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BEGKHOFF Vorwort

1 Vorwort
1.1 Hinweise zur Dokumentation
Zielgruppe

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
veroffentlichte 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 erfllt.

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 Ankindigung zu Uberarbeiten und zu
andern.

Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen in dieser Dokumentation kénnen keine Anspriche 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 fuhren.

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 fiir den Fall der Patent-, Gebrauchsmuster-
oder Geschmacksmustereintragung vorbehalten.

BX5100 Version: 2.3.0 7
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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 Hinweise

In der vorliegenden Dokumentation werden die folgenden Hinweise verwendet.
Diese Hinweise sind aufmerksam zu lesen und unbedingt zu befolgen!

A GEFAHR

Akute Verletzungsgefahr!

Wenn dieser Sicherheitshinweis nicht beachtet wird, besteht unmittelbare Gefahr fir Leben und Gesundheit
von Personen!

Verletzungsgefahr!

Wenn dieser Sicherheitshinweis nicht beachtet wird, besteht Gefahr flir Leben und Gesundheit von Perso-
nen!

A VORSICHT
Schadigung von Personen!
Wenn dieser Sicherheitshinweis nicht beachtet wird, kbnnen Personen geschadigt werden!

HINWEIS

Schadigung von Umwelt/Geraten oder Datenverlust

Wenn dieser Hinweis nicht beachtet wird, kdnnen Umweltschaden, Geratebeschadigungen oder Datenver-
lust entstehen.

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

(oo}
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1.3 Ausgabestande der Dokumentation
Version |Anderungen
2.3.0 » Kapitel Technische Daten - BX aktualisiert
» Kapitel Hinweise zum ESD-Schutz hinzugefligt
» Kapitel Entsorgung hinzugefugt
* Neue Titelseite
2.2.0 » Kapitel Technische Daten aktualisiert
21.0 * Download-Links aktualisiert
« Gestaltung der Sicherheitshinweise an IEC 82079-1 angepasst.
2.0.0 * Migration
» ADS-Dienste aktualisiert
1.2.0  Aktualisierung zu Firmware-Version 1.20
1.1.7 » Aktualisierung zu Firmware-Version 1.17
1.1.6 » Aktualisierung zu Firmware-Version 1.16
1.1.4  Aktualisierung zu Firmware-Version 1.14
1.1.0 » Hinweise zur Einhaltung der UL-Anforderungen hinzugeflgt.
1.0.9 » Aktualisierung zu Firmware-Version 1.09
1.0.8 » Aktualisierung zu Firmware-Version 1.08
1.0.7 » Aktualisierung zu Firmware-Version 1.07
1.0.6  Aktualisierung zu Firmware-Version 1.06
1.0.5  Aktualisierung zu Firmware-Version 1.05
1.04 » Aktualisierung zu Firmware-Version 1.04
1.01 » Aktualisierung zu Firmware-Version 1.01
1.0.0  Aktualisierung zu Firmware-Version 1.00

Firmware des BX5100

Nach dem Einschalten zeigt der BX-Controller seine Firmware-Version flr ca. drei Sekunden auf dem
Display an.
Zum Update Ihrer Firmware bendtigen Sie ein serielles Kabel, die Konfigurations-Software KS2000 oder das

Firmware-Update-Programm.

BX5100

Version: 2.3.0
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Firmware |Beschreibung

1.27 » Ab dieser Version kann der BX auch ohne K-Bus-Klemmen verwendet werden, wenn diese im System Manger
nicht angelegt sind, es wird dann kein Fehler erzeugt

1.20 » Unterstltzung der TwinSAFE-Klemmen, maximal eine Logik-Klemme am K-Bus mit maximal 7 Verbindungen
erlaubt

* Umschaltung der COM 2 Schnittstelle zwischen RS232 und RS485 geandert

ACHTUNG
Die Firmware 1.20 ist nicht auf alteren Hardware-Versionen (keiner 3.5) lauffahig. Den HW Stand entnehmen Sie
dem Aufkleber des BX Controllers

1.17 » Neu: Unterstutzung von persistenten Daten

» Forcen und Lesen in der TwinCAT-Konfiguration korrigiert
* CFC-Tool wird unterstitzt wie in Firmware 1.14 und kleiner

1.16 * Online Change Problem behoben bei groen Projekten
* New: Diplay-Beleuchtung kann abgeschaltet werden
» New: Anzeige der CRC des Bootprojektes kann beim Booten aktiviert werden

« REAL_TO_STRING: Bei Real Variablen mit zum Beispiel 9.0 wird diese jetzt auch so als String ausgegeben
vorher ,9.’

» TC-Config 4 und 8-fach analog Klemmen gefixt
1.14 » K-Bus aktualisiert

» CAN-Slave-Schnittstelle aktualisiert
» SSB: Reset des SSB implementiert
» Funktion Generic implementiert

» Nicht implementierte Eigenschaften werden mit dem System Manager deaktiviert, Build 1303
» Schreiben von Ausgangen sind mit TwinCAT Build 1302 mdglich

» Optimierung der Klemmenuberpriifung bei einer TwinCAT Konfiguration

* KL1212 wird in der TC-Config unterstiitzt

* KM-Module werden in der TC-Config unterstitzt

1.09/0.99i » Optimierung Code, dadurch ein Performance Steigerung von ca. 30%

» Optimierung der TcComPortBX.Ibx - Fb_BX_BK8x00_Slave verbesserte Diagnose
* NEU: CFC-Client Unterstitzung implementiert (Controller Flash Copy - Client)
1.08/0.99h * Optimierung SSB

1.07 /0.999 * Optimierung serielles ADS

* Optimierung Online Change

1.06 / 0.99f » Optimierung COM 1 serielles ADS

1.05/0.99e * Wenn nach einem Online Change zu schnell ein PLC Reset ausgeldst wird, kommt eine Fehlermeldung, dass der
Dienst noch nicht bereit ist.

» Optimierung am SSB

» Disable der roten PLC Zyklustiberwachungs-LED

1.04/0.99d » Laden und Speichern von Rezepturen, neue Funktion in TcSystemBX fb_ReadWriteFile
* Optimierung: TcComPortBX, FB_BX_COM_64ex

1.01/0.99a » ab PDO 5 kénnen in der Default Konfiguration bis zu PDO 32 aktiviert werden

*  Wenn nach einem Online Change sofort das Bootprojekt erzeugt wird, kommt eine Fehlermeldung, dass der
Dienst noch nicht bereit ist.

1.00/0.99 » Feldbus Diagnose in der TwinCAT Konfiguration implementiert

*) Die Versionen 1.xx unterstiitzten nur neue blaue Displays! Die Versionen 0.99x unterstitzten nur alte
grune Displays!

10 Version: 2.3.0 BX5100



BEGKHOFF Produktibersicht

2 Produktubersicht

2.1 Busklemmen-Controller der BX-Serie

Abb. 1: Busklemmen-Controller der BX-Serie

Die Busklemmen-Controller der BX-Serie (BX-Controller) sind eine Steuerungsfamilie mit hohem
Flexibilitatsgrad. Vom Ausstattungs- und Leistungsspektrum ist die BX-Serie zwischen den Busklemmen-
Controller der BC-Serie und dem Embedded-PC CX1000 positioniert. Von der BC-Serie wurde das Konzept
der autarken Steuerung in Kombination dem Anschluss fir ein Gbergeordnetes Feldbussystem
Ubernommen. Das Gehausekonzept stammt vom CX1000. Die Hauptunterscheidungsmerkmale zwischen
BC- und BX-Serie sind die groRere Speicherausstattung und die erweiterten Schnittstellen der BX-Serie.

Die BX-Controller bestehen aus einem programmierbaren IEC 61131-3 Controller, einem Anschluss fur das
Ubergeordnete Feldbussystem und dem K-Bus-Interface zum Anschluss der Beckhoff Busklemmen.
Zusatzlich verfligen die BX-Controller tUber zwei serielle Schnittstellen: eine fur die Programmierung, die
andere zur freien Nutzung. Im Gerat selbst enthalten sind ein beleuchtetes LC-Display (2 Zeilen mit je 16
Zeichen) mit Joystickschalter sowie eine Echtzeit-Uhr. Uber den integrierten Beckhoff Smart System Bus
(SSB) kdnnen weitere Peripheriegerate, z. B. Displays, angeschlossen werden.

Die Busklemmen werden wie gewohnt auf der rechten Seite des BX-Controllers angesteckt. Durch das
umfangreiche Spektrum an verschiedenen E/As kann jedes Eingangssignal gelesen und jedes bendtigte
Ausgangssignal erzeugt werden. Dadurch sind mit den BX-Controllern vielfaltige Automatisierungsaufgaben
I6sbar, von der Garagentorsteuerung bis hin zur autarken Temperaturregelung an einer Spritzgussmaschine.
Auch im Hinblick auf ein modulares Maschinenkonzept sind die BX-Controller hervorragend einzusetzen. Im
Verbund kann der BX-Controller Uber die Feldbusschnittstelle mit anderen Maschinenteilen Daten
austauschen. Die Echtzeit-Uhr ermdglicht auch einen dezentralen Einsatz, bei dem der Wochentag oder die
Uhrzeit eine wichtige Rolle spielen.

Die Einsatzgebiete der BX-Serie sind denen der BC-Serie ahnlich, jedoch lassen sich mit dem BX, aufgrund
der grofRen Speicherausstattung, wesentlich komplexere, grofiere Programme abarbeiten und lokal mehr
Daten verwalten (z. B. Historie- und Trenddatenaufzeichnung), die dann sukzessive Uber den Feldbus
abgeholt werden.

® Busklemme und Endklemme erforderlich

Zum Betrieb eines BX-Controllers miissen an dessen K-Bus mindestens eine Busklemme mit Pro-
zessabbild und die Endklemme gesteckt sein!

BX5100 Version: 2.3.0 11
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Feldbus-Interface

Die Varianten der Busklemmen-Controller der BX-Serie unterscheiden sich durch die unterschiedlichen
Feldbusschnittstellen. Zusatzlich sind zwei serielle Schnittstellen fur die Programmierung und fur den
Anschluss weiterer serieller Gerate integriert. Finf verschiedene Ausfiihrungen decken die wichtigsten
Feldbussysteme ab:

+ BX3100: PROFIBUS DP

» BX5100: CANopen

e BX5200: DeviceNet

+ BX8000: RS232 oder RS485 (ohne Feldbusinterface)
« BX9000: Ethernet, ModbusTCP/ADS-TCP/UDP

Programmierung

Programmiert werden die BX-Controller nach der leistungsfahigen IEC 61131-3 Norm. Wie auch bei allen
anderen Beckhoff Steuerungen ist die Automatisierungssoftware TwinCAT Grundlage fiir die Parametrierung
und Programmierung. Dem Anwender stehen also die gewohnten TwinCAT Werkzeuge, wie z. B. SPS-
Programmieroberflache, System Manager und TwinCAT Scope zur Verfigung. Der Datenaustausch erfolgt
wahlweise Uber die serielle Schnittstelle (COM1) oder Gber den Feldbus via Beckhoff PC-Feldbuskarten
FCxxxx.

Konfiguration

Die Konfiguration erfolgt ebenfalls mit TwinCAT. Uber den System Manager kénnen das Feldbusinterface,
der SSB-Bus und die Echtzeit-Uhr konfiguriert und parametriert werden. Alle angeschlossenen Gerate und
Busklemmen kdnnen vom System Manager ausgelesen werden. Die Konfiguration wird nach der
Parametrierung Uber die serielle Schnittstelle auf den BX gespeichert. Diese erstellte Konfiguration kann
auch wieder ausgelesen werden.

12 Version: 2.3.0 BX5100
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2.2 BX5100 - Einfuhrung
CANopen HB:EEm“HUFF
Pm_
LEDs
L K-Bus

Feldbusanschluss
S5B-Anschluss
Joystickschalter

LCD-Di fir
SIatusa;-‘iz ge
Adresswahlschalter

Seriglle Schnitstelle

Beschriftungsfeld

Abb. 2: BX5100

Der Busklemmen Controller BX5100 besitzt eine CANopen-Slaveschnittstelle. Er verflgt Gber eine

automatische Baudratenerkennung bis 1 MBaud und einen Adresswahlschalter fur die Adressvergabe. Es

koénnen bis zu 16 TxPDOs und 16 RxPDOs mit der Steuerung ausgetauscht werden.

Eine Einheit besteht aus dem Busklemmen Controller BX5100 mit bis zu 64 Busklemmen und einer
Busendklemme. Mit dem System der Klemmenbusverlangerung ist der Anschluss von bis zu 255
Busklemmen mdglich. Programmiert wird der Controller Gber die COM1- oder Uber die CANopen-

Schnittstelle der PC-Feldbuskarte FC510x.

BX5100
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2.3 Technische Daten

2.3.1 Technische Daten - BX

Technische Daten BX3100 ‘BX51 00 BX5200 BX8000 BX9000
Prozessor 16 Bit Mikrocontroller

Diagnose LEDs 2 x Spannungsversorgung, 2 x K-Bus

Display FSTN 2 x 16 Zeilen Display fir Diagnose oder eigene Texte, beleuchtet
Schalter Joystickschalter flir Parametrierung und Diagnose

Uhr interne akkugepufferte Uhr fur Zeit und Datum

Konfigurations- und TwinCAT PLC

Programmiersoftware

Feldbus-Interface PROFIBUS-DP |CANopen ‘DeviceNet - Ethernet
Feldbus-Anschluss D-Sub, 9-pin Open Style Connector, 5-pin |- RJ45
Serielle Schnittstellen COM1 (RS232 fir Konfiguration und Programmierung, automatische

Baudratenerkennung 9600/19200/38400/57600 Baud)
COM2 (RS232 oder RS485) fur den Anschluss serieller Gerate

SSB CANopen basierende Sub-Bus Schnittstelle
Klemmenbus (K-Bus) 64 (255 mit K-Bus-Verlangerung)

Digitale Peripheriesignale 2040 Ein-/Ausgange

Analoge Peripheriesignale 1024 Ein-/Ausgange
Konfigurationsmdglichkeit Uber TwinCAT oder die Steuerung

maximale Byte-Anzahl Feldbus |feldbusabhangig
maximale Byte-Anzahl SPS 2048 Byte Eingangsdaten, 2048 Byte Ausgangsdaten

Versorgung BX3100 \BX51 00 ‘BX5200 BX8000 BX9000
Spannungsversorgung (Us) 24 Vo (-15%/+20%), siehe UL-Anforderungen

Eingangsstrom (Us) 180 mA + (ges. K-Bus Strom)/4

Einschaltstrom (Us) ca. 2,5 x Dauerstrom

K-Bus-Strom (5 V) maximal 1450 mA

Spannung Powerkontakt (Up) |maximal 24 V.
Stromlast Powerkontakt (Up) |maximal 10 A, siehe UL-Anforderungen
Spannungsfestigkeit 500 V (Powerkontakt/Versorgungsspannung/Feldbus)

A VORSICHT

UL-Anforderungen

c US | Fur die Spannungsversorgungen des BX-Controllers (Us) und der Powerkontakte (Up) be-
nutzen Sie eine 4 A Sicherung oder eine Spannungsversorgung, die NEC Class 2 ent-
spricht um die UL-Anforderungen zu erfillen!
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Technische Daten BX3100 ‘BX51 00 BX5200 ‘BX8000 BX9000
zulassiger 0°C ... +55°C (vor Hardware-Version 4.4) 0°C ... +55°C
Umgebungstemperaturbereich  |-25°C ... +60°C (ab Hardware-Version 4.4)

im Betrieb

zulassiger -20°C ... +85°C (vor Hardware-Version 4.4) -20°C ... +85°C
Umgebungstemperaturbereich  |-40°C ... +85°C (ab Hardware-Version 4.4)

bei Lagerung

Relative Feuchte

95% ohne Betauung

Vibrations-/ Schockfestigkeit

gemaf EN 60068-2-6 / EN 60068-2-27

EMV-Festigkeit / Aussendung

gemaf EN 61000-6-2 / EN 61000-6-4

Schutzart

IP20

Zulassungen/Kennzeichnungen*

CE, UKCA, cULus, EAC

*) Real zutreffende Zulassungen/Kennzeichnungen siehe seitliches Typenschild (Produktbeschriftung).

Mechanische Daten

BX3100 BX5100  |BX5200  |BX8000  |BX9000

Gewicht

ca. 170 g

Abmessungen (B xH x T)

ca. 83 mm x 100 mm x 90 mm (BX8000: ca. 65 mm x 100 mm x 90 mm)

Montage

mit Verriegelung, auf Tragschiene (35 mm Hutschiene)

Einbaulage Beliebig
Anschlussquerschnitt 0,08 mm? ... 2,5 mm?
AWG 28 ... 14

8 ... 9 mm Abisolierlange

2.3.2

Technische Daten - CANopen

Systemdaten

CANopen (BX5100)

Anzahl der Knoten 63

, mit Repeater 99

Anzahl der E/A-Punkte

steuerungsabhangig

Ubertragungsmedium

abgeschirmtes, verdrilltes Kupferkabel, 2 x Signal, 1 x CAN Ground
(empfohlen)

Leitungslange

5000 m

2500 m (1000 m 500 m 250 m |100 m 50 m 25m

Ubertragungsrate [kBaud ] 10

20 50 125 250 500 800 1000

I/0-Kommunikationsarten

ereignisgesteuert, zyklisch, synchron, Polling

Anzahl PDOs 32 Sende- und 32 Empfangsprozessdatenobjekte

Baudrate automatische Baudratenerkennung (mogliche Baudraten siehe
Ubertragungsrate)

2.3.3 Technische Daten - SSB-Interface

Systemdaten SSB-Interface

Max. Anzahl an Slaves 8

Max. Anzahl an PDOs 32 RxPODs / 32 TxPDOs

Baudrate 10k ... 1 MBaud

Erlaubte Slave-Adressen 1 bis 64

BX5100 Version: 2.3.0 15
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Technische Daten - SPS

SPS- Daten

BX3100 IBX5100 BX5200 IBX8000 BX9000

Programmiermaoglichkeit

Uber Programmierschnittstelle (COM1 oder COM2) oder Uber Feldbus

Programmspeicher

256 kByte

Source Code Speicher 256 kByte
Datenspeicher 256 kByte
Remanente Merker 2 kByte

SPS-Zykluszeit

ca. 0,85 ms fir 1000 AWL Befehle (ohne E/A Zyklus)

Programmiersprachen

IEC 6-1131-3 (AWL, KOP, FUP, ST, AS)

Laufzeit

1 SPS Task (2. Task in Vorbereitung)

Online Change

Ja

Up/Down Load Code

Ja/Ja

24
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2.5 Das Beckhoff Busklemmensystem

Bis zu 256 Busklemmen mit ein bis 16 E/A-Kanilen fiir jede Signalform

Das Busklemmen-System ist das universelle Bindeglied zwischen einem Feldbus-System und der Sensor /
Aktuator - Ebene. Eine Einheit besteht aus einem Buskoppler als Kopfstation und bis zu 64 elektronischen
Reihenklemmen, wovon die letzte eine Endklemme ist. Mit der K-Bus Erweiterung kénnen bis zu 255
Busklemmen angeschlossen werden. Fiir jede technische Signalform stehen Klemmen mit ein, zwei, vier
oder acht E/A-Kanalen zur Verfliigung, die beliebig gemischt werden konnen. Dabei haben alle
Klemmentypen die gleiche Bauform, wodurch der Projektierungsaufwand sehr gering gehalten wird.
Bauhohe und Tiefe sind auf kompakte Klemmenkasten abgestimmt.

