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1 Vorwort

1.1 Produktubersicht

Diese Dokumentation beinhaltet die folgenden Produkte:

ED6224 [» 9] EtherCAT-Klemme, 4-Kanal-Kommunikations-Interface, |O-Link, Master, Push-in

Nutzen Sie die Tabellarische Produktibersicht oder den Produktfinder, um das passende Produkt fiir lhre
Anwendung zu finden (https://www.beckhoff.com/IO).

ED6224 Version: 1.0.0 5
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1.2 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 erfullt.

Disclaimer

Diese Dokumentation wurde sorgfaltig erstellt. Die beschriebenen Produkte werden jedoch sténdig
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®, ATRO®, EtherCAT®, EtherCAT G®, EtherCAT G10%, EtherCAT P®, MX-System®,
Safety over EtherCAT®, TC/BSD®, TwinCAT®, TwinCAT/BSD®, TwinSAFE®, XFC®, XPlanar® und XTS® 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 fiihren.

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

Fremdmarken

In dieser Dokumentation kdnnen Marken Dritter verwendet werden. Die zugehdrigen Markenvermerke finden
Sie unter: https://www.beckhoff.com/trademarks

6 Version: 1.0.0 ED6224


https://www.beckhoff.com/trademarks

Vorwort
BEGKHOFF Wegweiser durch die Dokumentation

1.3 Wegweiser durch die Dokumentation

HINWEIS

Weitere Bestandteile der Dokumentation

Diese Dokumentation beschreibt geratespezifische Inhalte. Sie ist Bestandteil des modular
aufgebauten Dokumentationskonzepts fir Beckhoff I/O-Komponenten. Fir den Einsatz und
sicheren Betrieb des in dieser Dokumentation beschriebenen Gerates / der in dieser
Dokumentation beschriebenen Gerate werden zusatzliche, produktibergreifende
Beschreibungen bendtigt, die der folgenden Tabelle zu entnehmen sind.

Titel Beschreibung

EtherCAT System-Dokumentation (PDF) » Systemubersicht

» EtherCAT-Grundlagen

» Kabel-Redundanz

* Hot Connect

» Konfiguration von EtherCAT-Geraten

Infrastruktur fiir EtherCAT/Ethernet (PDF) | Technische Empfehlungen und Hinweise zur Auslegung,
Ausfertigung und Priifung

Software-Deklarationen 1/0 (PDF) Open-Source-Software-Deklarationen fiir
Beckhoff-1/0O-Komponenten

Die Dokumentationen kénnen auf der Beckhoff-Homepage (www.beckhoff.com) eingesehen und
heruntergeladen werden Uber:

« den Bereich ,Dokumentation und Downloads* der jeweiligen Produktseite,

« den Downloadfinder,

» das Beckhoff Information System.

Sollten Sie Vorschlage oder Anregungen zu unserer Dokumentation haben, schicken Sie uns bitte unter
Angabe von Dokumentationstitel und Versionsnummer eine E-Mail an: dokumentation@beckhoff.com

ED6224 Version: 1.0.0 7
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1.4 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.

8 Version: 1.0.0 ED6224
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2 Produktbeschreibung
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EtherCAT-Klemme, 4-Kanal-Kommunikations-Interface, I0-Link, Master, Push-in

Die EtherCAT-Klemme ED6224 ermdglicht den Anschluss von bis zu vier IO Link Teilnehmern
(IO-Link-Devices). Dabei kann es sich um Sensoren, Aktoren oder kombinierte Gerate handeln. Die
Verbindung zwischen der Klemme und dem Teilnehmer erfolgt als Punkt-zu-Punkt-Verbindung.

Die Parametrierung der Klemme erfolgt Gber den EtherCAT-Master. 10-Link dient als intelligentes Bindeglied
zwischen der Feldbusebene und den Sensoren bzw. Aktoren, wobei Prozess- und Parametrierungsdaten
bidirektional ausgetauscht werden kénnen.

Die Parametrierung der 10-Link-Devices mit Servicedaten kann aus TwinCAT heraus Uber ADS oder
komfortabel Uiber das integrierte 10-Link-Inbetriebnahme-Tool erfolgen.

In der Standardeinstellung arbeitet die ED6224 als 4-Kanal-Eingangsklemme (24 V), die bei Bedarf mit
angeschlossenen 10-Link-Devices kommuniziert, diese parametriert und gegebenenfalls in der Betriebsart
umstellt.

Durch die Integration in das HD-Gehause mit 16 Anschlusspunkten kann jedes 10-Link-Device in
3-Leiteranschlusstechnik betrieben werden.

Zusatzliche Anschlusspunkte fiir 24 V. und 0 Vo lassen sich Gber die Potenzialverteilerklemmen der Serie
ED918x realisieren.

Die EtherCAT-Klemmen der ED-Serie verfugen Uber eine Push-in-Anschlusstechnik, die eine einfache und
werkzeuglose Verdrahtung ermaoglicht.

