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BEGKHOFF Vorwort

1 Vorwort

1.1 Hinweise zur Dokumentation

Zielgruppe

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

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

Das Fachpersonal ist verpflichtet, stets die aktuell guiltige 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 erflllt.

Disclaimer

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

Wir behalten uns das Recht vor, die Dokumentation jederzeit und ohne Anklndigung zu Uberarbeiten und zu
andern.

Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen in dieser Dokumentation kdnnen 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 fihren.

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.

EP8309-1022 Version: 2.4 5



Vorwort BECKHOFF

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 ausschliellich an ausgebildetes Fachpersonal der Steuerungs-,
Automatisierungs- und Antriebstechnik, das mit den geltenden Normen vertraut ist.

Signalworter

Im Folgenden werden die Signalwdrter eingeordnet, die in der Dokumentation verwendet werden. Um

Personen- und Sachschaden zu vermeiden, lesen und befolgen Sie die Sicherheits- und Warnhinweise.

Warnungen vor Personenschaden

A GEFAHR

Es besteht eine Gefadhrdung mit hohem Risikograd, die den Tod oder eine schwere Verletzung zur Folge
hat.

Es besteht eine Gefahrdung mit mittlerem Risikograd, die den Tod oder eine schwere Verletzung zur Folge
haben kann.

A VORSICHT

Es besteht eine Gefadhrdung mit geringem Risikograd, die eine mittelschwere oder leichte Verletzung zur
Folge haben kann.

Warnung vor Umwelt- oder Sachschéaden

Es besteht eine mdgliche Schadigung fir Umwelt, Gerate oder Daten.

Information zum Umgang mit dem Produkt

d Diese Information beinhaltet z. B.:
1 Handlungsempfehlungen, Hilfestellungen oder weiterfiihrende Informationen zum Produkt.

6 Version: 2.4 EP8309-1022
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1.3 Ausgabestande der Dokumentation

Version Kommentar
24 + Struktur-Update
2.3 » CoE-Parameter aktualisiert
2.2 * Abmessungen aktualisiert

» UL-Anforderungen aktualisiert
2.1 + Titelseite aktualisiert

* Lieferumfang hinzugefligt

» Struktur-Update
2.0.0 * Migration

» Technische Daten aktualisiert
1.1.0 » Power-Anschluss aktualisiert
1.0.0 » Erste Veroffentlichung

Firm- und Hardware-Stande

Diese Dokumentation bezieht sich auf den zum Zeitpunkt ihrer Erstellung gultigen 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) konnen 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

WW - Produktionswoche (Kalenderwoche)
YY - Produktionsjahr

FF - Firmware-Stand

HH - Hardware-Stand

Weitere Informationen zu diesem Thema: Versionsidentifikation von EtherCAT-Geraten [» 82].

Beispiel mit D-Nr. 29 10 02 01:

29 - Produktionswoche 29
10 - Produktionsjahr 2010
02 - Firmware-Stand 02
01 - Hardware-Stand 01

EP8309-1022

Version: 2.4
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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 auflerordentlich 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.

r

F

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 flr 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 fir maximale Flexibilitat zur Verfliigung. Der Anschluss der Sensorik und Aktorik erfolgt je nach
Einsatzfall iber M8- oder M12-Steckverbinder.

Die EtherCAT-Module decken das typische Anforderungsspektrum der 1/0-Signale in Schutzart IP67 ab:
« digitale Eingange 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 Auflosung
Thermoelement- und RTD-Eingange

Schrittmotormodule

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

8 Version: 2.4 EP8309-1022
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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-
Dokumentation zu EtherCAT, die auf unserer Homepage (www.beckhoff.de) unter Downloads zur
Verfligung steht.

EP8309-1022 Version: 2.4 9
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3 Produktubersicht

3.1 Einfihrung

EtherCAT EtherCAT
Eingang Weiterleitung
— /O
Versorgungs- Versorgungs-
spannungs- spannungs-
Eingang Weiterleitung

Die EP8309-1022 verfligt Uber verschiedene Eingange und Ausgange: acht digitale Eingange/Ausgéange,
zwei digitale Tachoeingange, zwei analoge Eingange, einen analogen Ausgang und einen stromgeregelten

1,2-A-PWM-Ausgang.

Die Auflésung der Stromsignale erfolgt mit 12 Bit. Die Tachoausgange liefern tber digitale 24-V-Sensoren
einen drehzahlabhangigen Geschwindigkeitswert bzw. Frequenzwert. Mit dem PWM-Ausgang kénnen z. B.
Proportionalventile direkt angesteuert werden, intelligente Ventile werden per analogem Ausgang geschaltet.

Die EP8309-1022 bietet in der Kombination von Eingédngen und Ausgéngen eine kompakte Lésung fur
unterschiedlichste Aggregate, die Uber EtherCAT gesteuert werden sollen.

Quick Links

Technische Daten [P 11]

10 Version: 2.4
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Produktibersicht

3.2 Technische Daten

Feldbus

Technische Daten

EP8309-1022

Feldbus

EtherCAT

Feldbusanschluss

2 x M8 Buchse (griin)

Tacho-Eingédnge

Technische Daten

EP8309-1022

Anzahl der Tacho-Eingange

1 oder 2 (Dual Shaft oder Single Shaft Modus)

Eingangsart

Single-Shaft-Modus: zwei digitale Sensoren auf
einer gemeinsamen Achse

Dual-Shaft-Modus: zwei digitale Sensoren auf zwei
unterschiedlichen Achsen, keine
Richtungserkennung, keine Fehlererkennung

Anschluss Tacho-Eingange [P 26]

M12

Nennspannung Eingange

24 Ve (-15%/+20%)

Eingangsfilter

2,5 kHz

Signalspannung "0"

-3..45V (EN 61131-2, Typ 3)

Signalspannung "1"

+11..+30 V (EN 61131-2, Typ 3)

Eingangsstrom

typisch 3 mA (EN 61131-2, Typ 3)

Versorgung der Sensoren

aus der Steuerspannung Us

Stromaufnahme der Sensoren

max. 0,5 A, gesamt kurzschlussfest

Digitale Eingédnge/Ausgange (DIO)

Technische Daten

EP8309-1022

Anzahl der digitalen Ein-/Ausgange (DIO) [P 26] 8

Eingédnge

Anschluss Eingange M12

Nennspannung Eingéange 24 V¢ (-15%/+20%)
Eingangsfilter 3,0 ms

Signalspannung "0"

-3..45V (EN 61131-2, Typ 3)

Signalspannung "1"

+11..+30 V (EN 61131-2, Typ 3)

Eingangsstrom

typisch 3 mA (EN 61131-2, Typ 3)

Versorgung der Sensoren

aus der Steuerspannung Us

Stromaufnahme der Sensoren

max. 0,5 A, gesamt kurzschlussfest

Ausgénge

Anschluss Ausgange M12

Lastart ohmsch, induktiv, Lampenlast
Nennspannung Ausgange 24 V. (-15%/+20%)

Ausgangsstrom max. 0,5 A je Kanal fir die Buchsen 4 und 5

max. 1,0 A je Kanal fiir die Buchsen 6 und 7

Kurzschlussstrom

typisch 1,5 A

Versorgung der Ausgangstreiber

aus der Lastspannung Up

Stromaufnahme der Ausgangstreiber

typisch 8 mA je Kanal

EP8309-1022

Version: 2.4

11




Produktibersicht

BECKHOFF

PWM-Ausgange

Technische Daten

EP8309-1022

Anzahl der PWM-Ausgange (alternativ Analog-
Ausgang)

1

Anschluss Ausgénge [P 27]

M12

Lastart

ohmsch-induktiv > 1 mH

Versorgung der Ausgangsstufe

24\, Uber Powerkontakte

Ausgangsstrom je Kanal

1,2 A (kurzschlussfest, thermische Uberlastwarnung
fur beide Ausgangsstufen gemeinsam)

PWM-Taktfrequenz ca. 30 kHz
Nennlastspannung 24 Ve (-15 %/+20 %)
Auflésung 10 Bit

Distributed Clocks ja

Analog-Eingéange (Al)

Technische Daten

EP8309-1022

Anzahl Analog-Eingange

2

Anschluss Eingdnge [P 27]

M12-Buchsen

Signaltyp 0...20 mA bzw. 4...20 mA (einstellbar per CoE)
Eingangswiderstand 85 Q typ. + Diodenspannung

Auflésung 12 Bit (inkl. Vorzeichen)

Grenzfrequenz Eingangsfilter 5 kHz

Wandlungszeit ca. 100 us

Messfehler

< 0,3 % (bezogen auf den Messbereichsendwert)

Analog-Ausgidnge (AO)

Technische Daten

EP8309-1022

Anzahl Analog-Ausgange (alternativ PWM-Ausgang)

1

Anschluss Ausgange [P 27]

M12-Buchsen

Signaltyp 0...20 mA bzw. 4...20 mA (einstellbar per CoE)
Birde <500 Q

Auflésung 12 Bit

Wandlungszeit ca. 40 us

Messfehler < 0,3 % (bezogen auf den Messbereichsendwert)

12 Version: 2.4 EP8309-1022
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Allgemeine technische Daten

Technische Daten EP8309-1022
Besondere Eigenschaften Multifunktions-Modul
Versorgung der Modulelektronik aus der Steuerspannung Us
Stromaufnahme der Modulelektronik typisch 120 mA
Sensorversorgung aus Lastspannung Up, DC, frei wahlbar bis 30 V
Aktorversorgung aus Lastspannung Up, DC, frei wahlbar bis 30 V
Anschluss Spannungsversorgung Einspeisung: 1 x M8 Stecker, 4-polig
Weiterleitung: 1 x M8 Buchse, 4-polig
Prozessabbild Eingange: 2 x 16 Bit
Ausgange: 2 x 16 Bit
Potenzialtrennung Steuerspannung / Feldbus: 500 V
Gewicht ca.165¢g
Zulassige Umgebungstemperatur im Betrieb -25°C ... +60°C
Zulassige Umgebungstemperatur bei Lagerung -40°C ... +85°C
Vibrations- / Schockfestigkeit gemal’ EN 60068-2-6 / EN 60068-2-27
EMV-Festigkeit / Aussendung gemal EN 61000-6-2 / EN 61000-6-4
Schutzart IP65, IP66, IP67 (gemafl EN 60529)
Einbaulage beliebig
Zulassungen CE, cURus

3.3 Lieferumfang

Vergewissern Sie sich, dass folgende Komponenten im Lieferumfang enthalten sind:
+ 1x EtherCAT Box EP8309-1022
» 2x Schutzkappe fiir EtherCAT-Buchse, M8, griin (vormontiert)
* 1x Schutzkappe fiir Versorgungsspannungs-Eingang, M8, transparent (vormontiert)
» 1x Schutzkappe fiir Versorgungsspannungs-Ausgang, M8, schwarz (vormontiert)
» 10x Beschriftungsschild unbedruckt (1 Streifen a 10 Stiick)

Vormontierte Schutzkappen gewahrleisten keinen IP67-Schutz

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.

jui o
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3.4 Prozessabbild

4 g Box 1 (EP2308-1022)
4 Al'lnputs Channel 1

3 Al Inputs Channel 2

b TACHO Single Shaft Mode Input Channel 1
b DIG Inputs

4 PWM Status

b DEV Inputs

b Bl TACHO Output Channel 1

b DIG Outputs

i [ PWM Control

b B WeState

b & InfoData

Al Inputs Channel 1 und 2

4 Al'lnputs Channel 1
4 #1 Status
#! Underrange
Overrange
Lirnit 1
Lirnit 2
Error

L

Sync error
T=PDO State

# PDO Teggle
#1 Value

In der Default Einstellung ist die EP8309 konfiguriert auf:

 analoger Eingang Kanal 1

+ analoger Eingang Kanal 2

» Tacho Signal von zwei Sensoren auf einer Achse (Single-Shaft-
Mode)

» 6 digitale Eingange

+ Status des PWM Ausgangs

* Acknowledge / Reset im PWM Fehlerfall.

* 6 digitale Ausgange

+ allgemeine EtherCAT Prozessdaten

Unter Al Inputs Channel 1 finden Sie die Daten des 1. analogen
Kanals.

Underrange: Wert des analogen Eingangs ist kleiner als 0/4 mA bzw.
-10/0 V

Overrange: Wert des analogen Eingangs ist grof3er als 20 mA bzw.
+10V

Limit 1: bei aktiviertem Limit 1 (Object 0x8000:07 [»_60] = 1) bedeutet
1: Wert kleiner als Limit 1 (eingestellt in Object 0x8000:13 [»_60])

2: Wert grofRer als Limit 1 (eingestellt in Object 0x8000:13 [»_60])

3: Wert gleich Limit 1 (eingestellt in Object 0x8000:13 [»_60])

Limit 2: bei aktiviertem Limit 2 (Object 0x8000:08 [»_60]= 1) bedeutet
1: Wert kleiner als Limit 2 (eingestellt in Object 0x8000:14 [»_60])

2: Wert grof3er als Limit 2 (eingestellt in Object 0x8000:14 [»_60])

3: Wert gleich Limit 2 (eingestellt in Object 0x8000:14 [»_60])

Error: Dieses Bit wird gesetzt wenn Over- oder Underrange erkannt
wurde.

Tacho Single-Shaft-Mode (abhéngig von der Einstellung im PDO-Assignment)

4 TACHO Single Shaft Mode Input Channel 1
4 #1 Status
# Error Input &
Input Status A
Error Input B
Input 5tatus B
Speed Below Threshold
# TPDO Toggle
#1 Rotational Speed
#| Rotation Direction

WL

Unter TACHO Single Shaft Mode Input Channel 1 finden Sie die
Daten des Tacho-Eingangs.

siehe Daten unter Inbetriebnahme

Tacho Dual-Shaft-Mode (abhéngig von der Einstellung im PDO-Assignment)

4 TACHO Dual Shaft Mede Input Channel 1
4 F Status
# Digital Input
# Speed Below Threshold
# =PDO Taggle
#1 Rotational Speed

Unter TACHO Dual Shaft Mode Input Channel 1 resp. 2 finden Sie die
Daten des Tacho-Eingangs.

siehe Daten unter Inbetriebnahme

14

Version: 2.4 EP8309-1022



BECKHOFF

Produktibersicht

DIG Inputs

4 DIG Inputs

Digital Input X4 Pind
Digital Input X4 Pin2
Digital Input X3 Pind
Digital Input X3 Pin2
Digital Input X6 Pind
Digital Input X6 Pin2
Digital Input X7 Pind
Digital Input X7 Pin2

MO

PWM Status

4 PWM Status
4 #1 Status
#| Ready to enable
#1 Warning
#| Error
# PDO Teggle

DEV Inputs

4 DEV Inputs
#1 Undervoltage Us
#1 Undervoltage Up

TACHO Output Channel 1

4 [ TACHO Output Channel 1
I~ Reset Error

DO Outputs

4 [ DIG Outputs
- Digital Output X4 Pind
I~ Digital Output X4 Pin2
- Digital Qutput X5 Pind
- Digital Qutput X5 Pin2
K- Digital Qutput X6 Pind
- Digital Qutput X6 Pin2
- Digital Qutput X7 Pind
I~ Digital Qutput X7 Pin2

Unter DIG Inputs finden Sie die Daten der digitalen Eingange.
X4 Pin4 -> Buchse 4, Pin 4

Unter PWM Status finden Sie die Daten desPWM Ausgangs

Unter DEV Inputs finden Sie die Diagnose Daten der beiden
Spannungen Us und Up.

TRUE = Spannung <= ca. 18 V¢

Unter TACHO Output Channel 1 finden Sie die Control-Daten des
Tacho-Eingangs.

Reset Error - Ricksetzen eines Fehlers

Unter DO Inputs finden Sie die Daten der digitalen Ausgange.
X5 Pin4 -> Buchse 5, Pin 4

PWM Control (aktiviert durch PDO Assignment 0x1602, Default PWM, alternativ AO)

4 [ PWM Control
4 W Control
B~ Enable dithering
K- Enable
K- Reset
E- PWM cutput

Unter PWM Control finden Sie die Control Daten des PWM Ausgangs.
Enable Dithereing -> Aktivierung des Dithering

Enable -> Aktivierung des PWM Ausgangs

Reset -> Rucksetzen im Fehlerfall

PWM Output -> eingepragter Strom, abhangig von Modul-Nennwert
(z. B. 1,2 A und Einstellung in Object 0x8050:10)

AO Outputs (aktiviert durch PDO Assignment 0x1603), im Defaultsetting nicht aktiviert

4 [ AQ Outputs
E- Analog output

Unter AO Outputs finden Sie die Werte des analogen Ausgangs.
Analog Output - Ausgabewert

EP8309-1022

Version: 2.4 15
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3.5 Pulsweitenmodulation (PWM)

Die Beckhoff Klemmen und Box Module integrieren kompakte PWM-Endstufen in kleinster Bauform.

PWM-Endstufen regeln den Ausgangsstrom durch Pulsweitenmodulation (PWM) der Versorgungsspannung.
Dies bedeutet, dass die Versorgungsspannung in voller Hohe dem Ausgang auf- oder abgeschaltet wird.
Verandert wir dabei nicht die Spannungshohe, sondern die Einschaltdauer (Pulsweite). Erst an der
Induktivitat der angeschlossenen Last baut sich daraus der Strom auf.

}

I'mA& UV
300 S0}

A f‘NFNF’\HF_’-\—-FNf’

ml1 10

10 20 30 40 50 ®O 70 8O 90 100 110 120 130 140  tjs

Abb. 4: Betrieb an Last mit ausreichend grof3er Induktivitat

I'ma& UV
300 =0

Lt

10 20 30 40 a0 G0 70 a0 a0 100 110 120 130 140 tys

Abb. 5: Betrieb an Last mit zu kleiner Induktivitat (nahezu ohmsch)

In Abb. Betrieb an Last mit zu kleiner Induktivitédt (nahezu ohmsch) ist zur Veranschaulichung der Betrieb mit
einer nicht ausreichend groRen Induktivitat dargestellt. Ein kontinuierlicher Stromfluss kommt nicht zustande.
Der Strom "llickt". Diese Betriebsart ist nicht zulassig.

@® Pulsweitenstromklemmen benétigen induktive Lasten

1 Die Induktivitat der Last sollte mindestens 1 mH betragen! Ein Betrieb der Pulsweitenstromklemmen
an Lasten mit einer Induktivitat von weniger als 1 mH wird nicht empfohlen, weil auf Grund des
unterbrochenen Stromflusses kein Bezug zwischen dem Sollwert und dem arithmetischen
Mittelwert des Stroms gegeben ist!
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3.6 Beeinflussung des PWM-Ausgabewertes durch die

Parameter
Processdata 2 3 2
Invert polarity * Max cumrent [%] = Dither amplitude -Vendor offset (0xBppF-01) -User offset (0x8pp0:0B)
] {0x8pp0;04) ™1 oxeppoiy [ (8ppotE) ™| * Vendor Gain (0xBppF02) | 7| * User Gain (0x8pp0:0G) —‘
PID
i 8 I, W
Ke (Ox8pp0:12) [“*‘T‘V}
@ " | & {DxBpp0:13) 34 y
Kip{Dx8pp0:14)
ADC =3

EP8309-1022 Version: 2.4 17



Montage und Verkabelung BEGKHOFF

4 Montage und Verkabelung

4.1 Montage

411 Abmessungen
) 60 26,5
O
.® 9@, =
> |8

142

Alle MaRe sind in Millimeter angegeben.
Die Zeichnung ist nicht maflstabsgetreu.

Gehauseeigenschaften

Gehausematerial PA6 (Polyamid)

Vergussmasse Polyurethan

Montage zwei Befestigungslocher & 4,5 mm fir M4

Metallteile Messing, vernickelt

Kontakte CuZn, vergoldet

Einbaulage beliebig

Schutzart im verschraubten Zustand IP65, IP66, IP67 (gemaft EN 60529)
Abmessungen (Hx B x T) ca. 126 x 60 x 26,5 mm (ohne Steckverbinder)

18 Version: 2.4 EP8309-1022
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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.

« Schitzen Sie die Steckverbinder bei der Montage vor Verschmutzung.

Montieren Sie das Modul mit zwei M4-Schrauben an den zentriert angeordneten Befestigungslochern.

41.3 Anzugsdrehmomente fiir Steckverbinder

Schrauben Sie Steckverbinder mit einem Drehmomentschlissel fest. (z.B. ZB8801 von Beckhoff)

Steckverbinder-Durchmesser Anzugsdrehmoment
M8 0,4 Nm
M12 0,6 Nm

EP8309-1022 Version: 2.4 19
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BECKHOFF

4.2 Verkabelung

4.21 Anschlusse

Die EP8309 verflugt Uber verschiedene Signale, die Giber die acht M12 Buchsen angeschlossen werden

konnen.