Dezentrale Verdrahtung der E/A-Ebene

Die Feldbustechnik erlaubt den Einsatz kompakter Steuerungsbauformen. Die E/A-Ebene muss nicht bis zur
Steuerung gefuhrt werden. Die Verdrahtung der Sensoren und Aktuatoren ist dezentral mit minimalen
Kabelldangen durchfiihrbar. Der Installationsstandort der Steuerung kann im Bereich der Anlage beliebig
gewahlt werden.

Industrie-PCs als Steuerung

Durch den Einsatz eines Industrie-PCs als Steuerung lasst sich das Bedien- und Beobachtungselement in
der Hardware der Steuerung realisieren. Der Standort der Steuerung kann deshalb ein Bedienpult, eine
Leitwarte oder ahnliches sein. Die Busklemmen stellen die dezentrale Ein-/Ausgabeebene der Steuerung im
Schaltschrank und untergeordneten Klemmenkasten dar. Neben der Sensor/Aktuator-Ebene wird auch der
Leistungsteil der Anlage Uber das Bussystem gesteuert. Die Busklemme ersetzt die konventionelle
Reihenklemme als Verdrahtungsebene im Schaltschrank. Der Schaltschrank kann kleiner dimensioniert
werden.

Buskoppler fiir alle gdngigen Bussysteme

Das Beckhoff Busklemmen-System vereint die Vorteile eines Bussystems mit den Mdglichkeiten der
kompakten Reihenklemme. Busklemmen kénnen an allen gangigen Bussystemen betrieben werden und
verringern so die Teilevielfalt in der Steuerung. Dabei verhalten sich Busklemmen wie herkdmmliche
Anschaltungen dieses Bussystems. Alle Leistungsmerkmale des jeweiligen Bussystems werden unterstitzt.

Montage auf genormten Tragschienen

Die einfache und platzsparende Montage auf einer genormten Tragschiene (EN 60715, 35 mm) und die
direkte Verdrahtung von Aktoren und Sensoren ohne Querverbindungen zwischen den Klemmen
standardisiert die Installation. Dazu tragt auch das einheitliche Beschriftungskonzept bei.

Die geringe Baugréfe und die grof3e Flexibilitat des Busklemmen-Systems ermdglichen den Einsatz Gberall
dort, wo auch eine Reihenklemme zur Anwendung kommt. Jede Art von Ankopplung, wie analoge, digitale,
serielle oder der Direktanschluss von Sensoren kann realisiert werden.

Modularitat

Die modulare Zusammenstellung der Klemmleiste mit Busklemmen verschiedener Funktionen begrenzt die
Zahl der ungenutzten Kanale auf maximal einen pro Funktion. Die Anzahl von zwei Kanalen in einer Klemme
trifft das Optimum zwischen der Zahl der ungenutzten Kanale und den Kosten pro Kanal. Auch die
Méoglichkeit der Potentialtrennung durch Einspeiseklemmen hilft, die Anzahl der ungenutzten Kanale gering
zu halten.

Anzeige des Kanalzustands

Die integrierten Leuchtdioden zeigen in Sensor/Aktuator-Nahe den Zustand des entsprechenden Kanals an.

BX5100 Version: 2.3.0 17



Produktibersicht BEGKHOFF

K-Bus

Der K-Bus ist der Datenweg innerhalb der Klemmleiste. Uber sechs Kontakte an den Seitenwanden der
Klemmen wird der K-Bus vom Buskoppler durch alle Klemmen gefihrt. Die Endklemme schliel3t den K-Bus
ab. Der Benutzer muss sich keinerlei Wissen utber die Funktion des K-Bus oder die interne Arbeitsweise von
Klemmen und Buskoppler aneignen. Viele lieferbare Software-Tools erlauben eine komfortable
Projektierung, Konfiguration und Bedienung.

Potential-Einspeiseklemmen fiir potentialgetrennte Gruppen

Uber drei Powerkontakte wird die Betriebsspannung an die nachfolgenden Klemmen weitergegeben. Durch
den Einsatz von Potential-Einspeiseklemmen, kénnen Sie die Klemmleiste in beliebige potentialgetrennte
Gruppen gliedern. Die Potential-Einspeiseklemmen werden bei der Ansteuerung der Klemmen nicht
berlcksichtigt, sie diirfen an beliebiger Stelle in die Klemmleiste eingereiht werden.

In einem Klemmenblock kdnnen Sie bis zu 64 Busklemmen einsetzen und diesen Uber die K-
Busverlangerung auf bis zu 256 Busklemmen erweitern. Dabei werden Potential-Einspeiseklemmen
mitgezahlt, die Endklemme nicht.

Buskoppler fiir verschiedene Feldbus-Systeme

Verschiedene Buskoppler lassen sich einsetzen, um die elektronische Klemmleiste schnell und einfach an
unterschiedliche Feldbus-Systeme anzukoppeln. Auch eine nachtragliche Umristung auf ein anderes
Feldbus-System ist maglich. Der Buskoppler ibernimmt alle Kontroll- und Steuerungsaufgaben, die fur den
Betrieb der angeschlossenen Busklemmen notwendig sind. Die Bedienung und Konfiguration der
Busklemmen wird ausschlieBlich tiber den Buskoppler durchgefihrt. Die eingestellten Parameter werden
jedoch spannungsausfallsicher in den jeweiligen Busklemmen gespeichert. Feldbus, K-Bus und E/A-Ebene
sind galvanisch getrennt.

Wenn der Datenaustausch Uber den Feldbus zeitweise gestort ist oder ausfallt, bleiben Registerinhalte (wie
z. B. Zahlerstande) erhalten, digitale Ausgange werden geléscht und analoge Ausgange nehmen einen Wert
an, der bei der Inbetriebnahme fiir jeden Ausgang konfigurierbar ist. Die Default-Einstellung der analogen
Ausgange ist 0 V bzw. 0 mA. Digitale Ausgéange fallen in einen inaktiven Zustand zuriick. Die Timeout-Zeiten
der Buskoppler entsprechen den fir das Feldbus-System Ublichen Zeiten. Bei der Umstellung auf ein
anderes Bussystem beachten Sie im Falle groRer Zykluszeiten des Bussystems die Anderung der Timeout-
Zeiten.

Die Schnittstellen

Ein Buskoppler besitzt sechs unterschiedliche Anschlussmadglichkeiten. Diese Schnittstellen sind als
Steckverbindungen und Federkraftklemmen ausgelegt.
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3 Montage und Verdrahtung

3.1 Hinweise zum ESD-Schutz

HINWEIS

Zerstorung der Gerate durch elektrostatische Aufladung moglich!

Die Gerate enthalten elektrostatisch gefahrdete Bauelemente, die durch unsachgemafe Behandlung be-
schadigt werden kénnen.

 Sie missen beim Umgang mit den Komponenten elektrostatisch entladen sein; vermeiden Sie auller-
dem die Federkontakte (s. Abb.) direkt zu berihren.

* Vermeiden Sie den Kontakt mit hoch isolierenden Stoffen (Kunstfaser, Kunststofffolien etc.)

» Beim Umgang mit den Komponenten ist auf gute Erdung der Umgebung zu achten (Arbeitsplatz, Verpa-
ckung und Personen)

» Jede Busstation muss auf der rechten Seite mit der Endklemme KL9010 abgeschlossen werden, um
Schutzart und ESD-Schutz sicher zu stellen.

1

Ads oy
)

f e
f S

2
f ~_

Abb. 3: Federkontakte der Beckhoff I/O-Komponenten

3.2 Montage

Verletzungsgefahr durch Stromschlag und Beschadigung des Gerates moglich!

Setzen Sie das Busklemmen-System in einen sicheren, spannungslosen Zustand,
bevor Sie mit der Montage, Demontage oder Verdrahtung der Komponenten beginnen!

3.21 Abmessungen

Das Beckhoff Busklemmen-System zeichnet sich durch geringes Bauvolumen und hohe Modularitat aus. Fir
die Projektierung muss ein Buskoppler und eine Anzahl von Busklemmen vorgesehen werden. Die
Abmessungen der Busklemmen-Controller sind unabhéangig vom Feldbus-System.

BX5100 Version: 2.3.0 19
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Abb. 5: BX8000

Die Gesamtbreite der Feldbusstation setzt sich aus der Breite des Busklemmen-Controllers und der Breite
der verwendeten Busklemmen (incl. Busendklemme KL9010) zusammen. Die Busklemmen sind je nach
Bauform 12 mm oder 24 mm breit. Die Die Hohe betragt 100 mm.

Die Busklemmen-Controller der BX-Serie sind bis zu 83 mm breit und 91 mm tief.

Gesamttiefe beachten

o

1 Beachten sie, dass ein Busklemmen-Controller mit Hutschiene und angeschlossenen Steckern
meist tiefer aufbaut als die angegebenen 91 mm. Beispiel:
BX3100 + ZB3100 + Hutschiene = 105 mm
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3.2.2 Tragschienenmontage

Montage

1. Auf der Unterseite der BX-Controller befinden sich weil’e Zuglaschen, die mit einem Rastmechanismus
verbunden sind.
Ziehen Sie diese Zuglaschen nach unten, bevor Sie den BX-Controller auf die Tragschiene driicken.

(=]
oy | -
! Zu M
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o &

'L I ! : ! ] I

Abb. 6: Entriegelter BX-Controller

Display bei der Montage nicht beschadigen!

Achten Sie darauf, nicht auf das Display zu driicken, wenn Sie den BX-Controller auf die Tragschiene
dricken. Andernfalls kann das Display beschadigt werden.

2. Dricken Sie den BX-Controller nun auf die Tragschiene.

3. Nach dem Aufrasten auf die Tragschiene, schieben Sie die Zuglaschen wieder in die Ausgangsstellung
zurlck.

]ﬂ" % U -h_

FLC Mo
[rate: =

Zn

b

Abb. 7: Verriegelter BX-Controller

Demontage

1. Entriegeln Sie zuerst alle Zuglaschen an der Unterseite des BX-Controllers.

2. Ziehen Sie dann an der orangen Lasche neben der Einspeisung fur die Powerkontakte.
B o

Q)

FLC hMode: RLIM
Date: Z2.0202

Abb. 8: Demontage

3.3 Entsorgung

Mit einer durchgestrichenen Abfalltonne gekennzeichnete Produkte

dirfen nicht in den Hausmill. Das Geréat gilt bei der Entsorgung als

Elektro- und Elektronik-Altgerat. Die nationalen Vorgaben zur
mmmmm  Entsorgung von Elektro- und Elektronik-Altgeraten sind zu beachten.
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3.4 Verdrahtung

Verletzungsgefahr durch Stromschlag und Beschadigung des Gerates moglich!

Setzen Sie das Busklemmen-System in einen sicheren, spannungslosen Zustand,
bevor Sie mit der Montage, Demontage oder Verdrahtung der Komponenten beginnen!

3.41 Potentialgruppen, Isolationsprufung und PE

Potentialgruppen

Ein Beckhoff Busklemmenblock verfiigen in der Regel Uber drei verschiedene Potentialgruppen:

» Die Feldbusschnittstelle ist (auf3er bei einzelnen Low Cost Kopplern) galvanisch getrennt und bildet die
erste Potentialgruppe.

» Buskoppler- / Busklemmen-Controller-Logik, K-Bus und Klemmenlogik bilden eine zweite galvanisch
getrennte Potentialgruppe.

« Die Ein- und Ausgange werden Uber die Powerkontakte gespeist und bilden weitere Potentialgruppen.

Gruppen von E/A-Klemmen lassen sich durch Potentialeinspeiseklemmen oder Trennklemmen zu weiteren
Potentialgruppen zusammenfassen.
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Abb. 9: Potentialgruppen eines Busklemmenblocks

Isolationspriifung

Die Verbindung zwischen Buskoppler- / Busklemmen-Controller und Busklemmen wird durch das
Zusammenstecken der Komponenten automatisch realisiert. Die Ubertragung der Daten und die
Versorgungsspannung der intelligenten Elektronik der Busklemmen tbernimmt der K-Bus. Die Versorgung
der Feldelektronik wird Uber die Powerkontakte durchgefliihrt. Die Powerkontakte stellen durch das
Zusammenstecken eine Versorgungsschiene dar. Da einige Busklemmen (z. B. analoge Busklemmen oder
digitale Vierkanal-Busklemmen) diese Powerkontakte nicht oder nicht vollstdndig durchschleifen, sind die
Kontaktbelegungen der Busklemmen zu beachten.
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Die Einspeiseklemmen unterbrechen die Powerkontakte und stellen den Anfang einer neuen
Versorgungsschiene dar. Der Buskoppler- / Busklemmen-Controller kann auch zur Einspeisung der
Powerkontakte eingesetzt werden.

PE-Powerkontakte

Der Powerkontakt mit der Bezeichnung PE kann als Schutzerde eingesetzt werden. Der Kontakt ist aus
Sicherheitsgriinden beim Zusammenstecken voreilend und kann Kurzschlussstréme bis 125 A ableiten.

Abb. 10: Linksseitiger Powerkontakt

Es ist zu beachten, dass aus EMV-Griinden die PE-Kontakte kapazitiv mit der Tragschiene verbunden sind.
Das kann zu falschen Ergebnissen und auch zur Beschadigung der Klemme bei der Isolationsprifung fihren
(z. B. Isolationsdurchschlag an einem 230 V-Verbraucher zur PE-Leitung). Die PE-Zuleitung am

Buskoppler- / Busklemmen-Controller muss zur Isolationspriifung abgeklemmt werden. Um weitere
Einspeisestellen fiir die Prifung zu entkoppeln, kénnen die Einspeiseklemmen aus dem Verbund der
Ubrigen Klemmen mindestens 10 mm herausgezogen werden. Die PE-Zuleitungen missen in diesem Fall
nicht abgeklemmt werden.

Der Powerkontakt mit der Bezeichnung PE darf nicht fiir andere Potentiale verwendet werden.

3.4.2 Spannungsversorgung
A VORSICHT
Beachten Sie die UL-Anforderungen fiir die Spannungsversorgung!
c @ US | Diese UL-Anforderungen gelten fur alle Versorgungsspannungen der BX-Controller (Us
und Up)!

Zur Einhaltung der UL-Anforderungen dirfen die BX-Controller nur mit Versorgungsspan-
nungen (24 V) versorgt werden, die

* von einer isolierten, mit einer Sicherung (entsprechend UL248) von maximal 4 A ge-
schitzten Quelle, oder

» von einer Spannungsquelle die NEC class 2 entspricht stammen.
Eine Spannungsquelle entsprechend NEC class 2 darf nicht seriell oder parallel mit ei-
ner anderen NEC class 2 entsprechenden Spannungsquelle verbunden werden!

A VORSICHT

Keine unbegrenzten Spannungsquellen!
[ US | Zur Einhaltung der UL-Anforderungen durfen die BX-Controller nicht mit unbegrenzten

Spannungsquellen verbunden werden!
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Abb. 11: Klemmstellen zur Versorgung des Busklemmen-Controllers

e(UL) us wisten

Ind. Cont. Eg.. 24TB
Use 4 Amp. fuse or
Class 2 power supply.
See instructions.

Abb. 12: UL-Kennzeichnung der BX-Controller

Versorgung von Busklemmen-Controller und Busklemmen (Us)
Der Busklemmen-Controller bendtigt zum Betrieb eine Versorgungsspannung von 24 V.

Der Anschluss findet beim BX-Controller Gber die oberen Klemmstellen mit der Bezeichnung 24 Vund 0 V
statt. Diese Versorgungsspannung versorgt die Elektronik des Busklemmen-Controllers sowie Uber den K-
Bus die Elektronik der Busklemmen. Sie ist galvanisch von der Spannung der Feldebene getrennt.

Versorgung der Powerkontakte (Up)

Die unteren sechs Anschlisse mit Federkraft - Klemmen kdnnen zur Einspeisung der Peripherieversorgung
benutzt werden. Die Federkraftklemmen sind paarweise mit einem Powerkontakt verbunden. Die
Einspeisung zu den Powerkontakten besitzt keine Verbindung zur Spannungsversorgung der BX-Elektronik.
Die Auslegung der Einspeisung lasst Spannungen bis zu 24 V zu.

Die Federkraftklemmen sind fiir Dréhte von 0,08 mm? bis 2,5 mm? Querschnitt ausgelegt.

Die paarweise Anordnung und die elektrische Verbindung zwischen den Speiseklemmkontakten ermdéglicht
das Durchschliefen der Anschlussdrahte zu unterschiedlichen Klemmpunkten. Die Strombelastung Gber den
Powerkontakt darf 10 A nicht dauerhaft Uberschreiten. Die Strombelastbarkeit zwischen zwei
Federkraftklemmen ist mit der Belastbarkeit der Verbindungsdrahte identisch.

24 Version: 2.3.0 BX5100



BEGKHOFF Montage und Verdrahtung

Powerkontakte

An der rechten Seitenflache des Busklemmen Controllers befinden sich drei Federkontakte der
Powerkontaktverbindungen. Die Federkontakte sind in Schlitzen verborgen um einen Bertihrungsschutz
sicher zu stellen. Durch das Anreihen einer Busklemme werden die Messerkontakte auf der linken Seite der
Busklemme mit den Federkontakten verbunden. Die Nut/Federfiihrung an der Ober- und Unterseite der
Busklemmen Controller und Busklemmen garantiert eine sichere Fihrung der Powerkontakte.

3.4.3 Programmierkabel fur COM1

Far die Programmierung der BX-Controller konnen Sie ein 1:1 Kabel nehmen (Buchse/Stecker und nur die
unten angegebenen PINs verdrahten). Auf der BX-Seite bendtigen Sie einen neunpoligen Stecker und auf
der PC-Seite meist eine neunpolige Buchse. Die Verdrahtung ist 1:1 und die bendtigten PINs sind aus der
unten angegebenen Tabelle zu entnehmen. Die Lange des Kabels darf 5 Meter nicht tGberschreiten!

Beschreibung BX COM Port 1 PC COM Port RS 232 Serielle Schnittstelle
Kabel Stecker, Pin Buchse, Pin

RS 232 RxD/TxD 2 2

RS 232 RxD/TxD 3 3

GND 5 5

HINWEIS

Alle in der Tabelle nicht aufgefiihrten Pins sind reserviert

Beachten Sie, dass an diesem COM Port [P 26] die hier nicht aufgefiihrten Pins nicht frei verfiigbar, son-
dern mit weiteren Signalen belegt sind.

ZK1000-0030

Das Programmierkabel bietet die Mdglichkeit Giber die Schnittstelle COM 1 den BX-Controller zu
programmieren und an der Schnittstelle COM 2 ein weiteres serielles Gerat anzuschlief’en. Achten Sie im
eingebauten Zustand auf die maximale Bauhdhe des Steckers.

