 * tAlisend +2 * t/\ijp' + (nDatenwbrter + 1) * thﬁZykIus
to reaion = (4 + 1) * (400 + 700) + 2 * 1600 + 2 * 300 + (4 + 1) * 4240
tanjieaktion = 30500#8
Empfohlene analoge Inhibit-Zeit:  t, ... =30ms
e
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2. AF101:

Auf dem zweiten Adaptermodul AF101 befinden sich zwei analoge Eingdnge und vier analoge Ausgéange.
Obwohl von der AI354 nur zwei Kanéle verwendet werden, muB mit allen vier Datenwortern gerechnet

werden!
tanjieaktictn = tCAN-Objek!e + (nDatenwérter + 1) * thnykIus
tanjieaktictn = (nDatenwérter + 1) * (tDlisend + tDOier'npf) +2 * tAlisend +2 * tAoiempf + (nDatenwérter + 1) * thnykIus
tr peaion = (8 + 1) * (400 + 700) + 2 * 1600 + 2 * 300 + (8 + 1) * 4240
t =51860us

'an_Reaktion

Berechnung mit Inhibit-Zeit
Durch Berticksichtigung der Inhibit-Zeiten werden die digitale und die analoge Modulreaktionszeit reduziert.

Interne 1/0-Buszykluszeit

Die interne 1/0-Buszykluszeit andert sich nicht: t = 4240 us

10_Zyklus

Digitale Modulreaktionszeit

Die empfohlene Inhibit-Zeit fur Analogeingange betragt 30 ms. Die Ausgangszykluszeit mit der der CAN-
Client den CAN-Knoten mit neuen Analogausgangsdaten versorgt, wird ebenfalls auf 30 ms festgesetzt.
Daher missen die Analogdaten im Schnitt nur jeden siebten Zyklus gesendet bzw. empfangen werden.

Faktor =t t =30ms/4,24ms =7,08->7

an_Inhibit / 10_Zyklus
— *
dig_Reaktion tCAN-Objek!e +2 thnykIus

=t +1 +(t +1 )/ 7+ 2%t

t

tdigjieak!ictn DI_send DO_empf 'Al_send AO_empf 10_Zyklus
t

t

= 400 + 700 + (1600 + 300) / 7 + 2 * 4240
= 9852 us

dig_Reaktion

dig_Reaktion

Analoge Modulreaktionszeit

Die empfohlene Inhibit-Zeit fir Digitaleingdnge betragt 10 ms. Die Ausgangszykluszeit mit der der CAN-
Client den CAN-Knoten mit neuen Digitalausgangsdaten versorgt, wird ebenfalls auf 10 ms festgesetzt.
Daher missen die Digitaldaten im Schnitt nur jeden zweiten Zyklus gesendet bzw. empfangen werden.

Faktor =t i/ o zys = 10 MS /4,24 ms = 2,36 -> 2
1. AF101:
tanjieaktictn = tCAN-Objek!e + (nDatenwérter + 1) * thnykIus
tanjieaktictn = (nDatenwérter + 1) * (tDlisend + tDOier'npf) /2 +2 * tAlisend +2 * tAoiempf + (nDatenwérter + 1) * thnykIus
by peaion = (4 + 1) * (400 + 700) / 2 + 2 * 1600 + 2 * 300 + (4 + 1) * 4240
tanjieaktictn = 27750 IJS
2. AF101:
tanjieaktictn = tCAN-Objek!e + (nDatenwérter + 1) * thnykIus
tanjieaktictn = (nDatenwérter + 1) * (tDlisend + tDOier'npf) /2 +2% tAlisend +2* tAoiempf + (nDatenwérter + 1) * thnykIus
b peaion = (8 + 1) * (400 + 700) /2 + 2 * 1600 + 2 * 300 + (8 + 1) * 4240
t =46910us

an_Reaktion
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4.7.5 Beispiel 5

EX470/770, gepackter Betriebsmodus

32 digital EIN, 32 digital AUS: 4 x DM435
1 Achse, 1 analog AUS: 1 x AF101 [1 x NC161 + 1 x AO352]

-l Ll oD Ll o Ll T L
L HHHEEEEH HHHEEEEH
= - . Ll

AF101/NC161 [

AO352
DM435
DM435
DM435
DM435

Berechnung der Zeiten
Die Berechnung wird in zwei Schritten durchgefuhrt:

e Bestimmung der Inhibit-Zeiten
e Berechnung der Modulreaktionszeiten unter Berlicksichtigung der Inhibit-Zeiten

Bestimmung der Inhibit-Zeiten

Interne 1/0-Buszykluszeit

to 2y = 2 AF-Module * t,. + 3 DO/DM-Module * t,, + t, ;.
t|o_2yk|us =%t + 4%, + tan_Zugr

o gy0ss = 1 * 840 + 4 * 190 + 1800

t|o_2yk|us = 3400 us

Digitale Modulreaktionszeit

tdig_Reakﬁon = tCAN-Objek!e + 2 * tI0_Zyk|us

tdig_Reakﬁon = tDl_send + tDO_empf + tAl_send + tAO_empf + 2 * tI0_Zyk|us
g reasion = 400 + 700 + 1600 + 300 + 2 * 3400
tdig_Reakﬁon = 9800 IJS

Empfohlene digitale Inhibit-Zeit: ~ t, ., = 10ms




Analoge Modulreaktionszeit

Die NC161 ist in der Berechnung der Modulreaktionszeit mit drei Datenwértern zu berticksichtigen.
Obwohl von der AO352 nur ein Kanal verwendet wird, muB mit beiden Datenwdrtern gerechnet werden!
Am internen Bus wird jeweils ein Analogeingangsdatenobjekt und ein Analogausgangsdatenobjekt tbertra-
gen.

an_Reaktion toan- -objekte T (n

*
Datenworter + 1) thnykIus

+1 )+ 1%t +1%t

t

* *
tanjieaktictn ( Datenworter 1) (tDI _send DO_empf/ Al_send 'AO_empf + (nDatenwérter + 1) thnykIus
t
t

= (5 + 1) * (400 + 700) + 1 * 1600 + 1 * 300 + (5 + 1) * 3400
= 28900 s

an_Reaktion

an_Reaktion

Empfohlene analoge Inhibit-Zeit:  t =25ms

an_Inhibit

Berechnung mit Inhibit-Zeit
Durch Berticksichtigung der Inhibit-Zeiten werden die digitale und die analoge Modulreaktionszeit reduziert.

Interne 1/0-Buszykluszeit

Die interne 1/0-Buszykluszeit andert sich nicht: t = 3400 us

10_Zyklus

Digitale Modulreaktionszeit

Die empfohlene Inhibit-Zeit fir Analogeingénge betragt 25 ms. Die Ausgangszykluszeit mit der der CAN-
Client den CAN-Knoten mit neuen Analogausgangsdaten versorgt, wird ebenfalls auf 25 ms festgesetzt.
Daher missen die Analogdaten im Schnitt nur jeden siebten Zyklus gesendet bzw. empfangen werden.

Faktor =1 i/ to sy = 25 MS/3,4ms =7,35->7
dig_Reaktion = tCAN-Objek!e +2 * thnykIus
t + t + (tAlisend + tAOiempf) /7 + 2 * tIOizykIus

= 400 + 700 + (1600 + 300) / 7 + 2 * 3400
=8172us

t

tdigjieak!ictn = DI_send DO_empf
t, '

dig_Reaktion

t

dig_Reaktion

Analoge Modulreaktionszeit

Die empfohlene Inhibit-Zeit fir Digitaleingdnge betréagt 11 ms. Die Ausgangszykluszeit mit der der CAN-
Client den CAN-Knoten mit neuen Digitalausgangsdaten versorgt, wird ebenfalls auf 11 ms festgesetzt.
Daher mussen die Digitaldaten im Schnitt nur jeden dritten Zyklus gesendet bzw. empfangen werden.

an_Reaktion

Faktor =t i/ o zps = 11 MS /3,4 ms = 3,24 -> 3

tanjieaktictn = tCAN-Objek!e + (nDatenwérter + 1) * thnykIus

tanjieaktictn = (nDatenwérter + 1) * (tDlisend + tDOier'npf) /3 +1 * tAlisend +1 * tAoiempf + (nDatenwérter + 1) * thnykIus
t = (5+ 1) * (400 + 700) /3 + 1 * 1600 + 1 * 300 + (5 + 1) * 3400

t

= 24500 us

an_Reaktion
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4.8 BUSZEIT
Als Buszeit wird die Datentransferzeit zwischen CAN-Client (Master) und CAN-Buscontroller bezeichnet.
Die Buszeit ist von folgenden zwei Komponenten abhéngig:

¢ Baudrate
e Anzahl der CAN-Objekte

4.8.1 Baudrate

Am B&R SYSTEM 2003 kénnen die in der Tabelle angefihrten Baudraten eingestellt werden. Dabei muB
unterschieden werden, ob die Einstellung Uber Konfigurationsspeicher oder Knotennummernschalter
erfolgt.

