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1 Vorwort

1.1 Hinweise zur Dokumentation

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

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

Das Fachpersonal ist verpflichtet, fir jede Installation und Inbetriebnahme die zu dem betreffenden Zeitpunkt
verdffentliche Dokumentation zu verwenden.

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

Disclaimer

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

Wir behalten uns das Recht vor, die Dokumentation jederzeit und ohne Ankiindigung zu Gberarbeiten und zu
andern.

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

Marken

Beckhoff®, TwinCAT®, TwinCAT/BSD®, TC/BSD®, EtherCAT®, EtherCAT G®, EtherCAT G10°, EtherCAT P,
Safety over EtherCAT®, TwinSAFE®, XFC®, XTS® und XPlanar® sind eingetragene und lizenzierte Marken
der Beckhoff Automation GmbH.

Die Verwendung anderer in dieser Dokumentation enthaltenen Marken oder Kennzeichen durch Dritte kann
zu einer Verletzung von Rechten der Inhaber der entsprechenden Bezeichnungen flhren.

Patente

Die EtherCAT-Technologie ist patentrechtlich geschitzt, insbesondere durch folgende Anmeldungen und
Patente:

EP1590927, EP1789857, EP1456722, EP2137893, DE102015105702

mit den entsprechenden Anmeldungen und Eintragungen in verschiedenen anderen Landern.

—
EtherCAT.

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

Copyright

© Beckhoff Automation GmbH & Co. KG, Deutschland.

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

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

TS6360 Version: 1.1 5
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1.2 Sicherheitshinweise

Sicherheitsbestimmungen

Beachten Sie die folgenden Sicherheitshinweise und Erklarungen!
Produktspezifische Sicherheitshinweise finden Sie auf den folgenden Seiten oder in den Bereichen Montage,
Verdrahtung, Inbetriebnahme usw.

Haftungsausschluss

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

Qualifikation des Personals

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

Erklarung der Symbole

In der vorliegenden Dokumentation werden die folgenden Symbole mit einem nebenstehenden
Sicherheitshinweis oder Hinweistext verwendet. Die Sicherheitshinweise sind aufmerksam zu lesen und
unbedingt zu befolgen!

A GEFAHR

Akute Verletzungsgefahr!

Wenn der Sicherheitshinweis neben diesem Symbol nicht beachtet wird, besteht unmittelbare Gefahr fir
Leben und Gesundheit von Personen!

Verletzungsgefahr!

Wenn der Sicherheitshinweis neben diesem Symbol nicht beachtet wird, besteht Gefahr fir Leben und Ge-
sundheit von Personen!

A VORSICHT

Schadigung von Personen!

Wenn der Sicherheitshinweis neben diesem Symbol nicht beachtet wird, kbnnen Personen geschadigt wer-
den!

HINWEIS

Schadigung von Umwelt oder Geréaten

Wenn der Hinweis neben diesem Symbol nicht beachtet wird, kbnnen Umwelt oder Gerate geschadigt wer-
den.

® Tipp oder Fingerzeig
1 Dieses Symbol kennzeichnet Informationen, die zum besseren Verstandnis beitragen.

(e}
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1.3 Hinweise zur Informationssicherheit

Die Produkte der Beckhoff Automation GmbH & Co. KG (Beckhoff) sind, sofern sie online zu erreichen sind,
mit Security-Funktionen ausgestattet, die den sicheren Betrieb von Anlagen, Systemen, Maschinen und
Netzwerken unterstiitzen. Trotz der Security-Funktionen sind die Erstellung, Implementierung und standige
Aktualisierung eines ganzheitlichen Security-Konzepts fur den Betrieb notwendig, um die jeweilige Anlage,
das System, die Maschine und die Netzwerke gegen Cyber-Bedrohungen zu schiitzen. Die von Beckhoff
verkauften Produkte bilden dabei nur einen Teil des gesamtheitlichen Security-Konzepts. Der Kunde ist
dafir verantwortlich, dass unbefugte Zugriffe durch Dritte auf seine Anlagen, Systeme, Maschinen und
Netzwerke verhindert werden. Letztere sollten nur mit dem Unternehmensnetzwerk oder dem Internet
verbunden werden, wenn entsprechende SchutzmalRnahmen eingerichtet wurden.

