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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.

EP3632-0001 Version: 1.6 5
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1.2 Sicherheitshinweise

Sicherheitsbestimmungen

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

Haftungsausschluss

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

Qualifikation des Personals

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

Erklarung der 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.

(e}
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1.3 Ausgabestande der Dokumentation
Version Kommentar

1.6 » Signalanschluss aktualisiert

1.5  Struktur-Update

14 + Abmessungen aktualisiert

» UL-Anforderungen aktualisiert
1.3 + Titelseite aktualisiert

 Lieferumfang hinzugefligt
» Grafik ,Datenfluss® in Kapitel ,Inbetriebnahme® hinzugefiigt

1.2 » Update Technische Daten
1.1.0 » Update Technische Daten

» Korrekturen in Kapitel CoE-Objektbeschreibung
1.0.0 » Erganzungen

* 1. Veroéffentlichung
0.3 » Update Kapitel Montage und Verkabelung

» Update Kapitel Inbetriebnahme / Konfiguration
0.2 » Update Kapitel "Grundlagen zur Funktion"
0.1  Erste vorlaufige Version

Firm- und Hardware-Stiénde

Diese Dokumentation bezieht sich auf den zum Zeitpunkt ihrer Erstellung giltigen Firm- und Hardware-
Stand.

Die Eigenschaften der Module werden stetig weiterentwickelt und verbessert. Module alteren
Fertigungsstandes kénnen nicht die gleichen Eigenschaften haben, wie Module neuen Standes. Bestehende
Eigenschaften bleiben jedoch erhalten und werden nicht gedndert, so dass altere Module immer durch neue
ersetzt werden konnen.

Den Firm- und Hardware-Stand (Auslieferungszustand) kénnen Sie der auf der Seite der EtherCAT Box
aufgedruckten Batch-Nummer (D-Nummer) entnehmen.

Syntax der Batch-Nummer (D-Nummer)

D: WW YY FF HH Beispiel mit D-Nr. 29 10 02 01:
WW - Produktionswoche (Kalenderwoche) 29 - Produktionswoche 29

YY - Produktionsjahr 10 - Produktionsjahr 2010

FF - Firmware-Stand 02 - Firmware-Stand 02

HH - Hardware-Stand 01 - Hardware-Stand 01

Weitere Informationen zu diesem Thema: Versionsidentifikation von EtherCAT-Geraten [» 101].

EP3632-0001 Version: 1.6 7
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2 EtherCAT Box - Einfuhrung

Das EtherCAT-System wird durch die EtherCAT-Box-Module in Schutzart IP67 erweitert. Durch das
integrierte EtherCAT-Interface sind die Module ohne eine zusatzliche Kopplerbox direkt an ein EtherCAT-
Netzwerk anschlielbar. Die hohe EtherCAT-Performance bleibt also bis in jedes Modul erhalten.

Die aul3erordentlich geringen Abmessungen von nur 126 x 30 x 26,5 mm (H x B x T) sind identisch zu denen
der Feldbus Box Erweiterungsmodule. Sie eignen sich somit besonders fir Anwendungsfalle mit beengten
Platzverhaltnissen. Die geringe Masse der EtherCAT-Module begunstigt u. a. auch Applikationen, bei denen
die 1/0O-Schnittstelle bewegt wird (z. B. an einem Roboterarm). Der EtherCAT-Anschluss erfolgt Uber
geschirmte M8-Stecker.

EtherCAT.

i

r

Abb. 1: EtherCAT-Box-Module in einem EtherCAT-Netzwerk

Die robuste Bauweise der EtherCAT-Box-Module erlaubt den Einsatz direkt an der Maschine. Schaltschrank
und Klemmenkasten werden hier nicht mehr benétigt. Die Module sind voll vergossen und daher ideal
vorbereitet fir nasse, schmutzige oder staubige Umgebungsbedingungen.

Durch vorkonfektionierte Kabel vereinfacht sich die EtherCAT- und Signalverdrahtung erheblich.
Verdrahtungsfehler werden weitestgehend vermieden und somit die Inbetriebnahmezeiten optimiert. Neben
den vorkonfektionierten EtherCAT-, Power- und Sensorleitungen stehen auch feldkonfektionierbare Stecker
und Kabel fur maximale Flexibilitat zur Verfugung. Der Anschluss der Sensorik und Aktorik erfolgt je nach
Einsatzfall GUber M8- oder M12-Steckverbinder.

Die EtherCAT-Module decken das typische Anforderungsspektrum der 1/0-Signale in Schutzart IP67 ab:

« digitale Eingédnge mit unterschiedlichen Filtern (3,0 ms oder 10 ps)

digitale Ausgange mit 0,5 oder 2 A Ausgangsstrom
+ analoge Ein- und Ausgange mit 16 Bit Auflésung

Thermoelement- und RTD-Eingange

Schrittmotormodule

Auch XFC (eXtreme Fast Control Technology)-Module wie z. B. Eingédnge mit Time-Stamp sind verflgbar.

8 Version: 1.6 EP3632-0001
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Abb. 2: EtherCAT Box mit M8-Anschliissen flir Sensor/Aktoren

Abb. 3: EtherCAT Box mit M12-Anschlissen fiir Sensor/Aktoren

Basis-Dokumentation zu EtherCAT

([

1 Eine detaillierte Beschreibung des EtherCAT-Systems finden Sie in der System Basis-Dokumentati-
on zu EtherCAT, die auf unserer Homepage (www.beckhoff.de) unter Downloads zur Verfugung
steht.

EP3632-0001 Version: 1.6 9
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3 Produktubersicht

3.1 Einfuhrung
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Die EtherCAT Box EP3632 ist ein zweikanaliges Oversampling-Interface fir bis zu zwei IEPE-Sensoren mit
Zweileiteranschluss. Der Strom der integrierten Konstantstromquelle ist in Abhangigkeit von Sensor und
Leitungslange fiir jeden Kanal getrennt auf 2 mA, 4 mA oder 8 mA einstellbar.

Das Eingangssignal wird nach dem Oversampling-Prinzip mit bis zu 50 kSamples Abtastung pro Kanal und
Sekunde abgetastet. Durch Distributed-Clocks kdnnen die Messwerte in Bezug zu anderen Anlagenteilen
gesetzt werden. Bis auf die Filterung findet in der EP3632 keine Vorverarbeitung der
Schwingungsamplitudenwerte statt, dies obliegt allein der abrufenden Steuerung. Durch einstellbare Filter
und Versorgungsstrome Iasst sich das Interface auf die applikationsspezifischen Anforderungen anpassen.

Zur Auswertung der Signale in der Steuerung bietet die Condition-Monitoring-Bibliothek des TwinCAT 3
umfangreiche Algorithmen, so dass sich die Performance- und Flexibilitdtsvorteile der PC-Plattform voll
ausnutzen lassen.

Quick Links

Technische Daten [P 11]

Abmessungen [P 21]
Signalanschluss [» 28]

10 Version: 1.6 EP3632-0001
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Produkttbersicht
3.2 Technische Daten
Alle Werte sind typische Werte iber den gesamten Temperaturbereich, wenn nicht anders angegeben.
EtherCAT
Anschluss 2 x M8-Buchse, 4polig, griin
Potenzialtrennung 500 V
Distributed Clocks ja

Versorgungsspannungen

Anschluss

Eingang: M8-Stecker, 4-polig
Weiterleitung: M8-Buchse, 4-polig, schwarz

Us Nennspannung

24 Ve (-15 % / +20 %)

Us Summenstrom: I g

max. 4 A

Stromaufnahme aus Ug

120 mA
+ IEPE-Versorgungsstrom leycre

Us Nennspannung

24 Ve (-15 % / +20 %)

U Summenstrom: lp ¢,

max. 4 A

Stromaufnahme aus U,

Keine. Uy wird nur weitergeleitet.

IEPE
Anzahl Eingénge 2
Anschluss 2 x M8-Buchse, vierpolig, schraubbar, geschirmt

Signalspannung

IEPE-Konstantstromspeisung und Erfassung der modulierten
Wechselspannung

Sensorzustandstberwachung

ja, durch Uberwachung der Biasspannung

Messbereich

voreingestellt £5 V bis 25 kHz, 250 mV bis 10 Hz

Grenzfrequenz Eingangsfilter

analoger parametrierbarer Tiefpassfilter 5. Ordnung bis
25 kHz, typ. 0,05 Hz Hochpass

Messunsicherheit

< 10,5 % (DC; bezogen auf den Messbereichsendwert)

Siehe Kapitel Messfehler/Messabweichung/Messunsicherheit,
Ausgabeunsicherheit [»_84].

Auflésung

16 Bit (inkl. Vorzeichen)

Wandlungszeit

20 ps (max. 50 kSamples/s)

Versorgungsstrom lgyeire

2 /4 /8 mA (fur beide Kandle separat einstellbar) aus der
Steuerspannung Ug

Besondere Eigenschaften

automatische Antialiasingfunktion, Leitungsbrucherkennung

Gehausedaten

Abmessungen B x Hx T

30 mm x 126 mm x 26,5 mm (ohne Steckverbinder)

Gewicht

ca.165¢

Einbaulage

beliebig

Material

PAG (Polyamid)

EP3632-0001

Version: 1.6 11
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Umgebungsbedingungen

Umgebungstemperatur im Betrieb -25 ... +60 °C
-25 ... +55 °C gemal cURus
Umgebungstemperatur bei Lagerung -40 ... +85°C

Schwingungsfestigkeit, Schockfestigkeit

gemanl EN 60068-2-6 / EN 60068-2-27
Zusatzliche Prafungen [» 12]

EMV-Festigkeit / Stéraussendung

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

Schutzart

IP65, IP66, IP67 (gemaR EN 60529)

Zulassungen / Kennzeichnungen

Zulassungen / Kennzeichnungen

CE, cURus [» 29]

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

Zusatzliche Priifungen

Die Gerate sind folgenden zusatzlichen Prifungen unterzogen worden:

Priifung Erlauterung
Vibration 10 Frequenzdurchlaufe, in 3 Achsen
5 Hz < f < 60 Hz Auslenkung 0,35 mm, konstante Amplitude
60,1 Hz < f < 500 Hz Beschleunigung 5 g, konstante Amplitude
Schocken 1000 Schocks je Richtung, in 3 Achsen
359,11 ms

12

Version: 1.6
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3.3 Lieferumfang

Vergewissern Sie sich, dass folgende Komponenten im Lieferumfang enthalten sind:
* 1x EtherCAT Box EP3632-0001
2x Schutzkappe fir EtherCAT-Buchse, M8, griin (vormontiert)
1x Schutzkappe flr Versorgungsspannungs-Eingang, M8, transparent (vormontiert)
1x Schutzkappe fur Versorgungsspannungs-Ausgang, M8, schwarz (vormontiert)
» 10x Beschriftungsschild unbedruckt (1 Streifen a 10 Stilick)

Vormontierte Schutzkappen gewahrleisten keinen IP67-Schutz

o
1 Schutzkappen werden werksseitig vormontiert, um Steckverbinder beim Transport zu schitzen. Sie
sind u.U. nicht fest genug angezogen, um die Schutzart IP67 zu gewahrleisten.

Stellen Sie den korrekten Sitz der Schutzkappen sicher, um die Schutzart IP67 zu gewahrleisten.

EP3632-0001 Version: 1.6 13
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3.4 Grundlagen zur Funktion

3.41 Schwingungsanalyse

Unter Schwingungsanalyse versteht man die Gewinnung von Informationen aus vorhandenen
(mechanischen) Schwingungen z. B. an Maschinen oder bei bestimmten Produktionsprozessen. Dies kann
sowohl im Bereich Condition-Monitoring - also Maschinenzustandsiiberwachung - geschehen, z. B. bei
Antrieben, Stanz- und Presswerkzeugen, bei Fertigungsprozessen wie z. B. Wuchten von rotierenden
Teilen, oder aber bei sonstigen Bewegungen wie Torsion von Turmen/Windkraftanlagen.

Zur Verdeutlichung sind in der unteren Tabelle typische Beschleunigungswerte aus Natur und Technik

aufgelistet.

Typische Werte fiir Beschleunigungen

Maschine oder Ereignis

Typischer g-Wert

Verkehrsflugzeug (Anfahrt) =0,5
Formel-1-Wagen (Anfahrt) =1-15
Verkehrsflugzeug (Kurvenflug max.) =25
Fadenpendel bei 90° Amplitude =2

Space Shuttle beim Flug in den Erdorbit max. 3 (exakt)
Space Shuttle beim Wiedereintritt in die Erdatmosphare max. 1,6
Achterbahn typisch (max.) 4 (6)
Formel-1-Wagen (Kurvenfahrt max.) =4 -5
Kreisférmiger Looping (Basis) 26
Kampfflugzeug/Kunstflieger (max.) =10 (13,8)
Schleudersitz 15-20
PKW-Ruckenlehne bricht bei =20
Frontalzusammenstoly PKW bis = 50
PKW-Crash Fahrgastzelle Spitze 120
von einem Menschen uberlebt =180
harter Kérperschlag mit der Faust bis = 100
Regentropfen in das Auge bis = 150

Kugelschreiber fallt aus 1 m Héhe auf harten Boden

Grolenordnung 1000

Festplatte fallt aus 1 m Hohe auf harten Boden (ohne Deformation des Bodens)

10.000 und groéRer

Laborzentrifuge =~ 10.000

Ultrazentrifuge =~ 100.000
Gewehrkugel beim Abschuss =~ 100.000
Stachel beim Ausstol} aus einer Nesselzelle 5.410.000
Atombombenexplosion (Bombenhlille) bis = 10"

Oberflache eines Neutronensterns = 2-10"

14 Version: 1.6
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3.4.2 Einsatz von Condition-Monitoring

In Bezug auf Condition-Monitoring kann durch Messung von Schwingungen an Maschinen/Antrieben/
Getrieben und anschlieBender Analyse mit geeigneten mathematischen Hilfsmitteln (z. B. TwinCAT-
Bibliothek, FFT, kundeneigene Benutzerprogramme) auf den Zustand von rotierenden/beweglichen Teilen
geschlossen werden.

Es wird kontinuierlich oder auch in zeitlich gréReren, regelmaRigen Abstanden die vorhandene Schwingung
aufgenommen und letztendlich mit einem Sollwert/Anfangswert verglichen (Abb. Beispiel eines
Kugellagerschadens und anschlieBender Analyse).

So kénnen beginnende Schaden friihzeitig entdeckt werden. Anstatt turnusmaRig verschiedene Bauteile
vorbeugend zu tauschen, oder aber auf plotzliche Schaden und darauf folgende teure
Maschinenstillstandszeiten und evil. Folgeschaden zu warten, werden nun bevorstehende Reparaturen und
Stillstandszeiten planbar. Unnoétige Ausfalle, Folgeschaden, oder vorzeitiges und kostspieliges Tauschen
noch intakter Teile werden vermieden.

250 .
200 lowpass average |
150 rectified signal

o Www M Mﬂwﬂmww tmesinal [

P A B At A A — Envelope ]
%a" .
=50 -"“*':- ':.. ey : '_ . '*."'g.'*' Ol -‘ . 'l Yam At t . .3 e 1»* " *.d- " '"-...', )
=100+ . ' T * . 1
150 ' ' ' : '
0 E 100 150 200 o 30

Abb. 4: Beispiel eines Kugellagerschadens und anschlieffiender Analyse

Im oberen Beispiel erlaubt die so genannte Einhillende die Analyse von StoRimpulsen, die auf
Unebenheiten in dem Walzlager zuriickgehen. Durch die Periodizitat kann das schadhafte Element
identifiziert werden (Einhillenden Spektrum).

3.4.3 Ausgangssignale von IEPE-Sensoren

Schwingungen koénnen z. B. mit IEPE (Integrated Electronics Piezo Electric)-Sensoren aufgenommen
werden. Der Vorteil dieser Technologie ist ein integrierter Verstarker als Impedanzwandler, so dass fiur das
niederimpedante Ausgangssignal nur ein einfacher Zweidrahtanschluss (Koax) bendtig wird. IEPE-Sensoren
werden typischer Weise mit 2...20 mA Konstantstrom versorgt. Sie erzeugen im Ruhezustand eine
konstante DC-Bias-Spannung (Nullspannung/U,,) von typ. 7...14 V. Je nach Beschleunigung des Sensors
wird auf dessen U, eine proportional zur Bewegung erzeugte analoge AC-Spannung aufaddiert, z. B. liefert
eine Auslenkung mit der Amplitude 1 g (= 9,81 m/s?) mit 50 Hz Sinus bei einem Sensor mit der
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Empfindlichkeit 50 mV/g eine Ausgangsspannung von AC +/-50 mV mit 50 Hz Sinus + U, (Abb.
Ausgangssignal eines IEPE-Sensors (Beispiel)). Das maximale Ausgangssignal eines Sensors betragt
Ublicher Weise AC +/-5 V (+ U,;,o).

Mit steigender Kabellange steigt die Kabelkapazitat (typ. 100 pF/m), wodurch mit steigender Signalfrequenz
die Aussteuerfahigkeit des integrierten Verstarkers sinkt. Durch erhéhen des Versorgungsstromes kann dies
teilweise kompensiert werden (Abb. Aussteuerbarkeit des IEPE-Impedanzwandlers in Abhdngigkeit von
Kabelkapazitédt und Speisestrom).

Sheize-
Kabelkapaztét strom
GO0 nF 200 nF GBOnNF 20nF —™ 4mA
32uF 1pF  320nF 00 nF —=20mA

== =T -r=r - i

Ay s=steuerbark eit

P e

01

Abb. 5: Aussteuerbarkeit des IEPE-Impedanzwandlers in Abhangigkeit von Kabelkapazitat und Speisestrom

Die grundlegenden Eigenschaften von IEPE-Beschleunigungssensoren werden durch verschiedene
Angaben gekennzeichnet wie Empfindlichkeit (z. B. 50 mV/g), Messbereich (z. B. +/-100 g), +/-3 dB
Frequenzbereich (unter 1 Hz bis mehreren kHz), Stromaufnahme (2...20 mA), Biasspannung etc. Im Abb.
Frequenzgang eines Beschleunigungssensors ist der beispielhafte Frequenzgang dargestellt (Amplitude des
Ausgangssignals bezogen auf die Frequenz).
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Abb. 6: Ausgangssignal eines IEPE-Sensors (Beispiel)
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Abb. 7: Frequenzgang eines Beschleunigungssensors

Weitere herstellergeschiitzte Bezeichnungen flr dieses elektrische Verfahren sind z. B. DeltaTron®,
Isotron™, ICP™, Piezotron™ oder CCLD.

Hinweis: Im Kern bestehen IEPE-Sensoren meist aus Quarzkristallen, die durch die Bewegung kleinste
Ladungsverschiebungen erfahren. Um diese zu messen bzw. Uber mehrere Meter Entfernung zu
transportieren sind aufwendige Kabelinstallationen und Messgerate zur Ladungsverstarkung nétig. Fur den
preiswerten und robusten Einsatz im industriellen Umfeld wird deshalb ein einfacher Ladungsverstarker als
Impedanzwandler bereits in den Sensor integriert. Dadurch ist er in der Lage das 0.g. Spannungssignal zu
erzeugen und die Schwingungsinformation auch tUber gréRere Entfernung (einige 10 m) zu transportieren.

EP3632-0001 Version: 1.6 17



Produktibersicht BEGKHOFF

3.4.4 Grundlagen der IEPE-Technologie

IEPE (,Integrated Electronics Piezo Electric”) ist der genormte Name fur eine elektrisch analoge Schnittstelle
zwischen piezoelektrischen Sensoren und der Auswertelektronik. Von verschiedenen Herstellern wurden
dafiir eigene Markennamen gepragt: ICP®, CCLD®, IsoTron®, DeltaTron®, Piezotron®...

Anwendung

Piezoelektrische Sensoren basieren meist auf einem Quarz, in dem unter mechanischer Belastung
elektrische Ladung verschoben wird, die bei entsprechend hochimpedanter Messung von aufden als
Spannung erkennbar wird. Bei der Messung handelt es sich um einen bevorzugt statischen Vorgang, die in
einem sehr viel kleinerem Zeitabschnitt als 10 Sekunden stattfinden muss, da sonst die Ladungsdifferenz
Uber aufdere oder innere Ableitungen abgebaut wird. Ein solcher Sensor ist daher eher weniger fir statische
Langzeitbelastungen wie z. B. das Wiegen eines Silos geeignet. Als Anwendungsfalle solcher Sensoren
finden sich deshalb vorwiegend héherfrequente Schwingungsmessungen aller Art (Unwuchterkennung,
Schallsignale Uber Mikrophone bis Ultraschall, mechanische Vibrationen, Fundamentbeobachtung etc.).

Es haben sich Uber die Jahrzehnte zwei elektrische Schnittstellen zur Auswerteeinheit entwickelt:

+ Direkter Ladungsausgang
* |EPE-Ausgang

Ladungsausgang

Das Ausgangssignal des Sensors wird in Form einer sehr geringen Ladungsanderung bereitgestellt (meist
im Bereich weniger Femto- bis Pico-Coloumb) und wird Gber ein (mdglichst kurzes) 2-adriges Kabel
abgegriffen, daher ist ein wesentlicher Bestandteil der Messelektronik meist ein sogenannter
Ladungsverstarker.

Vorteile: der Sensor kann hohen Temperaturen tber150 °C ausgesetzt werden, keine Stromversorgung
notig

Nachteile: sehr empfindlich gegen aulere Einflisse auf das Kabel (Leitungslange, mogliche Bewegung des
Kabels, Art des Kabels und der Schirmung, elektromagnetische Felder etc.), aufwendige Empfangselektronik
und Leitung da hohe Quell-Impedanz

IEPE-Ausgang

Da die Ladungsausgangs-Schnittstelle im industriellen Einsatz wenig Akzeptanz findet, wurde schon frih
nach einer robusteren Ubertragung gesucht. Dazu wird bei IEPE ein Feldeffekt-Transistor (FET) am
Ausgang des Sensors integriert.

IEPE-Aufnehmer

o o
P~
| . Kondensator M
FET ™. C essung
| Konstantstrom couple
| ~ I (mADC) (Hochpass) (IEPE-Auswertung)
| -~ D — 11
) ! ,/ Sensorleitung I
;,eszt:m : . - epe (Koaxialliab_el >100 m) Konstant- [EPE
e _ : stromquelle
P : (Imlﬁdam Ausgangs- 7 ’o I 4 Eingangs- R
= - wandler) spannung ! _ _.' . const spannung n
Ublas + Us\gnal _-L IUsupply Us\gna\

Wird dieser mit einem Konstantstrom von 2...8 mA auf dem 2-poligen Kabel als Versorgung gespeist, stellt
sich i.d.R. eine Bias-Spannung von ca. 8....15 V ein. Wird das Piezosystem nun direkt oder indirekt (z. B.
durch eine Membran) durch die MessgrofRe wie z. B. Kraft in Form von Druck oder Beschleunigung belastet,
andert der FET seinen Kanalwiderstand aufgrund der sich an seinem Gate andernden Ladungsmenge und
damit entsprechend andernder Gate-Source-Spannung. Wegen der Speisung von |, aus einer
Konstantstromquelle, andert sich demzufolge die Bias-Spannung entsprechend der mechanischen
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Belastung im Bereich einiger Volt. Das Auswertegerat muss nun i.d.R. zusatzlich die Konstantstrom-
Speisung bereitstellen, kann dafiir jedoch Uber grofiere Entfernungen aus der riickgemessenen Spannung
auf die Messgrofe schlielen.

Vorteile: robustes System, das auch unter Industriebedingungen betrieben werden kann

Nachteil: Temperaturobergrenze fir den Sensor 150...200 °C, kleinerer Dynamikumfang

Hinweise zum Konstantstrom

» Je groler der Speisestrom, desto mehr erwarmt sich der Schwingungssensor. Dies kann sich
nachteilig z. B. auf die Grundgenauigkeit des Sensors auswirken. Dazu auch die Angaben des
Sensorherstellers beachten.

» Je groflker der Speisestrom, desto hoher liegt die maximal Ubertragbare Signalfrequenz, da Ladungszu-
und -Abfliisse auf dem Kabel schneller nachgefiihrt werden kénnen.

+ Je grofer der Speisestrom, umso hoher die sich einstellende Bias-Spannung. Dies kann dazu fihren,
dass die Ubertragung gegen Einwirkung durch elektromagnetische Stérungen robuster wird, aber
auch, dass bei groRen Amplituden der Messgrofie das Ubertragene Messsignal schneller in Sattigung
geht.

Hinweise zum IEPE- Messgerit

* Manche IEPE-Messgerate kénnen den Speisestrom auch abschalten (0 mA) und somit auch zur
Spannungsmessung verwendet werden, vgl. z. B. Beckhoff ELM3604.

» Daim Schwingungsbereich i.d.R. nur AC-Signale interessieren, verfigen IEPE-Auswertungen
eingangsseitig Uber einen elektrischen Hochpass mit einer Grenzfrequenz von ca. 10 Hz. Je nach
Anwendung z. B. die Erfassung langsamer Turmschwingungen, kann die Grenze dieses Hochpass
relevant sein, vgl. z. B. dazu den einstellbaren und abschaltbaren Hochpass der ELM3604.

« Die Bias-Spannung kann gut zur Detektion von Drahtbruch- bzw. Kurzschlussfallen verwendet werden,
siehe dazu z. B. die Diagnosemdglichkeiten der ELM3604.

Hinweise zum IEPE-Sensor

* Werden IEPE-Sensoren an Hochspannungs- oder Frequenzumrichter gesteuerten Motoren montiert,
kann eine elektrisch isolierte Montage oder ein isolierter Sensor empfehlenswert sein. Andernfalls
wurden bereits Stéreinwirkungen auf die IEPE-Messung beobachtet. Diese rein funktionale
Uberlegung ist durch den Anlagenerrichter gegen normative und Vorgaben der elektrischen Sicherheit
abzuwagen.

ZweckmaBige Fragen zur erfolgreichen Inbetriebnahme eines IEPE-Sensors

Mit den folgenden Fragen kénnen Sensor und Auswertegerat (Beckhoff Klemme/Box) zur Aufgabenstellung
passend ausgewahlt werden:

1. Der fir die Aufgabe interessante Zielfrequenzbereich ist festzulegen

2. lIst ein kleinraumiges oder weit verteiltes System geplant?
Besonders im 2.Fall kann es zweckmalRig sein, sog. isolierte Sensoren auszuwahlen damit es nicht zu
Brumm-/Masseschleifen und dadurch Signalrauschen kommt

3. Welche Amplitudengenauigkeit ist erforderlich?
Das Frequenzverhalten eines ublichen IEPE Sensors zeichnet sich sowohl unten (< 1 kHz) also auch
oben (> 5 kHz) durch mitunter erhebliche Amplitudenfehler aus! Siehe dazu Herstellerangaben. Aus
dem Zielfrequenzbereich und dem maximal zuldssigen Amplitudenfehler (des Sensors) ist dann der
passende Sensor zu wahlen. Beispielsweise konnte bei max. 5 % Amplitudenfehler (entspricht
5000 ppm, ca. -0,5 dB) ein Sensor im Bereich 2 ... 4400 Hz vertrauenswiurdig sein, das heil3t, Fre-
quenzen aulierhalb (die ja Ubertragen werden!) missen gerateseitig herausgefiltert werden.

4. Welche Montageart ist zu wahlen (geschraubt, Magnet, geklebt, ...).
Die Befestigungsart hat erheblichen Einfluss auf die Ubertragbare maximale Frequenz! Es kommt zu
Resonanzen, siehe dazu die Hinweise der Sensorhersteller, auch hier ist der anlagenseitig maximal
zuldssige Amplitudenfehler anzusetzen.
Beispielsweise kdnnte dabei herauskommen, dass ein Sensor nur bis 4 kHz vertrauenswiirdig ist,
auch hier mussten Frequenzen oberhalb gerateseitig herausgefiltert werden missen.

5. IEPE Sensoren unterliegen einer Temperaturabhangigkeit It. Datenblatt!
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. Welche maximale Beschleunigung wird erwartet? Dafir ist in Abhangigkeit der Leitungslange der er-
forderliche Speisestrom zu ermitteln.

Das Auswertegerat sollte nun passend zu den o.a. ermittelten Eckdaten ausgewahlt werden.

. In der Konfiguration/Inbetriebnahme sind dann die passende Abtastrate/Oversampling, HighPass- und
LowPass-Filter einzustellen.