ED6224 Version: 1.0.0 9
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2.1 Technischen Daten

Allgemein ED6224

Anzahl Kanale | Gesamt 4

Internes Kommunikationsprotokoll EtherCAT
Kommunikations-Interface ED6224

Anzahl Ports 4

Schnittstelle 10-Link

Protokoll 1O-Link V1.1

Ubertragungsart seriell

Geratetyp Master

Ubertragungsrate 4,8 kBaud, 38,4 kBaud, 230,4 kBaud

Anzahl Teilnehmer

4

Teilnehmer | Versorgungsspannung 24 V¢

Teilnehmer | Versorgungsstrom 500 mA
Leitungslange | Punkt-zu-Punkt max. 20 m
Anschlusstechnologie Push-in

XFC ED6224

Distributed Clocks ja

Distributed Clocks | Genauigkeit <1us

Distributed Clocks | Umfang 64 Bit

Timestamp nein

Oversampling nein

Versorgung und Potenzialtrennung ED6224

Elektronik | Versorgungsspannung Uber E-Bus, Uber Powerkontakte
E-Bus | Stromaufnahme typ. 120 mA
Powerkontakte | Eingangsspannung 24 V¢ (-15 %/+20 %)
Powerkontakte | Strombelastbarkeit max. 10 A
Powerkontakte | Stromaufnahme lastabhangig

Powerkontakte | Ausgangsspannung

entspricht Powerkontakte | Eingangsspannung

Potenzialtrennung | Kanal/Kanal

nein

Potenzialtrennung | Kanal/Bus

funktional, 707 Vp Typprifung

Umgebungsbedingungen ED6224
Betriebstemperatur -25...+60°C
Lagertemperatur -40...+85°C

Relative Feuchte 95 % ohne Betauung
Einbaulage beliebig

Normen und Zulassungen ED6224

Schwingungsfestigkeit

gemaf EN 60068-2-6

Schockfestigkeit

gemal EN 60068-2-27

EMV-Festigkeit

gemafl EN 61000-6-2

EMV-Aussendung

gemaf EN 61000-6-4

Kennzeichnungen®)

CE

Zulassungen®)

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

10
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Produktbeschreibung
Technischen Daten

Gehausedaten ED-12-16pin
Gewicht ca.60g
Schutzart IP20
Material Polycarbonat
Abmessungen | Breite (einzeln) 15 mm
Abmessungen | Breite (angereiht) 12 mm
Abmessungen | Hohe 100 mm
Abmessungen | Tiefe 65 mm

Montage | Klemme/Ruckwand

35-mm-Tragschiene (EN 60715)

Montage | Klemme/Klemme

doppelte Nut-Feder-Verbindung

Steckbare Verdrahtungsebene

nein

Anschlusstechnologie Push-in
Anschlussquerschnitt | Eindrahtig, massiv 0,08...1,5 mm?
Anschlussquerschnitt | Feindrahtig, Litze 0,25...1,5 mm?
Anschlussquerschnitt | Aderendhulse 0,14...0,75 mm?
Anschlussquerschnitt AWG | Eindrahtig, massiv AWG28...16
Anschlussquerschnitt AWG | Feindrahtig, Litze AWG22...16
Anschlussquerschnitt AWG | Aderendhilse AWG26...19
Abisolierlange 8...9mm
Powerkontakt | "+" (links) ja
Powerkontakt | "+" (rechts) ja
Powerkontakt | "-" (links) ja
Powerkontakt | "-" (rechts) ja
Powerkontakt | "+" (links) nein
Powerkontakt | "+" (rechts) nein
Einschiebesperre fir Powerkontakt "+" ja

ED6224 Version: 1.0.0
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2.2 Anschlussbelegung und LEDs

Verletzungsgefahr durch Stromschlag und Beschadigung des Gerates moglich!

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

Run Ch. 1 status
] " EES ' Ch. 2 status
] ‘5 b Ch. 3 status
- { ;Eu i] } -Ch.4 status
- 16 |
Ch. 1 4 . +24V DC
Ezﬁw:
+24V DC mm ov
Ch. 2 =13 +24V DC
+24 V DC ER —OV
Power contact +24 V ——, =
Ch. 3 BN +24V DC
+24V DC =5 oV
Power contactOV ___ | -
Ch. 4 =13 +24V DC
0
+24 VV DC ov
BECKHOFF
. 06224
Abb. 1: ED6224
Anschlussbelegung
Klemmstelle Beschreibung
Kurzbezeichnung Nr.
Ch1 1 Eingang 1
+24 V DC 2 +24 'V
Ch2 3 Eingang 2
+24V DC 4 +24 V
Ch3 5 Eingang 3
+24 V DC 6 +24 V
Ch4 7 Eingang 4
+24 V DC 8 +24 'V
+24V DC 9 +24V
ov 10 ov
+24 V DC 11 +24V
oV 12 oV
+24 V DC 13 +24 'V
ov 14 ov
+24V DC 15 +24 V
ov 16 ov
A VORSICHT
Beschadigung der Gerate moglich!
Die 10-Link Devices miissen aus der daflir vorgesehenen 24 VV-Versorgung der ED/EJ/EL6224 gespeist
werden, da ansonsten eine Beschadigung des 10-Link Ports méglich ist!