Zusatzlich sollten die Empfehlungen von Beckhoff zu entsprechenden Schutzmalinahmen beachtet werden.
Weiterflhrende Informationen Uber Informationssicherheit und Industrial Security finden Sie in unserem
https://www.beckhoff.de/secguide.

Die Produkte und Losungen von Beckhoff werden standig weiterentwickelt. Dies betrifft auch die Security-
Funktionen. Aufgrund der stetigen Weiterentwicklung empfiehlt Beckhoff ausdriicklich, die Produkte standig
auf dem aktuellen Stand zu halten und nach Bereitstellung von Updates diese auf die Produkte aufzuspielen.
Die Verwendung veralteter oder nicht mehr unterstiitzter Produktversionen kann das Risiko von Cyber-
Bedrohungen erhdhen.

Um stets Uber Hinweise zur Informationssicherheit zu Produkten von Beckhoff informiert zu sein, abonnieren
Sie den RSS Feed unter https://www.beckhoff.de/secinfo.

TS6360 Version: 1.1 7
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2 Ubersicht

Windows CEPCor |1/ -
Windows XP PC Application

COMS5 | COMb

TwinCAT TcEL60xx

EtherCAT

Der TwinCAT Virtual Serial COM Driver blendet eine oder mehrere E-Bus Klemmen EL6001 als normale
serielle Schnittstellen ("COMXx") in Windows CE oder Windows XP ein.

Die Konfiguration erfolgt im System Manager, wobei fir jede EL6001 Klemme individuell definiert wird, ob
und auf welchem Rechner fiir sie eine serielle Schnittstelle erzeugt werden soll.

Der Zugriff auf die Klemme erfolgt dann ber die normale Windows API fur serielle Schnittstellen. Damit
kénnen auch existierende Windows Applikationen verwendet werden, um Daten Gber eine EL6001 Klemme
von Geraten mit serieller Schnittstelle, wie z.B. Barcodescannern, einzulesen. Es gibt zwei Varianten des
Treibers, eine fur Windows CE und die andere fur Windows XP. Beide Varianten haben denselben
Funktionsumfang.

8 Version: 1.1 TS6360
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3 Systemvoraussetzung

* TwinCAT 2.10 Build 1328 ist unter Windows XP und zur Konfiguration erforderlich
+ Virtuelle serielle Schnittstellen unter CE werden ab Windows CE 6.0 Image Version 306b unterstutzt

TS6360 Version: 1.1 9
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A Installation auf Windows XP System

Zur Installation des TwinCAT Virtual Serial COM Treibers bitte das Setup-Programm
TcVirtualSerial COMDrv.exe ausflhren, dass sich auf der "Beckhoff Software Products" DVD im
Unterverzeichnis Supplement\TwinCAT _Virtual_Serial COM_Driver\Install befindet.

Nach erfolgreicher Installation zeigt der Windows Geratemanager unter dem Eintrag "TwinCAT Virtual Serial
COM" ein einziges Geréat "TwinCAT Virtual Serial COM Device" an. Falls der Treiber schon vorher installiert
war, wird er durch eine neuere Version ersetzt.

Die CAB Dateien fiir die CE Variante des Treibers werden unterhalb des TwinCAT System Verzeichnisses
(normalerweise also in "c\TwinCAT\CE\Virtual Serial COM Driver CE\") abgelegt.

Virtuelle serielle Schnittstellen des Treibers werden nicht im Geratemanager angezeigt.