BX
COM1 RS 232
COM2 RS 232/485

COM2 RS 232/485

COM1 RS 232

Abb. 13: Programmierkabel ZK1000-0030 - COM 1 und COM 2
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BX interface
COM 2

-

cable

BX interface
COM 1

485 +05

]

BX interface
* M X001 COM 172

r

PC interface
Abb. 14: Programmierkabel ZK1000-0030 - Abmessungen der Stecker

1
By S,
G D
-

i
o O
0
]

|~ 3mrcahle

1 q
0000

s0 0 Q Oy

PC coupling connectar

Abb. 15: Programmierkabel ZK1000-0030 - Pinning

3.4.4 SSB- und COM-Schnittstellen

Das Grundmodul der BX-Controller besitzt die Schnittstellen COM1, COM2 und SSB (Smart System. COM1
und COM2 sind auf einer D-Sub-Buchse untergebracht. Ein spezielles Programmierkabel (ZK1000-0030) mit
dem Sie beide Schnittstellen verwenden kénnen, kdnnen Sie bei Beckhoff bestellen. Die Schnittstelle COM2
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ist fur den Anschluss serieller Gerate vorgesehen. Sie kdnnen bei der Schnittstelle COM2 zwischen RS232
oder RS485 wahlen.

Fur die serielle Schnittstelle COM2 stehen Bibliotheken [»_104] zur Verfligung.

SSB-Schnittstelle

5

Abb. 16: SSB-Schnittstelle

Belegung der SSB-Schnittstelle (Stecker X00)

PIN Signal
reserviert
CAN low
GND
reserviert
Shield
GND
CAN high
reserviert
reserviert

OO N OlRhWN| I~

COMT1 (RS 232) und COM2 (RS 232/485) Schnittstelle

5

Abb. 17: COM1- (RS 232) und COM2-Schnittstelle (RS 232/485)

Belegung der COM-Schnittstellen (Buchse X01)

PIN Schnittstelle Signal

1 COM2 RS485 D+
2 COM1 RS232 TxD
3 COM1 RS232 RxD
4 VCC +5V VCC

5 GND GND

6 COM2 RS485 D-
7 COM2 RS232 RxD
8 COM2 RS232 TxD
9 GND GND
3.4.5 CANopen Verkabelung

Hinweise fiir die Uberpriifung der CAN-Verdrahtung finden sich im Kapitel Fehlersuche / Trouble Shooting.
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3.4.51 CAN-Topologie

CAN ist ein 2-Draht-Bussystem, an dem alle Teilnehmer parallel (d.h. mit kurzen Stichleitungen)
angeschlossen werden. Der Bus muss an jedem Ende mit einem Abschlusswiderstand von 120 (bzw. 121)
Ohm abgeschlossen werden, um Reflexionen zu vermeiden. Dies ist auch bei sehr kurzen Leitungslangen
erforderlich!

node 1 ... .. . | noden

C AN _H

120 (2 CAMN Bus Line 20 03

CaN_L

Abb. 18: Abschluss des Busses mit Abschlusswiderstand 120 Ohm

Da die CAN-Signale als Differenzpegel auf dem Bus dargestellt werden, ist die CAN-Leitung vergleichsweise
unempfindlich gegen eingepragte Stérungen (EMI). Es sind jeweils beide Leitungen betroffen, somit
verandert die Stérung den Differenzpegel kaum.

120 Qi CAN Bus Line Yo i12|:|ﬂ

| CAN_L |

Abb. 19: Unempfindlichkeit gegen eingepragte Stérungen

3.4.5.2 Buslange

Die maximale Buslange wird bei CAN vorwiegend durch die Signallaufzeit beschrankt. Das Multi-Master-
Buszugriffsverfahren (Arbitrierung) erfordert, dass die Signale quasi gleichzeitig (vor der Abtastung innerhalb
einer Bitzeit) an allen Knoten anliegen. Da die Signallaufzeit in den CAN-Anschaltungen (Transceiver,
Optokoppler, CAN-Controller) nahezu konstant sind, muss die Leitungslange an die Bit-Rate angepasst
werden.

Bit-Rate Buslange
1 MBit/s <20 m*
500 kBit/s <100 m
250 kBit/s <250 m
125 kBit/s <500 m
50 kBit/s <1000 m
20 kBit/s <2500 m
10 kBit/s <5000 m

*) Haufig findet man in der Literatur fir CAN die Angabe 40 m bei 1 MBit/s. Dies gilt jedoch nicht fir Netze
mit optoentkoppelten CAN-Controllern. Die worst case Berechnung mit Optokopplern ergibt bei 1 MBit/s eine
maximale Buslange von 5 m - erfahrungsgemal sind jedoch 20 m problemlos erreichbar.

Bei Buslangen uber 1000 m kann der Einsatz von Repeatern notwendig werden.
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3.453 Stichleitungen

Stichleitungen ("drop lines") sind nach Mdglichkeit zu vermeiden, da sie grundsatzlich zu Signalreflexionen
fuhren. Die durch Stichleitungen hervorgerufenen Reflexionen sind jedoch in der Regel unkritisch, wenn sie
vor dem Abtastzeitpunkt vollstandig abgeklungen sind. Bei den in den Buskopplern gewahlten Bit-Timing-
Einstellungen kann dies angenommen werden, wenn folgende Stichleitungslangen nicht Gberschritten
werden:

Bit-Rate Lange Stichleitung gesamte Lange aller Stichleitungen
1 MBit/s <1m <&m

500 kBit/s <5m <25m

250 kBit/s <10m <50m

125 kBit/s <20m <100 m

50 kBit/s <50m <250 m

Stichleitungen durfen nicht mit Abschlusswiderstanden versehen werden.

Trunk line Trunk line i
e S Multiport Tap
1 1 K =y
i d i
--?—L Drop e
B
8

Abb. 20: Beispieltopologie Stichleitungen

3454 Sternverteiler (Multiport Tap)

Beim Einsatz von passiven Verteilern ("Multiport Taps"), z. B. der Beckhoff Verteilerbox ZS5052-4500 sind
kiirzere Stichleitungslangen einzuhalten. Die folgende Tabelle gibt die maximalen Stichleitungslangen und
die maximale Lange der Trunk Line (ohne Stichleitungen) an:

Bit-Rate Lénge Stichleitung bei Multi- |Lange Trunk Line (ohne Stichleitungen)
port Topologie

1 MBit/s <0,3m <25m

500 kBit/s <12m <66 m

250 kBit/s <24m <120 m

125 kBit/s <48m <310m

3.45.5 CAN-Kabel

Fur die CAN-Verdrahtung wird die Verwendung von paarig verdrillten, geschirmten Kabeln (2x2) mit einem
Wellenwiderstand von 108...132 Ohm empfohlen. Wenn das Bezugspotential der CAN-Transceiver (CAN-

Ground) nicht verbunden werden soll, so kann auf das zweite Adernpaar verzichtet werden (nur bei kleinen
Netzausdehnungen mit gemeinsamer Speisung aller Teilnehmer empfehlenswert).

ZB5100 CAN-Kabel

Beckhoff hat ein hochwertiges CAN-Kabel mit folgenden Eigenschaften im Programm:

* 2x2x0,25 mm? (AWG 24) paarig verseilt, Kabelfarben: rot/schwarz + weil}/schwarz
» doppelt geschirmt

» Schirmgeflecht mit Beilauflitze (kann direkt auf Pin3 der 5-pol Anschlussklemme aufgelegt werden)
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ZB5100

Beilauflize

0,25 mirre

Schirm

flexibel (Mindestbiegeradius 35 mm bei einmaligem Biegen, 70 mm bei mehrmaligem Biegen)
Wellenwiderstand (60 kHz): 120 Ohm

Leiterwiderstand < 80 Ohm/km

Mantel: PVC grau, AuRendurchmesser 7,3 +/- 0,4 mm

Gewicht: 64 kg/km.

Bedruckt mit "Beckhoff ZB5100 CAN-BUS 2x2x0.25" und Metermarkierung (Langenangaben, alle
20cm)

T4 mm [ 029"

Abb. 21: Aufbau CAN-Kabel ZB5100

ZB5200 CAN/DeviceNet-Kabel

Das Kabelmaterial ZB5200 entspricht der DeviceNet Spezifikation und eignet sich ebenso fur CANopen
Systeme. Aus diesem Kabelmaterial sind auch die vorkonfektionierten Busleitungen ZK1052-xxxx-xxxx fiir
die Feldbus Box Baugruppen gefertigt. Es hat folgende Spezifikation:

2 x2x 0,34 mm? (AWG 22) paarig verseilt

doppelt geschirmt, Schirmgeflecht mit Beilauflitze

Wellenwiderstand (1 MHz): 126 Ohm

Leiterwiderstand 54 Ohm/km

Mantel: PVC grau, AuRendurchmesser 7,3 mm

Bedruckt mit "InterlinkBT DeviceNet Type 572" sowie UL und CSA Ratings
Litzenfarben entsprechen DeviceNet Spezifikation

UL anerkanntes AWM Type 2476 Rating

CSA AWM I/Il A/B 80°C 300V FT1

Entspricht DeviceNet "Thin Cable" Spezifikation

Abb. 22: Aufbau CAN-/DeviceNet-Kabel ZB5200
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3.4.5.6 Schirmung

Der Schirm ist Uber das gesamte Buskabel zu verbinden und nur an einer Stelle galvanisch zu erden um
Masseschleifen zu vermeiden.

Das Schirmungskonzept mit HF-Ableitung von Stérungen tber R/C-Glieder auf die Tragschiene geht davon
aus, dass die Tragschiene entsprechend geerdet und stérungsfrei ist. Sollte dies nicht der Fall sein, so kann
es vorkommen, dass HF-Stdrpegel Uber die Tragschiene auf den Schirm des Buskabels Ubertragen werden.
In diesem Fall sollte der Schirm an den Kopplern nicht aufgelegt werden - aber dennoch komplett
durchverbunden sein.

Hinweise fiir die Uberpriifung der CAN-Verdrahtung finden sich im Kapitel Fehlersuche / Trouble Shooting.

3.4.5.7 Kabelfarben

Vorschlag fur die Verwendung der Beckhoff CAN-Kabel an Busklemme und Feldbus Box:

Pin BK51x0 Pin BK5151 Pin Feld- Pin Funktion Kabelfarbe |Kabelfarbe

PIN BX5100 (X510) \cx8050. CX8051 bus Box [FC51xx ZB5100 ZB5200
CXxxxx-B510/M510

1 3 3 3 CAN Ground |schwarz /(rot) |schwarz

2 2 5 2 CAN Low schwarz blau

3 5 1 5 Schirm Beilauflitze Beilauflitze

4 7 4 7 CAN high weild weil}

5 9 2 9 nicht benutzt |(rot) (rot)
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3.45.8 BK5151, FC51xx, CX mit CAN Interface und EL6751: D-Sub 9polig

Die CAN Busleitung wird an die FC51x1, FC51x2 CANopen Karten und bei der EL6751 CANopen Master-/
Slaveklemme Uber 9polige Sub-D-Buchsen mit folgender Steckerbelegung angeschlossen.

Pin Belegung

2 CAN low (CAN-)

3 CAN Ground (intern verbunden mit Pin 6)
6 CAN Ground (intern verbunden mit Pin 3)
7 CAN high (CAN+)

Die nicht aufgefiihrten Pins sind nicht verbunden.
Die Tragschienenkontaktfeder und der Steckerschirm sind durchverbunden.

Hinweis: an Pin 9 darf eine Hilfsspannung bis 30 V. angeschlossen sein (wird von manchen CAN Geraten
zur Versorgung der Transceiver genutzt).

D | T
|
: 1 & Run
< . I @ CANEr
@ CPUEN
1 .
6
e
':.‘_-:::I L ;?\-'r
.—QEK:L
i‘"i" CANopen
” i
BEKb151 ELE67H1

Abb. 23: Pinbelegung BK5151, EL6751

FC51x2:

Channel 8

Abb. 24: FC51x2
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3.45.9 BK51x0/BX5100: 5poliger Open Style Connector

Bei den BK51x0/BX5100 (X510) Buskopplern befindet sich auf der linken Seite eine abgesenkte Frontflache
mit einem 5poligen Stecker.
Hier kann die mitgelieferte CANopen- Verbindungsbuchse eingesteckt werden.

T

Dl resery,

4. CAN high

3. Shield

20 CAN o

1. CAN Ground

Abb. 25: Belegung Verbindungsbuchse BK51x0/BX5100

Das linke Bild zeigt die Buchse im Buskoppler BK51x0/BX5100. Pin 5 ist dabei der oberste Pin auf der
Steckerleiste. Pin 5 ist nicht benutzt. Pin 4 ist die CAN-High-Leitung, Pin 2 die CAN-Low-Leitung und an

Pin 3 wird der Schirm aufgelegt (ist Uber eine R/C-Schaltung mit der Tragschiene verbunden). Optional kann
am Pin 1 CAN-GND angeschlossen werden. Wenn alle CAN-Ground Pins verbunden sind ergibt dies ein
gemeinsames Bezugspotential fur die CAN Transceiver im Netz. Es empfiehlt sich, CAN-GND an einer
Stelle zu erden, damit das gemeinsame CAN Bezugspotential nahe beim Versorgungs-Potential liegt. Da die
CANopen Buskoppler BK51X0/BX5100 Uber eine vollstdndige galvanische Trennung des Busanschlusses
verfugen, kann u.U. auf die Verdrahtung von CAN-Ground verzichtet werden.

Businterface Connector ZS1052-3000

Alternativ zum mitgelieferten Stecker kann der CAN Interface Connector ZS1052-3000 eingesetzt werden.
Dieser vereinfacht die Verdrahtung erheblich. Fir die ankommenden und abgehenden Leitungen stehen
separate Klemmen zur Verfligung, der Schirm wird durch die Zugentlastung grofl3flachig angeschlossen. Der
integrierte Abschlusswiderstand kann von auf3en zugeschaltet werden. Ist er eingeschaltet, so wird die
abgehende Busleitung elektrisch abgetrennt - damit lassen sich Verdrahtungsfehler schnell lokalisieren, und
es ist gewahrleistet, dass nicht mehr als zwei Widerstande im Netz aktiv sind.

3.4.5.10 LC5100: Busanschluss tliber Federkraftklemmen

Beim Low-Cost-Koppler LC5100 wird die CAN-Leitung direkt auf die Klemmstellen 1 (CAN-H,
gekennzeichnet mit C+) bzw. 5 (CAN-L, gekennzeichnet mit C-) aufgelegt. Der Schirm kann optional auf die
Klemmstellen 4 bzw. 8 aufgelegt werden, diese sind uber eine R/C-Schaltung mit der Tragschiene
verbunden.
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Abb. 26: LC5100

Beschadigung der Gerate moglich!

Durch die nicht vorhandene galvanische Trennung kann durch unsachgemafe Verkabelung der CAN Trei-
ber zerstort oder geschadigt werden. Verkabeln sie immer im ausgeschalteten Zustand.

Verkabeln Sie erst die Spannungsversorgung und legen sie erst dann den CAN auf. Uberpriifen Sie die
Verkabelung und schalten dann erst die Spannung ein.

3.4.5.11 Feldbus Box: M12 CAN Buchse

Bei der Feldbus Box IPxxxx-B510, IL230x-B510 und 1L230x-C510 wird der Busanschluss mit 5poligen M12
Steckverbindern ausgefuhrt.

- 3chirm _E[EF:
- reserviert

: CAN Ground
- CAM high

D CAN low

Abb. 27: Pinbelegung M12 Stecker Feldbus Box

Fir das Feldbus Box System bietet Beckhoff feldkonfektionierbare Stecker, Passivverteiler,
Abschlusswiderstande sowie eine groRe Auswahl an vorkonfektionierten Kabeln an. Details finden sich im
Katalog oder unter www.beckhoff.de.
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A Parametrierung und Inbetriebnahme

4.1 Anlaufverhalten des Busklemmen-Controllers

Nach dem Einschalten prift der Busklemmen-Controller seinen Zustand, konfiguriert den K-Bus, erstellt
anhand der gesteckten Busklemmen eine Aufbauliste und startet seine lokale SPS.

Beim Hochlaufen des Busklemmen-Controllers leuchten und blinken die I1/O-LEDs. Im fehlerfreien Zustand
sollte nach ca. 2 bis 3 Sekunden keine I/O-LED mehr Blinken. Im Fehlerfall hangt es von der Fehlerart ab,
welche LED blinkt (siehe Kapitel Diagnose-LEDS).

Power on
Selbsttest

A 4

K-Bus Test

y

Aufbauliste

PLC Start /
Kommunikations- Stop - Fehler
start

Abb. 28: Anlaufverhalten des Busklemmen-Controllers
4.2 Konfiguration

4.2.1 Uberblick

Konfigurationsarten

Bei den Busklemmen-Controllern der Serien BCxx50, BCxx20 und BXxx00 gibt es zwei verschiedene Arten
der Konfiguration, die DEFAULT CONFIG und die TWINCAT CONFIG.

DEFAULT-CONFIG

Die Busklemmen mappen sich in der Reihenfolge wie diese gesteckt sind, erst die komplexen Busklemmen,
dann die digitalen Busklemmen.

Das Mapping der komplexen Busklemmen ist:
» Word-Alignment
* komplexe Darstellung

A VORSICHT
Prozessabbild ist abhangig von angesteckten Klemmen!

Das Prozessabbild verandert sich, sobald eine Klemme dazu gesteckt wird oder entfernt wird!
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Die Daten der Feldbus-Slave Schnittstelle werden SPS-Variablen genannt. Die SPS-Variablen befinden sich
ab der Adresse %QB1000 und %IB1000.

Weiterhin kann die DEFAULT-CONFIG ohne SPS-Programm fiir das Schreiben und Testen der
Angeschlossenen Busklemmen verwendet werden. Dafir muss im System Manager der Busklemmen-
Controller gescannt werden und die Betriebsart FreeRun aktiviert werden (um diese Funktion zu nutzen darf
kein SPS-Programm auf dem Busklemmen-Controller sein).

TWINCAT-CONFIG

In der TWINCAT-CONFIG kénnen die Busklemmen und die SPS-Variablen frei verknipft sein (TwinCAT
System Manager-File notwendig). Die Konfiguration wird mit Hilfe des System Managers per ADS zum
Koppler Ubertragen.

Fir die TwinCAT Config (TC-File) bendtigen Sie folgendes:

+ Uber der Feldbus (PROFIBUS, CANopen, Ethernet)
PROFIBUS: (BC3150, BX3100)

o PC mit FC310x ab Version 2.0 und TwinCAT 2.9 Build 1000
o BX3100 mit CIF60 oder CP5412

o TwinCAT 2.9 Build 946
(ACHTUNG: bei den PROFIBUS Karten von Hilscher ist nur eine ADS-Kommunikation erlaubt,
d.h. entweder System Manager oder PLC Control)
CANopen: (BC5150, BX5100)

o PC mit FC510x ab Version 1.76 TwinCAT Build 1030
DeviceNet: (BC5250, BX5200)

o Auf Anfrage
Ethernet: (BC9050, BC9020, BC9120, BX9000)

o PC mit TwinCAT 2.10 Build 1322
+ Uber das serielle ADS TwinCAT 2.9 Build 1010
o BX3100 Version 1.00
o BX5100 Version 1.00
o BX5200 Version 1.10
> BX8000 Version 1.00
> BC3150, BC5150, BC5250, BC9050, BC9020, BC9120 ab Firmware BO
o Far BC8150 ab TwinCAT 2.10 Build 1243

BCxx50 und BXxx00 kénnen Uber den System Manager des TwinCAT Programms parametriert werden.
» Variables I/O Mapping
» Typ gerechte PROFIBUS Daten (nur BC3150 und BX3100)
+ RTC (Real Time Clock) (nur BX-Serie)
» SSB Bus (Smart System Bus) (nur BX-Serie)
» PLC Einstellungen
» K-Bus Einstellungen
Die Konfiguration kann per Feldbus ADS-Protokoll oder seriellem ADS-Protokoll zum BCxx50 oder BXxx00
Ubertragen werden.
Mit der TwinCAT Konfiguration kann man Variablen, 1/0s und Daten verknupfen. Folgendes ist méglich:
+ PLC - K-BUS
* PLC - Feldbus (z. B. PROFIBUS Slave Schnittstelle zur PLC)
» K-Bus - Feldbus (nur bei den BX-Controllern)
 Unterstiitzung der TwinSAFE-Klemmen (nur BX-Controller ab Firmware 1.17)
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Zusatzlich kénnen mit der TwinCAT Konfiguration spezielle verhalten parametriert werden, zum Beispiel ob
bei einem Feldbus Fehler die Daten erhalten bleiben oder auf "0" gesetzt werden sollen.
Die Echtzeituhr kann man Uber einen Karteireiter im System Manager einstellen.