12 Version: 1.0.0 ED6224
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LEDs
- R
Run 'T - § <«———Ch. 1 status
1

% 1']"I i— Ch. 2 status
; E <«———Ch. 3 status
g 1; " «————Ch. 4 status
8 14 il

o —

Abb. 2: ED6224 — LEDs

Bezeichnung |Nr. Farbe Bedeutung
RUN 1 grin |Diese LED gibt den Betriebszustand der Klemme wieder:
aus Zustand der EtherCAT State Machine: INIT = Initialisierung der
Klemme

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

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

an Zustand der EtherCAT State Machine: OP = normaler
Betriebszustand;
Mailbox- und Prozessdatenkommunikation ist mdglich
Ch.1-4 9, grin |an/aus |Zustand der Signalleitung (bei Konfiguration als STD in / out)
status 11,183, 2xkurz  |IO-Link Kommunikation wird aufgebaut
15 blinkend
dauerhaft [1O-Link Kommunikation aufgebaut und in Funktion
blinkend

ED6224 Version: 1.0.0 13
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3 Montage und Verdrahtung

3.1 Hinweise zum ESD-Schutz

HINWEIS

Zerstorung der Gerate durch elektrostatische Aufladung méglich!
Die Gerate enthalten elektrostatisch gefahrdete Bauelemente, die durch unsachgemalfe Behandlung
beschadigt werden kénnen.

» Beim Umgang mit den Bauteilen ist auf elektrostatische Entladung zu achten; aulerdem ist das direkte
Beruhren der Federkontakte (siehe Abbildung) zu vermeiden.

» Der Kontakt mit hoch isolierenden Stoffen (Kunstfasern, Kunststofffolien etc.) sollte beim gleichzeitigen
Umgang mit Komponenten vermieden werden.

» Beim Umgang mit den Komponenten ist auf eine sachgemafe Erdung der Umgebung (Arbeitsplatz,
Verpackung und Personen) zu achten.

 Jede Busstation muss auf der rechten Seite mit der Endkappe EL9011 oder EL9012 abgeschlossen
werden, um die Schutzart und den ESD-Schutz zu gewahrleisten.

S
f .

f “"'--.,.\
f S

:
f S~

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

14 Version: 1.0.0 ED6224
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3.2 Tragschienenmontage

Verletzungsgefahr durch Stromschlag und Beschadigung des Gerates moglich!

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

Das Busklemmen-System ist fir die Montage in einem Schaltschrank oder Klemmkasten vorgesehen.

Montage

Abb. 4: Montage auf Tragschiene

Die Buskoppler und Busklemmen werden durch leichten Druck auf handelstibliche 35 mm-Tragschienen
(Hutschienen nach EN 60715) aufgerastet:

1. Stecken Sie zuerst den Feldbuskoppler auf die Tragschiene.

2. Auf der rechten Seite des Feldbuskopplers werden nun die Busklemmen angereiht. Stecken Sie dazu
die Komponenten mit Nut und Feder zusammen und schieben Sie die Klemmen gegen die
Tragschiene, bis die Verriegelung hérbar auf der Tragschiene einrastet.

Wenn Sie die Klemmen erst auf die Tragschiene schnappen und dann nebeneinander schieben, ohne
dass Nut und Feder ineinander greifen, wird keine funktionsfahige Verbindung hergestellt! Bei richtiger
Montage darf kein nennenswerter Spalt zwischen den Gehausen zu sehen sein.

Tragschienenbefestigung

o

1 Der Verriegelungsmechanismus der Klemmen und Koppler reicht in das Profil der Tragschiene
hinein. Achten Sie bei der Montage der Komponenten darauf, dass der Verriegelungsmechanismus
nicht in Konflikt mit den Befestigungsschrauben der Tragschiene gerat. Verwenden Sie zur
Befestigung von Tragschienen mit einer Hohe von 7,5 mm unter den Klemmen und Kopplern flache
Montageverbindungen wie Senkkopfschrauben oder Blindnieten.

Tragschiene erden!

Stellen Sie sicher, dass die Tragschiene ausreichend geerdet ist.

ED6224 Version: 1.0.0 15
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Verbindungen innerhalb eines Busklemmenblocks

Die elektrischen Verbindungen zwischen Buskoppler und Busklemmen werden durch das
Zusammenstecken der Komponenten automatisch realisiert:

+ Die sechs Federkontakte des E-Bus/K-Bus tibernehmen die Ubertragung der Daten und die
Versorgung der Busklemmenelektronik.

+ Die Powerkontakte Ubertragen die Versorgung fiir die Feldelektronik und stellen so innerhalb des
Busklemmenblocks eine Versorgungsschiene dar. Die Versorgung der Powerkontakte erfolgt tiber
Klemmenstellen am Buskoppler (bis 24 V) oder fiir h6here Spannungen Uber Einspeiseklemmen.

® Powerkontakte

Beachten Sie bei der Projektierung eines Busklemmenblocks die Kontaktbelegungen der einzelnen
Busklemmen, da einige Typen

« die Powerkontakte nicht oder nicht vollstandig durchschleifen (z. B. analoge Busklemmen oder
digitale 4-Kanal-Busklemmen),

« die Powerkontakte unterbrechen und so den Anfang einer neuen Versorgungsschiene darstellen
(Einspeiseklemmen).