Kommentar Steckverbinder Kommentar

EtherCAT IN EtherCAT OUT

Buchse 1: Buchse 5:

* analog In « digital In/Out Kanal 1
« digital In/Out Kanal 2

Buchse 2: Buchse 6:

» analog In « digital In/Out Kanal 1
+ digital In/Out Kanal 2

Buchse 3: Buchse 7:

« digital In Kanal 1 / Tachoinput 1
« digital In Kanal 2 / Tachoinput 2

Buchse 4:
« digital In/Out Kanal 3
« digital In/Out Kanal 4

Power In

mws @ ® upy

out
o« O

« digital In/Out Kanal 3
+ digital In/Out Kanal 4

Buchse 8:

* Pulsweitenstromausgang
oder

+ analoger Ausgang

Power Out

20
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4.2.2

Montage und Verkabelung

EtherCAT

4221 Steckverbinder

HINWEIS

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

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

Fiar den ankommenden und weiterfihrenden EtherCAT-Anschluss haben EtherCAT-Box-Module zwei griine
M8-Buchsen.

2

~ @
Run BECKHOFF

Abb. 6: EtherCAT Steckverbinder

Kontaktbelegung
4 2

ON@)
30 O)1

Abb. 7: M8-Buchse

EtherCAT M8-Buchse Aderfarben

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

Tx + 1 gelb" orange/weil} weil/orange

Tx - 4 orange" orange orange

Rx + 2 weil" blau/weily weil/griin

Rx - 3 blau® blau griin

Shield Gehause Schirm Schirm Schirm

Y Aderfarben nach EN 61918

® Anpassung der Aderfarben fir 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, weil}, blau. Es sind also

verschiedene Farbkodierungen im Umlauf. Die elektrischen Eigenschaften der Leitungen sind bei
der Umstellung der Aderfarben erhalten geblieben.

EP8309-1022 Version: 2.4 21
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4222 Status-LEDs
@ 0L o

Run  BECKHOFF
Abb. 8: EtherCAT 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

4.2.2.3 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 Signallibertragung.
Aufgrund der automatischen Leitungserkennung ,,Auto MDI-X* kdnnen 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

22 Version: 2.4 EP8309-1022
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4.2.3 Versorgungsspannungen

Spannungsversorgung aus SELV/PELV-Netzteil!

Zur Versorgung dieses Gerats mussen SELV/PELV-Stromkreise (Schutzkleinspannung,
Sicherheitskleinspannung) 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 fiir 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 Ausgangen 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 Eingange und die Versorgung der Sensorik
erhalten.

Die genaue Zuordnung von Ug und U; finden Sie in der Pinbelegung der 1/0O-Anschlisse.

Weiterleitung der Versorgungsspannungen

Die Power-Anschliisse IN und OUT sind im Modul gebriickt. Somit kénnen 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 maoglich
In einigen Typen von EtherCAT-Box-Modulen sind die Massepotenziale GNDg und GND, miteinander
verbunden.

« 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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4231 Steckverbinder

HINWEIS
Verwechselungs-Gefahr: Versorgungsspannungen und EtherCAT
Defekt durch Fehlstecken moglich.

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

U Us @ - ® Up2v ouT

2 4 4 2
OO0
1 3 30 O)1
Stecker Buchse
Eingang Weiterleitung

Abb. 10: M8-Steckverbinder

Kontakt Funktion Beschreibung Aderfarbe "
1 Us Steuerspannung Braun

2 Up Peripheriespannung Weil}

3 GNDg¢ GND zu Ug Blau

4 GND, GND zu Up Schwarz

") Die Aderfarben gelten fir Leitungen vom Typ: Beckhoff ZK2020-3xxx-xxxx

4.2.3.2 Status-LEDs

Abb. 11: Status-LEDs fir die Versorgungsspannungen

LED Anzeige Bedeutung

Us (Steuerspannung) aus Die Versorgungsspannung Ug ist nicht vorhanden.
leuchtet grin Die Versorgungsspannung Ug ist vorhanden.
leuchtet rot Wegen Uberlast wurde die aus U erzeugte

Sensorversorgung fir alle daraus versorgten Sensoren
abgeschaltet.

U, (Peripheriespannung)  |aus Die Versorgungsspannung U; ist nicht vorhanden.
leuchtet gruin Die Versorgungsspannung U; ist vorhanden.
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4.2.3.3 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

1=2A 1=4A
12 12
0,25 mm?

10 10
E 8 E 8 0,34 mm?
o o
Q o)
g 6 2 6
g 0’25 mm?2 g 0,5 mm?
c c
§ 4 0,34 mm? g 4
) ’ a 0,75 mm?

0,5 mm?
2 0,75 mm? 2
0 0
0 5 10 15 20 25 30 35 10 15 20 25 30 35
Leitungslange [m] Leitungslange [m]
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4.2.4 Signalanschluss
4241 Digitale Eingange
Der Signalanschluss erfolgt Gber M12-Steckverbinder.
Input B
Pin 2
GNDs
B Pin 3
E J +24 V DC Us
Pin 1
A GNDs
Pin 3
Input A
Pin 4
3-Leiter 2-Leiter

Die Sensoren werden aus der Steuerspannung Ug mit einem gemeinsamen, maximalen Strom von 0,5 A
versorgt.

Leuchtdioden zeigen den Signalzustand der Eingénge an.

4.2.4.2 Digitale Ein-/ Ausgédnge

Es ist keine Konfiguration notwendig. An jedem Kanal kdnnen Sie entweder einen Sensor oder einen Aktor
anschlieflen.

Der Signalanschluss erfolgt Uiber M12-Steckverbinder.

Input / Output B

|

—

Pin 2
B
GNDp
B Pin 3
B
+24 V DC Up
SN SN :
Pin 1
A
A GNDp
Pin 3
A
Input / Output A
L >
Pin 4
3-Leiter 2-Leiter 2-Leiter
Sensoren Sensoren Aktoren
oder Aktoren

Die Ausgange sind kurzschlussfest und verpolungsgeschutzt.

Leuchtdioden zeigen den Signalzustand der Ausgange an.
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4243 Analoge Eingange
Der Signalanschluss erfolgt Gber M12-Steckverbinder.
- ;i2n41v DC Us
R CA.nalog In FE
Pin 2 Pin 5
|
|
[
[
! GNDs
—= Oping
2-Leiter 3-Leiter

Falls der Sensor separate Anschlisse fir Versorgungs-GND und Signal-GND hat, verbinden Sie die beiden
GND miteinander. Diese Verbindung ist in der Abbildung durch die gestrichelte Linie dargestellt.

Die Sensoren werden aus der Steuerspannung Ug mit einem gemeinsamen, maximalen Strom von 0,5 A
versorgt.

Leuchtdioden zeigen den Status der Eingange an.

4244 Analoger Ausgang und stromgeregelter PWM-Ausgang

Sie kdnnen den Multifunktionsausgang entweder als analogen Ausgang oder als stromgeregelten PWM-
Ausgang verwenden, z.B. fir die Ansteuerung eines Proportionalventils.
Konfigurieren Sie den Ausgang entsprechend der Anleitung im Kapitel Umstellung des PWM-/Analog-

Ausgangs [P_35].

Der Signalanschluss erfolgt Giber M12-Steckverbinder.

FE
Pin5
3
PWM out / 9)
+24V DC Up
4

N

Pin 1

-

Analog out
G

- ND Analog
Pin 2
GND PWM
Pin 3
3-Leiter 2-Leiter
Analog PWM

Die Ausgange sind kurzschlussfest.

Leuchtdioden zeigen den Signalzustand des Ausgangs an.
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BECKHOFF

4245 Status-LEDs

Abb. 12: Status LEDs

Status-LEDs an den M12-Anschliissen

Anschluss LED |Anzeige

Bedeutung

M12-Buchse analoge |links |aus

keine Datenubertragung zum D/A-Wandler

Eingange, PWMi grin

Datenuibertragung zum D/A-Wandler

rechts |aus

einwandfreie Funktion

rot

analog Fehler: Drahtbruch oder Messwert aul3erhalb des
Messbereichs

PWMi: allgemeiner Fehler, siehe Status-Wort

Eine einwandfreie Funktion besteht wenn

Status-LEDs an den M12-Anschliissen

die griine LED Run leuchtet und die rote LED Error aus ist.

Anschluss LED |Anzeige |Bedeutung

M12-Buchse digitale |links/ |aus Eingang / Ausgang aus bzw. Low

Ein- / Ausgange rechts |griin Eingang / Ausgang an bzw. High
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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 dirfen 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 dirfen die EtherCAT-Box-Module nicht mit unbegrenzten
Spannungsquellen verbunden werden!

Netzwerke

A VORSICHT
VORSICHT!

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

Umgebungstemperatur

A VORSICHT
VORSICHT!

Zur Einhaltung der UL-Anforderungen durfen die EtherCAT-Box-Module nur in einem
Umgebungstemperaturbereich 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.

A\ T

Abb. 13: UL-Markierung
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4.4 Entsorgung

Mit einer durchgestrichenen Abfalltonne gekennzeichnete Produkte
durfen nicht in den Hausmiill. Das Gerat 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 und Konfiguration

5.1 Einbinden in ein TwinCAT-Projekt

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

Unter Tachoauswertung wird die Geschwindigkeits- bzw. Frequenzerfassung von zwei digitalen Sensoren,
die auf einer Welle (Single Shaft Mode) oder auf zwei Wellen (Dual Shaft Mode) angebracht sind,
verstanden.

Beim Single Shaft Mode kann auf Plausibilitdt der beiden Sensor gepriift werden (z. B. Abweichung der
Geschwindigkeit beider Sensoren).

Die Targets (Markierungen fur die Sensoren) missen beim Auslésen ein 90° Uberlappendes Signal ergeben.
Die minimale ON bzw. OFF Time darf 0,2 ms nicht unterschreiten, sonst ist eine Detektierung auf Grund der
Abtastfrequenz nicht mdglich.

Die Anzahl der Targets auf der Achse kann im CoE Object 0x80x0:11 eingestellt werden, so kann eine
langsamere Geschwindigkeit/Drehzahlerkennung mit vielen Targets oder eine hohe Geschwindigkeit mit
wenigen Targets erreicht werden.

Auswahl der Modi iiber die PDOs

Die Aktivierung der verschiedenen Modi geschieht tiber das PDO Assignment.

Single Shaft Mode

Das Eingangs PDO 0x1A02 aktiviert das entsprechende Setting. Die Ausgangsdaten sind immer gesetzt.

[+ SYSTEM - Configuration -
g NE - Configuration = Generall EtherCAT  Process Data | Startupl CoF - Dnlinel Dnlinel
! PLC- Confi_gurati?n Sync Manager: PLO List:
; ﬁ Cam - Configuration
=8 110 - Configuration S5M | Size | Tupe | Flags Index |Size| I amne |FIags|SM|SU|
- 1D Devices w0 ut H X nputs Channe
B 7 0 25  Mbsd Ox1A00 40 All Channel 1 F 2 0
T2 Gerdt 3 (EthercAT) 1 256 kbl Ox1A01 4.0 Al Inputs Channel 2 F 3.0
: ih e } 2 ] Outputs [D:-:1AU2 E.0  TACHO Single Shaft Mode Input .. F 30 T
izer?igmzessaz?:gl . [ 18 Inpuis | | Gx1&0Z 40 TACHO Dual Shaft Mode Input €. F ]
Erat arrnzessahhid-inin 041404 40 TACHO Dual Shaft Mode Input C. F 0
§f Eingange 1405 20 Dl Inputs MF 3 0
§! Ausgange 01406 2.0 PwiM Status F 30
i-§ InfoData 01207 4.0 P Sprchron info data F a0
B 1 (EP 0 0:1600 20 TACHO Output Channel 1 MF 2 0
&1 Tnputs Chanmel 1 01601 20 DO Outputs MF 2 0
- §1 A1 Inputs Channel 2 1 J[¥] | Dx160z 4.0 PwM Cortrol F 2 10
= §f TACHO Single Shaft Made Input Charnel 1 POO ghsignment [0+1C13) PO Content [Ox1400)
=% Status
&1 Errar Input & L o ndey 122 5 ame ype efault [hex
P - A Inch | Size | Dits | M | Type | Default fhex)|
&1 Input Stakus & w L] A0 O0x6000:01 01 0.0 Statuz Underange BOOL
T Error Input B * ] OxE000:02 01 01 Statwg Overange BOOL
o1 Input Status B - ——— DxG000:03 02 0.2 Shatus_Limit 1 BITZ
600005 02 04 Staus_Limit 2 BITZ
& Speed Below Threshold [ 01404 [excluded by x1402) 04600007 01 05 Stats Emor EOOL
-G TxPDO Togale [w] 01405 0 07 —
T Rotational Speed ] 01406 =| | DsGOOC:OE 01 15 Status Syncemor BOOL
*- 4T Rokation Direction S ToomtnnT oot o Toomo e e
Abb. 14: Tachoauswertung - Single Shaft Mode
Prozessdaten
Wert Beschreibung
Error Input A die gemessene Geschwindigkeit/Frequenz ist langsamer als die der Spur B, oder sie ist 0
(Sensordefekt)
Input Status A Status des Eingangs A
Error Input B die gemessene Geschwindigkeit/Frequenz ist langsamer als die der Spur A, oder sie ist 0
(Sensordefekt)

Input Status B Status des Eingangs B

Speed below die Geschwindigkeit ist unterhalb des Grenzwertes in CoE 0x8020:12 Rotational Speed
threshold Threshold oder = 0

Rotational Speed |die Umdrehungsgeschwindigkeit bzw. Frequenz, dargestellt in Abhangigkeit von CoE
Object 0x80x0:15

Rotation Direction|0: steigende Flanke Input A kommt zeitlich vor der steigenden Flanke Input B

32 Version: 2.4 EP8309-1022



BECKHOFF

Inbetriebnahme und Konfiguration

Darstellung der Rotational Speed

Generall EtherCAT I Process Datal Startup  CoE - Orline | Dnlinel

|Jpdate List I

[~ AutoUpdate W Single Update I Shaw Offline Data

Advanced... I I

Add/to Startup... I

IEInIine Data

todule 0D [AcE Part]: ||j

Index | M arme | Flags | " alue |
+- BO00:0 Al Settings Ch.1 R » 24 <
+-B010:0 Al Settings Ch.2 R »24¢
=1 B020:0 TACHO Settings Dual Shaft Mode Ch.1 - Aw »21<
302011 Mo, of Targets R 00007 1)
8020:12  Input Signal Timeout R (20064 [100]
| 802015 Presentation Rw 1/10RPM (1]
+ - 8030 [TACH Sethings Dual Shaft Mods TR 50 ERaE ERe |
D TACHD ot S St T
+- 8060:0 Fu'b Settings
+ - BO700 A0 Settings Dec: I \ TS
+- Fa00:0 AldO Range settings
Hex: | 0x00000001 Cancel
Enum: 1A0RPM ol
FFH
Bool ;I_l.f'z‘l (0 RPr iI
. 1410 Hz
Bl 1/100 Hz [4
Bt Size: 1/1000 Hz
it Size: |« B S | x B A S o

Abb. 15: Tachoauswertung - Darstellung der Rotational Speed

Dual Shaft Mode

Die Eingangs PDOs 0x1A03 und 0x1A04 aktivieren die beiden Dual Shaft Prozessdaten. Die
Ausgangsdaten sind immer gesetzt.

Bl =vSTEM - Corfiguration

| MC - Configuration

PLC - Configuration

: Cam - Configuration

= 1/0 - Corfiguration

Elﬂ I}0 Devices

| = Gerst 3 (EtherCAT)

%= Gerat 3-Prozessabhbild
== Gerat 3-Prozessabbild-Info

B @1 Eingange
@/ Ausgange
R

: QT Al Inputs Channel 1
- &1 AL Inputs Channel 2

S-&T Status

----- T Digital Input

----- &l Speed Below Threshold
----- T TxPDO Toggle

-] Rotational Speed

&7 Status

----- %1 Digital Input

----- %1 Speed Below Threshald
---- &l TxPDO Toggle

- ] Rotational Speed

E|$‘|' TACHD Dudl shaft Mode Input Channel 1

=~ &1 TACHO Dual shaft Mode Input Channel 2

Y
i Generall EtheCaT  Process Data IStartupI CoE -Dnlinel Dnlinel
Sync Manager: DO List:
SM | Size | Tupe | Flags Index |Size| Hame |FIags|SM|SU
i} 256 b Ot 01400 4.0 Al Inputs Channel 1 F 30
1 256 kbl Ox1A01 4.0 Al Inputs Channel 2 F 30
2 5] COutputs O«1A402 6.0 TACHO Single Shaft Mode Input .. F 0
[3 20 |mputs | O«1A03 4.0 TACHO Dual Shaft Mode Input C.. F 30
01404 4.0 TACHO Dual Shaft Mode Input .. F 30
01805 20 Dllnputs ME 30
01406 2.0 P Status F 30
01407 4.0 Pwh Synchron info data F 0
01600 2.0 TACHO Output Channel 1 MF 2 0
Ox1601 2.0 DO Outputs MF 2 0
| |_,| Ox1B0Z2 4.0 Pt Contral F 20
FDO AAgnment [0=1C13): POO Content [0x1.400)
D000 4| | Index | Size | Offs | Mame | Type | Default
R1407 0«6000:01 01 00 Status__Underrange BOOL
B.202 [2xcluded by 01404 Ox6000:02 031 071 Status_ Owerange BOOL
L FIK] 0x6000:03 0.2 02 Status  Limit1 BITZ
T 0s600005 0.2 04 Status_Limtz  BITZ
] 0105 I_J_:_-:BDDD:D? 315 g? ?_tatus_Error BOOL
(] Dx1406 v| | WBOOC.OE 01 15 Status Syncenor  BODL
O AST e - - oY L A P Tt
Download—| IPredefined FDO Assignment: [nane]
v PDO Assionment

Abb. 16: Tachoauswertung - Dual Shaft Mode
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Prozessdaten (Einstellungen fiir den zweiten Kanal ebenso)

Wert Beschreibung
Digital Input Status des Eingangs

Speed below die Geschwindigkeit ist unterhalb des Grenzwertes in CoE 0x8020:12 oder = 0
threshold

Rotational Speed |die Umdrehungsgeschwindigkeit bzw. Frequenz, dargestellt in Abhangigkeit von CoE
Object 0x80x0:15

Darstellung der Rotational Speed

siehe Single Shaft Mode

CoE Einstellungen

Uber die CoE Objecte wird das Verhalten der Tachoeingange eingestellt.

Generall EtherCAT I Process Datal Startup  CoE - Orline | Dnlinel

Update List I [~ AutoUpdate W Single Update I Shaw Offline Data
Advanced... I I
Add/to Startup... I IEInIine Data Module OD [AaE Part]: IU

Index | M arne | Flags | Walue

+- BO00:0 Al Settings Ch.1 R » 24 <

+-8010:0 Al Settings Ch.2 R » 24 <

=1 B020:0 TACHO Settings Dual Shaft Made Ch.1 - Rw »21<
302011 Mo, of Targets R 00007 1)
8020:12  Input Signal Timeout Riwf 00064 [100]
302015 Presentation R 1/A0RPM [1]

=1 BO30:0 TACHO Settings Dual Shaft Mode Ch.2 - Aw »21<
2303011 Mo, of Targets R 00007 1)
8030:12  Input Signal Timeout Riwf 00064 [100]
303015 Prezentation R 1/A0RPM [1]

= 8031:0 TACHO Settings Single Shaft tode Riwf » 21 ¢
8021:0B  Enable Emor Detection R TRUE
A031:0C  Reversion of Rotation R FalLSE
2303111 Mo, of Targets R 00007 1)
8031:12  Input Signal Timeout Riwf 00064 [100]
3031:15  Presentation R RPM [0

+- glRl: Pt Dethings RW EReE

+- BO70.0 A0 Seftings R »22¢

+- Fa00:0 AldO Range settings Riwf » A<

Abb. 17: Tachoauswertung -

Folgende Einstellungen gelten bei allen Kanalen:

CoE Wert Beschreibung
80xx:12 |Input Signal Timeout nach x msec ohne Signalwechsel am Eingang wird das
Prozessdatum <Speed Below Threshold> gesetzt.

Folgende Einstellungen stehen nur im Single-Shaft-Mode zur Verfugung

CoE Objecte fur Tacho Settings (0x8020 und 0x8030)

CoE Wert Beschreibung

80x0:0B |[Enable Error Detection Fehleranzeige aktivieren/deaktivieren

80x0:0C |Reversion of rotation Umkehr der Drehrichtungsdarstellung in Rotation direction
80x0:11 |No. of Targets Anzahl der "Nocken" auf der Welle/Achse

80x0:12 |Rotational Speed Threshold |Grenzwert unterhalb das entsprechende StatusBit gesetzt wird
80x0:15 |Presentation Darstellung des Messwertes in RPM, Hz, ...
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5.3 Umstellung des PWM-/Analog-Ausgangs

Auswahl der Modi liber die PDOs

Zum Betrieb eines z. B. Proportionalventils an der Buchse 7 kann entweder der PWM-Modus oder der
analoge Modus gewahlt werden.

* Im PWM-Modus (Default) wird die Spule direkt Gber ein PWM-Signal angesteuert. Das Ventil bendtigt
keine Steuerelektronik.

* Im analogen Modus wird ein Stromwert von 0...20 mA bzw. 4...20 mA ausgegeben, tber den die im
Ventil integrierte Steuerelektronik den Ventilhub ansteuert.

Die 24 V,c-Versorgung wird dabei dauerhaft eingeschaltet.