Baudrate Konfigurationsspeicher ~ Knotennummernschalter
1 Mbit/s? .

500 kBit/s L] L]

250 kBit/s . .

125 kBit/s L] L]

100 kBit/s .

50 kBit/s o

20 kBit/s . .

10 kBit/s o

1 MBit/s ist elektrisch aufgrund der galvanischen Trennung nicht garantierbar.

4.8.2 Anzahl der CAN-Objekte

Far die Berechnung der Busauslastung muissen die CAN-Objekte aller am Bus befindlichen CAN-Knoten
zusammengezahlt werden.
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4.8.3 Beispiel

In diesem Beispiel wird die Berechnung der Buszeit im Worst Case Fall gezeigt. Die Baudrate betragt
250 kBaud.

Objektzeit

Ein CAN-Objekt besteht aus 8 Byte Daten, 34 Bit dynamischem Overhead und 10 Bit festem Overhead.
Das ergibt eine Lange von 108 Bit pro CAN-Objekt.

Bitstuffing fUhrt theoretisch zu einer Objektverlangerung von bis zu 24 Bit. Diese Kombination kann nur bei
einem Objektinhalt und einer bestimmten Objektnummer auftreten.

Die Berechnung der Objektzeit muB daher mit einer Lange von 132 Bit erfolgen.

t = 132 /250000 = 528 us

Objekt
Fur die Zeitbetrachtung ergibt sich durch die Datenlage von 108 bis 132 Bit, verursacht durch das Bitstuffing,
eine 22 %ige dynamische Reduktion der Buslast in Abhangigkeit der Objekt-/Datenkombination. Es ergibt
sich daher eine effektive Busauslastung von 63 bis 85 %.

CAN-Objekte

Es mussen die CAN-Objekte aller am Bus befindlichen CAN-Knoten zusammengezahit werden. Vorausset-
zung fur die Berechnung ist, daB gepackter Betriebsmodus eingestellt ist (Standardeinstellung).

CAN-Objekte pro Knoten:

Digital EIN ............. 1 Objekt
Digital AUS ............ 1 Objekt
Analog EIN ............ n, Objekie
Analog AUS .......... n,, Objekte

Oijnotenix =1+1+ nAI + nAO

CAN-Objekte gesamt:

Obj =2 Oijnotenix

ges
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100 % Buszeit

Diese Zeit wird fur die Datentbertragung benétigt, wenn der Bus zu 100 % zur Verfligung steht - optimaler
Fall.

t Obj, _ *t

100% = ges 'Objekt

Ubertragungszeit

ty0 1St die Ubertragungszeit im Worst Case Fall. Fir den Worst Case Fall wird eine Busverfugbarkeit von
85 % angenommen, da parallele Dienste flir Service und Diagnose noch immer funktionieren mussen.

Fir eine einwandfreie Funktion der CAN-Knoten muB gewéhrleistet sein, daB die Ubertragungszeit t,, .
kleiner als die Idle-Zeit der Ausgange ist (default 640 ms).

t 10,85

Ubertr — t1 00%

Empfehlung:  Die kleinste Inhibit-Zeit im System darf nicht kleiner als die Ubertragungszeit tpenr SEIN-
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KAPITEL7
ALLGEMEINES ZUBEHOR
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1 ALLGEMEINES ZUBEHOR

1.1 UBERSICHT

Bestellnummer | Beschreibung Seite
0ACO001.9 Halteklammern, 500 Stiick
0AC171.9 Glasrohrsicherungen 5 x 20 mm, 20 Sttick, 3,15 AT /250 V
0AC200.9 Lithium-Batterien, 5 Stlck, 3 V /950 mAh
0AC201.9 Lithium Batterien, 5 Stuick, 3 V/ 950 mAh
0AC401.9 Encoder 5 V - 24 V, Umsetzer flr 5 V Geber (abs. oder inkr.) 604
0AC410.9 Schnittstellenumsetzer TTY - RS232 605
0AC912.9 Busadapter, CAN, 1 CAN Schnittstelle 606
0AC913.92 Busadapter, CAN, 2 CAN Schnittstellen, inklusive 30 cm AnschluBkabel 607
0AC916.9 Busabschluss, RS485, aktiv, fir PROFIBUS Netzwerke, Remote 1/O, Standard- 608
Hutschienenmontage, Versorgungsspannung: 120 / 230 VAC
0G0001.00-090 Kabel PC <-> RPS/PW, RS232, Online-Kabel
0G0010.00-090 Kabel I/O Buserweiterung, 1 m, Buserweiterung fir B&R 2005 / B&R 2010
0G0012.00-090 Kabel I/O Buserweiterung, 2 m, Buserweiterung fir B&R 2005 / B&R 2010
0G1000.00-090 Busstecker, RS485, fir PROFIBUS Netzwerke, Remote I/O 609
oMC111.9 PCMCIA Speicherkarte, 2 MB FlashPROM
omMC211.9 PCMCIA Speicherkarte, 2 MB SRAM
7AC911.9 Busstecker, CAN 610
ECINT1-1 RS232/RS485 Schnittstellenkonverter, potentialgetrennt, zur Ankopplung von 611
RS232 Schnittstellenmodulen an einen RS485 Zweidrahtbus, ohne
Blitzschutzeinrichtung
ECINT1-11 RS232/RS485 Schnittstellenkonverter, potentialgetrennt, zur Ankopplung von 611
RS232 Schnittstellenmodulen an einen RS485 Zweidrahtbus mit
Blitzschutzeinrichtung
Allgemeines Zubehdr 603

3
~ g
QCD
m(l)
go
<C

-
0
<

[}
Qo

=
N




' A/

1.2 AC401 ENCODER5V -24V

1.2.1 Bestelldaten

Bestellnummer Kurzbeschreibung
0AC401.9 Encoder 5V - 24 V, Umsetzer fir 5 V Geber (abs. oder inkr.)

1.2.2 Allgemeines

Der Adapter wird als Umsetzer fiir 5 V-Geber eingesetzt. Die vom Geber gelieferten 5 V Differentialsignale
werdenin 24V Signale umgesetzt. Es kbnnen sowohl Absolut- als auch Inkrementalgeber verwendet werden.
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1.3 AC410 SCHNITTSTELLENUMSETZER

1.3.1 Bestelldaten

]
~Meo
[CR
= ()]
O.ED
g$s
X ="N
<

Bestellnummer Kurzbeschreibung

0AC410.9 Schnittstellenumsetzer TTY - RS232

1.3.2 Allgemeines

Der Schnittstellenumsetzer AC410 setzt ein TTY-Signalin ein RS232-Signal bzw. ein RS232-Signal inein TTY-
Signal um. Um einfache PANELWARE Bedientableaus (z. B. P120 oder P121) anschlieBen zu kénnen, wird
aus der 24 V Versorgungsspannung eine 5 V Ausgangsspannung gebildet. Diese Spannung ist bis 0,5 A
belastbar.

Die maximale Baudrate betragt 19200 Baud.
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1.4 AC912 BUSADAPTER, CAN 1x

1.4.1 Bestelldaten

1219
1956 IC’

a . OFF

NI
EH G‘L H ¢

o

AC912/1

Bestellnummer Kurzbeschreibung
0AC912.9 Busadapter, CAN, 1 CAN Schnittstelle

1.4.2 Allgemeines

Mit Hilfe des CAN-Busadapters wird eine Steuerung in ein CAN-Netzwerk eingebunden. Die Vernetzung
erfolgt Uber die 6polige Klemmleiste. Der AnschluB zur Steuerung wird Uber die 9polige DSUB-Buchse
hergestellt. Auf dem Busadapter ist der AbschluBwiderstand bereits integriert. Der AbschluBwiderstand
kann zu- oder abgeschaltet werden.

Das Kabel von der Steuerung zum Busadapter ist nicht im B&R Produktprogramm enthalten, es muB vom
Kunden selbst gebaut werden.
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1.5 AC913 BUSADAPTER, CAN 2x

1.5.1 Bestelldaten

]
SN e
TS
2 ES
g 3>
¥=N
<C

NTTITTVITTAT

Bestellnummer Kurzbeschreibung

0AC913.92 Busadapter, CAN, 2 CAN Schnittstellen, inklusive 30 cm AnschluBkabel

1.5.2 Allgemeines

Mit Hilfe des CAN-Busadapters wird eine Steuerung in ein CAN-Netzwerk eingebunden. Die Vernetzung
erfolgt Uber den 9poligen DSUB-Stecker (C1) und die 9polige DSUB-Buchse (C2). An die 6polige
Klemmleiste ist ein 30 cm langes Kabel mit einem DSUB-Gehéuse geklemmt. Mit diesem Kabel wird der
AnschluB zur Steuerung hergestellt. Auf dem Busadapter ist der AbschluBwiderstand bereits integriert. Der
AbschluBwiderstand kann zu- oder abgeschaltet werden.