Arbeitsschritte

Feldbus Adresse einstellen

System Manager 6ffnen und TC-File anlegen

Feldbus Daten in dem TC-File konfigurieren

TC-File speichern

Neuer System Manager 6ffnen und PC-File anlegen und gespeichertes TC-File einlesen
Verknilpfen zu einer SPS-Task herstellen

Speichern der Konfiguration

Starten des TwinCAT Systems

System Manager des TC-File 6ffnen, fertig konfigurieren und zum BCxx50, BCxx20 oder BXxx00
Ubertragen

10. Programm zum BCxx50, BCxx20 oder BXxx00 Ubertragen
11. Bootprojekt erzeugen

© NGO A N =

4.2.2 Anlegen einer TwinCAT-Konfiguration

Um einen Busklemmen-Controller der Serien BCxx50, BCxx20, BXxx00 oder BC9191 zu konfigurieren muss
im System-Manager ein BX-File angelegt werden. Zur Vereinfachung sind die Grundgerate schon als File
vorbereitet. Dazu 6ffnen Sie mit New from Template den entsprechenden Busklemmen-Controller.

! Unbenannt - TwinCAT System Mani

File Edit Actions View Options Help

[ new crl+N E
Mew from Template... I

& Open... Ctrl+0

[ Open from Target

I save Ctrl+5
Save As...

Enable Compression

Properties...
Abb. 29: Anlegen einer TwinCAT-Konfiguration

Wahlen Sie den entsprechenden Busklemmen-Controller aus.
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= =1

New from Template

BC3150
BCH150
BCHZE0

C150
BC3020
BC3050
BCIZ0
B=3100
BxE100
Bxb200
Bx{B000
EBx3000

Abb. 30: Auswahl des Busklemmen-Controllers

Nun sind alle Komponenten des Busklemmen-Controllers vorhanden:
» Feldbusschnittstelle
» K-Bus Interface [P 49]

* PLC Programm [P 51]
» SSB [P 54] (nur Busklemmen-Controller der BX-Serie)

Die Konfiguration der Gerate entnehmen Sie den entsprechenden Kapiteln.

4.2.3 Download einer TwinCAT-Konfiguration

Die TwinCAT-Konfiguration wird per ADS-Protokoll zum Busklemmen-Controller geladen.

Serielles ADS-Protokoll

(alle Busklemmen-Controller der Serien BXxx00 und BCxx50)

Tragen Sie die serielle ADS-Verbindung ein, wie unter dem Kapitel Serielles ADS [P_44] beschrieben ist.

ADS-Protokoll liber den Feldbus
(nur BC3150, BC5150, BC9x20, BC9050, BX3100, BX5100, BX9000, BC9191)

Vorraussetzung hierfir ist, dass TwinCAT als Master arbeitet und sich im Datenaustausch befindet, d.h. die
physikalische, wie auch die Feldbus-Konfiguration muss abgeschlossen sein und der Datenaustausch vom
Master (z. B. Feldbus-Master-Karte) zum Busklemmen-Controller stattfinden.

Auswahl des Zielsystems

Wahlen Sie den Busklemmen-Controller aus, auf den Sie die Konfiguration laden wollen. Mit der
Funktionstaste F8 6ffnet sich der Dialog, mit indem Sie lhr File auf das entsprechende Gerat herunterladen
kénnen.
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File Edit Actions Wiew Options  Help

- [0 & && Generate Mappings CErl+HM
¥ eyl o Check Configuration Ckrl+H
+ B PLU P activate Configuration. . Chrl+Shift-F4

= I/ .
L é @ SetfReset TwinCAT to Run Mode,..  Ctrl+F4

*+| B SetfReset TWinCAT to Config Mode. . Shift-F4
+

+ BB
®m) Choose Target System. .. Fa

Read Target Server Versions. ..

IUpdate Bus Coupler/IP Link Firmware. ..
Arccess Bus Coupler TP Link Regisker, .
IUpdate EtherCAT FPGA wia LPTx. ..

Expart ¥ML Descripkion. . Chrl+E
Import ¥ML Description. .. ki1

Check Variable Links
Abb. 31: Download einer TwinCAT-Konfiguration

Wahlen Sie den entsprechenden Busklemmen-Controller aus.

Choose Target System
- B —Local- [172166.1501.1) oK
+ @ B seriell [1.1.1.1.1.4]
+ - BCwwA0 Seriell (1.1.1.1.1.3) Canicel

Search...

Abb. 32: Auswahl des Busklemmen-Controllers

Den Zustand des Busklemmen-Controllers wird unten rechts im System-Manager angezeigt.

BX seriell {1.1.1.1.1.4)

Abb. 33: Zustand des Busklemmen-Controllers

Im Config Mode / FreeRun kann man jetzt die Konfiguration zum Busklemmen-Controller herunterspielen.
Wenn der Busklemmen-Controller im Stop Mode ist, ist die ADS-Kommunikation noch nicht aktiviert. Ein
Download der Konfiguration ist dann nicht mdglich.

Zum Aktivieren der TwinCAT-Konfiguration wahlen Sie Ctrl+Shift+F4 oder Activate Configuration.

File Edit = Actions WYiew Options Help

- [0 & &g Generate Mappings Chrl+M
¥ ol o Check Configuration Ckrl+H
W N Activate ConFiguration. .. Chrl+Shift-F4
B rLe .
Set/Reset TwinCAT to Fun Mode...  Crrl+F4
—- i i B 5ot

Abb. 34: Aktivieren der TwinCAT-Konfiguration
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Die aktuelle Konfiguration wird in dem Busklemmen-Controller geladen. Im Display erscheint Store Config
und die BUS und I/O LED blinken. Nachdem die Konfiguration erfolgreich im Busklemmen-Controller ist,
sollte ein BXxx00 im Display TwinCAT Config anzeigen. Jetzt kann man das entsprechende Programm zum
Busklemmen-Controller Gbertragen (Programm-Download Uber den Feldbus).

4.2.4 Upload einer TwinCAT-Konfiguration

Die TwinCAT-Konfiguration wird per ADS-Protokoll zum Busklemmen-Controller geladen.

Serielles ADS-Protokoll
(alle Busklemmen-Controller der Serien BCxx50, BCxx20 und BXxx00)

Tragen Sie die serielle ADS-Verbindung ein, wie unter dem Kapitel Serielles ADS [P_44] beschrieben ist.

ADS-Protokoll iiber den Feldbus
(nur BC3150, BC5150, BC9x20, BC9050, BX3100, BX5100, BX9000, BC9191)

Voraussetzung hierfur ist, dass TwinCAT als Master arbeitet und sich im Datenaustausch befindet, d.h. die
physikalische, wie auch die Feldbus Konfiguration muss abgeschlossen sein und der Datenaustausch vom
Master (z. B. Feldbus-Karte) zum Busklemmen-Controller stattfindet.

Auswahl des Zielsystems

Wahlen Sie den Busklemmen-Controller aus, auf den Sie die Konfiguration laden wollen. Mit der
Funktionstaste [F8] 6ffnet sich der Dialog, mit indem Sie |hr File auf das entsprechende Gerat herunterladen
kénnen.

File Edit Actions Wiew Options  Help

- [0 (& && Generate Mappings Chrl+M
+ Bl 5y o Check Configuration Zkrl+H
+ BB PL g nctivate Configuration. . Chrl+Shift-F4

=R pils .
L é &% SetfReset TwinCAT bo Run Mode...  Chrl+F4

| @ SetfReset TWINCAT o Config Mode. .. Shift-F4
B

+ BE
) Choose Target System. .. F&

Read Target Server Versions, .,

IJpdate Bus CouplerfIP Link Firrmware, ..
Arccess Bus CouplerfIP Link Reqgisker, ..
Update EtherCaT FPGA via LPTx. ..

Export ¥ML Description. .. Chrl+E
Impart ¥ML Descripkion. . Chrl+I

Check Variable Links

Abb. 35: Auswahl des Zielsystems

Wahlen Sie den entsprechenden Busklemmen-Controller aus.
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= =)

Choose Target System

= Bl —-Local-- [172166.150.1.1)
9 B seriel [1.1.1.1.1.4)

0K
@ BCxS0 Seriell (1.1.1.1.1.3]

Search...

Abb. 36: Auswahl des Busklemmen-Controllers

Der Zustand des Busklemmen-Controllers wird unten rechts im System-Manager angezeigt.

Abb. 37: Zustand des Busklemmen-Controllers
Klicken Sie den roten Ordner an. Die TwinCAT-Konfiguration wird jetzt hochgeladen.

! Unbenannt - TwinCAT Syst
File Edit Actions Miew Opkions

B8 PLC - Configuration
= - I} - Configuration
B /0 Devices
i"‘% Mappings

Abb. 38: Hochladen der TwinCAT-Konfiguration

4.2.5 Ressourcen im Busklemmen-Controller

Die im Busklemmen-Controller belegten Speicher-Ressourcen zeigt der System Manager auf dem
Karteireiter Resources des Busklemmen-Controller an.

Mapping Code

Der Mapping Code wird fiir die Berechnung der TwinCAT Konfiguration bendtigt (siehe Abb. Speicher fiir
das Code Mapping). Die Prozentzahlen werden hier zusammen addiert, in dem Beispiel aus Abb. Speicher
flir das Code Mapping sind 8% des Speichers fur die Mapping-Berechnung belegt.
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| General | BX Settings | BX Diag | RTC | Resources

Process Image Map In Map Out
(DPLCT1<-=KBUS 0% 1%
{DPLC1<>FBUS 0% 0%
(DPLC1<->55B 1% 1%

Used Mear Heap: |17 lUsed Plc Code: |32
Used Huge Heap: |3 lUsed Plz Data: 13
Used File Area: |23 Used Plc Source: |71

Abb. 39: Speicher fiir das Code Mapping

Daten Speicher Mapping

Daten Speicher fur die Mappings. Die Werte sind einzeln zu betrachten, das bedeutet das jeder der Werte
bis zu 100% betragen kann.

| General | BX Seftings | BX Diag | RTC | Resources |

Process Image Code In Code Out
(DPLCT1<-=KBUS 1% 3%
(DPLC1<-:FEUS 0% 0%
(TYPLC1<->55B 2% 2%

Used Mear Heap: |17 |Used Plz Code: 32
Used Huge Heap: |3 |Used Plc Data: 13
Used File frea: |23 Used Plc Source: |71

Abb. 40: Daten Speicher Mapping

Verbrauchter Code und Daten Speicher

Abb. Code und Daten Speicher (1) "Used Plc Code" verbrauchter PLC Code, Angabe in %.
Abb. Code und Daten Speicher (2) "Used Plc Data" verbrauchter PLC Daten, Angabe Speicher in %.
Abb. Code und Daten Speicher (3) "Used Plc Source" verbrauchter Source Code, Angabe in %.
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| General | BX Settings | BX Diag | RTC | Resources

Process Image
{TIPLC1<->KBUS
{TIPLC1<->FBUS
{TIPLC1<->55B

Map In Map Out | Code In
0% 1% 1%
0% 0% 0%
1% 1% 2%

Code Out
i
0%
20

Used Mear Heap: |17
Used Huge Heap: |3
Used File Area: |23

1
Used Plc Code: @
IUsed Plz Data: o

|Used Pl Sc:uun::e:@)"3

(]

Abb. 41: Code und Daten Speicher

Sonstiger Speicher

Abb. Sonstiger Speicher (1) "Used Near Heap" wird fiir die COM Schnittstelle und SSB bendtigt. Angabe

in %.

Abb. Sonstiger Speicher (2) "Used Huge Heap" wird fur die ADS Kommunikation bendtigt. Angabe in %.
Dieser Wert sollte kleiner 30 % betragen.

Abb. Sonstiger Speicher (3) "Used File Area" wird fur die TwinCAT Konfiguration, dem TSM-File und dem
16 kByte Flash Zugriff bendtigt. Angabe in %.

| General | BX Settings | BX Diag | RTC | Resources |

Process Image Map In Map Ot | Code In Code Out
{TIPLC1<->KBUS 0 1% 1% k4
{TIPLC1<->FBUS o 0% o 0%
(DIPLC14->558 1% 1% % 2%
Used MNear Heap ° Used Plc Code: |32
Used Huge Hea 2 Ilzed Plc Data: 13
IUsed File Area: @ Used Flc Source: |71
Abb. 42: Sonstiger Speicher
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4.2.6 ADS-Verbindung uber die serielle Schnittstelle

(ab Firmware-Version 1.xx oder 0.99x - Busklemmen-Controller der BX-Serie und bei allen BCxx50)

Ab TwinCAT 2.9 Build 1020 (TwnCAT Level PLC, NC oder NCI)

® Verwenden Sie nur eine serielle Verbindung

1 Um die problemlose Funktion der ADS-Verbindung Uber die serielle Schnittstelle zu garantieren, ist
nur dabei eine serielle Verbindung zum BX-Controller erlaubt.
Nach einer erfolgreichen Konfiguration mit dem System Manager schlielen Sie diesen, bevor Sie
die Programmierung starten.

AMS-Net-ID im Auslieferungszustand (Default)
Fir BX9000

Die Default AMS-Net-ID lautet 172.16.21.20.1.1. Wird die IP-Adresse des BX9000 verandert, so
verandert sich auch die AMS-Net-ID des BX9000. Die aktuelle AMS-Net-ID kdnnen Sie mit Hilfe
des Mends sich auf dem Display anzeigen lassen.

Beispiel: Sie andern die IP-Adresse auf 10.2.3.7 so andert sich die AMS-Net-ID auf 10.2.3.7.1.1.

Fiir BC9050, BC9020, BC9120

Die Default AMS-Net-ID lautet 172.16.xxx.[DIP-Switch].1.1. Wird die IP-Adresse des BC9xxx veran-
dert, so verandert sich auch die AMS-Net-ID des BC9xxx.

Beispiel: Sie andern die IP-Adresse auf 10.2.3.7 so andert sich die AMS-Net-ID auf 10.2.3.7.1.1.
BC9050: DEFAULT 172.16.21.[DIP-Switch].1.1

BC9020: DEFAULT 172.16.22.[DIP-Switch].1.1

BC9120: DEFAULT 172.16.23.[DIP-Switch].1.1

i o

ADS-Verbindung initialisieren

Tragen Sie den Busklemmen-Controller unter TwinCAT in die Remote-Verbindung ein. Klicken Sie dazu auf
das TwinCAT-Icon und 6ffnen Sie das Eigenschafts-Menu. Unter dem Karteireiter >AMS Remote< kénnen
Sie dann folgende Eintrage vornehmen.

i

Eigenschaften der Remote Verbhindung

Remote Mame: | Bx3100 5 el

AMS Met1d [1721E310B23 Abbruch

Bdresze: COm1:38400,2.8,1

Tranzport: COM-PORT w | Langzame “erbindung

Abb. 43: Eigenschaften der Remote-Verbindung

Remote Name: Beliebig

AMS-Net-ID: 1.1.1.1.1.1 (Default)

Adresse: COM Port: Baudrate, Parity, Datenbits, Stop Bits
Transport: Hier ist "COM-PORT" anzuwahlen

Wird der Busklemmen-Controller eingeschaltet, so hat dieser per Default immer die AMS-Net-ID "1.1.1.1.1.1"
(auBer alle Ethernet Controller).

Sie kdnnen diese AMS-Net-ID beliebig andern. Die neue AMS-Net-ID kann dann allerdings nicht noch
einmal geandert werden.

Wenn Sie die AMS-Net-ID erneut andern mochten, missen Sie den Busklemmen-Controller zuerst neu
starten, so dass die AMS Net Id wieder auf die Default AMS-Net-ID "1.1.1.1.1.1" zurlickgesetzt wird.
Nun konnen sie die AMS-Net-ID wiederum einmal andern.
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@® Erst beim zweiten Aufruf konnen Sie Strings eingeben

1 Beim ersten Aufruf des Dialogs (siehe oben) kénnen Sie unter Adresse keine Strings eingeben.
Tragen Sie Namen, AMS-Net-ID und Transport-Typ ein und schlielRen Sie den Dialog. Beim zwei-
ten Aufruf kdnnen Sie dann Ihre COM-Schnittstelle eintragen.

Die Kommunikation startet sobald TwinCAT im Config- (TwinCAT-Icon ist blau) oder RUN-Modus (TwinCAT-
Icon ist griin) ist. Die COM-Schnittstelle wird erst mit einem TwinCAT Stopp (TwinCAT-Icon ist rot)
geschlossen und ist dann wieder fir andere Programme verfligbar. Sollte die COM-Schnittstelle bei einem
TwinCAT-Neustart von einem anderen Programm (z. B. von der Konfigurations-Software KS2000)
verwendet werden, so wird kein Fehlerhinweis ausgegeben.

® AMS-Net-ID nach ADS-Verbindung tliber den Feldbus

1 Sollte Sie vor oder wahrend der Nutzung der seriellen ADS-Verbindung den Busklemmen-Controller
mit einer ADS-Verbindung Gber den Feldbus angesprochen haben, ist die AMS-Net-ID vom System
Manager automatisch verandert worden. Eine erneute serielle ADS-Verbindung ist dann nur mog-
lich, wenn die AMS-Net-ID angepasst wird.

BX-Serie: auslesen der AMS-Net-ID

Die aktuelle AMS-Net-ID kann aus dem MenU Uber das Display des Busklemmen-Controller der BX-Serie
ausgelesen werden.

AMS AMS-Net-ID
1.1.1.1.1.1

4.2.7 CANopen Slave-Schnittstelle
4.2.71 CANopen Slave-Schnittstelle

Es gibt zwei Konfigurationsarten. In der Default Konfiguration (Auslieferungszustand) mappen sich die
CANopen Daten, der CANopen Slave Schnittstelle, ab der Adresse 1000 des BX5100/BC5150 und es sind
die ersten 4 PDOs aktiviert. In der TwinCAT Konfiguration kann man Uber den System Manager eine
beliebige Konfiguration erstellen und Variablen beliebig mit der CANopen Slave Schnittstelle verknipfen.

Default Konfiguration

In dieser Konfiguration mappen sich die CANopen Daten wie folgt:

CANopen Daten

PDO Nummer Lesen/Schreiben BX Prozessabbild

PDO 1 Rx/Tx %1B1000...%1B1007/QB1000...%QB1007
PDO 2 Rx/Tx %1B1008...%1B1015/QB1008...%QB1015
PDO 3 Rx/Tx %IB1016...%1B1023/QB1016...%QB1023
PDO 4 Rx/Tx %1B1024...%1B1031/QB1024...%QB1031

Die Tx-PDOs werden in der Default Konfiguration nur bei Anderung (ibertragen.