Die Aktivierung der verschiedenen Modi geschieht tiber das PDO-Assignment.

PWM-Modus

Das Ausgangs-PDO 0x1602 aktiviert den PWM-Modus.

Bl SYSTEM - Configuration

B 14C - Corfiguration General | EtherGAT | DG | Process Data | Startup | CoE - Online | Online

4 PLC - Configuration Sync Manager; PDO List:
= 1/0 - Configuration
=B [/O Devices SM | Size  Type  Fl. Index | Size Mame Flags Sk | SU
=== Device 1 (EtherCAT) i 286 M. 0x1A04 4.0  TACHO Dual Shaft Mode [ F

25k 01405 20  Dlinputs MF 3
01406 2.0 P Status F 3
Ox1A07 40 PWM Synchroninfo data F

== Device 1-Image
== Davice 1-Image-Info

8 Inputs 0x1600 20 TACHO Output Channel 1 MF 2
&l OutpLts 0x1601 2.0 DO Outputs MF 2
$ InfoData (1602 4.0 P Contral | Fooo2
= B Box 1 (EPB309-0022) eTB03 20 ADAD Outputs F

=]

@1 AL AT Inputs Channel 1

&1 AL A Inputs Channel 2 FDO Content (Ix1A00):

e

T TACHOD Single Shaft Mode Tnput Ihdex | Size Offs | MName Type
#1 D1 Inputs OxG000.. 01 0.0 Status__Underrange BOOL
T PyWiM Statls | 1602 0xG000.. 01 01  Status_ Owerrange BOOL
$. TACHD Output Channel 1 ( []0x1603 (excluded by (1602 | | 0B000.. 02 0.2 Status_ Limit1 BTz
4.0 cupur 0 B
= § PWH Conirl
#! corrol Dowenload
&1 PWM output PDO Assignment [Load PO O info from dewvice
[]PDO Confiquration
$ Infolata [Sync Unit Azsignment...

Analog-Modus
Das Ausgangs PDO 0x1603 aktiviert den analogen Modus.
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=Bl SYSTEM - Configuration
B rC - Configuration
BA PLC - Configuration
=i 140 - Configuration

= [/ Devices

General | EtherCAT | DC | Process Data | Startup | CoE - Online | Online

Sync Manager:

SM Size | Type | FlL.

PDO List:

Index  Size Mame

Flags Sk SU

= % Device 1 EhrCAT) 1 25 i GaAS 20 Dlnpws o ME 3
. iyl . . nputs
= Device I-Image DAADE 20 PWM Status F o3 1
= Device 1-Image-Info 0x1AD7 40 Py Synchron info data. F 0
- § Inputs 0x1600 2.0 TACHO QOuiputChannel1  MF 20
+- @l CupUts 0x1601 2.0 DO Outputs hF 2 0
¥ § InfoData 0x1602 40 PWM Contral F 0
- B Box 1 (EPB309-0022) []):1803 20 ADAD Qutputs 1 F 2 0
- T AL Al Inputs Channel 1
gt AL AL Inputs Channel 2 FDO Asgignment (0x1C12): FOO Content (0x1A00):
+- T TACHD Single Shaft Mode Input Index | Size Offs MName Type
=% DI Inpuits 0efO00. 01 00 Status_ Underrange BOOL
-t P Status E02 (excluded by 01603 || Ox6000... 01 0.1 Status__Cwverrange  BOOL
+- §) TACHD Qutput Channel 1 fal:lik] OxG000.. 0.2 02 StatUS_L?m?t'I BITZ
+ 800 cupus Dam. 02 14 Sews_mez BT
=L AD AD Outputs /
Download
%/ Analog output
® § Westate FDO Assignment ’Load FDO infa from device
= § InfoData [IPDO Corfiguration
&8 Mappings ’Sync Unit Assignment...
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54 Schnellstart

Parametrierung der wichtigsten Einstellungen

Die Parameter sind ab Werk so eingestellt, dass die Box in den meisten Anwendungen ohne weitere
Parametrierung einsatzbereit ist.

Stellen Sie den Parameter Max Current [mA] (0x8050:10 [»_60]) so ein, dass der Maximalstrom der
angeschlossenen Induktivitat nicht Gberschritten wird.

Info Data Objekte

Uber die Info Daten Objekte lassen sich Zusatzinformationen synchron (ibertragen. Fiir jeden Kanal stehen
zwei dieser Objekte zur Verfigung.

Die Synchronen Info Daten lassen sich im TwinCAT System Manager, auf dem Karteireiter "Prozessdaten”
(0x1AOQ7) aktivieren.

Bl SvSTEM - Configuration
B MC - ConfigLration General | EtherCAT | DC | Process Date
88 PLC - Configuration Sl
= 1/0 - Configuration
= B8 /D Devices SM | Size | Type  Fl.
== Device 1 (EtherCAT) 0 266 Mbx.
= Device 1-Image 12 355 gﬁtﬂ”
== Device 1-Image-Info 3 20 Input;
gt Inputs
& Cutputs
& InfoData
&t AI Al Inputs Channel 2 PDO Assignment (0x1C13):
g TACHO Single Shaft Mode Input Channel 1 []0x1.404 (excluded by 0x1402) | #
§1 DI Inpuits [W]0x1.405 |
= PWH Status [¥/]0x1.408
& Status 3
= §1 PWM Synchron info data / v
% Infodata 1
¢t Info data 2 Download
§] TACHO OUmpLUt Channel 1 PDO Assignment
$! DO Outputs [ ]PDO Configuration
! PWH Contral

Abb. 18: Info Data Objekte - Aktivierung der Synchronen Info Daten

Uber die Objekte 0x8050:21 [»_60] und 0x8050:22 [» 60] lasst sich einstellen, welcher Wert synchron
Ubertragen werden soll.
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General | EtherCAT | DC | Process Data Startup| CoE - Online |On|ine

[ Update List l [¥] Single Update  [v] Show Offine Data
[ Advanced... l | |
Orfiline Data Maodule OD (4oE Port): D
Index Marne Flags Yalue
8060:03 Enable dithering R FALSE
8060:04 Irvert polarity R FALSE
8060:05 WWatchdog R Defaultwatchdig walue (0]
BOB0:... Offset R a
8060... Gain R BEE36
8060:... Default output R 0
8060:... Default output ramp R 0xFFFF (B5535)
8060:10 hax current [%] R OxB4 (100
806012 Kp factor R 0x00FA (250) :
BOG0:13 Kifactor Ry X004 (4) Set Value Dialog R|
8060:14 Kd factor R 00032 (50) S
8060:... Dithering frequency [Hz] R 0x0064 (100) _ 0
806D:.. Dithering amplitude [%] R Ox0A (10) Dec | | [ ok |
8060:21 Selecﬂnfo data 1 EW Adua!current([l)! Hex: |D):DDDDDDDD | [ Cancel ]
. oy LALCE LTSI
+- §070:0 A0 Settings ¥ 22« .
Enum: |Actual t ¥
+ FBOD0  AIAQ Range sefiings i kil
Set current
D cle
- - Boal: [ tyucy ] T Fex Edit
Mame Type Size =Ad.. | Inf..  Us. Linkedto
&1 Status Status_4.. 20 390 Input O Binary: |unnuuunn | |4 |
STvalle INT 2.0 41.0 Input 0
o1 Stas Status 4. 2.0 430  Irput O BitSize: O1 O8 O16 @312 084 O
Tvalle INT 2.0 45.0 Input 0

Abb. 19: Info Data Objekte - Auswahl des zu Ubertragenden Wertes

Zur Verfugung stehen folgende Eintrage:

Wert Text Beschreibung

0 Actual current Ist-Strom in mA

1 Set current Soll-Strom in mA

2 Duty Cycle Der PWM Duty cycle der Endstufe. Ein Wert von 1000 entspricht 100%
Duty cycle

Watchdog

Der analoge Ausgabewert kann - z. B. im Falle einer Kommunikationsstérung mit der Steuerung - auf einen
anwenderspezifischen Wert gesetzt werden.
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General | EtherCAT | DG | Process Data Star‘tup| CoE - Cnline |On|ine

[ Update List | Single Update [¥] Show Offline Data

l Achvanced. ] | |

Crffline Data Module OD (AcE Pari): D

Index MName Flags Yalue
8060:03 Enable dithering R FALSE
B0R0:04 Irwert polarity By FalLSE
{8050:05 atchdog Ry Default watchdig value (1) ]
FE10) U 1= P :
B0B0... Gisin RW Set Value Dialog X
8060:... Default output —
8060:... Default output ramp Ry .
BOG0:10 Max current [%] = Dec: |0 T
806012 Kp factor R .
B0E019 Kfactor o Hex:  |0x00000000 | [ cancel |
BT K'fjfa':,tc'r i Enum: | Default watchdig walue -
8060:... Dithering frequency [Hz] R Dotault watchdia valus
BOB0:.. Dithering amplitude [#] Ry """"""" ") =
B060:21 Selectinfo data 1 R o
g060:22 Selectinfo data 2 Ry Bool: ] pl I T [ [_FrrexEdi..
+-8070:0 AD Settings R
+ FBOD:D  AlAD Range settings = Binary: |00 0000 00 4

BitSize: (01 (8 (16 @32 (Oed ()7

Abb. 20: Watchdog

Zu diesem Zweck gibt es drei Parametrierungsmdglichkeiten:

Watchdog Objekt (0x8050:05 Verhalten

[» 63])

0: Default watchdog value Der Ersatzschaltwert (0x8050:0D [»_63]) wird im Fehlerfall
ausgegeben.

1: Watchdog ramp active Das Ausgabewert wird im Fehlerfall mit der unter 0x8050:0F [» 63]
eingestellten Rampenzeit auf den Defaultwert (0x8050:0D [»_631)
gefahren

Dabei wird die Rampenzeit in Digits / ms vorgegeben.

Ist der Eintrag z. B. 100 und der Defaultwert 0, so dauert es 327 ms
(32767/100) bis der Ausgangswert im Fehlerfall vom Maximalwert
(32767) auf den Defaultwert geht.

2: Last output value active Das letzte Prozessdatum wird im Fehlerfall (Abfall des Watchdogs)
ausgegeben.

Optimierung der Stromreglerparameter

Um moglicht alle Lasten ab Werk zu unterstitzen, wurde die Klemme mit einem moderaten Reglerverhalten
parametriert. Die Ausregelung des Stromes kann durch Anpassung der Reglerparameter an die verwendete
Last erheblich verbessert werden.

Zur Ermittlung der Einstellungen wird ein Stromsprung auf die Last gegeben. Dieser Sprung kann mit einem
Oszilloskop oder mit dem TwinCAT ScopeView aufgenommen werden.

Um eine Auswertung mit dem TwinCat ScopeView durchzuflihren werden in die synchronen Info Daten der
Soll- und Ist-Strom eingeblendet.
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Henx 000000000

Enum: Actual current ~
M

Booal: lDulyUcycIel [ T T Fex Edit...

Binary: nooooooon 4

Bit Size: O1 s Oie @32 Oed O)e

Abb. 21: Auswahl der synchronen Info Daten

EP8309 Standard Parameter (20 ms/Div) Optimierte Parameter (20 ms/Div)

Griin: Soll-Strom Grin: Soll-Strom
Rot: Ist-Strom Rot: Ist-Strom

Unter Zuhilfenahme der KK, und K, (0x8050:12 [» 63] bis 0x8050:14 [» 63]) Parameter kann die
gewtunschte Sprungantwort eingestellt werden.

Dithering

Beim Dithering wird dem eigentlichen Ausgabewert ein Rechtecksignal aufmoduliert. Durch das
aufmodulierte Signal wird z. B. der Kolben eines Ventils standig in Bewegung gehalten.

Dadurch reduziert sich der Einfluss der Haftreibung und ein plétzliches "Losbrechen" des Kolbens wird
verhindert.

Die dazu bendétigte Konfiguration ist stark von der Applikation abhangig.
Zur Aktivierung des Dithers muss das Objekt 0x8050:03 [P 63] ("Enable dithering") und das entsprechende
Control-Bit gesetzt werden.
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=l 1/0 - Configuration
=B /O Devices
=== Device 1 (EtherCAT)
== Device 1-Image
== Device 1-Image-Info
gt Inputs
$ ouputs
# InfoData
=R AP0 1 (EP
AL AL Inputs Channel 1
AL AL Inputs Channel 2
&1 TACHO Single Shaft Mode Input Channel 1
& DI Inputs
8T PWM Status
&1 Status
&1 PWM Synchron info data
%l Info data 1
%l Info data 2
$ TACHD Qutput Channel 1
$ DO Cutputs
& PwM Control
=& Cortrol
[Ol Enable dithering!
@] Enable
%] Reset
| PWIM outpLt
8§ WoState
& InfoData

- BB

[

(]

&

Abb. 22: Enable Dithering

Die folgenden Parameter sind einstellbar:

Wert Text Beschreibung

0x8050:1E Dithering frequency [Hz] |Frequenz des aufmodulierten Dithers in Hz

[»63]

0x8050:1F Dithering amplitude [%] |Amplitude des Aufmodulierten Dithers (in % des Nennstoms der
> 63] Klemme)

Weiterhin spielen die Reglerparameter selber eine Rolle K, K;, und K;). In den Graphen wird ein Dither von
10 % des Nennstromes mit 100 Hz dargestellt. Dem Regler steht damit eine Zeit von 5 ms zur Verfigung,
um einen Stromsprung von 10 % auszuregeln. Die Steilheit des Stromanstieges ist jedoch durch die
Reglerparameter und die Induktivitat selber begrenzt. Der Ist-Strom sollte dem Soll-Strom moglichst folgen.
Dies wird durch geeignete Einstellung der Regler- und Dither-Parameter (Frequenz und Amplitude)
ermdglicht.
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EP8309 100 z Dither mit 10 % Amplitude,
schlechte Parametrierung (5 ms/Div)

Grin: Soll-Strom EP8309 100 Hz Dither mit 10 % Amplitude,
Rot: Ist-Strom bessere Parametrierung (5 ms/Div)

Grin: Soll-Strom
Rot: Ist-Strom

42 Version: 2.4 EP8309-1022



BEGKHOFF Inbetriebnahme und Konfiguration

5.5 Bereichseinstellungen fiir Ein- und Ausgange

Karteireiter CoE-Online

Der Karteireiter CoE-Online listet den Inhalt des Objektverzeichnisses des Slaves auf (SDO-Upload) und
erlaubt dem Anwender den Inhalt eines Objekts dieses Verzeichnisses zu andern.

Objekt 0xF800:0 [»_64] enthalt die Bereichseinstellungen fir die Ein- und Ausgange von Kanal 1 bis 4.

| General | EtherCAT | DC | Process Data | Star‘cup| CoE - Online | Onling |

[ Update List l Auto Update Single Update Show Offline Data
[ Advanced... l | |
Add to Startup.. Module OD (AcE Pari); D
Inclex MName Flags Walue
+-3000:0 Al Settings Ch.l R ¥ 24¢
+-8010:0 Al Settings Ch.2 R »24¢
+-80z0:0 TACHO Settings Ch.1 R »21¢
+-8030:0 TACHO Settings Ch.2 R »21¢
+-8060:0 Fhd Settings R »34<
+-8070:0 AQ Settings R »22¢
-~ FB00:0 AlAD Range settings R »H<
FB00:... Inputtype Chil R 020 mA (1)
FB00:.. Inputtype Ch2 R 0.20maA (1)
FB00:... Outputtype Chl R 020 mA (1)

Abb. 23: Karteireiter CoE-Online

Klicken Sie auf die Objekte 0xF800:01 bis 0xF800:04 um die Einstellungen zu andern.

Set Value Dialog g|
b | |
Hex 0x00000001 |
Enurn: 0.20 mA v
4.20
Bos (o J( 1]
Binary: 0100 0000 L e
Bit Size: (1 (s Oie @32 Oed e

Abb. 24: Andern der Einstellungen
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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 EtherCAT DC Process Data  Plc Statup  CoE-Online  Diag History Online

Update List [J Auto Update Single Update [_] Show Offline Data
Advanced... | |
Addto Startup... Module OD (AoE Pory o]
Index Mame Flags Value Unit al
1000 Device type RO (00001385 (2001)
1008 Device name RO EL5101
1009 Hardware version RO
100A Software version RO
= EO o
1011:01  Sublndex 001 RW <D0000000 (0) I
+ 10T TaeTIny 3t} T
+1- 10F0:0 Backup parameter handling RO >1«
+1-1400:0 FuPDO-Par Outputs RO >6<
+1-1401:0 RxPDO-Par Outputs Word-Aligned RO >6<
+-1402:0 ENC RxPDC-Par Control compact RO >6<
+1-1403:0 ENC RxPDO-Par Contral RO »6<
+1-1600:0 FxPDO-Map Outputs RO »2¢<
+-1601:0 RxPDO-Map Outputs Wond-Aligned RO >3«
+- 1602:0 ENC RxPDO-Map Control compact RO 7« N

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.

Dec: 1684107116 | oK

Hes: | 0xE4E16FEC | Cancel
Float |1.6634185e+22 |

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

Bit Size: 1 Oe O @3z e O7

5. Mit ,OK" bestatigen.
= Alle Backup-Objekte werden in den Auslieferungszustand zuriickgesetzt.

Alternativer Restore-Wert

o
1 Bei einigen Modulen alterer Bauart lassen sich die Backup-Objekte mit einem alternativen Restore-
Wert umstellen:
Dezimalwert: 1819238756
Hexadezimalwert: 0Ox6C6F6164

Eine falsche Eingabe des Restore-Wertes zeigt keine Wirkung.
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6 CoE-Parameter

6.1 CoE-Interface

Allgemeine Beschreibung

Das CoE-Interface (CANopen-over-EtherCAT) ist die Parameterverwaltung fur EtherCAT-Gerate. EtherCAT-
Slaves oder auch der EtherCAT-Master verwalten darin feste (ReadOnly) oder veranderliche Parameter, die
sie zum Betrieb, Diagnose oder Inbetriebnahme bendtigen.

CoE-Parameter sind in einer Tabellen-Hierarchie angeordnet und prinzipiell dem Anwender Uber den
Feldbus lesbar zuganglich. Der EtherCAT-Master (TwinCAT System Manager) kann Gber EtherCAT auf die
lokalen CoE-verzeichnisse der Slaves zugreifen und je nach Eigenschaften lesend oder schreibend
einwirken.

Es sind verschiedene Typen fur CoE-Parameter moglich wie String (Text), Integer-Zahlen, Bool'sche Werte
oder grofiere Byte-Felder. Damit lassen sich ganz verschiedene Eigenschaften beschreiben. Beispiele fiir
solche Parameter sind Herstellerkennung, Seriennummer, Prozessdateneinstellungen, Geratename,
Abgleichwerte flir analoge Messung oder Passworter.

Die Ordnung erfolgt in 2 Ebenen Uber hexadezimale Nummerierung: zuerst wird der (Haupt)Index genannt,
dann der Subindex. Die Wertebereiche sind:

* Index 0...65535

» Subindex: 0...255
Ublicherweise wird ein so lokalisierter Parameter geschrieben als x8010:07 mit voranstehendem "x" als
Kennzeichen des hexidezimalen Zahlenraumes und Doppelpunkt zwischen Index und Subindex.
Die fir den EtherCAT-Feldbusanwender wichtigen Bereiche sind:

» x1000: hier sind feste Identitats-Information zum Gerat hinterlegt wie Name, Hersteller, Seriennummer
etc. AuRerdem liegen hier Angaben Uber die aktuellen und verfiigbaren Prozessdatenkonstellationen.

+ x8000: hier sind die fir den Betrieb erforderlichen funktionsrelevanten Parameter fiir alle Kanale
zuganglich wie Filtereinstellung oder Ausgabefrequenz.
Weitere wichtige Bereiche sind:
» x4000: hier liegen in manchen EtherCAT-Gerate alternativ zum x8000-Bereich die Kanalparameter.
« x6000: hier liegen die Eingangs-PDO ("Eingang" aus Sicht des EtherCAT-Masters)
+ x7000: hier liegen die Ausgangs-PDO ("Ausgang" aus Sicht des EtherCAT-Masters)

@® Verfiigbarkeit

1 Nicht jedes EtherCAT Gerat muss uber ein CoE-Verzeichnis verfugen. Einfache 1/0-Module ohne
eigenen Prozessor verfugen i.d.R. Uber keine veranderlichen Parameter und haben deshalb auch
kein CoE-Verzeichnis.