Allgemeines Zub?'@" 607
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1.6 AC916 BUSABSCHLUSS, RS485 AKTIV

1.6.1 Bestelldaten

o
ot

) aé ®

DATAp DATAr

Bestellnummer Kurzbeschreibung

0AC916.9 Busabschluss, RS485, aktiv, fir PROFIBUS Netzwerke, Remote I/O, Standard-Hutschienenmontage,
Versorgungsspannung: 120 / 230 VAC

1.6.2 Allgemeines

Fur PROFIBUS Netzwerke und Remote 1/O ist ein aktiver BusabschluB erhéltlich. Der aktive BusabschluB
ermdglicht den AbschluB des Netzwerkes unabhangig von der Versorgung der Kommunikationsmodule.
Die Versorgungsspannung des aktiven Busabschlusses ist 120 / 230 VAC.
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1.7 RS485-BUSSTECKER

1.7.1 Bestelldaten

Bestellnummer

Kurzbeschreibung

0G1000.00-090

Busstecker, RS485, flir PROFIBUS Netzwerke, Remote /O

1.7.2 Allgemeines

Mit Hilfe des RS485-Bussteckers wird eine Steuerung in einen Remote 1/O, in ein PROFIBUS Netzwerk oder
in ein RS485-Netzwerk eingebunden. Auf dem Busstecker ist der AbschluBwiderstand bereits integriert. Der

AbschluBwiderstand kann zu- oder abgeschaltet werden.
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1.8 AC911 BUSSTECKER, CAN

1.8.1 Bestelldaten

Bestellnummer Kurzbeschreibung
7AC911.9 Busstecker, CAN

1.8.2 Technische Daten

Bezeichnung AC911

Leitungen AnschluB fir zwei Busleitungen
AbschluBwiderstand 120 Q - mit Schalter zuschaltbar
Zugentlastung eingebaut

1.8.3 Allgemeines
Der Busstecker ermdglicht es lhnen,

« einen CAN-Knoten auszutauschen, ohne das Netzwerk zu unterbrechen, da die Verbindung nicht
unterbrochen wird

« rasch und einfach den AbschluBwiderstand zu &ndern (z. B. wenn der letzte Knoten in einem Netz
entfernt werden soll)




1.9 INT1 SCHNITTSTELLENKONVERTER

1.9.1 Bestelldaten
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Bestellnummer Kurzbeschreibung

RS485

ECINT1-1 RS232/RS485 Schnittstellenkonverter, potentialgetrennt, zur Ankopplung von RS232 Schnittstellenmodulen an
einen RS485 Zweidrahtbus, ohne Blitzschutzeinrichtung

ECINT1-11 RS232/RS485 Schnittstellenkonverter, potentialgetrennt, zur Ankopplung von RS232 Schnittstellenmodulen an
einen RS485 Zweidrahtbus, mit Blitzschutzeinrichtung

1.9.2 Allgemeines

Der Schnittstellenkonverter INT1 dient zur Umsetzung von RS232-Schnittstellensignalen auf RS485-
Signalpegel. Er wird eingesetzt, wenn:

« Eine Datenlbertragung Uber eine Entfernung benétigt wird, die mit einer RS232-Schnittstelle nicht
mehr Gberbrickt werden kann. Die Entfernung zwischen zwei Stationen kann bei Verwendung von
geschirmten RS485-Kabeln max. 5000 m betragen.

» Eine galvanische Trennung der Schnittstelle erforderlich ist.
* Eine RPS uber eine RS232-Schnittstelle an ein Netzwerk angekoppelt werden soll.

Der Schnittstellenkonverter INT1 ist mit und ohne Blitzschutzeinrichtung erhéltlich.

1.9.3 Versorgung

Der Schnittstellenkonverter INT1 benétigt eine externe 24 VDC-Versorgungsspannung. Die Stromaufnahme
betragt max. 400 mA.
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1 VON B&R INDUSTRIEPRODUKTEN EINGEHALTENE NORMEN
UND GRENZWERTE

Far B&R Industrieprodukte gilt generell die Produktnorm EN61131-2 (identisch mit IEC 61131-2). Im Detail
definieren folgende Standards eine einwandfreie Funktion in einer typischen, elekiromagnetisch belasteten
Umgebung:

Norm Beschreibung

EN 50081-2 Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV); Fachgrundnorm Stéraussendung -
EN 61000-6-4 Teil 2: Industriebereich (EN 50081-2 wird durch EN 61000-6-4 ersetzt)

EN 50082-2 Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) - Fachgrundnorm Stérfestigkeit -
EN 61000-6-2 Teil 2: Industriebereich (EN 50082-2 wurde durch EN 61000-6-2 ersetzt)

EN 55022 Einrichtungen der Informationstechnik - Funkstéreigenschaften -
Grenzwerte und MeBverfahren

EN 55024 Einrichtungen der Informationstechnik - Stérfestigkeitseigenschaften -
Grenzwerte und Prifverfahren

EN 60204-1 Sicherheit von Maschinen - Elektrische Ausrustung von Maschinen -
Teil 1: Allgemeine Anforderungen

EN 60950 Sicherheit von Einrichtungen der Informationstechnik
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EN 61000-3-2 Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) - Teil 3: Grenzwerte; Hauptabschnitt 2:
Grenzwerte fir Oberschwingungsstréme in Niederspannungsnetzen

EN 61000-3-3 Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) - Teil 3: Grenzwerte; Hauptabschnitt 3:
Grenzwerte fur Spannungsschwankungen und Flicker in Niederspannungsnetzen

EN 61131-2 Speicherprogrammierbare Steuerungen -
Teil 2: Betriebsmittelanforderungen und Prifungen
EN 61800-3 Drehzahlveranderbare elektrische Antriebe -
Teil 3: EMV-Produktnorm einschlieBlich spezieller Prifverfahren
UL 508 Industrial Control Equipment, (UL = Underwriters Laboratories)
Grenzwerte

EN 61000-4-2 Elektrostatische Entladung

Entwurf IEC 61131-2 B&R Grenzwerte
Kontaktentladung auf pulverbeschichtete und blanke 4 kV 8 kV
Metallteile
Luftentladung auf Kunststoffteile 8 kV 15 kV

EN 61000-4-3 Elektromagnetische Felder

Gehéuse, verdrahtet 80 MHz - 1 GHz, 10 V/m,
80 % Amplitudenmodulation mit 1 kHz

Normen und Zulassungen 615



EN 61000-4-4 Burst, schnelle Transienten

Entwurf IEC 61131-2 B&R Grenzwerte
Stromversorgungen 2 kV, 1 min 4 kV, 5 min
Alle anderen Leitungen 1 kV, 1 min 2 kV, 5 min
EN 61000-4-5 Surge

Grenzwerte CM, Grenzwerte DM,

unsymmetrisch symmetrisch
AC Netzteile 2KV (12 Q) 1kV (2Q)
DC Netzteile 1kV (12 Q) 0,5kV (2 Q)
Digitale und analoge 1/Os, AC, ungeschirmt 2KkV (42 Q) 1kV (42 Q)
AC Hilfsspannungsausgéange fiir Sensoren etc.
Digitale und analoge 1/Os, DC, ungeschirmt 0,5kV (42 Q) 0,5kV (42 Q)
Datenleitungen, ungeschirmt
DC Hilfsspannungsausgénge fiir Sensoren etc.
Alle geschirmten Leitungen 1kV(2Q)

EN 61000-4-6 Leitungsgefiihrte Hochfrequenz

Netz Ein/Ausgange
Signalanschlisse >10 m
FunktionserdanschluB

150 kHz - 80 MHz, 10 V,
(in den Rundfunkbereichen 3 V)
80 % Amplitudenmodulation
mit 1 kHz

EN 60664-1 Verschmutzungsgrad

Verschmutzungsgrad 2:  nicht leitfahige Verschmutzung

EN 60068-2-6, Priifung Fc Vibrationspriifung

Frequenzbereich [Hz] Dauernd Gelegentlich
10<f< 57 0,0375 mm Amplitude 0,075 mm Amplitude
57 <f<150 0,5 g konstante Beschleunigung 1 g konstante Beschleunigung
f> 150 nicht definiert nicht definiert

EN 60068-2-27, Priifung Ea Schockpriifung

15 g Uber 11 ms, halbe Sinuswelle in jeder der drei senkrecht aufeinander stehenden Achsen.
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2 INTERNATIONALE STANDARDS

B&R Produkte und Dienstleistungen entsprechen allen zutreffenden Normen. Das sind internationale
Normen von Organisationen wie ISO, IEC und CENELEC, sowie nationale Normen von Organisationen wie
UL, CSA, FCC, VDE, OVE etc. Besondere Aufmerksamkeit widmen wir der Zuverlassigkeit unserer Produkte
im Industriebereich. So werden z. B. die Anforderungen der Produktnorm IEC 61131-2 bezuglich
elektromagnetischer Immunitat bei weitem Ubertroffen.