Ab Version 1.16 wird mit dem Treiber auch der TwinCAT Server TcEL60xxStartSync installiert. Daftir wird
TwinCAT gestoppt und der TwinCAT Server wird in der Datei "Default.tps" eingetragen. Der TwinCAT Server
TcELB0xxStartSync synchronisiert den Start des TwinCAT Systems mit dem Start des TwinCAT Virtual
Serial COM Treibers. Damit ist sichergestellt, dass das TwinCAT System erst startet, wenn der Treiber
vollstéandig initialisiert wurde.

Der TwinCAT Storage Editor ("TcStgEditor.exe" im TwinCAT Verzeichnis) kann die "Default.tps" Datei 6ffnen
und zeigt die eingetragenen TwinCAT Server an. Die folgende Abbildung zeigt den Stand nach erfolgreicher
Installation.

7] default.tps - TwinCAT Storage Editor - O] x|

File Edit Wiew Help

DEE ¥ BRR &8 - E| 7
=123 default
: I:I TcEventLogger

..... {_] TeEL&MoxStartSyne

Ready | i

Abb. 1: TwinCAT Storage Manager mit TcEL60xxStartSync Eintrag
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5 Installation auf CE System

Die CAB Dateien fur die CE Variante des Treibers werden unterhalb des TwinCAT System Verzeichnisses
(normalerweise also in "c:\TwinCAT\CE\Virtual Serial COM Driver CE\") abgelegt. Die weitere Installation
erfolgt wie fur alle CE Supplement Produkte (siehe Supplement Installation)

Nach der Installation muss das CE System neu gestartet werden, d.h. Gber das Startmenu die Funktion
Reset bzw. Suspend ausfiihren, damit der Treiber aktiv wird.

TS6360 Version: 1.1 1
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6 Architektur

Bei einer konventionellen seriellen Schnittstelle spricht der Treiber Gber einen internen Hardwarebus direkt
mit dem Chip (UART). Der TwinCAT Virtual Serial COM Treiber dagegen nutzt ADS und das EtherCAT
Protokoll fir diese Kommunikation.

Conventional serial port

Intermnal
UART e Serial Driver COM1}-------- :
Device
with Serial Windows \Hﬁqduws
Port APl Application

EtherCAT | TwincAT | ADS | TeELBOXx
ELG0xx o Driver | COMB|-veeeens

Virtual serial port for EL60xx bus terminal

Der Treiber instanziert auf dem Rechner, auf dem er installiert wurde, einen ADS Server mit fester
Portnummer, der im folgenden TcEL60xx-AdsServer genannt wird. Uber diesen ADS Server kénnen COM
Schnittstellen erzeugt werden. Der Client des TcEL60xx-AdsServers ist das EtherCAT Slave Objekt, welches
im Tclo Treiber liegt. Fir jede EtherCAT Busklemme wird ein solches Objekt erzeugt. Damit eine Klemme
als COM Schnittstelle des Betriebssystems verwendet werden kann, gibt es fiir die EL60xx Klemmen eine
spezielle Klasse von EtherCAT Slave Objekten. Diese kdnnen per ADS Daten zum Verschicken empfangen,
die dann an die zugeordnete Klemme weitergereicht werden und sie kénnen Daten, die von den Klemmen
kommen, tber ADS an den TcEL60xx-AdsServer weiterschicken. Dieser gibt die Daten dann ggf. an eine
Applikation weiter, die gerade die COM Schnittstelle gedffnet hat.

Die folgende Abbildung illustriert die Architektur der XP Variante des EL60xx Treibers.
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&— Transmit via COM port
—3 Reaceive on COM port
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7 Konfiguration im System Manager