Wenn ein Gerat Uber ein CoE-Verzeichnis verfligt, stellt sich dies im TwinCAT System Manager als ein
eigener Karteireiter mit der Auflistung der Elemente dar:
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Generall EtherCAT I Frocess Datal Statup  CoE - Online I I:Inlinel

Update List | [T Auto Update W Single Update W Show Offline Data
Advanced... | I
bddtoStatup.. | [Offine Data Module 0D (4oE Port]: [
Index | i ame | Flagz | " alue
1000 Device type RO D00FA1.23239 (16389001)
1003 Device name RO ELZ502-0000
1003 Hardware wersion RO
1004 Software version RO
+-1011:0 Restore default parameters RO 14
= 10180 | dentity RO »d g
1Mam  Yendor D RO 000000002 [2)
101802 Product code RO 003CE3052 [163983442)
1018:02  Revigion RO 0007 230000 [1245124)
1018:04  Senal number RO Q00000000 [0)
+- 10FC:0 Backup parameter handling RO *1<
+--1400:0 Pt RuPDO-Par Chl RO »B<
+1401:0 Pwitd BwPDO-Par Ch.2 RO »B ¢
+- 1402:0 Ptd BxPDO-Par b1 Chl RO » B¢
+-1403:0 Pitd RxPDO-Par bl Ch2 RO » B¢
+- 1600:0 Pt RsPD0O-tap Chl RO »1q

Abb. 25: Karteireiter CoE-Online

In der vorherigen Abbildung sind die im Beispiel-gerat ,EL2502" verfligbaren CoE-Objekte von x1000 bis

x1600 zu sehen, die Subindizes von x1018 sind aufgeklappt.

Datenerhaltung

Einige, insbesondere die vorgesehenen Einstellungsparameter des Slaves sind veranderlich und

beschreibbar. Dies kann schreibend/lesend geschehen

« Uber den Systemmanager (vorherige Abbildung) durch Anklicken. Dies bietet sich bei der

Inbetriebnahme der Anlage/Slaves an. Klicken Sie auf die entsprechende Zeile des zu

parametrierenden Indizes und geben sie einen entsprechenden Wert im Dialog SetValue ein.

+ aus der Steuerung/PLC uber ADS z.B. durch die Bausteine aus der TcEtherCAT.lib Bibliothek. Dies
wird fur Anderungen wahrend der Anlangenlaufzeit empfohlen oder wenn kein Systemmanager bzw.

Bedienpersonal zur Verfligung steht.

@® Datenerhaltung

1 Werden online auf dem Slave CoE-Parameter geandert, wird dies in Beckhoff-Geraten ausfallsicher
im Gerat (EEPROM) gespeichert. D.h. nach einem Neustart sind die veranderten CoE-Parameter

immer noch erhalten. Andere Hersteller konnen dies anders handhaben.

StartUP-Liste

@ StartUP-Liste

1 Veranderungen im lokalen CoE-Verzeichnis der Klemme gehen im Austauschfall mit der alten
Klemme verloren. Wird im Austauschfall eine neue Klemme mit Werkseinstellungen ab Lager
Beckhoff eingesetzt, bringt diese die Standardeinstellungen mit. Es ist deshalb empfehlenswert, alle
Veranderungen im CoE-Verzeichnis eines EtherCAT Slave in der Startup List des Slaves zu
verankern, die bei jedem Start des EtherCAT Feldbus abgearbeitet wird. So wird auch ein im
Austauschfall neuer EtherCAT Slave automatisch mit den Vorgaben des Anwenders parametriert.

Wenn EtherCAT Slaves verwendet werden, die lokal CoE-Werte nicht dauerhaft speichern kdnnen,

ist zwingend die StartUp-Liste zu verwenden.
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Empfohlenes Vorgehen bei manueller Verdnderung von CoE-Parametern

+ gewiinschte Anderung im Systemmanager vornehmen. Werte werden lokal im EtherCAT Slave
gespeichert

» wenn der Wert dauerhaft Anwendung finden soll, einen entsprechenden Eintrag in der StartUp-Liste
vornehmen. Die Reihenfolge der StartUp-Eintrage ist dabei i.d.R. nicht relevant.

General I EtherCAT I Process Data I CoE - I:Inlinel I:Inlinel

ﬂ Insert...

¥ Delete...

Edit. ..

Abb. 26: StartUp-Liste im TwinCAT System Manager

Tranzition | Protocol | Index I Data | Comment

C <PS» CoE 0101 2:00 000 [0 clear sm pdoz [0:1C12)

C <PS: CoE 0=1C13:00 =00 [0] clear zm pdos [0x1C13]

C <PS: CoE 0101 2:00 Ox1600 [5E32) download pdo 0:1CT2:07 0.,
C <P5> CoE 0101 2:02 0x1601 [5E33) download pdo O:1CT202 0.,
C <P5: CoE 0=1C12:00 =02 [2] download pdo 0x1C12 count

In der StartUp-Liste kdnnen bereits Werte enthalten sein, die vom Systemmanager nach den Angaben der
ESI dort angelegt werden. Zusatzliche anwendungsspezifische Eintrage kénnen angelegt werden.

Online/Offline Verzeichnis

Wahrend der Arbeit mit dem TwinCAT System Manager ist zu unterscheiden ob das EtherCAT-Gerat gerade
"verfligbar", also angeschaltet und Gber EtherCAT verbunden und damit online ist oder ob ohne

angeschlossene Slaves eine Konfiguration offline erstellt wird.

In beiden Fallen ist ein CoE-Verzeichnis nach Abbildung ,Karteireiter CoE-Online“ zu sehen, die
Konnektivitat wird allerdings als offline/online angezeigt.

Wenn der Slave offline ist

+ wird das Offline-Verzeichnis aus der ESI-Datei angezeigt. Anderungen sind hier nicht sinnvoll bzw.

maoglich.

« wird in der Identitat der konfigurierte Stand angezeigt

« wird kein Firmware- oder Hardware-Stand angezeigt, da dies Eigenschaften des realen Geréates sind.
+ ist ein rotes Offline zu sehen
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Generall EtherCAT I Frocess Datal Statup  CoE - Online I I:Inlinel

Update List | [T Auto Update W Single Update W Show Offline Data
Advanced... | I
bddtoStatup.. | [Offine Data Module 0D (4oE Port]: [
Index | i ame k | Flagz | " alue
1000 Device type RO 000FA1389 [16393007)
1002 Device name A RO EL2502-0000
1003 Hardware wersion RO
1004, Software verzion RO
+-1011:0 Restore default parameters RO 14
= 10180 [ dentity RO 4
1080 Wendor 1D RO O00000002 [2)
1018:02  Product code RO 0:03CE3052 (163983442
1018:03  Revizion RO 0007 30000 12451 24)
1018:04  Senal number RO Q00000000 [0)
+- 10FC:0 Backup parameter handling RO *1<
+-1400:0 Pt R=PDO-Par Ch RO » B¢
+-1401:0 Pwitd RePDO-Par Ch.2 RO » B¢
+- 1402:0 Fwitd RePDO-Par b1 Chl RO » B¢
+- 14030 Pwitd R=PDO-Par b1 Ch2 RO » B¢
+- 1600:0 Pt RsPDO-Map Chl RO »1«

Abb. 27: Offline-Verzeichnis

Wenn der Slave online ist

» wird das reale aktuelle Verzeichnis des Slaves ausgelesen. Dies kann je nach GroRRe und Zykluszeit

einige Sekunden dauern.
» wird die tatsachliche Identitat angezeigt

» wird der Firmware- und Hardware-Stand des Gerates laut elektronischer Auskunft angezeigt.

* Ist ein griines Online zu sehen

Generall EtherCAT I Frocess Datal Statup  CoE - Online I I:Inlinel

Update List | [T Auto Update W Single Update [~ Show Offline Data
Advanced... | I
Sld /b Shartup... | IEInIine [rata todule OO [Ack Part]: IU
Index | i ame | Flagz | " alue
1000 Device type RO D00FA1.329 (16383001
1003 Device name RO ELZ502-0000
1003 Hardware wersion RO 0z
1004 Software version RO 07
+-1011:0 Restore default parameters RO 14
= 10180 | dentity RO x4
1Mam  Yendor D RO 000000002 [2)
101802 Product code RO 0x09CE3052 [163983442)
1018:02  Revigion RO (007120000 [1245124)
1018:04  Senal number RO (00000000 [o]
+- 10FC:0 Backup parameter handling RO *1<
+--1400:0 Pt RuPDO-Par Chl RO »b <

Abb. 28: Online-Verzeichnis
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Kanalweise Ordnung

Das CoE-Verzeichnis ist in EtherCAT Geraten angesiedelt, die meist mehrere funktional gleichwertige
Kanale umfassen. z.B. hat eine 4 kanalige Analogeingangsklemme 0..10 V auch 4 logische Kanéle und
damit 4 gleiche Satze an Parameterdaten fiir die Kanale. Um in den Dokumentationen nicht jeden Kanal
auflisten zu missen, wird gerne der Platzhalter "n" fur die einzelnen Kanalnummern verwendet.

Im CoE-System sind fur die Menge aller Parameter eines Kanals eigentlich immer 16 Indizes mit jeweils 255
Subindizes ausreichend. Deshalb ist die kanalweise Ordnung in 16,.,/10,.,-Schritten eingerichtet. Am
Beispiel des Parameterbereichs x8000 sieht man dies deutlich:

« Kanal 0: Parameterbereich x8000:00 ... x800F:255
e Kanal 1: Parameterbereich x8010:00 ... x801F:255
« Kanal 2: Parameterbereich x8020:00 ... x802F:255

Allgemein wird dies geschrieben als x80n0. Ausfiihrliche Hinweise zum Coe-Interface finden Sie in der
EtherCAT-Systemdokumentation auf der Beckhoff Website.
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6.2 Objektubersicht

® EtherCAT XML Device Description

1 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.

Index (hex) Name Flags |Default-Wert

1000 [» 65] Device type RO 0x00001389 (5001,,)

1008 [P 65] Device name RO EP8309-1022

1009 [» 65] Hardware version RO |00

100A [» 65] Software version RO 02

1011 Subindex Restore default parameters RO 0x01 (14e,)

[» 651:0 |1011:01 Sublindex 001 RW  |0x00000000 (Oge,)

1018 Subindex Identity RO 0x04 (4.,)

[» 651:0 |1018:01 Vendor ID RO 0x00000002 (24,)
1018:02 Product code RO 0x20754052

(544555090,,,)

1018:03 Revision RO 0x00110016 (1114134,,,)
1018:04 Serial number RO 0x00000000 (04e,)

10F0 Subindex Backup parameter handling RO 0x01 (14e,)

[»651:0 |10F0:01 Checksum RO 0x00000000 (0y,)

1402 Subindex PWM RxPDO-Par Control RO 0x06 (64c,)

[» 66]:0 |1402:06 Exclude RxPDOs RO 03 16

1403 Subindex AO RxPDO-Par Outputs RO 0x06 (64c,)

[» 66]:0 |1403:06 Exclude RxPDOs RO 02 16

1600 Subindex TACHO RxPDO-Map OutputsCh.1 RO 0x03 (34,)

[»66]:0 |1600:01 Sublindex 001 RO 0x0000:00, 8
1600:02 Subindex 002 RO 0x7020:09, 1
1600:03 Subindex 003 RO 0x0000:00, 7

1601 Subindex DO RxPDO-Map Outputs RO 0x07 (74e,)

[»66]:0 |1601:01 Sublindex 001 RO 0x7050:01, 1
1601:02 Subindex 002 RO 0x7050:02, 1
1601:03 Subindex 003 RO 0x7050:03, 1
1601:04 Sublindex 004 RO 0x7050:04, 1
1601:05 Sublndex 005 RO 0x7050:05, 1
1601:06 Subindex 006 RO 0x7050:06, 1
1601:07 Subindex 007 RO 0x0000:00, 10

1602 Subindex PWM RxPDO-Map Control RO 0x06 (64c,)

[» 661:0 |1602:01 Sublindex 001 RO 0x7060:01, 1
1602:02 Subindex 002 RO 0x0000:00, 4
1602:03 Subindex 003 RO 0x7060:06, 1
1602:04 Sublindex 004 RO 0x7060:07, 1
1602:05 Subindex 005 RO 0x0000:00, 9
1602:06 Sublndex 006 RO 0x7060:11, 16
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Index (hex) Name Flags |Default-Wert
1603 Subindex AO RxPDO-Map Outputs RO 0x01 (14e,)
[»671:0 |1603:01 Sublindex 001 RO 0x7070:11, 16
1802 Subindex TACHO TxPDO-Par Single Shaft Mode Input Ch.1 RO 0x06 (64,)
[» 671:0 1802:06 Exclude TxPDOs RO 03 1A 04 1A
1803 Subindex TACHO TxPDO-Par Dual Shaft Mode Input Ch.1 RO 0x06 (64c,)
[» 671:0 1803:06 Exclude TxPDOs RO 02 1A 00 00
1804 Subindex TACHO TxPDO-Par Dual Shaft Mode Input Ch.2 RO 0x06 (B4e,)
[»671:0 1804:06 Exclude TxPDOs RO 02 1A 00 00
1A00 Subindex Al TxPDO-Map Inputs Ch.1 RO 0x0A (104,)
[»671:0 [1A00:01 Sublindex 001 RO 0x6000:01, 1
1A00:02 Sublndex 002 RO 0x6000:02, 1
1A00:03 Sublindex 003 RO 0x6000:03, 2
1A00:04 Sublindex 004 RO 0x6000:05, 2
1A00:05 Sublndex 005 RO 0x6000:07, 1
1A00:06 Sublndex 006 RO 0x0000:00, 6
1A00:07 Sublindex 007 RO 0x6000:0E, 1
1A00:08 Sublndex 008 RO 0x6000:0F, 1
1A00:09 Sublndex 009 RO 0x6000:10, 1
1A00:0A Sublndex 010 RO 0x6000:11, 16
1A01 Subindex Al TxPDO-Map Inputs Ch.2 RO O0x0A (104,)
[»681:0 [1A01:01 Sublindex 001 RO 0x6010:01, 1
1A01:02 Sublndex 002 RO 0x6010:02, 1
1A01:03 Sublndex 003 RO 0x6010:03, 2
1A01:04 Sublndex 004 RO 0x6010:05, 2
1A01:05 Subindex 005 RO 0x6010:07, 1
1A01:06 Sublndex 006 RO 0x0000:00, 6
1A01:07 Sublndex 007 RO 0x6010:0E, 1
1A01:08 Sublndex 008 RO 0x6010:0F, 1
1A01:09 Sublndex 009 RO 0x6010:10, 1
1A01:0A Sublindex 010 RO 0x6010:11, 16
1A02 Subindex TACHO TxPDO-Map Single Shaft Mode Input Ch.1 RO 0x0C (12¢4,)
[»681:0 [1A02:01 Sublindex 001 RO 0x0000:00, 1
1A02:02 Sublndex 002 RO 0x6037:02, 1
1A02:03 Sublndex 003 RO 0x6037:03, 1
1A02:04 Sublndex 004 RO 0x6037:04, 1
1A02:05 Sublndex 005 RO 0x6037:05, 1
1A02:06 Sublndex 006 RO 0x0000:00, 3
1A02:07 Sublindex 007 RO 0x0000:00, 3
1A02:08 Sublndex 008 RO 0x6037:0C, 1
1A02:09 Sublndex 009 RO 0x0000:00, 3
1A02:0A Sublndex 010 RO 0x6037:10, 1
1A02:0B Sublindex 011 RO 0x6037:11, 16
1A02:0C Sublndex 012 RO 0x6037:12, 16
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Index (hex) Name Flags |Default-Wert
1A03 Subindex TACHO TxPDO-Map Dual Shaft Mode Input Ch.1 RO 0x09 (94e,)
[»691:0 [1A03:01 Sublindex 001 RO 0x6020:01, 1
1A03:02 Sublndex 002 RO 0x0000:00, 2
1A03:03 Sublndex 003 RO 0x0000:00, 1
1A03:04 Subindex 004 RO 0x0000:00, 4
1A03:05 Sublndex 005 RO 0x0000:00, 3
1A03:06 Sublndex 006 RO 0x6020:0C, 1
1A03:07 Sublndex 007 RO 0x0000:00, 3
1A03:08 Sublindex 008 RO 0x6020:10, 1
1A03:09 Sublndex 009 RO 0x6020:11, 16
1A04 Subindex TACHO TxPDO-Map Dual Shaft Mode Input Ch.2 RO 0x09 (9e,)
[»691:0 [1A04:01 Sublndex 001 RO 0x6030:01, 1
1A04:02 Sublndex 002 RO 0x0000:00, 2
1A04:03 Sublndex 003 RO 0x0000:00, 1
1A04:04 Sublndex 004 RO 0x0000:00, 4
1A04:05 Sublndex 005 RO 0x0000:00, 3
1A04:06 Sublndex 006 RO 0x6030:0C, 1
1A04:07 Sublindex 007 RO 0x0000:00, 3
1A04:08 Sublndex 008 RO 0x6030:10, 1
1A04:09 Sublndex 009 RO 0x6030:11, 16
1A05 Subindex DI TxPDO-Map Inputs RO 0x07 (7 4e,)
[»691:0 [1A05:01 Sublindex 001 RO 0x6040:01, 1
1A05:02 Sublndex 002 RO 0x6040:02, 1
1A05:03 Sublndex 003 RO 0x6040:03, 1
1A05:04 Sublndex 004 RO 0x6040:04, 1
1A05:05 Sublndex 005 RO 0x6040:05, 1
1A05:06 Sublndex 006 RO 0x6040:06, 1
1A05:07 Sublndex 007 RO 0x0000:00, 10
1A06 Subindex PWM TxPDO-Map Status RO 0x08 (84c,)
[»701:0 [1A06:01 Sublndex 001 RO 0x0000:00, 1
1A06:02 Sublindex 002 RO 0x0000:00, 3
1A06:03 Sublndex 003 RO 0x6060:05, 1
1A06:04 Sublndex 004 RO 0x6060:06, 1
1A06:05 Sublndex 005 RO 0x6060:07, 1
1A06:06 Sublndex 006 RO 0x0000:00, 1
1A06:07 Sublindex 007 RO 0x0000:00, 7
1A06:08 Sublndex 008 RO 0x6060:10, 1
1A07 Subindex PWM TxPDO-Map Synchron info data RO 0x02 (24,)
[».701:0 [1A07:01 Sublindex 001 RO 0x6060:11, 16
1A07:02 Sublndex 002 RO 0x6060:12, 16
1C00 Subindex Sync manager type RO 0x04 (4.,)
[»_701:0 |1C00:01 Sublndex 001 RO 0x01 (14e,)
1C00:02 Sublndex 002 RO 0x02 (24,)
1C00:03 Sublndex 003 RO 0x03 (34e,)
1C00:04 Sublndex 004 RO 0x04 (44.,)
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Index (hex) Name Flags |Default-Wert
1C12 Subindex RxPDO assign RwW 0x03 (34,)
[»701:0 |1C12:01 Sublindex 001 RW  |0x1600 (5632,)
1C12:02 Sublindex 002 RW  |0x1601 (5633,,)
1C12:03 Sublindex 003 RW  |0x1602 (5634,,,)
1C12:04 Subindex 004 RW  |0x0000 (0ye,)
1C13 Subindex TxPDO assign RW  |0x05 (54,)
[»711:0 |1C13:01 Sublindex 001 RW  |0x1AQ0 (6656,,)
1C13:02 Sublindex 002 RW  |0x1A01 (6657,)
1C13:03 Sublindex 003 RW  |0x1A02 (6658,,)
1C13:04 Sublndex 004 RW  |Ox1A05 (6661,,)
1C13:05 Sublndex 005 RW  |Ox1A06 (6662,,)
1C13:06 Sublndex 006 RW  |0x0000 (Og,)
1C13:07 Sublindex 007 RW  |0x0000 (Og,)
1C32 Subindex SM output parameter RO 0x20 (32,)
[»721:0 |1C32:01 Sync mode RW  |0x0001 (14,)
1C32:02 Cycle time RW  |0x000F4240 (1000000,,)
1C32:03 Shift time RO 0x00000000 (04,)
1C32:04 Sync modes supported RO 0xC007 (49159,,,)
1C32:05 Minimum cycle time RO 0x0007A120 (500000,)
1C32:06 Calc and copy time RO 0x00000000 (04,)
1C32:07 Minimum delay time RO 0x00000000 (04e,)
1C32:08 Command RW  |0x0000 (0y,)
1C32:09 Maximum delay time RO 0x00000000 (04,)
1C32:0B SM event missed counter RO 0x0000 (Oye,)
1C32:0C Cycle exceeded counter RO 0x0000 (Oye,)
1C32:0D Shift too short counter RO 0x0000 (Oge,)
1C32:20 Sync error RO 0x00 (0g4e,)
1C33 Subindex SM input parameter RO 0x20 (32,,)
[»731:0 |1C33:01 Sync mode RW  |0x0022 (34,,,)
1C33:02 Cycle time RW  |0x000F4240 (1000000,,)
1C33:03 Shift time RO 0x00000000 (Og,)
1C33:04 Sync modes supported RO 0xCO007 (49159,.,)
1C33:05 Minimum cycle time RO 0x0007A120 (500000,,)
1C33:06 Calc and copy time RO 0x00000000 (0ge,)
1C33:07 Minimum delay time RO 0x00000000 (0Og,)
1C33:08 Command RW  |0x0000 (0Oy,)
1C33:09 Maximum delay time RO 0x00000000 (04,)
1C33:0B SM event missed counter RO 0x0000 (Oye,)
1C33:0C Cycle exceeded counter RO 0x0000 (Oge,)
1C33:0D Shift too short counter RO 0x0000 (Oye,)
1C33:20 Sync error RO 0x00 (Og,)
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Index (hex) Name Flags |Default-Wert
6000 Subindex Al Inputs Ch.1 RO 0x11 (17 4,)
[» 741:0 6000:01 Underrange RO 0x00 (Oy,)
6000:02 Overrange RO 0x00 (Oge,)
6000:03 Limit 1 RO 0x00 (Oge,)
6000:05 Limit 2 RO 0x00 (0y4e,)
6000:07 Error RO 0x00 (Oy,)
6000:0E Sync error RO 0x00 (Oge,)
6000:0F TxPDO State RO 0x00 (Oge,)
6000:10 TxPDO Toggle RO 0x00 (0y4e,)
6000:11 Value RO 0x0000 (Oge,)
6010 Subindex Al Inputs Ch.2 RO 0x11 (174,)
[»741:0 6010:01 Underrange RO 0x00 (Oge,)
6010:02 Overrange RO 0x00 (Oye,)
6010:03 Limit 1 RO 0x00 (0y4e,)
6010:05 Limit 2 RO 0x00 (0Oge,)
6010:07 Error RO 0x00 (Oge,)
6010:0E Sync error RO 0x00 (Oge,)
6010:0F TxPDO State RO 0x00 (0g4e,)
6010:10 TxPDO Toggle RO 0x00 (0Oge,)
6010:11 Value RO 0x0000 (0ge,)
6020 Subindex TACHO Dual Shaft Mode Input Ch.1 RO 0x11 (174,)
[» 741:0 6020:01 Digital Input RO 0x00 (0y4e,)
6020:0C Speed Below Threshold RO 0x00 (Oy,)
6020:10 TxPDO Toggle RO 0x00 (Oge,)
6020:11 Rotational Speed RO 0x0000 (Oye,)
6030 Subindex TACHO Dual Shaft Mode Input Ch.2 RO 0x11 (174,)
[» 741:0 6030:01 Digital Input RO 0x00 (0g4e,)
6030:0C Speed Below Threshold RO 0x00 (Oge,)
6030:10 TxPDO Toggle RO 0x00 (Oge,)
6030:11 Rotational Speed RO 0x0000 (Oge,)
6037 Subindex TACHO Single Shaft Mode Input RO 0x12 (18,)
[» 751:.0 |6037:02 Error Input A RO 0x00 (Og,)
6037:03 Input Status A RO 0x00 (Oge,)
6037:04 Error Input B RO 0x00 (Oge,)
6037:05 Input Status B RO 0x00 (0y4e,)
6037:0C Speed Below Threshold RO 0x00 (Oy,)
6037:10 TxPDO Toggle RO 0x00 (Oge,)
6037:11 Rotational Speed RO 0x0000 (Oye,)
6037:12 Rotation Direction RO 0x0000 (Oge,)
6040 Subindex DI Inputs RO 0x06 (64,)
[» 75]:0 6040:01 Digital Input X4 Pin4 RO 0x00 (0Oge,)
6040:02 Digital Input X4 Pin2 RO 0x00 (Oge,)
6040:03 Digital Input X6 Pin4 RO 0x00 (0y4e,)
6040:04 Digital Input X6 Pin2 RO 0x00 (0y4e,)
6040:05 Digital Input X7 Pin4 RO 0x00 (0Oge,)
6040:06 Digital Input X7 Pin2 RO 0x00 (Oge,)
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Index (hex) Name Flags Default-Wert
6060 Subindex PWM Inputs RO 0x12 (18,)
[» 751:.0 |6060:05 Ready to enable RO 0x00 (0y,)
6060:06 Warning RO 0x00 (Oge,)
6060:07 Error RO 0x00 (Oye,)
6060:10 TxPDO Toggle RO 0x00 (0g4e,)
6060:11 Info data 1 RO 0x0000 (Oge,)
6060:12 Info data 2 RO 0x0000 (0y,)
7020 Subindex TACHO Outputs RO 0x09 (9¢e.)
[» 751:0 |7020:09 Reset Error RO 0x00 (Oye,)
7030 Subindex TACHO Outputs RO 0x09 (94e,)
[» 751:0 |7030:09 Reset Error RO 0x00 (0Oye,)
7050 Subindex DO Outputs RO 0x06 (64,)
[»_751:0 |7050:01 Digital Output X5 Pin4 RO 0x00 (Oge,)
7050:02 Digital Output X5 Pin2 RO 0x00 (Oye,)
7050:03 Digital Output X6 Pin4 RO 0x00 (0g4e,)
7050:04 Digital Output X6 Pin2 RO 0x00 (0Oge,)
7050:05 Digital Output X7 Pin4 RO 0x00 (Oge,)
7050:06 Digital Output X7 Pin2 RO 0x00 (Oye,)
7060 Subindex PWM Outputs RO 0x11 (174,)
[»76]:0 |7060:01 Enable dithering RO 0x00 (0Oge,)
7060:06 Enable RO 0x00 (Oge,)
7060:07 Reset RO 0x00 (Oge,)
7060:11 PWM output RO 0x0000 (Ogs,)
7070 Subindex AO Outputs RO 0x11 (17 4,)
[»761:0 |7070:11 Analog output RO 0x0000 (Oge,)
8000:0 Subindex Al Settings Ch.1 RwW 0x18 (24,,)
[» 60] 8000:01 Enable user scale RwW 0x00 (Oye,)
8000:02 Presentation RwW 0x00 (Oye,)
8000:05 Siemens bits RW 0x00 (Og4e,)
8000:06 Enable filter RwW 0x00 (Oge,)
8000:07 Enable limit 1 RwW 0x00 (Oge,)
8000:08 Enable limit 2 RwW 0x00 (04e,)
8000:0A Enable user calibration RW 0x00 (Og4e,)
8000:0B Enable vendor calibration RW 0x01 (14e,)
8000:0E Swap limit bits RW 0x00 (Oge,)
8000:11 User scale offset RwW 0x0000 (Ogs,)
8000:12 User scale gain RwW 0x00010000 (65536,)
8000:13 Limit 1 RwW 0x0000 (Oge,)
8000:14 Limit 2 RW 0x0000 (0y,)
8000:15 Filter settings RwW 0x0000 (Ogs,)
8000:17 User calibration offset RwW 0x0000 (Ogs,)
8000:18 User calibration gain RW 0x4000 (16384,,,)
800E Subindex Al Internal data Ch.1 RO 0x01 (14e,)
[» 76]:0 |800E:01 ADC raw value RO 0x0000 (Ogs,)
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Index (hex) Name Flags Default-Wert
800F Subindex Al Vendor data Ch.1 RW 0x06 (B4e,)
[»_761:0 |800F:01 RO offset RwW 0x0000 (Oge,)
800F:02 RO gain RW 0x4000 (16384,.,)
800F:03 R1 offset RW 0x0000 (0y,)
800F:04 R1 gain RwW 0x4000 (16384,,)
800F:05 R2 offset RwW 0x0000 (Oge,)
800F:06 R2 gain RW 0x4000 (16384,.,)
8010:0 Subindex Al Settings Ch.2 RwW 0x18 (24,.,)
P»61] 8010:01 Enable user scale RwW 0x00 (Oye,)
8010:02 Presentation RW 0x00 (Oge,)
8010:05 Siemens bits RW 0x00 (0ye,)
8010:06 Enable filter RW 0x00 (Oge,)
8010:07 Enable limit 1 RW 0x00 (Oge,)
8010:08 Enable limit 2 RwW 0x00 (Oge,)
8010:0A Enable user calibration RW 0x00 (Oye,)
8010:0B Enable vendor calibration RwW 0x01 (14e)
8010:0E Swap limit bits RwW 0x00 (Oye,)
8010:11 User scale offset RW 0x0000 (Oge,)
8010:12 User scale gain RW 0x00010000 (65536,)
8010:13 Limit 1 RW 0x0000 (0y,)
8010:14 Limit 2 RW 0x0000 (0y,)
8010:15 Filter settings RwW 0x0000 (Oge,)
8010:17 User calibration offset RW 0x0000 (Oge,)
8010:18 User calibration gain RwW 0x4000 (16384.,)
801E Subindex Al Internal data Ch.2 RO 0x01 (14e,)
[»76]:0 |801E:01 ADC raw value RO 0x0000 (Ogs,)
801F Subindex Al Vendor data Ch.2 RW 0x06 (B4e,)
[»_761:0 |801F:01 RO offset RwW 0x0000 (Oge,)
801F:02 RO gain RW 0x4000 (16384.,)
801F:03 R1 offset RW 0x0000 (0y,)
801F:04 R1 gain RwW 0x4000 (16384,,)
801F:05 R2 offset RwW 0x0000 (Oge,)
801F:06 R2 gain RwW 0x4000 (16384,,,)
8020 Subindex TACHO Settings Dual Shaft Mode Ch.1 Rw 0x15 (214,)
[» 611:0 8020:11 No. of Targets RwW 0x0001 (14e,)
8020:12 Input Signal Timeout RW 0x0064 (1004,)
8020:15 Presentation RW 0x0001 (14e,)
8030 Subindex TACHO Settings Dual Shaft Mode Ch.2  |RW 0x15 (214,)
[» 611:0 8030:11 No. of Targets RwW 0x0001 (14e,)
8030:12 Input Signal Timeout RwW 0x0064 (1004,)
8030:15 Presentation RW 0x0001 (14e,)
8031 Subindex TACHO Settings Single Shaft Mode RwW 0x15 (214,)
[» 621:0 |8031:0B Enable Error Detection RwW 0x01 (14e,)
8031:0C Reversion of Rotation RW 0x00 (0g4e,)
8031:11 No. of Targets RW 0x0001 (14e,)
8031:12 Input Signal Timeout RwW 0x0064 (1004,)
8031:15 Presentation RwW 0x0000 (Ogs,)
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8050 Subindex PWM Settings RwW 0x22 (34y,)