Zulassungen

USAundKanada Alle wichtigen B&R Produkte sind von Underwriters Laboratories gepriift

und gelistetund werden vierteljahrlich durch einen UL-Inspektor tiberprtift.
Das Prufzeichen gilt fir die USA und Kanada und erleichtert Ihnen die
Zulassung lhrer Maschinen und Anlagen in diesem Wirschaftsraum.

C UsS

Europa Allefur die guiltigen Richtlinien harmonisierten EN-Normenwerden

selbstverstandlich erfilllt.

Russische Féderation B&R hatflralle Produkte das GOST-R Priifzeichen fiir den Exportin die
Russische Féderation.

Kapitel 8
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(FESTE VERGABE)

CAN-Identifier mit CAN-Buscontroller
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1 DIGITALE EIN- UND AUSGANGE KNOTEN 1 - 16

Knotennummer Modulnummer Digitale Eingange Digitale Ausgange
1 1 286 $011E 414 $019E
1 2 287 $011F 415 $019F
1 3 288 $0120 416 $01A0
1 4 289 $0121 417 $01A1
2 1 290 $0122 418 $01A2
2 2 291 $0123 419 $01A3
2 3 292 $0124 420 $01A4
2 4 293 $0125 421 $01A5
3 1 294 $0126 422 $01A6
3 2 295 $0127 423 $01A7
3 3 296 $0128 424 $01A8
3 4 297 $0129 425 $01A9
4 1 298 $012A 426 $01AA
4 2 299 $012B 427 $01AB
4 3 300 $012C 428 $01AC
4 4 301 $012D 429 $01AD
5 1 302 $012E 430 $01AE
5 2 303 $012F 431 $01AF
5 3 304 $0130 432 $01B0
5 4 305 $0131 433 $01B1
6 1 306 $0132 434 $01B2
6 2 307 $0133 435 $01B3
6 3 308 $0134 436 $01B4
6 4 309 $0135 437 $01B5
7 1 310 $0136 438 $01B6
7 2 311 $0137 439 $01B7
7 3 312 $0138 440 $01B8
7 4 313 $0139 441 $01B9
8 1 314 $013A 442 $01BA
8 2 315 $013B 443 $01BB
8 3 316 $013C 444 $01BC
8 4 317 $013D 445 $01BD = §
9 1 318 $013E 446 $01BE € °
9 2 319 $013F 447 $01BF o
9 3 320 $0140 448 $01CO “é o
9 4 321 $0141 449 $01C1 g 8
10 1 322 $0142 450 $01C2 o 2
10 2 323 $0143 451 $01C3 = C.D
10 3 324 $0144 452 $01C4 <Z( <Z(
10 4 325 $0145 453 $01C5 [OND}
11 1 326 $0146 454 $01C6
11 2 327 $0147 455 $01C7
11 3 328 $0148 456 $01C8
11 4 329 $0149 457 $01C9
12 1 330 $014A 458 $01CA
12 2 331 $014B 459 $01CB
12 3 332 $014C 460 $01CC
12 4 333 $014D 461 $01CD
13 1 334 $014E 462 $01CE
13 2 335 $014F 463 $01CF
13 3 336 $0150 464 $01D0
13 4 337 $0151 465 $01D1
14 1 338 $0152 466 $01D2
14 2 339 $0153 467 $01D3
14 3 340 $0154 468 $01D4
14 4 341 $0155 469 $01D5
15 1 342 $0156 470 $01D6
15 2 343 $0157 471 $01D7
15 3 344 $0158 472 $01D8
15 4 345 $0159 473 $01D9
16 1 346 $015A 474 $01DA
16 2 347 $015B 475 $01DB
16 3 348 $015C 476 $01DC
16 4 349 $015D 477 $01DD
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DIGITALE EIN- UND AUSGANGE
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KNOTEN 17 - 32

Knotennummer Modulnummer Digitale Eingange Digitale Ausgénge
17 1 350 $015E 478 $01DE
17 2 351 $015F 479 $01DF
17 3 352 $0160 480 $01E0
17 4 353 $0161 481 $01E1
18 1 354 $0162 482 $01E2
18 2 355 $0163 483 $01E3
18 3 356 $0164 484 $01E4
18 4 357 $0165 485 $01E5
19 1 358 $0166 486 $01E6
19 2 359 $0167 487 $O01E7
19 3 360 $0168 488 $01E8
19 4 361 $0169 489 $01E9
20 1 362 $016A 490 $01EA
20 2 363 $016B 491 $01EB
20 3 364 $016C 492 $01EC
20 4 365 $016D 493 $01ED
21 1 366 $016E 494 $01EE
21 2 367 $016F 495 $O1EF
21 3 368 $0170 496 $01FO0
21 4 369 $0171 497 $01F1
22 1 370 $0172 498 $01F2
22 2 371 $0173 499 $01F3
22 3 372 $0174 500 $01F4
22 4 373 $0175 501 $01F5
23 1 374 $0176 502 $01F6
23 2 375 $0177 503 $01F7
23 3 376 $0178 504 $01F8
23 4 377 $0179 505 $01F9
24 1 378 $017A 506 $01FA
24 2 379 $017B 507 $01FB
24 3 380 $017C 508 $01FC
24 4 381 $017D 509 $01FD
25 1 382 $017E 510 $O1FE
25 2 383 $017F 511 $O01FF
25 3 384 $0180 512 $0200
25 4 385 $0181 513 $0201
26 1 386 $0182 514 $0202
26 2 387 $0183 515 $0203
26 3 388 $0184 516 $0204
26 4 389 $0185 517 $0205
27 1 390 $0186 518 $0206
27 2 391 $0187 519 $0207
27 3 392 $0188 520 $0208
27 4 393 $0189 521 $0209
28 1 394 $018A 522 $020A
28 2 395 $018B 523 $020B
28 3 396 $018C 524 $020C
28 4 397 $018D 525 $020D
29 1 398 $018E 526 $020E
29 2 399 $018F 527 $020F
29 3 400 $0190 528 $0210
29 4 401 $0191 529 $0211
30 1 402 $0192 530 $0212
30 2 403 $0193 531 $0213
30 3 404 $0194 532 $0214
30 4 405 $0195 533 $0215
31 1 406 $0196 534 $0216
31 2 407 $0197 535 $0217
31 3 408 $0198 536 $0218
31 4 409 $0199 537 $0219
32 1 410 $019A 538 $021A
32 2 411 $019B 539 $021B
32 3 412 $019C 540 $021C
32 4 413 $019D 541 $021D
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2 ANALOGE EIN- UND AUSGANGE KNOTEN 1 - 4

Knotennummer Modulnummer Slotnummer Analoge Eing. Analoge Ausg.
001 001 1 542 $021E 1054 $041E
001 001 2 543 $021F 1055 $041F
001 001 3 544 $0220 1056 $0420
001 001 4 545 $0221 1057 $0421
001 002 1 546 $0222 1058 $0422
001 002 2 547 $0223 1059 $0423
001 002 3 548 $0224 1060 $0424
001 002 4 549 $0225 1061 $0425
001 003 1 550 $0226 1062 $0426
001 003 2 551 $0227 1063 $0427
001 003 3 552 $0228 1064 $0428
001 003 4 553 $0229 1065 $0429
001 004 1 554 $022A 1066 $042A
001 004 2 555 $022B 1067 $042B
001 004 3 556 $022C 1068 $042C
001 004 4 557 $022D 1069 $042D
002 001 1 558 $022E 1070 $042E
002 001 2 559 $022F 1071 $042F
002 001 3 560 $0230 1072 $0430
002 001 4 561 $0231 1073 $0431
002 002 1 562 $0232 1074 $0432
002 002 2 563 $0233 1075 $0433
002 002 3 564 $0234 1076 $0434
002 002 4 565 $0235 1077 $0435
002 003 1 566 $0236 1078 $0436
002 003 2 567 $0237 1079 $0437
002 003 3 568 $0238 1080 $0438
002 003 4 569 $0239 1081 $0439
002 004 1 570 $023A 1082 $043A
002 004 2 571 $023B 1083 $043B
002 004 3 572 $023C 1084 $043C
002 004 4 573 $023D 1085 $043D =5
003 001 1 574 $023E 1086 $043E 1S %
003 001 2 575 $023F 1087 $043F o -E
003 001 3 576 $0240 1088 $0440 "é o
003 001 4 577 $0241 1089 $0441 = 8
003 002 1 578 $0242 1090 $0442 g >
003 002 2 579 $0243 1091 $0443 = C.D
003 002 3 580 $0244 1092 $0444 <Z( <Z(
003 002 4 581 $0245 1093 $0445 OO
003 003 1 582 $0246 1094 $0446
003 003 2 583 $0247 1095 $0447
003 003 3 584 $0248 1096 $0448
003 003 4 585 $0249 1097 $0449
003 004 1 586 $024A 1098 $044A
003 004 2 587 $024B 1099 $044B
003 004 3 588 $024C 1100 $044C
003 004 4 589 $024D 1101 $044D
004 001 1 590 $024E 1102 $044E
004 001 2 591 $024F 1103 $044F
004 001 3 592 $0250 1104 $0450
004 001 4 593 $0251 1105 $0451
004 002 1 594 $0252 1106 $0452
004 002 2 595 $0253 1107 $0453
004 002 3 596 $0254 1108 $0454
004 002 4 597 $0255 1109 $0455
004 003 1 598 $0256 1110 $0456
004 003 2 599 $0257 1111 $0457
004 003 3 600 $0258 1112 $0458
004 003 4 601 $0259 1113 $0459
004 004 1 602 $025A 1114 $045A
004 004 2 603 $025B 1115 $045B
004 004 3 604 $025C 1116 $045C
004 004 4 605 $025D 1117 $045D
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/ ANALOGE EIN- UND AUSGANGE KNOTEN 5 - 8