Powerkontakt +

Der Powerkontakt mit der Kennzeichnung + (Erdungsanschluss nach IEC 60417-5017) kann als Erdung
genutzt werden. Der Kontakt ist aus Sicherheitsgrinden beim Zusammenstecken voreilend und kann
Kurzschlussstrome bis 125 A ableiten.

Abb. 5: Linksseitiger Powerkontakt

Verletzungsgefahr durch Stromschlag!
Der Powerkontakt mit der Kennzeichnung < darf nicht fiir andere Potentiale verwendet werden!

HINWEIS
Beschadigung des Gerates moglich

Beachten Sie, dass aus EMV-Grinden die Erdungskontakte kapazitiv mit der Tragschiene verbunden sind.
Das kann bei der Isolationspriifung zu falschen Ergebnissen und auch zur Beschadigung der Klemme
fuhren (z. B. Durchschlag zur Erdleitung bei der Isolationsprifung eines Verbrauchers mit 230 V
Nennspannung). Klemmen Sie zur Isolationsprifung die Erdungszuleitung am Buskoppler bzw. der
Einspeiseklemme ab! Um weitere Einspeisestellen fiir die Priifung zu entkoppeln, kénnen Sie diese
Einspeiseklemmen entriegeln und mindestens 10 mm aus dem Verbund der tUbrigen Klemmen
herausziehen.
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Demontage

Abb. 6: Demontage von Tragschiene

Jede Klemme wird durch eine Verriegelung auf der Tragschiene gesichert, die zur Demontage gelést werden
muss:

1. Ziehen Sie die Klemme an ihren orangefarbigen Laschen ca. 1 cm von der Tragschiene herunter.
Dabei wird die Tragschienenverriegelung dieser Klemme automatisch geldst und Sie kénnen die
Klemme nun ohne grof3en Kraftaufwand aus dem Busklemmenblock herausziehen.

2. Greifen Sie dazu mit Daumen und Zeigefinger die entriegelte Klemme gleichzeitig oben und unten an
den Gehauseflachen und ziehen Sie sie aus dem Busklemmenblock heraus.
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3.3 Positionierung von passiven Klemmen

® Hinweis zur Positionierung von passiven Klemmen im Busklemmenblock

1 EtherCAT-Klemmen, die nicht aktiv am Datenaustausch innerhalb des Busklemmenblocks
teilnehmen, werden als passive Klemmen bezeichnet. Diese Klemmen sind an der nicht
vorhandenen Stromaufnahme aus dem E-Bus zu erkennen. Um einen optimalen Datenaustausch
zu gewahrleisten, dirfen nicht mehr als zwei passive Klemmen direkt aneinander gereiht werden!

Beispiele fiir die Positionierung von passiven Klemmen (hell eingefarbt)
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Abb. 8: Inkorrekte Positionierung
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3.4 Einbaulagen

Einschriankung von Einbaulage und Betriebstemperaturbereich

* Entnehmen Sie den technischen Daten des Gerats, ob es Einschrankungen bei Einbaulage und/oder
Betriebstemperaturbereich unterliegt.

» Sorgen Sie bei der Montage von Geraten mit erhohter thermischer Verlustleistung dafiir, dass im Betrieb
oberhalb und unterhalb der Gerate ausreichend Abstand zu anderen Komponenten eingehalten wird, so
dass die Bellftung gewahrleistet ist!

Im Folgenden werden die Einbaulagen und deren Benennung fir die Montage von Geraten auf
Tragschienen definiert. Die Darstellung der Gerate in den folgenden Abbildungen ist exemplarisch.
Fir alle Einbaulagen gilt: Bezugsrichtung "unten” (siehe Pfeil) ist hier die Erdbeschleunigung.

Einbaulage Waagerecht (Standard-Einbaulage)

Die Tragschiene wird waagerecht an eine senkrechte Montageplatte montiert.
Die Anschlussebene der Gerate weist nach vorne.

Die Gerate werden dabei von unten nach oben durchliiftet, was eine optimale Kiihlung der Elektronik durch
Konvektionsliftung ermdglicht. Deshalb stellt dies auch die empfohlene Einbaulage dar.

20 mm

Abb. 9: Empfohlene Mindestabstande bei Standard-Einbaulage

Einhaltung der Mindestabstiande

Die Einhaltung der Mindestabstande gemal’ Abbildung ,Empfohlene Mindestabstande bei Standard
Einbaulage® wird in allen Einbaulagen dringend empfohlen.
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Einbaulage Senkrecht

Die Tragschiene wird senkrecht an eine senkrechte Montageplatte montiert.
Die Anschlussebene der Gerate zeigt nach vorne.
Die Gerate kénnen dabei wie folgt angereiht werden:

Anreihung abwérts % Anreihung aufwarts

|

I

Abb. 10: Einbaulage Senkrecht, Anreihung abwarts (links) / Anreihung aufwarts (rechts)

Einbaulage Liegend

Die Tragschiene wird auf einer waagerechte liegenden Montageplatte montiert.
Die Anschlussebene der Gerate zeigt nach oben.

v

Abb. 11: Einbaulage Liegend

HINWEIS

Gefahr durch Abrutschen von der Tragschiene

Insbesondere in der Einbaulage ,Senkrecht”, aber bei entsprechender mechanischer Belastung auch in
anderen Einbaulagen, kann es zu Verschiebebewegungen des Klemmenstrangs auf der Tragschiene
kommen. Diese kdnnen zu unerwiinschten Fehlfunktionen fihren.