[»631:0 8050:03 Enable dithering RwW 0x00 (0Oge,)
8050:04 Invert polarity RW 0x00 (Oge,)
8050:05 Watchdog RwW 0x00 (Oye,)
8050:0B Offset RwW 0x0000 (Oge,)
8050:0C Gain RwW 0x00010000 (65536,)
8050:0D Default output RW 0x0000 (0y,)
8050:0E Default output ramp RwW OxFFFF (65535,,,)
8050:10 Max current [%] RW 0x64 (1004,,)
8050:12 Kp factor RW 0x00FA (2504,)
8050:13 Ki factor RwW 0x0004 (4.,)
8050:14 Kd factor RW 0x0032 (504,)
8050:1E Dithering frequency [Hz] RwW 0x0064 (1004,)
8050:1F Dithering amplitude [mA] RW 0x0A (104,)
8050:21 Select info data 1 RW 0x00 (Oye,)
8050:22 Select info data 2 RW 0x00 (Oge,)

805F Subindex PWM Vendor data RwW 0x02 (24,)

[»_76]:0 |805F:01 Offset RwW 0x0000 (Oge,)
805F:02 Gain RwW 0x4000 (16384,,,)

8060 Subindex AO Settings RwW 0x16 (22,,)

[» 641:0 8060:01 Enable user scale RwW 0x00 (Oye,)
8060:02 Presentation RW 0x00 (0g4e,)
8060:05 Watchdog RW 0x00 (0ye,)
8060:07 Enable user calibration RwW 0x00 (Oye,)
8060:08 Enable vendor calibration RwW 0x01 (14e,)
8060:11 User scale offset RwW 0x0000 (Ogs,)
8060:12 User scale gain RwW 0x00010000 (65536,)
8060:13 Default output RW 0x0000 (Oge,)
8060:14 Default output ramp RwW OxFFFF (65535,,,)
8060:15 User calibration offset RwW 0x0000 (Ogs,)
8060:16 User calibration gain RwW 0x4000 (16384,,)

806E Subindex AO Internal data RO 0x01 (14e,)

[»771:0 |806E:01 DAC raw value RO 0x0000 (0y,)

806F Subindex AO Vendor data RwW 0x06 (64c,)

[».771:0 |806F:01 RO Calibration Offset RW 0x0000 (0y,)
806F:02 RO Calibration Gain RwW 0x4000 (16384,,)
806F:03 R1 Calibration Offset RwW 0x0000 (Oge,)
806F:04 R1 Calibration Gain RW 0x4000 (16384,.,)
806F:05 R2 Calibration Offset RwW 0x0000 (Ogs,)
806F:06 R2 Calibration Gain RwW 0x4000 (16384,,)

A060 Subindex PWM Diag data RO 0x06 (64c,)

[»771:0 |A060:02 Overtemperature RO 0x00 (Oge,)
A060:06 Short circuit RO 0x00 (Oge,)

FO00 Subindex Modular device profile RO 0x02 (24,)

[» 771:0 |F000:01 Module index distance RO 0x0010 (164,)
F000:02 Maximum number of modules RO 0x0008 (8,,)
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F008 [» 771 Code word RwW 0x00000000 (0y,)

FO10 Subindex Module list RwW 0x08 (84,)

[»771:0 |F010:01 Sublindex 001 RwW 0x0000012C (3004,)
F010:02 Sublndex 002 RwW 0x0000012C (3004,)
F010:03 Sublndex 003 RW 0x00000208 (520,)
F010:04 Subindex 004 RwW 0x00000208 (520,)
F010:05 Sublndex 005 RwW 0x00000064 (1004,,)
F010:06 Sublndex 006 RwW 0x000000CS8 (200,,)
F010:07 Sublndex 007 RwW 0x000000FA (2504,)
F010:08 Sublindex 008 RwW 0x00000190 (400,,,)

F800 Subindex AIAO Range settings RwW 0x08 (84c,)

[» 641:0 |F800:01 Input type Ch1 RwW 0x0001 (14e,)
F800:02 Input type Ch2 RwW 0x0001 (14e,)
F800:08 Output type RwW 0x0001 (14e,)

F900 Subindex PWM Info data RO 0x02 (24,)

[» 78]:0 |F900:02 Temperature [°C] RO 0x00 (0Og4e,)

FBOO Subindex PWM Command RO 0x03 (34e,)

[»_781:0 |FB00:01 Request RW {0}
FB00:02 Status RO 0x00 (Oge,)
FB00:03 Response RO {0}

Legende

Flags:

RO (Read Only): dieses Objekt kann nur gelesen werden
RW (Read/Write): dieses Objekt kann gelesen und beschrieben werden
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6.3 Objektbeschreibung und Parametrierung

Parametrierung
Sie kdnnen die Box Uber die Registerkarte ,CoE - Online® in TwinCAT parametrieren.

i o

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

Empfehlung: laden Sie die jeweils aktuellste XML-Datei von https://www.beckhoff.com/ herunter
und installieren Sie sie gemal der Installationsanweisungen.

Einfiihrung

In der CoE-Ubersicht sind Objekte mit verschiedenem Einsatzzweck enthalten:
* Objekte die zur Parametrierung [»_60] bei der Inbetriebnahme nétig sind
* Objekte die zum regularen Betrieb [P 64] z. B. durch ADS-Zugriff bestimmt sind
* Objekte die interne Settings [P_65] anzeigen und ggf. nicht veranderlich sind

» Weitere Profilspezifische Objekte [P 74], die Ein- und Ausgange, sowie Statusinformationen anzeigen

Im Folgenden werden zuerst die im normalen Betrieb bendtigten Objekte vorgestellt, dann die fur eine
vollstandige Ubersicht noch fehlenden Objekte.
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6.3.1 Objekte zur Parametrierung bei der Inbetriebnahme

Index 8000 Al Settings Ch.1

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
8000:0 Al Settings Maximaler Subindex UINT8 RO 0x18 (24,.,)
8000:01 Enable user scale 1 Die Anwender-Skalierung ist aktiv. BOOLEAN RW 0x00 (0ge,)
8000:02 Presentation 0 Signed presentation BIT3 RW 0x00 (0ye,)
1 Unsigned presentation
2 Absolute value with MSB as sign
(Betragsvorzeichendarstellung)
8000:06 Enable filter 1 Filter aktivieren, dadurch entfallt der SPS- BOOLEAN RW 0x00 (0y4e,)
zyklussynchrone Datenaustausch
8000:07 Enable limit 1 1 Limit 1 aktiviert BOOLEAN RW 0x00 (0g4e,)
8000:08 Enable limit 2 1 Limit 2 aktiviert BOOLEAN RW 0x00 (0ge,)
8000:0A Enable user 1 Freigabe des Anwender Abgleichs BOOLEAN RW 0x00 (0y4e,)
calibration
8000:0B Enable vendor 1 Freigabe des Hersteller Abgleichs BOOLEAN RW 0x01 (146,)
calibration
8000:11 User scale offset Offset der Anwender-Skalierung INT16 RW 0x0000 (Oge;)
8000:12 User scale gain Gain der Anwender-Skalierung. INT32 RW 0x00010000
Der Gain besitzt eine Festkommadarstellung mit dem (655364,)
Faktor 271 .

Der Wert 1 entspricht 65535, (0x00010000,,,) und wird
auf +/- OxX7FFFF begrenzt

8000:13 Limit 1 Erster Grenzwert zum Setzen der Statusbits INT16 RW 0x0000 (Oge;)
8000:14 Limit 2 Zweiter Grenzwert zum Setzen der Statusbits INT16 RW 0x0000 (0ge;)
8000:15 Filter settings Dieses Objekt bestimmt die digitalen Filtereinstellungen |[UINT16 RW 0x0000 (0ge;)

aller Kanile des Moduls, wenn es Uber Enable filter

(Index 0x80n0:06 [P 60]) aktiv ist. Die moglichen
Einstellungen sind fortlaufend nummeriert.

0 50 Hz FIR
60 Hz FIR
IIR1
IIR2
IIR3
IR 4
IIR5
IIR6
IIR7
IIR8
8000:17 User calibration offset |Anwenderabgleich: Offset INT16 RW 0x0000 (0y4e,)

8000:18 User calibration gain |Anwenderabgleich: Gain INT16 RW 0x4000
(16384,,)

O O N O hWINI=-

60 Version: 2.4 EP8309-1022



BECKHOFF

CoE-Parameter

Index 8000 Al Settings Ch.2

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
8010:0 Al Settings Maximaler Subindex UINT8 RO 0x18 (24,.,)
8010:01 Enable user scale 1 Die Anwender-Skalierung ist aktiv. BOOLEAN RW 0x00 (0Oye,)
8010:02 Presentation 0 Signed presentation BIT3 RW 0x00 (0y4e,)
1 Unsigned presentation
2 Absolute value with MSB as sign
(Betragsvorzeichendarstellung)
8010:06 Enable filter 1 Filter aktivieren, dadurch entfallt der SPS- BOOLEAN RW 0x00 (Oge,)
zyklussynchrone Datenaustausch
8010:07 Enable limit 1 1 Limit 1 aktiviert BOOLEAN RW 0x00 (04,)
8010:08 Enable limit 2 1 Limit 2 aktiviert BOOLEAN RW 0x00 (0g,)
8010:0A Enable user 1 Freigabe des Anwender Abgleichs BOOLEAN RW 0x00 (0Oye,)
calibration
8010:0B Enable vendor 1 Freigabe des Hersteller Abgleichs BOOLEAN RW 0x01 (14e,)
calibration
8010:11 User scale offset Offset der Anwender-Skalierung INT16 RW 0x0000 (0g4e,)
8010:12 User scale gain Gain der Anwender-Skalierung. INT32 RW 0x00010000
Der Gain besitzt eine Festkommadarstellung mit dem (65536,,)
Faktor 27 .
Der Wert 1 entspricht 65535, (0x00010000,,,) und wird
auf +/- Ox7FFFF begrenzt
8010:13 Limit 1 Erster Grenzwert zum Setzen der Statusbits INT16 RW 0x0000 (0ge,)
8010:14 Limit 2 Zweiter Grenzwert zum Setzen der Statusbits INT16 RW 0x0000 (0g;)
8010:15 Filter settings Dieses Objekt bestimmt die digitalen Filtereinstellungen |UINT16 RW 0x0000 (0ge;)
aller Kanéle des Moduls, wenn es tber Enable filter
(Index 0x80n0:06 [P 60]) aktiv ist. Die moglichen
Einstellungen sind fortlaufend nummeriert.
0 50 Hz FIR
1 60 Hz FIR
2 IIR1
3 IR 2
4 IIR3
5 IR 4
6 IIR5
7 IIR6
8 IIR7
9 IIR8
8010:17 User calibration offset |Anwenderabgleich: Offset INT16 RW 0x0000 (0ge;)
8010:18 User calibration gain |Anwenderabgleich: Gain INT16 RW 0x4000
(16384,,)
Index 8020 TACHO Settings Dual Shaft Mode Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
8020:0 TACHO Settings Dual UINT8 RO 0x15 (21¢4)
Shaft Mode Ch.1
8020:11 No. of Targets Anzahl der "Nocken" auf der Welle/Achse UINT16 RW 0x0001 (14,)
8020:12 Input Signal Timeout |nach x msec ohne Signalwechsel am Eingang wird das |UINT16 RW 0x0064
Prozessdatum <Speed Below Threshold> gesetzt. (1004,)
8020:15 Presentation Darstellung des Messwertes in RPM, Hz, ... UINT16 RW 0x0001 (14,)
Index 8030 TACHO Settings Dual Shaft Mode Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
8030:0 TACHO Settings Dual UINT8 RO 0x15 (21¢.)
Shaft Mode Ch.2
8030:11 No. of Targets Anzahl der "Nocken" auf der Welle/Achse UINT16 RW 0x0001 (14,)
8030:12 Input Signal Timeout |nach x msec ohne Signalwechsel am Eingang wird das |UINT16 RW 0x0064
Prozessdatum <Speed Below Threshold> gesetzt. (100y,)
8030:15 Presentation Darstellung des Messwertes in RPM, Hz, ... UINT16 RW 0x0001 (14,)
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Index 8031 TACHO Settings Single Shaft Mode