Mehr als 4 PDOs

Md&chte man mehr als 4 PDOs nutzen kann das in der TwinCAT Konfiguration als auch in der Default
Konfiguration erfolgen. Bei der TwinCAT Konfiguration erstellt man die bendétigten PDOs in seinem System
Manager File und ladt diese Konfiguration zum BX5100/BC5150. In der Default Konfiguration muss vor dem
Starten des Knoten dies durch die Objekte 0x14xx (fir TxPDOs) und 0x18xx (fur die RxPDOs) erfolgen.
Dabei ist der Sub-Index 1 die COB ID einzutragen und im Sub-Index 2 der Typ der Datenubertragung.
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Beispiel fir PDO 5 des Konten mit der Adresse 11:

0x1804 Sub-Index 1 Lange 4 Wert 0x68B

0x1804 Sub-Index 2 Lange 1 Wert OxFF (nicht unbedingt notwendig zur Aktivierung des PDOs)
0x1404 Sub-Index 1 Lange 4 Wert 0x78B

0x1404 Sub-Index 2 Lange 1 Wert OxFF (nicht unbedingt notwendig zur Aktivierung des PDOs)

Es kdnnen beim BX5100 maximal 32 PDOs in jede Richtung verwendet werden (32 TxPDOs und
32 RxPDOs). Es kénnen beim BC5150 maximal 16 PDOs in jede Richtung verwendet werden (16 TxPDOs
und 16 RxPDOs).

PDO Nummer Lesen/Schreiben BX Prozessabbild

PDO 5 Rx/Tx %1B1032...%1B1039/QB1032...%QB 1039
PDO 6 Rx/Tx %1B1040...%1B1047/QB1040...%QB1047
PDO 7 Rx/Tx %1B1048...%1B1055/QB1048...%QB 1055
Rx/Tx

PDO 32 Rx/Tx %1B1248...%1B1255/QB1248...%QB 1255

Azyklisch Synchron

PDOs der Ubertragungsart 0 arbeiten synchron, aber nicht zyklisch. Ein RxPDO wird erst nach Empfang des
nachsten SYNC-Telegramms ausgewertet. Damit lassen sich beispielsweise Achsgruppen nacheinander mit
neuen Zielpositionen versehen, die alle beim nachsten SYNC giltig werden - ohne dass standig Stutzstellen
ausgegeben werden missen. Ein Gerat, dessen TxPDO auf Ubertragungsart 0 konfiguriert ist, ermittelt
seine Eingangsdaten beim Empfang des SYNC (synchrones Prozessabbild) und sendet sie anschliel3end,
falls die Daten einem Ereignis entsprechen (beispielsweise eine Eingangsanderung) eingetreten ist. Die
Ubertragungsart 0 kombiniert also den Sendegrund "ereignisgesteuert" mit dem Sende- (und maglichst
Sample-) bzw. Verarbeitungs-Zeitpunkt SYNC-Empfang.

Zyklisch Synchron

Bei Ubertragungsart 1-240 wird das PDO zyklisch gesendet: nach jedem "n-ten" SYNC (n=1...240). Da die
Ubertragungsart nicht nur im Netz, sondern auch auf einem Gerat kombiniert werden diirfen, kann so z. B.
ein schneller Zyklus fur digitale Eingange vereinbart werden (n=1), wahrend die Daten der Analogeingange
in einem langsameren Zyklus Ubertragen werden (z. B. n=10). RxPDOs unterscheiden in der Regel nicht
zwischen den Ubertragungsarten 0...240: ein empfangenes PDO wird beim nachsten SYNC-Empfang gliltig
gesetzt. Die Zykluszeit (SYNC-Rate) kann Uberwacht werden (Objekt 0x1006), das Gerat reagiert bei SYNC-
Ausfall dann entsprechend der Definition des Gerateprofils und schaltet z. B. seine Ausgénge in den
Fehlerzustand.

Die CANopen PC-Karten CIFx0 senden stets ereignisgesteuert - auch wenn die Ubertragungsart im Bereich
von 1-240 eingestellt ist. Dieses Verhalten entspricht etwa der Ubertragungsart 0. Die PC Karten FC510x
unterstitzen die Zyklisch Synchrone Ubertragungsart vollstandig.

Asynchron

Die Ubertragungsarten 254 und 255 sind asynchron oder auch ereignisgesteuert. Bei Ubertragungsart 254
ist das Ereignis herstellerspezifisch, bei 255 im Gerateprofil definiert. Im einfachsten Fall ist das Ereignis die
Veranderung eines Eingangswertes - es wird also jede Wertednderung Ubertragen.

Sendeverzogerungszeit (Inhibit Time)
(Diese Funktion wird von BC5150 und BX5100 nicht unterstitzt.)

Uber den Parameter Inhibit Time kann ein Sende-Filter aktiviert werden, der die Reaktionszeit bei der relativ
ersten Eingangsanderung nicht verlangert, aber bei unmittelbar darauf folgenden Anderungen aktiv ist. Die
Sendeverzdgerungszeit beschreibt die Zeitspanne, die zwischen dem Versenden zweier gleicher
Telegramme mindestens abgewartet werden muss. Wenn die Inhibit Time genutzt wird, so kann die
maximale Busbelastung und damit die Latenzzeit im "worst case"-Fall ermittelt werden.
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Request | PDC 3 |
PDO 2
FOC1 | DO T |
200 400 600 8O0 0 1000 1200 Wits

A |nhibit-Time

Transmmission ;

' PDO 1 PO 2| I PDO3 | PDO 1

Abb. 44: Sendeverzdgerungszeit (Inhibit Time)

Eine Spreizung der gesendeten PDOs (Sendeverzégerung) ergibt sich automatisch aus der gewahlten
Zyklus-Zeit der SPS - und es macht wenig Sinn, die SPS schneller laufen zu lassen als es die Busbandbreite
zuldsst. Zudem kann die Busbelastung wirkungsvoll Uber die synchrone Kommunikation beeinflusst werden.

Event Timer

Uber Subindex 5 der Kommunikationsparameter lasst sich ein Event Timer (Ereignis-Timer) fir Sende-PDOs
festlegen. Der Ablauf dieses Timers wird als zusatzlich eingetretenes Ereignis fur das entsprechende PDO
gewertet, das PDO wird also dann gesendet. Wenn das Applikationsereignis wahrend einer Timer-Periode
auftritt, so wird ebenfalls gesendet und der Timer wird zurlickgesetzt.

Splikation-
TP DO Ereignizs

Event-

Abb. 45: Event Timer (Ereignis-Timer)

Bei Empfangs-PDOs wird der Timer-Parameter dazu verwendet, die Uberwachungszeit fiir dieses PDO
anzugeben: Die Applikation wird benachrichtigt, wenn kein entsprechendes PDO innerhalb der eingestellten
Zeit empfangen wurde.

4.2.7.2 TwinCAT-Konfiguration

Die TwinCAT-Konfiguration ermdglicht das freie, adressunabhangige Mapping der PLC-Daten zur CAN
Slave-Schnittstelle.

TwinCAT Konfiguration

Fir die Konfiguration benétigen Sie den TwinCAT System Manager und eine ADS-Verbindung zum
Busklemmen-Controller.

Die ADS-Verbindung kann tber die serielle Schnittstelle (siehe serielles ADS) oder den Feldbus (PCI Karte
FC510x und die CAN Slave-Schnittstelle des BX5100) erfolgen.
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4.2.7.3 Slave-Adresse

Die Slave-Adresse ist Uber die zwei Drehwahlschalter einzustellen. Die Default-Einstellung betragt 11. Es
sind alle Adressen von 0 bis 63 erlaubt. Jede Adresse darf im Netzwerk nur einmal vorkommen. Die Adresse
wird im ausgeschalteten Zustand des BX-Controllers gedndert. Daflr verandern Sie mit Hilfe eines
Schraubendrehers die Schalter auf die gewlinschte Position. Beachten Sie dabei, dass die Schalter richtig
einrasten. Der untere Schalter ist der Zehner-Multiplikator und der obere Schalter der Einer-Multiplikator. Die
Adressanderung wird aktiv, sobald der BX-Controller wieder eingeschaltet wird.

ADDR

xl |
q |
£510

10 i

550

Abb. 46: Einstellen der Node ID

Beispiel

Sie wollen Adresse 34 einstellen.
- unterer Drehwahlschalter S311: 3
- oberer Drehwahlschalter S310: 4

4.2.7.4 Baud-Rate

Auto Baud-Rate

Fir die automatische Erkennung der Baud-Rate ist es erforderlich, dass mehrere gliltige Telegramme der
gewunschten Baud-Rate auf dem Bus vorhanden sind. Wahrend die Baud-Rate gesucht wird blinken die
LEDs RUN und CAN ERR in schnellem Wechsel. Sobald eine Baud-Rate erkannt und ibernommen wurde
fahrt der Busklemmen Controller mit der Initialisierung fort.

Ein Software-Reset fiihrt nicht zur erneuten Suche der Baud-Rate. Die vorher aktive Baud-Rate bleibt
erhalten.

Bit Timing

Folgende Baud-Raten und Bit-Timing Registereinstellungen werden von den BECKHOFF CANopen-Geraten
unterstutzt:

Baud-Rate [kBaud] BTRO BTR1 Sampling Point
1000 0x00 0x14 75%
800 0x00 0x16 80%
500 0x00 0x1C 87%
250 0x01 0x1C 87%
125 0x03 0x1C 87%
100 0x04 0x1C 87%
50 0x09 0x1C 87%
20 0x18 0x1C 87%
10 0x31 0x1C 87%
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Die angegebenen Bit-Timing Registereinstellungen (BTRO, BTR1) gelten z. B. fiir die CAN-Controller Philips
82C200, SJA1000, Intel 80C527, Siemens 80C167, und andere. Sie sind fur maximale Buslange optimiert.

4238 K-Bus

® Busklemme und Endklemme erforderlich

Zum Betrieb eines Busklemmen-Controllers der BC- oder BX-Serie miissen an dessen K-Bus min-
destens eine Busklemme mit Prozessabbild und die Endklemme gesteckt sein!

Karteireiter BX Settings

* SWSTEM - Configuration General | BX Settings | B Diag | Resources

+- B PLC - Configuratian

=@ 1o - Configuration Check Terminals during Start-Up k-Bus Re-Trigger |3 =
= B 1/ Devices [] &uto K-Bus Reset

+- ¥ Device 1 (Ethernet)

- 22t Device 2 (BR-BK)

=f= Gerdt 2-Prozessabhbild []2BYTE PLC Interface
+ jj B KBus-Device

+ @ Mappings K-Bus Sync-Mods PLL Settings
Clear Outputs on Breakpoint

PLC Task Aszsign Reaction on K-Buz Emor
() K-Bus-lnputs will be set 0
(3 K-Bus-Inputs will be unchanged

Reaction on PLC-Stop

(%) PLC-Outputz will be zet 0
() PLC-Outputs will be unchanged

Abb. 47: Karteireiter BX Settings

Check Terminals during Start up

Beim Erzeugen eines Bootprojektes wird die aktuelle Busklemmenkonfiguration gespeichert. Beim Erneuten
starten des Busklemmen-Controllers werden die angeschlossenen Busklemmen Uberpruft. Ist diese Option
angewahlt, geht der Busklemmen-Controller nicht in den Datenaustausch. Das PLC Projekt wird nicht
gestartet.

Auto K-Bus Reset

Nach Behebung eines K-Bus-Fehlers geht der Busklemmen-Controller automatisch wieder in den
Datenaustausch.

A VORSICHT
Nach Behebung eines K-Bus Fehlers werden die Ausgange sofort wieder aktiv!

Achten Sie darauf, dass die Ausgange dann sofort wieder aktiv werden und analoge Ausgange ihren pro-
grammierten Wert erhalten, wenn dies nicht in Inrem PLC-Projekt beachtet wurde.

Clear Outputs on Breakpoint

Wenn Breakpoints im PLC Control gesetzt werden, wird der K-Bus nicht mehr bearbeitet, das heil’t die
Ausgange werden in den sichern Zustand, sprich null, gesetzt.

BX5100 Version: 2.3.0 49



Parametrierung und Inbetriebnahme BEGKHOFF

K-Bus Sync Mode

Das Schreiben und lesen der Busklemmen kann synchron zur Task1 oder dem Feldbus stattfinden.

K-Bus Re-Trigger

Sollte das PLC Projekt oder der SSB langer den Prozessor belasten, kann der K-Bus eine Zeit nicht mehr
bearbeitet werden. Das fuhrt dazu, dass der Watchdog der Busklemmen zuschlagt und Ausgange abfallen.
Der Busklemmen-Controller ist so eingestellt, das nach 85 ms der K-Bus Watchdog nachgetriggert wird und
das 3 mal. Danach wirde der K-Bus Watchdog zuschlagen.

K-Bus Re-Trigger 0: 100 ms

K-Bus Re-Trigger 1: 2x 85 ms =170 ms

K-Bus Re-Trigger 2: 3 x 85 ms = 255 ms

K-Bus Re-Trigger 3: 4 x 85 ms = 340 ms

Reaktion auf K-Bus Fehler

Bei K-Bus Fehler werden die K-Bus Eingange auf "0" geschrieben oder behalten lhren letzten Stand.

Reaktion auf PLC-Stop

Wird das PLC Projekt gestoppt, kann man Einstellen, wie sich die PLC Feldbus Ausgangsdaten verhalten
sollen. Im Master sind diese Daten dann Eingangsdaten. Die Daten kénnen bei PLC Stop auf "0"
geschrieben oder unverandert gelassen werden.

Karteireiter BX Diag

Anzeige der Zykluszeit fir Task 1, K-Bus, Bearbeitung Feldbus und die Auslastung des SSB.

- SYSTEM - Configuration General | B Settings | B Diag | Resources
+ BB PLC - Configuration
= . I - Configuration Actual Value b asirnum Y alue
=B 1}O Devices
+ ¥ Device 1 (Ethernet) PLC-Task 1[usl: |72 144

- E2F Device 2 (BR-BK)

=f= Gerdt 2-Prozessabbild
+- il B KBus-Device PLC-Task 3 [ps):
+ i"ﬁ Mappings

PLC-Tazk 2 [pz]:

PLC-Tazk 4 [ps]:

K-Bus [ps): 245 303

Fieldbus [ps]: 21 M

S5B [ps]:

55B-Overhead [%]. [H ead EurrentEu:unfig.:-:ml...]
Display 1: TWINCAT-CONFIG [ Rezet M aximum Y alues ]
Digplay 2 BCAOZOPROJERT [ Factory Settings ]

Abb. 48: Karteireiter BX Diag

Factory Settings - Der Busklemmen-Controller wird in seinen Auslieferungszustand gesetzt. Mit Restart
System oder aus- und einschalten sind diese Einstellungen wieder glltig (Display DEFAULT-CONFIG).
Reset Maximum Values - 16scht die Maximalen Werte
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K-Bus Variablen

- Box 2 (CX1100KE)
- 8T Inputs
%] Plelnterface
LGl KBusState
- @l Outputs
-8 Tem 2 (KL1032)
- 8§ Tem 3 (KL1032)

PLC-Interface: Wird nicht unterstitzt (nur enthalten um CX oder BX Projekte zu verschieben)

K-Bus-State: Siehe Diagnose

429 PLC

4291 Einfigen eines PLC-Projektes

Fir ein variables Mapping muss im System Manager die Konfiguration festgelegt sein. Hier vereinbart man
die Verknlpfung zwischen PLC und der Hardware. Die Variablen kdnnen Bit, Byte, Wort oder
Datenstrukturen verarbeiten und verknipfen. Eine automatische Adressierung durch den System Manager
ist moglich, sollte aber auf ihren Offset Gberpriift werden.

® Word Alignment - Byte Orientierung

Achten Sie bei Datenstrukturen darauf, dass der Busklemmen-Controller die Daten in Word Ali-
gnment speichert und der System Manager Byte orientiert arbeitet (siehe Datenstrukturen [P 93])

Im PLC-Control muss ein gultiges Projekt Ubersetzt und gespeichert sein. Diese Daten werden als *.tpy
Datei abgespeichert. Um ein PLC-Projekt einzuflgen klicken Sie mit der rechten Maustaste auf PLC-
Configuration. Wahlen Sie Ihr aktuelles PLC Projekt aus.

DR EE =
a SYSTEM - Configuration
- §8 NC - Configuration

E‘. /00 - Config M Append PLC Project...
[+ /0 Der
ﬁ Mappm E Easte Chrl+

BB Paste with Links Alt+Chil+y

Abb. 49: Auswahl des PLC-Projekts

Verbinden Sie die PLC-Variable mit der Hardware (z. B. digitale Busklemme).

BX5100 Version: 2.3.0 51



Parametrierung und Inbetriebnahme BEGKHOFF

. » BX3100 Slave Test.tsm - TwinCAT System Manager - 'Box 1 [BX3100)°

File Edit Actions “iew DOptionz Help

IO EEEE ¥ EEE]HEEY 3 dER
Bl SYSTEM - Configuration : :
-8 PLC - Configuration verEhls I Flags I Dnl'nel
=455 BX3100 Project _
.= BX3100 Projectdmage Name: [MAIN BitD
=B B Task Tises [pooL
=% Inputs
T MAIN Bitd Group: [Inputs
@T MAIM.Bi _ 00
T MAINBI2 pddess 0
Eu;rti?;“ Bitd Linked to... I IInput . Channel 1. Temmn 7 [k
ol MAIN B3 Attach Variable MAIN_Bit0 (Input]

= 170 - Configuration

- B8 1/0 Devices =435 10 - Configuration
. &-EE BX3100 - DP-Slave-Device -8 1/0 Devices
; -I- Device Tdmage El-ﬁ:;? B#3100 - KEuz-Device
N5 Box 1 [BX3100) -4 KBusInterface
. -EE BX3100 - KBus-Device s Tem 7 (KL1002)
-8 Mappings @T [rpuat [ 16.0,BIT [0.1]

Abb. 50: Verbinden vom PLC-Variable und Hardware

Nachdem alle Verknipfungen erstellt sind aktivieren Sie die Konfiguration Actions/Activate Configuration
(Ctrl+Shift+F4) und Starten Sie TwinCAT Set/Reset TwinCAT to Run Mode. Achten Sie darauf, dass Sie das
richtige Zielsystem angewahlt haben (unten rechts im Fenster des System-Managers).

Abb. 51: Anzeige des Ziel-Systems
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4.2.9.2

Messen der PLC-Zykluszeit

Die Task-Zeit wird im PLC Control eingestellt. Die Default Einstellung betragt 20 ms.

4 TWINCAT PLC Control - [Untitled])™

e Edit Project Insert

Ei

Online  “Wwindow Help

2|2 8| B S| e0E|S S| ]

b
b

£, Resouces

-] Global Vanables

Abb. 52: Einstellen der Task-Zeit

Das PLC-Programm wird in der Default-Einstellung alle 20 ms erneut aufgerufen, solange die allgemeine

-] library STAMDARD LBE*5.6.99

i Tazk configuration
Bl-[#4 Task configuration
e System events

T azkattributes |

=] E3

i Mame: IStandard

Ericrity: IU
- Type
&+ oyclic

) freewheelng
) tiggeredlbyevent

) tigaered byestemal event

Froperties

Interval (e.g. tﬁEEIEIms]:ITﬂEDITIS Ims vI

Zykluszeit keiner als 20 ms ist. Um die Auslastung ihres Systems zu ermitteln kann im System Manager die

Zykluszeit der PLC gemessen werden. Um einen Problemlosen Betrieb zu garantieren, muss die eingestellte
Task-Zeit 20 bis 30 % hoher sein als die gemessene gesamt Zykluszeit. Eine genauere Aufschlisselung der
Zykluszeit fingen Sie unter der Beschreibung K-Bus-Reiter [P 49]. Die gesamte Zykluszeit wird mit der
TcBase Bibliothek angezeigt (siehe TcBase.lbx oder TcBaseBCxx50.1bx).