» Wenn diese Gefahr besteht, sichern sie den Klemmenstrang durch entsprechende Arretierungen z. B.
durch Schaubklemmung auf der Tragschiene.

HINWEIS

Einhaltung der Mindestabstande

Die Einhaltung der Mindestabstédnde gemaf Abbildung ,Empfohlene Mindestabsténde bei Standard
Einbaulage® wird in allen Einbaulagen dringend empfohlen.
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Einbaulagen mit Liiftermodul ZB8610

Soll oder muss die Kihlung fiir den beabsichtigten Einsatzfall verstarkt werden, kann das

Laftermodul ZB8610 an der Gerateunterseite montiert werden. In waagerechter Einbaulage werden die
Gerate dabei vom Luftermodul unterstutzend von unten nach oben durchliftet. Dabei wird die optimale
Kihlung durch Konvektionsliftung zusatzlich verstarkt (s. folgende Abb.).

Der Einsatz des Liftermoduls ist in jeder Einbaulage moglich.

Weitere Hinweise zum Betrieb mit und ohne Liifter sind ggf. den Technischen Daten des Gerats zu
entnehmen (z. B. Derating, Hinweise zu Einbaulagen etc.).

35 mm min.
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Abb. 12: Empfohlene Mindestabstande bei Betrieb mit Liifter, am Beispiel Einbaulage Waagerecht

Einhaltung der Mindestabstiande

Die Einhaltung der Mindestabstande gemaf Abbildung ,Empfohlene Mindestabstande bei Betrieb mit
Lafter” wird dringend empfohlen.
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3.5 Push-in Anschlusstechnik (EC/ED/EFxxxx)

Verletzungsgefahr durch Stromschlag und Beschadigung des Gerates moglich!

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

Bei den Klemmen der Serien EC/ED/EFxxxx mit Push-in Anschlusstechnik kbnnen massive und mit
Aderendhilsen versehene Leiter onne Werkzeug direkt gesteckt werden (s. Kapitel ,Verdrahtung [P 23]%).

@® Ultraschallverdichtete Litzen
1 Es kénnen auch ultraschallverdichtete (ultraschallverschweil3te) Litzen angeschlossen werden.

» Beachten Sie im Kapitel Technische Daten des betreffenden Gerates in der Tabelle
Gehausedaten die Angaben zum Anschlussquerschnitt!

\
i

RNE mEmE wp=p
mEAE | wph| mpmy Y
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Abb. 13: Werkzeugloser Push-in Anschluss; Gehausebauformen ED-12-8pin, ED-12-16pin und EF-12-8pin

Folgende Anschlussoptionen sind fir eine optimale Anpassung an die Anwendung verfugbar:
+ Die Klemmen der Serie EC/EDxxxx enthalten Elektronik und Anschlussebene in einem Gehause.

» Die Klemmen der Serie EFxxxx haben eine steckbare Anschlussebene. Im Servicefall erlaubt die
steckbare Anschlussebene, die gesamte Verdrahtung als einen Stecker von der Gehduseoberseite
abzuziehen. Dadurch verringert sich die Montagezeit und ein Verwechseln der Anschlussdrahte ist
ausgeschlossen. Der Stecker tragt dabei nur geringfiigig auf (Mal3e s. Technische Daten ->
Gehausedaten des entsprechenden Produkts).

Montage und Verdrahtung werden wie bei den Klemmen der Serien EDxxxx durchgeflhrt.
Im Austauschfall gehen sie wie folgt vor:

o Betatigen Sie die Entriegelungslasche und ziehen sie das Unterteil aus dem Klemmenblock
heraus.

o Schieben Sie die auszutauschende Komponente hinein und stecken den Stecker mit der
stehenden Verdrahtung wieder auf.

® Zugentlastung des Kabels

1 Eine Lasche fur die Zugentlastung des Kabels stellt in vielen Anwendungen eine deutliche
Vereinfachung der Montage dar und verhindert ein Verheddern der einzelnen Anschlussdrahte bei
gezogenem Stecker.

Ubersicht Gehdusebauformen

EC/EDxxxx Gehdusebauformen, EFxxxx Gehdusebauformen mit |Beschreibung

die Elektronik und Anschlussebene steckbarer Verdrahtungsebene

in einem Gehause enthalten

EC-40-8pin - 8 Anschlusspunkte auf 40 mm
ED-12-8pin EF-12-8pin 8 Anschlusspunkte auf 12 mm
ED-24-2x8pin EF-24-2x8pin 16 Anschlusspunkte auf 24 mm
ED-12-16pin - 16 Anschlusspunkte auf 12 mm
ED-24-2x16pin - 32 Anschlusspunkte auf 24 mm

22 Version: 1.0.0 ED6224



Montage und Verdrahtung
BEGKHOFF Push-in Anschlusstechnik (EC/ED/EFxxxx)

3.5.1 Verdrahtung mit Push-in Anschlusstechnik EC/ED/EFxxxx

Verletzungsgefahr durch Stromschlag und Beschadigung des Gerates moglich!