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
8031:0 TACHO Settings UINT8 RO 0x15 (21¢,)
Single Shaft Mode
8031:0B Enable Error Fehleranzeige aktivieren/deaktivieren BOOLEAN RW 0x01 (14e,)
Detection

8031:0C Reversion of Rotation |Umkehr der Drehrichtungsdarstellung in Rotation BOOLEAN RW 0x00 (0Oy4e,)
direction

8031:11 No. of Targets Anzahl der "Nocken" auf der Welle/Achse UINT16 RW 0x0001 (14,)

8031:12 Input Signal Timeout |nach x msec ohne Signalwechsel am Eingang wird das |UINT16 RW 0x0064
Prozessdatum <Speed Below Threshold> gesetzt. (100y,)

8031:15 Presentation Darstellung des Messwertes in RPM, Hz, ... UINT16 RW 0x0000 (Oge;)

Index 8040 DIG Safe State Active

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

8040:0 DIG Safe State Active UINT8 RO 0x08 (84,)

8040:01 X4 Pin4 Aktivierung des Safe State Value bei BOOLEAN RW TRUE
Kommunikationsabbruch

8040:02 X4 Pin2 Aktivierung des Safe State Value bei BOOLEAN RW TRUE
Kommunikationsabbruch

8040:03 X5 Pin4 Aktivierung des Safe State Value bei BOOLEAN RW TRUE
Kommunikationsabbruch

8040:04 X5 Pin2 Aktivierung des Safe State Value bei BOOLEAN RW TRUE
Kommunikationsabbruch

8040:05 X6 Pin4 Aktivierung des Safe State Value bei BOOLEAN RW TRUE
Kommunikationsabbruch

8040:05 X6 Pin2 Aktivierung des Safe State Value bei BOOLEAN RW TRUE
Kommunikationsabbruch

8040:07 X7 Pin4 Aktivierung des Safe State Value bei BOOLEAN RW TRUE
Kommunikationsabbruch

8040:08 X7 Pin2 Aktivierung des Safe State Value bei BOOLEAN RW TRUE
Kommunikationsabbruch

Index 8041 DIG Safe State Value

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

8040:0 DIG Safe State Value UINT8 RO 0x00 (0y4e,)

8040:01 X4 Pin4 Wert des Ausgangs bei Kommunikationsabbruch BOOLEAN RW False

8040:02 X4 Pin2 Wert des Ausgangs bei Kommunikationsabbruch BOOLEAN RW False

8040:03 X5 Pin4 Wert des Ausgangs bei Kommunikationsabbruch BOOLEAN RW False

8040:04 X5 Pin2 Wert des Ausgangs bei Kommunikationsabbruch BOOLEAN RW False

8040:05 X6 Pin4 Wert des Ausgangs bei Kommunikationsabbruch BOOLEAN RW False

8040:05 X6 Pin2 Wert des Ausgangs bei Kommunikationsabbruch BOOLEAN RW False

8040:07 X7 Pin4 Wert des Ausgangs bei Kommunikationsabbruch BOOLEAN RW False

8040:08 X7 Pin2 Wert des Ausgangs bei Kommunikationsabbruch BOOLEAN RW False

Index 8043 DIG Safe State Delay

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

8040:0 DIG Safe State Delay UINT8 RO 0x00 (0y,)

8040:01 X4 Pin4 Wartezeit nach Kommunikationsabbruch in msec UINT16 RW False

8040:02 X4 Pin2 Wartezeit nach Kommunikationsabbruch in msec UINT16 RW False

8040:03 X5 Pin4 Wartezeit nach Kommunikationsabbruch in msec UINT16 RW False

8040:04 X5 Pin2 Wartezeit nach Kommunikationsabbruch in msec UINT16 RW False

8040:05 X6 Pin4 Wartezeit nach Kommunikationsabbruch in msec UINT16 RW False

8040:05 X6 Pin2 Wartezeit nach Kommunikationsabbruch in msec UINT16 RW False

8040:07 X7 Pin4 Wartezeit nach Kommunikationsabbruch in msec UINT16 RW False

8040:08 X7 Pin2 Wartezeit nach Kommunikationsabbruch in msec UINT16 RW False
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Index 8050 PWM Settings

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
8050:0 PWM Settings Maximaler Subindex UINT8 RO 0x22 (34¢,)
8050:03 Enable dithering Dithering wird "freigeschaltet", die Aktivierung erfolgt BOOLEAN RW 0x00 (0Oye,)
durch das Prozessdatum
8050:04 Invert polarity Stromrichtung umkehren BOOLEAN RW 0x00 (0Oye,)
8050:05 Watchdog 0: Default watchdog value BIT2 RW 0x00 (0Oye,)
Der Defaultwert (0x8pp0:0D) ist aktiv.
1: Watchdog ramp aktiv
Die Rampe (0x8pp0:0E) zum Fahren auf den Defaultwert
(0x8pp0:0D) ist aktiv.
2: Last output value aktiv
Das letzte Prozessdatum wird im Fehlerfall (Abfall des
Watchdogs) ausgegeben.
8050:0B Offset Dies ist der Offset der Anwenderskalierung INT16 RW 0x0000 (0y4e,)
Skalierung: 1 = Nennstrom der Klemme / 1024
8050:0C Gain Dies ist der Gain der Anwenderskalierung. Der Gain INT32 RW 0x00010000
besitzt eine Festkommadarstellung mit dem Faktor 2*-16. (655364,)
Der Wert eins entspricht 65536 (0x00010000).
8050:0D Default output Dies ist der Default Ausgabewert. Der Wert wird INT16 RW 0x0000 (Oge;)
ausgegeben, wenn er Uber 0x8pp0:05 aktiviert ist.
8050:0E Default output ramp  |Dieser Wert legt die Rampen zum Herunterfahren auf UINT16 RW OxFFFF
den Defaultwert fest. Der Wert wird in Digits / ms (65535,,)
vorgegeben.
Ist der Eintrag z. B. 100 und der Defaultwert 0, so dauert
es 327 ms (32767/100) bis der Ausgangswert im
Fehlerfall vom Maximalwert (32767) auf den Defaultwert
geht.
8050:10 Max current [mA] Maximaler Ausgangsstrom in mA. UINT8 RW Ox7FFF
Wertebereich: 0 ... 1200,,,. (32767;)
Falls der Wert dieses Parameters hoher ist als 1200,
betragt der maximale Ausgangsstrom trotzdem nur
1200 mA.
8050:12 Kp factor Dies ist der Gain der Anwenderskalierung. Der Gain UINT16 RW 0x00FA
besitzt eine Festkommadarstellung mit dem Faktor 26 (2504,,)
Der Wert eins entspricht 65535 (0x00010000).
8050:13 Ki factor Dies ist der Default Ausgabewert UINT16 RW 0x0004 (44,)
8050:14 Kd factor Dieser Wert legt die Rampen zum Herunterfahren auf UINT16 RW 0x0032 (504,)
den Defaultwert fest. Der Wert wird in Digits / ms
vorgegeben.
Ist der Eintrag z .B. 100 und der Defaultwert 0, so dauert
es 327 ms (32767/100) bis der Ausgangswert im
Fehlerfall vom Maximalwert (32767) auf den Defaultwert
geht.
8050:1E Dithering frequency  |Dither-Frequenz in Herz UINT16 RW 0x0064
[Hz] (100,,)
8050:1F Dithering amplitude Dither-Amplitude in Prozent vom maximal zulassigen UINT8 RW 0x0A (104,)
[%] Strom (Nennstrom der Box * 0x8pp0:10)
8050:21 Select info data 1 Auswahl der synchronen Info Daten (s. 0x6pp0:11) UINT8 RW 0x00 (0Oge,)
8050:22 Select info data 2 Auswahl der synchronen Info Daten (s. 0x6pp0:12) UINT8 RW 0x00 (0Oye,)
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Index 8060 AO Settings

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
8060:0 AO Settings UINT8 RO 0x16 (22,)
8060:01 Enable user scale Mit diesem Eintrag wird die Skalierung wird 0x8pp0:11 BOOLEAN RW 0x00 (0Oye,)

und 0x8pp0:12 aktiviert.
8060:02 Presentation 0: Signed presentation BIT3 RW 0x00 (0Oye,)

Der Wertebereich der Ausgabe 0x7pp1:11 wird als 16 Bit

signed Integer dargestellt. Bei unipolaren Klemmen

(0-10 V oder 0-20 mA) wird der negative Bereich auf Null

gesetzt.

1: Unsigned presentation Der Wertebereich der Ausgabe

0x7pp1:11 wird als 16 Bit unsigned Integer dargestellt.

Negative Werte sind nicht mdglich.

2: Absolute value with MSB as sign

Betragsvorzeichendarstellung ist aktiv.

3: Absolute value Es wird der Absolutwert der signed

Darstellung gebildet.
8060:05 Watchdog 0: Default watchdog value BIT2 RW 0x00 (0Oye,)

Der Defaultwert (0x8pp0:13) ist aktiv.

1: Watchdog ramp

Die Rampe (0x8pp0:14) zum Fahren auf den Defaultwert

((0x8pp0:13)) ist aktiv.

2: Last output value

Das letzte Prozessdatum wird im Fehlerfall (Abfall des

Watchdogs) ausgegeben.
8060:07 Enable user Freigabe des Anwender Abgleichs BOOLEAN RW 0x00 (0y,)

calibration
8060:08 Enable vendor Freigabe des Herstellerabgleichs BOOLEAN RW 0x01 (14,)
calibration

8060:11 User scale offset Dies ist der Offset der Anwenderskalierung INT16 RW 0x0000 (0y4e,)
8060:12 User scale gain Dies ist der Gain der Anwenderskalierung. Der Gain INT32 RW 0x00010000

besitzt eine Festkommadarstellung mit dem Faktor 2*-16. (655364,)

Der Wert eins entspricht 65535 (0x00010000).
8060:13 Default output Dies ist der Default Ausgabewert INT16 RW 0x0000 (0y4e,)
8060:14 Default output ramp  |Dieser Wert legt die Rampen zum Herunterfahren auf UINT16 RW OxFFFF

den Defaultwert fest. Der Wert wird in Digits / ms (65535,,)

vorgegeben.

Ist der Eintrag z. B. 100 und der Defaultwert 0, so dauert

es 327 ms (32767/100) bis der Ausgangswert im

Fehlerfall vom Maximalwert (32767) auf den Defaultwert

geht.
8060:15 User calibration offset | Anwender Offset Abgleich INT16 RW 0x0000 (0g4e,)
8060:16 User calibration gain  |Anwender Gain Abgleich UINT16 RW 0x4000

(16384,,,)

Index F800 AIAO Range settings
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
F800:0 AIAO Range settings UINT8 RO 0x08 (84,)
F800:01 Input type Ch1 Select input type for Ch1 UINT16 RW 0x0001 (14,)
F800:02 Input type Ch2 Select input type for Ch2 UINT16 RW 0x0001 (14,)
F800:08 Output type Select input type for Ch1 UINT16 RW 0x0001 (14,)
6.3.2 Objekte fur den regularen Betrieb

Die EP8309 verfugt Uber keine solchen Objekte.
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6.3.3 Standardobjekte (0x1000-0x1FFF)
Die Standardobjekte haben fir alle EtherCAT-Slaves die gleiche Bedeutung.

Index 1000 Device type

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp

Flags |Default

1000:0 Device type Gerate-Typ des EtherCAT-Slaves: Das Low-Word enthalt| UINT32
das verwendete CoE Profil (5001). Das High-Word
enthalt das Modul Profil entsprechend des Modular
Device Profile.

RO 0x00001389
(5001..)

Index 1008 Device name

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp

Flags |Default

1008:0 Device name Gerate-Name des EtherCAT-Slave STRING

RO EP8309-1022

Index 1009 Hardware version

Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp

Flags |Default

1009:0 Hardware version Hardware-Version des EtherCAT-Slaves STRING

RO 00

Index 100A Software version

Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp

Flags |Default

100A:0 Software version Firmware-Version des EtherCAT-Slaves STRING

RO 02

Index 1011 Restore default parameters

"0x64616F6C" setzen, werden alle Backup Objekte
wieder in den Auslieferungszustand gesetzt.

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

1011:0 Restore default Herstellen der Defaulteinstellungen UINT8 RO 0x01 (14,)
parameters

1011:01 Subindex 001 Wenn Sie dieses Objekt im Set Value Dialog auf UINT32 RW 0x00000000

(Odez)

Index 1018 Identity

(Bit 0-15) kennzeichnet die Sonderklemmennummer, das
High-Word (Bit 16-31) verweist auf die
Geratebeschreibung

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 0x20754052
(544555090,
)

1018:03 Revision Revisionsnummer des EtherCAT-Slaves, das Low-Word |UINT32 RO 0x00110016

(1114134,.,)

1018:04 Serial number Seriennummer des EtherCAT-Slaves, das Low-Byte (Bit |UINT32
0-7) des Low-Words enthalt das Produktionsjahr, das
High-Byte (Bit 8-15) des Low-Words enthalt die
Produktionswoche, das High-Word (Bit 16-31) ist 0

RO 0x00000000
(Odez)

Index 10F0 Backup parameter handling

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
10F0:0 Backup parameter Informationen zum standardisierten Laden und UINT8 RO 0x01 (14e,)
handling Speichern der Backup Entries
10F0:01 Checksum Checksumme Uber alle Backup-Entries des EtherCAT-  |UINT32 RO 0x00000000
Slaves (Ogez)
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Index 1402 PWM RxPDO-Par Control

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1402:0 PWM RxPDO-Par PDO Parameter RxPDO 3 UINT8 RO 0x06 (64e,)
Control
1402:06 Exclude RxPDOs Hier sind die RxPDOs (Index der RxPDO Mapping OCTET- RO 03 16
Objekte) angegeben, die nicht zusammen mit RxPDO 3 |STRING[2]
Ubertragen werden durfen
Index 1403 AO RxPDO-Par Outputs
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1403:0 AO RxPDO-Par PDO Parameter RxPDO 4 UINT8 RO 0x06 (B,)
Outputs
1403:06 Exclude RxPDOs Hier sind die RxPDOs (Index der RxPDO Mapping OCTET- RO 02 16
Objekte) angegeben, die nicht zusammen mit RxPDO 4 |STRINGJ[2]
Ubertragen werden dirfen
Index 1600 TACHO RxPDO-Map OutputsCh.1
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1600:0 TACHO RxPDO-Map |PDO Mapping RxPDO 1 UINT8 RO 0x03 (3¢e2)
OutputsCh.1
1600:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7020 (PWM Outputs UINT32 RO 0x0000:00, 8
Ch.1), entry 0x01 (Enable dithering))
1600:02 Subindex 002 2. PDO Mapping entry (4 bits align) UINT32 RO 0x7020:09, 1
1600:03 Sublndex 003 3. PDO Mapping entry (object 0x7020 (PWM Outputs UINT32 RO 0x0000:00, 7
Ch.1), entry 0x06 (Enable))
Index 1601 DO RxPDO-Map Outputs
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1601:0 DO RxPDO-Map PDO Mapping RxPDO 2 UINT8 RO 0X07 (7 462)
Outputs
1601:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7030 (PWM Outputs UINT32 RO 0x7050:01, 1
Ch.2), entry 0x01 (Enable dithering))
1601:02 Sublindex 002 2. PDO Mapping entry (4 bits align) UINT32 RO 0x7050:02, 1
1601:03 Sublindex 003 3. PDO Mapping entry (object 0x7030 (PWM Outputs UINT32 RO 0x7050:03, 1
Ch.2), entry 0x06 (Enable))
1601:04 Sublndex 004 4. PDO Mapping entry (object 0x7050 (DO Outputs), UINT32 RO 0x7050:04, 1
entry 0x04 (Digital Output X6 Pin2))
1601:05 Sublindex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x7050 (DO Outputs), UINT32 RO 0x7050:05, 1
entry 0x05 (Digital Output X7 Pin4))
1601:06 Sublndex 006 6. PDO Mapping entry (object 0x7050 (DO Outputs), UINT32 RO 0x7050:06, 1
entry 0x06 (Digital Output X7 Pin2))
1601:07 Sublndex 007 7. PDO Mapping entry (10 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 10
Index 1602 PWM RxPDO-Map Control
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1602:0 PWM RxPDO-Map PDO Mapping RxPDO 3 UINT8 RO 0x06 (B4e,)
Control
1602:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DO Outputs), UINT32 RO 0x7060:01, 1
entry 0x01 (Output 10))
1602:02 Sublindex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DO Outputs), UINT32 RO 0x0000:00, 4
entry 0x02 (Output 11))
1602:03 Sublndex 003 3. PDO Mapping entry (14 bits align) UINT32 RO 0x7060:06, 1
1602:04 Sublndex 004 4. PDO Mapping entry (6 bits align) UINT32 RO 0x7060:07, 1
1602:05 Sublindex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x7050 (DO Outputs), UINT32 RO 0x0000:00, 9
entry OXOE (Output 14))
1602:06 Sublndex 006 6. PDO Mapping entry (object 0x7050 (DO Outputs), UINT32 RO 0x7060:11, 16
entry OxOF (Output 15))
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Index 1603 AO RxPDO-Map Outputs

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1603:0 AO RxPDO-Map PDO Mapping RxPDO 4 UINT8 RO 0x01 (1462)
Outputs
1603:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7060 (AO Outputs UINT32 RO 0x7070:11, 16
Ch.3), entry Ox11 (Analog output))
Index 1802 TACHO TxPDO-Par Single Shaft Mode Input Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1802:0 TACHO TxPDO-Par |PDO Parameter TxPDO 3 UINT8 RO 0x06 (B4..)
Single Shaft Mode
Input Ch.1
1802:06 Exclude TxPDOs Hier sind die TxPDOs (Index der TxPDO Mapping OCTET- RO 03 1A 04 1A
Objekte) angegeben, die nicht zusammen mit TxPDO 3 |STRING[4]
Ubertragen werden dirfen
Index 1803 TACHO TxPDO-Par Dual Shaft Mode Input Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1803:0 TACHO TxPDO-Par |PDO Parameter TxPDO 4 UINT8 RO 0x06 (64e,)
Dual Shaft Mode
Input Ch.1
1803:06 Exclude TxPDOs Hier sind die TxPDOs (Index der TXPDO Mapping OCTET- RO 02 1A 00 00
Objekte) angegeben, die nicht zusammen mit TxPDO 4 |STRING[4]
Ubertragen werden durfen
Index 1804 TACHO TxPDO-Par Dual Shaft Mode Input Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1804:0 TACHO TxPDO-Par |PDO Parameter TxPDO 5 UINT8 RO 0x06 (B4,)
Dual Shaft Mode
Input Ch.2
1804:06 Exclude TxPDOs Hier sind die TxPDOs (Index der TxPDO Mapping OCTET- RO 02 1A 00 00
Objekte) angegeben, die nicht zusammen mit TxXPDO 5 |STRING[4]
Ubertragen werden dirfen
Index 1A00 Al TxPDO-Map Inputs Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A00:0 Al TxPDO-Map Inputs |PDO Mapping TxPDO 1 UINT8 RO 0x0A (10ge,)
Ch.1
1A00:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Al Inputs Ch.1), |UINT32 RO 0x6000:01, 1
entry 0x01 (Underrange))
1A00:02 Subindex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Al Inputs Ch.1), |UINT32 RO 0x6000:02, 1
entry 0x02 (Overrange))
1A00:03 Sublndex 003 3. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Al Inputs Ch.1), |UINT32 RO 0x6000:03, 2
entry 0x03 (Limit 1))
1A00:04 Sublindex 004 4. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Al Inputs Ch.1), |UINT32 RO 0x6000:05, 2
entry 0x05 (Limit 2))
1A00:05 Sublndex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Al Inputs Ch.1), |UINT32 RO 0x6000:07, 1
entry 0x07 (Error))
1A00:06 Sublindex 006 6. PDO Mapping entry (6 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 6
1A00:07 Sublndex 007 7. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Al Inputs Ch.1), |UINT32 RO 0x6000:0E, 1
entry OXOE (Sync error))
1A00:08 Sublindex 008 8. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Al Inputs Ch.1), |UINT32 RO 0x6000:0F, 1
entry OxXOF (TxPDO State))
1A00:09 Sublndex 009 9. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Al Inputs Ch.1), |UINT32 RO 0x6000:10, 1
entry 0x10 (TxPDO Toggle))
1A00:0A Sublindex 010 10. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Al Inputs Ch.1), |UINT32 RO 0x6000:11, 16
entry 0x11 (Value))
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Index 1A01 Al TxPDO-Map Inputs Ch.2