BX

5100

Version: 2.3.0
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i BX3100 Slave Test.tzm - TwinCAT System Manager - 'Slave Nr. 2 [BX3100)

File Edit Actionz “iew Options Help

0= |l Z @]9 E e 6 =

=-B SYSTEM - Configuration
i FealTime Settings

el IE Additional Tazks 20000 K= Total 147585 s

ga « o &

bR @ saB1A = e | ¢, | 0"

Tazk  Online |

EI! PLC - Canfiguration CPU 14733 ps

_-JEE B 3100 Project
.<$m BX3100 Projectimage WMJWM
=-[B1 B Task
- Inputs
.l Qutputs
= 1/0 - Configuration
Elﬁ [0 Devices
=-E§ BX3100 - DP-Slave Device
- == Device 1lmage

- @M Box 1 (Bx3100)
=-ER BX3100 - KBus-Devics
=fm Device 2-mage

ﬂj KBus-Interface
H-g5 Mapping:

0pz

Exceed counter: 0 Reset I

Abb. 53: Anzeige der PLC-Zykluszeit

4.2.10 SSB

4.2.10.1 SSB - Uberblick

Der SSB (Smart System Bus) ist ein auf CANopen basierendes Sub-Bussystem. Es handelt sich dabei um

einen CANopen-Master mit eingeschrankter Funktionalitat. CANopen-Slaves kénnen an dieser Schnittstelle
angeschlossen sein, um dezentrale I/Os einzulesen oder zu beschreiben. Uber ein Startup-Fenster kénnen
dem Slave parametrierungs-SDOs (Service Data Objects) geschickt werden.

Konfiguration

Der SSB wird mit Hilfe des TwinCAT System Manager projektiert (sieche TwinCAT config). Die Konfiguration
wird dann per ADS auf den BX-Controller gespielt.

Technische Daten

SSB Daten

Max. Anzahl an Slaves 8

Max. Anzahl an PDOs 32 RxPODs / 32 TxPDOs
Baudrate 10 kBaud bis 1 MBaud
Erlaubte Slave Adressen 1 bis 64

Sync-Telegramm

Das Sync-Telegramm wird in Abhangigkeit zur PLC-Task-Zeit Ubertragen. Ist eine Taskzeit von 20 ms
eingestellt wird auch das Sync-Telegramm alle 20 ms asynchron zur PLC Laufzeit versendet. Das Sync-
Telegramm wird erst erzeugt, wenn ein Teilnehmer dieses Bendtigt und dieser Konfiguriert wird.

Das Sync-Telegramm wird ab der Firmware 1.12 unterstuitzt.
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Guarding

Das Guarding wird unterstiitzt und wird nach einer konfigurierbaren Zeit versendet.

4.2.10.2 SSB - Konfiguration

Der SSB wird im System Manager konfiguriert. Offnen Sie lhre bestehende Konfiguration oder 6éffnen Sie

eine neue Konfiguration in der Sie das PLC-Projekt, K-Bus und den lGibergeordneten Feldbus bereits
konfiguriert haben.

Sie konnen nun unter I/O Devices (linke Maustaste) ein weiteres Geréat anfugen.
= 1/ - Configuration | i
=Bl 1jo : —
L .
e -1 S Append Device..
DP-5 _
Devid " Import Device...

&8 Mappings £

BB paste Ctrl+v
BB Paste with Links  Alt+Ctrl4v

Abb. 54: Anfligen eines weiteren Gerates

Wahlen Sie den CANopen Master SSB aus und bestatigen Sie mit OK.

-

—

Insert Device
Type: ER Profibus DF | Ol
=-E@ CAMopen

=3 CaNopen Master BX-M510 (S5B)

B CaAMNopen Slave B=-B510
ER Beckhaff Hardware

Target Tupe
{3 PC anly

) T only

(%) B only

Ol

M arne: Device 4

Abb. 55: Auswahl des CANopen Masters SSB

Als nachstes kann mit der linken Maustaste auf dem SSB-Device ein CANopen-Knoten angewahlt werden.
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=B 1/0 Devices Mame: |
BY - Device

DP-Slave - Device

Device 3 (BX4 ®g Append Box...

&8 Mappings

Type: [

¥ Delete Device
{F} Orline Reset
‘B Export Device...

ﬁ“‘ Impaort Box. ..

Abb. 56: Anfligen eines CANopen Gerats

Es stehen hier alle Beckhoff CAN-Knoten zur Verfiigung sowie ein allgemeiner CANopen-Node fiir
CANopen-Gerate anderer Hersteller.

- =
Insert Box
Type: e Beckhoff Industrie Elektranik Ok
i—}] B Zue-BE10 Drive [CAMopen)
dil |BKS100 ffieldbus seupler, CANapen]

Eﬂj BEE110 [economy fieldbus coupler, CAMopen)

Eﬁj BEE120 [economy plus fieldbus coupler, CAMopen)

_i_j BEE150 [compact fieldbus coupler, CAMopen)

i ERE100

| CAMopen Slawve C¥1500-B510, PC104

I CAMaopen Slave FC510x, PCI

B |Lws-B51 % [coupler box, CANopen)

M [Latm-C51 # [plo bow, CAMopen]

B |Pre-BET 8 [compact box, CAMNopen)

Lj LCEA00 [lows cost fieldbuzs coupler, CAMopen]
=i Mizcellaneous

B CAMopen Mode

M arne: Box9

Abb. 57: Auswahl eines CANopen-Knotens

Verknupfen Sie nun die PLC Variablen mit Ihren CAN-Knoten. Nach erfolgreicher Konfiguration laden Sie
diese in den BX.

4.2.10.3 SSB - SDO-Kommunikation

CANopen SDO-Kommunikation (Service Daten Objekt) dient zum Auslesen bzw. Beschreiben beliebiger
Parameter im Objektverzeichnis des CANopen Busknotens. Der SSB benutzt die SDO-Kommunikation zur
Konfiguration der Kommunikationsparameter beim Aufstarten.

Download von anwendungsspezifischen Parametern beim Aufstarten

Hierzu sind die entsprechenden Parameter im System Manager bei dem entsprechenden Knoten im
Karteireiter SDO einzugeben. In eckigen Klammern erscheinen die Objekte, die sich aus den
Konfigurationen im Griff CAN Node ergeben. AnschlieRend kénnen beliebige Objektverzeichniseintrage
angefigt werden.
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Aligemein | CAN Mode  SDO0s | 4DS | Diag |

Obj. id= | Sub. ids | Length | walue [dec] | Value [hex) |

<1800 1 4 409 0x199

<1800 2 1 255 OxFF

<1400 1 4 R37 0219

<1400 2 1 255 0xFF

057 ef 2 4 305419396 Ox12345678

Anfiigen... | Einfuigen... | Lozchen... I Bearbeiten...l

SD0 Eintrag Bearbeiten |

Indes [hex]: IDHE?EF

Subindex [dez): |2
|4

305419596

Okay I
Abbruch |

[hex): |0x12345678

Lanae [dez]:

Wihert [dez]:

Abb. 58: Anfligen/Bearbeiten von Objektverzeichniseintragen

Der SSB erwartet eine positive Quittierung des Parameterdownloads vom jeweiligen Busteilnehmer. Falls
ein Parameter nicht geschrieben werden konnte (SDO-Abbruch durch Busteilnehmer), so versucht die Karte
den entsprechenden Wert auszulesen und mit dem zu schreibenden Wert zu vergleichen - es kdnnte sich ja

z. B. um einen schreibgeschuitzten Wert (Read only) handeln, der bereits korrekt im Busteilnehmer
konfiguriert ist. Bei Ubereinstimmung geht die Karte zum nachsten Parametereintrag.

4.2.10.4

SDO-Kommunikation aus der PLC

Fir die SDO-Kommunikation aus der PLC heraus verwendet man die ADS-Bausteine. Mit diesen

Bausteinen ist es mdglich
(ADSWRITE/ADSREAD).

SDO-Telegramme zu versenden und die Antwort des Slaves zu empfangen

Eingangsparameter

Beschreibung

NETID

lokale Netld des BX oder leer lassen zum Beispiel mit "

Port Nummer

0x1000,,, + Nodeld (Slave Nummer)

IDXGRP SDO Index
IDXOFFS SDO Subindex
LEN Lénge der SDO Daten (1...4)

A& Download BXx (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/bx5100/Resources/zip/3207257611.zip)

Setzen einzelner oder aller Knoten in den Pre-Operational oder Operational Zustand

Mit dem ADSWRTCTL Baustein kdnnen Sie einzelne CANopen Knoten oder alle Slaves in den Pre-
Operational oder Operational Zustand versetzen.

Eingangsparameter

Beschreibung

NETID

lokale Netld des BX oder leer lassen zum Beispiel mit "

Port Nummer

0x1000,,, + Nodeld (Slave Nummer) / 153, (alle Knoten)

ADSSTATE ADSSTATE_RUN

DEVSTATE 1 - Pre /0 - Operational

LEN 0

SRCADDR 0
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A& Download BX (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/bx5100/Resources/zip/3207259787 .zip)

SSB Interface neu Starten

Mit dem ADSWRTCTL Baustein kann der SSB gestoppt und neu gestartet werden. Fiihren Sie als erstes ein
Stopp aus und als nachstes einen Start aus.

Eingangsparameter

Beschreibung

NETID

lokale Netld des BX oder leer lassen zum Beispiel mit "

Port Nummer 153,

ADSSTATE ADSSTATE_STOP, ADSSTATE_RUN
DEVSTATE 0

LEN 0

SRCADDR 0

oder

Eingangsparameter

Beschreibung (ab Software Version 1.16 bei allen BX Controllern)

NETID

lokale Netld des BX oder leer lassen zum Beispiel mit "

Port Nummer 3004,

ADSSTATE ADSSTATE_RESET

DEVSTATE 0

LEN 4

SRCADDR ADR auf eine DWORD Variable mit der ID des SSB Device (die ID ist aus dem
System Manger File zu entnehmen und ist typischerweise ein Wert von 1...3)

4.2.10.5 Emergency-Telegramme und Diagnose

Uber den NodeState wird der Status des CAN-Slaves angezeigt. Das DiagFlag wird gesetzt wenn ein
Emergency-Telegramm empfangen wurde. Der EmergencyCounter zahlt bei jedem Emergency-Telegramm

eins hoch.

B Device 3 (BX-M510)
== Device 3-Image

81 Inputs
$| cutputs

=3 Box 7 (BK5120)
= @ Inputs

¢l NodeState

¢l DiagFlag

Epl EmergencyCounter
B Term 3 (KL2114)
B Term 4 (kL3062)

Abb. 59: NodeState, DiagFlag und EmergencyCounter
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Wert NodeState Beschreibung

0 No error

1 Node deactivated

2 Node not found

4 SDO syntax error at Start Up

5 SDO data mismatch at Start Up
8 Node start up in progress

11 SSB Bus off

12 Pre-Operational

13 Servere bus fault

14 Guarding: toggle error

20 TxPDO too short

22 Expected TxPDO is missing

23 Node is Operational but not all TxPDOs were received

ADS Port 153

Auslesen der Emergency Telegramme mit AdsRead

Eingangsparameter

Beschreibung

NETID

lokale Netld des BX

Port Nummer

153

IDXGRP 16#xxxxF180 (xxxx) Nodeld, das Diag Flag wird nur beim Auslesen von
mindesten 106 Byte zuriickgesetzt
16#xxxxF181 (xxxx) Nodeld, das Diag Flag wird sofort zurlickgesetzt
IDXOFFS Byte Offset
BX5100 Version: 2.3.0 59
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Beschreibung des Arrays

Offset Bit Wert / Beschreibung
0-1 Bit 0 reserviert
Bit 1 Boot-Up-Message nicht empfangen oder fehlerhaft
Bit 2 Emergency-Overflow
Bit3-15 reserviert
2-3 Bit0 - 14 TX-PDO (i+1) empfangen
Bit 15 alle TX-PDOs 16-n empfangen
4-5 Bit0-4 1: falsche TX-PDO-Lange
2: synchrone TX-PDO fehlt
3: Node meldet PRE-OPERATIONAL
4: Event-Timer bei einer TX-PDO abgelaufen
5: keine Antwort beim Guarden

6: mehrmals kein Toggeln beim Guarden
Bit5-15 zugehorige COB-ID

6 Bit0-7 1: falscher Wert bei einem SDO-Upload
2: falsche Lange bei einem SDO-Upload
3: Abort bei einem SDO-Up-/Download
4: falsches Datum bei einer Boot-Up-Message
5: Timeout beim Warten auf Boot-Up-Message
7 Bit0-7 2: falscher SDO-Command specifier
3: SDO-Toggle-Bit hat sich nicht gedndert
4: SDO-Lange zu grof}
5: SDO-Abort
6: SDO-Timeout
8-9 Bit0-7 Index des SDO-Up/Downloads
10 Bit0-7 Subindex des SDO-Up/Downloads
11 Bit0-7 reserviert
12 Bit0-7 errorClass des Aborts
13 Bit0-7 errorCode des Aborts
14-15 |Bit0-15 additionalCode des Aborts
16-19 gelesener Wert (falls Offset 6 = 1)
20-23 erwarteter Wert (falls Offset 6 = 1)
24 - 25 Anzahl der folgenden Emergencies
26 -n Emergencies (jeweils 8 Byte)

A Download BX (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/bx5100/Resources/zip/3207261963.zip)

A Download Beispiel System-Manager File BX (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/bx5100/
Resources/zip/3207264139.zip)

Auslesen der Anzahl der PDO Telegramme mit AdsRead

Eingangsparameter Beschreibung

NETID lokale Netld des BX

Port Nummer 153

IDXGRP 16#xxxxF930 (xxxx) Nodeld
IDXOFFS 0

A Download BX (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/bx5100/Resources/zip/3207266315.zip)
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® Konfiguration der Node-ID erforderlich

Die Node-ID muss vor dem Aufruf des ADS-Baustein in der TwinCAT-Konfiguration konfiguriert
worden sein.

Beliebige CAN Nachricht verschicken
Mit diesem ADSWRITE Befehl ist es mdglich eine beliebige CAN Nachricht zu versenden.

Eingangsparameter Beschreibung

NETID lokale Netld des BX

Port Nummer 153

IDXGRP 16#0000F921

IDXOFFS 0

LEN 11 Bytes

SRCADDR Pointer auf ein ARRAY von 11 Byte

Aufbau der 11 Byte CAN Daten

Byte Beschreibung Beispiel Node 7 SDO 0x607
Len 8 Download Request 0x2100 (Index)
Sub Index 1 - Value "1"

1 COB-ID LowByte 0x06 (SDO Low Byte)

2 COB-ID HighByte  |0x07 (SDO High Byte)

3 LEN (Lange) 0x08 (Len, kann hier auch 5 sein)

4 Daten[1] 0x22 (Download Request)

5 Daten[2] 0x00 (Index Low Byte)

6 Daten[3] 0x21 (Index High Byte)

7 Daten[4] 0x01 (Sub Index)

8 Daten[5] 0x01 (Value "1")

9 Daten[6] 0x00

10 Daten[7] 0x00

11 Daten[8] 0x00

4.2.10.6 Beispiele

4.2.10.6.1 BK5120 am SSB

Notwendiges Material:
e TwinCAT 2.9 Build 953 oder GroRer
BX3100 Version 0.80 oder GréRer, BX5100 Version 0.13, BX8000 Version 0.04
1 x KL1xx4
1 x KL2xx4
1 x KL9010
1 x BK5120
* 1 x KL1xx4
* 1 x KL2xx4
* 1 xKL9010
» Verkabelungsmaterial sowie Spannungsversorgung

« TwinCAT System Manager File (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/bx5100/Resources/
zip/3207268491.zip)
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A (Das System Manager File muss per ADS auf den BX-Controller geladen werden).
» BX-Programm File (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/bx5100/Resources/zip/3207270667.zip)

=

Fir den Konfigurations-Download iber ADS bendétigt man entweder einen BECKHOFF Feldbus-Master oder
eine freie serielle Schnittstelle.

4.2.10.6.2 Kommunikation von BX-Controller zu BX-Controller (liber SSB)

Uber den SSB kénnen 2 oder mehrere BX-Controller untereinander Daten austauschen. Verwenden Sie im
System Manager bei der Projektierung dieses Datenaustausches CAN-Schicht 2 Telegramme.

Uber die COB Id wird die Kommunikation des CAN-Telegramms festgelegt. Um welchen BX-Typ es sich
dabei handelt spielt keine Rolle, da der SSB auf jedem BX-Controller vorhanden ist, sich auch gleich verhalt

und projektiert wird.
CAN

HEL AHLE- Bl
I mm

HEL 4 HLEE BLnila
FLC MOGE: mn
FLE MbD

Abb. 60: Kommunikation von BX-Controller zu BX-Controller (iber SSB)

Beispielkonfiguration

BX_ONE: BX_TWO:

Node Id 2 Node Id 2

CAN_Out AT %QB100: ARRAY]0..7] OF BYTE CAN_Out AT %QB100: ARRAY]0..7] OF
COD Id 514 0x202 BYTE

CAN_In AT %IB100: ARRAY[0..7] OF BYTE COD Id 386 0x182

COD Id 386 0x182 CAN_In AT %IB100: ARRAY[0..7] OF BYTE

COD Id 514 0x202

Beispiel Konfiguration und Programm:

Notwendiges Material

TwinCAT 2.9 Build 959 oder Grofder

2 x BXxx00

» Verkabelungsmaterial sowie Spannungsversorgung

TwinCAT System Manager File BX_ONE (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/bx5100/
Resources/zip/3207272843.zip)

=
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* Programm File BX_ONE (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/bx5100/Resources/
zip/3207275019.zip)

=

« TwinCAT System Manager File BX_TWO (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/bx5100/
Resources/zip/3207277195.zip)

=

* Programm File BX_ONE (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/bx5100/Resources/
Zip/3207279371.zip)

=

Fur den Konfigurations-Download Uber ADS benétigt man entweder einen BECKHOFF Master (FC310x,
FC510x, FC520x) oder eine freie serielle Schnittstelle.

4.2.10.6.3 AX2000 am SSB

Abb. 61: AX2000

Notwendiges Material:
* TwinCAT 2.9 Build 953 oder GroRer
» BX3100 Version 0.80 oder GroRer
* 1 x KL1xx4
* 1 x KL2xx4
* 1 xKL9010
+ 1 x AX2000 mit folgende Einstellungen: Slave Adresse 4, Baudrate 500 kByte
» Verkabelungsmaterial sowie Spannungsversorgung
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» Beispiel Programm und Konfiguration auf dem BX-Controller

o TwinCAT System Manager File (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/bx5100/Resources/
zip/3207281547 .zip)

=

(Das System Manager File muss per ADS zum BX-Controller geladen werden).

o BX-Programme-File (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/bx5100/Resources/
Zip/3207283723.zip)

=

Fir den Konfigurations-Download iber ADS bendétigt man entweder einen BECKHOFF Feldbus-Master oder
eine freie serielle Schnittstelle.