20
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4 Montage und Verkabelung
4.1 Montage
411 Abmessungen
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Alle Mal3e sind in Millimeter angegeben.
Die Zeichnung ist nicht maf3stabsgetreu.
Gehaduseeigenschaften
Gehausematerial PAG6 (Polyamid)
Vergussmasse Polyurethan
Montage zwei Befestigungslocher @ 3,5 mm fiir M3
Metallteile Messing, vernickelt
Kontakte CuZn, vergoldet
Stromweiterleitung max. 4 A
Einbaulage beliebig
Schutzart im verschraubten Zustand IP65, IP66, IP67 (gemalt EN 60529)
Abmessungen (Hx B x T) ca. 126 x 30 x 26,5 mm (ohne Steckverbinder)
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4.1.2 Befestigung

Verschmutzung bei der Montage

Verschmutzte Steckverbinder kdnnen zu Fehlfunktion fihren. Die Schutzart IP67 ist nur gewahrleistet,
wenn alle Kabel und Stecker angeschlossen sind.

» Schutzen Sie die Steckverbinder bei der Montage vor Verschmutzung.

Montieren Sie das Modul mit zwei M3-Schrauben an den Befestigungslochern in den Ecken des Moduls. Die
Befestigungslécher haben kein Gewinde.

41.3 Anzugsdrehmomente fur Steckverbinder

Schrauben Sie M8-Steckverbinder mit einem Drehmomentschlissel fest. (z.B. ZB8801 von Beckhoff)
Drehmoment: 0,4 Nm.
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4.2 Anschluss
421 EtherCAT
4211 Steckverbinder

HINWEIS

Verwechselungs-Gefahr: Versorgungsspannungen und EtherCAT
Defekt durch Fehlstecken mdglich.

» Beachten Sie die farbliche Codierung der Steckverbinder:
schwarz: Versorgungsspannungen
grun: EtherCAT

Far den ankommenden und weiterfihrenden EtherCAT-Anschluss haben EtherCAT-Box-Module zwei grine
M8-Buchsen.

3l0 o)1

Abb. 8: M8-Buchse

EtherCAT M8- Aderfarben
Steckverbinder

Signal Kontakt ZB9010, ZB9020, ZB9030, ZB9032, |ZB9031 und alte Versionen von TIA-568B
ZK1090-6292, ZB9030, ZB9032, ZK1090-3xxXx-
ZK1090-3xXX-XXXX XXXX

Tx + 1 gelb” orange/weil} weil/orange

Tx - 4 orange" orange orange

Rx + 2 weil" blau/weil weil/griin

Rx - 3 blau® blau griin

Shield Gehause Schirm Schirm Schirm

" Aderfarben nach EN 61918

® Anpassung der Aderfarben fiir die Leitungen ZB9030, ZB9032 und ZK1090-3xxxx-

XXXX

1 Zur Vereinheitlichung wurden die Aderfarben der Leitungen ZB9030, ZB9032 und ZK1090-3xxx-
xxxx auf die Aderfarben der EN61918 umgestellt: gelb, orange, weil3, blau. Es sind also verschiede-
ne Farbkodierungen im Umlauf. Die elektrischen Eigenschaften der Leitungen sind bei der Umstel-
lung der Aderfarben erhalten geblieben.
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421.2 Status-LEDs

L/A (Link/Act)

Neben jeder EtherCAT-Buchse befindet sich eine griine LED, die mit ,L/A“ beschriftet ist. Die LED
signalisiert den Kommunikationsstatus der jeweiligen Buchse:

LED Bedeutung

aus keine Verbindung zum angeschlossenen EtherCAT-Gerat
leuchtet LINK: Verbindung zum angeschlossenen EtherCAT-Gerat

blinkt ACT: Kommunikation mit dem angeschlossenen EtherCAT-Gerat
Run

Jeder EtherCAT-Slave hat eine griine LED, die mit ,Run® beschriftet ist. Die LED signalisiert den Status des
Slaves im EtherCAT-Netzwerk:

LED Bedeutung

aus Slave ist im Status ,Init"

blinkt gleichmaRig Slave ist im Status ,Pre-Operational”
blinkt vereinzelt Slave ist im Status ,Safe-Operational®
leuchtet Slave ist im Status ,Operational®

Beschreibung der Stati von EtherCAT-Slaves

4.21.3 Leitungen

Verwenden Sie zur Verbindung von EtherCAT-Geraten geschirmte Ethernet-Kabel, die mindestens der
Kategorie 5 (CAT5) nach EN 50173 bzw. ISO/IEC 11801 entsprechen.

EtherCAT nutzt vier Adern flr die Signallbertragung.
Aufgrund der automatischen Leitungserkennung ,,Auto MDI-X* kbnnen Sie zwischen EtherCAT-Geraten von
Beckhoff sowohl symmetrisch (1:1) belegte, als auch gekreuzte Kabel (Cross-Over) verwenden.

Detaillierte Empfehlungen zur Verkabelung von EtherCAT-Geraten
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4.2.2 Versorgungsspannungen

Spannungsversorgung aus SELV/PELV-Netzteil!

Zur Versorgung dieses Gerats mussen SELV/PELV-Stromkreise (Schutzkleinspannung, Sicherheitsklein-
spannung) nach IEC 61010-2-201 verwendet werden.

Hinweise:
» Durch SELV/PELV-Stromkreise entstehen eventuell weitere Vorgaben aus Normen wie
IEC 60204-1 et al., zum Beispiel bezuglich Leitungsabstand und -isolierung.
» Eine SELV-Versorgung (Safety Extra Low Voltage) liefert sichere elektrische Trennung und Begrenzung

der Spannung ohne Verbindung zum Schutzleiter,
eine PELV-Versorgung (Protective Extra Low Voltage) bendtigt zusatzlich eine sichere Verbindung zum

Schutzleiter.

A VORSICHT

UL-Anforderungen beachten
» Beachten Sie beim Betrieb unter UL-Bedingungen die Warnhinweise im Kapitel UL-Anforderungen

[»291.

Die EtherCAT-Box hat einen Eingang flr zwei Versorgungsspannungen:

» Steuerspannung Ug
Die folgenden Teilfunktionen werden aus der Steuerspannung Ug versorgt:

o Der Feldbus
o Die Prozessor-Logik

o typischerweise die Eingange und die Sensorik, falls die EtherCAT-Box Eingange hat.
* Peripheriespannung U,
Bei EtherCAT-Box-Modulen mit digitalen Ausgadngen werden die digitalen Ausgange typischerweise

aus der Peripheriespannung U, versorgt. U, kann separat zugefuhrt werden. Falls U, abgeschaltet
wird, bleiben die Feldbus-Funktion, die Funktion der Eingdnge und die Versorgung der Sensorik

erhalten.

Die genaue Zuordnung von Ug und U finden Sie in der Pinbelegung der I/O-Anschlisse.

Weiterleitung der Versorgungsspannungen

Die Power-Anschlisse IN und OUT sind im Modul gebrickt. Somit kdnnen auf einfache Weise die
Versorgungsspannungen Ug und U, von EtherCAT Box zu EtherCAT Box weitergereicht werden.

HINWEIS

Maximalen Strom beachten!
Beachten Sie auch bei der Weiterleitung der Versorgungsspannungen Ug und U, dass jeweils der fur die
Steckverbinder zulassige Strom nicht Uberschritten wird:

M8-Steckverbinder: max. 4 A
7/8“-Steckverbinder: max 16 A

HINWEIS

Unbeabsichtigte Aufhebung der Potenzialtrennung von GNDsund GND, méglich.
In einigen Typen von EtherCAT-Box-Modulen sind die Massepotenziale GNDg und GND; miteinander ver-
bunden.

« Falls Sie mehrere EtherCAT-Box-Module mit denselben galvanisch getrennten Spannungen versorgen,
prufen Sie, ob eine EtherCAT Box darunter ist, in der die Massepotenziale verbunden sind.
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4221 Steckverbinder

Verwechselungs-Gefahr: Versorgungsspannungen und EtherCAT
Defekt durch Fehlstecken mdglich.
» Beachten Sie die farbliche Codierung der Steckverbinder:

schwarz: Versorgungsspannungen
grun: EtherCAT

BECKHOFF
2 4 4 2
OO0
Stecker Buchse
Eingang Weiterleitung

Abb. 9: M8-Steckverbinder

Kontakt Funktion Beschreibung Aderfarbe "
1 Ug Steuerspannung Braun

2 Ue Peripheriespannung Weil}

3 GNDg GND zu Ug Blau

4 GND, GND zu U, Schwarz

" Die Aderfarben gelten fiir Leitungen vom Typ: Beckhoff ZK2020-3xxX-XXXX

4.2.2.2 Status-LEDs

@  BECKHOFF

LED Anzeige Bedeutung

Us (Steuerspannung) aus Die Versorgungsspannung Ug ist nicht vorhanden.
leuchtet griin Die Versorgungsspannung Ug ist vorhanden.

U, (Peripheriespannung)  |aus Die Versorgungsspannung U; ist nicht vorhanden.
leuchtet griin Die Versorgungsspannung U; ist vorhanden.
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4.2.2.3 Leitungsverluste

Beachten Sie bei der Planung einer Anlage den Spannungsabfall an der Versorgungs-Zuleitung. Vermeiden
Sie, dass der Spannungsabfall so hoch wird, dass die Versorgungsspannungen an der Box die minimale
Nennspannung unterschreiten.

Berlcksichtigen Sie auch Spannungsschwankungen des Netzteils.

Spannungsabfall an der Versorgungs-Zuleitung

I=2A I=4A
12 12
0,25 mm?

10 10
E 8 E 8 0,34 mm2
8 8
o) fe)
g 6 g 6
g 0,25 mm? g 0,5 mm?
c c
g 4 0,34 mm? § 4
) ’ ) 0,75 mm2

0,5 mm?
2 0,75 mm? 2
0 0
0 5 10 15 20 25 30 35 0 5 10 15 20 25 30 35
Leitungslange [m] Leitungslange [m]
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4.2.3 Signalanschluss

IEPE-Sensoren
Die IEPE-Eingange X01 und X02 sind als 4-polige M8-Buchsen ausgefihrt.

Sie kénnen an jedem Eingang einen IEPE-Sensor im Zweileiteranschluss anschlie3en.

Input +

Die Uberwurfhiilsen von X01 und X02 sind intern an den EtherCAT-Schirm angebunden.

4231 LEDs

Bedeutung der LEDs

LED Farbe Bedeutung
RUN grin Diese LED gibt den Betriebszustand der Klemme/Box wieder:
aus Zustand der EtherCAT State Machine: INT = Initialisierung der Klemme/
Box

blinkend  |Zustand der EtherCAT State Machine: PREOP = Funktion der Mailbox-
Kommunikation und abweichende Standard-Einstellungen gesetzt

Einzelblitz |Zustand der EtherCAT State Machine: SAFEOP = Uberpriifung der
Kanale des Sync-Managers und der Distributed Clocks. Ausgange
bleiben im sicheren Zustand

an Zustand der EtherCAT State Machine: OP = normaler Betriebszustand;
Mailbox- und Prozessdatenkommunikation méglich

fimmernd |Zustand der EtherCAT State Machine: BOOTSTRAP = Funktion fiir
Firmware-Updates der Klemme/Box

ERR rot EIN Drahtbruchfehler
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4.3 UL-Anforderungen

Die Installation der nach UL zertifizierten EtherCAT Box Module muss den folgenden Anforderungen
entsprechen.

Versorgungsspannung

A VORSICHT

VORSICHT!

Die folgenden genannten Anforderungen gelten fiir die Versorgung aller so gekennzeichneten EtherCAT

Box Module.

Zur Einhaltung der UL-Anforderungen durfen die EtherCAT Box Module nur mit einer Spannung von 24 V.

versorgt werden, die

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

 von einer Spannungsquelle die NEC class 2 entspricht stammt.
Eine Spannungsquelle entsprechend NEC class 2 darf nicht seriell oder parallel mit einer anderen NEC

class 2 entsprechenden Spannungsquelle verbunden werden!

A VORSICHT

VORSICHT!
Zur Einhaltung der UL-Anforderungen durfen die EtherCAT Box Module nicht mit unbegrenzten Span-
nungsquellen verbunden werden!

Netzwerke

A VORSICHT

VORSICHT!
Zur Einhaltung der UL-Anforderungen durfen die EtherCAT Box Module nicht mit Telekommunikations-Net-
zen verbunden werden!

Umgebungstemperatur

A VORSICHT

VORSICHT!
Zur Einhaltung der UL-Anforderungen dirfen die EtherCAT Box Module nur in einem Umgebungstempera-
turbereich von -25 °C bis +55 °C betrieben werden!

Kennzeichnung fiir UL

Alle nach UL (Underwriters Laboratories) zertifizierten EtherCAT Box Module sind mit der folgenden
Markierung gekennzeichnet.

P\ us

Abb. 10: UL-Markierung
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4.4 Entsorgung

Mit einer durchgestrichenen Abfalltonne gekennzeichnete Produkte
dirfen nicht in den Hausmiill. 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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5 Inbetriebnahme/Konfiguration

5.1 Einbinden in ein TwWinCAT-Projekt

Die Vorgehensweise zum Einbinden in ein TwinCAT-Projekt ist in dieser Schnellstartanleitung beschrieben.

EP3632-0001 Version: 1.6 31
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5.2

Oversampling Klemmen/Box-Module und TwinCAT

Scope

Grundsatzlich kdnnen Eingangsdaten einer Klemme/Box entweder direkt (Uber den aktivierten ADS-Server)
oder Uber die Bildung einer PLC Variablen, auf die das PDO der Klemme/Box verweist mit dem Scope flr
deren Aufzeichnung erreicht werden. Beide Vorgehensweisen werden im Folgenden jeweils zunachst fir
TwinCAT 3 (kurz: TC3) und dann fur TwinCAT 2 (TC2) erklart.

Oversampling bedeutet, dass ein analoges oder digitales Eingangsgerat je
Prozessdatenzyklus/EtherCAT-Zyklus (Dauer T) nicht nur einen Messwert liefert, sondern mehrere, die in
konstantem Abstand t < T ermittelt werden. Das Verhaltnis T/t ist der Oversamplingfaktor n. In den
Prozessdaten bietet so ein Kanal also nicht nur einen PDO zum Verlinken an wie hier im Beispiel die

EL3102, sondern n davon wie die EL3702 und andere Oversampling-Klemmen/Box-Module.

Der Begriff ,Oversampling” aus der Sicht von Beckhoff ist hierbei nicht zu verwechseln mit dem

oversampling — Verfahren eines deltaSigma-ADC-Wandlers:

+ deltaSigma-ADC: die Frequenz, mit der der ADC das analoge Signal abtastet, ist um ein Vielfaches
schneller (Ublicherweise MHz-Bereich) als die Frequenz der bereitgestellten digitalen Samples
(Ublicherweise kHz-Bereich) — dies wird Oversampling genannt, resultiert aus dem Funktionsprinzip
diese Wandlertyps und dient u.a. dem Anti-Aliasing.

» Beckhoff: das Gerat/die Klemme/Box liest aus dem verwendeten ADC (der auch ein deltaSigma-ADC
sein kann) digitale Samples n-mal 6fter aus als die Zykluszeit betragt und Gbertragt jedes Sample in

die Steuerung — geblndelt als Oversampling-PDO-Block.

Beispielsweise sind diese beiden Methoden in der EL3751 in ihrer technischen Umsetzung nacheinander
angeordnet und kdnnen somit gleichsam vorhanden sein.

EL3102 EL3702

Mame Type Size Mame Type Size

%l Status Status 4099 2.0 @1 Chl CycleCount UINT 20

INT 20 T Chl Value INT 20

1 Status Status_4099 2.0 %l Chl Value INT 2.0

Wl Value INT 20 ! Chl Value INT 2.0
%1 Chl Value INT 2.0
%1 Chl Value INT 2.0
%l Chl Value INT 2.0
%1 Chl Value INT 2.0
! Chl Value INT 2.0
%1 Chl Value INT 2.0
%1 Chl Value INT 2.0
&1 Ch2 CycleCount UINT 20
T Ch2 Value INT 2.0
Wl Ch2 Value INT 2.0
%! Ch2 Value INT 2.0
%1 Ch2 Value INT 2.0
! Ch2 Value INT 2.0
1 Ch2 Value INT 2.0
%1 Ch2 Value INT 2.0
%! Ch2 Value INT 2.0
T Ch2 Value INT 2.0
! Ch2 Value INT 2.0

Abb. 11: Oversampling-PDO der Serie EL37xx und im Vergleich mit EL31xx
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Das Scope2 (TC2) bzw. ScopeView (TC3) kann entsprechend mehrere PDO je Zyklus einlesen und
zeitrichtig darstellen.

5.21 Vorgehen bei TwinCAT 3

Ab TwinCAT 3.1 build 4012 und unter Verwendung der unten angegebenen Revision erkennt das integrierte
ScopeView in seinem VariablenBrowser, dass die Oversampling-Daten ein Array-Paket sind und aktiviert
ForceOversampling selbsttatig. Die Feldvariable ist per ,Add Symbol“ als Array als Gesamtes auszuwahlen
(siehe Erlauterung im nachsten Abschnitt). Der erweiterte PDO-Name liefert dafir die Grundlage. Ab einer
bestimmten Revision der jeweiligen Klemme/Box kann also ScopeView den Array-Typ einer Gruppe von
Variablen von sich aus erkennen.

Klemme Revision

EL4732 alle

EL4712 alle

EL3783 EL3783-0000-0017
EL3773 EL3773-0000-0019
EL3751 alle

EL3742 alle

EL3702 alle

EL3632 alle

EL2262 alle

EL1262-0050 alle

EL1262 alle

EP3632-0001 alle

EPP3632-0001 alle

Aufzeichnung einer PLC Variablen mit dem TwinCAT 3 - ScopeView

Unter Voraussetzung eines bereits erstellten TwinCAT 3 — Projekts und einer angeschlossenen PLC mit
einer oversampling-fahigen Klemme/Box in der Konfiguration wird im Folgenden gezeigt, wie eine
oversampling Variable im Scope (als Standard Bestandteil der TwinCAT 3 Umgebung) dargestellt werden
kann. Dies wird Ausgehend von einem Beispielprojekt ,SCOPE_with_Oversampling®, einem Standard PLC
Projekt in einigen Schritten erklart.

Schritt 1: Hinzufiigen eines Projektes ,,Scope YT"

Dem Beispielprojekt ,SCOPE_with_Oversampling” wird durch Rechtsklick (A) und der Auswahl (B) ,Add" —
,New Project..“ ein TwinCAT Measurement — Projekt ,Scope YT Projekt (C) hinzugefugt. Als Name wird
~>cope for OS* eingetragen. Das neue Projekt erscheint sogleich im Solution Explorer (D).
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Solution Explorer

A Soltion 'SCOPE with Ouersamnlina’ (1 nrniect)
4 hi Build Selution

> Rebuild Solution
A

. Clean Solution

E Batch Build...

I

4

3

Configuration Manager...
Project Dependencies...

Project Build Order...

1 PROGRAM MRIN
- 0= 2 WAR
Ctrl+Shift+B // Linkable variables
alUl_Samples AT3I* :
VAR

' Some codings here,,

Installed Templates

4 TwinCAT Measurement
4 Scope
Ky
YT
TwinCAT Project

Online Templates

e

for the scope

he scope
ARRAY[0..3] OF INT;

Add e . New Project...
¥ Add Selution to Source Control... Existing Project...
4 Paste Chrl+V Mew Web Site...

Rename Existing Web Site...
|_:f Open Folder in Windows Explorer 2 Mew Itern... Ctrl+Shift+A
Properties Alt+Enter ] Existing Item... Shift+Alt+A

: New Solution Fold
4 PlcTask Inputs |JI = e s = C
Add New Project
Recent Templates I.NI-_T Framework 4 - ] Sort by: [ sfault -

Empty Measurement Project
Scope YT Project

Scope YT NC Project

Scope YT Project with Reporting

Scope XY Project

D EDEEEE

Scope XY Project with Repogii

Type: TwinCAT Measurement

Creates a Measure
includes a Scope Ii
an empty time bas

Solution Explorer * I x

_g Selution 'SCOPE_with_Owversampling' (2 projects) -
L 4 ﬁ Scope for 05 ]
4 Scope YT Project
4 FH Chart
fes Auis
{ Cursor

MName:

Location:

Scope for 05
CATESTYCommon\SCOPE_with_Oversampling|

-

M Trigger
a .M SCOPE with_Oversampling

- Browse... |

Abb. 12: Hinzufligen eines Scope Projekts zu einem bereits vorhandenen Projekt

Schritt 2a: Erzeugen einer PLC Variablen in einer POU

In der TwinCAT 3 Entwicklungsumgebung wird zun&chst einer POU des Projekts eine Eingangsvariable als
Feld mit entsprechender Grofie des vorgegebenen Oversamplingfaktors in einer POU definiert wie im
Folgenden im Beispiel mit strukturierten Text (ST) fur die POU ,MAIN® fir den Oversamplingfaktor 10 gezeigt

ist:

PROGRAM MAIN
VAR

aUl Samples ATS%I*
END VAR

: ARRAY[0..9]

OF INT;

Die Kennzeichnung “AT%I*” steht fur die spatere Auslagerung dieser Feldvariable um sie mit den
Prozessdatenobjekten (PDOs) einer Klemme/Box zu Verkniipfen. Anzumerken ist, dass die Feldvariable
lediglich die gleiche Anzahl von Elementen wie der Oversampling Faktor haben muss; daher kdnnen die
Indizes auch von 0 bis 9 gesetzt werden. Sobald der Kompiliervorgang gestartet und erfolgreich
abgeschlossen wurde (wobei zunachst nicht unbedingt Programmcode vorhanden sein muss), erscheint
diese Feldvariable im Solution Explorer der TwinCAT 3 Entwicklungsumgebung in der Gruppe PLC unter

,..Instance”.

In der folgenden Darstellung sind rechts Ausschnitte des Solution Explorers gezeigt. Beispielsweise wird
hierbei das Verknipfen einer Feldvariablen mit einem Satz an oversampling Prozessdaten einer EL3773

gezeigt:
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POU mit
O
PROGRAM MAIN
=| VAR
3 // Linkabls variablss
i alUl_Samples  ATHI* :
5 END VAR
€

Nach Kompilieren..

. Variable zum Verlinken wurde erstellt

4 v0
; Solution 'SCOPE_with_Oversampling' (1 project) 4 *f'g Devices
4 il SCOPE_with_Oversampling 4 == Device 3 (EtherCAT)
» | SYsTEM 5% Image

extern verwend-
bare Variablen

£ Image-Info
2 SyncUnits

L& Inputs
4 |g=z| Test_OS Project W Outputs
[ External Types & InfoData
3] References 4 i Term 6 (EK1100)
3 DUTs & InfoData
3 GvLs 4 " Term7(EL3773)
@ POUs > L1 Voltage Status
3 vIsUs a L1 Voltage Samples
4 Eg] PlcTask (PlcTask) a F Ul Samples
& MAIN #! Samplel
E_':: Test_0S.tmc #1 Sample2
4 @Te:t_OSInstance #1 Sample3
4 PlcTask Inputs #1 Sampled
4 F MAIN.aUl_Samples #1 Sample5
#1 MAIN.aU1_Samples[0] #| Sample6
MAIN.aUl_Samples[1] #1 Sample7
MAIN.aUl_Samples[2] # Sampled
MAIN.aUl_Samples[3] #! Sampled
MAIN.alU1_Samples[4] #1 Sample10

zum verlinken
zu den PDOs
giner Klemme

MAIN.alU1_Samples[5]
MAIN.alU1_Samples[6]
MAIN.alU1_Samples[7] s
MAIN.alU1_Samples[8] .
MAIN.alU1_Samples[9]

L1 Current Status
L1 Current Samples
L2 Voltage Status
L2 Voltage Samples
L2 Current Status

LR

L2 Current Samples
L3 Voltage Status
L3 Voltage Samples
L3 Current Status
L3 Current Samples
Al NextSynclTime
> Al 5ample Count
[Ey WcState
3y InfoData
B Term 4 (EL9011)
&% Mappings

rget browser

Abb. 13: Darstellung der erstellten PLC Feldvariablen (,aUl_Samples*) zur Verknipfung mit oversampling

PDOs einer EL3773

Schritt 2b: Erzeugen einer PLC Variablen iiber eine freie Task

Wird eine POU auf dem jeweiligen System nicht bendtigt, so kann eine Variablenreferenz auch tUber eine
freie Task angelegt werden. Falls eine freie Task noch nicht vorhanden ist, ist sie Uber rechts-Klick auf
»1asks“ Uber das Projekt im SYSTEM per ,Add New ltem...“ zu erstellen:

; Selution 'SCOPE_with_Oversampling' (2 projects)
4 Scope for 05
4 Scope YT Project
& Chart
s Auis
H: Cursaor
M Trigger
4 Hi SCOPE_with_Owersampling
4 | svsTEM
4 License
@ Real-Time
[Z1 /O Idle Task
% Tasks

5tz Routes =2 Add Mew Itern...
[ TcCOM Object [ Add Existing Item...

o

Fl

Insert Task

RES

=]

Tazk 1

Type

Cancel

(70 TwwinCAT Task.
-fﬁl'winEAT Task With Image

R Ctrl+Shift+A
Shift+Alt+A

&’ Mappings

Abb. 14: Einfliigen einer "freien" Task

a % Tasks

4 [E Taskl
j!, Image
Inputs
W Outputs
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Die Task ist als ,TwinCAT Task With Image* einzufiigen und erzeugt dadurch auch einen ,Inputs” und
,Outputs® Ordner. Die Eigenschaften der neuen (oder ggf. Vorhandenen Task) muss die Einstellung ,Create
symbols* aktiviert haben, damit der ,Target Browser” des Scope diese spater auswahlbar macht. Die
Taskzykluszeit ist ggf. ebenfalls einzustellen. In diesem Fall wird beispielsweise bei 10 x Oversampling mit

der EL3751 1 ms bei 100 ys Basiszeit, also 10 Ticks gewahlt:

SCOPE_with_Oversampling

Task |Or1|ine I Parameter {Online}|

L3

Name: Task 1

Auto start

[] Auto Pricrity Management

Priority: 1

-

Cycle ticks: 10 =

Start tick {modulo):

[7] Separate input update

[] Waming by exceeding

Message box

Watchdog Cycles:

1000 ms
0D =
0=

Port: am

Object Id:
Options
[ Disable

Rl

(02010010

Create symbols

[ Include extemal symbols

7] Extem sync

Floating point exceptions

4

L1

Abb. 15: Task Eigenschaft "Create symbols" ist zu aktivieren

m

Fir die Portangabe liegt eine Voreinstellung vor (hier: 301) und kann falls nétig gedndert werden. Diese Zahl
muss spater ggf. dem Scope bekannt gemacht werden. Durch einen rechts-Klick auf ,Inputs® kann nun die

dem Oversampling zugrunde liegende Variable mit dem passenden Datentyp als Array hinzugeflgt werden;
in diesem Fall ,ARRAY [0..9] OF DINT“ mit der Bezeichnung ,Var 1

Insert Variable

Hame: War 1 Multiple: 1
Stat Address: Byter 0 < 1]
[ Shaw Al
Drata Type >5ize Name Space -
LINESTRUCT wZOUuT a2 Teline
STelecModulePost 32
TeloEcPredictinfo 32 Lu]

TelLicenzeEntry
ST_LiEVersion

AdsddlnitCommand

ARRAY [0.9]0F DINT
MCDRIMESTRUCT_INZ
MCORMESTRUCT_OUT2
MCORIMESTRUCT_STEPPER

b

4

3

a4 {1 Tasks
a4 [B Taskl

*H Image

Inputs

a4 |F Varl
#1 Varl[0]
#1 Var1[1]
# Varl[2)
#1 Varl[3]
#1 Var1[4]
# Varl[5)
#1 Varl[6]
#1 Var1[7]
# Varl[8)
#1 Varl[9]

W Outputs

Abb. 16: Einfiigen der zum Oversampling passenden Variablen ,Var 1*

Schritt 3: Verkniipfen der Feldvariablen mit einem oversampling PDO

Durch Rechtsklick auf ,MAIN.aUl_Samples® (fiir den vorhergehenden Schritt 2a) bzw. ,Var 1“ der freien
Task 1 (fur den vorhergehenden Schritt 2b) im Solution Explorer wird ein Fenster zur Auswahl der

Prozessdaten geoffnet:
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2 MAIN.aUl_SampIeF--‘L i 4 B I:Skl
# MAIN.aUL_Sam @ Change Link... > image
it
#1 MAINaUL Sam 3 Clear Link(s) Q “ *"p; sl
#1 MAIN.aUL_Sarm —— a | Fl Var
#1 MAIN.3UL Sam ote Hink Varniable # Varl[)] @ Change Link..
# MAIN.aUL Sam Take Mame Over from linked Variable #1 Varl[l] 2 Clear Link(s) R
# MAIN.aUL Sam =  Add New Item... Ctrl+S Fl Varl(2] Goto Link Variable
1 MAIN.aUL_Sam M fdd oo Take Mame Over from linked Variable
# MAIN.aUL Sam Viove Address... #1 Varl[4] < v ced Variab
#1 MAIN.aU1_Sam *3  Online Write... # Varl[3] = Add Mew Item... Ctrl+5
" #l Var1[6]
#1 MAIN.aU1_Sam =3  Online Force.., # Varl[7] Move Address...
. Release Force # Varl[8] 3 Online Wite..
# Varl8l =3 Online Force...
Abb. 17: Setzen der Verknupfung der PLC Feldvariablen (links: vorhergehender Schritt 2a; rechts: :
vorhergehender Schritt 2b)
g PLC
- [ Bxternal Types
> |3 References =
3 DUTs 1 // Seme codings here..
3 6vLs 5| Attach Variable MAIN.aU1_Samples (Input) ==
4 [ POUs
E MAIN (PRG) Search E] Show Variables
[ VIsUs @ Urused
4 55 PlcTask (PlcTask) () Used and unused
& MAIN [T Exclude disabled
2_-: Test_05.tmc 3 Exclude other Devices
a Ii‘ Test_0S Instance U1 Samples > [ 5| 0.0 Exclude same Image
1 Samples > 1RG50 14 Camelas 1EMCAENG 0] B Show Tooltip:
4 . ;I:T;;lzﬁssisammes Lz Sar:ples N [ U1 Samples . L1 Voltage Samples . Term 7 (EL3773) . Device 3 (EtherCAT) . Devices ]
1 MAIN.oUL Samples[0] 12 Samples > 1B 139.0,12 Samples_04D3D300 [20.0] Show Varizble Typss
%1 MAIN.aU1L_Sarmples[1] U3 Samples > 1B 161.0, U3 Samples_10D1E310 [20.0]
aki-ame 13Samples > 1B 183.0.13 Samples_E7D219C9 [20.0] [ Matching Type
# MAIN.aUl_Samples(2] Matching Size
#1 MAIN.aUl_Samples[3] [C] 40 Types
#1 MAIN.aU1_Samples[4] [ &nray Mode
#1 MAIN.aU1_Samples[5] Ot
# MAIN.aU1_Samples[6] et _
#1 MAIM.aUL_Samples[7] [¥] Cortiruous
# MAIN.aUL_Samples(8] [ Show Dialog
# MAIN.aUL_Samples[9] “ariable Name
(] SAFETY Hand over
m Crs Take over
Vo
4 " Devices Cancel [ 0K ]
a == Device 3 (EtherCAT)
*8 Image

Abb. 18: Auswahl des EL3773 PDO "L1 Voltage Samples" zum Erstellen eines Links mit der PLC

Feldvariablen ,aUl_Samples*

Die Auswahl des PDO "U1 Samples" der EL3773 fur “MAIN.aUl_Samples”, wie oben gezeigt, basiert auf fir
den vorhergehenden Schritt 2a und ist ggf. fur "Var 1" in gleicher Weise vorzunehmen.