Knotennummer Modulnummer Slothummer Analoge Eing. Analoge Ausg.
005 001 1 606 $025E 1118 $045E
005 001 2 607 $025F ALi1IE) $045F
005 001 3 608 $0260 1120 $0460
005 001 4 609 $0261 1121 $0461
005 002 1 610 $0262 1122 $0462
005 002 2 611 $0263 1123 $0463
005 002 3 612 $0264 1124 $0464
005 002 4 613 $0265 1125 $0465
005 003 1 614 $0266 1126 $0466
005 003 2 615 $0267 1127 $0467
005 003 3 616 $0268 1128 $0468
005 003 4 617 $0269 1129 $0469
005 004 1 618 $026A 1130 $046A
005 004 2 619 $026B 1131 $046B
005 004 3 620 $026C 1132 $046C
005 004 4 621 $026D 1133 $046D
006 001 1 622 $026E 1134 $046E
006 001 2 623 $026F 1135 $046F
006 001 3 624 $0270 1136 $0470
006 001 4 625 $0271 1137 $0471
006 002 1 626 $0272 1138 $0472
006 002 2 627 $0273 1139 $0473
006 002 3 628 $0274 1140 $0474
006 002 4 629 $0275 1141 $0475
006 003 1 630 $0276 1142 $0476
006 003 2 631 $0277 1143 $0477
006 003 3 632 $0278 1144 $0478
006 003 4 633 $0279 1145 $0479
006 004 1 634 $027A 1146 $047A
006 004 2 635 $027B 1147 $047B
006 004 3 636 $027C 1148 $047C
006 004 4 637 $027D 1149 $047D
007 001 1 638 $027E 1150 $047E
007 001 2 639 $027F 1151 $047F
007 001 3 640 $0280 1152 $0480
007 001 4 641 $0281 1153 $0481
007 002 1 642 $0282 1154 $0482
007 002 2 643 $0283 1155 $0483
007 002 3 644 $0284 1156 $0484
007 002 4 645 $0285 1157 $0485
007 003 1 646 $0286 1158 $0486
007 003 2 647 $0287 1159 $0487
007 003 3 648 $0288 1160 $0488
007 003 4 649 $0289 1161 $0489
007 004 1 650 $028A 1162 $048A
007 004 2 651 $028B 1163 $048B
007 004 3 652 $028C 1164 $048C
007 004 4 653 $028D 1165 $048D
008 001 1 654 $028E 1166 $048E
008 001 2 655 $028F 1167 $048F
008 001 3 656 $0290 1168 $0490
008 001 4 657 $0291 1169 $0491
008 002 1 658 $0292 1170 $0492
008 002 2 659 $0293 1171 $0493
008 002 3 660 $0294 1172 $0494
008 002 4 661 $0295 1173 $0495
008 003 1 662 $0296 1174 $0496
008 003 2 663 $0297 1175 $0497
008 003 3 664 $0298 1176 $0498
008 003 4 665 $0299 1177 $0499
008 004 1 666 $029A 1178 $049A
008 004 2 667 $029B 1179 $049B
008 004 3 668 $029C 1180 $049C
008 004 4 669 $029D 1181 $049D
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ANALOGE EIN- UND AUSGANGE KNOTEN 9 - 12

Knotennummer Modulnummer Slotnummer Analoge Eing. Analoge Ausg.
009 001 1 670 $029E 1182 $049E
009 001 2 671 $029F 1183 $049F
009 001 3 672 $02A0 1184 $04A0
009 001 4 673 $02A1 1185 $04A1
009 002 1 674 $02A2 1186 $04A2
009 002 2 675 $02A3 1187 $04A3
009 002 3 676 $02A4 1188 $04A4
009 002 4 677 $02A5 1189 $04A5
009 003 1 678 $02A6 1190 $04A6
009 003 2 679 $02A7 1191 $04A7
009 003 3 680 $02A8 1192 $04A8
009 003 4 681 $02A9 1193 $04A9
009 004 1 682 $02AA 1194 $04AA
009 004 2 683 $02AB 1195 $04AB
009 004 3 684 $02AC 1196 $04AC
009 004 4 685 $02AD 1197 $04AD
010 001 1 686 $02AE 1198 $04AE
010 001 2 687 $02AF 1199 $04AF
010 001 3 688 $02B0 1200 $04B0
010 001 4 689 $02B1 1201 $04B1
010 002 1 690 $02B2 1202 $04B2
010 002 2 691 $02B3 1203 $04B3
010 002 3 692 $02B4 1204 $04B4
010 002 4 693 $02B5 1205 $04B5
010 003 1 694 $02B6 1206 $04B6
010 003 2 695 $02B7 1207 $04B7
010 003 3 696 $02B8 1208 $04B8
010 003 4 697 $02B9 1209 $04B9
010 004 1 698 $02BA 1210 $04BA
010 004 2 699 $02BB 1211 $04BB
010 004 3 700 $02BC 1212 $04BC
010 004 4 701 $02BD 1213 $04BD =5
011 001 1 702 $02BE 1214 $04BE 1S %
011 001 2 703 $02BF 1215 $04BF o -E
011 001 3 704 $02C0 1216 $04C0 "é o
011 001 4 705 $02C1 1217 $04C1 = 8
011 002 1 706 $02C2 1218 $04C2 g >
011 002 2 707 $02C3 1219 $04C3 = C.D
011 002 3 708 $02C4 1220 $04C4 <Z( <Z(
011 002 4 709 $02C5 1221 $04C5 [OND}
011 003 1 710 $02C6 1222 $04C6
011 003 2 711 $02C7 1223 $04C7
011 003 3 712 $02C8 1224 $04C8
011 003 4 713 $02C9 1225 $04C9
011 004 1 714 $02CA 1226 $04CA
011 004 2 715 $02CB 1227 $04CB
011 004 3 716 $02CC 1228 $04CC
011 004 4 717 $02CD 1229 $04CD
012 001 1 718 $02CE 1230 $04CE
012 001 2 719 $02CF 1231 $04CF
012 001 3 720 $02D0 1232 $04D0
012 001 4 721 $02D1 1233 $04D1
012 002 1 722 $02D2 1234 $04D2
012 002 2 723 $02D3 1235 $04D3
012 002 3 724 $02D4 1236 $04D4
012 002 4 725 $02D5 1237 $04D5
012 003 1 726 $02D6 1238 $04D6
012 003 2 727 $02D7 1239 $04D7
012 003 3 728 $02D8 1240 $04D8
012 003 4 729 $02D9 1241 $04D9
012 004 1 730 $02DA 1242 $04DA
012 004 2 731 $02DB 1243 $04DB
012 004 3 732 $02DC 1244 $04DC
012 004 4 733 $02DD 1245 $04DD
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/ ANALOGE EIN- UND AUSGANGE KNOTEN 13 - 16