AX2000 Beschreibung

Folgende Abschnitte sind Ausziige aus der Dokumentation des AX2000 Drive Handbuch. Weitere
Informationen finden Sie unter der Internet Adresse http://www.Beckhoff.de.

Hardware und Schnittstellen

Einstellen der Stationsadresse
Die Stationsadresse (Gerateadresse am CAN-Bus) des Servoverstarkers kdnnen Sie auf drei Arten

einstellen:
» Mit der Tastatur in der Frontplatte (siehe Installationsanleitung AX2000)
* In der Inbetriebnahme-Software DRIVE.EXE auf der Bildschirmseite "Basiseinstellungen”
« Uber die serielle Schnittstelle mit der Abfolge der ASClI-Kommandos:

ADDR nn > SAVE > COLDSTART (mit nn = Adresse)
Der Adressbereich kann mit Hilfe des ASCII — Objektes MDRV von 1..63 auf 1..127 expandiert

werden.

Einstellen der Baudrate

Die CAN-Ubertragungsgeschwindigkeit (Baudrate) kénnen Sie auf drei Arten einstellen:

» Mit der Tastatur in der Frontplatte (siehe Installationsanleitung AX2000)
* In der Inbetriebnahme-Software DRIVE.EXE auf der Bildschirmseite "Basiseinstellungen”

+ Uber die serielle Schnittstelle mit der Abfolge der ASCII - Kommandos:
CBAUD bb > SAVE > COLDSTART (mit bb = Baudrate in kB)

Mégliche Baudraten sind 10, 20, 50, 100, 125, 250, 333, 500 (default), 666, 800 und 1000 kBaud.

CANopen Interface (X6)

Interface zum Anschluss an den CAN Bus (default 500 kBaud). Das integrierte Profil basiert auf dem
Kommunikationsprofil CANopen DS301 und dem Antriebsprofil DSP402. Im Zusammenhang mit dem
Lageregler werden u.a. folgende Funktionen bereitgestellt:

Tippen mit variabler Geschwindigkeit, Referenzfahren, Fahrauftrag starten, Direktfahrauftrag starten, digitale
Sollwertvorgabe, Datentransferfunktionen und viele andere.

Detaillierte Informationen finden Sie im CANopen-Handbuch. Die Schnittstelle ist Giber Optokoppler
galvanisch getrennt und liegt auf dem gleichen Potential wie das RS232-Interface. Die analogen
Sollwerteingange sind weiterhin nutzbar. Mit der optionalen Erweiterungskarte -2CAN- werden die beiden
Schnittstellen RS232 und CAN, die denselben Stecker X6 belegen, auf zwei Stecker verteilt.
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Abb. 62: CANopen Interface (X6)
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4.2.10.6.4 Cimrex-Panel am SSB des BX-Controllers

Die CAN-Schnittstelle des BX-Controllers kann auch dazu benutzt werden, ein Bedien-Panel anzuschlie3en.
In diesem Beispiel wird ein Panel der Firma Beijers angeschlossen. Weitere Informationen zu dem Panel

finden Sie unter http://www.beijerelectronics.de.

CANopen RS455

HQ e m8100
Mohs wun

L=
=

Abb. 63: Cimrex-Panel am SSB des BX-Controllers

Bendtigte Komponenten
1 x BX3100

 Einige Busklemmen fiur den K-Bus (hier 3 x KL2114, kann aber in der System-Manager-Datei

angepasst werden)
* 1 x Cimrex 41
* 1 x CAB 15 CAN Adapter

+ Beispielprogramm in ST fur den BX: (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/bx5100/Resources/

Zip/3207285899.zip)
=

+ Beispielkonfiguration fur den BX: (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/bx5100/Resources/

Zip/3207288075.zip)
=

BX5100 Version: 2.3.0
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» Beispiel fir Cimrex 41: (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/bx5100/Resources/
zip/3207290251.zip)

=

o Baudrate 500 kBaud
o CAN Slave Adresse 10

4.2.10.6.5 IclA-Drive am SSB

IclA

Abb. 64: IclA-Drive am SSB

Notwendiges Material:
* TwinCAT 2.9 Build 953 oder GroRer
» BX3100 Version 0.80 oder GroRer
* 1 x KL1xx4
* 1 x KL2xx4
* 1 xKL9010

* 1 x IclA D065 Folgende Einstellungen Slave Adresse 10, Baudrate 500 kByte (Achtung: Dies sind nicht
die Default Parameter des Antriebs)

» Verkabelungsmaterial sowie Spannungsversorgung

Far den Konfigurations-Download tiber ADS bendétigt man entweder einen BECKHOFF Feldbus-Master oder
eine freie serielle Schnittstelle.

Umkonfigurierungsbeispiel fiir TwWinCAT mit der CANopen-Masterkarte FC510x

Um den Antrieb umzustellen, kann dies mit folgendem Beispiel erfolgen.

« TwinCAT-System-Manager-File (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/bx5100/Resources/
zip/3207292427 .zip)

=
» TwinCAT-PLC-File (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/bx5100/Resources/zip/3207294603.zip)
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=

Beispiel Programm und Konfiguration auf dem BX-Controller

+ TwinCAT-System-Manager-File (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/bx5100/Resources/
zip/3207296779.zip)

= (Das System-Manager-File muss per ADS zum BX-Controller geladen werden).
+ BX-Programm-File (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/bx5100/Resources/zip/3207298955.zip)

=

IclA D065 - Beschreibung

Folgende Abschnitte sind Ausziige aus der Dokumentation des IclA-Drive-Handbuchs. Diese wurden uns
von der Firma SIG Positec Automation GmbH fiir die Beschreibung der grundliegenden Parameter zur

Verfligung gestellt. Weitere Informationen finden Sie unter der Internet Adresse http://www.sig-positec.de.

Hardware und Schnittstellen

— Signalschnittstelle
——— Schutzleiteranschiuss

(((. Feldbusanschluss

Abb. 65: Anschlisse des IclA-Drives

« Signalschnittstelle fur

> Versorgungsspannung

o Steuersignale fur Manuellbetrieb

> Anschluss fur Not-Aus-Signal
+ Schutzleiteranschluss fiir die Erdung tUber PE-Sammelschiene
» Feldbusanschluss fur den Anschluss des Feldbuskabels.
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Abb. 66: Signalschnittstelle

Wird die Not-Aus-Funktion nicht bendétigt, verbinden Sie Pin 2 mit Pin 8 oder 9 (24 V).
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Abb. 67: Feldbusanschluss

Control-Wort 0x6040

Das Objekt stellt das Steuerungswort des Geréats dar. Mit dem Control-Wort werden mehrere

Steuerungsaufgaben erflllt:

+ Wechsel zwischen den verschiedenen Betriebszustédnden. Die mdglichen Zustande und Ubergénge
finden Sie unter dem Index-Schlagwort ,Zustandsmaschine". Relevant fir einen Zustandswechsel sind
die Bits 0 bis 3 und Bit 7.

» Starten und Unterbrechen von betriebsartenspezifischen Funktionen, z. B. Starten eines Fahrauftrags
Uber das Bit 4. Die Bits 4 bis 6 werden flir betriebsartenspezifische Einstellungen benutzt. Einzelheiten
finden Sie unter den Schlagworten ,Betriebsart, starten", ,Betriebsart, iberwachen" und bei der
Beschreibung der jeweiligen Betriebsarten in den Kapiteln ,Manuellbetrieb" und ,Positionierbetrieb".

» Stoppen des Positionierantriebs aus einem laufenden Fahrbetrieb. Zum Anhalten wird das Bit 8 ,Halt"
benutzt Einzelheiten finden Sie unter den Schlagworten ,Betriebsart, starten" und ,Betriebsart,

Uberwachen".
Objektbeschreibung Wertebeschreibung
Index 6040h
Objektname Control-Wort
Datentyp Integned16
Subindex 00h, Control-Wort
Zugriff read-write
PDO-Mapping R_PDO
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Bit Bezeichnung Bedeutung

11..15 Manufacturer specific nicht benutzt

9,10 - reserviert

8 Halt Motor stoppen

7 Reset fault Fehler rlicksetzen

4.6 - betriebsartenabhangig,

3 Enable operation Betriebsart ausfiihren

2 Quick Stop (low aktiv) Abbremsen mit Quick Stop-Rampe
1 Disable voltage (low aktiv) Spannung ausschalten

0 Switch on betriebsbereit schalten

Statusword 0x6041

Das Objekt beschreibt den aktuellen Betriebszustand des Gerats. Mit dem Status-Wort flhren Sie folgende
Uberwachungsfunktionen durch:

» Prifen des Betriebszustands der Positioniersteuerung. Dazu sind die Bits 0 bis 3, 5 und 6 relevant.
» Das Bit 4 zeigt an, ob die Endstufe bereit ist, einen Fahrauftrag zu bearbeiten.

+ Die Bits 7 bis 15 werden zur Uberwachung des Fahrbetriebs und zur Statusiiberwachung
geratespezifischer Zustande benutzt.

Einzelheiten zur Uberwachung des Fahrbetriebs finden Sie unter den Schlagworten ,Betriebsart, starten”,
.Betriebsart, Gberwachen" und bei der Beschreibung der jeweiligen Betriebsarten in den Kapiteln
,Manuellbetrieb" und ,Positionierbetrieb". Die Bits zur Statusliberwachung des Geréts sind im Kapitel
,Diagnose und Fehlerbehebung" beschrieben.

Das Steuerungswort ist in den ersten beiden Byte der R_PDOs abgebildet.

Objektbeschreibung Wertebeschreibung
Index 6041h

Objektname Status-Wort
Datentyp Unsigned16
Subindex 00h, Status-Wort
Zugriff read-only
PDO-Mapping T_PDO
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Bit Bezeichnung Bedeutung
15 Out of security area Sicherheitsbereich verlassen
0->1: Endschalterposition SO oder S1iberfahren
14 Out of drive area Fahrbereich verlassen
0->1: Endschalterposition DO oder D1lberfahren
12..13 - betriebsartenabhangige Bedeutung
11 Internal limit active Arbeitsbereich verlassen
10 Target reached Ziel erreicht
1->0: Neue Zielposition Ubergeben
0->1: Angeforderte Zielposition erreicht oder
Motorstillstand nach Halt-Anforderung
9 Remote 0: Manuellbetrieb
1: kein Manuellbetrieb
8 Right out of drive area Nur gltig, wenn Bit 11 =1
- 0: Endschalterposition W1 Uiberfahren
- 1: Endschalterposition WO Uberfahren
7 Warning Warnung
6 Switch on disabled nicht betriebsbereit
5 Quick Stop Quick Stop aktiv
4 Voltage disabled Spannung ausgeschaltet
3 Fault Fehler aufgetreten
2 Operation enabled Betriebsart aktiviert
1 Switched on betriebsbereit
0 Ready to switch on einschaltbereit

Referenzierungsbereiche

Eine gultige Referenzierung wird Uber drei Endschalterzonen definiert, die im mdglichen Verfahrbereich des
Antriebs liegen missen. Die Endschalter schitzen Antrieb und Anlage vor einer Beschadigung.

software position safety limit (2008;,) Sp =
software position drive limit (2009,,)
software position limit {607Dy,)

Wp

- 51
D4

Wy

Tal
Tl

Abb. 68: Referenzierungsbereiche

* Arbeitsbereich WO - W1 fir den Positionierbetrieb.

» Fahrbereich DO - D1. Aus den Bereichen DO - WO und D1 - W1 kann
 der Antrieb nur in Richtung Arbeitsbereich zuriickgefahren werden.

« Sicherheitsbereich SO - S1. Aus den Bereichen SO - DO und S1 - D1 kann der Antrieb nur manuell
zuruckbewegt werden.

» CANopen-Objekte Fur die Einrichtung der Endschalter werden drei CANopen-Objekte eingesetzt, in
denen die Positionswerte fur die obere und untere Bereichsgrenze eingetragen werden.

* Grenzen des Arbeitsbereichs in software position limit (607D,.,)
» Grenzen des Fahrbereichs in software position drive limit (2009,.,)
» Grenzen des Sicherheitsbereichs in software position safety limit (2008,.,)
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Bespiel fiir eine Referenzierung

Das folgende Listing zeigt die Eingabe der Referenzierungswerte. Die Knotenadresse des
Positionierantriebs ist auf 01,,, eingestellt.

COB-ID Daten Bedeutung

501 2F &0 &0 00 08 R_SDO: Umschalten in Homing Mode

E81 60 60 &0 00 =xx T 5D0: OK

501 23 08 20 02 oC 7B 00 00 R_SDO: max. Wert Sicherheitsbersich 5¢: TEOCh
FE1 60 08 20 02 xx xx xx xx 1_SDO: OK

601 23 08 20 01 00 00 00 00 R_SDO:min. Wert Sicherheitsbereich S: 000Ch
581 60 08 20 01 xx xx xx xx [_SDO:0OK

601 23 09 20 02 42 72 00 00 R_SDO: max. Wert Fahrbergich Dy: 7242h

581 60 09 20 02 xx xx xx xx [_SDO: 0K

s01 23 05 20 01 Ch 08 00 00 R_SDO: min. Wert Fahrbereich Dp: 8CAh

E81 60 09 20 01 =x xx =xx xx 1 _SD0O: 0K

501 23 7D 60 02 AR &0 00 00 R_SDO: max. Wert Arbeitsbereich W, 60AEh
581 60 7D 60 02 xx xx xx xx 1_SDO: 0K

501 23 7D &0 01 BE 1A 00 00 R_SDO: min. Went Arbeitsbereich Wy 1ASEQ
581 60 7D 60 01 x=x =x =xx xx 1_SDO: 0K

01 23 10 10 02 72 &1 76 &5 R_SDO: Applikationsparameter spaichern: "save”
E81 60 10 10 03 =x xx xx xx [1_SDO: 0K

01 2F 98 &0 00 FF R_SDO: Auswahl der Referenzierungsart

FE1l 60 98 &0 00 xx T 500: DK

s01 23 0B 20 00 BC 34 00 00 R_SDO: Malisetzen, Istposition bis Sg: 34BCh
3:31 60 0B 20 00 xx xx xx xx 1_SD0: 0K

601 2B 40 &0 00 1F 00 R_SDO: Homing Operation Start (steigende Flanke, Bit 4)
581 60 40 60 00 xx xx T 500 OK

Abb. 69: Listing der Referenzierungswerte
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4.2.10.6.6 Lenze Frequenzumrichter am SSB

Abb. 70: Frequenzumrichter der Fa. Lenze

Notwendiges Material
» TwinCAT 2.9 Build 953 oder GroRer
* BXxx00
* 1 x KL1xx4
* 1 x KL2xx4
+ 1 xKL9010
* 1 x Lenze 8200 vector + Motor
* 1 x Lenze CANopen Interface 2175
» Verkabelungsmaterial sowie Spannungsversorgung

Fir den Konfigurations-Download Gber ADS bendtigen Sie eine BECKHOFF Feldbus-Masterkarte oder eine
freie serielle Schnittstelle.

Lenze Beschreibung

Folgende Abschnitte sind Ausziige aus der Dokumentation des Lenze 2175-Handbuchs. Diese wurden uns
von der Firma Lenze Drive Systems GmbH fiir die Beschreibung der grundlegenden Parameter zur

Verfligung gestellt. Weitere Informationen finden Sie unter der Internet Adresse http://www.Lenze.com.

Erstinbetriebnahme

Stellen Sie die Spannungsversorgung fir das Busmodul auf Interne Spannungsversorgung.
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: H
28

Abb. 71: Externe Spannungsversorgung - Interne Spannungsversorgung
(Auslieferungszustand)
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0101010

Fir die CANopen-Kommunikation stellen Sie den DIP-Schalter 10 auf "ON".

IAddram ¥ Bd D!G
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12345678

Abb. 72: DIP-Schalter

Baudrate DIP-Schalter 7-9

Ubertragungrate [kBit/s] S7 S8 S9
10 ON ON OFF
20 ON OFF ON
50 OFF ON ON
125 OFF ON OFF
250 OFF OFF ON
500 (default) OFF OFF OFF
1000 ON OFF OFF

® Wertigkeit der DIP-Schalter

DIP Schalter 6 hat die kleinste Wertigkeit.
Beispiel: Adresse 3 Schalter 5 und 6 auf "ON".

Freigabe des Kommunikationsmoduls

Um das Kommunikationsmodul freizuschalten muss die Bedienungsart auf 3 gestellt werden. Dies kann Uber
den SSB erfolgen mit folgendem Eintrag:
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| General | CAN Node | SDOs |ADS | Diag |

Oy i Sub. idx Length Value (dec) Walue (hex)
(5 1] 4 30000 7530

Abb. 73: Freigabe des Kommunikationsmoduls

Sync-Telegramm

In der Default-Einstellung sendet der Lenze-Drive seine Ausgangs-PDOs nur, nachdem er vom CAN-Master
ein Sync-Telegramm empfangen hat. Wenn Sie den Trans. Type zum Beispiel auf 2 stellen, sendet der
Lenze-Drive nach jedem 2. empfangenen Sync-Telegramm ein Ausgangs-PDO.

General | PDO |

T=PDO 1
COEB Id: 357 (182

Trans. Type: ( 2 (oye, sync)

J

Modulo: 0
Inhibit Time: 0 [
Length: &

Event Time: o %

Beispiel Projekt
» TwinCAT-System-Manager-File: (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/bx5100/Resources/
zip/3207301131.zip)

=
« TwinCAT-PLC-File: (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/bx5100/Resources/zip/3207303307.zip)

=
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4.2.11 Echtzeit-Uhr (RTC)

Auf dem BX-Controller ist eine Echtzeit-Uhr (Real Time Clock - RTC) implementiert. Die Uhrzeit ist akku-
gepuffert.

Einstellen der Echtzeit-Uhr

Die einfachste Art die Uhr einzustellen ist Gber den System Manager. Sofern die ADS-Kommunikation steht
wird die momentan aktuelle Uhrzeit auf dem BX-Controller angezeigt. Um die Uhrzeit einzustellen editieren
Sie einfach die Zeit und mit der Drop Down Taste kénnen Sie Tage, Monate und Jahre einstellen. Fir die
Einstellungen der Jahre klicken Sie auf die Jahresanzeige und stellen Sie das gewtinschte Jahr ein. Ebenso
verfahren Sie mit dem Monat. Nach dem Sie alle Einstellungen vorgenommen haben klicken Sie auf den
Button Update RTC on BX.

Generall B Settingsl BxDiag RTC |

Aetual B-Clock Settings: |1?:IIIE:5E| j

[ 4 ] Mai 2003 [+ ]

Mo D Mi Do Fr Sa 5o
28 029 30 1 2 3 4
5 B 7 8 9 10 M
12 13 14 15 18 17 18
19 20 @l 22 23 24
26 7 28 29 ;oA A1

& 3 4 B B 7 8

< JHeute: 21.05.03

Ilpdate RTC on B

Abb. 74: Einstellen der Echtzeit-Uhr (RTC)

® Lebensdauer des Akkus
1 Je nach Belastung des Akkus kann die Lebensdauer des Akkus variieren.