Schritt 4: Auswahl der PLC Feldvariablen fiir die Y-Achse des Scope

i

Nun wird die Konfiguration aktiviert ( =

browser“ des Scope die Feldvariable zur Auswahl erscheinen kann.

Jund auf die PLC eingeloggt ( 'ﬂ ), damit fUr den ,target

Dazu wird mit einem Rechtsklick auf ,,Axis* (A) das drop-down Men fur die Auswahl der Scope Funktionen

geodffnet (B):

EP3632-0001

Version: 1.6
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o8 SCOPE_with_Oversampling - Microsoft Visual Studio
File Edit View Project Build Debug TwinCAT PLC Tools Scope Window Help

il S A e 9 - - S -E | B Debyg | [ TwinCAT RT (x86) -/
fg BB 2 R G| dr7 |[[ayPoicxe0a) -] |i [Test 05 /2 r w 8|
Solution Explorer > 0 x I A AN G MAIN [Online]
Chart
|,; Solution 'SCOPE_with_Cversampling' (2 projects) ~ B Stat: 00:00:00 | End: 00-00:00 | Pos:  00:00:00 | Time: 00
a Scope for 05
B . 0,00:00:10,000(
« [ Scope VT Project b |[eooootoomd|j4 ¢ b W[
4z Chart G,E—l
| g
H: Cursor A g Target Browser B
A Trigger b’: Cursor Window %
4 “i SCOPE_with_Oversampling .u_EI New Empty C |
> ﬂ SYSTEM W Target Browser *OX
= isible e 3
E8} MoTion BEIR O
E PLC Apply Default
Test 05 . ~ ROUTES Port-Mame  Port-Nr.  Port-Type Queue-Size  Fixed Server Client  Attribute
- ! ) SendProjectB : oy py.Computer
E Test_O5 Project 2 Clear Error Lis e B PlcTask 350 ROTaskPortITF 80 True True  False 0000010
> [ External Type: i Q ot ( ) @ Port 851 851 ROTaskPortITF &0 True  True False 0000010
> [ References Change Ads 5
3 DUTs Change Index C
3 GVLs B3 Copy
4 [ POUs % -
H':j MAIN (PR Delete Cel
[ vIsUs Properties Alt+Enter

Abb. 19: Auswahl der oversampling - Variablen mit dem "target browser"

Mit dem Anwahlen des jeweiligen Systems, der die PLC mit der Feldvariablen aus der POU ,MAIN*
entspricht (in diesem Fall ,Any PC (CX2040)“) wird bis zu der ,aUl_Samples” Variablen navigiert (C):

Target Browser ¥ Ox
B F e
) ROUTES Mame Type Index-Group  Index-Offset Size Full-Name
(& My-Computer i) aUl_Samples  ARRAY [0.9] OFINT  0xF020 0x81590 20 MAIN.aU1_Samples
B-E Any PC (CX2040) G& Add Symbal
@ PlcTask (350) 1§
i Port 851 (851) EE Add Subsymbols
Constants,
MAIN,

: &) alJl_Samples
| TwinCAT_SystemInfoVarList.

] 1 2

Abb. 20: Hinzufligen der "aUl_Samples" Feldvariablen zu "Axis" des Scope

@® Variable erscheint nicht im Target Browser

Falls ,ROUTES" keine Auswahlmdglichkeit der bereitgestellten Variablen bietet, sollte der entspre-
chende Port dem Target Browser bekannt gemacht werden:

Target Browser
O O & a8 6B

"Enable Server Ports"

Mit ,Add Symbol“ wird sogleich die ,aUl_Samples” Feldvariable unterhalb von ,Axis“ des Scope-Projekts im
Solution Explorer angezeigt.

4 ﬁ Scope for 05
4 Scope YT Project
4 A Chart
4 E Axis
E alll_Samples
H: Cursor

J Trigger
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Nun ist — obwohl bislang kein Programm vorliegt — mit 4 der Programmestart formal vorzunehmen. Mit

~otart Recording® a kann nun der Prozessdatenwert des Oversampling-PDO ,L1 Voltage Samples” Gber
die verlinkte PLC Feldvariable zeitlich aufgezeichnet werden.

Als Beispiel wird eine Sinusformige Eingangsmessgrofie (204,5 Hz) im Folgenden dargestellt:

Scope YT Project *OXx
Chart 4
Statt: 00:07:15,608 | End: 00:07:16,608 | Pos: 0,00:00:00.468 |
1 [Casmones

7500000,0

6000000,0

4500000,0 1

3000000,0 4

1500000,0

0,0

-1500000,0

-3000000,0 H

-4500000,0

-6000000,0

-7500000,0 -

I 1
0,00ms 1,00ms 2,00ms 3,00ms 4.00ms 5,00ms

Abb. 21: Beispiel einer Messung eines Sinussignals mit 10 Fach Oversampling bei 1 ms Messzykluszeit

Mittels ,Panning X* E] ist nach Beendigung der Aufzeichnung E die X-Achse passend sakaliert.
Nachfolgend die ,Chart“-Eigenschaft ,Use X-Axis SubGrid“ auf ,True“ mit 10 Teilungen sowie innerhalb der
».ChannelNodeProperties” die Eigenschaft ,Marks* auf ,On“ mit den Farben ,Line Color“ Blau und ,Mark
Color” Rot eingestellt worden. Letzteres zeigt somit die 10 oversampling-Messpunkte durch die roten
Markierungen.

Vorgehen bei TwinCAT 3 / alternativ per ADS

Bei friheren TwinCAT 3 Versionen (oder einer kleineren Revision der Klemme als wie in obiger Tabelle

[»_33] angegeben) kann per Aktivierung des ADS Servers das Oversampling-PDO der betreffenden
oversampling fahigen Klemme/Box fur das ScopeView sichtbar gemacht werden.
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Dd Scope fiir Oversampling - Microsoft Visual Studio (Administrator) Y4 | schnelistart (Strg+ Q) Pl - B x

DATEI  BEARBEITEN  AMSICHT  PROJEKT  ERSTELLEN  DEBUGGEN  TWIMCAT  TWINSAFE PLC  EXTRAS SCOPE  FEMNSTER  HILFE

fo-0|B-o-2WdH| - & < | » Anfagen... ~ [Release  ~| [TwinCAT RT (64) BV -]z
E|E¢ @|@ f-_||<Loka\> ";i;lUnbenanm‘l '|| | ‘ | ; -

Projektmappen-Explorer TwinCAT Projekt_TEST DE # X
] | °-a ‘ o= | Allgemein I Grobe / Offset | Buffered Mapping | ADS | Eingang | Ausgang I Parameter {Online)l =
Projektmappen-Explorer (Strge+ii) durchsuchen P~ Auswahl der Registerkarte "ADS"
. . [] ADS Server aktiviersn Pait 0 (0}
R Projekimappe "Scope fiir Oversampling” (2 Projekte)
b m Scope for 05 ymbole erzeugen
4 il scope fur Oversampling Aktiviere ADS Server
b |l SYSTEM
MOTION X
b E 5ps | Allgemein I Grobe / Offset | Buffered Mapping | ADS | Eingang | Ausgang I Parameter {Onhne)l
(| SAFETY [¥] ADS Server aktivieren Port 27907 (BeDOI)
[ c++
4 E/A [7] Symbole erzeugen
4 L Gerste Auswahl ‘""‘-.. Aktivieren von
4 == Gerst3 (Etherca)  Frozessabbild N "Symbole erzeugen"
+H p L ame
%P
*B Prozessabbild-Info F. Status
b 2 SyncUnits ¥l Samples amples_. | X ingang
b Eingange ) StartTimeNextla... StartTimeNextLatch_B1EEDD0O0 8.0 1150 Eingang 0
b [ Ausginge 1 Status Status_S8ADFDCEF 20 1230 Eingang 0
b [ InfoData #l Value INT 20 1250 Eingang 0
4 i Klemmel (EK1100) | Status Status_S8ADFDCEF 20 1270 Eingang 0
b & InfoData #l Value INT 20 1280 Eingang 0
4§ Klemme2 (EL3751) #| Status Status_SADFDCBF 20 1310 Eingang 0
P PAI Status #l Value INT 20 1330 Eingang 0
b PAI Samples 10 1 Status Status_SADFDCEF 20 1350 Eingang 0
4 PAI Timestamp #1 Value INT 20 1370 Eingang 0
b [ WcState #1 Frm0State UINT 20 1520.0 Eingang 0
D-= & InfoData #1 Frm0WcState UINT 20 15220 Eingang 0
b .5 Klemme 3 (EL3104) #1 WeState EIT 01 15223 Eingang 0
. | Klemme4 (EL9011) #1 WeState BIT 01 1522.3 Eingang 0
b @’ Zuordnungen & ComaliTomitTamaln T an 180 Cinnann n e
4 »
Abb. 22: Aktivierung des ADS Servers des EtherCAT Device (TwinCAT 3)
Die Aktivierung des Servers erfolgt durch Auswahl von ,Image” im linksseitigen Solution Explorer:
,/O — Devices — Device .. (EtherCAT) — Image®.
Hier wird dann der Karteireiter ,ADS* ausgewahlt und jeweils die Checkbox ,Enable ADS Server und dann
.Create symbols® aktiviert (der Port — Eintrag erfolgt automatisch).
Dadurch kann ohne eine eingebundene POU bzw. ohne einen Variablenverweis mit dem ScopeView per
Target Browser auf Prozessdaten zugegriffen werden:
Target Browser A X
AE A& et
) ROUTES MName Type Index.. Index.. Size Full-Mame Cor
= ;"E:IS..:'(-;—[(')?[;Z{}’JD) BB Al Sample Count AlSample... 0xF030 0:00D0 2 Term 2 (EL3773).AI Sample Count
= - ’ B L1 Current Samples L1 Current... 0xF030 00078 16 Term 2 (EL3773).11 Current Samples
B L1 Current Status L1 Current... 0xF030 00076 2 Term 2 (EL3773).L1 Current Status
B L1 Voltage Samples 11 Voltage ... 0xF030 0x0066 16 Term 2 (EL3773).11 Voltage Samples
i L1 Voltage Status 1 Voltage... 0xF030 0x0064 2 Term 2 (EL3773).11 Voltage Status
B2 Current Samples L2 Current... 0xF030 0«009C 16 Term 2 (EL3773).L.2 Current Samples
@ Term 2 (EL3773). EI6) L2 Current Status L2 Current ... 0xF030 0x0094 2 Term 2 (EL3773).L2 Current Status
Bl L7 Voltage Samples L2 Voltage ... 0xF030 0x008A 16 Term 2 (EL3773).L2 Voltage Samples
B L ? Voltage Status L2 Voltage ... 0xF030 0x0088 2 Term 2 (EL3773).L2 Voltage Status
B L3 Current Samples L3 Current... 0xF030  0x00C0O 16 Term 2 (EL3773).L3 Current Samples
BiE) L3 Current Status L3 Current... 0xF030 O0«00BE 2 Term 2 (EL3773).L.3 Current Status
i) L3 Voltage Samples L3 Voltage ... 0xF030 0«00AE 16 Term 2 (EL3773).L3 Voltage Samples
i) L3 Voltage Status L3 Voltage ... 0xF030  0:00.. 2 Term 2 (EL3773).L3 Voltage Status
B InputToggle BOOL 0xF031  Ox2FA4 1 Term 2 (EL3773).InputToggle
BIT| \WState BOOL 0xF031  Ox2F94 1 Term 2 (EL37731.WcState
4 | 1 | 3

Abb. 23: Direkter Zugriff des ScopeView auf PDOs der Klemme
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® Datentyp nicht korrekt

Es kann vorkommen, dass es dem ,Target Browser* nach dem Einfligen des oversampling PDO
(entspricht i.d.R. einer Feldvariable) nicht gelingt den Datentyp zu ermitteln. In diesem Fall kann
dieser nachtraglich in den Kanaleigenschaften geandert werden:

4 Scope for 05 Properties vox
4 Eﬂ Scope YT Project s les TwinCAT.M t.Ch INodeP rti
P ﬁ Chart rig"?-c okt AMmMp win Jvleasurement. annelNoderroperties -
_ . then select [TES :
4 o M "Properties” 52 23 |—-—-I
E I Samples _' P
b oo T ——
: INT16 [=]
J Trigger Enzhlad e

TwinCAT 3: ADS Server des EtherCAT Gerates aktivieren

Siehe hierzu im Beckhoff Information System:
infosys.beckhoff.com — TwinCAT 3 — TExxxx | TwinCAT 3 Engineering — TE13xx | ScopeView —
Anhang — How To — Oversampling-Aufnahmen mit dem TwinCAT 3 Scope

i o

@ TwinCAT 3
(@ Produktibersicht
[ Installation
@ Lizenzierung
(s TE1000 XAE
@ TExood | TwinCAT 3 Engineering
@ TE1010 | TC3 Realtirme Monitor
(@ TE1111 | TC3 EtherCAT Simulation
@ TE1120 | XCAD Interface
(@ TE1200 | PLC Static Analysis
@ TE13:x | Scope View
[ Vionawort
0 Ubersich
e Installation
(@ Technizche Einfihrung
i Fonfiguration
[ -MET API
i Beispicle
@ Anhang
@ How To
@M Gemeinzame Einstellungen gleichzeitig andem
M Owversampling-Aufnahmen mit dem TwinCAT 3 Scope
@ .swd-Dateien aus einem MNetzwerkverzeichnis offnen
@ Alte Konfigurations-Dateien nutzen
M FAGQ
™ Support und Service
@ Third-party components
M Gleossar
um TE131x | Filter Designer
@ TE132x | Bode Plot
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5.2.2 Vorgehen bei TwinCAT 2

TwinCAT Scope2 unterstitzt das Einlesen und die Anzeige von Oversampling-Prozessdaten wie sie von
oversampling-fahigen Klemmen/Box-Modulen zur Verfligung stehen.

® Vorraussetzungen

Es muss ein TwinCAT Scope2 auf dem System installiert sein.
Es muss eine oversampling-fahige Klemme/Box in der Konfiguration vorhanden sein.

Das TwinCAT Scope2 bekommt Gber die ADS-Daten auch den Datentyp der Variablen Gibermittelt. Deshalb
ist die ARRAY-Variable anzulegen

* inder PLC, siehe Schritt 1a [» 42]

+ oder direkt im System Manager, wenn nur eine freie Task vorliegt, siehe Schritt 1b [P 42]

Im Scope2 sind fiir beide Falle dieselben Einstellungen vorzunehmen, siehe Schritt 2 [P 44]
Aufzeichnung einer PLC Variablen mit dem TwinCAT 2 - Scope2

Schritt 1a: Erzeugen einer PLC Variable iiber eine POU

Da die Kanaldaten in der PLC verwendet werden sollen, ist dort eine verlinkbare ARRAY-Variable
anzulegen, wie in folgendem Beispiel gezeigt:

YA
aEL3773_Chl_Dataln AT ARRAY[.10] OF INT;
EMD_VaA

Abb. 24: PLC Deklaration

Im System Manager erscheint diese dann in der Liste, in der Regel ist sie dann auch ohne weitere
MafRnahmen tber ADS erreichbar da PLC-Variablen immer als ADS-Symbol im Hintergrund angelegt
werden.

- PLC - Configuration
|- AE& PlcTask

== PlcTask-Tmage
=B Standard
=& Inputs

[-goT MAIN, SEL3773_Chl_Dataln

Abb. 25: PLC im System Manager

Hinweis: das Scope2 kann solche Variablen im Variablen Browser nur "sehen", wenn sich TwinCAT und die
PLC im RUN befinden.
Schritt 1b: Erzeugen einer PLC Variable iiber eine freie Task

Die fur das Scope2 notwendige Array-Variable kann alternativ auch manuell im System Manager definiert
und angelegt werden.

File Edit Actions View [Options| Help

: 0= @ & | | Language

E SYSTEM - _C-:unﬂguratl Add Variable Type...
...J NC - Configuration

---- Delete Variable Type...

Abb. 26: Add Variable Type
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Wie bisher im Programm (POU ,Main®), ist auch hier eine ARRAY-Variable des gleichen Typs wie vom
Oversampling-PDO der jeweiligen Klemme/Box anzulegen. In diesem Beispiel nun ein Array 0..9 vom Typ

INT, also mit 10 Feldern.

Define Variable Type

el

Index [Cim 2: 0 = 0 =
Indes [Dirn 3]: 0 = 0 =

LE3 £33 £33 £33 £ el

.

Tupe
ARRAY [0.9) af INT
) Aliaz Base Type: ['NT1E "’]
[ Array Definitior....

(71 Shuct

(71 Shing =0

Struct Members Define Variable Array @
4 Array Dirn: A

Cancel
P o
Index [Crim 1]; 0 =] 9 =

A Hide

Elements

Abb. 27: Definieren des Variablen Typs

Wenn diese Variable dem System Manager bekannt ist, kann eine Instanz davon einer zusatzlichen Task mit
Rechtsklick zugeordnet werden. Sie erscheint in der nach Bitgrof3e sortierten Ubersicht.

Insert ¥ariable

~ General
Marne: I"»-"ar 152 Muiltiple: I‘I 3:
Comment:
Start Addreszs: Byte; 0 = Eit: 0 =
—%ariable Type

LIMESTRUCT ‘wWSGDCIM

VAR TYPE FSOEMESSAGE 19
of int

111 Samples_4097

160

VARTYPE_FSOEMESSAGE_23 230
WARTYPE_FSOEMESSAGE_27 N0
LIMESTRUCT_SERCEMCIM 320
LIMESTRUCT W/ 20UT 20 L
LIMCCTDLICT S /CzrllT |

Abb. 28: Ubersicht deklarierte Typen

In diesem Beispiel wird die Variable Var152 angelegt. Sie kann nun mit dem PDO-Array vom jeweiligen

Kanal der Klemme/Box verlinkt werden.

EP3632-0001 Version: 1.6
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EIIE Additional Tasks
E-[BI Task 2

-I- Task 2-Image
EI %T Inputs
QT (.
- ] Outputs & Change Link. ..

..... h Route Setkings o Clear Linkls)

Abb. 29: Verlinken

Wenn im Dialog MatchingSize aktiviert ist, bieten sich direkt die einzelnen Kanale an.

Attach Yariable Yar 152 (Input) x|

— Show Y ariables

/0 - Configuration

El%i? [0 Devices & Unused
== Device 4 [EtherCAT) " Uzed and unused
Eﬁj Term 2 [EL3773)] [ Exclude disabled
----- Tl 1 Samples IB 73.0, 111 Samples_4037 [20.0] [+ Exclude other Devices
----- g7 11 Samples > 1B 95.0, U1 Samples_4097 [20.0] ¥ Exclude same Image
e U2Samplez > B 117.0, U1 Samples_4097 [20.0 .
Ly i ¥ 12 Sampll:les > 1B 139.0, U1 Samplljes_:mﬁ? [én.n]] 4 Sl
----- g7 U3Samples > 1B 161.0, U1 Samples 4097 [20.0] — Show YWarable Types
Legol 13 Samples > 1B 183.0, U1 Samples_4097 [20.0] ™ Matching Type
v Matching Size
[T Al Types
[ Aray Mode

Abb. 30: Array-Variablen einer Oversampling-Klemme

Damit die Variablen auch Uber ADS im Scope2 zu finden sind, sind die ADS-Symbole zu aktivieren, so wie
das Enable Auto-Start, sonst lauft die Task nicht selbsttatig. Dann werden ADS-Symboltabellen von allen
Variablen angelegt, die diese Task in ihren Prozessdatenimages hat.

EIIE Additional Tasks

-[2a M ame: ITask 2 Part: |3|:|'| :I
=¥m Task 2-Image v Auto start — Optiohz
EI%T In?"'f 155 [ it Priority Management [T 120 at task begin
P f._,tp:s Priority: |1 = ™ Disable
E $Egt; ZZ'I]'I;:E: Cocle ticks: |1|:| ::I I'IELEIEIEI ms | ¥ Create symbols
! M - Configuration [~ Start tick [modula): H ™ Include external symbials

Abb. 31: Einstellungen in der zusatzlichen Task

Schritt 2: Konfiguration im Scope2

Damit die Verlinkung funktioniert, muss im System Manager je eine Array-Variable mit den Kanaldaten der
jeweiligen Klemme/Box vorliegen, d. h. jedes Oversampling-Datenpaket muss in einem Array vorliegen.

Diese Array-Variable ist manuell zu definieren und anzulegen, siehe oben [P 42].

Im Scope2 kann nun bis zur betreffenden Variable gebrowst werden.
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Target Browszer

% 2] By a8 £F |

- ROUTES M ame | Type | |ndex-Group | Index-Offzet | Size | Full-Marne

Elg B01276-001 BEVAR 152 ARRAY[D.]JOF INT  B1472 1] 20 TASK 2IMPUTS VAR 152

. =@ TCIOlaTask (301)

- TASK 2
=3 INPUTS.

Abb. 32: Variablenbrowser bis zum Array VAR152

Es ist dann nicht das Array zu 6ffnen, sondern direkt das Array-Symbol per Rechtsklick AddSymbol
auszuwahlen.

|rdex-Grol
| AaRPAYID TOF IMT | 1472

g8 Add Symbol

EE  Add Subsymbals

Abb. 33: AddSymbol auf dem Array

Im Einstellungsdialog des nun erzeugten Kanals ist ForceOversampling und DataType INT16 einzustellen.
Gdf. ist dazu voriibergehend SymbolBased zu deaktivieren.

— Target Connection ————————— ] —Amay Settings ———— 1 Symbal Infarmation 1=
' Task Sample Time Sl Im 3: Hame | TASK ZINPUTS V4R 152
& Free Sampl I E )
Taraet Part tee Sample  [ms] {10,000 z ¥ Force Owersampling Data-Type IINT‘I E j
™ Use Local Server c " I
ammenl
r Symbal bazed

— Symbol Connect

Index Group IEIHFD2EI

Index Offzet IDHDDDD -
Size |2 Bytes

1
&8 Channel Acquisition | FL Trigger | ‘-_J Target Browzer | 1-:;: Curzor

Abb. 34: Channel-Einstellungen

Zur Uberpriifung, dass wirklich die einzelnen Oversampling-Werte geloggt werden, kénnen im Scope2 die
Marks aktiviert werden. Bitte beachten Sie die Zusammenhange aus Task-Zykluszeit, Sampling-Zeit des
Scope2-Kanals und Oversamplingfaktor.
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WAR 152 Ed

WA 152

Abb. 35: Aktivieren der Marks

Ein weiteres Beispiel zeigt die folgende Abbildung der Darstellung einer Oversampling — Variablen der
EL3751 mit 10 x Oversampling:
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:': TwinCAT ScopeView2

File Run View Optiens Info
Y Rl L

Object Browser

x

=101

EM Scope

4k %

El-&% Chart

*f Hods
.- AIEL3751_CH1_DATAIN

Scope
2| Chant

4 b

ko

Channel Seftings

AIEL3751_CH1_DATAIN
r~Commen
' visible

Name

IAI EL3751_CH1_DATAIN
Comment: I

— Line

¥ Antialias

Color .
widh 1 =

[~ Marks

& On
© Auto
© Off

Color .
size 4 =

Start: 17:08:25.882 | End: 17:08:28,132 | Pos: 0.00:00:00.338 | Time: 17.08:26.221 | Date: Mittwoch, 18. Mai 2016
0000000005 |4 4 b bi 0000000338 |5 & @] 1k e W @,

3 EN £

-

Channel Acguisition

A3 Chant Settin...| 52 -Acs Settin...| Bl Channel Seti..

-
x

AIEL3751_CH1_DATAIN
[~ Target

4

8
>

Target System (Netld)

— Connection
% Task Sample Time

[Any PC {CX2040)

Target Port

" Free Sample [ms] 1.000

| ¥ Use Local Server

Kl

¥ Symbol based

|»

| Target Browser

[2] B & |a# ¢k

2 x|

i’ =]

[ Amay Settings
Aray Length 0

¥ Force Oversampling

[~ Symbal Information

Name

|MAIN AIEL3751_CH1_DATAIN

Data-Type I-

Comment I

& Channel Acquistion |- Cursor | fL Trgger

ROUTES

= AUSHILFEIO-MAR

=] Any PC (CX2040)

£ @ TCPLC PleAudTask (301)

@
- MAIN

| Name.

| Typa
[ 132 AIEL3751_CH1_DATAIN

ARRAY [0.5] OF DINT

a8 Addsymbol
ER  Add Subsymbols

E

o}

0 [ | I

Abb. 36: Darstellung einer 10 x Oversampling-Variablen der EL3751 mit dem Scope2

In der Abbildung ist nachtraglich eingezeichnet, das die von der PLC stammende Oversampling Variable mit
»,Add Symbol“ einfach als Y-Kanal der Achse eingefligt wurde (Auswahl des PLC-POU Namen ,MAIN*im

,ROUTES" - Baum beachten). Hierbei ist ,Force Oversampling® aktiviert, da es sich nicht um eine von der
Klemme/Box bereit gestellte Oversampling-Variablen handelt.