Parameter der virtuellen COM Schnittstelle

o l0Setupb.tsm - TwinCAT System Manager

File Edit Actions Miew Options Help
. a4 o u = =N @Al ol
DEesHd SR B Eaavadd et ® % BQ0 %]
= SYSTEM - Configuration
Eﬂ: Real-Time Settings General | ELEDwx | EtherCAT | Process Data | Startup | CoE - Online | Online
=-[B¥ Additional Tasks “irtwal Com Port
= Task 1 Host Az Metld
=} Task 1-Image Com FPort:
= §f Inputs Local
gpl var 304 Met 1d: |
#| outputs )
ﬁ Route Settings )
B Mc - Corfiguration Com Part Settings
B/ FLC - Configuration Baudrate: 9500 3 [ Tx=OM<OFF
R Cam - Configuration
[= - I - Configuration Parity: [JR==ONA<OFF
=B 1/O Devices o
== Device 1 (EtherCAT) D atabits: [ Transfer Rate Optimization
-I- Device 1-Image )
=f= Device 1-Imags-Info Stopbits: Rits/Lts
%T Inputs .
&1 Outouts Fifa Threshald
# InfoData
= Term 1 (EK1100)
# InfoData
B Term 2 (EL&OOLY
B Term 3 (EL6OOLY
M Term 4 (EL60OL)
o
C.j Term 5 (ELE001) Mame Tvpe Size FhAddress InfCut | Linked to s
ol TemS(ELSODL) | Grone  x uNT 20 1220 Input  Var 304, Inputs . Task 1 ...
'3.3 Term 8 (ELB02L) | grr b tnn USINT 1.0 124.0 Tnput
~F] Term7 (EL90LL) | Gipata In o USINT 1.0 125.0 Input
&8 Mappings %l DataIn 2 USINT 1.0 126.0 Input v
Ready Local {192.168,14.2.1.1) peayliefglall=
—

Im System Manager kann fir Busklemmen vom Typ EL6001 und EL6021 der Karteireiter "EL60xx"
ausgewahlt werden. Die obige Abbildung zeigt ein Beispiel dieses Dialoges. Wenn das Haken im
Auswahlkasten "Virtual Com Port" gesetzt wird, dann erzeugt TwinCAT nach Aktivierung der Konfiguration
fur diese Klemme eine virtuelle COM Schnittstelle. Die Nummer der Schnittstelle wird tber das Eingabefeld
"Com Port" festgelegt. Dabei ist zu beachten, dass jede Nummer nur einmal verwendet werden darf. Der
Rechner, auf dem die virtuelle Schnittstelle erzeugt werden soll, darf nicht schon eine Schnittstelle mit dieser
Nummer haben. StandardmaRig werden Nummern ab 6 vergeben. COM Schnittstellennummern sind auf
Werte kleiner 65536 beschrankt.

Im Feld "Host Ams Netld" kann mit einer Netld der Rechner festgelegt werden, auf dem die COM
Schnittstelle erzeugt werden soll. Voreingestellt ist der lokale Rechner, also der auf dem die Konfiguration
aktiviert wird und an dem die Klemme angeschlossen ist. Es ist auch mdglich, die virtuelle COM Schnittstelle
auf einem anderen Rechner zu erzeugen. Dafiir muss dann dessen Netld angegeben werden. Dabei ist zu
beachten, dass auf diesem Rechner der Treiber installiert sein muss.

Im Feld "Com Port Settings" kdnnen die Parameter der EL60xx Klemme verandert werden. Die eingestellten
Parameter werden als Standardwerte beim Aktivieren einer Konfiguration an die Klemme gesendet. Hier ist
zu beachten, dass die normalen Parameter einer seriellen Schnittstelle, d.h. Baudrate, Paritat, Anzahl der
Datenbits und Stopbits, sowie die Flusskontroll-Parameter RTS/CTS, Tx XON/XOFF und Rx XON/XOFF oft
auch von der verwendeten Windows Anwendung konfiguriert werden und daher die hier eingestellten
Parameter direkt wieder Uberschrieben werden.