Knotennummer Modulnummer Slothummer Analoge Eing. Analoge Ausg.
013 001 1 734 $02DE 1246 $04DE
013 001 2 735 $02DF 1247 $04DF
013 001 3 736 $02E0 1248 $04E0
013 001 4 737 $02E1 1249 $04E1
013 002 1 738 $02E2 1250 $04E2
013 002 2 739 $02E3 1251 $04E3
013 002 3 740 $02E4 1252 $04E4
013 002 4 741 $02E5 1253 $04E5
013 003 1 742 $02E6 1254 $04E6
013 003 2 743 $02E7 1255 $04E7
013 003 3 744 $02E8 1256 $04E8
013 003 4 745 $02E9 1257 $04E9
013 004 1 746 $02EA 1258 $04EA
013 004 2 747 $02EB 1259 $04EB
013 004 3 748 $02EC 1260 $04EC
013 004 4 749 $02ED 1261 $04ED
014 001 1 750 $02EE 1262 $O04EE
014 001 2 751 $02EF 1263 $O04EF
014 001 3 752 $02F0 1264 $04F0
014 001 4 753 $02F1 1265 $04F1
014 002 1 754 $02F2 1266 $04F2
014 002 2 755 $02F3 1267 $04F3
014 002 3 756 $02F4 1268 $04F4
014 002 4 757 $02F5 1269 $04F5
014 003 1 758 $02F6 1270 $04F6
014 003 2 759 $02F7 1271 $04F7
014 003 3 760 $02F8 1272 $04F8
014 003 4 761 $02F9 1273 $04F9
014 004 1 762 $02FA 1274 $04FA
014 004 2 763 $02FB 1275 $04FB
014 004 3 764 $02FC 1276 $04FC
014 004 4 765 $02FD 1277 $04FD
015 001 1 766 $02FE 1278 $O04FE
015 001 2 767 $02FF 1279 $04FF
015 001 3 768 $0300 1280 $0500
015 001 4 769 $0301 1281 $0501
015 002 1 770 $0302 1282 $0502
015 002 2 771 $0303 1283 $0503
015 002 3 772 $0304 1284 $0504
015 002 4 773 $0305 1285 $0505
015 003 1 774 $0306 1286 $0506
015 003 2 775 $0307 1287 $0507
015 003 3 776 $0308 1288 $0508
015 003 4 777 $0309 1289 $0509
015 004 1 778 $030A 1290 $050A
015 004 2 779 $030B 1291 $050B
015 004 3 780 $030C 1292 $050C
015 004 4 781 $030D 1293 $050D
016 001 1 782 $030E 1294 $050E
016 001 2 783 $030F 1295 $050F
016 001 3 784 $0310 1296 $0510
016 001 4 785 $0311 1297 $0511
016 002 1 786 $0312 1298 $0512
016 002 2 787 $0313 1299 $0513
016 002 3 788 $0314 1300 $0514
016 002 4 789 $0315 1301 $0515
016 003 1 790 $0316 1302 $0516
016 003 2 791 $0317 1303 $0517
016 003 3 792 $0318 1304 $0518
016 003 4 793 $0319 1305 $0519
016 004 1 794 $031A 1306 $051A
016 004 2 795 $031B 1307 $051B
016 004 3 796 $031C 1308 $051C
016 004 4 797 $031D 1309 $051D
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ANALOGE EIN- UND AUSGANGE

/

KNOTEN 17 - 20

Knotennummer Modulnummer Slotnummer Analoge Eing. Analoge Ausg.
017 001 1 798 $031E 1310 $051E
017 001 2 799 $031F 1311 $051F
017 001 3 800 $0320 1312 $0520
017 001 4 801 $0321 1313 $0521
017 002 1 802 $0322 1314 $0522
017 002 2 803 $0323 1315 $0523
017 002 3 804 $0324 1316 $0524
017 002 4 805 $0325 1317 $0525
017 003 1 806 $0326 1318 $0526
017 003 2 807 $0327 1319 $0527
017 003 3 808 $0328 1320 $0528
017 003 4 809 $0329 1321 $0529
017 004 1 810 $032A 1322 $052A
017 004 2 811 $032B 1323 $052B
017 004 3 812 $032C 1324 $052C
017 004 4 813 $032D 1325 $052D
018 001 1 814 $032E 1326 $052E
018 001 2 815 $032F 1327 $052F
018 001 3 816 $0330 1328 $0530
018 001 4 817 $0331 1329 $0531
018 002 1 818 $0332 1330 $0532
018 002 2 819 $0333 1331 $0533
018 002 3 820 $0334 1332 $0534
018 002 4 821 $0335 1333 $0535
018 003 1 822 $0336 1334 $0536
018 003 2 823 $0337 1335 $0537
018 003 3 824 $0338 1336 $0538
018 003 4 825 $0339 1337 $0539
018 004 1 826 $033A 1338 $053A
018 004 2 827 $033B 1339 $053B
018 004 3 828 $033C 1340 $053C
018 004 4 829 $033D 1341 $053D
019 001 1 830 $033E 1342 $053E
019 001 2 831 $033F 1343 $053F
019 001 3 832 $0340 1344 $0540
019 001 4 833 $0341 1345 $0541
019 002 1 834 $0342 1346 $0542
019 002 2 835 $0343 1347 $0543
019 002 3 836 $0344 1348 $0544
019 002 4 837 $0345 1349 $0545
019 003 1 838 $0346 1350 $0546
019 003 2 839 $0347 1351 $0547
019 003 3 840 $0348 1352 $0548
019 003 4 841 $0349 1353 $0549
019 004 1 842 $034A 1354 $054A
019 004 2 843 $034B 1355 $054B
019 004 3 844 $034C 1356 $054C
019 004 4 845 $034D 1357 $054D
020 001 1 846 $034E 1358 $054E
020 001 2 847 $034F 1359 $054F
020 001 3 848 $0350 1360 $0550
020 001 4 849 $0351 1361 $0551
020 002 1 850 $0352 1362 $0552
020 002 2 851 $0353 1363 $0553
020 002 3 852 $0354 1364 $0554
020 002 4 853 $0355 1365 $0555
020 003 1 854 $0356 1366 $0556
020 003 2 855 $0357 1367 $0557
020 003 3 856 $0358 1368 $0558
020 003 4 857 $0359 1369 $0559
020 004 1 858 $035A 1370 $055A
020 004 2 859 $035B 1371 $055B
020 004 3 860 $035C 1372 $055C
020 004 4 861 $035D 1373 $055D
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/ ANALOGE EIN- UND AUSGANGE KNOTEN 21 - 24

Knotennummer Modulnummer Slothummer Analoge Eing. Analoge Ausg.
021 001 1 862 $035E 1374 $055E
021 001 2 863 $035F 1375 $055F
021 001 3 864 $0360 1376 $0560
021 001 4 865 $0361 1377 $0561
021 002 1 866 $0362 1378 $0562
021 002 2 867 $0363 1379 $0563
021 002 3 868 $0364 1380 $0564
021 002 4 869 $0365 1381 $0565
021 003 1 870 $0366 1382 $0566
021 003 2 871 $0367 1383 $0567
021 003 3 872 $0368 1384 $0568
021 003 4 873 $0369 1385 $0569
021 004 1 874 $036A 1386 $056A
021 004 2 875 $036B 1387 $056B
021 004 3 876 $036C 1388 $056C
021 004 4 877 $036D 1389 $056D
022 001 1 878 $036E 1390 $056E
022 001 2 879 $036F 1391 $056F
022 001 3 880 $0370 1392 $0570
022 001 4 881 $0371 1393 $0571
022 002 1 882 $0372 1394 $0572
022 002 2 883 $0373 1395 $0573
022 002 3 884 $0374 1396 $0574
022 002 4 885 $0375 1397 $0575
022 003 1 886 $0376 1398 $0576
022 003 2 887 $0377 1399 $0577
022 003 3 888 $0378 1400 $0578
022 003 4 889 $0379 1401 $0579
022 004 1 890 $037A 1402 $057A
022 004 2 891 $037B 1403 $057B
022 004 3 892 $037C 1404 $057C
022 004 4 893 $037D 1405 $057D
023 001 1 894 $037E 1406 $057E
023 001 2 895 $037F 1407 $057F
023 001 3 896 $0380 1408 $0580
023 001 4 897 $0381 1409 $0581
023 002 1 898 $0382 1410 $0582
023 002 2 899 $0383 1411 $0583
023 002 3 900 $0384 1412 $0584
023 002 4 901 $0385 1413 $0585
023 003 1 902 $0386 1414 $0586
023 003 2 903 $0387 1415 $0587
023 003 3 904 $0388 1416 $0588
023 003 4 905 $0389 1417 $0589
023 004 1 906 $038A 1418 $058A
023 004 2 907 $038B 1419 $058B
023 004 3 908 $038C 1420 $058C
023 004 4 909 $038D 1421 $058D
024 001 1 910 $038E 1422 $058E
024 001 2 911 $038F 1423 $058F
024 001 3 912 $0390 1424 $0590
024 001 4 913 $0391 1425 $0591
024 002 1 914 $0392 1426 $0592
024 002 2 915 $0393 1427 $0593
024 002 3 916 $0394 1428 $0594
024 002 4 917 $0395 1429 $0595
024 003 1 918 $0396 1430 $0596
024 003 2 919 $0397 1431 $0597
024 003 3 920 $0398 1432 $0598
024 003 4 921 $0399 1433 $0599
024 004 1 922 $039A 1434 $059A
024 004 2 923 $039B 1435 $059B
024 004 3 924 $039C 1436 $059C
024 004 4 925 $039D 1437 $059D
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ANALOGE EIN- UND AUSGANGE KNOTEN 25 - 28