Vorgehen bei TwinCAT 2 / alternativ per ADS

Bei friiheren TwinCAT 2 Versionen (oder einer kleineren Revision der Klemme als wie in obiger Tabelle

[»_33] angegeben) kann per Aktivierung des ADS Servers das Oversampling-PDO der betreffenden
oversampling fahigen Klemme/Box fir das Scope?2 sichtbar gemacht werden.

Es kann so ebenfalls auf die Erstellung einer Feldvariablen in einer PLC verzichtet werden. Dazu ist der ADS
Server des EtherCAT Device zu aktivieren, an dem die oversampling fahige Klemme/Box angeschlossen ist.

EP3632-0001

Version: 1.6
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., test_scope2.tsm - TwinCAT System Manager - 'O0tfcSorter’ - D|5|
File Edit Actions View Options Help

Dl SR +ERg Hha Blasdaan<etpa e ed 7

BB sYsTEM - Configuration

T8 1C - Configuration General | Size / Offset | BEuffered Mapping N}S’ | Input I Output Id —
: mmm elect regis ard "
BA PLC - Configuration s
= 1/0 - Configuration ™ Enable ADS Server Poit: D (2<D)
El ﬂ 1O Devices Select reate symbols
=-5 Device 3 (EtherCAT) ‘Device ..-lmage”
-t- Device 3-Image
=$= Device 3-Image-Info
- Inputs o
ﬁ Ofmuts Activate
B¢ Infobata Enable ADS Server’
General | Size / Offset | Buffered Mapping  ADS | Input | Output
#-§ InfoData | -i l £ -l e T B -l
-5 Term 2 (EL3773) |
v Enable ADS S Port: 27908 (Qc6D04)
[ § L1 Voltage Status | 2 [Enls SvEr
(- § L1 voltage Samples — ] [~ Create symbols Sze | -Address =
(- % L1 Current Status [ e — Activate
- @ L1 Current Samples %l U1 status | “Create symbols" 5_4096 2.0 143.0
1§ L2 Voltage Status #lUlsamples = [0..5] OF INT 00 1500
1§ L2 Voltage Samples #11stats Status_4036 2.0 170.0
1§ L2 Current Status 111 5amples FD FF FA FF FD FF FD FF 02 00 00 00 FA FF FD FF 00 00 00 00 ARRAY [0,.9] OF INT 00 1720
(- T L2 Current Samples &1u2status 0x3000 (32758) U1 Status_4096 2.0 192.0
-G L3 Voltage Status #TU2 Samples CA 00 C400 CA D0 CC 00 €700 €€ 00 €7 00 €C 00 CA 00 €400 ARRAY [0..9) OF INT 200 1940
[+l 41 L3 Voltage Samples #l125tts 0x3000 (32758) U1 Status_4096 2.0 2140
[+ @1 L3 Current Status %112 Samples FS5 FF FD FF F7 FF EF FF FA FF F5 FF EF FF F2 FF FA FF F5 FF ARRAY [0..5] OF INT 0.0 2160
[]- @ L3 Current Samples STus status 0x8000 (32758) U1 Status_4096 20 236.0
- Al NextSync1Time #TU3 samples D400 D7 00 D7 00 DA 00 DA 00 D4 00 D7 00 D7 00 D4 00 DA 00 ARRAY [0..9] OF INT 20.0 238.0
- @ AT Sample Count &1135tns 0x3000 (32758) U1 Status_4096 2.0 258.0
#l-§ Westate 113 Samples 08 D0 FD FF FA FF 08 00 05 00 FA FF 05 00 02 00 FD FF FD FF ARRAY [0..9] OF INT 00 600
l':' -§ InfoDats &1 StartTimeNextLatch DC 4C 4F 3EF6 9C 2C 07 StartTimeNextiLatch_4098 8.0 280.0
. - | Term s 301y %' sample Count 0xF230 (62000) UINT 2.0 288.0 b
=-&H Mappings pe
! Frm0State 0x0000 (0 UINT 2.0 1520.0
i.-@g Scopel_Test (Standard) - Device 3 (EtherCAT) T Frmi 8 ©
T FrmowcState 0x0000 (0) UINT 2.0 15220
STwestate 0 BOOL 0.1 1522.3
STwestate 0 BOOL 0.1 1522.4
T westate 0 BOOL 0.1 1522.5
T Frm0InputToggle 0x0028 (40) LINT 2.0 1524.0

-
1| | »

Abb. 37: Aktivierung des ADS Servers des EtherCAT Device (TwinCAT 2)

Die Aktivierung des Servers erfolgt durch Auswahl des ,Device — Image® im linksseitigen
Konfigurationsbaum: ,1/O — Configuration — |/O Devices — Device .. (EtherCAT) — Device .. — Image®.

Hier wird dann der Karteireiter ,ADS* ausgewahlt und jeweils die Checkbox ,Enable ADS Server und dann
.Create symbols® aktiviert (der Port Eintrag erfolgt automatisch).

Dadurch kann ohne eine eingebundene POU bzw. ohne einen Variablenverweis mit dem Scope2 per Target
Browser auf Prozessdaten zugegriffen werden:

Target Browser =
% (2] 5 0 a8 g
ROUTE‘?‘ § . MName Type Index-...  Index-... Size Full-Name
Elg ;’E\)E;EP-[O: ;‘S[Mm R Al NEXTSYNCI1TIME AlNEXTSY.. [«FO30 00118 8 TERM 2 (EL3773).Al NEXTSYNC1TIME
: - &) Al SAMPLE COUNT Al SAMPLE ... DFO30 Q20 2 TERM 2 (EL3773).Al SAMPLE COUNT
5@ AdsPort of Image 4 (27908) Bl L1 CURRENT SAMPLES L1CURRE.. xF030 @x00AC 20 TERM 2 (EL3773).L1 CURRENT SAMPLES
- TERM 2 (EL3773). B L1 CURRENT STATUS L1CURRE.. ([xFO30 @x00AA 2 TERM 2 (EL3773).L1 CURRENT STATUS

Bi& L1 VOLTAGE SAMFLES L1 VOLTAG... OxF030 {0056 20 TERM 2 (EL3773).L1 VOLTAGE SAMPLES
BB L1 VOLTAGE STATUS L1VOLTAG.. O<FO30 <0094 2 TERM 2 (EL3773).L1 VOLTAGE STATUS
Bl L2 CURRENT SAMPLES L2CURRE... ([xFO30 @x00D28 20 TERM 2 (EL3773).L.2 CURRENT SAMPLES
Bl | 2 CURRENT STATUS L2CURRE... ([xFO30 @x00DE 2 TERM 2 (EL3773).L.2 CURRENT STATUS
B8 | 2 VOLTAGE SAMFLES L2ZVOLTAG... O=F030 @x00C2 20 TERM 2 (EL3773).L2 VOLTAGE SAMPLES
Bl L2 VOLTAGE STATUS L2VOLTAG... xFO30 @=00CD 2 TERM 2 (EL3773).L.2 VOLTAGE STATUS
& L3 CURRENT SAMFLES L3CURRE.. xFO30 @x0104 20 TERM 2 (EL3773).L3 CURRENT SAMPLES
BB |3 CURRENT STATUS L3ICURRE... =xFO30 @=0102 2 TERM 2 (EL3773).L3 CURRENT STATUS
Bl L3 VOLTAGE SAMPLES L3IVOLTAG... OxFO30 Ox00EE 20 TERM 2 (EL3773).L3 VOLTAGE SAMPLES
Bl L3 VOLTAGE STATUS L3VOLTAG... [xFO30 @xODEC 2 TERM 2 (EL3773).L3 VOLTAGE STATUS
EM INPUTTOGGLE BIT IxF031 x2FAS 1 TERM 2 (EL3773).INPUTTOGGLE
EMWCSTATE BIT I<F031  Dx2F95 1 TERM 2 (EL3773) WCSTATE
4 il | b

Abb. 38: Direkter Zugriff des Scope2 auf PDOs der Klemme
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@® Siehe hierzu im Beckhoff Information System

1

@ TwinCAT 2

[ Start Seite
M Hinweize zur Dokumentation
[ TwinCAT Uberblick
i TwWinCAT Quick Start
i TWinCAT System
@ TwinCAT System Manager
@ TwinCAT RemoteManager
(@ TwinCAT R3I0
(@ TX1200 | TwinCAT PLC
[ TwinCAT NC
@ TWinCAT Supplemeant
 Ubersicht
@ Installation auf CE Gerite
@ Kategorie Systemn TS1x000
s Kategorie Measurement TS3x000
& Measurement
@ 153300 | TwinCAT Scope 2

[ Worwort

[ Scope 2 Handbuch
[ Scope 2 Tutorial
[ ScopeviewControl
@ Anhang

M Oversampling-Aufnahme

[ Scope? FAQ

infosys.beckhoff.com — TwinCAT 2 — TwinCAT Supplement — Kategorie Measurement TS3xxx
— TS3300 | TwinCAT Scope 2 — Anhang — Oversampling Aufnahme

Beckhoff TwinCAT unterstlitzt das Scope2 bei einigen Oversampling-Geraten in spezieller Weise, indem es
automatisch im Hintergrund ein besonderes ADS-Array-Symbol berechnet, das im Scope2 im
Variablenbrowser erscheint. Dieses kann dann als Variable verlinkt werden und bringt automatisch die

Array-Information mit.
=@ TERM 2 [EL3702).

----- B8 CH1 SAMPLE 0[0]
----- B8 CH1 SAMPLE O[1]
----- B8 CH1 SAMPLE 0[2]
----- B8 CH1 SAMPLE 0[3]
----- B CH1 SAMPLE 0[4]
----- B CH1 SAMPLE 0[5]
----- B CH1 SAMPLE 0[]
----- B CH1 SAMPLE 0[7]
----- B CH1 SAMPLE 0[]
----- B CH1 SAMPLE 0[9]
----- B CH1 S&MPLE O[T 10]
----- g6 CH2 CYCLECOUNT
----- B CH2 SAMPLE 0

=@ TERM 2 [EL3702).
i§B CH1 CYCLECOUNT
=)-88) CH1 54MPLE 0
----- B8 CH1 SAMPLE 0[0]
----- B8 CH1 SAMPLE 0[1]
----- B8 CH1 SAMPLE 0[2]
----- B CH1 SAMPLE 0[3]
----- B CH1 SAMPLE 0[4]
----- B CH1 SAMPLE 0[S]
----- B CH1 SAMPLE 0[]
----- B CH1 SAMPLE 0[7]
----- B8 CH1 SAMPLE 0[]
----- B8 CH1 SAMPLE 0[]
CH1 SAMPLE 0[T10]
----- g8 CH2 CYCLECOUNT
----- BE) CH2 SAMPLE 0

[ ]

Mame | Type | Inde:-c-...l Inde:-:-...l Size | Full-t ame

BIE) CH1 SAMPLE 0[0] CH1SaMPLE O_TYFE  B1438 73 2 TERM 2 [EL3702).CH1 SAMPLE 0[0]

BIE) CH1 SAMPLE 0[1] CH1SaMPLE O_TYFE  E1488 75 2 TERM 2 [EL3702).CH1 SAMPLE 0O[1]

BIE) CH1 SaMPLE 0[2] CH1 SaMPLE O_TYFE  E1488 77 2 TERM 2 [EL3702).CHT SAMPLE 0[2]

BIE) CH1 SAMPLE 0[3] CH1SaMPLE O_TYFE  B1433 73 2 TERM 2 [EL3702).CH1 SAMPLE 0[3]

BIE) CH1 SAMPLE 0[4] CH1SaMPLE O_TYFE  E1488 81 2 TERM 2 [EL3702).CH1 SAMPLE 0[4]

BIE) CH1 SaMPLE 0[5] CH1 SaMPLE O_TYFE  E1488 83 2 TERM 2 [EL3702).CH1 SAMPLE 0O[5]

BIE) CH1 SAMPLE 0[6] CH1SaMPLE O_TYFE  E1433 85 2 TERM 2 [EL3702).CH1 SAMPLE 0O[E]

BIE) CH1 SAMPLE 0[7] CH1SaMPLE O_TYFE  E1488 &7 2 TERM 2 [EL3702).CH1 SAMPLE 0[7]

BIE) CH1 SAMPLE 0[8] CH1 SaMPLE O_TYFE  E1488 83 2 TERM 2 [EL3702).CH1 SAMPLE 0[8]

BIE) CH1 SaMPLE 091 CH1SamMPLED TYPE  E14238 31 2 TERM 2 ELIFO21CHT SAMPLE O[9]

I8 CH1 SAMPLE 0[T10] CH1SAMPLE O_TYFE  E1488 73 2 TERM 2 [EL3702).CH1 SAMPLE O[T10] I
;l Mame | Tupe | Indes-.. | Index-. | Size | Fullame

196) CH1 WalLUE INT1E E1488 73 2 TERM 2 [EL3702).CH1 SaMPLE O[T10].CH

Abb. 39: Automatisch berechnete Array-Variable (rot) im Scope2

EP3632-0001

Version: 1.6
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Zusammenfassung: es muss eine ARRAY-Variable vorliegen, die Gber ADS erreichbar ist. Dies kann eine
PLC-Variable, eine im System Manager definierte ARRAY-Variable sein oder alternativ ist der ADS Server
des Device der Klemme/Box aktiviert. Diese wird dann vom Scope?2 erkannt.
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5.3 Inbetriebnahme

Im Folgenden ist der Datenfluss eines Kanals aufgezeichnet. Die involvierten Elemente werden in diesem

Kapitel im Einzelnen erklart.

AC- AC=
Schwingungs 2
e Schvtmgungs
+ 0C Bias -signal
vin
248 ma o
ot - ” L Hardware- .Ak't' affe t|
: basierter EEESR [ e L — Kalibirierung ——
Tiefpassfilter ADC fpassung
: 1 [l 1
yy 1
| Cok
CDE. CDE. COE. UKSCQ:E'Z]_ 0xB0n0:0A/0B
0x80n0:20 0xBON0:06 | | OxBOnD:15 : 0x80n0:17/18

Abb. 40: Datenfluss eines Kanals

Grenzwert-
Uberwachung
1

1

0x80n0:13/14

CoE
0x80n0:07

\
/

Prozess-
daten

""-\-\./R

Hinweis: Abtastrate im ADC und Tiefpassfilter sind unabhangig voneinander einzustellen. So kann z.B. der
Filter wenn applikativ erwlinscht auf die halbe Abtastrate bzw. die nachstmdgliche Einstellung gesetzt

werden.

Ermitteln der gewiinschten Abtastrate

Die erforderliche/gewlinschte Abtastrate ergibt sich aus der gewahlten Zykluszeit und dem eingestellten
Oversampling-Faktor. Das automatische Einstellen der Klemme/Box durch alleiniges Wahlen der Abtastrate

ist nicht mdglich.

Maximalwerte: 50-fach Oversampling, 50 kSP/s, 10 ms Zykluszeit

Cycle time / ps
Sampling Rate 100 200 250 500 1000 2000
1110 kSps 5 kSps 4 kSps 2 kSps 1 kSps 0.5 kSps
2120 kSps 10 kSps 8 kSps 4 kSps 2 kSps 1 kSps
= 4[40 kSps 20 kSps 16 kSps B kSps 4 kSps 2 kSps
E 5150 kSps 25 kSps 20 kSps 10 kSps 5 kSps 2.5 kSps
= B 40 kSps 16 kSps 8 kSps 4 kSps
S| 10 50 kSps 40 kSps 20 k3ps 10 kSps 5 kSps
£ 16 16 kSps & kSps
E 20 40 kSps 20 kSps 10 kSps
2| 45 50 kSps 25 kSps 12.5 kSps
ol 32 16 kSps
40 40 kSps 20 kSps
50 50 kSps 25 kSps
Abb. 41: Abtastraten in Abhangigkeit von Zykluszeit und Oversampling
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Cycle time / ps
Sampling Time 100 200 250 500 1000 2000
11100 ps 200 ps 250 ps 500 ps 1000 ps 2000 ps
2[50 ps 100 ps 125 ps 250 ps 500 ps 1000 s
= 4125 ps 50 ps 625 ps 1256 ps 250 ps 500 ps
E 5120 ps 40 ps 50 ps 100 ps 200 ps 400 ps
=l B 26 ps 62,5 ps 126 ps 250 ps
S 10 20 ps 25 ps 50 ps 100 ps 200 ps
e _16 62.5 ps 125 ps
E 20 25 us 50 ps 100 ps
@ 25 20 ps 40 ps 60 ps
o| 32 62,5 ps
40 25 ps 50 ps
50 20 ps 40 ps

Abb. 42: Abtastzeiten in Abhangigkeit von Zykluszeiten und Oversampling

Konfigurationen, die Samplingzeiten verlangen die nicht durch 500 ns teilbar sind werden nicht unterstutzt.

Einstellen der Abtastrate

1. Klemme/Box im TwinCAT-Baum auswahlen
2. Reiter ,DC /Oversampling“ wahlen

3. Betriebsart (1 / 2 kanalig) wahlen
4. ,Sync Unit Cycle Time* wird angezeigt, anhand der obigen Tabelle den...

5. Oversampling-Faktor wahlen. Die "Sample Cycle Time (us)" gibt den Kehrwert der Abtastrate an. Der SM
aktiviert danach alle Prozessdateneintrage automatisch.
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EE=)E

“» Unbenannt - TwinCAT System Manager

Datei Bearbeiten Aldioren Ansicht Optionen  Hilfe
DEEHE S0 sDES M Bavdd e (2w en e
T gg:imﬁ:gzﬁ:ﬂgen | Allgemein | ElherCAT | T\-‘Mﬂmrﬂg Prozessdaten || Staiup | CoE - Onfine | Online
. E g]ﬁ-:-tif? Teske Betrighsart - 3 . | 2 Charnels o
g $ ;:ii;uzessabblld Sync Unit Cycle Time (psk 4 . 250
S ar 478 ) 5
$7 var 479 Overzampling Factor: . |'|B v
@yl var 480 Sample Cyele Time (s |15.525
2l Var 481
apT var 482
2T var 483
apT var 484
& var 485
&l Var 488
@l Ausgings
h Routing Einstellurgen
£, TCOM Objecks
M - Konfiguration
= 5PG - quf?q‘:_u'aim Ermeiterte Einstellungern... I
R nocken - Konfiguration
= B £/a - Konfiguration
=B E/A Gerite
(=) =% Gerét 1 (EtherCAT)
<%= Gerat 1-Prozessabbid
=%= Gerat 1-Prozessabbid-Info Name Online Tvp GréBe | >adre..| Einj.. | LA
s @1 Engangs ST sTATUS 0xB040 (32832) STATUS_ 4096 2.0 240.0 Eingang O
- @l Ausgange @l Underrange ] BOOL 0.1 240.0 Engang O
= . InfoData T Overrange o BOOL ol Z40.1 Eingang 0
=18 Klemme 1 (EK1100) S Limit 1 00 (0) BITZ 0.2 240.2  Eingang O
- InfoData T Limit 2 0 () BIT2 0.2 240.4 Eingang O
B% Klemme 2 {EL3532) ST Errar 1 BOOL 0.1 240.6 Engang 0
] -Ji Klemmes 3 (3_3532:. QTS';M: Errar o BoicL ol 241.5 Ergang O
#% Klemme 4 (EL3532) I THPDO State 0 BOOL 0.1 2416 Engang O
B Klemme 5 (EL3632) S T:PDO Toogle 1 BOOL 0.1 241.7 Enigang O
G Kemme 6 (FL332) &lich1 CycleCount 00898 (2200) UINT 20 2420  Engang O
B 5 Klemme 7 (FL3%632) Slchl value 0x0090 <0.044 > INT 20 244.0 Eingang 0
¥ OO SEET GlChl Value Oec0084 <0.0400 TNT 2.0 246.0 Eingang 0
: = . STchi value 0086 <0.041> T 20 248.0 Eingang 0
@5 Kemme 9 (E13632) Slichl value 00092 <0.045> INT 20 %00  Engang O
B Klemme 10 (EL3632) &Tchl value 0x00199 <0.047> INT z0 252.0  Eingang O
" Klemme 11 (FL8011) STChi value DXD0OT <0.046 INT z0 2540  Engang O
= &8 Zuordrungen STchi value 0x0086 <0.042% T 20 256.0 Engang O
68 Task 2 - Gerdt 1 (EtherCAT) STchl value 0xD084 <0.0403 INT 2.0 2580  Engang O
GTeR1 valie MNMAT <N.N41 = THT e | FANLN Finnann N 2%
| Bereit Lokal{172.16.7.101.1.1) IEEE e

Abb. 43: Abtastrate in TwinCAT einstellen

® Laden der Konfigurationsdaten (ESI) aus der Klemme/Box

1 Das Verwenden der Online-Description flhrt dazu, dass der Dialog "DC/Oversampling” nicht im
TwinCAT System Manager angezeigt wird.
Um den Dialog zu verwenden, muss vor dem Starten des TwinCAT System Manager die XML-Be-
schreibung in den vorgesehenen Ordner "TwinCAT/lo/EtherCAT kopiert werden.

Verwendung mit fremden Mastern

Die Oversampling-Funktion kann auch manuell aktiviert werden: In Abhangigkeit der gewtinschten
Abtastrate und Zykluszeit muss der Oversampling-Faktor festgelegt werden.

Fir jeden gewilinschten Kanal muss uber das Status-Word sowie die entsprechende Anzahl Samples in das
Objekt 0x1C13 eingetragen werden. Ggf. PDOs "Next Sync1 Time" und/oder "Sample Counter" aktivieren.
Dazu ist vorher der Subindex 0 auf 0 und am Ende auf die Anzahl der eingetragenen Werte zu setzen.

Die Sync-Interrupts missen folgendermallen parametriert werden: Sync0: CycleTime/Oversampling Factor,
Enable setzen; Sync1: Cycle Unit Cycle, Enable setzen.

Der Master muss Distributed Clocks unterstitzen.
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Auswahl der Prozessdaten

Bei TwinCAT nicht mehr erforderlich.

Filter

Jeder Kanal verfugt tber einen parametrierbaren Filter 5. Ordnung mit Butterworth Charakteristik mit vor-
und nachgeschaltetem automatisch parametrierten Anti-Aliasing Filtern. Die gesamte Filterstufe ist in
Hardware aufgebaut, Softwarefilter (auBer der nachfolgend beschriebenen aktiven Offset-Einstellung) sind
nicht vorhanden. Bei eingestellter Grenzfrequenz 10 Hz (0) wird automatisch eine zuséatzliche Verstarkung
Faktor 20 aktiviert.

Smoothing filter SC lowpass filter Smoothing filter

O
[s) 5 5. Oinder 18 Bit SAR
100 oS { decae

.

Abb. 44: Aufbau Filter

Die analogen Eingangsfilter kénnen tGber die CoE-Objekte 0x80n0:15 (Kanal1/2) eingestellt werden. Das
Abschalten der Filter ist nicht mdglich.

Die Charakteristik der Filterstufe ist einstellbar:
0: 10 Hz, Gain 20

1: 100 Hz

: 500 Hz

: 1000 Hz

: 5000 Hz

: 10000 Hz

: 25000 Hz

: 2000 Hz (ab Firmware 11)

NO OB WN

® Einstellen der Filter

Die Filter mUssen fir beide Kanale separat konfiguriert werden!
Durch das Einstellen der Filter wird kurzzeitig die Wandlung neuer Daten unterbrochen.

Aktive Offset Einstellung

Die Funktion "Active offset adjustment" berechnet den Langzeit-Mittelwert der Werte. Anstelle der
eingestellten "User-" und "Vendor calibration offset"-Eintradge wird der berechnete Offset-Wert verwendet. Es
ist notwendig, dass mindestens eine Funktion, "User-" oder Vendor calibration", aktiviert ist.

Die Berechnung des Mittelwertes ist einstellbar:
Level 1: b = 1/4096

Level 2: b = 1/8192

Level 3: b = 1/16384

Level 4: b = 1/32768

Level 5: b = 1/65536

Level 6: b = 1/131072 (128 k)
Level 7: b = 1/262144 (256 k)
Level 8: b = 1/524288 (512 k).
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Kalibrierung

Die Eingangswerte kénnen durch Hersteller- oder Anwenderwerte kalibriert werden:

Active Offset
adjustrment

Lirnit value

Calibration R
manitoring

Offsat

Process data

Abb. 5: Datenfluss

Hersteller-Abgleich, Index 0x80n0:0B

Die Freigabe des Hersteller-Abgleichs erfolgt tiber den Index 0x80n0:0B. Die Parametrierung erfolgt Gber die
Indizes

» 0x80nF:01 Offset (Herstellerabgleich)

* 0x80nF:02 Gain (Herstellerabgleich)

Yy = (Xape - By) * A Messwert nach Hersteller-Kalibrierung (entspricht X,pc , wenn Index 0x80n0:0B
inaktiv)

Anwender-Abgleich, Index 0x80n0:0A

Die Freigabe des Anwender-Abgleichs erfolgt Gber den Index 0x80n0:0A. Die Parametrierung erfolgt Gber
die Indizes

» 0x80n0:17 Anwender Offset Abgleich

* 0x80n0:18 Anwender Gain Abgleich

Ya=(Yy-By) * Ay Messwert nach Anwender-Kalibrierung (entspricht Y,, , wenn Index 0x80n0:0A
inaktiv)

Active offset adjustment

Ist die Funktion "Active offset adjustment" aktiv werden die Offset-Werte nicht verwendet, stattdessen wird
ein dynamisch berechneter Offset subtrahiert.

Beispiel Interpretation

Beispiel: ein Sensor mit einer Empfindlichkeit S von 100 mV / g (10,2 mV/(m/s”2) ist an einer abgeglichenen
EL3632/EP3632 (15 Bit Aufldsung + Vorzeichen, +/- 5 V) angeschlossen. In den Prozessdaten ist eine
Amplitude mit dem Wert 1507 gemessen.

a=Y,*5V/(2M5*S) Umrechnung von Prozessdatenwert Y, in Beschleunigung a.
a=1507*5Vv/(2"5*0,1Vig)

a=23g¢g

a=2,39g%981(m/s"2)/g

a=22,5m/s"2

Y,=2M5/5V*S*a Umrechnung von Beschleunigung g in Prozessdatenwert Y ,.
Y,=2M5/5V*0,1Vig*23g

Y, = 1507
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Sensoranschluss

Der Versorgungsstrom fur die Sensoren kann umgestellt werden. Bei 8 mA muss die senkrechte (Standard)
Einbaulage der Klemme sichergestellt werden. Abhangig von Sensor und Leitungslange sollte der kleinste
mogliche Versorgungsstrom eingestellt werden.

Nach dem Einschalten der 24 V Versorgungsspannung bzw. dem Anklemmen des Sensors bildet sich durch
die Eingangskapazitat am Hochpass ein Leckstrom aus. Dieser Strom basiert auf den physikalischen
Eigenschaften von Elektrolytkondensatoren und ist technisch nicht zu verhindern. Dieser Strom schwingt
sich innerhalb weniger Minuten auf einen konstanten Wert ein und erzeugt bei der Messung einen
konstanten Offset von typ. einigen mV innerhalb des spezifizierten Toleranzbereiches. Sollte dieser Offset
bei der Analyse der Messung dennoch stéren, so kann dieser permanent durch Aktivierung des ,Active
offset adjustment" (Objekt 0x80n0:21) automatisch herausgerechnet werden.

Eine geschirmte (einfach oder mehrfach) Sensorleitung ist vorgeschrieben. Der Schirm sollte direkt an den
Schirmanschlissen der Klemme angeschlossen werden.

Bei Leitungsbruch oder nicht angeschlossenem Sensor leuchtet die rote Error-LED und das Error-Bit wird
gesetzt. Ist nur der 1. Kanal aktiviert, wird im SAFEOP und OP die rote LED des 2. Kanals deaktiviert.

Mehrkanalige IEPE-Sensoren mit einem gemeinsamen GND kdnnen an die EL3632 angeschlossen werden,
wenn die GND und AGND Anschlusspunkte per externe Briicke verbunden werden:

Z Acceleration
sensor
3 axis

X
e

— D

=

@
=
o

® Nicht verwendete Eingange
1 Nicht verwendete Eingange durfen nicht kurzgeschlossen werden!