Es sind nicht alle Kombinationen von Paritat, Anzahl Datenbits und Anzahl Stopbits zulassig. In der
folgenden Tabelle sind die zuldssigen Kombinationen aufgelistet:
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7 data bits, even parity, 1 stop bit
7 data bits, even parity, 2 stop bits
7 data bits, odd parity, 1 stop bit

7 data bits, odd parity, 2 stop bits
8 data bits, no parity, 1 stop bit

8 data bits, no parity, 2 stop bits

8 data bits, even parity, 1 stop bit
8 data bits, even parity, 2 stop bits
8 data bits, odd parity, 1 stop bit

» 8 data bits, odd parity, 2 stop bits

Konfiguration im System Manager

Die Parameter "Transfer Rate Optimization" und "Fifo Threshold" sind keine normalen Parameter einer COM
Schnittstelle, sondern besondere Parameter der EL60xx Klemme. Bei aktivierter "Transfer Rate
Optimization" nutzt die Klemme den Platz fir empfangene Daten im Prozessabbild so weit wie mdglich aus.
Bei deaktivierter "Transfer Rate Optimization" werden empfangene Daten friihzeitig weitergereicht, auch
wenn noch Platz im Prozessabbild ist. Der "Fifo Threshold" legt fest, wann die Klemme das "Fifo Full Flag"
setzt.

Eine EL6021 Klemme hat etwas andere Parameter. Der Konfigurationsdialog ist entsprechend etwas
anders:

o l0Setupb.tsm - TwinCAT System Manager
File Edit

DeweEd S a)

Actions  Miew Opbions  Help

= eV AR B ® R 2Q 26 e

General | ELED:= |EtherC.-’1‘-.T Procesz Data | Startup | CoE - Online | Online

=Bl 5vSTEM - Configuration
& Real-Time Settings

=-[B¥ additional Tasks
= Task 1
== Task 1-Image
= QT Inputs
vl var 304
wpl Yar 362
'.I, Qutputs
y; Route Setkings
BB i - Configuration
B® rLC - Configuration
R Cam - Configuration
= - I/ - Configuration
=B /O Devices
= Device 1 (EtherCaT)
-I- Device 1-Image
== Device 1-Image-Info
%T Inputs
‘.I, Qukputs
# InfoData
[i Term 1 (Ex1100)
# InfoData
B Term 2 (EL6OOLY
B Term 3 (EL&OOLY
T Term 4 (EL&OOLY
P Term S (EL60OLY
M Term 6 (EL&OOLY
P Term 8 (EL60ZL)
Bl Term 7 (EL9011)
i"ﬁ Mappings

[ B -

Wirtual Com Part

Com Port;

Com Part Settings
Baudrate: q&00 w
P arity: Maone
D atabits: a

Stophits:

Fifa Threshald: | 364

Hozt Az Metld
Lacal

Metld: |

[ Tx=0MA<0OFF

] R =0OMA<0FF

[] Transfer Fiate Optimization
[THalf Duplex

[] Paint ta Point Connection

Marne

&l Status

“iDataInn
Wl DataIn 1
GlDatalnz
“lDataIn 3
%l DataIn 4

w UIMT 2.0
USINT 1.0
USINT 1.0
USINT 1.0
USINT 1.0
LUSIMNT 1.0

148.0
148.0
149.0
150.0
151.0
132.0

Tvpe  Size | =Ad...

IOk

Input
Inpuk
Inpuk
Inpuk
Input
Inouk

U.. Linkedto
War 362 , Inputs . Task 1. &..,

Ready

Local (192,168,14.2,1.,1)  peayljief et}

Gegenlber einer EL6001 fehlt das RTS/CTS Flag, weil diese Art von Flusskontrolle nicht unterstitzt wird.
Die EL6021 unterstltzt zusatzlich einen Halbduplex Modus und kann fur Punkt zu Punkt Verbindungen

konfiguriert werden.

TS6360
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Detaillierte Informationen zu den Parametern sind in der Dokumentation zu den Klemmen EL6001 und
EL6021 zu finden.