Knotennummer Modulnummer Slotnummer Analoge Eing. Analoge Ausg.
025 001 1 926 $039E 1438 $059E
025 001 2 927 $039F 1439 $059F
025 001 3 928 $03A0 1440 $05A0
025 001 4 929 $03A1 1441 $05A1
025 002 1 930 $03A2 1442 $05A2
025 002 2 931 $03A3 1443 $05A3
025 002 3 932 $03A4 1444 $05A4
025 002 4 933 $03A5 1445 $05A5
025 003 1 934 $03A6 1446 $05A6
025 003 2 935 $03A7 1447 $05A7
025 003 3 936 $03A8 1448 $05A8
025 003 4 937 $03A9 1449 $05A9
025 004 1 938 $03AA 1450 $05AA
025 004 2 939 $03AB 1451 $05AB
025 004 3 940 $03AC 1452 $05AC
025 004 4 941 $03AD 1453 $05AD
026 001 1 942 $03AE 1454 $05AE
026 001 2 943 $03AF 1455 $05AF
026 001 3 944 $03B0 1456 $05B0
026 001 4 945 $03B1 1457 $05B1
026 002 1 946 $03B2 1458 $05B2
026 002 2 947 $03B3 1459 $05B3
026 002 3 948 $03B4 1460 $05B4
026 002 4 949 $03B5 1461 $05B5
026 003 1 950 $03B6 1462 $05B6
026 003 2 951 $03B7 1463 $05B7
026 003 3 952 $03B8 1464 $05B8
026 003 4 953 $03B9 1465 $05B9
026 004 1 954 $03BA 1466 $05BA
026 004 2 955 $03BB 1467 $05BB
026 004 3 956 $03BC 1468 $05BC
026 004 4 957 $03BD 1469 $05BD =5
027 001 1 958 $03BE 1470 $05BE 1S %
027 001 2 959 $03BF 1471 $05BF o -E
027 001 3 960 $03C0 1472 $05C0 "é o
027 001 4 961 $03C1 1473 $05C1 = 8
027 002 1 962 $03C2 1474 $05C2 g >
027 002 2 963 $03C3 1475 $05C3 = C.D
027 002 3 964 $03C4 1476 $05C4 <Z( <Z(
027 002 4 965 $03C5 1477 $05C5 [OND}
027 003 1 966 $03C6 1478 $05C6
027 003 2 967 $03C7 1479 $05C7
027 003 3 968 $03C8 1480 $05C8
027 003 4 969 $03C9 1481 $05C9
027 004 1 970 $03CA 1482 $05CA
027 004 2 971 $03CB 1483 $05CB
027 004 3 972 $03CC 1484 $05CC
027 004 4 973 $03CD 1485 $05CD
028 001 1 974 $03CE 1486 $05CE
028 001 2 975 $03CF 1487 $05CF
028 001 3 976 $03D0 1488 $05D0
028 001 4 977 $03D1 1489 $05D1
028 002 1 978 $03D2 1490 $05D2
028 002 2 979 $03D3 1491 $05D3
028 002 3 980 $03D4 1492 $05D4
028 002 4 981 $03D5 1493 $05D5
028 003 1 982 $03D6 1494 $05D6
028 003 2 983 $03D7 1495 $05D7
028 003 3 984 $03D8 1496 $05D8
028 003 4 985 $03D9 1497 $05D9
028 004 1 986 $03DA 1498 $05DA
028 004 2 987 $03DB 1499 $05DB
028 004 3 988 $03DC 1500 $05DC
028 004 4 989 $03DD 1501 $05DD
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ANALOGE EIN- UND AUSGANGE KNOTEN 29 - 32

Knotennummer Modulnummer Slothummer Analoge Eing. Analoge Ausg.
029 001 1 990 $03DE 1502 $05DE
029 001 2 991 $03DF 1503 $05DF
029 001 3 992 $03E0 1504 $05E0
029 001 4 993 $03E1 1505 $O5E1
029 002 1 994 $03E2 1506 $05E2
029 002 2 995 $03E3 1507 $05E3
029 002 3 996 $03E4 1508 $05E4
029 002 4 997 $03E5 1509 $05E5
029 003 1 998 $03E6 1510 $05E6
029 003 2 988 $03E7 1511 $O5E7
029 003 3 1000 $03E8 1512 $O5E8
029 003 4 1001 $O3E9 1513 $O5E9
029 004 1 1002 $03EA 1514 $05EA
029 004 2 1003 $03EB 1515 $05EB
029 004 3 1004 $03EC 1516 $05EC
029 004 4 1005 $03ED 1517 $05ED
030 001 1 1006 $O03EE 1518 $O5EE
030 001 2 1007 $O3EF 1519 $O5EF
030 001 3 1008 $03F0 1520 $05F0
030 001 4 1009 $O3F1 1521 $O5F1
030 002 1 1010 $03F2 1522 $05F2
030 002 2 1011 $03F3 1523 $05F3
030 002 3 1012 $03F4 1524 $05F4
030 002 4 1013 $03F5 1525 $05F5
030 003 1 1014 $03F6 1526 $05F6
030 003 2 1015 $03F7 1527 $05F7
030 003 3 1016 $03F8 1528 $05F8
030 003 4 1017 $03F9 1529 $05F9
030 004 1 1018 $03FA 1530 $05FA
030 004 2 1019 $03FB 1531 $05FB
030 004 3 1020 $03FC 1532 $05FC
030 004 4 1021 $03FD 1533 $05FD
031 001 1 1022 $O3FE 1534 $O5FE
031 001 2 1023 $O3FF 1535 $O5FF
031 001 3 1024 $0400 1536 $0600
031 001 4 1025 $0401 1537 $0601
031 002 1 1026 $0402 1538 $0602
031 002 2 1027 $0403 1539 $0603
031 002 3 1028 $0404 1540 $0604
031 002 4 1029 $0405 1541 $0605
031 003 1 1030 $0406 1542 $0606
031 003 2 1031 $0407 1543 $0607
031 003 3 1032 $0408 1544 $0608
031 003 4 1033 $0409 1545 $0609
031 004 1 1034 $040A 1546 $060A
031 004 2 1035 $040B 1547 $060B
031 004 3 1036 $040C 1548 $060C
031 004 4 1037 $040D 1549 $060D
032 001 1 1038 $040E 1550 $060E
032 001 2 1039 $040F 1551 $060F
032 001 3 1040 $0410 1552 $0610
032 001 4 1041 $0411 1553 $0611
032 002 1 1042 $0412 1554 $0612
032 002 2 1043 $0413 1555 $0613
032 002 3 1044 $0414 1556 $0614
032 002 4 1045 $0415 1557 $0615
032 003 1 1046 $0416 1558 $0616
032 003 2 1047 $0417 1559 $0617
032 003 3 1048 $0418 1560 $0618
032 003 4 1049 $0419 1561 $0619
032 004 1 1050 $041A 1562 $061A
032 004 2 1051 $041B 1563 $061B
032 004 3 1052 $041C 1564 $061C
032 004 4 1053 $041D 1565 $061D
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3 ALARMMELDUNGEN, BEFEHLSANFORDERUNGEN, BEFEHLS-
ANTWORTEN