Messfehler

Messfehler < £0,5% (DC; bezogen auf den Messbereichsendwert) unter Berticksichtigung der Butterworth-
Charakteristik.
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54 Anwendungsbeispiel

Siehe Dokumentation zu EL3632

Die Dokumentation zu EL3632 enthalt ein Anwendungsbeispiel, das auch fiir EP3632-0001
und EPP3632-0001 angewendet werden kann.

Dokumentation zu EL3632
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5.5

Error Codes

Fehlerbeschreibung und Abhilfe

Error
Index
0x6000:07

Underange
Index
0x6000:01

Overrange
Index
0x6000:02

TxPDO State
Index 0x6000:0F

Sync Error
Index
0x6000:0E

Fehlerbeschrei-
bung

Abhilfe

1

1

Messbereich unter-
schritten

Eingangspegel reduzie-
ren, Verstarkung andern
(Filter Einstellungen)

Messbereich Uber-
schritten

Eingangspegel reduzie-
ren, Verstarkung andern
(Filter Einstellungen)

Messfehler allge-
mein

z. B. Leitungsbruch

Synchronisierungs-
fehler

Jitter vom Master zu
hoch, Distributed Clocks
abgeschaltet

Die Error-LED leuchtet nur bei Drahtbruch.

Fehleranalyse und Beseitigung

Der Dialog zur Einstellung der Abtastrate fehlt

Der Dialog zur Einstellung der Abtastrate fehlt Der TwinCAT System Manager verwendet die ,Online
description® der Box. Der Hinweis, dass der Dialog zur Parametrierung verwendet werden soll, ist jedoch nur
in der XML-Beschreibung vorhanden.

Losung: Sicherstellen, dass die aktuellste XML-Beschreibung verwendet wird.

Die Amplitude ist zu klein

Filtereinstellung falsch.
Lésung: Im CoE in den Eintragen 0x80n0:15 die Einstellungen korrigieren.

Die Box wechselt nach SAFEOP

Die Box wechselt nach SAFEOP Die Echtzeit-Einstellungen sind nicht ausreichend genau.
Lésung: PC ohne Mobil-Chipsatz/CPU verwenden.
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5.6 Wiederherstellen des Auslieferungszustands

Sie kdnnen den Auslieferungszustand der Backup-Objekte wie folgt wiederherstellen:
1. Sicherstellen, dass TwinCAT im Config-Modus lauft.
2. Im CoE-Objekt 1011:0 ,Restore default parameters® den Parameter 1011:01 ,Subindex 001“ auswahlen.

General BtherCAT DC Process Data  Plc Statup  CoE-Cnline  Diag History  Online

Update List [ Auto Update Single Update [_] Show Offline Data
Advanced... | |
Addto Startup... Module OD (AoE Port) [0 ]
Index Mame Flags Value Unit "
1000 Device type RO 00001383 (5001)
1008 Device name RO EL5101
1009 Hardware wersion RO
100A Software version RO
= H BO >
i 1011:01  Sublndex 001 RW (00000000 (0) I
+ " ey e e
+1- 10F0:0 Backup parameter handling RO -
+1-1400:0 RxPDO-Par Outputs RO >6<
+-1401:0 RxPDO-Par Outputs Word-Aligned RO >6<
+1-1402:0 ENC RxPDO-Par Cortrol compact RO 6 <
+-1403:0 ENC FxPDO-Par Contral RO >6<
+1-1600:0 RxFDO-Map Outputs RO »2
+-1601:0 RecP DO-Map Outputs Wond-Aligned RO >3<
+-1602:0 ENC RxPDO-Map Control compact RO 37 &7

3. Auf ,Subindex 001“ doppelklicken.
= Das Dialogfenster ,Set Value Dialog* 6ffnet sich.

4. Im Feld ,Dec” den Wert 1684107116 eintragen.
Alternativ: im Feld ,Hex"“ den Wert 0x64616F6C eintragen.

Set Value Dialog *
Dec: | 1634107116 | Ok

Hes: | 046461 6FEC | Cancel
Float |1.6634155e+22 |

Boaol; ] 1 Hex Edit...
Biriary: |BC EF 61 64 | (¢ |

Bit Size: O1 O O16 @32 O6d O7

5. Mit ,OK* bestatigen.
= Alle Backup-Objekte werden in den Auslieferungszustand zurlickgesetzt.

Alternativer Restore-Wert

o
1 Bei einigen Modulen alterer Bauart lassen sich die Backup-Objekte mit einem alternativen Restore-
Wert umstellen:
Dezimalwert: 1819238756
Hexadezimalwert: 0x6C6F6164

Eine falsche Eingabe des Restore-Wertes zeigt keine Wirkung.
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6.1

i o

i o

CoE-Parameter

Profilspezifische- und Parametrierungsobjekte

EtherCAT XML Device Description

Die Darstellung entspricht der Anzeige der CoE-Objekte aus der EtherCAT XML Device Description.
Es wird empfohlen, die entsprechende aktuellste XML-Datei im Download-Bereich auf der Beckhoff-
Website herunterzuladen und entsprechend der Installationsanweisungen zu installieren.

Parametrierung liber das CoE-Verzeichnis (CAN over EtherCAT)

Die Parametrierung des EtherCAT Gerates wird Uber den CoE-Online Reiter (mit Doppelklick auf
das entsprechende Objekt) bzw. tiber den Prozessdatenreiter (Zuordnung der PDOs) vorgenom-
men. Beachten Sie bei Verwendung/Manipulation der CoE-Parameter die allgemeinen CoE-Hinwei-
se:

« StartUp-Liste fuhren fir den Austauschfall
» Unterscheidung zwischen Online/Offline Dictionary, Vorhandensein aktueller XML-Beschreibung
» ,CoE-Reload” zum Zuriicksetzen der Veranderungen

6.1.1 Restore Objekt

Index 1011 Restore default parameters

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

1011:0 Restore default parame-|Herstellen der Defaulteinstellungen UINT8 RO 0x01 (14e,)

ters

1011:01  |Subindex 001 Wenn Sie dieses Objekt im Set Value Dialog auf UINT32 RW  |0x00000000 (0Oy,)
,0x64616F6C“ setzen, werden alle Backup Objekte wie-
der in den Auslieferungszustand gesetzt.

60 Version: 1.6 EP3632-0001



https://download.beckhoff.com/download/configuration-files/io/ethercat/xml-device-description/Beckhoff_EtherCAT_XML.zip
https://download.beckhoff.com/download/configuration-files/io/ethercat/xml-device-description/Beckhoff_EtherCAT_XML.zip
https://download.beckhoff.com/download/configuration-files/io/ethercat/xml-device-description/Beckhoff_EtherCAT_XML.zip

BECKHOFF

CoE-Parameter

6.1.2 Konfigurationsdaten
Index 80n0 Al Settings (fiir n= 0 Kanal 1; n = 1 Kanal 2)
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
80n0:0 Al Settings Maximaler Subindex UINT8 RO 0x20 (32,,)
80n0:07 Enable limit Aktiviere Limit Auswertung (weicht von anderen EL BOOLEAN RW 0x0 (FALSE)
Klemmen ab!)
80n0:0A Enable user calibrati- |Freigabe des Anwender-Abgleichs BOOLEAN RW 0x0 (FALSE
on
80n0:0B Enable vendor cali- |Freigabe des Hersteller-Abgleichs BOOLEAN RW 0x1 (TRUE)
bration
80n0:13 Limit 1 Oberer Grenzwert INT16 RW 0x0000 (Og;)
80n0:14 Limit 2 Unterer Grenzwert INT16 RW 0x0000 (0g4e,)
80n0:15 Filter settings Einstellungen der Filter [ 54] ENUM RW 10000 Hz (5)
0: 10 Hz, Gain 20
1: 100 Hz
2:500 Hz
3: 1000 Hz
4: 5000 Hz
5: 10000 Hz
6: 25000 Hz
7: 2000 Hz (ab Firmware 11)
80n0:17 User calibration offset |Offset der Anwender -Kalibrierung INT16 RW 0
80n0:18 User calibration gain |Gain Faktor der Anwender-Kalibrierung INT16 RW 16384
80n0:20 Supply current Einstellung des Sensorstromes ENUM RW 2 mA (0)
0:2mA
1:4 mA
2:8mA
80n0:21 Active offset adjust- | Automatische Offset Berechnung [»_54] ENUM RW Disabled (0)
ment 0: Disabled
1: Level 1
2: Level 2
3: Level 3
4: Level 4
5: Level 5
6: Level 6
7: Level 7
8: Level 8
Index 80n8 Al Advanced Settings (fiir n= 0 Kanal 1; n = 1 Kanal 2)
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
80n8:0 Al Advanced Settings |Maximaler Subindex UINT8 RO 0x06 (64e,)
80n8:06 Input Amplifier erlaubte Werte: BIT2 RW 0x00 (0Oge,)
0: Preset (Einstellung iber Objekt 0x80n0:15 [P 61])
1: ON (Einschalten des Analogverstarkers x20 unabhan-
gig von Filtereinstellungen, Verstarkungsfaktor 20 nicht
veranderbar)
2: OFF (Ausschalten des Analogverstarkers unabhangig
von Filtereinstellungen)
Index 8012 Al Device Settings
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
8012:0 Al Device Settings Maximaler Subindex UINT8 RO 0x11 (17 4;)
8012:11 DC Timestamp Shift UINT32 RW 0x00000000
(Odez)
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Index 80nF Al Vendor data (fiir n= 0 Kanal 1; n = 1 Kanal 2)

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
80nF:0 Al Vendor data Maximaler Subindex UINT8 RO 0x04 (44,)
80nF:01 Calibration offset Offset (Herstellerabgleich), gain 1 INT16 RW 0x0000 (0y4e,)
(gain 1)
80nF:02 Calibration gain (gain |Gain(Herstellerabgleich), gain 1 INT16 RW 0x0000 (0g4e,)
1)
80nF:03 Calibration offset Offset (Herstellerabgleich), gain 20 INT16 RW 0x0000 (0ye,)
(gain 20)
80nF:04 Calibration gain (gain |Gain(Herstellerabgleich), gain 20 INT16 RW 0x0000 (0g4e,)
20)
6.1.3 Kommando-Objekt
Index FBOO Command
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
FBO00:0 DCM Command Kommandoschnittstelle UINT8 RO 0x03 (34e,)
FB00:01 Request 0x8000: Software reset, Hardware wird mit der aktuellen |OCTET- RW {0}
CoE-Konfiguration neu Initialisiert (geschieht sonst nur  |STRING[2]
beim Ubergang nach INIT)
FB00:02 Status 0x8000: bei erfolgtem Reset 0x01 UINT8 RO 0x00 (0y4e,)
FB00:03 Response 0x8000: nicht benutzt OCTET- RO {0}
STRINGI4]
6.1.4 Eingangsdaten
Index 60n0 Status (fiir n= 0 Kanal 1; n = 1 Kanal 2)
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
60n0:0 SAl Inputs Maximaler Subindex UINT8 RO 0x10 (164,)
60n0:01 Underrange Zeigt ein Unterschreiten des elektrischen Messbereiches |BOOLEAN RO 0x00 (0y4e,)
an
60n0:02 Overrange Zeigt ein Uberschreiten des elektrischen Messbereiches |BOOLEAN RO 0x00 (0y4e,)
an
60n0:03 Limit 1 1: ein oder mehrere Werte kleiner oder gleich Limit 2 BIT2 RO 0x00 (0Oye,)
2: ein oder mehrere Werte gréfRer oder gleich Limit 1
3: 1 und 2 trifft zu
60n0:07 Error Messfehler BOOLEAN RO 0x00 (0Oye,)
60n0:0E Sync error Synchronisierungsfehler BOOLEAN RO 0x00 (0Oye,)
60n0:0F TxPDO State Glltigkeit der Daten der zugehorigen TxPDO (0=valid, BOOLEAN RO 0x00 (0Oge,)
1=invalid).
60n0:10 TxPDO Toggle Ein neuer Messwert liegt an (wenn Toggle-Bit geéndert). |BOOLEAN RO 0x00 (0ye,)
Status-Bits werden z.T. unabhangig vom Toggle Bit ge-
andert.
Index 60n1 Samples (fiir n= 0 Kanal 1; n = 1 Kanal 2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
60n1:0 Samples Maximaler Subindex UINT8 RO 0x32 (504,)
60n1:01 Subindex 001 1. Sample UINT16 RO P 0x0000 (0ge;)
60n1:32 Subindex 050 50. Sample UINT16 RO P 0x0000 (0g4e,)
Index 6020 Next Sync 1 Time
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
6020:0 Next Sync 1 Time Maximaler Subindex UINT8 RO 0x01 (14,)
6020:01 Start time next latch  |DC Timestamp des nachsten Datensatzes UINT64 RO P  |0x00 00 00 00
00 00 00 00
(Odez)
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Index 6021 Sample Count

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

6021:0 Sample Count Maximaler Subindex UINT8 RO 0x01 (14e,)

6021:01 Sample Count Sample-Counter (wird mit jedem ADC-Wert inkremen- UINT16 RO P 0x0000 (0y4e,)
tiert)

6.1.5 Informations-/Diagnostikdaten (geratespezifisch)

Index 10F3 Diagnosis History

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
10F3:0 Diagnosis History Maximaler Subindex UINT8 RO 0x15 (214,)
10F3:01 Maximum Messages |Maximale Anzahl der gespeicherten Nachrichten UINT8 RO 0x00 (0Oye,)
Es kénnen maximal 16 Nachrichten gespeichert werden
10F3:02 Newest Message Subindex der neusten Nachricht UINT8 RO 0x00 (0Oye,)
10F3:03 Newest Acknowled- |Subindex der letzten bestatigten Nachricht UINT8 RW 0x00 (0Oge,)
ged Message
10F3:04 New Messages Zeigt an, wenn eine neue Nachricht verfligbar ist BOOLEAN RO 0x00 (Oge,)
Available
10F3:05 Flags ungenutzt UINT16 RW 0x0000 (0y,)
10F3:06 Diagnosis Message |Nachricht 1 OCTET- RO {0}
001 STRINGI[20]
10F3:15 Diagnosis Message |Nachricht 16 OCTET- RO {0}
016 STRINGI[20]
Index 10F8 Actual Time Stamp
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
10F8:0 Actual Time Stamp Zeitstempel UINT64 RO

6.2

Standardobjekte und PDO-Mapping

i

EtherCAT XML Device Description
Die Darstellung entspricht der Anzeige der CoE-Objekte aus der EtherCAT XML Device Description.

Es wird empfohlen, die entsprechende aktuellste XML-Datei im Download-Bereich auf der Beckhoff-
Website herunterzuladen und entsprechend der Installationsanweisungen zu installieren.

i o

Parametrierung tliber das CoE-Verzeichnis (CAN over EtherCAT)

Die Parametrierung des EtherCAT Gerates wird Uber den CoE-Online Reiter (mit Doppelklick auf
das entsprechende Objekt) bzw. Uber den Prozessdatenreiter (Zuordnung der PDOs) vorgenom-

men. Beachten Sie bei Verwendung/Manipulation der CoE-Parameter die allgemeinen CoE-Hinwei-
se:

« StartUp-Liste fihren fir den Austauschfall

» Unterscheidung zwischen Online/Offline Dictionary, Vorhandensein aktueller XML-Beschreibung
» ,CoE-Reload” zum Zuriicksetzen der Veranderungen

Index 1000 Device type

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1000:0 Device type Gerate-Typ des EtherCAT-Slaves: Das Lo-Word enthalt |UINT32 RO 0x012C1389
das verwendete CoE Profil (5001). Das Hi-Word enthalt (19665801,,,)

das Modul Profil entsprechend des Modular Device Profi-
le.
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Index 1008 Device name

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1008:0 Device name Gerate-Name des EtherCAT-Slave STRING RO EP3632
Index 1009 Hardware version
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1009:0 Hardware version Hardware-Version des EtherCAT-Slaves STRING RO
Index 100A Software version
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
100A:0 Software version Firmware-Version des EtherCAT-Slaves STRING RO 05
Index 1018 Identity
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1018:0 Identity Informationen, um den Slave zu identifizieren UINT8 RO 0x04 (44,)
1018:01 Vendor ID Hersteller-ID des EtherCAT-Slaves UINT32 RO 0x00000002
(2dez)
1018:02 Product code Produkt-Code des EtherCAT-Slaves UINT32 RO 0x0E303052
(238039122,
)
1018:03 Revision Revisionsnummer des EtherCAT-Slaves, das Low-Word |UINT32 RO 0x00110000
(Bit 0-15) kennzeichnet die Sonderklemmennummer, das (1114112,,,)
High-Word (Bit 16-31) verweist auf die Geratebeschrei-
bung
1018:04 Serial number Seriennummer des EtherCAT-Slaves, das Low-Byte (Bit |UINT32 RO 0x00000000
0-7) des Low-Words enthalt das Produktionsjahr, das (Ogez)
High-Byte (Bit 8-15) des Low-Words enthalt die Produkti-
onswoche, das High-Word (Bit 16-31) ist 0
Index 10F0 Backup parameter handling
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
10F0:0 Backup parameter Informationen zum standardisierten Laden und Spei- UINT8 RO 0x01 (14e,)
handling chern der Backup Entries
10F0:01 Checksum Checksumme Uber alle Backup-Entries des EtherCAT-  |UINT32 RO 0x00000000
Slaves (Ogez)
Index 1A00 Analog Input TxPDO-MapStatus Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A00:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 1 UINT8 RO 0x09 (4e,)
MapStatus Ch.1
1A00:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Status), entry UINT32 RO 0x6000:01, 1
0x01 (Underrange))
1A00:02 Sublndex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Status), entry UINT32 RO 0x6000:02, 1
0x02 (Overrange))
1A00:03 Sublindex 003 3. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Status), entry UINT32 RO 0x6000:03, 2
0x03 (Limit 1))
1A00:04 Sublndex 004 4. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Status), entry UINT32 RO 0x6000:05, 2
0x05 (Limit 2))
1A00:05 Sublindex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Status), entry UINT32 RO 0x6000:07, 1
0x07 (Error))
1A00:06 Sublndex 006 6. PDO Mapping entry (6 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 6
1A00:07 Sublndex 007 7. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Status), entry UINT32 RO 0x6000:0E, 1
0xO0E (Sync error))
1A00:08 Subindex 008 8. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Status), entry UINT32 RO 0x6000:0F, 1
0xOF (TxPDO-State))
1A00:09 Sublndex 009 9. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Status), entry UINT32 RO 0x6000:10, 1
0x10 (TxPDO-Toggle))
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Index 1A01 Analog Input TxPDO-MapSamples 1 Ch.1

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A01:0 Analog Input TXxPDO- |PDO Mapping TxPDO 2 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 1 Ch.1
1A01:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:01, 16
0x01)
Index 1A02 Analog Input TxPDO-MapSamples 2 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A02:0 Analog Input TXxPDO- |PDO Mapping TxPDO 3 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 2 Ch.1
1A02:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:02, 16
0x02 ())
Index 1A03 Analog Input TxPDO-MapSamples 3 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A03:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 4 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 3 Ch.1
1A03:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:03, 16
0x03 ())
Index 1A04 Analog Input TxPDO-MapSamples 4 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A04:0 Analog Input TXxPDO- |PDO Mapping TxPDO 5 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 4 Ch.1
1A04:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:04, 16
0x04 ())
Index 1A05 Analog Input TxPDO-MapSamples 5 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A05:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 6 UINT8 RO 0x01 (14,)
MapSamples 5 Ch.1
1A05:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:05, 16
0x05 ())
Index 1A06 Analog Input TxPDO-MapSamples 6 Ch.1
Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A06:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 7 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 6 Ch.1
1A06:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:06, 16
0x06 ())
Index 1A07 Analog Input TxPDO-MapSamples 7 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A07:0 Analog Input TXxPDO- |PDO Mapping TxPDO 8 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 7 Ch.1
1A07:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:07, 16
0x07 ()
Index 1A08 Analog Input TxPDO-MapSamples 8 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A08:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 9 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 8 Ch.1
1A08:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:08, 16

0x08 ())
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Index 1A09 Analog Input TxPDO-MapSamples 9 Ch.1

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A09:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 10 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 9 Ch.1
1A09:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:09, 16
0x09 ())
Index 1A0A Analog Input TxPDO-MapSamples 10 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A0A:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 11 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 10 Ch.1
1A0A:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:0A, 16
0x0A ())
Index 1A0B Analog Input TxPDO-MapSamples 11 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A0B:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 12 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 11 Ch.1
1A0B:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:0B, 16
0x0B ())
Index 1A0C Analog Input TxPDO-MapSamples 12 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A0C:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 13 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 12 Ch.1
1A0C:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:0C,
0x0C () 16
Index 1A0D Analog Input TxPDO-MapSamples 13 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A0D:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 14 UINT8 RO 0x01 (14,)
MapSamples 13 Ch.1
1A0D:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:0D,
0x0D ()) 16
Index 1AQOE Analog Input TxPDO-MapSamples 14 Ch.1
Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A0E:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 15 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 14 Ch.1
1A0E:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:0E, 16
Ox0E ())
Index 1AOF Analog Input TxPDO-MapSamples 15 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A0F:0 Analog Input TXxPDO- |PDO Mapping TxPDO 16 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 15 Ch.1
1A0F:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:0F, 16
0xO0F ())
Index 1A10 Analog Input TxPDO-MapSamples 16 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A10:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 17 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 16 Ch.1
1A10:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:10, 16
0x10 ())
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Index 1A11 Analog Input TxPDO-MapSamples 17 Ch.1

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A11:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 18 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 17 Ch.1
1A11:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:11, 16
0x11 ()
Index 1A12 Analog Input TxPDO-MapSamples 18 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A12:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 19 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 18 Ch.1
1A12:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:12, 16
0x12 ())
Index 1A13 Analog Input TxPDO-MapSamples 19 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A13:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 20 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 19 Ch.1
1A13:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:13, 16
0x13 ()
Index 1A14 Analog Input TxPDO-MapSamples 20 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A14:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 21 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 20 Ch.1
1A14:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:14, 16
0x14 ())
Index 1A15 Analog Input TxPDO-MapSamples 21 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A15:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 22 UINT8 RO 0x01 (14,)
MapSamples 21 Ch.1
1A15:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:15, 16
0x15 ())
Index 1A16 Analog Input TxPDO-MapSamples 22 Ch.1
Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A16:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 23 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 22 Ch.1
1A16:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:16, 16
0x16 ())
Index 1A17 Analog Input TxPDO-MapSamples 23 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A17:0 Analog Input TXxPDO- |PDO Mapping TxPDO 24 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 23 Ch.1
1A17:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:17, 16
0x17 ())
Index 1A18 Analog Input TxPDO-MapSamples 24 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A18:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 25 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 24 Ch.1
1A18:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:18, 16

0x18 ())
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Index 1A19 Analog Input TxPDO-MapSamples 25 Ch.1

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A19:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 26 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 25 Ch.1
1A19:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:19, 16
0x19 ()
Index 1A1A Analog Input TxPDO-MapSamples 26 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A1A:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 27 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 26 Ch.1
1A1A:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:1A, 16
0x1A ()
Index 1A1B Analog Input TxPDO-MapSamples 27 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A1B:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 28 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 27 Ch.1
1A1B:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:1B, 16
0x1B ())
Index 1A1C Analog Input TxPDO-MapSamples 28 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A1C:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 29 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 28 Ch.1
1A1C:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:1C,
0x1C () 16
Index 1A1D Analog Input TxPDO-MapSamples 29 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A1D:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 30 UINT8 RO 0x01 (14,)
MapSamples 29 Ch.1
1A1D:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:1D,
0x1D ()) 16
Index 1A1E Analog Input TxPDO-MapSamples 30 Ch.1
Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A1E:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 31 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 30 Ch.1
1A1E:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:1E, 16
Ox1E ())
Index 1A1F Analog Input TxPDO-MapSamples 31 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A1F:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 32 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 31 Ch.1
1A1F:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:1F, 16
0x1F ()
Index 1A20 Analog Input TxPDO-MapSamples 32 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A20:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 33 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 32 Ch.1
1A20:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:20, 16
0x20 ())
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Index 1A21 Analog Input TxPDO-MapSamples 33 Ch.1

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A21:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 34 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 33 Ch.1
1A21:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:21, 16
0x21 ()
Index 1A22 Analog Input TxPDO-MapSamples 34 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A22:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 35 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 34 Ch.1
1A22:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:22, 16
0x22 ())
Index 1A23 Analog Input TxPDO-MapSamples 35 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A23:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 36 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 35 Ch.1
1A23:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:23, 16
0x23 ())
Index 1A24 Analog Input TxPDO-MapSamples 36 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A24:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 37 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 36 Ch.1
1A24:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:24, 16
0x24 ())
Index 1A25 Analog Input TxPDO-MapSamples 37 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A25:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 38 UINT8 RO 0x01 (14,)
MapSamples 37 Ch.1
1A25:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:25, 16
0x25 ())
Index 1A26 Analog Input TxPDO-MapSamples 38 Ch.1
Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A26:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 39 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 38 Ch.1
1A26:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:26, 16
0x26 ())
Index 1A27 Analog Input TxPDO-MapSamples 39 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A27:0 Analog Input TXxPDO- |PDO Mapping TxPDO 40 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 39 Ch.1
1A27:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:27, 16
0x27 ())
Index 1A28 Analog Input TxPDO-MapSamples 40 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A28:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 41 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 40 Ch.1
1A28:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:28, 16

0x28 ())
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Index 1A29 Analog Input TxPDO-MapSamples 41 Ch.1

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A29:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 42 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 41 Ch.1
1A29:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:29, 16
0x29 ()
Index 1A2A Analog Input TxPDO-MapSamples 42 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A2A:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 43 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 42 Ch.1
1A2A:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:2A, 16
0x2A ()
Index 1A2B Analog Input TxPDO-MapSamples 43 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A2B:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 44 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 43 Ch.1
1A2B:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:2B, 16
0x2B ())
Index 1A2C Analog Input TxPDO-MapSamples 44 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A2C:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 45 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 44 Ch.1
1A2C:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:2C,
0x2C ()) 16
Index 1A2D Analog Input TxPDO-MapSamples 45 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A2D:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 46 UINT8 RO 0x01 (14,)
MapSamples 45 Ch.1
1A2D:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:2D,
0x2D () 16
Index 1A2E Analog Input TxPDO-MapSamples 46 Ch.1
Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A2E:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 47 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 46 Ch.1
1A2E:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:2E, 16
0x2E ()
Index 1A2F Analog Input TxPDO-MapSamples 47 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A2F:0 Analog Input TXxPDO- |PDO Mapping TxPDO 48 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 47 Ch.1
1A2F:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:2F, 16
0x2F ()
Index 1A30 Analog Input TxPDO-MapSamples 48 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A30:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 49 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 48 Ch.1
1A30:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6001:30, 16
0x30 ())
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Index 1A31 Analog Input TxPDO-MapSamples 49 Ch.1

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A31:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 50 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 49 Ch.1
1A31:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:31, 16
0x31 ()
Index 1A32 Analog Input TxPDO-MapSamples 50 Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A32:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 51 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 50 Ch.1
1A32:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6001:32, 16
0x32 ())
Index 1A40 Analog Input TxPDO-MapStatus Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A40:0 Analog Input TXxPDO- |PDO Mapping TxPDO 65 UINT8 RO 0x09 (ge2)
MapStatus Ch.2
1A40:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6010 (Status), entry UINT32 RO 0x6010:01, 1
0x01 (Underrange))
1A40:02 Subindex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x6010 (Status), entry UINT32 RO 0x6010:02, 1
0x02 (Overrange))
1A40:03 Sublndex 003 3. PDO Mapping entry (object 0x6010 (Status), entry UINT32 RO 0x6010:03, 2
0x03 (Limit 1))
1A40:04 Sublndex 004 4. PDO Mapping entry (object 0x6010 (Status), entry UINT32 RO 0x6010:05, 2
0x05 (Limit 2))
1A40:05 Sublndex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x6010 (Status), entry UINT32 RO 0x6010:07, 1
0x07 (Error))
1A40:06 Sublndex 006 6. PDO Mapping entry (6 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 6
1A40:07 Sublndex 007 7. PDO Mapping entry (object 0x6010 (Status), entry UINT32 RO 0x6010:0E, 1
0xOE (Sync error))
1A40:08 Sublndex 008 8. PDO Mapping entry (object 0x6010 (Status), entry UINT32 RO 0x6010:0F, 1
0xOF (TxPDO State))
1A40:09 Sublindex 009 9. PDO Mapping entry (object 0x6010 (Status), entry UINT32 RO 0x6010:10, 1
0x10 (TxPDO Toggle))
Index 1A41 Analog Input TxPDO-MapSamples 1 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A41:0 Analog Input TXxPDO- |PDO Mapping TxPDO 66 UINT8 RO 0x01 (14,)
MapSamples 1 Ch.2
1A41:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6011:01, 16
0x01 ()
Index 1A42 Analog Input TxPDO-MapSamples 2 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A42:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 67 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 2 Ch.2
1A42:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6011:02, 16
0x02 ()
Index 1A43 Analog Input TxPDO-MapSamples 3 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A43:0 Analog Input TXxPDO- |PDO Mapping TxPDO 68 UINT8 RO 0x01 (14e2)
MapSamples 3 Ch.2
1A43:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:03, 16