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A01:0 Al TxPDO-Map Inputs |PDO Mapping TxPDO 2 UINT8 RO 0xO0A (10q,)
Ch.2
1A01:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Al Inputs Ch.1), |UINT32 RO 0x6010:01, 1
entry 0x01 (Underrange))
1A01:02 Sublindex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Al Inputs Ch.1), |UINT32 RO 0x6010:02, 1
entry 0x02 (Overrange))
1A01:03 Sublndex 003 3. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Al Inputs Ch.1), |UINT32 RO 0x6010:03, 2
entry 0x03 (Limit 1))
1A01:04 Sublndex 004 4. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Al Inputs Ch.1), |UINT32 RO 0x6010:05, 2
entry 0x05 (Limit 2))
1A01:05 Sublndex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Al Inputs Ch.1), |UINT32 RO 0x6010:07, 1
entry 0x07 (Error))
1A01:06 Sublindex 006 6. PDO Mapping entry (6 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 6
1A01:07 Sublindex 007 7. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Al Inputs Ch.1), |UINT32 RO 0x6010:0E, 1
entry OxXOE (Sync error))
1A01:08 Sublindex 008 8. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Al Inputs Ch.1), |UINT32 RO 0x6010:0F, 1
entry OxOF (TxPDO State))
1A01:09 Sublindex 009 9. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Al Inputs Ch.1), |UINT32 RO 0x6010:10, 1
entry 0x10 (TxPDO Toggle))
1A01:0A Sublindex 010 10. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Al Inputs Ch.1), |UINT32 RO 0x6010:11, 16
entry 0x11 (Value))
Index 1A02 TACHO TxPDO-Map Single Shaft Mode Input Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A02:0 TACHO TxPDO-Map |PDO Mapping TxPDO 3 UINT8 RO 0x0C (124,)
Single Shaft Mode
Input Ch.1
1A02:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6010 (Al Inputs Ch.2), |UINT32 RO 0x0000:00, 1
entry 0x01 (Underrange))
1A02:02 Sublndex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x6027 (TACHO UINT32 RO 0x6037:02, 1
Redundant Tracks Inputs Ch.1), entry 0x02 (Track Error
A))
1A02:03 Sublindex 003 3. PDO Mapping entry (object 0x6027 (TACHO UINT32 RO 0x6037:03, 1
Redundant Tracks Inputs Ch.1), entry 0x03 (Input Status
Track A))
1A02:04 Sublindex 004 4. PDO Mapping entry (object 0x6027 (TACHO UINT32 RO 0x6037:04, 1
Redundant Tracks Inputs Ch.1), entry 0x04 (Track Error
B))
1A02:05 Sublindex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x6027 (TACHO UINT32 RO 0x6037:05, 1
Redundant Tracks Inputs Ch.1), entry 0x05 (Input Status
Track B))
1A02:06 Sublindex 006 6. PDO Mapping entry (6 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 3
1A02:07 Sublindex 007 7. PDO Mapping entry (object 0x6027 (TACHO UINT32 RO 0x0000:00, 3
Redundant Tracks Inputs Ch.1), entry 0x0C (Speed
Below Threshold))
1A02:08 Sublindex 008 8. PDO Mapping entry (3 bits align) UINT32 RO 0x6037:0C, 1
1A02:09 Sublindex 009 9. PDO Mapping entry (object 0x6027 (TACHO UINT32 RO 0x0000:00, 3
Redundant Tracks Inputs Ch.1), entry 0x10 (TxPDO
Toggle))
1A02:0A Sublindex 010 10. PDO Mapping entry (object 0x6027 (TACHO UINT32 RO 0x6037:10, 1
Redundant Tracks Inputs Ch.1), entry 0x11 (Rotational
Speed))
1A02:0B Sublndex 011 11. PDO Mapping entry (object 0x6027 (TACHO Single |UINT32 RO 0x6037:11, 16
Shaft Mode Input), entry 0x11 (Rotational Speed))
1A02:0C Sublindex 012 12. PDO Mapping entry (object 0x6027 (TACHO Single |UINT32 RO 0x6037:12, 16
Shaft Mode Input), entry 0x12 (Rotation Direction))
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Index 1A03 TACHO TxPDO-Map Dual Shaft Mode Input Ch.1

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A03:0 TACHO TxPDO-Map |PDO Mapping TxPDO 4 UINT8 RO 0x09 (9¢e2)
Dual Shaft Mode
Input Ch.1
1A03:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6010 (Al Inputs Ch.2), |UINT32 RO 0x6020:01, 1
entry 0x01 (Underrange))
1A03:02 Sublindex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x6010 (Al Inputs Ch.2), |UINT32 RO 0x0000:00, 2
entry 0x02 (Overrange))
1A03:03 Sublindex 003 3. PDO Mapping entry (object 0x6010 (Al Inputs Ch.2), |UINT32 RO 0x0000:00, 1
entry 0x03 (Limit 1))
1A03:04 Sublndex 004 4. PDO Mapping entry (object 0x6010 (Al Inputs Ch.2), |UINT32 RO 0x0000:00, 4
entry 0x05 (Limit 2))
1A03:05 Sublindex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x6010 (Al Inputs Ch.2), |UINT32 RO 0x0000:00, 3
entry 0x07 (Error))
1A03:06 Sublndex 006 6. PDO Mapping entry (6 bits align) UINT32 RO 0x6020:0C, 1
1A03:07 Sublndex 007 7. PDO Mapping entry (object 0x6020 (TACHO Dual UINT32 RO 0x0000:00, 3
Shaft Mode Input Ch.1), entry Ox11 (Rotational Speed))
1A03:08 Sublindex 008 8. PDO Mapping entry (object 0x6020 (TACHO Dual UINT32 RO 0x6020:10, 1
Shaft Mode Input Ch.1), entry 0x10 (TxPDO Toggle))
1A03:09 Sublindex 009 9. PDO Mapping entry (object 0x6020 (TACHO Dual UINT32 RO 0x6020:11, 16
Shaft Mode Input Ch.1), entry Ox11 (Rotational Speed))
Index 1A04 TACHO TxPDO-Map Dual Shaft Mode Input Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A04:0 TACHO TxPDO-Map |PDO Mapping TxPDO 5 UINT8 RO 0x09 (94e2)
Dual Shaft Mode
Input Ch.2
1A04:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6020 (PWM Inputs UINT32 RO 0x6030:01, 1
Ch.1), entry 0x01 (Digital input 1))
1A04:02 Sublndex 002 2. PDO Mapping entry (3 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 2
1A04:03 Sublndex 003 3. PDO Mapping entry (object 0x6020 (PWM Inputs UINT32 RO 0x0000:00, 1
Ch.1), entry 0x05 (Ready to enable))
1A04:04 Sublindex 004 4. PDO Mapping entry (object 0x6020 (PWM Inputs UINT32 RO 0x0000:00, 4
Ch.1), entry 0x06 (Warning))
1A04:05 Sublndex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x6020 (PWM Inputs UINT32 RO 0x0000:00, 3
Ch.1), entry 0xQ7 (Error))
1A04:06 Sublindex 006 6. PDO Mapping entry (8 bits align) UINT32 RO 0x6030:0C, 1
1A04:07 Sublndex 007 7. PDO Mapping entry (object 0x6030 (TACHO Dual UINT32 RO 0x0000:00, 3
Shaft Mode Input Ch.2), entry 0x11 (Rotational Speed))
1A04:08 Sublndex 008 8. PDO Mapping entry (object 0x6030 (TACHO Dual UINT32 RO 0x6030:10, 1
Shaft Mode Input Ch.2), entry 0x10 (TxPDO Toggle))
1A04:09 Sublindex 009 9. PDO Mapping entry (object 0x6030 (TACHO Dual UINT32 RO 0x6030:11, 16
Shaft Mode Input Ch.2), entry 0x11 (Rotational Speed))
Index 1A05 DI TxPDO-Map Inputs
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A05:0 DI TxPDO-Map Inputs |PDO Mapping TxPDO 6 UINT8 RO 0x07 (74e,)
1A05:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6020 (PWM Inputs UINT32 RO 0x6040:01, 1
Ch.1), entry 0x01 (Digital input 1))
1A05:02 Subindex 002 2. PDO Mapping entry (3 bits align) UINT32 RO 0x6040:02, 1
1A05:03 Sublindex 003 3. PDO Mapping entry (object 0x6020 (PWM Inputs UINT32 RO 0x6040:03, 1
Ch.1), entry 0x05 (Ready to enable))
1A05:04 Sublindex 004 4. PDO Mapping entry (object 0x6020 (PWM Inputs UINT32 RO 0x6040:04, 1
Ch.1), entry 0x06 (Warning))
1A05:05 Sublndex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x6020 (PWM Inputs UINT32 RO 0x6040:05, 1
Ch.1), entry 0x07 (Error))
1A05:06 Sublindex 006 6. PDO Mapping entry (8 bits align) UINT32 RO 0x6040:06, 1
1A05:07 Sublndex 007 7. PDO Mapping entry (object 0x6020 (PWM Inputs UINT32 RO 0x0000:00, 10

Ch.1), entry 0x10 (TxPDO Toggle))

EP8309-1022

Version: 2.4

69




CoE-Parameter

BECKHOFF

Index 1A06 PWM TxPDO-Map Status

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A06:0 PWM TxPDO-Map PDO Mapping TxPDO 7 UINT8 RO 0x08 (84c.)
Status

1A06:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DI Inputs), entry  |UINT32 RO 0x0000:00, 1
0x01 (Digital Input X4 Pin4))

1A06:02 Sublndex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DI Inputs), entry |UINT32 RO 0x0000:00, 3
0x02 (Digital Input X4 Pin2))

1A06:03 Sublndex 003 3. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DI Inputs), entry |UINT32 RO 0x6060:05, 1
0x03 (Digital Input X6 Pin4))

1A06:04 Sublndex 004 4. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DI Inputs), entry  |UINT32 RO 0x6060:06, 1
0x04 (Digital Input X6 Pin2))

1A06:05 Sublindex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DI Inputs), entry |UINT32 RO 0x6060:07, 1
0x05 (Digital Input X7 Pin4))

1A06:06 Subindex 006 6. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DI Inputs), entry |UINT32 RO 0x0000:00, 1
0x06 (Digital Input X7 Pin2))

1A06:07 Sublndex 007 7. PDO Mapping entry (10 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 7

1A06:08 Sublndex 008 8. PDO Mapping entry (object 0x6060 (PWM Inputs), UINT32 RO 0x6060:10, 1
entry 0x10 (TxPDO Toggle))

Index 1A07 PWM TxPDO-Map Synchron info data

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

1A07:0 PWM TxPDO-Map PDO Mapping TxPDO 8 UINT8 RO 0x02 (24,)

Synchron info data

1A07:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6060 (PWM Inputs), UINT32 RO 0x6060:11, 16
entry 0x01 (Digital input 1))

1A07:02 Sublindex 002 2. PDO Mapping entry (3 bits align) UINT32 RO 0x6060:12, 16

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 (34e,)
(Outputs)

1C00:04 Subindex 004 Sync-Manager Type Channel 4: Process Data Read UINT8 RO 0x04 (44,)
(Inputs)

Index 1C12 RxPDO assign

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

1C12:0 RxPDO assign PDO Assign Outputs UINT8 RW 0x03 (34e,)

1C12:01 Subindex 001 1. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1600
zugehorigen RxPDO Mapping Objekts) (5632,,)

1C12:02 Subindex 002 2. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1601
zugehodrigen RxPDO Mapping Objekts) (56334,)

1C12:03 Subindex 003 3. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1602
zugehorigen RxPDO Mapping Objekts) (5634,,)

1C12:04 Subindex 004 4. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x0000 (Oge;)
zugehodrigen RxPDO Mapping Objekts)
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Index 1C13 TxPDO assign

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1C13:0 TxPDO assign PDO Assign Inputs UINT8 RW 0x05 (54¢,)
1C13:01 Subindex 001 1. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1A00
zugehdrigen TxPDO Mapping Objekts) (66564,)
1C13:02 Subindex 002 2. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1A01
zugehorigen TxPDO Mapping Objekts) (6657 4,)
1C13:03 Subindex 003 3. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1A02
zugehdrigen TxPDO Mapping Objekts) (6658,,)
1C13:04 Subindex 004 4. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1A05
zugehorigen TxPDO Mapping Objekts) (66614,)
1C13:05 Subindex 005 5. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1A06
zugehdrigen TxPDO Mapping Objekts) (6662,,,)
1C13:06 Subindex 006 6. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x0000 (0ge,)
zugehorigen TxPDO Mapping Objekts)
1C13:07 Subindex 007 7. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x0000 (Oge;)
zugehdrigen TxPDO Mapping Objekts)
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Index 1C32 SM output parameter

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

1C32:0

SM output parameter

Synchronisierungsparameter der Outputs

UINT8

RO

0x20 (32,.,)

1C32:01

Sync mode

Aktuelle Synchronisierungsbetriebsart:
* 0: Free Run
* 1: Synchron with SM 2 Event
» 2: DC-Mode - Synchron with SYNCO Event
» 3: DC-Mode - Synchron with SYNC1 Event

UINT16

RW

0x0001 (14,)

1C32:02

Cycle time

Zykluszeit (in ns):
* Free Run: Zykluszeit des lokalen Timers
» Synchron with SM 2 Event: Zykluszeit des Masters
* DC-Mode: SYNCO/SYNC1 Cycle Time

UINT32

RW

0x000F4240
(1000000,.,)

1C32:03

Shift time

Zeit zwischen SYNCO Event und Ausgabe der Outputs
(in ns, nur DC-Mode)

UINT32

RO

0x00000000
(Ocez)

1C32:04

Sync modes
supported

Unterstiitzte Synchronisierungsbetriebsarten:
» Bit 0 = 1: Free Run wird unterstitzt
» Bit 1 =1: Synchron with SM 2 Event wird unterstutzt
+ Bit 2-3 = 01: DC-Mode wird unterstutzt

* Bit 4-5 = 10: Output Shift mit SYNC1 Event (nur DC-
Mode)

» Bit 14 = 1: dynamische Zeiten (Messen durch
Beschreiben von 0x1C32:08 [P 72])

UINT16

RO

0xC007
(49159,.,)

1C32:05

Minimum cycle time

Minimale Zykluszeit (in ns)

UINT32

RO

0x0007A120
(5000004,,)

1C32:06

Calc and copy time

Minimale Zeit zwischen SYNCO und SYNC1 Event (in ns,
nur DC-Mode)

UINT32

RO

0x00000000
(Ocez)

1C32:07

Minimum delay time

UINT32

RO

0x00000000
(Odez)

1C32:08

Command

» 0: Messung der lokalen Zykluszeit wird gestoppt
* 1: Messung der lokalen Zykluszeit wird gestartet

Die Entries 0x1C32:03 [P 72], 0x1C32:05 [» 72],
0x1C32:06 [»_72], 0x1C32:09 [» 72], 0x1C33:03 [» 73],
0x1C33:06 [P 72], 0x1C33:09 [»_73] werden mit den
maximal gemessenen Werten aktualisiert.

Wenn erneut gemessen wird, werden die Messwerte
zurlckgesetzt

UINT16

RW

0x0000 (04.,)

1C32:09

Maximum delay time

Zeit zwischen SYNC1 Event und Ausgabe der Outputs
(in ns, nur DC-Mode)

UINT32

RO

0x00000000
(Ocez)

1C32:0B

SM event missed
counter

Anzahl der ausgefallenen SM-Events im OPERATIONAL
(nur im DC Mode)

UINT16

RO

0x0000 (0y,)

1C32:0C

Cycle exceeded
counter

Anzahl der Zykluszeitverletzungen im OPERATIONAL
(Zyklus wurde nicht rechtzeitig fertig bzw. der nachste
Zyklus kam zu friih)

UINT16

RO

0x0000 (0y.,)

1C32:0D

Shift too short counter

Anzahl der zu kurzen Abstéande zwischen SYNCO und
SYNC1 Event (nur im DC Mode)

UINT16

RO

0x0000 (0y.,)

1C32:20

Sync error

Im letzten Zyklus war die Synchronisierung nicht korrekt
(Ausgange wurden zu spat ausgegeben, nurim DC
Mode)

BOOLEAN

RO

0x00 (O4,)
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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:
* 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)

UINT16

RW

0x0022 (344.,)

1C33:02

Cycle time

wie 0x1C32:02 [» 72]

UINT32

RW

0x000F4240
(1000000,,,)

1C33:03

Shift time

Zeit zwischen SYNCO-Event und Einlesen der Inputs (in
ns, nur DC-Mode)

UINT32

RO

0x00000000

(Odez)

1C33:04

Sync modes
supported

Unterstltzte Synchronisierungsbetriebsarten:
» Bit 0: Free Run wird unterstitzt

» Bit 1: Synchron with SM 2 Event wird unterstutzt
(Outputs vorhanden)

» Bit 1: Synchron with SM 3 Event wird unterstutzt
(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 [»_72] oder 0x1C33:08
D 73))

UINT16

RO

0xC007
(49159,,,)

1C33:05

Minimum cycle time

wie 0x1C32:05 [P 72]

UINT32

RO

0x0007A120

(500000,.,)

1C33:06

Calc and copy time

Zeit zwischen Einlesen der Eingange und Verflugbarkeit
der Eingange fir den Master (in ns, nur DC-Mode)

UINT32

RO

0x00000000

(Ocez)

1C33:07

Minimum delay time

UINT32

RO

0x00000000

(Odez)

1C33:08

Command

wie 0x1C32:08 [» 72]

UINT16

RW

0x0000 (0y.,)

1C33:09

Maximum delay time

Zeit zwischen SYNC1-Event und Einlesen der Eingange
(in ns, nur DC-Mode)

UINT32

RO

0x00000000

(Odez)

1C33:0B

SM event missed
counter

wie 0x1C32:11 [ 72]

UINT16

RO

0x0000 (0y,)

1C33:0C

Cycle exceeded
counter

wie 0x1C32:12 [» 72]

UINT16

RO

0x0000 (0Oy,,)

1C33:0D

Shift too short counter

wie 0x1C32:13 [» 72]

UINT16

RO

0x0000 (0yq,)

1C33:20

Sync error

wie 0x1C32:32 [» 72]

BOOLEAN

RO

0x00 (Oc)
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6.3.4

Profilspezifische Objekte (0x6000-0xFFFF)

Die profilspezifischen Objekte haben fur alle EtherCAT Slaves, die das Profil 5001 unterstiitzen, die gleiche
Bedeutung.