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

1.) Werkzeugloser Anschluss fir 2.) Anschluss durch Driickerbetatigung
massive Leiter und fur feindrahtige Leiter und
Leiter mit Aderendhiilse I6sen des Leiters (mit Werkzeug)
—
1 3
- =)
s — e —

=5 =5
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Abb. 14: Verdrahten und Losen der Leiter

1. Massive Leiter und Leiter mit Aderendhiilse anschlieBen (Abb. oben links Schritt 2)
Diese kénnen in Direktstecktechnik werkzeuglos angeschlossen werden.

» Stecken Sie den Leiter nach dem Abisolieren einfach in die Klemmstelle (2)

2. Feindrédhtige Leitungen anschlieBen (Abb. oben rechts Schritte 1 - 3)
Diese mussen Uber den Driicker angeschlossen werden.

» Betatigen Sie den Dricker mit Hilfe eines Schraubendrehers, um den Kontaktpunkt zu 6ffnen (1).
» Stecken Sie anschlieRend den Leiter ein (2).
» Ldsen Sie den Dricker durch zuriickziehen des Schraubendrehers, um die Klemmstelle zu schlief3en

(3)-

Leitungen I6sen (Abb. oben Schritte 4 - 6)
Das Lésen erfolgt fur alle Leitertypen tber den Dricker.

» Betatigen Sie den Driicker mit Hilfe eines Schraubendrehers, um den Kontakt zu entriegeln (4).
+ Ziehen Sie anschliellend den Leiter heraus (5).
e Losen Sie den Drucker durch zurlickziehen des Schraubendrehers, um die Klemmstelle zu schliel3en

(6).

Zulassige Anschlussquerschnitte und Abisolierlangen beachten

| |Der zulassige Leiterquerschnitt und die Abisolierlange sind abhangig vom Gehausetyp
' beachten sie dazu im Kapitel ,Technische Daten” des betreffenden Gerates die
Gehausedaten.

3.5.2 Schirmung
® Schirmung

Encoder, analoge Sensoren und Aktoren sollten immer mit geschirmten, paarig verdrillten
Leitungen angeschlossen werden.
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3.6 Hinweis zur Spannungsversorgung

Spannungsversorgung aus SELV-/ PELV-Netzteil!
Zur Versorgung dieses Gerats mussen SELV- / PELV-Stromkreise (Sicherheitskleinspannung, "safety

extra-low voltage" / Schutzkleinspannung, ,protective extra-low voltage“) 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 liefert sichere elektrische Trennung und Begrenzung der Spannung ohne
Verbindung zum Schutzleiter, eine PELV-Versorgung bendtigt zusatzlich eine sichere Verbindung zum
Schutzleiter.
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3.7

A

Entsorgung

Die mit einer durchgestrichenen Abfalltonne gekennzeichneten Produkte
durfen nicht in den Hausmiill. Das Gerat gilt bei der Entsorgung als
Elektro- und Elektronik-Altgerat. Die nationalen Vorgaben zur Entsorgung
von Elektro- und Elektronik-Altgeraten sind zu beachten.

ED6224
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4 Inbetriebnahme

Weiterfiihrende Informationen

Informationen zur Inbetriebnahme mit TwinCAT und EtherCAT-Grundlagen entnehmen Sie
bitte der EtherCAT-System-Dokumentation.

A VORSICHT

Watchdog-Einstellungen

Anderungen der Watchdog-Einstellungen kénnen zu ungewolltem Verhalten des Systems oder zur
Beschadigung von Geraten fihren.

* Beachten Sie die Ausflihrungen im Kapitel ,Hinweise zur Watchdog-Einstellung® in der
EtherCAT System-Dokumentation, bevor sie Anderungen an den Watchdog-Einstellungen vornehmen!
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4.1 Grundlagen IO-Link

IO-Link ist ein Kommunikationssystem zur Anbindung intelligenter Sensoren und Aktoren an ein
Automatisierungssystem. Die Norm IEC 61131-9 spezifiziert IO-Link unter der Bezeichnung ,Single-drop
digital communication interface for small sensors and actuators® (SDCI).

Sowohl die elektrischen Anschlussdaten als auch das Kommunikationsprotokoll sind standardisiert und in
der |O-Link Spec zusammengefasst.

® Spezifikation 10-Link

1 Die Entwicklung der Beckhoff 10-Link-Master ED/EJ/EL6224 unterlag der 10-Link Spezifikation 1.1.
Zum Zeitpunkt der Erstellung dieser Dokumentation geht die 10-Link Spezifikation in die IEC-
Normung ein und wird als IEC 61131-9 in erweiterter Form Gbernommen. Dabei wird auch die neue
Bezeichnung SDCI eingefihrt.
Beckhoff unterstitzt als Teilnehmer in den entsprechenden Gremien die Entwicklung von 10-Link
und bildet Spezifikationsdnderungen in seinen Produkten ab.