0x03 ())
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Index 1A44 Analog Input TxPDO-MapSamples 4 Ch.2

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A44:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 69 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 4 Ch.2
1A44:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6011:04, 16
0x04 ()
Index 1A45 Analog Input TxPDO-MapSamples 5 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A45:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 70 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 5 Ch.2
1A45:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6011:05, 16
0x05 ())
Index 1A46 Analog Input TxPDO-MapSamples 6 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A46:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 71 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 6 Ch.2
1A46:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6011:06, 16
0x06 ())
Index 1A47 Analog Input TxPDO-MapSamples 7 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A47:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 72 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 7 Ch.2
1A47:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:07, 16
0x07 ()
Index 1A48 Analog Input TxPDO-MapSamples 8 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A48:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 73 UINT8 RO 0x01 (14,)
MapSamples 8 Ch.2
1A48:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples),), entry |UINT32 RO 0x6011:08, 16
0x08 ())
Index 1A49 Analog Input TxPDO-MapSamples 9 Ch.2
Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A49:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 74 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 9 Ch.2
1A49:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6011:09, 16
0x09 ())
Index 1A4A Analog Input TxPDO-MapSamples 10 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A4A:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 75 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 10 Ch.2
1A4A:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:0A, 16
0x0A ()
Index 1A4B Analog Input TxPDO-MapSamples 11 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A4B:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 76 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 11 Ch.2
1A4B:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:0B, 16
0x0B ())
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Index 1A4C Analog Input TxPDO-MapSamples 12 Ch.2

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A4C:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 77 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 12 Ch.2
1A4C:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6011:0C,
0x0C () 16
Index 1A4D Analog Input TxPDO-MapSamples 13 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A4D:0 Analog Input TXxPDO- |PDO Mapping TxPDO 78 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 13 Ch.2
1A4D:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6011:0D,
0x0D ()) 16
Index 1A4E Analog Input TxPDO-MapSamples 14 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A4E:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 79 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 14 Ch.2
1A4E:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6011:0E, 16
0x0E ())
Index 1A4F Analog Input TxPDO-MapSamples 15 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A4F:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 80 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 15 Ch.2
1A4F:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:0F, 16
0xO0F ())
Index 1A50 Analog Input TxPDO-MapSamples 16 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A50:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 81 UINT8 RO 0x01 (14,)
MapSamples 16 Ch.2
1A50:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6011:10, 16
0x10 ())
Index 1A51 Analog Input TxPDO-MapSamples 17 Ch.2
Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A51:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 82 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 17 Ch.2
1A51:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples),), entry |UINT32 RO 0x6011:11, 16
0x11())
Index 1A52 Analog Input TxPDO-MapSamples 18 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A52:0 Analog Input TXxPDO- |PDO Mapping TxPDO 83 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 18 Ch.2
1A52:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:12, 16
0x12 ())
Index 1A53 Analog Input TxPDO-MapSamples 19 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A53:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 84 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 19 Ch.2
1A53:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples),), entry |UINT32 RO 0x6011:13, 16
0x13 ()
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Index 1A54 Analog Input TxPDO-MapSamples 20 Ch.2

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A54:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 85 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 20 Ch.2
1A54:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6011:14, 16
0x14 ()
Index 1A55 Analog Input TxPDO-MapSamples 21 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A55:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 86 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 21 Ch.2
1A55:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:15, 16
0x15 ())
Index 1A56 Analog Input TxPDO-MapSamples 22 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A56:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 87 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 22 Ch.2
1A56:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6011:16, 16
0x16 ())
Index 1A57 Analog Input TxPDO-MapSamples 23 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A57:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 88 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 23 Ch.2
1A57:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:17, 16
0x17 ())
Index 1A58 Analog Input TxPDO-MapSamples 24 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A58:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 89 UINT8 RO 0x01 (14,)
MapSamples 24 Ch.2
1A58:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:18, 16
0x18 ()
Index 1A59 Analog Input TXPDO-MapSamples 25 Ch.2
Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A59:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 90 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 25 Ch.2
1A59:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6011:19, 16
0x19 ())
Index 1A5A Analog Input TxPDO-MapSamples 26 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A5A:0 Analog Input TXxPDO- |PDO Mapping TxPDO 91 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 26 Ch.2
1A5A:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:1A, 16
0x1A ()
Index 1A5B Analog Input TxPDO-MapSamples 27 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A5B:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 92 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 27 Ch.2
1A5B:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:1B, 16

0x1B ())
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Index 1A5C Analog Input TxPDO-MapSamples 28 Ch.2

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A5C:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 93 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 28 Ch.2
1A5C:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6011:1C,
0x1C () 16
Index 1A5D Analog Input TxPDO-MapSamples 29 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A5D:0 Analog Input TXxPDO- |PDO Mapping TxPDO 94 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 29 Ch.2
1A5D:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:1D,
0x1D ()) 16
Index 1A5E Analog Input TxPDO-MapSamples 30 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A5E:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 95 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 30 Ch.2
1A5E:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6011:1E, 16
O0x1E ()
Index 1A5F Analog Input TxPDO-MapSamples 31 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A5F:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 96 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 31 Ch.2
1A5F:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:1F, 16
0x1F ()
Index 1A60 Analog Input TxPDO-MapSamples 32 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A60:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 97 UINT8 RO 0x01 (14,)
MapSamples 32 Ch.2
1A60:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:20, 16
0x20 ())
Index 1A61 Analog Input TxPDO-MapSamples 33 Ch.2
Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A61:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 98 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 33 Ch.2
1A61:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6011:21, 16
0x21 ()
Index 1A62 Analog Input TxPDO-MapSamples 34 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A62:0 Analog Input TXxPDO- |PDO Mapping TxPDO 99 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 34 Ch.2
1A62:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:22, 16
0x22 ())
Index 1A63 Analog Input TxPDO-MapSamples 35 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A63:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 100 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 35 Ch.2
1A63:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:23, 16

0x23 ())
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Index 1A64 Analog Input TxPDO-MapSamples 36 Ch.2

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A64:0 Analog Input TXxPDO- |PDO Mapping TxPDO 101 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 36 Ch.2
1A64:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6011:24, 16
0x24 ())
Index 1A65 Analog Input TxPDO-MapSamples 37 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A65:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 102 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 37 Ch.2
1A65:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:25, 16
0x25 ())
Index 1A66 Analog Input TxPDO-MapSamples 38 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A66:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 103 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 38 Ch.2
1A66:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6011:26, 16
0x26 ())
Index 1A67 Analog Input TxPDO-MapSamples 39 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A67:0 Analog Input TXxPDO- |PDO Mapping TxPDO 104 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 39 Ch.2
1A67:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:27, 16
0x27 ())
Index 1A68 Analog Input TxPDO-MapSamples 40 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A68:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 105 UINT8 RO 0x01 (14,)
MapSamples 40 Ch.2
1A68:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:28, 16
0x28 ())
Index 1A69 Analog Input TxPDO-MapSamples 41 Ch.2
Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A69:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 106 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 41 Ch.2
1A69:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6011:29, 16
0x29 ())
Index 1A6A Analog Input TxPDO-MapSamples 42 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1ABA:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 107 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 42 Ch.2
1AB6A:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:2A, 16
0x2A ()
Index 1A6B Analog Input TxPDO-MapSamples 43 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A6B:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 108 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 43 Ch.2
1A6B:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:2B, 16

0x2B ())
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Index 1A6C Analog Input TxPDO-MapSamples 44 Ch.2

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A6C:0 Analog Input TXxPDO- |PDO Mapping TxPDO 109 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 44 Ch.2
1A6C:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6011:2C,
0x2C ()) 16
Index 1A6D Analog Input TxPDO-MapSamples 45 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A6D:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 110 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 45 Ch.2
1A6D:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:2D,
0x2D () 16
Index 1A6E Analog Input TxPDO-MapSamples 46 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A6E:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 111 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 46 Ch.2
1A6E:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6011:2E, 16
0x2E ())
Index 1A6F Analog Input TxPDO-MapSamples 47 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A6F:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 112 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 47 Ch.2
1A6F:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:2F, 16
0x2F ()
Index 1A70 Analog Input TxPDO-MapSamples 48 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A70:0 Analog Input TXPDO- |PDO Mapping TxPDO 113 UINT8 RO 0x01 (14,)
MapSamples 48 Ch.2
1A70:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:30, 16
0x30 ())
Index 1A71 Analog Input TXPDO-MapSamples 49 Ch.2
Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A71:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 114 UINT8 RO 0x01 (1462)
MapSamples 49 Ch.2
1A71:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry  |UINT32 RO 0x6011:31, 16
0x31())
Index 1A72 Analog Input TxPDO-MapSamples 50 Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A72:0 Analog Input TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 115 UINT8 RO 0x01 (14e,)
MapSamples 50 Ch.2
1A72:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6011 (Samples), entry |UINT32 RO 0x6011:32, 16
0x32 ()
Index 1A80 Analog Input Timestamp TxPDO-Map NextSync1Time
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A80:0 Analog Input Time- PDO Mapping TxPDO 129 UINT8 RO 0x01 (14e,)
stamp TxPDO-Map
NextSync1Time
1A80:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6020 (NextSync1Time), |UINT32 RO 0x6020:01, 64

entry 0x01 (StartTimeNextLatch))
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Index 1A81 Analog Input Timestamp TxPDO-Map Sample Count

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A81:0 Analog Input Time- PDO Mapping TxPDO 130 UINT8 RO 0x01 (14e,)
stamp TxPDO-Map
Sample Count

1A81:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6021 (SampleCount), UINT32 RO 0x6021:01, 16
entry 0x01 (SampleCount))

Index 1C00 Sync manager type

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

1C00:0 Sync manager type  |Benutzung der Sync Manager UINT8 RO 0x04 (44,)

1C00:01 Subindex 001 Sync-Manager Type Channel 1: Mailbox Write UINT8 RO 0x01 (14,)

1C00:02 Sublndex 002 Sync-Manager Type Channel 2: Mailbox Read UINT8 RO 0x02 (24,)

1C00:03 Sublndex 003 Sync-Manager Type Channel 3: Process Data Write UINT8 RO 0x03 (34,)
(Outputs)

1C00:04 Sublindex 004 Sync-Manager Type Channel 4: Process Data Read (In- |UINT8 RO 0x04 (44,)
puts)

Index 1C12 RxPDO assign

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

1C12:0 RxPDO assign PDO Assign Outputs UINT8 RW 0x00 (0ge,)

Index 1C13 TxPDO assign

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

1C13:0 TxPDO assign PDO Assign Inputs UINT8 RW 0x06 (64,)

1C13:01 Subindex 001 1. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugehdri- |[UINT16 RW 0x1A00
gen TxPDO Mapping Objekts) (66564,)

1C13:02 Subindex 002 2. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugehori- |UINT16 RW 0x1A01
gen TxPDO Mapping Objekts) (66574,)

1C13:03 Subindex 003 3. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugehori- |UINT16 RW 0x1A40
gen TxPDO Mapping Objekts) (67204,)

1C13:04 Subindex 004 4. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugehori- |UINT16 RW 0x1A41
gen TxPDO Mapping Objekts) (67214,)

1C13:05 Subindex 005 5. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugehori- |UINT16 RW 0x1A80
gen TxPDO Mapping Objekts) (6784.)

1C13:06 Subindex 006 6. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugehori- |UINT16 RW 0x1A81
gen TxPDO Mapping Objekts) (67854,)

1C13:07 Subindex 007 7. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugehori- |UINT16 RW 0x0000 (0y4,)
gen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:69 Subindex 105 105. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugehd- |UINT16 RW 0x0000 (0g4e,)
rigen TxPDO Mapping Objekts)
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Index 1C33 SM input parameter

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1C33:0 SM input parameter  |Synchronisierungsparameter der Inputs UINT8 RO 0x20 (32,,)
1C33:01 Sync mode Aktuelle Synchronisierungsbetriebsart: UINT16 RW 0x0022 (34,,)
* 0: Free Run
* 1: Synchron with SM 3 Event (keine Outputs
vorhanden)
» 2: DC - Synchron with SYNCO Event
» 3: DC - Synchron with SYNC1 Event
» 34: Synchron with SM 2 Event (Outputs vorhanden)
1C33:02 Cycle time wie 0x1C32:02 UINT32 RW 0x000F4240
(1000000,,)
1C33:03 Shift time Zeit zwischen SYNCO-Event und Einlesen der Inputs (in  |UINT32 RO 0x00000000
ns, nur DC-Mode) (Ogez)
1C33:04 Sync modes suppor- |Unterstiitzte Synchronisierungsbetriebsarten: UINT16 RO 0x0C06
ted » Bit 0: Free Run wird unterstutzt (3078cez)
» Bit 1: Synchron with SM 2 Event wird unterstutzt
(Outputs vorhanden)
» Bit 1: Synchron with SM 3 Event wird unterstitzt
(keine Outputs vorhanden)
* Bit 2-3 = 01: DC-Mode wird unterstutzt
» Bit 4-5 = 01: Input Shift durch lokales Ereignis
(Outputs vorhanden)
* Bit4-5=10: Input Shift mit SYNC1 Event (keine
Outputs vorhanden)
» Bit 14 = 1: dynamische Zeiten (Messen durch
Beschreiben von 0x1C32:08 oder 0x1C33:08)
1C33:05 Minimum cycle time  |wie 0x1C32:05 UINT32 RO 0x00002710
(10000,,)
1C33:06 Calc and copy time  |Zeit zwischen Einlesen der Eingange und Verfugbarkeit |[UINT32 RO 0x00000000
der Eingange fir den Master (in ns, nur DC-Mode) (Ogez)
1C33:07 Minimum delay time UINT32 RO 0x00000000
(Odez)
1C33:08 Command wie 0x1C32:08 UINT16 RW 0x0000 (0y,)
1C33:09 Maximum delay time |Zeit zwischen SYNC1-Event und Einlesen der Eingange |UINT32 RO 0x00000000
(in ns, nur DC-Mode) (Oges)
1C33:0B SM event missed wie 0x1C32:11 UINT16 RO 0x0000 (0y,)
counter
1C33:0C Cycle exceeded coun- |wie 0x1C32:12 UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
ter
1C33:0D Shift too short counter |wie 0x1C32:13 UINT16 RO 0x0000 (0y,)
1C33:20 Sync error wie 0x1C32:32 BOOLEAN RO 0x00 (Oge,)
Index FOO0 Modular device profile
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
F000:0 Modular device profile | Allgemeine Informationen des Modular Device Profiles  |UINT8 RO 0x02 (24,)
F000:01 Module index distan- |Indexabstand der Objekte der einzelnen Kanale UINT16 RO 0x0010 (16,,)
ce
F000:02 Maximum number of |Anzahl der Kanale UINT16 RO 0x0003 (3¢e;)
modules
Index FO08 Code word
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
F008:0 Code word reserviert UINT32 RW 0x00000000

(Odez)
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Index FO10 Module list

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

F010:0 Module list Maximaler Subindex UINT8 RW 0x03 (34e,)

F010:01 Sublindex 001 Profil Al UINT32 RW 0x0000012C
(300dez)

F010:02 Sublindex 002 Profil Al UINT32 RW 0x0000012C
(soodez)

F010:03 Sublindex 003 Profil Al UINT32 RW 0x0000012C
(300dez)
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7 Anhang

71 Allgemeine Betriebsbedingungen

Schutzarten nach IP-Code

In der Norm IEC 60529 (DIN EN 60529) sind die Schutzgrade festgelegt und nach verschiedenen Klassen
eingeteilt. Die Bezeichnung erfolgt in nachstehender Weise.

1. Ziffer: Staub- und Be- |Bedeutung

rithrungsschutz

0 Nicht geschiitzt

1 Geschlitzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit dem Handriicken. Geschiitzt gegen feste Fremd-
kérper @ 50 mm

2 Geschutzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit einem Finger. Geschltzt gegen feste Fremdkor-
per @ 12,5 mm

3 Geschutzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit einem Werkzeug. Geschlitzt gegen feste Fremd-
koérper @ 2,5 mm

4 Geschutzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit einem Draht. Geschltzt gegen feste Fremdkor-
per@1 mm

5 Geschltzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit einem Draht. Staubgeschiitzt. Eindringen von
Staub ist nicht vollstandig verhindert, aber der Staub darf nicht in einer solchen Menge eindringen, dass
das zufriedenstellende Arbeiten des Gerates oder die Sicherheit beeintrachtigt wird

6 Geschiitzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit einem Draht. Staubdicht. Kein Eindringen von

Staub

2. Ziffer: Wasserschutz* |Bedeutung

0 Nicht geschutzt

1 Geschuitzt gegen Tropfwasser
2

3

Geschltzt gegen Tropfwasser, wenn das Gehause bis zu 15° geneigt ist

Geschutzt gegen Spriihwasser. Wasser, das in einem Winkel bis zu 60° beiderseits der Senkrechten ge-
spruht wird, darf keine schadliche Wirkung haben

4 Geschuitzt gegen Spritzwasser. Wasser, das aus jeder Richtung gegen das Gehause spritzt, darf keine
schadlichen Wirkungen haben

5 Geschltzt gegen Strahlwasser.
6 Geschutzt gegen starkes Strahlwasser.
7 Geschutzt gegen die Wirkungen beim zeitweiligen Untertauchen in Wasser. Wasser darf nicht in einer

Menge eintreten, die schadliche Wirkungen verursacht, wenn das Gehause fir 30 Minuten in 1 m Tiefe in
Wasser untergetaucht ist

*) In diesen Schutzklassen wird nur der Schutz gegen Wasser definiert.

Chemische Bestandigkeit

Die Bestandigkeit bezieht sich auf das Gehause der IP67-Module und die verwendeten Metallteile. In der
nachfolgenden Tabelle finden Sie einige typische Bestandigkeiten.

Art Bestdndigkeit

Wasserdampf bei Temperaturen >100°C nicht bestandig
Natriumlauge bei Raumtemperatur bestandig

(ph-Wert > 12) > 40°C unbestandig

Essigsaure unbestandig

Argon (technisch rein) bestandig

Legende

* bestandig: Lebensdauer mehrere Monate
* bedingt bestandig: Lebensdauer mehrere Wochen
* unbestandig: Lebensdauer mehrere Stunden bzw. baldige Zersetzung
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7.2 Zubehor

Befestigung

Bestellangabe Beschreibung Link
ZS5300-0011 Montageschiene Website

Beschriftungsmaterial, Schutzkappen

Bestellangabe Beschreibung

ZS5000-0010 Schutzkappe fur M8-Buchsen, IP67 (50 Stiick)
ZS5100-0000 Beschriftungsschilder nicht bedruckt, 4 Streifen a 10 Stlick
ZS5000-xxxx Beschriftungsschilder bedruckt, auf Anfrage

Leitungen

Eine vollstéandige Ubersicht von vorkonfektionierten Leitungen fiir I0-Komponenten finden sie hier.

Bestellangabe Beschreibung Link
ZK1090-3XXX-XXXX EtherCAT-Leitung M8, griin Website
ZK1093-3XXX-XXXX EtherCAT-Leitung M8, gelb Website
ZK2000-3xXX-XXXX Sensorleitung M8, 4-polig Website
ZK2020-3XXX-XXXX Powerleitung M8, 4-polig Website
Werkzeug

Bestellangabe Beschreibung

ZB8801-0000 Drehmoment-Schraubwerkzeug fir Stecker, 0,4...1,0 Nm

ZB8801-0001 Wechselklinge fur M8 / SW9 fur ZB8801-0000

® Weiteres Zubehor

Weiteres Zubehdr finden Sie in der Preisliste fur Feldbuskomponenten von Beckhoff und im Internet
auf https://www.beckhoff.de.
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7.3 Hinweise zu analogen Spezifikationen

Beckhoff |0-Gerate (Klemmen, Box-Module, Module) mit analogen Ein- und Ausgangen sind durch eine
Reihe technischer Kenndaten charakterisiert, sieche dazu die Technischen Daten in den jeweiligen
Dokumentationen.

Zur korrekten Interpretation dieser Kenndaten werden im Folgenden einige Erlduterungen gegeben.

Soweit nicht anders angegeben sind die Erlauterungen sinngemaf auf Ein- und Ausgangssignale
anwendbar.

7.3.1 Messbereichsendwert (MBE), Ausgabeendwert (AEW)

Ein 10-Gerat mit analogem Eingang misst tiber einen nominellen Messbereich, der durch eine obere und
eine untere Schranke (Anfangswert und Endwert) begrenzt wird die meist schon der Geratebezeichnung
entnommen werden kann.

Der Bereich zwischen beiden Schranken wird Messspanne genannt und entspricht der Formel (Endwert -
Anfangswert). Entsprechend zu Zeigergeraten ist dies die Messskala (vgl. IEC 61131) oder auch der
Dynamikumfang.

Fir analoge |IO-Gerate von Beckhoff gilt, dass als Messbereichsendwert (MBE, englisch: FSV = full scale
value) des jeweiligen Produkts (auch: Bezugswert) die betragsmaflig groRte Schranke des nominellen
Messbereichs gewahlt und mit positivem Vorzeichen versehen wird. Dies gilt fir symmetrische und
asymmetrische Messspannen.

| 0..10V

| 4.20mA

| -200..1370°C

| S10_+10V

0

Abb. 45: Messbereichsendwert, Messspanne

Fir die obigen Beispiele bedeutet dies:

* Messbereich 0...10 V: asymmetrisch unipolar, MBE = 10 V, Messspanne = 10 V

* Messbereich 4...20 mA: asymmetrisch unipolar, MBE = 20 mA, Messspanne = 16 mA

* Messbereich -200...1370°C: asymmetrisch bipolar, MBE = 1370°C, Messspanne = 1570°C

* Messbereich -10...+10 V: symmetrisch bipolar, MBE = 10 V, Messspanne = 20 V
Je nach Funktionsumfang kann ein Analogeingangskanal einen technischen Messbereich aufweisen, der
Uber den nominellen Messbereich hinausgeht, z.B. um mehr Diagnoseinformationen tber das Signal zu
gewinnen.
Die fallweisen Angaben in der Geratedokumentation zum Verhalten auferhalb des nominellen Messbereichs
(Messunsicherheit, Anzeigewert) sind zu beachten.
Die o.a. Gedanken sind entsprechend auf analoge Ausgabegerate anwendbar:

» Der Messbereichsendwert (MBE) wird zum Ausgabeendwert (AEW)

* Auch hier kann es zum nominellen Ausgabebereich einen (groReren) technischen Ausgabebereich
geben
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7.3.2 Messfehler/Messabweichung/Messunsicherheit,
Ausgabeunsicherheit

® Analoge Ausgabe

Die folgenden Angaben gelten sinngemal} auch fur den Ausgabeendwert (AEW) analoger Ausga-
begerate.

Der relative Messfehler als Spezifikationswert eines Beckhoff-Analoggerats wird angeben in % vom
nominellen MBE (AEW) und berechnet als Quotient aus der zahlenmafig groRten wahrscheinlich moglichen
Abweichung vom wahren Messwert (Ausgabewert) in Bezug auf den MBE (AEW):

| max. Abweichung ‘
Messfehler =

MBE

Hier ist anzumerken, dass der ,wahre Messwert“ auch nicht unendlich genau bestimmt werden kann,
sondern nur Uber Referenzgerate mit héherem Aufwand an Technik und Messdauer und somit deutlich
geringerer Messunsicherheit ermittelt wird.

Der Wert beschreibt also das Ergebnisfenster, in dem der vom betrachteten Gerat (Beckhoff-Analoggerat)
ermittelte Messwert mit sehr hoher Wahrscheinlichkeit in Relation zum ,wahren Wert* liegt. Es handelt sich
dabei also umgangssprachlich um einen ,typischen® Wert (typ.); damit wird ausgedrickt, dass die grol3e
statistische Mehrheit der Werte im Spezifikationsfenster liegen wird, es aber in seltenen Fallen auch zu
Abweichungen aulerhalb des Fensters kommen kann/wird.

Deshalb hat sich mittlerweile auch eher der Begriff ,Messunsicherheit” fiir dieses Fenster etabliert, denn mit
.Fehler* werden mittlerweile eher bekannte und damit i.d.R. systematisch abstellbare Storeffekte bezeichnet.

Die Messunsicherheitsangabe ist immer auch in Abhangigkeit von potenziellen Umgebungseinfliissen zu
sehen:

» unveranderliche elektrische Kanaleigenschaften wie Temperaturempfindlichkeit,

« veranderliche Einstellungen des Kanals (Rauschen via Filtern, Samplingrate, ...).

Messunsicherheitsangaben ohne weitere Betriebseingrenzung (auch ,Gebrauchsfehlergrenze“ genannt)
kénnen als Wert ,iber alles” angenommen werden: gesamter zulassige Betriebstemperaturbereich, Default-
Einstellung, etc.

Das Fenster ist immer als Positiv/INegativ-Spanne mit ,+“ zu verstehen, auch wenn fallweise als ,halbes*
Fenster ohne ,+“ angegeben.

Die maximale Abweichung kann auch direkt angegeben werden.

Beispiel: Messbereich 0...10 V (MBE = 10 V) und Messunsicherheit < + 0,3%sz — die zu erwartende,
maximale Ubliche Abweichung betragt £ 30 mV im zulassigen Betriebstemperaturbereich.

® Geringere Messunsicherheit moglich

1 Falls diese Angabe auch die Temperaturdrift beinhaltet, kann bei Sicherstellung einer konstanten
Umgebungstemperatur des Gerats und thermischer Stabilisierung in der Regel nach einem Anwen-
derabgleich von einem signifikant geringeren Messfehler ausgegangen werden.

7.3.3 Temperaturkoeffizient tK [ppm/K]

Eine elektronische Schaltung ist in der Regel mehr oder weniger temperaturabhangig. Im Bereich der
analogen Messtechnik bedeutet dies, dass der mittels einer elektronischen Schaltung ermittelte Messwert
reproduzierbar in seiner Abweichung vom ,wahren® Wert von der Umgebungs-/Betriebstemperatur abhangig
ist.

Lindern kann ein Hersteller dies durch Verwendung héherwertiger Bauteile oder Software-MaRnahmen.
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Der von Beckhoff ggf. angegebene Temperaturkoeffizient erlaubt es dem Anwender den zu erwartenden
Messfehler aullerhalb der Grundgenauigkeit zu berechnen. Die Grundgenauigkeit ist meist fiir 23°C
Umgebungstemperatur angegeben, in Sonderfallen auch bei anderer Temperatur.

Aufgrund der umfangreichen Unsicherheitsbetrachtungen, die in die Bestimmungen der Grundgenauigkeit
eingehen, empfiehlt Beckhoff eine quadratische Summierung.

Beispiel: Grundgenauigkeit sei +0,01% typ. (MBE), tK = 20 ppm/K typ., bei 23°C, gesucht ist die
Genauigkeit G35 bei 35°C, somit AT = 12K

G35+= J(o,01%)2+(12|< - 20 B¥)2 =0,026% MBE, typ.

Anmerkungen:  ppm 2 10° % 2102
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7.3.4 Langzeiteinsatz

Analoge Baugruppen (Eingénge, Ausgange) unterliegen im Betrieb bestandiger Umwelteinwirkung
(Temperatur, Temperaturwechsel, Schock/Vibration, Einstrahlung etc.). Dies kann Einfluss auf die Funktion,
insbesondere die analoge Genauigkeit (auch: Mess- bzw. Ausgabeunsicherheit) haben.