Dummy Task

i l0Setupb.tsm - TwinCAT System Manager

File Edit Actions Wiew Options Help

o= =1-1r) B e HE RS @D 2Q2 8]0
=B SvSTEM - Configuration Marne Type  Size | =. InfOut | U Linkedto

& Real-Time Settings gpfvwar3nd »  UINT 20 00 Input 0 Status, Inputs, Term & (EL&OOL) . Devi,..

= [B% additional Tasks Elvarasz % UINT 2.0 20 Input 0O Status. Inpubs . Term 8 (EL60Z1) . Devi...
= Task 1

=f= Task 1-Image
= %T Inputs
wvl Yar 304
gl var 362
‘l Qukpuks
ﬁ Rioute Setkings
BB i - Configuration
B® FLC - Configuration
R Cam - Configuration
= - L/ - Configuration
=B} I/O Devices
== Dewvice 1 (EtherCAT)
-I- Device 1-Image
=f= Device 1-Image-Info
%T Inputs
‘l Qukputs
& InfoData
[§ Term 1 (Ex1100)
§ InfoData
B Term 2 (EL&OOLY
M Term 3 (EL&OOLY
B Term 4 (EL60OL)
B Term 5 (EL60OL)
B Term 6 (EL6OOLY
M Term 8 (EL6021)
Bl Term 7 (FLI011)
i"ﬁ Mappings

[ - -

Ready Local (192,168.14.2.1,1) [eslyliRgsE

Damit der TwinCAT IO Treiber die Prozessdaten von einer Klemme berticksichtigt, muss mindestens eine
Variable der Prozessdaten, z.B. das Statuswort "Status”, mit einer Variablen aus einer "Additional Task"
verknUpft sein. Falls keine explizite Verknipfung existiert, ignoriert der TwinCAT 10 Treiber die Prozessdaten
der Klemme.

Im obigen Screenshot hat diese zusatzliche Task fir jede virtuelle COM Schnittstelle eine Variable, die mit
dem Statuswort der entsprechenden Klemme verlinkt ist. Fiir den Task muss der Parameter "Auto Start"
eingeschaltet werden. Mit der Einstellung im Feld "Cycle Ticks" wird festgelegt wie oft die Variablen
aktualisiert werden. Damit bei der Kommunikation mit der Klemme die volle Datenrate erreicht werden kann,
sollte die Zykluszeit im Bereich von 1 ms liegen.
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iy loSetupb.tsm - TwinCAT System Manager |:||E|E|
File Edit Actions Wiew Options Help

D& w H B Eeavdd e ® B 2Q e e

7 - Configurati E—
s |1 o
= % d$i:;kaI1TaSks M arme: |Ta$k'| | Part: |3D'I & |
=f= Task 1-Image Autn start Optians
ER ;‘]F'lu'-::r 04 [ &t Pricrity M anagement 140 at tazk begin
&1 var 362 Prioity: |1 - [ Disable

] outputs c i =
cleticks: 1| 1.000 | me
%, Route Settings 5" | g | | [ Create symbals

! MC - Configuration [] Start tick [modulo); I:I

4 puc- Conﬁ_guratl_on []Separate input updats |
R Cam - Configuration
= - I} - Canfiguration I:I []Estemn spre
=B} I/O Devices ) :
=% Device 1 (EtherCAT) by exeEai s
=f= Device 1-Image
=f= Device 1-Image-Info
%T Inputs
! outputs Cornmert:
& InfoData
[§ Term 1 (Ex1100)
§ InfoData
M Term 2 (EL60OL)
M Term 3 (EL&OOLY
£ Term 4 (EL&0O1)
™ Term 5 (EL6OOL)
P Term & (EL6OD1)
M Term 8 (EL8D21)
Bl Term 7 (FLI011)
i"ﬁ Mappings

[ - -

Ready Local (192,165.14.2.1.1)  [eslylileRg s
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8 Konkurrierender Zugriff auf EL60xx Klemme
durch SPS