Index 6000 Al Inputs Ch.1

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
6000:0 Al Inputs Ch.1 UINT8 RO 0x11 (17 4,)
6000:01 Underrange Underrange event active BOOLEAN RO 0x00 (0ge,)
6000:02 Overrange Overrange event active BOOLEAN RO 0x00 (0Oy4e,)
6000:03 Limit 1 Bit0: Value greater than Limit1 Bit1: Value smaller than |BIT2 RO 0x00 (0Oye,)
Limit1
6000:05 Limit 2 Bit0: Value greater than Limit2 Bit1: Value smaller than |BIT2 RO 0x00 (0ye,)
Limit2
6000:07 Error Bit set when Over- or Underrange BOOLEAN RO 0x00 (0Oge,)
6000:0E Sync error BOOLEAN RO 0x00 (0Oye,)
6000:0F TxPDO State BOOLEAN RO 0x00 (Og,)
6000:10 TxPDO Toggle BOOLEAN RO 0x00 (0Oye,)
6000:11 Value INT16 RO 0x0000 (0ye,)
Index 6010 Al Inputs Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
6010:0 Al Inputs Ch.2 UINT8 RO 0x11 (17 4,)
6010:01 Underrange Underrange event active BOOLEAN RO 0x00 (0Oge,)
6010:02 Overrange Overrange event active BOOLEAN RO 0x00 (0Oge,)
6010:03 Limit 1 Bit0: Value greater than Limit1 Bit1: Value smaller than |BIT2 RO 0x00 (0Oge,)
Limit1
6010:05 Limit 2 Bit0: Value greater than Limit2 Bit1: Value smaller than |BIT2 RO 0x00 (0Oy,)
Limit2
6010:07 Error Bit set when Over- or Underrange BOOLEAN RO 0x00 (0Oye,)
6010:0E Sync error BOOLEAN RO 0x00 (0y4e,)
6010:0F TxPDO State BOOLEAN RO 0x00 (0Oye,)
6010:10 TxPDO Toggle BOOLEAN RO 0x00 (0Oye,)
6010:11 Value INT16 RO 0x0000 (0ye,)
Index 6020 TACHO Dual Shaft Mode Input Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
6020:0 TACHO Dual Shaft UINT8 RO 0x11 (17 4,)
Mode Input Ch.1
6020:01 Digital Input BOOLEAN RO 0x00 (0y4e,)
6020:0C Speed Below BOOLEAN RO 0x00 (0Oye,)
Threshold
6020:10 TxPDO Toggle BOOLEAN RO 0x00 (Oge,)
6020:11 Rotational Speed INT16 RO 0x0000 (0y,)
Index 6030 TACHO Dual Shaft Mode Input Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
6030:0 TACHO Dual Shaft UINT8 RO 0x11 (17 4,)
Mode Input Ch.2
6030:01 Digital Input BOOLEAN RO 0x00 (0ye,)
6030:0C Speed Below BOOLEAN RO 0x00 (0ge,)
Threshold
6030:10 TxPDO Toggle BOOLEAN RO 0x00 (0ye,)
6030:11 Rotational Speed INT16 RO 0x0000 (0y4e,)
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Index 6037 TACHO Single Shaft Mode Input

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
6037:0 TACHO Single Shaft UINT8 RO 0x12 (18,,)
Mode Input
6037:02 Error Input A BOOLEAN RO 0x00 (0Oye,)
6037:03 Input Status A BOOLEAN RO 0x00 (0Oye,)
6037:04 Error Input B BOOLEAN RO 0x00 (0g,)
6037:05 Input Status B BOOLEAN RO 0x00 (0ge,)
6037:0C Speed Below BOOLEAN RO 0x00 (Oge,)
Threshold
6037:10 TxPDO Toggle BOOLEAN RO 0x00 (0ge,)
6037:11 Rotational Speed INT16 RO 0x0000 (0y,)
6037:12 Rotation Direction UINT16 RO 0x0000 (Oge;)
Index 6040 DI Inputs
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
6040:0 DI Inputs UINT8 RO 0x06 (B4e,)
6040:01 Digital Input X4 Pin4 BOOLEAN RO 0x00 (Oge,)
6040:02 Digital Input X4 Pin2 BOOLEAN RO 0x00 (04,)
6040:03 Digital Input X6 Pin4 BOOLEAN RO 0x00 (04,)
6040:04 Digital Input X6 Pin2 BOOLEAN RO 0x00 (0g,)
6040:05 Digital Input X7 Pin4 BOOLEAN RO 0x00 (0ge,)
6040:06 Digital Input X7 Pin2 BOOLEAN RO 0x00 (0g,)
Index 6060 PWM Inputs
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
6060:0 PWM Inputs UINT8 RO 0x12 (18,,)
6060:05 Ready to enable BOOLEAN RO 0x00 (0y4e,)
6060:06 Warning BOOLEAN RO 0x00 (04,)
6060:07 Error BOOLEAN RO 0x00 (0ge,)
6060:10 TxPDO Toggle BOOLEAN RO 0x00 (0g,)
6060:11 Info data 1 INT16 RO 0x0000 (0y,)
6060:12 Info data 2 INT16 RO 0x0000 (0y,)
Index 7020 TACHO Outputs
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
7020:0 TACHO Outputs UINT8 RO 0x09 (9¢e.)
7020:09 Reset Error BOOLEAN RO 0x00 (0y4e,)
Index 7030 TACHO Outputs
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
7030:0 TACHO Outputs UINT8 RO 0x09 (9ge.)
7030:09 Reset Error BOOLEAN RO 0x00 (0Oye,)
Index 7040 DIG Output
Index (hex) Output 11>Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
7050:0 DIG Outputs UINTS8 RO 0x06 (64,,)
7050:01 Digital Output X4 Pin4 BOOLEAN RO 0x00 (04,)
7050:02 Digital Output X4 Pin2 BOOLEAN RO 0x00 (0g,)
7050:03 Digital Output X5 Pin4 BOOLEAN RO 0x00 (Oge,)
7050:04 Digital Output X5 Pin2 BOOLEAN RO 0x00 (0Oge,)
7050:05 Digital Output X6 Pin4 BOOLEAN RO 0x00 (0y4e,)
7050:06 Digital Output X6 Pin2 BOOLEAN RO 0x00 (04,)
7050:07 Digital Output X7 Pin4 BOOLEAN RO 0x00 (0ge,)
7050:08 Digital Output X7 Pin2 BOOLEAN RO 0x00 (0g,)
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Index 7060 PWM Outputs

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
7060:0 PWM Outputs UINT8 RO 0x11 (17 4,)
7060:01 Enable dithering BOOLEAN RO 0x00 (0Oye,)
7060:06 Enable BOOLEAN RO 0x00 (04,)
7060:07 Reset BOOLEAN RO 0x00 (04,)
7060:11 PWM output Das analoge Ausgangsdatum INT16 RO 0x0000 (0y4e,)
Index 7070 AO Outputs
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
7070:0 AO Outputs UINT8 RO 0x11 (17 4,)
7070:11 Analog output Das analoge Ausgangsdatum INT16 RO 0x0000 (0ge;)
Index 800E Al Internal data Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
800E:0 Al Internal data Ch.1 UINT8 RO 0x01 (1462)
800E:01 ADC raw value INT16 RO 0x0000 (0y,)
Index 800F Al Vendor data Ch.1
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
800F:0 Al Vendor data Ch.1 UINT8 RO 0x06 (Be,)
800F:01 RO offset INT16 RW 0x0000 (0y,)
800F:02 RO gain INT16 RW 0x4000
(16384,,,)
800F:03 R1 offset INT16 RW 0x0000 (0y,)
800F:04 R1 gain INT16 RW 0x4000
(16384(161)
800F:05 R2 offset INT16 RW 0x0000 (0y,)
800F:06 R2 gain INT16 RW 0x4000
(16384,,,)
Index 801E Al Internal data Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
801E:0 Al Internal data Ch.2 UINT8 RO 0x01 (1462)
801E:01 ADC raw value INT16 RO 0x0000 (Og;)
Index 801F Al Vendor data Ch.2
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
801F:0 Al Vendor data Ch.2 UINT8 RO 0x06 (64e,)
801F:01 RO offset INT16 RW 0x0000 (0y,)
801F:02 RO gain INT16 RW 0x4000
(16384,,,)
801F:03 R1 offset INT16 RW 0x0000 (0y,)
801F:04 R1 gain INT16 RW 0x4000
(16384,,,)
801F:05 R2 offset INT16 RW 0x0000 (0y,)
801F:06 R2 gain INT16 RW 0x4000
(16384,,,)
Index 805F PWM Vendor data
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
805F:0 PWM Vendor data UINT8 RO 0x02 (24,)
805F:01 Offset Herstellerabgleich fiir +/-10V INT16 RW 0x0000 (0g4e,)
805F:02 Gain Herstellerabgleich fur +/-10V INT16 RW 0x4000
(16384,,,)
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Index 806E AO Internal data

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
806E:0 AO Internal data UINT8 RO 0x01 (1462)
806E:01 DAC raw value Dies ist der DAC Rohwert. UINT16 RO 0x0000 (0y,)
Index 806F AO Vendor data
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
806F:0 AO Vendor data UINT8 RO 0x06 (B4e,)
806F:01 RO Calibration Offset |Herstellerabgleich fiir +/-10 V INT16 RW 0x0000 (Oge;)
806F:02 RO Calibration Gain  |Herstellerabgleich fiir +/-10 V UINT16 RW 0x4000
(16384,,)
806F:03 R1 Calibration Offset |Herstellerabgleich fur 0-20 mA INT16 RW 0x0000 (0Oge,)
806F:04 R1 Calibration Gain  |Herstellerabgleich fur 0-20 mA UINT16 RW 0x4000
(16384,,)
806F:05 R2 Calibration Offset |Herstellerabgleich fiir 4-20 mA INT16 RW 0x0000 (0g4e,)
806F:06 R2 Calibration Gain  |Herstellerabgleich fur 4-20 mA UINT16 RW 0x4000
(16384,,,)
Index A060 PWM Diag data
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
A060:0 PWM Diag data UINT8 RO 0x06 (B4e,)
A060:02 Overtemperature BOOLEAN RO 0x00 (0y4e,)
A060:06 Short circuit BOOLEAN RO 0x00 (04,)
Index FO00 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 Indexabstand der Objekte der einzelnen Kanale UINT16 RO 0x0010 (16,,)
distance
F000:02 Maximum number of |Anzahl der Kanale UINT16 RO 0x0008 (84,)
modules
Index F008 Code word
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
F008:0 Code word UINT32 RW 0x00000000
(Odez)
Index FO10 Module list
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
F010:0 Module list UINT8 RW 0x08 (84..)
F010:01 Sublindex 001 UINT32 RW 0x0000012C
(300,,)
F010:02 Sublndex 002 UINT32 RW 0x0000012C
(300dez)
F010:03 Sublindex 003 UINT32 RW 0x00000208
(520,,)
F010:04 Sublindex 004 UINT32 RW 0x00000208
(520dez)
F010:05 Sublindex 005 UINT32 RW 0x00000064
(100(191)
F010:06 Sublndex 006 UINT32 RW 0x000000C8
(zoodez)
F010:07 Sublindex 007 UINT32 RW 0x000000FA
(250dez)
F010:08 Sublindex 008 UINT32 RW 0x00000190
(400dez)
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Index F900 PWM Info data

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
F900:0 PWM Info data UINT8 RO 0x02 (24,)
F900:02 Temperature [°C] UINT8 RO 0x00 (Oge,)

Index FB0O0 PWM Command

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

FB00:0 PWM Command UINT8 RO 0x03 (34e,)

FB00:01 Request OCTET- RW {0}
STRINGI2]

FB00:02 Status UINT8 RO 0x00 (0ge,)

FB00:03 Response OCTET- RO {0}
STRING[4]
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7 Diagnose

Das Modul bietet dem Anwender verschiedene Diagnosemdglichkeiten. Diese Meldungen sind in Hardware-
Warnungen und Hardware-Fehler unterteilt. In den jeweiligen Status-Wortern der Kanale (auf3er digitale Ein-/
Ausgange) existiert je ein Bit fir Warnungen und Fehler. Die genaue Ursache wird Uber die Diagnostikdaten
(0xA050) ausgewertet. Warnungen werden selbsttatig zurickgenommen. Fehler kénnen zum Abschalten der

Ausgangsendstufe fihren (PWMi) und missen anschliel3end im Control-Word (0x7050:07 Reset) quittiert
werden

Fehler/Warnung der PWM-Stufe

Index (hex) \Warnung Bedeutung

A050:02 Overtemperature |ab 100°C

A050:06 Short circuit Es ist ein Uberstrom/Kurzschluss von mehr als 105% des Nennstromes
fur mehr als 200 ms aufgetreten

Steuer- (Us) und Peripheriespannung (Up) der EP8309

4 DEV Inputs
#| Undervoltage Us
#| Undervoltage Up

Abb. 29: Diagnose - Steuer- (Us) und Peripheriespannung (Up) der EP8309

Prozessdatum DEV Input Bedeutung
Undervoltage Us Warnung unterhalb 18 V¢
Undervoltage Up Warnung unterhalb 18 V.
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8 Anhang

8.1 Allgemeine Betriebsbedingungen

Schutzarten nach IP-Code

In der Norm IEC 60529 (DIN EN 60529) sind die Schutzgrade festgelegt und nach verschiedenen Klassen
eingeteilt. Schutzarten werden mit den Buchstaben ,IP“ und zwei Kennziffern bezeichnet: IPxy
« Kennziffer x: Staubschutz und Beriihrungsschutz

» Kennziffer y: Wasserschutz

X Bedeutung

0 Nicht geschitzt

1 Geschlitzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit dem Handriicken.
Geschltzt gegen feste Fremdkorper @ 50 mm

2 Geschutzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit einem Finger.
Geschlitzt gegen feste Fremdkoérper @ 12,5 mm

3 Geschltzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit einem Werkzeug.
Geschltzt gegen feste Fremdkorper @ 2,5 mm

4 Geschutzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit einem Draht.
Geschlitzt gegen feste Fremdkorper @ 1 mm

5 Geschutzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit einem Draht.

Staubgeschlitzt. 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 Geschutzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit einem Draht.
Staubdicht. Kein Eindringen von Staub

y Bedeutung

0 Nicht geschitzt

1 Geschutzt gegen Tropfwasser

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

3 Geschutzt gegen Spruhwasser. Wasser, das in einem Winkel bis zu 60° beiderseits der Senkrechten
gespriht wird, darf keine schadliche Wirkung haben

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

5 Geschutzt gegen Strahlwasser.

6 Geschutzt gegen starkes Strahlwasser.

7 Geschlitzt 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

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 Besténdigkeit

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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8.2 Zubehor

Befestigung

Bestellangabe Beschreibung Link
ZS5300-0011 Montageschiene Website
Leitungen

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

Bestellangabe Beschreibung Link

ZK1090-3XXX-XXXX EtherCAT-Leitung M8, griin Website
ZK1093-3XXX-XXXX EtherCAT-Leitung M8, gelb Website
ZK2000-6XXX-XXXX Sensorleitung M12, 4-polig Website
ZK2000-7xxx-0xxx Sensorleitung M12, 4-polig + Schirm Website
ZK2020-3xXX-XXXX Powerleitung M8, 4-polig Website

Beschriftungsmaterial, Schutzkappen

Bestellangabe Beschreibung

ZS5000-0010 Schutzkappe fur M8-Buchsen, IP67 (50 Stiick)
ZS5000-0020 Schutzkappe fur M12-Buchsen, IP67 (50 Stick)
ZS5100-0000 Beschriftungsschilder nicht bedruckt, 4 Streifen a 10 Stlick
ZS5000-xxxx Beschriftungsschilder bedruckt, auf Anfrage

Werkzeug

Bestellangabe Beschreibung

ZB8801-0000 Drehmoment-Schraubwerkzeug fir Stecker, 0,4...1,0 Nm
ZB8801-0001 Wechselklinge fur M8 / SW9 fir ZB8801-0000
ZB8801-0002 Wechselklinge fiir M12 / SW13 fir ZB8801-0000
ZB8801-0003 Wechselklinge fur M12 feldkonfektionierbar / SW18 fur ZB8801-0000

® Weiteres Zubehor

Weiteres Zubehor finden Sie in der Preisliste fur Feldbuskomponenten von Beckhoff und im Internet
auf https://www.beckhoff.com.
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8.3 Versionsidentifikation von EtherCAT-Geraten

8.3.1 Allgemeine Hinweise zur Kennzeichnung

Bezeichnung

Ein Beckhoff EtherCAT-Gerat hat eine 14-stellige technische Bezeichnung, die sich zusammen setzt aus
» Familienschlissel

* Typ
» Version
* Revision
Beispiel Familie Typ Version Revision
EL3314-0000-0016 |EL-Klemme 3314 0000 0016
12 mm, nicht steckbare Anschlussebene |4-kanalige Thermoelementklemme |Grundtyp
ES3602-0010-0017 |ES-Klemme 3602 0010 0017
12 mm, steckbare Anschlussebene 2-kanalige Spannungsmessung hochprazise 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 tblicherweise 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 auRen 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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8.3.2 Versionsidentifikation von IP67-Modulen

Als Seriennummer/Date Code bezeichnet Beckhoff im 10-Bereich im Allgemeinen die 8-stellige Nummer, die
auf dem Geréat 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 xy z u

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/E!

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

ETHERCAT

IN/ |4/6 O\2
[ ouT|3® 91

1] Tx+] 3| Rx-

Abb. 30: EP1258-0001 IP67 EtherCAT Box mit Chargennummer/ DateCode 22090101 und eindeutiger
Seriennummer 158102
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8.3.3 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. 31: BIC als Data Matrix Code (DMC, Code-Schema ECC200)

Die Einflihrung des BIC erfolgt schrittweise tber 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 kirzer, werden sie um Leerzeichen erganzt.

Folgende Informationen sind moglich, 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:

Abb. 32: Beispiel-DMC 1P072222SBTNk4p562d71KEL1809 Q1 515678294

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 eingefihrt, somit kann
es vorkommen, dass die BTN noch nicht im BIC codiert ist.

Diese Information wurde sorgfaltig erstellt. Das beschriebene Verfahren wird jedoch standig
weiterentwickelt. Wir behalten uns das Recht vor, Verfahren und Dokumentation jederzeit und ohne
Ankundigung zu Uberarbeiten und zu dndern. Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen in
dieser Information kénnen keine Anspriiche auf Anderung geltend gemacht werden.
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8.3.4 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, Uber die das Produkt elektronisch
angesprochen werden kann.

EtherCAT-Geréte (IP20, 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 durch Beckhoff auch die eBIC gespeichert. Die Einfihrung des eBIC in die
Beckhoff IO Produktion (Klemmen, Box-Module) erfolgt ab 2020; Stand 2023 ist die Umsetzung weitgehend
abgeschlossen.

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 Kontrollkdstchen ,Show Beckhoff
Identification Code (BIC)" aktivieren:

TwinCAT Project30 + X
General Adapter EtherCAT  Online  CoE - Online
Advanced Settings
e [@mEar
. - State Machine Online View
Export Configuration File Cyelic Frames
0000 "ESC Rev./Type' 0000
Sync Unit Assignment.. E;sEtr;EUte:rtCID:k; 10002 'ESC Bzird' pe L
PP (] 0004 SM/FMMU Cr’
Topology.. - Redundancy []0006 ‘Ports/DPRAM' O SShnw [[I:Eange CnLrl\‘ntEr;
- Emergency []0008 ‘Features’ (State Changes / Mot Present)
S Diegnoss []0010 "Phys Addr )

Frame Cmd Addr Len WC Sync Unit Cycle (ms)  Lhilizatiol .. Online View [ 10012 ‘Configured Station Alias Show Production Info
[ 10020 "Register Protect”

WMo wR (01000000 1 1 <default> 4.000 []0030 ‘Access Protect” _

o BRD  :0000x0130 2 2 4.000 0.17 []0040 "ESC reset’ Show Beckhoff Identification
W " " Code(BIC)

017 [ 10100 ESC Cid

[]0102 'ESC CtiEx
[ 10108 *Phys. RW Offset’
[]0110 'ESC Status’
[ ]0120°AL Gt

o Die BTN und Inhalte daraus werden dann angezeigt:

General Adapter  EtherCAT Orniing | CoF - Online

he Addr  Mame Stte CRC Fw  Hw Production Data  RemNo BTN Cescrigtion  Quartty  BatchMo  Senailo
21 1001 Teem 1(EK1I00) OF 0.0 ] 0 -
2 1002 Tem2(ELINE OP 0o o 0 20KWISF 072222 k4pSE2dT EL1S0D 1 678234
M3 1003 Temm3ELIG OP 0o 7 & 2012 KW24 Sa
B4 1004 Temd(EL2004) OP 0.0 o0 0 - 072223 kdpS62d7 EL2004 1 678295
is 1005 Teen S(EL1D0E) OP 0.0 0 0
o K 1006 Teen 6(EL2008) OP 0.0 0 12 2014 KW1id Mo
.7 1007 Teen 7(EK1110) OP o 1 ] 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 Zugriff aus der PLC: 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.

+ Bei EtherCAT-Geraten mit CoE-Verzeichnis kann zusatzlich das Objekt Ox10E2:01 zur Anzeige der
eigenen eBIC vorhanden sein, auch hierauf kann die PLC einfach zugreifen:
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o Das Gerat muss zum Zugriff in PREOP/SAFEOP/OP sein:

Indest Hame Flags  Value
1000 Device type RO O01SE 1385 (Z2942601)
1008 Dievice name RO ELM3I704-0000
1003 Handware warmson RO i 1]
1004 Software verson RO ]}
1008 Bootioader version RO J0.1.270
= 10M:0 Festons defaul parameters ] 31 ¢
« 1018:0 ety (20 » 4%
= 10E2:D Manudacturer-speciic Idertfication C RO ¥«
M0E2:01  Sublndex D01 RO TPISS44ZSETHO00Gep KELMITIE Q1  3P433001000016
+ - 10F0:0 Backup panmssnebar handing RO »1«
+ - 10F3:0 Ciagroats Hestory RO »21 ¢
10F8 Actual Tems Stamp RAC 01 b2 T

> Das Objekt 0x10E2 wird in Bestandsprodukten vorrangig im Zuge einer notwendigen
Firmware-Uberarbeitung eingefihrt.

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 zur Verfigung

» Zur Verarbeitung der BIC/BTN Daten in der PLC stehen noch als Hilfsfunktionen ab TwinCAT 3.1 build
4024.24 in der Tc2_Utilities zur Verfigung

o F_SplitBIC: Die Funktion zerlegt den Beckhoff Identification Code (BIC) sBICValue anhand von
bekannten Kennungen in seine Bestandteile und liefert die erkannten Teil-Strings in einer Struktur
ST_SplittedBIC als Riickgabewert

o BIC_TO_BTN: Die Funktion extrahiert vom BIC die BTN und liefert diese als Rickgabewert

» Hinweis: bei elektronischer Weiterverarbeitung ist die BTN als String(8) zu behandeln, der Identifier
+SBTN" 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 ESl-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.

» Sonderfalle

> Sind mehrere ESC in einem Gerat verbaut die hierarchisch angeordnet sind, tragt nur der
TopLevel ESC die eBIC Information.

> 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 0x10E2:nn folgen die eBIC der Sub-Gerate.
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8.4 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 lokalen Support und
Service zu Beckhoff Produkten!

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

Dort finden Sie auch weitere Dokumentationen zu Beckhoff Komponenten.

Support
Der Beckhoff 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 fur Beckhoff Systemkomponenten

Hotline: +49 5246 963 157

E-Mail: support@beckhoff.com
Internet: www.beckhoff.com/support
Service

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

Hotline: +49 5246 963 460
E-Mail: service@beckhoff.com
Internet: www.beckhoff.com/service

Unternehmenszentrale Deutschland
Beckhoff Automation GmbH & Co. KG

Hulshorstweg 20

33415 Verl

Deutschland

Telefon: +49 5246 963 0
E-Mail: info@beckhoff.com
Internet: www.beckhoff.com
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