Als Industrieprodukte sind Beckhoff Analoggeréate fur den 24h/7d Dauereinsatz ausgelegt.

Die Gerate zeigen, dass sie insbesondere die Genauigkeitsspezifikation in der Regel auch im
Langzeiteinsatz einhalten. Eine zeitlich unbeschrankte Funktionszusicherung (betrifft auch die Genauigkeit)
kann wie Ublich fir technischen Gerate allerdings nicht gegeben werden.

Beckhoff empfiehlt die Verwendungsfahigkeit in Bezug auf das Einsatzziel im Rahmen Ublicher
Anlagenwartung z.B. alle 12-24 Monate zu prufen.

7.3.5 Massebezug: Typisierung SingleEnded / Differentiell

Beckhoff unterscheidet analoge Eingénge grundsatzlich in den zwei Typen Single-Ended (SE) und
Differentiell (DIFF) und steht hier fir den unterschiedlichen elektrischen Anschluss bezuglich der
Potenzialdifferenz.

In dieser Abbildung sind ein SE und ein DIFF-Modul als 2-kanalige Variante aufgezeigt, exemplarisch fur alle
mehrkanaligen Ausfihrungen.

Single Ended Differential
| t+
Inpu Input +
& Ch1 () Sensor
Sensor
Input -
Ucw, chech
Input + Input +
_J'_ . [ —
Ch2 @
Ch 2 () Sensar L
O]
() Sensor Input -
GND IMNT] GND INT
-1 -
1 I GMND
1 | |
GND 1 1
;ﬁ?-;_{ GND wr ﬂqT_.J =

Abb. 46: SE und DIFF-Modul als 2-kanalige Variante

Hinweis: gestrichelte Linien bedeuten, dass diese Verbindung nicht unbedingt in jedem SE- oder DIFF-
Modul vorhanden sein muss. Galvanisch getrennte Kanale arbeiten grundsatzlich in differentieller Art, nur
dass uberhaupt kein direkter (galvanischer) Massebezug im Modul hergestellt ist. Spezifikationsangaben zu
empfohlenen und maximalen Spannungen sind jeweils allerdings zu beachten.

Grundsitzlich gilt:

» Die analoge Messung erfolgt immer als Spannungsmessung zwischen zwei Potenzialpunkten.
Bei einer Spannungsmessung ist R grof3 gewahlt, um eine hohe Impedanz zu gewahrleisten, bei einer
Strommessung ist R als Shunt niedrig gewahlt. Ist der Messzweck eine Widerstandsbestimmung,
erfolgt die Betrachtung entsprechend.
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o

Dabei sind diese beiden Punkte bei Beckhoff Giblicherweise als Input+/SignalPotenzial und Input-/
BezugsPotenzial gekennzeichnet.

Far die Messung zwischen zwei Potenzialpunkten sind auch zwei Potenziale heranzufuhren.

Bei den Begrifflichkeiten ,1-Leiter-Anschluss” oder ,3-Leiter-Anschluss® ist beziiglich der reinen
Analog-Messung zu beachten: 3- oder 4-Leiter kdnnen zur Sensorversorgung dienen, haben aber
mit der eigentlichen Analog-Messung nichts zu tun, diese findet immer zwischen zwei Potenzialen/
Leitungen statt.

Dies gilt insbesondere auch fir SE, auch wenn hier die Benennung suggeriert, dass nur eine
Leitung bendtigt wird.

« Esistim Vorfeld der Begriff der "galvanischen Trennung" klarzustellen.
Beckhoff 10-Module verfiigen Uber 1..8 oder mehr analoge Kanéle; bei Betrachtungen beziglich des
Kanalanschluss ist zu unterscheiden

o

o

wie sich die Kanale INNERHALB eines Moduls zueinander stellen oder
wie sich die Kanale MEHRERER Module zueinander stellen.

Ob die Kanéle zueinander direkt in Verbindung stehen, wird u. a. mit der Eigenschaft der
galvanischen Trennung spezifiziert.

Beckhoff Klemmen/ Box-Module (bzw. verwandte Produktgruppen) sind immer mit einer
galvanischen Trennung von Feld/Analog-Seite zu Bus/EtherCAT-Seite ausgerlstet. Wenn zwei
analoge Klemmen/ Box-Module also nicht Uber die Powerkontakte/ Powerleitung miteinander
galvanisch verbunden sind, besteht faktisch eine galvanische Trennung zwischen den Modulen.

Falls Kanale innerhalb eines Moduls galvanisch getrennt sind oder ein 1-Kanal-Modul keine
Powerkontakte aufweist, handelt es sich faktisch immer um differentielle Kanale, siehe dazu auch
folgende Erlauterungen. Differentielle Kanale sind nicht zwangslaufig galvanisch getrennt.

» Analoge Messkanale unterliegen technischen Grenzen sowohl bezlglich des empfohlenen
bestimmungsgemalien Betriebsbereichs (Dauerbetrieb) als auch der Zerstdrgrenze. Entsprechende
Hinweise in den Dokumentationen zu den Klemmen/ Box-Modulen sind zu beachten.

Erlduterung
 Differentiell (DIFF)

[

Die differentielle Messung ist das flexibelste Konzept. Beide Anschlusspunkte Input+/
Signalpotenzial und Input-/Bezugspotenzial sind vom Anwender im Potenzial im Rahmen der
technischen Spezifikation frei wahlbar.

Ein differentieller Kanal kann auch als SE betrieben werden, wenn das Bezugspotenzial von
mehreren Sensoren verbunden wird. Dieser Verbindungspunkt kann auch Anlagen-GND sein.

Da ein differentieller Kanal intern symmetrisch aufgebaut ist (vgl. Abb. SE und DIFF-Modul als 2-
kanalige Variante) stellt sich in der Mitte zwischen den beiden zugefliihrten Potenzialen ein Mittel-
Potenzial ein (X), das gleichbedeutend mit dem internen Ground/Bezugsmasse dieses Kanals ist.
Wenn mehrere DIFF-Kanéle ohne galvanische Trennung in einem Modul verbaut sind,
kennzeichnet die technische Eigenschaft ,U, (common mode Spannung)“, wie weit die Kanale in
Ihrer Mittenspannung auseinander liegen durfen.

Die interne Bezugsmasse kann ggf. als Anschlusspunkt an der Klemme/ Box zuganglich sein, um
ein definiertes GND-Potenzial in der Klemme/ Box zu stabilisieren. Es ist allerdings dann
besonders auf die Qualitat dieses Potenzials (Rauschfreiheit, Spannungskonstanz) zu achten. An
diesen GND-Punkt kann auch eine Leitung angeschlossen werden die dafiir sorgt, dass bei der
differentiellen Sensorleitung die Ugy 5o« Nicht Gberschritten wird.

Sind differentielle Kanale nicht galvanisch getrennt, isti. d. R nur eine Ugy ... ZUléssig. Bei
galvanischer Trennung sollte dieses Limit nicht vorhanden sein und die Kanale dirfen nur bis zur
spezifizierten Trennungsgrenze auseinander liegen.

Differentielle Messung in Kombination mit korrekter Sensorleitungsverlegung hat den besonderen
Vorteil, dass Stérungen die auf das Sensorkabel wirken (idealerweise sind Hin- und Riickleitung
nebeneinander verlegt, so dass beide Leitungen von Storsignalen gleich getroffen werden) sehr
wenig effektive Auswirkung auf die Messung haben, weil beide Leitungen gemeinsam (= common)
im Potenzial verschoben werden - umgangssprachlich: Gleichtaktstérungen wirken auf beide
Leitungen gleichzeitig in Amplitude und Phasenlage.

Trotzdem unterliegt die Unterdriickung von Gleichtaktstérungen innerhalb eines Kanals oder
zwischen Kanalen technischen Grenzen, die in den technischen Daten spezifiziert sind.
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o Weitere hilfreiche Erganzungen dazu sind der Dokumentationsseite Beschaltung von 0/4..20 mA
Differenzeingéngen (siehe z. B. Dokumentation zu den Klemmen EL30xx) zu entnehmen.

+ Single-Ended (SE)
o Ist die Analog-Schaltung als SE konzipiert, ist die Input-/Bezugsleitung intern fest auf ein
bestimmtes nicht anderbares Potenzial gelegt. Dieses Potenzial muss an mindestens einer Stelle

der Klemme/ Box von auf’en zum Anschluss des Bezugspotenzials zuganglich sein, z. B. Uber die
Powerkontakte/ Powerleitung.

o SE bietet dem Anwender die Mdglichkeit, bei mehreren Kanalen zumindest eine der beiden
Sensorleitungen nicht bis zur Klemme/ Box zurtckflihren zu missen wie bei DIFF, sondern die
Bezugsleitung bereits an den Sensoren zusammenzufassen, z. B. im Anlagen-GND.

> Nachteilig dabei ist, dass es Uber die getrennte Vor- und Rickleitung zu Spannungs-/
Stromveranderungen kommen kann, die von einem SE-Kanal nicht mehr erfasst werden kénnen,
s. Gleichtaktstérung. Ein U,-Effekt kann nicht auftreten da die interne Schaltung der Kanale eines
Moduls ja immer durch Input-/Bezugspotenzial hart miteinander verbunden sind.

Typisierung 2/3/4-Leiter-Anschluss von Stromsensoren

Stromgeber/Sensoren/Feldgerate (im Folgenden nur ,Sensor genannt) mit der industriellen 0/4-20mA-
Schnittstelle haben typisch eine interne Wandlungselektronik von der physikalischen Messgréflie
(Temperatur, Strom...) auf den Stromregelausgang. Diese interne Elektronik muss mit Energie (Spannung,
Strom) versorgt werden. Die Zuleitungsart dieser Versorgung trennt die Sensoren somit in
selbstversorgende oder extern versorgte Sensoren:

Selbstversorgende Sensoren

« Die Energie fur den Eigenbetrieb bezieht der Sensor Uber die Sensor-/Signal-Leitung + und — selbst.
Damit immer genug Energie fir den Eigenbetrieb zur Verfligung steht und eine Drahtbrucherkennung
moglich ist, wurde bei der 4-20mA-Schnittstelle als untere Grenze 4 mA festgelegt, d. h. minimal Iasst
der Sensor 4 mA, maximal 20 mA Strom passieren.

» 2-Leiter-Anschluss siehe Abb. 2-Leiter-Anschluss, vgl. IEC60381-1

« Solche Stromgeber stellen i. d. R. eine Stromsenke dar, méchten also als ,variable Last* zwischen +
und — sitzen. Vgl. dazu Angaben des Sensorherstellers.

mA
sensor

;AwrﬂeasuﬂnngMCe
“__/ terminal

[

Abb. 47: 2-Leiter-Anschluss

Sie sind deshalb nach der Beckhoff-Terminologie wie folgt anzuschlief3en:

bevorzugt an ,,single ended“-Eingange, wenn die +Supply-Anschlisse der Klemme/ Box gleich mitgenutzt
werden sollen - anzuschlieen an +Supply und Signal.

Sie kdnnen aber auch an ,,differentielle“ Eingéange angeschlossen werden, wenn der Schluss nach GND
dann applikationsseitig selbst hergestellt wird — polrichtig anzuschlieen an +Signal und —Signal.
Unbedingt die Hinweisseite Beschaltung von 0/4..20 mA Differenzeingédngen (siehe z. B. Dokumentation zu
den Klemmen EL30xx) beachten!

Extern versorgte Sensoren
» 3-und 4-Leiter-Anschluss siehe Abb. Anschluss extern versorgte Sensoren, vgl. IEC60381-1

88 Version: 1.6 EP3632-0001



BECKHOFF Anhang

» Die Energie/Betriebsspannung fir den Eigenbetrieb bezieht der Sensor aus zwei eigenen
Versorgungsleitungen. Fir die SignallUbertragung der Stromschleife werden ein oder zwei weitere
Sensorleitungen verwendet:

o 1 Sensorleitung: nach der Beckhoff-Terminologie sind solche Sensoren an ,,single ended“-
Eingédnge anzuschlielRen in 3 Leitungen mit +/-/Signal und ggf. FE/Schirm.

o 2 Sensorleitungen: Bei Sensoren mit 4-Leiter-Anschluss nach +Supply/-Supply/+Signal/-Signal ist
zu prifen ob der +Signal mit +Supply oder der —Signal-Anschluss mit —Supply verbunden werden
darf.

Ja:

Dann kann entsprechend an einen Beckhoff ,,single ended“-Eingang angeschlossen werden.
Nein:

es ist der Beckhoff ,,differentiell“ Eingang fur +Signal und —Signal zu wahlen, +Supply und —
Supply sind Uber extra Leitungen anzuschliel3en.

Unbedingt die Hinweisseite Beschaltung von 0/4..20 mA Differenzeingéngen (siehe z. B.
Dokumentation zu den Klemmen EL30xx) beachten!

Hinweis: fachspezifische Organisationen wie NAMUR fordern einen nutzbaren Messbereich <4 mA/>20 mA
zur Fehlererkennung und Justage, vgl. NAMUR NEO043.

Es ist in der Beckhoff Geratedokumentation einzusehen, ob das jeweilige Gerat solch einen erweiterten
Signalbereich unterstitzt.

Bei unipolaren Klemmen/ Box-Modulen (und verwandten Produktgruppen) ist tblicherweise eine interne
Diode vorhanden, dann ist die Polaritat/Stromrichtung zu beachten:

Single-ended Differential

+Supply
+Input
«+— Input
mA mA
# Sensor - Input Sensor
|| «—— +Supply
i i ....ii 4— -Suppl int
) :__?_ 9 pply

?_z oot 4— shield/FE
KL/EL3x4x: 0-20mA KU EL3x1x: 0-20mA
KL/EL3x5x: 4-20mA KU EL3x2x: 4-20mA

Abb. 48: Anschluss extern versorgte Sensoren

Einordnung der Beckhoff-Klemmen/ Box-Module - Beckhoff 0/4-20mA Klemmen/ Box-Module (und
verwandten Produktgruppen) sind als Differentiell und Single-Ended verfligbar:

Single-Ended Differentiell

EL3x4x: 0-20 mA, EL3x5x: 4-20 mA, genauso KL und verwand- EL3x1x: 0-20 mA, EL3x2x: 4-20 mA, genauso KL und ver-

ten Produktgruppen wandten Produktgruppen

Stromvorzugsrichtung da interne Diode Stromvorzugsrichtung da interne Diode

Sind fiir den Anschluss von extern versorgenden Sensoren im Die Klemme/ Box ist eine passive differentielle Strommessvor-
3/4-Leiter-Anschluss konzipiert. richtung, ,passiv‘ bedeutet, dass keine Sensorspeisung erfolgt.

Sind fiir den Anschluss von selbstversorgenden Sensoren im 2-
Leiter-Anschluss konzipiert
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Single Ended Differential
ll_____ —*24VEKTEFU~I
I
I _____ —
- +24V pg
Sensor (™ Sensor
| sisnas | sisnaL
2-wire- i Imput +
connection GND it
Input -
‘ L GND pc
Pay attention to common mode potential
—— e —— —— e ——
r +24V exteRn lr +24V ExteERN
I |
I [
3-wire- ;_'j | siGhaL
connection
4-wire- Not relevant
connection
Pay attention to common mode potential

Abb. 49: 2-, 3- und 4-Leiter-Anschluss an Single-Ended- und Differentiell-Eingangen

90 Version: 1.6 EP3632-0001



BEGKHOFF Anhang

7.3.6 Gleichtaktspannung und Bezugsmasse (bezogen auf
Differenzeingange)

Gleichtaktspannung (CommonMode, U,) wird als der Mittelwert der Spannungen an den einzelnen
Anschlissen/Eingéngen definiert und wird gegen eine Bezugsmasse gemessen/angegeben.

0V Bezugsmasse

Abb. 50: Gleichtaktspannung (U,)

Bei der Definition des zuldssigen Gleichtaktspannungsbereiches und bei der Messung der
Gleichtaktunterdrickung (CMRR, common mode rejection ratio) bei differenziellen Eingéngen ist die
Definition der Bezugsmasse wichtig.

Die Bezugsmasse ist auch das Potential, gegen welches der Eingangswiderstand und die
Eingangsimpedanz bei Single-Ended-Eingangen bzw. der Gleichtaktwiderstand und die Gleichtaktimpedanz
bei differenziellen Eingdngen gemessen werden.

Die Bezugsmasse ist an/bei der Klemme/ Box i.d.R. zuganglich. Orte dafiir kdnnen Klemmkontakte,
Powerkontakte/ Powerleitung oder auch nur eine Tragschiene sein. Zur Verortung siehe Dokumentation, die
Bezugsmasse sollte beim betrachteten Gerat angegeben sein.

Bei mehrkanaligen Klemmen/ Box-Modulen mit resistiver (= direkter, ohmscher, galvanischer) oder
kapazitiver Verbindung zwischen den Kanalen ist die Bezugsmasse vorzugsweise der Symmetriepunkt aller
Kanale, unter Betrachtung der Verbindungswiderstande.

Beispiele fiir Bezugsmassen bei Beckhoff 10 Geraten:

1. internes AGND (analog GND) herausgefuhrt:
EL3102/EL3112, resistive Verbindung der Kanale untereinander

2. O0V-Powerkontakt:
EL3104/EL3114, resistive Verbindung der Kanale untereinander an AGND, AGND niederohmig ver-
bunden mit OV-Powerkontakt

3. Erde bzw. SGND (shield GND):

o EL3174-0002: Kanale haben keine resistive Verbindung untereinander, aber sind kapazitiv durch
Ableitkondensatoren an SGND gekoppelt

o EL3314: keine interne Masse auf die Klemmpunkte herausgefiihrt, aber kapazitive Kopplung an
SGND
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7.3.7 Spannungsfestigkeit

Es ist zu unterscheiden zwischen:

+ Spannungsfestigkeit (Zerstdrgrenze): eine Uberschreitung kann irreversible Veranderungen an der
Elektronik zur Folge haben, Wertbetrachtung dabei

o gegen eine festgelegte Bezugsmasse oder
o differentiell

« Empfohlener Einsatzspannungsbereich: Bei einer Uberschreitung kann nicht mehr von einem
spezifikationsgemafen Betrieb ausgegangen werden, Wertbetrachtung dabei

o gegen eine festgelegte Bezugsmasse oder

-

o differentiell

Spannungsfestigkeit/
Zerstorgrenze

Beaufschlagte
Spannung/ U |

Empfohlener
= Einsatz-
spannungsbereich

- 0V Potential
Abb. 51: Empfohlener Einsatzspannungsbereich
Es kénnen in den Geratedokumentationen besondere Spezifikationsangaben dazu und zur Zeitangabe
gemacht werden, unter Bericksichtigung von:
« Eigenerwarmung

* Nennspannung
Isolationsfestigkeit

Flankensteilheit der Anlege-Spannung bzw. Haltedauern
* Normatives Umfeld (z. B. PELV)
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7.3.8 Zeitliche Aspekte der analog/digital bzw. digital/analog
Wandlung

® Analoge Ausgabe

Die folgenden Angaben gelten sinngemafd auch fiir die analoge Signalausgabe per DAC (digital-
analog-converter).

Die Umwandlung des stetigen analogen elektrischen Eingangssignals in eine wertdiskrete digitale und
maschinenlesbare Form wird in den Beckhoff analogen Eingangsbaugruppen EL/KL/EP mit sog. ADC
(analog digital converter) umgesetzt. Obgleich verschiedene ADC-Technologien gangig sind, haben sie alle
aus Anwendersicht ein gemeinsames Merkmal: nach dem Ende der Umwandlung steht ein bestimmter
digitaler Wert zur Weiterverarbeitung in der Steuerung bereit. Dieser Digitalwert, das sog. Analoge
Prozessdatum, steht in einem festen zeitlichen Zusammenhang mit der ,Ur-GroRRe®, dem elektrischen
Eingangswert. Deshalb kénnen fir Beckhoff analoge Eingangsgerate auch entsprechende zeitliche
Kenndaten ermittelt und spezifiziert werden.

In diesen Prozess sind mehrere funktionale Komponenten involviert, die mehr oder weniger stark ausgepragt
in jeder Al (analog input) Baugruppe wirken:

« die elektrische Eingangsschaltung

+ die Analog/Digital-Wandlung

« die digitale Weiterverarbeitung

« die finale Bereitstellung der Prozess- und Diagnosedaten zur Abholung an den Feldbus (EtherCAT, K-

Bus etc.)
e T s Analog Qata processing
ADC (Firmware)
. . (Hardware) PDO transport over
electric analog input
(continuous signal) . . Internal transport, Filter, bus Sys_tem
Filter, EMC protection, Centinuous - discrete values T ' ! (cycle time)
. calibration, Over/
amplifier,...
Underrange
-t Signal delay -

Abb. 52: Signalverarbeitung Analogeingang

Aus Anwendersicht sind dabei zwei Aspekte entscheidend:

* ,Wie oft bekomme ich neue Werte?“, also eine Sampling-Rate im Sinne einer Schnelligkeit in Bezug
auf das Gerat/den Kanal

* Wieviel Verzdgerung verursacht die (gesamte) AD-Wandlung des Gerates/des Kanals?
Also Hard- und Firmware-Teile in toto. Aus technologischen Griinden muss zur Bestimmung dieser
Angabe die Signalcharakteristik betrachtet werden: je nach Signalfrequenz kann es zu
unterschiedlichen Laufzeiten durch das System kommen.

Dies ist die ,aullere” Betrachtung des Systems ,Beckhoff Al Kanal“ — intern setzt sich insbesondere die
Signalverzdgerung aus den verschiedenen Anteilen Hardware, Verstarker, Wandlung selbst, Datentransport
und Verarbeitung zusammen. Auch kann ggf. intern eine hdhere Abtastrate verwendet werden (z.B. bei
deltaSigma-Wandlern) als ,aufen“ aus Anwendersicht angeboten wird. Dies ist aber fur ein nutzseitige
Betrachtung der Komponente ,Beckhoff Al Kanal“ normalerweise ohne Belang bzw. wird entsprechend
spezifiziert, falls es doch flr die Funktion relevant ist.

Damit kdnnen fur Beckhoff Al Gerate folgende Spezifikationsangaben zum Al Kanal aus zeitlicher Sicht fur
den Anwender angegeben werden:

1. Minimale Wandlungszeit [ms, ps]

Dies ist der Kehrwert der maximalen Sampling-Rate [Sps, Samples per second]:

Gibt an, wie oft der analoge Kanal einen neu festgestellten Prozessdatenwert zur Abholung durch den
Feldbus bereitstellt. Ob der Feldbus (EtherCAT, K-Bus) diesen dann auch genauso schnell (also im
Gleichtakt), schneller (weil der Al Kanal im langsame FreeRun lauft) oder langsamer (z.B. bei Oversampling)
abholt, ist dann eine Frage der Einstellung des Feldbusses und welche Betriebsmodi das Al Gerat
unterstitzt.
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Bei EtherCAT Geraten zeigt das sog. ToggleBit bei den Diagnose-PDO an (indem es toggelt), dass ein neu
ermittelter Analogwert vorliegt.

Entsprechend kann eine maximale Wandlungszeit, also eine minimal vom Al Gerat unterstltzte
Samplingrate spezifiziert werden.

Entspricht IEC 61131-2 Kap 7.10.2 2) ,Abtast-Wiederholzeit*

2. Typ. Signalverzégerung

Entspricht IEC 61131-2 Kap 7.10.2 1) ,Abtastdauer®. Sie inkludiert nach dieser Betrachtung alle
gerateinternen Hard- und Firmware-Anteile, aber nicht ,auRere” Verzégerungsanteile aus dem Feldbus oder
der Steuerung (TwinCAT).

Diese Verzodgerung ist insbesondere relevant fir absolute Zeitbetrachtungen, wenn Al Kanale zum
Amplitudenwert auch einen zugehorigen Zeitstempel (timestamp) mitliefern — von dem ja angenommen
werden darf, dass er in seinem Zeitwert, zu dem auf3en ehemals physikalisch anliegenden Amplitudenwert
passt.

Aufgrund der frequenzabhangigen Laufzeit eines Signals, kann ein dezidierter Wert nur fir ein gegebenes
Signal spezifiziert werden. Der Wert ist auch abhangig von ggf. veranderlichen Filtereinstellungen des
Kanals.

Eine typische Charakterisierung in der Geratedokumentation kann sein:

2.1 Signalverzégerung (Sprungantwort)

Stichwort Einschwingzeit:

Das Rechtecksignal kann extern mit einem Frequenzgenerator (Impedanz beachten!) erzeugt werden.
Als Erkennungsschwelle wird die 90% Grenze verwendet.

Die Signalverzogerung [ms, ps] ist dann der zeitliche Abstand zwischen dem (idealen) elektrischen
Rechtecksignal und der Zeitpunkt wo der analoge Prozesswert die 90% Amplitude erreicht hat.

elektr. Rechtecksignal
(ideal) \ PDO-Wert

Amplitude

9006 | s mimess meea s e -

Ubertragung zum Feldbus

Zeitstempel et

Verzogerung !

|
|
|
|
|
|
- fom

Abb. 53: Diagramm Signalverzoégerung (Sprungantwort)

2.2 Signalverzogerung (linear)

Stichwort Gruppenlaufzeit:

Beschreibt die Verzdgerung eines frequenzkonstanten Signals

Testsignal kann extern mit einem Frequenzgenerator erzeugt werden, z. B. als Sdgezahn oder Sinus.
Referenz ware dann ein zeitgleiches Rechtecksignal.

Die Signalverzdgerung [ms, ps] ist dann der zeitliche Abstand zwischen dem eingespeisten elektrischen
Signal einer bestimmten Amplitude und dem Moment, bei dem der analoge Prozesswert denselben Wert
erreicht.

Dazu muss die Testfrequenz in einem sinnvollen Bereich gewahlt werden; diese kann z. B. bei 1/20 der
maximalen Sampling-Rate liegen.
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elektr. Einganswert

(Analog) &

Amplitude

digitaler PDO-Wert
i

Ubertragung zum Feldbus

I
I
I
|‘
-

'Zeitstempe[

Verzogerung !

Zeit

Abb. 54: Diagramm Signalverzdogerung (linear)

3. Weitere Angaben

Weitere Angaben kdnnen in der Spezifikation optional angefiihrt sein, wie z. B.
» Tatsachliche Sampling-Rate des ADC (wenn unterschiedlich von der Kanal-Sampling-Rate)
+ Zeit-Korrekturwerte fiir Laufzeiten bei unterschiedlichen Filtereinstellungen

* usw.
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7.3.9 Begriffsklarung GND/Ground

IO Gerate haben immer irgendwo ein Referenzpotential. SchlieRlich entsteht die arbeitsfahige elektrische
Spannung erst dadurch, dass zwei Orte unterschiedliche Potentiale annehmen — der eine Ort sei dann
Referenzpotential/Bezugspotential genannt.

Im Beckhoff 10 Bereich und insbesondere bei den Analogprodukten werden verschiedene Bezugspotentiale
verwendet und benannt, diese seien hier definiert, benannt und erlautert.

Hinweis: aus historischen Griinden werden bei verschiedenen Beckhoff |O Produkten unterschiedliche
Benennungen verwendet. Die nachfolgenden Erlauterungen stellen diese auf ein einheitliches technisches
Fundament.

SGND
* Auch genannt: FE, Functional Earth, Shield GND, Shield.
» Verwendung: Ableitung von Stérungen und Abstrahlungen, vorrangig stromlos.

* Symbol: /—;—\

* Hinweise und Empfehlungen zu SGND/FE sind im separaten Kapitel
,Inbetriebnahme®/ ,Analogtechnische Hinweise — Schirm und Erde* genannt.

* SGND endet i.d.R. am Ende in den baulichen Erdungssternpunkt.

* Um bestimmungsgemal verwendet werden zu kdnnen, sollte SGND selbst eine rauscharme/
rauschfreie, ,saubere” Strom- und Spannungssenke sein.

PE
* Auch genannt: Protective Earth.

* Verwendung: Schutzmallinahme gegen das Auftreten von geféahrlichen Berlhrungsspannungen, indem
diese Beriihrungsspannungen abgeleitet werden und dann vorgeschaltete Schutzeinrichtungen
auslosen. Bei korrekter Installation ist der PE-Leiter stromlos, muss aber flir den Schutzfall
vorgabegemal stromtragfahig sein.