Wenn eine EL60xx Klemme von der SPS genutzt wird und auch tber den TwinCAT Virtual Serial COM
Treiber als virtuelle COM Schnittstelle verwendet, werden soll, dann muss der Zugriff auf die Klemme von
einem Ubergeordneten Mechanismus koordiniert werden. Die beiden Zugriffsmdglichkeiten sind insoweit
gegeneinander abgesichert, als dass der Zugriff auf die Klemme durch ein SPS Programm blockiert wird,
sobald diese als virtuelle COM Schnittstelle gedffnet ist. Nach dem SchlieRen der virtuellen COM
Schnittstelle kann das SPS Programm dann wieder zugreifen. Allerdings wird hier keine Ricksicht auf
aktuell laufende Ubertragungen genommen. Anderungen an der Konfiguration der Klemme (Baudrate,
Stopbits, ...) durch eine Windows Applikation werden nicht wieder zuriickgesetzt.

river

110 }
® TcEI__E-Dxx

VCP =
TwinCAT Virtual COM port
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9 Verhalten beim TwinCAT Starten und Stoppen

Allgemein

Beim Stoppen von TwinCAT auf einem Rechner werden vorhandene COM Schnittstellen entfernt. Ein
TwinCAT Start erzeugt die in der aktuellen Konfiguration definierten virtuellen COM Schnittstellen neu. Das
bedeutet Applikationen, die eine virtuellen COM Schnittstelle gedffnet hatten, missen die Schnittstelle nach
einem TwinCAT Neustart nochmal neu 6ffnen. Applikationen mussen vor einem TwinCAT Neustart die
verwendeten COM Schnittstellen schlieen, da es im Allgemeinen nicht vorhersehbar ist, wie eine
Applikation auf das Entfernen einer gedffneten COM Schnittstelle reagiert.

Virtuelle COM Schnittstelle auf entferntem Rechner

Wenn fur eine EL60xx Busklemme an Rechner A eine virtuelle COM Schnittstelle auf einem anderen
Rechner B erzeugt wurde, verhalt sich der Treiber wie folgt:

TwinCAT Stopp auf Rechner A unterbricht die Verbindung zur Busklemme. Schreib- bzw. Lesezugriffe auf
die virtuelle COM Schnittstelle auf Rechner B schlagen fehl.

TwinCAT Start auf Rechner A fuhrt dazu das erneut die virtuelle COM Schnittstelle auf Rechner B erzeugt
werden soll. Anhand der AMS Adresse priift der Treiber auf Rechner B, ob fir die Klemme schon ein
virtueller Port existiert und I6scht diesen dann gegebenenfalls. AnschlieRend wird die virtuelle COM
Schnittstelle dann mit einer eventuell anderen Nummer erzeugt. Die Nummer kann sich z.B. andern, wenn
sie Uber den System Manager geandert wurde.

TwinCAT Stopp auf Rechner B I8scht alle virtuelle COM Schnittstellen auf diesem Rechner.

Nach erneutem TwinCAT Start auf Rechner B kdnnen wieder virtuelle COM Schnittstellen erzeugt werden.
Die vorher vorhandene virtuellen COM Schnittstelle, die von Rechner A aus erzeugt wurde, existiert
zunachst nicht mehr. Erst ein TwinCAT Neustart auf Rechner A erzeugt diese neu.

Da TwinCAT auf Rechner B nicht direkt mitbekommt, wenn TwinCAT auf Rechner A gestoppt wird, kann auf
Rechner B die virtuelle COM Schnittstelle nicht sofort entfernt werden. Falls die Konfiguration auf Rechner A
nun z.B. so geandert wird, dass keine virtuelle COM Schnittstelle mehr erzeugt werden soll, verbleibt auf
Rechner B eine verwaiste virtuelle COM Schnittstelle, bis auch auf Rechner B TwinCAT gestoppt wird.
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10 Bemerkungen

Einschrankungen gegeniiber normalen COM Schnittstellen

 Einschréankungen gegeniiber normalen COM Schnittstellenintervall Timeout
Die virtuelle COM Schnittstelle fir eine EL60xx Klemme unterstiitzt keine Intervall Timeouts, da die
entsprechende Information im Treiber nicht zur Verfliigung steht

+ DSR/DTR Flusskontrolle
Die EL6001 und auch die EL6021 haben keine DSR/DTR Ausgénge.