Knotennummer Alarmmeldung Befehlsanforderung Befehlsantwort
1 222 00DE 1566 061E 1630 065E
2 223 00DF 1567 061F 1631 065F
3 224 00EO 1568 0620 1632 0660
4 225 00E1 1569 0621 1633 0661
5 226 00E2 1570 0622 1634 0662
6 227 00E3 1571 0623 1635 0663
7 228 00E4 1572 0624 1636 0664
8 229 00E5 1573 0625 1637 0665
9 230 00E6 1574 0626 1638 0666
10 231 00E7 1575 0627 1639 0667
11 232 00E8 1576 0628 1640 0668
12 233 00E9 1577 0629 1641 0669
13 234 00EA 1578 062A 1642 066A
14 235 00EB 1579 062B 1643 066B
15 236 00EC 1580 062C 1644 066C
16 237 00ED 1581 062D 1645 066D
17 238 00EE 1582 062E 1646 066E
18 239 00EF 1583 062F 1647 066F
19 240 00FO0 1584 0630 1648 0670
20 241 00F1 1585 0631 1649 0671
21 242 00F2 1586 0632 1650 0672
22 243 00F3 1587 0633 1651 0673
23 244 00F4 1588 0634 1652 0674
24 245 00F5 1589 0635 1653 0675
25 246 00F6 1590 0636 1654 0676
26 247 00F7 1591 0637 1655 0677
27 248 00F8 1592 0638 1656 0678
28 249 00F9 1593 0639 1657 0679
29 250 00FA 1594 063A 1658 067A
30 251 00FB 1595 063B 1659 067B = 5
31 252 00FC 1596 063C 1660 067C 1S %
32 253 00FD 1597 063D 1661 067D o -.E
33 1598 063E 1662 067E 'g o
34 1599 063F 1663 067F c 8
E0 1600 0640 1664 0680 g >
36 1601 0641 1665 0681 - C.D
37 1602 0642 1666 0682 <Z( <Z(
38 1603 0643 1667 0683 [ONS)
39 1604 0644 1668 0684
40 1605 0645 1669 0685
41 1606 0646 1670 0686
42 1607 0647 1671 0687
43 1608 0648 1672 0688
44 1609 0649 1673 0689
45 1610 064A 1674 068A
46 1611 064B 1675 068B
47 1612 064C 1676 068C
48 1613 064D 1677 068D
49 1614 064E 1678 068E
50 1615 064F 1679 068F
il 1616 0650 1680 0690
52 1617 0651 1681 0691
58 1618 0652 1682 0692
54 1619 0653 1683 0693
50 1620 0654 1684 0694
56 1621 0655 1685 0695
57 1622 0656 1686 0696
58 1623 0657 1687 0697
) 1624 0658 1688 0698
60 1625 0659 1689 0699
61 1626 065A 1690 069A
62 1627 065B 1691 069B
63 1628 065C 1692 069C
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1 FEHLERMELDUNGEN

Der CAN-Buscontroller kann auf zwei Wegen Fehlermeldungen ausgeben:

Alarmmeldung - Jeder Buscontroller kann Alarmmeldungen senden. Er bedient sich dabei der ihm
zugeteilten ID (bei fester Vergabe der IDs siehe Anhang A "CAN-Identifier").

Eine Alarmmeldung erfolgt immer unaufgefordert.

Befehlsantwort - Diese Fehlermeldungen sind in der Regel Reaktionen auf eine Befehlsanforderung
eines Clients. Ein Buscontroller kennzeichnet eine Befehlsantwort als Fehlermeldung, indem er Bit 7
der Kennung auf 1 setzt.

Jedoch kann ein Buscontroller auch mittels einer Befehlsantwort unaufgefordert Fehlermeldungen
senden. In diesem Fall wird als Kennung der Wert $FF eingesetzt.

Eine Fehlermeldung kann mittels einer Befehlsanforderung (siehe Kapitel 5 "CAN-Buscontroller
Funktionen" im Abschnitt "Befehle") auch von einem Client direkt beim Buscontroller angefordert
werden.

Die Auswertung von Fehlermeldungen sollten Sie gut planen und von Anfang an in Ihrem Netzwerkkonzept
bertcksichtigen:

Bei Alarmmeldungen ist es sinnvoll wenn zentral eine Station die Auswertung der Fehler ibernimmt.
Diese Aufgabe tbernimmt der NMT-Master, soweit ein solcher vorhanden ist.

Bei Fehlermeldungen mittels Befehlsantworten sollte die Fehlerbehandlung auch durch den Client,
der die Befehlsaufforderung gesendet hat, erfolgen.

Broadcast Fehlermeldungen mittels Befehlsantwort (Kennung => $FF) kann ebenfalls zentral
durch eine Station (NMT-Master) erfolgen.

Fehlermeldungen bestehen aus 4 Byte - dem Fehlercode und einem Zusatzcode, der auch Informationen
Uber den Verursacher des Fehlers enthalten kann (Knotennummer, Modulnummer).
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In der folgenden Tabelle finden Sie die méglichen Fehlermeldungen eines CAN-Buscontrollers:

Fehlercode Zusatzcode | Beschreibung
(hex.) (hex.)
2020 4300 Summenleistung der Module Ubersteigt die Netzteilleistung des
EX270/EX470/EX770
2032 13m0 Ausgangspegel stimmt nicht - KurzschluB (DOUT)
3010 40m0 Spannungstiberwachung spricht an
5000 k30ma Unzulassige Kanal- oder Wertnummer
5000 k31ma MeBbereichsiiberschreitung
5000 k32ma MeBbereichsunterschreitung
5000 k33ma Drahtbruch oder Fiihlerbruch
5000 k34ma Wandlerfehler
5000 k35ma Anpassungsmodul entfernt
5000 k36ma Anpassungsmodul inaktiv
5000 k37ma Anpassungsmodul Kommunikationsfehler
5000 k38ma Anpassungsmodultyp verandert
5000 41mo0 Errorflag des digitalen Eingangsmoduls gesetzt
5000 42mk Errorflag des digitalen Ausgangsmoduls gesetzt
FO00 5000 Programmieren des Konfigurationsspeichers ohne Fehler beendet
(CMDRD)
Fooo 5100 Fehlerhafter oder falscher Parameter in Befehlsanforderung (CMDWR)
Fooo 5200 Kein Konfigurationsspeicher vorhanden
Foo0 5300 Fehler beim Beschreiben des Konfigurationsspeichers
FO00 5400 Konfigurationsspeicher wird gerade beschrieben
FFFF 11m0 Idle Time ist abgelaufen (DOUT)
FFFF 12mo0 Ausgang gesetzt, obwohl kein Ausgang eingestellt ist
FFFF 21ma Idle Time ist abgelaufen (AOUT)
Abkiirzung | Beschreibung
k Kanalnummer bei Mehrkanalmodulen
O Modul ohne erweiterten Status
1 - 8..... Modul mit erweitertem Status
Kanalnummer auf dem Fehler aufgetreten ist
m Adaptermodulnummer
a Anpassungsmodulnummer
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1.1 ZUSATZCODE k30ma - k38ma

Der 16 Bit-Wert ist folgendermaBen aufgebaut:

Bit Beschreibung

14 -15 0 - 3.... Kanalnummer -1

12-13

4-7 - 4.... Adaptermodulnummer

3

8-11 0 - 8.... Fehlernummer
1
1

0-3 - 4.... Anpassungsmodulnummer

[ Ll TTTRTTTTTT]

15 8 7 0

1.2 UBERTRAGUNG

Die Fehlermeldungen werden unterschiedlich Ubertragen. Beachten Sie dies unbedingt bei der Auswer-
tung.

+ Ubertragung als Alarmmeldung - Fehler- und Zusatzcode werden wie folgt (ibertragen:
Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3

Fehlercode Fehlercode Zusatzcode Zusatzcode
Low Byte High Byte Low Byte High Byte

» Ubertragung als Befehlsantwort - Fehler- und Zusatzcode werden wie folgt Gibertragen:

Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
Zusatzcode Zusatzcode Fehlercode Fehlercode
High Byte Low Byte High Byte Low Byte

In der Befehlsantwort ist Bit 7 in Byte 0 gesetzt.
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STICHWORTVERZEICHNIS

Stichwortverzeichnis 639






STICHWORTVERZEICHNIS

A

ADKUrzUNgen ... 507
ADMESSUNGEN ..o 37,39
AbschluBwiderstand

CAN-Feldbus ......ccccoeeeiiereneceeeeee e 67

Remote /O BUS ......ccccceeiirieiiiiicicic e 61
Absolutgeberbetrieb

NCT1BT oo 424,435, 448

AC410 Schnittstellenumsetzer .
AC911 Busstecker, CAN ........ccccceeeeveeeecveeeenne

AC912 Busadapter, CAN 1X ..c.ccccvvveeriieenennnns
AC913 Busadapter, CAN 2x ........
AC916 BusabschluB, RS485 aktiv .................. 608
Adaptermodul
AFT0T e
allgemeines ..o
Befehle .......occeevieeiee e
Programmbeispiel

Adressierung, Anpassungsmodule
AFT0T e 131

Alarmmeldung .......cocceeeiniiicis 635, 637
CAN-Identifier ........ccccvvevieiiiiieeeeeeeei 631

Allgemeines Zubehor
AC401 Encoder 5V -24 V.....ccocovvvvenenene
AC410 Schnittstellenumsetzer .
AC911 Busstecker, CAN ..........ccccvveeenneenn.
AC912 Busadapter, CAN 1X ......ccceeeuvernnne
AC913 Busadapter, CAN 2x .......
AC916 BusabschluB3, RS485 aktiv .............. 608
INT1 Schnittstellenkonverter ....................... 611
RS485-Busstecker
UBEISICAL <.ttt

Analoge Ausgangsmodule
ADMESSUNGEN ... 41
AAressierung ........ccooeevevvieniennneseese e 465
allgemeines ... 305
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