+ Symbol: @

* PE endeti.d.R. am Ende in den baulichen Erdungssternpunkt.
» Vorgaben und Hinweise zu PE siehe einschlagiges Regelwerk.

PGND, AGND
* Verwendung: Bezugsmasse oder Ruckleitung von analogen oder digitalen Signalen.
+ Je nach Verwendung nominell stromlos als Bezugspotential oder stromfiihrend als Riickleitung.

» Im Analogbereich kdnnen das sog. Normsignale 0...10 V und 4...20 mA, Messbrickensignale und
Thermoelemente im Bereich weniger mV und Widerstandsmessung in beliebigem Ohm-Bereich sowie
Spannungen von pV bis einige 1000 V usw. sein.

 Im Digitalbereich kénnen das z.B. 0/24 V, -5/+5 V usw. sein.
* Symbole:

bevorzugt: J_ :

L
selten auch noch verwendet, aber eigentlich Erdbodenpotential bedeutend: — .
» Es kann in der Anlage mehrere, also voneinander galvanisch getrennte PGND/AGND Netze geben.

« Verfugt ein Gerat wegen kanalweiser Trennung Gber mehreren AGND, kénnen diese nummeriert sein:
AGND1, AGND2, ...

« PGND
o auch genannt: GNDg, 0 V, Powerkontakt 0 VV, GND.
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o Ausflihrung: PGND ist eine bauliche Beschreibung fir die ,negative” Powerkontaktschiene des

Busklemmensystems

o kann mit der Gerateelektronik verbunden sein z.B. zur Gerateversorgung oder als
Signalruckfihrung (siehe Kapitel ,Inbetriebnahme”/ ,Hinweise zu analogen Messwerten"/
(Hinweise zu analogen Spezifikationen”/ ,Typisierung SingleEnded / Differentiell” [»_86]). Siehe
dazu die jeweilige Geratedokumentation.

o Beispiel, PGND ist nicht mit der Gerateelektronik verbunden:

W |
=l [1TH

I e
TS

= 3

Power contact —,.
+24V

Power contact OV _,

>ug Sug
>Hg SNg

« AGND
Auch genannt: GND,,, GND, analoge Masse, Analog-Ground, GND, ;o4
AGND kennzeichnet elektrisch die analoge Bezugsmasse des Gerats.

o

o

[

AGND kann intern z.B. mit PGND verbunden sein, oder auf einer Anschlussstelle liegen damit es
extern mit einem gewtlinschten Potential verbunden werden kann. Dabei sind elektrische
Einschrankungen It. Geratedokumentation zu beachten, z.B. CommonMode-Grenzen.

AGND ist meist ein stromloses Bezugspotential. Das Einwirken von Stérungen auf AGND ist zu

vermeiden.

Beispiel, AGND wird auf dem Geratestecker herausgefihrt:

I
Isolation |
Ch1 ey
» i
=/ P
o Uwv+ -
- AGND/Uv- i
I E— B
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7.3.10 Samplingart: Simultan vs. Multiplex

Analoge Ein- und Ausgange bei Beckhoff-Geraten kénnen zeitlich untereinander gesehen auf zwei
verschiedene Arten arbeiten: ,simultan samplend® oder ,multiplex samplend®. Diese sogenannte Samplingart
hat entscheidenden Einfluss auf die Performance eines solchen Gerats und muss bei der Produktauswahl
berlicksichtigt werden, zumindest wenn es um sehr anspruchsvolle zeitliche Steuerungsaufgaben geht. Ob
ein Analoggerat simultan oder multiplex arbeitet, kann der jeweiligen Geratdokumentation enthommen
werden.

Diese Frage ist sowohl bei Regelungsaufgaben sowie auch bei Messaufgaben (DataRecording) von
Relevanz, wenn der Zeitpunkt der Analogwerterfassung sensibel ist.

Hinweis: Die Begriffe ,simultan® und ,multiplex” werden seit langer Zeit und in vielen Kontexten verwendet,
haben also je nach historischem Hintergrund und Fachbereich unterschiedliche Bedeutung. In diesem
Kapitel und in Bezug auf I/O werden die Begriffe so verwendet wie Beckhoff sie als I/O-Hersteller zum
Nutzen fir den Anwender versteht:

» wird an ein mehrkanaliges Gerat ein Testsignal an alle Kanale elektrisch gleichzeitig angelegt und die
Messungen in Software ausgewertet z.B. im TwinCAT Scope betrachtet, und ist dann kein
wesentlicher Versatz/Delay zwischen den Kanalen zu beobachten, ist es ein simultan sampelndes
Gerat !

* ist ein Versatz zu sehen, ist es ein multiplex samplendes Gerat

» am einfachsten ist ein Test mit einem Rechtecksignal durchflihrbar, weil ein Versatz dann einfach
beobachtet werden kann. Es kdnnte allerdings der seltene Sonderfall auftreten (insbesondere, wenn
das Testsignal aus einer EL2xxx/EL4xxx aus dem gleichen |O- Strang erzeugt wird), dass das
Rechtecksignal iber mehrere Minuten synchron zum EtherCAT lauft und dann kein Versatz zu sehen
ist.

Absolut sicher ist ein Test mit einem Sinussignal, allerdings muss dann bericksichtigt werden, dass
Messabweichungen (bezogen auf die Amplitude) der Kanéle im Gerat untereinander auch als Zeit-
Versatz dargestellt werden!

Idealerweise konzentriert man sich dabei also auf den Nulldurchgang.

» 1-kanalige Gerate werden per Definition als simultan sampelnd angesetzt

Erlauterung am Beispiel ,analoger Eingang®: wenn ein kontinuierliches analoges Signal digitalisiert und
damit der weiteren programmatischen Bearbeitung zugefiihrt werden soll, wird es in durch einen
sogenannten ADC (AnalogDigitalConverter) digitalisiert, z.B. mit 16 Bit Auflésung:

O »<_ ADC

Abb. 55: Schematische Darstellung Sampling mit ADC-Konverter

Dies stellt einen fir sich funktionsfahigen analogen Eingangskanal dar. Er sampelt (misst) so oft wie
gewiinscht, z.B. 1.000x in der Sekunde und schickt so 1000 Messwerte zeitaquidistant (= in gleichen
Zeitabstanden) zur Weiterverarbeitung.

Oftmals werden in einem Gerat mehrere Kanale kombiniert, in diesem Fall stellt sich die Frage nach der
Samplingart: simultan oder multiplex.

") Fir Experten: so ein Gerat konnte auch mit einem multiplexenden ADC ausgerUstet sein, der aber mit
Sample-und-Hold auf allen Kanalen arbeitet. Dann ist technisch multiplex eingebaut, von aulRen betrachtet
arbeitet das Gerat aber simultan, weil alle Kanale elektrisch gleichzeitig eingelesen werden.
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Simultan

Wie im 1-kanaligen Beispiel kann jeder Kanal einen eigenen ADC erhalten, hier gezeigt fir 4 Kanale:

extSync

»<~ ADC |+ L]

— Sync

O O O O
t

> ADC |+

Abb. 56: Schematische Darstellung simultanes Sampling mit 4 ADC-Konvertern

Diese ADC laufen zeitlich gesehen selten frei und samplen unabhangig, sondern werden normalerweise in
irgendeiner Form getriggert (die Messung wird angestof3en), um den meistgewiinschten Effekt zu erreichen,
dass die n Kanale gleichzeitig samplen. Dadurch hat das analoge Eingangsgerat die Eigenschaft, dass alle
(4) Messwerte zum gleichen Zeitpunkt gewonnen werden. Dies ergibt einen zeitlich konsistenten Blick auf
die Maschinensituation und macht Messwertbewertungen in der Steuerung sehr einfach. Wenn die ADC
gleichzeitig durch das Sync-Signal getriggert werden, bezeichnet man dies als simultanes (gleichzeitiges)
Sampling.

Ein besonderer Mehrwert entsteht, wenn solche Gerate extern synchronisiert werden, z.B. Gber EtherCAT
DistributedClocks und dann alle Analogkanale aller Gerate einer Anlage simultan arbeiten: entweder wirklich
gleichzeitig ohne Versatz untereinander oder mit derselben Frequenz aber mit konstantem, bekanntem und
damit kompensierbarem Offset untereinander.

Wie oben dargestellt, ist daflr eine umfangreiche, mehrfach gleich aufgebaute Elektronik erforderlich. Aus
diesem Grund sind parallel aufgebaute Analoggerate in der Regel immer simultan samplend. Freilaufende
oder ungetriggert arbeitende, mehrfach vorhandene ADC waren denkbar (und dann nicht mehr ,simultan® zu
nennen), sind aber eher uniblich.
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Multiplex

Fir einfache Automatisierungsaufgaben ist oft kein simultanes Sampling gefordert. Sei es, weil aus
Kostengriinden einfachste Analogelektronik eingesetzt werden soll, oder die Steuerungszykluszeit relativ
langsam gegenlber der Wandlungszeit im ADC ist. Dann kénnen die Vorteile des Multiplex-Konzepts
genutzt werden: Statt 4 wird nur ein ADC verbaut, daflir muss ein Kanalschalter (vom Geratehersteller)
installiert werden, der die 4 Eingangskanale zum ADC schnell im ps-Bereich hintereinander durchschaltet.
Der Durchschaltvorgang wird vom Gerat selbst durchgefuhrt und ist in der Regel nicht von aufden
zuganglich.

extSync

H
< ADC

O
O
O

Abb. 57: Schematische Darstellung des multiplexen Sampling mit einem ADC-Konverter

Es handelt sich dabei also um einen Zeit-Multiplex. In der Regel sampelt der ADC gleichtaktend, die
zeitlichen Abstande der Kanale untereinander sind also gleich, wobei der Start von Kanal 1 in der Regel
durch den Kommunikationszyklus (EtherCAT) oder DistributedClocks erfolgt. Weitere Angaben dazu ggf. in
der Geratedokumentation.

Vorteil: guinstigere Elektronik im Vergleich zum simultanen Aufbau.
Nachteil: die Messwerte werden nicht mehr gleichzeitig, sondern nacheinander erfasst.

Beide Schaltungen haben ihre technische und wirtschaftliche Berechtigung, fir zeitlich anspruchsvolle
Automatisierungsaufgaben sollten immer simultane Schaltungen gewahlt werden, da bei ihnen einfacher der
zeitliche Uberblick behalten werden kann.

Fir analoge Ausgange gelten entsprechend der gleichen Erklarungen, auch sie kbnnen mehrfach mit
simultanen DAC ausgerustet sein oder einen multiplexed DAC auf mehrere Ausgange ausgeben.
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7.4 Versionsidentifikation von EtherCAT-Geraten

7.41 Allgemeine Hinweise zur Kennzeichnung

Bezeichnung

Ein Beckhoff EtherCAT-Gerat hat eine 14stellige technische Bezeichnung, die sich zusammensetzt aus

¢ Familienschlissel

* Typ
* Version
* Revision
Beispiel Familie Typ Version Revision
EL3314-0000-0016 EL-Klemme 3314 0000 0016
(12 mm, nicht steckbare |(4 kanalige (Grundtyp)
Anschlussebene) Thermoelementklemme)
ES3602-0010-0017 |ES-Klemme 3602 0010 0017
(12 mm, steckbare (2 kanalige Spannungsmessung) |(Hochprazise
Anschlussebene) Version)
CU2008-0000-0000 |CU-Gerat 2008 0000 0000
(8 Port FastEthernet Switch) (Grundtyp)
Hinweise

« die oben genannten Elemente ergeben die technische Bezeichnung, im Folgenden wird das Beispiel
EL3314-0000-0016 verwendet.

» Davon ist EL3314-0000 die Bestellbezeichnung, umgangssprachlich bei ,-0000“ dann oft nur EL3314
genannt. ,-0016“ ist die EtherCAT-Revision.

* Die Bestellbezeichnung setzt sich zusammen aus
- Familienschlussel (EL, EP, CU, ES, KL, CX, ...)
- Typ (3314)
- Version (-0000)

» Die Revision -0016 gibt den technischen Fortschritt wie z. B. Feature-Erweiterung in Bezug auf die
EtherCAT Kommunikation wieder und wird von Beckhoff verwaltet.
Prinzipiell kann ein Gerat mit hdherer Revision ein Gerat mit niedrigerer Revision ersetzen, wenn nicht
anders z. B. in der Dokumentation angegeben.
Jeder Revision zugehorig und gleichbedeutend ist tiblicherweise eine Beschreibung (ESI, EtherCAT
Slave Information) in Form einer XML-Datei, die zum Download auf der Beckhoff Webseite bereitsteht.
Die Revision wird seit 2014/01 auBen auf den IP20-Klemmen aufgebracht, siehe Abb. ,EL5021 EL-
Klemme, Standard IP20-10-Gerét mit Chargennummer und Revisionskennzeichnung (seit 2014/01)".

« Typ, Version und Revision werden als dezimale Zahlen gelesen, auch wenn sie technisch hexadezimal
gespeichert werden.
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7.4.2 Versionsidentifikation von EP/EPI/EPP/ER/ERI Boxen

Als Seriennummer/Date Code bezeichnet Beckhoff im [O-Bereich im Allgemeinen die 8-stellige Nummer, die
auf dem Gerat aufgedruckt oder auf einem Aufkleber angebracht ist. Diese Seriennummer gibt den
Bauzustand im Auslieferungszustand an und kennzeichnet somit eine ganze Produktions-Charge,
unterscheidet aber nicht die Module einer Charge.

Aufbau der Seriennummer: KK YY FF HH Beispiel mit Seriennummer 12 06 3A 02:
KK - Produktionswoche (Kalenderwoche) 12 - Produktionswoche 12

YY - Produktionsjahr 06 - Produktionsjahr 2006

FF - Firmware-Stand 3A - Firmware-Stand 3A

HH - Hardware-Stand 02 - Hardware-Stand 02

Ausnahmen kénnen im IP67-Bereich auftreten, dort kann folgende Syntax verwendet werden (siehe
jeweilige Geratedokumentation):

Syntax: Dww yy xyzu

D - Vorsatzbezeichnung

ww - Kalenderwoche

yy - Jahr

x - Firmware-Stand der Busplatine
y - Hardware-Stand der Busplatine
z - Firmware-Stand der E/A-Platine
u - Hardware-Stand der E/A-Platine

Beispiel: D.22081501 Kalenderwoche 22 des Jahres 2008 Firmware-Stand Busplatine: 1 Hardware Stand
Busplatine: 5 Firmware-Stand E/A-Platine: 0 (keine Firmware fir diese Platine notwendig) Hardware-Stand
E/A-Platine: 1

RoHS
011/65/EU.

] EP1258-0001
D: 22090101
i{ S-No: 158102

ETHERCAT

IN/ |4/6 O\2
{ ouT|(3\° 91

1]Tx+] 3| Rx-

Abb. 58: EP1258-0001 IP67 EtherCAT Box mit Chargennummer/ DateCode 22090101 und eindeutiger
Seriennummer 158102
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7.4.3 Beckhoff Identification Code (BIC)

Der Beckhoff Identification Code (BIC) wird vermehrt auf Beckhoff-Produkten zur eindeutigen
Identitatsbestimmung des Produkts aufgebracht. Der BIC ist als Data Matrix Code (DMC, Code-Schema
ECC200) dargestellt, der Inhalt orientiert sich am ANSI-Standard MH10.8.2-2016.

Abb. 59: BIC als Data Matrix Code (DMC, Code-Schema ECC200)

Die Einflihrung des BIC erfolgt schrittweise Uber alle Produktgruppen hinweg.
Er ist je nach Produkt an folgenden Stellen zu finden:

+ auf der Verpackungseinheit
« direkt auf dem Produkt (bei ausreichendem Platz)
+ auf Verpackungseinheit und Produkt

Der BIC ist maschinenlesbar und enthalt Informationen, die auch kundenseitig fir Handling und
Produktverwaltung genutzt werden kénnen.

Jede Information ist anhand des so genannten Datenidentifikators (ANSI MH10.8.2-2016) eindeutig
identifizierbar. Dem Datenidentifikator folgt eine Zeichenkette. Beide zusammen haben eine maximale Lange
gemal nachstehender Tabelle. Sind die Informationen kurzer, werden sie um Leerzeichen erganzt.

Folgende Informationen sind méglich, die Positionen 1 bis 4 sind immer vorhanden, die weiteren je nach
Produktfamilienbedarf:
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Pos- Art der Information |Erklarung Dateniden-|Anzahl Stellen inkl. | Beispiel

Nr. tifikator | Datenidentifikator

1 Beckhoff- Beckhoff - 1P 8 1P072222

Artikelnummer Artikelnummer
2 Beckhoff Traceability [Eindeutige SBTN 12 SBTNk4p562d7
Number (BTN) Seriennummer, Hinweis

S. U.

3 Artikelbezeichnung |Beckhoff 1K 32 1KEL1809
Artikelbezeichnung, z. B.
EL1008

4 Menge Menge in Q 6 Q1
Verpackungseinheit,
z.B.1,10...

5 Chargennummer Optional: Produktionsjahr |2P 14 2P401503180016
und -woche

6 ID-/Seriennummer |Optional: vorheriges 518 12 515678294
Seriennummer-System,
z. B. bei Safety-Produkten
oder kalibrierten Klemmen

7 Variante Optional: 30P 32 30PF971, 2*K183
Produktvarianten-Nummer
auf Basis von
Standardprodukten

Weitere Informationsarten und Datenidentifikatoren werden von Beckhoff verwendet und dienen internen

Prozessen.

Aufbau des BIC

Beispiel einer zusammengesetzten Information aus den Positionen 1 bis 4 und dem o.a. Beispielwert in
Position 6. Die Datenidentifikatoren sind in Fettschrift hervorgehoben:

1P072222SBTNk4p562d71KEL1809 Q1 515678294

Entsprechend als DMC:
ITILI T I

Abb. 60: Beispiel-DMC 1P072222SBTNk4p562d71KEL 1809 Q1 51S678294

BTN

Ein wichtiger Bestandteil des BICs ist die Beckhoff Traceability Number (BTN, Pos.-Nr. 2). Die BTN ist eine
eindeutige, aus acht Zeichen bestehende Seriennummer, die langfristig alle anderen Seriennummern-
Systeme bei Beckhoff ersetzen wird (z. B. Chargenbezeichungen auf I0-Komponenten, bisheriger
Seriennummernkreis flr Safety-Produkte, etc.). Die BTN wird ebenfalls schrittweise eingeflihrt, somit kann
es vorkommen, dass die BTN noch nicht im BIC codiert ist.

Diese Information wurde sorgféltig erstellt. Das beschriebene Verfahren wird jedoch standig weiterentwi-
ckelt. Wir behalten uns das Recht vor, Verfahren und Dokumentation jederzeit und ohne Ankindigung zu
Uberarbeiten und zu &ndern. Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen in dieser Information

kénnen keine Anspriiche auf Anderung geltend gemacht werden.
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7.4.4 Elektronischer Zugriff auf den BIC (eBIC)

Elektronischer BIC (eBIC)

Der Beckhoff Identification Code (BIC) wird auf Beckhoff Produkten auf3en sichtbar aufgebracht. Er soll wo
mdglich, auch elektronisch auslesbar sein.

Fir die elektronische Auslesung ist die Schnittstelle entscheidend, tber die das Produkt elektronisch
angesprochen werden kann.

K-Bus Gerate (IP20, IP67)

Fur diese Gerate sind derzeit keine elektronische Speicherung und Auslesung geplant.

EtherCAT-Geréte (P20, IP67)

Alle Beckhoff EtherCAT-Gerate haben ein sogenanntes ESI-EEPROM, dass die EtherCAT-Identitat mit der
Revision beinhaltet. Darin wird die EtherCAT-Slave-Information gespeichert, umgangssprachlich auch als
ESI/XML-Konfigurationsdatei fur den EtherCAT-Master bekannt. Zu den Zusammenhangen siehe die

entsprechenden Kapitel im EtherCAT-Systemhandbuch (Link).

In das ESI-EEPROM wird auch die eBIC gespeichert. Die Einfiihrung des eBIC in die Beckhoff 10
Produktion (Klemmen, Box-Module) erfolgt ab 2020; mit einer weitgehenden Umsetzung ist in 2021 zu
rechnen.

Anwenderseitig ist die eBIC (wenn vorhanden) wie folgt elektronisch zuganglich:
» Bei allen EtherCAT-Geraten kann der EtherCAT Master (TwinCAT) den eBIC aus dem ESI-EEPROM
auslesen
o Ab TwinCAT 3.1 build 4024.11 kann der eBIC im Online-View angezeigt werden.

o Dazu unter
EtherCAT — Erweiterte Einstellungen — Diagnose das Kontrollkastchen ,Show Beckhoff
Identification Code (BIC)“ aktivieren:

TwinCAT Project30 - X

General  Adapter EtherCAT  Online  CoE - Online

Advanced Settings
Netld 169.254.124.140.2.1 Advanced Settings.
State Machine Online View
Export Configuration Fle Cyclic Frames
i Distributed Clocks [[]0000 ‘ESC Rev/Type - | |0000 Add
Sync Unit Assignmert... []0002 ‘ESC Buid’ \—‘
0004 'SM/FMMU Cat
Topology. : ne %n[}us Ports/DPRAM [ show Change Courters
% Emergenc []0008 Features’ (State Changes / Not Present)
Diagnoss []0010 Phys Addr )
Fame Cmd  Addr len  WC  SyncUnt Cycle fms)  Ukilizatiol Online View []0012 Configured Station Aliss Show Production Info
(10020 Register Protect’
WMo R motwmon 1 1 <defaut> 4000 (0030 ‘Access Protect
0 BRD  (x00000x0130 2 2 4.000 017 [ . Show Beckhoff Identification
[ ] []0040 'ESC reset EE

017 []0100 ESC Cul”
[]0102 ESC CulEx’
(10108 Phys. RW Offset”
[J0110 ESC Status’
o120 ALc

o Die BTN und Inhalte daraus werden dann angezeigt:

General Adapter EtherCAT Orline  CoF - Onine

No Adde Name Sate CRC Fur e Production Data Remtio BTN Description Quarsty BatchNo Senallo
B 1001 Teem 1(EXT100) oP 0.0 0 0 -
§2 1002 Tem2(ELIOIE) o 0.0 0 0 2020 KW36 Fr 072222 kdpS6247  EL1309 1 678234
"3 1003 Tem 3(EL3204) oP 0.0 7 6 2012 KW24 Sa
B4 008 Tem 4 (EL2004) oP 0.0 0 0 - 072 k56247  EL2004 1 678295
§5 1005 Teem S(ELIOOE) oP 0.0 0 0 -
™ 6 1006 Tem 6(EL2008) oP 0.0 0 12 2014 KW14 Mo
"7 1007 Tem TEKIND oP 0 1 8 2012 KW25 Mo

o Hinweis: ebenso kénnen wie in der Abbildung zu sehen die seit 2012 programmierten
Produktionsdaten HW-Stand, FW-Stand und Produktionsdatum per ,Show Production Info*
angezeigt werden.

o Ab TwinCAT 3.1. build 4024.24 stehen in der Tc2_EtherCAT Library ab v3.3.19.0 die Funktionen
FB_EcReadBIC und FB_EcReadBTN zum Einlesen in die PLC und weitere eBIC-Hilfsfunktionen
zur Verfugung.

» Bei EtherCAT-Geraten mit CoE-Verzeichnis kann zusatzlich das Objekt 0Ox10E2:01 zur Anzeige der
eigenen eBIC genutzt werden, hier kann auch die PLC einfach auf die Information zugreifen:
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o Das Gerat muss zum Zugriff in PREOP/SAFEOP/OP sein:

Index HName

1000 Desice bype

1008 Deviize name

1003 Hardware verson

1004, Softwars vermon

1008 Beatloader version
1010 Faestons defaull parameters
+ 10180 Identty
= 10E20 Mardacturer spachic Martificason C

T0EZ:01  Sublindex 001

« - 10F0:0 Backup parsmeter handing
+ 10F3:0 Deagniosis Hestory

10F3 Actual Tams Stamp

3332333838888 §F

o

Value

De15E 1389 (Z2342601)
ELM3I704-0000

1]

01

01270

3

4

31«

1P 153442 5ETHO0Oeko TKELMITDE
»1«

21 %

01 7027 7e

Q1 2P4E200100001%6

> Das Objekt 0x10E2 wird in Bestandsprodukten vorrangig im Zuge einer notwendigen

Firmware-Uberarbeitung eingefiihrt.

o Ab TwinCAT 3.1. build 4024.24 stehen in der Tc2_EtherCAT Library ab v3.3.19.0 die Funktionen
FB _EcCoEReadBIC und FB_EcCoEReadBTN zum Einlesen in die PLC und weitere eBIC-

Hilfsfunktionen zur Verfigung.

* Hinweis: bei elektronischer Weiterverarbeitung ist die BTN als String(8) zu behandeln, der Identifier

BTN ist nicht Teil der BTN.
» Technischer Hintergrund

Die neue BIC Information wird als Category zusatzlich bei der Gerateproduktion ins ESI-EEPROM
geschrieben. Die Struktur des ESlI-Inhalts ist durch ETG Spezifikationen weitgehend vorgegeben,
demzufolge wird der zusatzliche herstellerspezifische Inhalt mithilfe einer Category nach ETG.2010
abgelegt. Durch die ID 03 ist fUr alle EtherCAT Master vorgegeben, dass sie im Updatefall diese Daten
nicht Uberschreiben bzw. nach einem ESI-Update die Daten wiederherstellen sollen.

Die Struktur folgt dem Inhalt des BIC, siehe dort. Damit ergibt sich ein Speicherbedarf von ca.

50..200 Byte im EEPROM.
« Sonderfélle

o Sind mehrere ESC in einem Gerat verbaut die hierarchisch angeordnet sind, tragt nur der

TopLevel ESC die eBIC Information.

o Sind mehrere ESC in einem Gerat verbaut die nicht hierarchisch angeordnet sind, tragen alle ESC

die eBIC Information gleich.

o Besteht das Gerat aus mehreren Sub-Geraten mit eigener Identitat, aber nur das TopLevel-Gerat
ist Uber EtherCAT zuganglich, steht im CoE-Objekt-Verzeichnis 0x10E2:01 die eBIC des
TopLevel-Gerats, in Ox10E2:nn folgen die eBIC der Sub-Geréate.

Profibus/Profinet/DeviceNet... Gerite

Fur diese Geréate ist derzeit keine elektronische Speicherung und Auslesung geplant.
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7.5 Support und Service
Beckhoff und seine weltweiten Partnerfirmen bieten einen umfassenden Support und Service, der eine

schnelle und kompetente Unterstiitzung bei allen Fragen zu Beckhoff Produkten und Systemlésungen zur
Verfligung stellt.

Beckhoff Niederlassungen und Vertretungen

Wenden Sie sich bitte an Ihre Beckhoff Niederlassung oder lhre Vertretung fiir den |okalen Support und
Service zu Beckhoff Produkten!

Die Adressen der weltweiten Beckhoff Niederlassungen und Vertretungen entnehmen Sie bitte unseren
Internetseiten: https://www.beckhoff.de

Dort finden Sie auch weitere Dokumentationen zu Beckhoff Komponenten.

Beckhoff Support
Der Support bietet Ihnen einen umfangreichen technischen Support, der Sie nicht nur bei dem Einsatz
einzelner Beckhoff Produkte, sondern auch bei weiteren umfassenden Dienstleistungen unterstitzt:

» Support

* Planung, Programmierung und Inbetriebnahme komplexer Automatisierungssysteme

» umfangreiches Schulungsprogramm fiir Beckhoff Systemkomponenten

Hotline: +49(0)5246 963 157
Fax: +49(0)5246 963 9157
E-Mail: support@beckhoff.com
Beckhoff Service

Das Beckhoff Service-Center unterstiitzt Sie rund um den After-Sales-Service:
* Vor-Ort-Service
* Reparaturservice
» Ersatzteilservice
* Hotline-Service

Hotline: +49(0)5246 963 460
Fax: +49(0)5246 963 479
E-Mail: service@beckhoff.com

Beckhoff Firmenzentrale
Beckhoff Automation GmbH & Co. KG

Hulshorstweg 20

33415 Verl

Deutschland

Telefon: +49(0)5246 963 0

Fax: +49(0)5246 963 198
E-Mail: info@beckhoff.com
Internet: https://www.beckhoff.de
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