» Explizites Setzen von RTS/CTS Ausgangen
Das explizite Setzen von RTS oder CTS Ausgang ist nicht mdglich.

+ XON/XOFF Zeichen kénnen nicht gedndert werden
Die EL6001/EL6021 Klemmen verwenden fir XON das Zeichen 0x11 und fir XOFF das Zeichen 0x13.

Bekannte Probleme

» EL60xx Klemme Uber Netzwerk auf CE Gerat einblenden
Theoretisch kann eine EL60xx Klemme, die an Rechner A angeschlossen ist, Gber Netzwerk in einem
CE Rechner B als virtuelle serielle Schnittstelle eingeblendet werden. Der Treiber wird auf CE Geraten
zurzeit nur aktiviert, wenn eine direkt an das Gerat angeschlossene EL60xx Klemme als virtuelle
Schnittstelle eingeblendet werden soll. Man kann den Treiber auch durch manuelle Anpassung der
CurrentConfig.xml aktivieren. Dazu muss folgender Eintrag am Anfang des Abschnitts <Drivers> ... </
Drivers> eingefligt werden.
<Drivers>
<Driver>
<Type>1</Type>

<ServiceName>TCEL60XX</ServiceName>
</Driver>

</Drivers>

Behobene Probleme

Die nachfolgend aufgefihrten Probleme treten mit den Klemmen EL6001 und EL6021 ab Softwarestand 03
(letzte zwei Ziffern der Klemmen-Seriennummer) nicht mehr auf.

@ Der Softwarestand 03 beinhaltet die Firmwareversion 00.04

1

+ Diagnose Bits:
Die Diagnose Bits (Paritatsfehler, Datenrahmenfehler, Pufferiiberlauf) der Klemme kann der Treiber
nicht zur Verfligung stellen.

« Storende XON Zeichen (0x11):
Wenn das Feature "XON/XOFF support for Rx" eingeschaltet ist, dann sendet die EL6001/EL6021
Klemme jedes Mal das XON Zeichen, wenn ein Konfigurationsparameter in die Klemme geschrieben
wird. Weil z.B. beim Offnen einer virtuellen COM Schnittstelle die aktuellen Parameter an die
entsprechende Klemme geschickt werden, versendet diese darauf 10 mal das XON Zeichen. Falls der
angeschlossenen Empfanger dann so konfiguriert ist, beim Versenden die XON/XOFF
DatenfluBkontrolle zu verwenden ("XON/XOFF support for Tx"), dann sollten die XON Zeichen korrekt
verarbeitet werden, und eine Datenlbertragung nicht weiter stéren.

20 Version: 1.1 TS6360






Mehr Informationen:
www.beckhoff.de/ts6360

Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
Hilshorstweg 20

33415 Verl

Deutschland

Telefon: +49 5246 9630
info@beckhoff.de

www.beckhoff.de



mailto:info@beckhoff.de?subject=TS6360
https://www.beckhoff.com
https://www.beckhoff.de/ts6360

	 Inhaltsverzeichnis
	1 Vorwort
	1.1 Hinweise zur Dokumentation
	1.2 Sicherheitshinweise
	1.3 Hinweise zur Informationssicherheit

	2 Übersicht
	3 Systemvoraussetzung
	4 Installation auf Windows XP System
	5 Installation auf CE System
	6 Architektur
	7 Konfiguration im System Manager
	8 Konkurrierender Zugriff auf EL60xx Klemme durch SPS
	9 Verhalten beim TwinCAT Starten und Stoppen
	10 Bemerkungen

		documentation@beckhoff.com
	2022-12-02T09:24:42+0100
	Beckhoff Automation, Verl
	Documentation Publishing