411 10-Link Systemaufbau

Ein 10-Link-System besteht aus einem |O-Link-Master und einem oder mehreren 10-Link-Devices, also
Sensoren oder Aktoren. Der |O-Link-Master stellt die Schnittstelle zur Gberlagerten Steuerung zur Verfigung
und steuert die Kommunikation mit den angeschlossenen 10-Link-Geraten.

Die 10-Link Master von Beckhoff haben mehrere 10-Link-Ports, an denen je ein IO-Link-Gerat
angeschlossen werden kann. 10-Link stellt daher keinen Feldbus dar, sondern ist eine Punkt-zu-Punkt
Verbindung .

=] ' @ I0-Link Master EL6224
= ~.
j z EtherCAT B
- | Fieldbus =
- i
|- 1]
o i
t [ -]
I-"I ) @ I0-Link
. . Peer-to-Peer
i Connection
| M
T:';
R @ @ |@ ‘e
e ﬂ
1 Nl .
|
L r\\ / / "
TwinCAT Master @ I0-Link
(PLC) Devices

Abb. 15: Punkt-zu-Punkt Kommunikation 10-Link am Beispiel des |O-Link Masters EL6224

A VORSICHT
Beschadigung der Gerate moglich!

Die I0-Link Devices mussen aus der daflr vorgesehenen 24 V-Versorgung des |O-Link Masters gespeist
werden, da ansonsten eine Beschadigung des 10-Link Ports moglich ist!

ED6224 Version: 1.0.0 27


https://io-link.com/

Inbetriebnahme
Grundlagen |O-Link

BECKHOFF

10-Link Anwendungsbeispiel

Cloud

(IR fesies 0 MQTT, AMQP, OPC UA 0
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2I
o) |
@ I0-Link
|IO-Link devices :I:

Standard actuators/sensors

------------------------------
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Abb. 16: Beispielhafter Aufbau einer Steuerung mit 10-Link-Integration

Eine Ubersicht tiber Beckhoff 10-Link-Produkte finden sie auf der Beckhoff Webseite
https://www.beckhoff.com//io-link

@ I0-Link

©
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41.2 Aufbau 10-Link Kommunikation

Der Aufbau der |O-Link Kommunikation ist in Abb. Aufbau 10-Link Kommunikation dargestellt. Dieser stellt
insbesondere den Ablauf beim automatischen Scannen [ 39] der IO-Link Ports dar.

|0-Link device is added to a Master )
port Device

State: INIT

WakeUp Pulse
Indication to slave: UART Bytes are -
transmitted

Baud Rate Adjustment
Master try to build up a connection,
starting with the highest baud rate
(230kBaud / 38 4 kBaud / 4,8 kBaud)

A

Successful communication e commgnlcatlon
established
Y k J
Communication
Parameter Exchange Error Codes
Master reads out Errors in the configuration| |
parameters like: VendorlD, are idicated by different
DevicelD, cycle time, error types
message type,

y —— 8

| Correct Configuration I Incarrect Configuration

!

Parameter Server
Stored values on the
parameter server are
transmitted to 10 Link

device Only for 10-Link V1.1

'

Cycle Data Exchange
Process date and value
status exchange starts

Abb. 17: Aufbau |O-Link Kommunikation

+ Ist ein IO-Link Device an einem Masterport angeschlossen, so versucht der Master eine
Kommunikation aufzubauen. Durch einen definierten Signalpegel, den WakeUp-Impuls, wird dem
Device signalisiert, dass ab jetzt UART-Bytes gesendet werden.

Alle Daten werden vom IO-Link Device ab da als UART-Bytes interpretiert.

» Der Master geht alle Baudraten [»_31] durch, angefangen bei der schnellsten Baudrate
(COM3 = 230 kBaud). Eine erfolgreiche Verbindung wird aufgebaut, wenn sich das Device auf den
WakeUp Impuls meldet.

» Zunachst liest der Master die Grundparameter aus (Vendor ID, Device ID, Prozessdatenlange,
Telegrammtyp und Zykluszeit) und vergleicht diese mit der vorliegenden Konfiguration.

» Konnte keine Verbindung zum Device aufgebaut werden oder unterscheiden sich die hinterlegten
Parameter von den ausgelesenen, so werden entsprechende Fehler ausgegeben.

« Stimmen die hinterlegten mit den ausgelesenen Parametern iberein, so wechselt das |0-Link Device
in den PREOP Status.
Handelt es sich um ein |O-Link Device der Spezifikation V1.1 wird nun der Parameterserver [P 30]
ausgefiihrt. Handelt es sich im ein IO-Link Device nach V1.0 wird dieser Schritt ausgelassen und direkt
in OP geschaltet.

» Zuletzt wird die Zykluszeit geschrieben und das Device in OP geschaltet. Danach ist der Master im
Zyklischen Datenaustausch mit dem Device.
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41.3 Geratebeschreibung I0DD

|O-Link-Gerate besitzen individuelle Systeminformationen in Form einer IO Device Description (I0DD), diese
enthalt:

+ Kommunikationseigenschaften

» Gerateparameter mit Wertebereich und Default-Werten
+ Identifikation-, Prozess- und Diagnosedaten

» Geratedaten

» Textbeschreibung

+ Bild des Gerates

* Logo des Herstellers

Ist die IODD importiert, so werden wahrend des automatischen Scannens [»_39] mit TwinCAT die
Geratedaten erkannt und im System Manager Ubernommen.