Lesen der RTC auf dem BX-Controller (siehe Beispiel [>_112] Programmierung\Bibliothek)

Die RTC kann per Funktionsbaustein ausgelesen werden. Notwendige Bibliotheken:
* TcSystemBX.lbx
» TCBaseBX.lbx

Schreiben der RTC auf dem BX-Controller

Die RTC kann per Funktionsbaustein eingestellt werden. Notwendige Bibliotheken:
* TcSystemBX.lbx
» TCBaseBX.lbx
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Lesen der RTC per ADS

Beschreibung Bedeutung Wert

NETID Ziel-Gerat siehe System Manager "ADS"
Port ADS Port Nummer 1504,

IDXGRP IDX Gruppe 0x0000_F100;,

IDXOFFS IDX Offset 0x0000_0000;,

Lange Lange der Daten 16 Byte

Variablen Typ Art der Variabel TIMESTRUCT

Schreiben der RTC per ADS

Beschreibung Bedeutung Wert

NETID Ziel-Gerat siehe System Manager "ADS"
Port ADS Port Nummer 1504,

IDXGRP IDX Gruppe 0x0000_F100;,

IDXOFFS IDX Offset 0x0000_0000;,

Lange Lange der Daten 16 Byte

Variablen Typ Art der Variabel TIMESTRUCT

Einstellung iiber den Navigationsschalter

Siehe Mend. [» 77]

Technische Daten zur RTC

Genauigkeit: ca. 1 Sekunde/Tag
Speicherung der Uhrzeit: ca. 3 Monate bei aufgeladenem Akku

Lebensdauer des Akkus: ca. 10 Jahre bei 10 Zyklen pro Tag (1000 Zyklen bei einem kompletten Lade-/ und

Entladezyklus)

4.2.12 COM-Port

Auf dem BX-Controller befinden sich zwei serielle Schnittstellen. Die PIN-Belegung entnehmen Sie bitte der

Hardware-Beschreibung [P 26].

Einstellmodglichkeiten:

Beschreibung Auswahl
Baudrate [P_104] 9600 Baud
19200 Baud
38400 Baud (beginnt bei der Autobaudratenerkennung)
57600 Baud
115200 Baud (nur COM 2)
Datenbits 7
8 (Default)
Parity NONE
ODD
EVEN (Default)
Stoppbits 1 (Default)
2
COM 1

Die Schnittstelle COM 1 fir die Kommunikation mit der KS2000 Software oder dem TwinCAT PLC Control
(einloggen Uber die serielle Schnittstelle).
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COM 2

Die Schnittstelle COM 2 (mit RS 232 oder RS 485 Physik) fur die Nutzung eigener Protokolle oder der
Protokoll-Bibliotheken (wie ModbusRTU, RK512, etc.) zum Anschluss andere serieller Gerate.

Bibliothek

Far die Kommunikation mit der seriellen Schnittstelle stehen Funktionsbausteine zur Verfligung.
+ Dokumentation [»_104]

+ Beispiel [P 109
» Bibliothek [P 104]

4213 Menu

42131 BX-Meni-Settings

Um in das Menu zu wechseln, drei Sekunden den Navigationsschalter gedriickt halten. Als erstes erscheint
das Verzeichnis Menue.

» Zwischen den Einstellungen eines Menus, kénnen Sie man mit den Tasten RIGHT/LEFT wechseln (es
ist immer das in in der 1. Zeile angezeigte Menu aktiv).

* Driicken Sie zum Wechseln in ein Unterment, die Taste DOWN.
* Um wieder in das Hauptmen( zu wechseln driicken Sie die Taste UP.

Im Untermend wird in der ersten Zeile der MenlUpunkt angezeigt und in der 2. Zeile die aktuelle Einstellung
zu diesem MenUpunkt.

Einige Einstellungen sind nicht veranderbar (read only). Diese Punkte sind rein fir die Kontrolle und
Information fur den Anwender gedacht. Um das Menu zu beenden muss man sich im Hauptmenu befinden
und dann den Navigationsschalter drei Sekunden gedrtickt halten.

Bevor Einstellungen geandert werden kdnnen, muss Passwort gesetzt werden. Das Passwort bleibt auch
beim Firmware-Update oder beim zurlicksetzen auf die Herstellerkonfiguration gespeichert. Sollten Sie das
Passwort vergessen haben, so missen Sie den BX-Controller einschicken.

F BxX3100
JE: RUN

Abb. 75: Navigationsschalter der BX-Controller
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Schalterbelegung

<« LEFT RIGHT —

Abb. 76: Schalterbelegung
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Busklemmen

Hauptmenii |Untermenii Untermenii Read/Write
1.Zeile 2.Zeile
MENUE Passwort **** nicht gesetzt siehe unten
??77?? gesetzt
Factory Settings Aktivieren? wenn die Taste gedrickt wird, werden die
Herstellereinstellungen gesetzt und der
Controller automatisch rebootet
Reboot Aktivieren? wenn die Taste gedrickt wird, rebootet der
Controller neu
AMS AMS >AMS Net-ID< read only
PLC NAME >aktueller NAME< read only
Curr. Exex. Time >aktueller Wert< [ms]
Task Time >aktueller Wert< wenn die Taste gedrickt wird, kann die Zyklus
Zeit eingestellt werden
Status >Boot-Prj< Bootprojekt vorhanden
>PLC Status< PLC Status
Config NAME >aktueller NAME< read only
Config I6schen Aktivieren? wenn die rechte Taste gedruckt wird, 16scht
man die aktuelle Konfiguration
Real Time |Date and Time >aktuelle Zeit< read only
Clock Year Setting 2003-2xxx
Month Setting 1-12
Day Setting 1-31
Day of week Setting Mon, ... Fri
Houre Setting 0-23
Minute Setting 0-59
Second Setting 0-59
COM 1 Baudrate >aktueller Wert< 9600/19200/38400/56800
read only
COM 2 Baudrate >aktueller Wert< 9600/19200/38400/56800/115k
read only
SSB Baudrate >aktueller Wert< 1MBaud, 500k, 250k, 125k, 100k, 50k
read only  |cycle Time >aktueller Wert< [in  |read only
Hs]
Utilization >aktueller Wert< [in  |read only
%]
K-Bus Diagnose >aktuelle Diagnose< |read only
read only | Anzanl der >aktueller Wert< read only

Busspezifische Menii Punkte

BX3100
F-Bus Adresse* >aktueller Wert< 1-126
PRSFlBIUS Baudrate* >aktueller Wert< read only
reaa.only Status >aktueller Wert< read only
Diagnose* >aktueller Wert< read only
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BX5100
F-Bus Adresse* >aktueller Wert< 1-126
CAZOP?"‘ Baudrate* >aktueller Wert< read only
read-only Status >aktueller Wert< read only
Diagnose* >aktueller Wert< read only
*) in Vorbereitung
BX9000
Ethernet MAC ID >aktueller Wert< 000105-xx-xx-xx, read only
ADDR.STATE >aktueller Wert< read only
ADDRESSING MODE |FIXED IP (Default) read / write
DHCP
BOOTP
BOOTP & SAVE
NAME >aktueller Wert< BX XXxxxx (xxxxxxx last
3 Bytes from the MAC ID)
read / write
DEFAULT GATEWAY |0.0.0.0 read / write
IP MASK 255.255.0.0 read / write
IP ADRESS 172.16.21.20 read / write
Code

Die Default Einstellung ist "***", das heil3t das kein Passwort aktive ist. Um Einstellungen vorzunehmen ist
ein Passwort zu setzen.

Menii Navigation

Wenn Sie den Navigationsschalter (Press) drei Sekunden driicken wechseln Sie in das Men( - Verzeichnis.
Hier sind einige Menupunkte beschrieben.
MENU

MENUE Hauptmeni

DOWM (kurz driicken)

PASSWORD 7777 - Passwort gesetzt
777 =+ _ Moch kein Passwort gesetrt
PRESS (kurz driicken)
PASSVWORD ENTER? Wollen Sie das Passwort eingeben
7777 Ja-PRESS (ca. 2sec drilcken um dann das Passwort einzugeben) / Mein - UP

PRESS (ca. 2 s driicken um dann das Passwort einzugeben)

PASSWORD Eingabe des Passwortes
R PRESS =0K=
FRESS
PASSWORD Eingabe des Passwortes
1234 OK <PRESS= (kurz driicken) und noch einmal mit <PRESS= (ca. 1 sec drlicken bis

OK im Display steht) bestitigen
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F-Bus (nur BX3100)

F-BUS
WAIT FOR SETPRM
SSB
55B
COM2
Ccomz2
DOWN
Baudrate
XXX
COMA1
COM1
DOWN
Baudrate
XXX
K-Bus
KBUS OK

10 TERMINALS

PLC
PLC

4.2.13.2

DOWN

KBUS RESET

PRESS (short)
KBUS RESET EXCT?

DOWN

PROJECT
=HNAME=

RIGHT

CURR. EXEC. TIME
XXX ms

RIGHT

Feldbus Status (only read)
WAIT FOR SETPRM - Wartet auf die Parameter Daten vom PROFIBUS

Smar System Bus

Serielle Schnittstelle COMZ (only read)

Aktuelle Baudrate (only read)

Serielle Schnittstelle COMZ (only read)

Aktuelle Baudrate (only read)

K-Bus Diagnose (only read)

Reset K-Bus

PRESS 1sec- K-Bus Reset wird durchgefihrt

PLC Status (only read)

PLC Projekt Mame

Gesamte Bearbeitungszeit im [ms]

Erstellen eigener Ments

Man kann den das Display und Navigations-Schalter auch fiir eigene Zwecke gebrauchen, z. B. um
Diagnoseinformationen anzuzeigen und oder Parameter zu verandern. Fur den einfachen Einstieg ist ein
Beispiel angefiigt, das Sie fir Ihre ersten Schritte verwenden und anpassen kénnen.

A Download (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/bx5100/Resources/zip/3207305483.zip)

BX5100
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4.2.14 Konfigurations-Software KS2000

Eine Parametrierung und Konfigurierung von Busklemmen-Controllern der BCxx50-, BXxx20- und BXxx00-
Serien ist mit der Konfigurations-Software KS2000 nicht moglich. Deren Konfiguration muss mit den
TwinCAT System Manager vorgenommen werden.

Die Konfigurations-Software KS2000 kann lhnen aber bei der Konfiguration oder Diagnose der an die
Busklemmen-Controller angereihten Busklemmen helfen.

Es empfiehlt sich hierzu die Baudrate in Konfigurations-Software KS2000, BCxx50 BCxx20 und BXxx00 auf
38400 Baud zu stellen (8 Datenbits, Even, 1 Stoppbit).

® COM1 - automatische Baudraten Erkennung

1 Die Schnittstelle COM 1 der BXxx00 hat eine automatische Baudraten Erkennung von 9,6 kBaud
bis 56,4 kBaud.

® Erforderliche KS2000-Version

1 Die Konfiguration oder Diagnose von Busklemmen an BXxx00 wird ab KS2000 Version 4.3.14 un-
terstutzt.

Um bei einigen Busklemmen die Konfigurationsdialoge nutzen zu kénnen (z. B. KL25xx, KL6811, KL6201,
KL6401) mussen folgende Punkte eingestellt werden:

» Ein SPS-Projekt oder ein Boot-Projekt muss deaktiviert sein.

» Der BX-Controller muss in der Default Configuration sein. Setzen Sie die Herstellereinstellung oder
schalten Sie im TwinCAT System Manager auf Config Mode (blaues TwinCAT Icon).

» Der BX-Controller muss im FreeRun Modus sein. Aktivieren Sie dies mit dem TwinCAT System
Manager.

Nun kénnen Sie sich mit der Konfigurations-Software KS2000 Uber ADS (Port 100) oder das serielle Kabel
einloggen und die KS2000-Dialoge der Busklemmen nutzen.
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5 Programmierung

5.1 PLC-Eigenschaften der BX-Controller

Beschreibung Wert

Datenspeicher 256 kByte

Programmspeicher 256 kByte minus Task-Konfiguration minus POUs beim Online
Change

Source Code Speicher 256 kByte

RETAIN 2 kByte

INPUT 2 kByte

OUTPUT 2 kByte

MERKER 4 kByte

max. groRe einer Variable 16 kByte

max. POUs Beschrankung durch Speicher

5.2 TwinCAT PLC

Das Beckhoff TwinCAT Software-System verwandelt jeden kompatiblen PC in eine Echtzeitsteuerung mit
Multi-SPS-System, NC-Achsregelung, Programmierumgebung und Bedienstation. Die
Programmierumgebung von TwinCAT wird auch fir die Programmierung der BC/BX genutzt. Wenn Sie
TwinCAT PLC (Windows NT4/2000/XP) installiert haben, kdnnen Sie die Feldbus-Verbindung oder die
serielle Schnittstelle flir Software-Download und Debugging verwenden.

TwinCAT 1/O oder TwinCAT PLC kdnnen auch als Ethernet-Master (Host) genutzt werden, um Prozessdaten
mit dem Busklemmen-Controller auszutauschen. TwinCAT stellt ihnen hierzu den System Manager als
Konfigurationstool sowie die Treiber und das ADS-Protokoll zu Verfligung.

Busklemmen-Controller der Serien BCxx50, BCxx20 und BXxx00

Diese Busklemmen Controller der 2. Generation werden mit dem TwinCAT System Manager konfiguriert und
mit TwinCAT PLC-Control programmiert. Sie mussen fur diese Koppler TwinCAT PLC installieren
(Windows NT4, Windows 2000, Windows XP).

Programmierung und Programmiibertragung
+ Uber die serielle Schnittstelle [>_133]

+ Uber die Feldbus-Schnittstelle (nur bei Busklemmen-Controllern fir PROFIBUS, CANopen und
Ethernet)

Online Change

Die Busklemmen-Controller Busklemmen-Controller der BX-Serie und die BCxx50 unterstitzen Online
Change. Das bedeutet, dass das PLC-Programm durch ein neues Programm ersetzt wird, ohne dass
dadurch das Programm unterbrochen wird. Nach Beendigung der Task wird auf das neue Programm
umgeschaltet. Damit verbunden ist die doppelte Haltung des SPS Programms. Es stehen 512 kByte zu
Verfugung, die fur die doppelte Haltung des PLC Programm durch zwei dividiert werden muss, also

256 kByte. Zusatzlich missen noch fur Task-Konfiguration etc. einige kByte abgezogen werden. Beim
Online Change werden noch dynamische Daten in den Speicher abgelegt. Sollte ein Programm an die
Speichergrenze stofden (groRer 240 kByte) kann es passieren das ein Online Change nicht mehr funktioniert
auch wenn das Programm nach einem "Rebuild all" wieder in den BX geschrieben werden kann.

Wann geht kein Online Change?

Es gibt einige Punkte, nachdem ist ein Online Change nicht mehr maglich.
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* einfligen einer neuen Bibliothek
+ Anderung der Task-Einstellung
* ein "Rebuild all"

» Grenzbereich in der Speicherauslastung des Controllers (PLC Programm gréfRer 90%)

5.3 TwinCAT PLC - Fehler-Codes

Fehlerart Beschreibung

PLC-Kompilierfehler Maximum number of POUs (...) exceeded
PLC-Kompilierfehler Out of global data memory ...

Fehler POUs

Fir jeden Baustein wird eine POU (Process Object Unit) angelegt. Per Default sind 256 Bausteine moglich.

Error 3612: Maximum number of POUs (100} exceeded! Compile is aborted.
Data allocation
1 Error(s), 0 Warning(s).

Abb. 77: Maximale Anzahl der POUs Uberschritten

Wenn man Bibliotheken einbindet, kann dieser Wert nicht mehr ausreichen. Erhdhen Sie dann die Anzahl an
POUs.

Offnen Sie dazu im PLC Control unter Projekte/Optionen...

! TwinCAT PLC Control - BX9000_Test_Prog. prx*
File Edit Project  Insert Extras Online  ‘Window Help

5 Build Chrl+Fa

Sl=3
4 Rebuild all
Clean all

£ Reso . .

: Load download information. . ]
D E ariablen
|:| E  Ohiject ¥ = ariab
D m ¥ rishlen
E Cptions. .. ) ale W arig
le Y aria
&-[23 EWW languages ¥ Liiariah
I:l E Document... = Variab
|:| B Export... ale Vari
|:| E Import..,

& Merge..,

Abb. 78: Menlpfad Projekte / Optionen / Controller Settimgs

...die Controller Settings.
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P

Options

Categary:

Load & Save

[dzer Information
Editar

Desktop

Colors

Directaries

Log

Buaild

Paszwards

Source download
Symbol configuration
Praject zource contral
b acrog

Controller Settings
Controller &dvanced

Abb. 79: Controller Settings

Rk Size (KB): I?E2 Default: |B><31EIEI vI

™ Large kodel

v Byte sligned addreszes

b awimal Mumber of POLs; |1 oo

Code [kE] Drata [kE]

L

256 240

Eine Anderung dieser Einstellungen hat zufolge, das kein Online Change mehr geht.

Fehler Globaler Speicher
Interface of POU MAIN

Data allocation

Error 3803: MAIM (7} Out of global data memaory. Variable Test_', 16002 bytes.

1 Error(s), 0 Warning(s).

Abb. 80: Globaler Speicher nicht ausreichend

Per Default sind 2 x 16 kByte Daten angelegt. Wenn viele Daten benutzt werden sollen, miissen Sie diesen
Bereich vergroflern. Beim BX sind maximal 14 Datensegmente maoglich.

! TwinCAT PLC Control - BX9000_Test_Prog. prx*

File Edit Project  Insert

Extras ©Online ‘window Help

5 Build Chrl+Fa
=|| =
4 Rebuild all
——— Cleanall
£ Reso . .

: Load download information. . ]
|:| E ariablen
|:| E  Ohiject ¥ = ariab
&2 ,ﬁﬁﬁﬁﬁt‘a‘b&g& ¥ rishlen
E Options. .. ale W arig
le % aria
B0 EWW languages ¥ Liiarish
I:l E Document... = Y ariab
|:| E  Export... ale: Wari
|:| G Import...

oAl Merge..

Abb. 81: Menupfad Projekte / Optionen / Build
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-~

Options
Categary:
Load & Save_
Egﬁ;rlnfurmatmn W [ebugging Murmber of data segments: |2_
Deskiap | Replace constants
gﬁg?nries W Mested comments Exclude objects ... |
Lag [ Create binamy file of the application
E:igwurds v Actions hide programs
Source download | Treat LREAL az REAL
Symbol configuration )
Project source contral Macra befare compile: |
M acros ]
Contraller Settings Macro after compile: |
Controller &dvanced
Compiler version
v Llze latest
Fix: J

Abb. 82: Build

54 Persistente Daten

Es stehen auf dem Busklemmen-Controller 1000 Byte an persistenten Daten zur Verfligung.
Im Unterschied zu den Retain-Daten werden diese auch bei einem neuen Projekt, bei einem Reset der SPS
sowie bei einem neuen Download nicht geléscht.

Um die persistenten Daten zu nutzen missen diese erst einmal mit einem Funktionsbaustein aus der SPS
heraus aktiviert werden.

Zweitens missen die Variablen auf dem lokierten Merkerbereich liegen. Hier steht es Ihnen frei wo ihre
persistenten Daten liegen.

Es stehen 4 kByte an lokierten Merkern zur Verfigung und sie kénnen davon 1000 Byte als persistente
Daten deklarieren.

Beispiel
VAR
Test AT %$MX1000 :BOOL;
Count AT %MB1002 :INT;
END VAR

Mit dem Baustein Persistent_Data legen sie die Anfangsadresse fest und die Lange in Byte ab der die
Daten persistent sein soll