414 Parameterserver

Um die Funktionalitdt des Parameterserver nutzen zu kénnen, mussen sowohl der |O-Link Master, als auch
das 10-Link Device nach V1.1 spezifiziert sein. Die |O-Link Revision des Devices kann fiir den einzelnen
Port unter Settings ausgelesen werden. Alle 10-Link Master von Beckhoff mit aktueller Firmware
unterstitzen die |0-Link-Spezifikation V1.1.

» Der Parameterserver im |O-Link-Master enthalt Parameterdaten die im 10-Link-Devices gespeichert
sind. Die Speicherkapazitat betragt max. 2 kByte (inklusive Header).
Wird das |O-Link-Device getauscht, so werden die Daten aus dem Parameterserver auf das neue
Geréat geladen. Voraussetzung ist, dass es sich um den gleichen Geratetyp handelt (VendorID und
DevicelD mussen Ubereinstimmen).

+ Wird ein neues 10-Link-Device konfiguriert, so 1adt beim ersten Start der 10-Link Master die Parameter
aus dem IO-Link-Device in den Parameterserver.
Bereits konfigurierte Daten anderer 10-Link-Devices (VendorID und DevicelD stimmen mit dem
konfigurierten Gerat nicht Uberein) werden Uberschrieben.

+ Bei jedem weiteren Start prift der |O-Link Master mit Hilfe einer Checksumme, ob die Daten im
Parameterserver mit denen auf dem |O-Link-Device Ubereinstimmen und macht ggfs. ein Download
auf das Device.

« Andern sich Parameter wahrend der Laufzeit des Gerétes, so kann dies liber den Store-Button [» 53]

(ParamDownloadStore [P 54]) dem Master gemeldet werden. Der Master startet daraufhin den
Parameterserver mit einem Upload.

« Das Event wird standardmafig nicht bei jedem Parameterschreiben gesetzt, daher ist das Ende des
Parametriervorgangs Uber den Store-Button [P 53] (ParamDownloadStore [P_54]) dem IO-Link
Device zu melden.

Daraufhin sendet das 10-Link-Device das entsprechende Event an den Master. Die Daten werden in
den Parameterserver geladen.

« Beim vorprogrammierten 10-Link-Device findet kein Download aus dem Parameterserver auf das
Device statt.
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41.5 Ubertragungsgeschwindigkeit

Ein I0-Link Master nach Spezifikation V1.1 unterstutzt alle drei Ubertragungsarten, er passt die
Ubertragungsrate automatisch an die des 10-Link Devices an.

Ein 10-Link Device unterstitzt i.d.R. nur eine Upertragungsrate. Auf den verschiedenen Ports des Masters
koénnen 10-Link Devices mit unterschiedlichen Ubertragungsraten angeschlossen werden.

+ COM1 = 4,8 kBaud
+ COM2 = 38,4 kBaud
+ COMS3 = 230,4 kBaud
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4.2 I0-Link - Konfiguration und Parametrierung

4.2.1 I0-Link Master konfigurieren

EtherCAT ESI Device Description (XML)

o

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

Beim Anfligen des 10-Link Masters im TwinCAT System Manager (siehe Kapitel Einrichtung im TwinCAT
System Manager in der EtherCAT System-Dokumentation) wird ein zusatzlicher Karteireiter namens

"lO-Link" angelegt (s. folgende Abb.). Eine Detaillierte Beschreibung finden Sie im Kapitel |0-Link Devices
konfigurieren [»_33].

Solution Explorer S Ol EDbocc B X

e |t )
=F | o~ | » IEI General EtherCAT DC Process Data Pl Statup CoE-Online AoE -Online  Diag History Online  10-Link
Search Solution Explerer (Ctrl+ ) L -
General
i [ Outputs A
b [ InfoData S
4 |_] Term 1 (EK1100) ) 7 X T 4
I [ InfoData Scan Dievice Spnc
7 E.j Term 2 (ED6224-0000) Devices Catakg Settings
10 Inputs Channel 3
10 Inputs Channel 4
- DeviceState Inputs —H -
Mot configured +3
#) State Chi eo 2 * - = g X
V—
#1 State Ch2
#1 State Ch3 —H
Mot configured + —]
#1 State Chd eo -] * = _ g =<
V—
P DeviceState Inputs_1
#1 Device Diag —H y -
Mot configured +8
#! Device State go o e i - B X
B |10 Outputs Channel 3
B |0 Outputs Channel 4 —H ) -
Mot configured +8
I [ WcState eo bod et - g X
S—
P [ InfoData
57, Mappings =
4 b

Abb. 18: Karteireiter ,,|O-Link"

10-Link Extension

[

1 Sollte der Karteireiter ,|O-Link® nicht wie in obenstehender Abbildung angezeigt werden, fehlt die
entsprechende System Manager Extension. Die System Manager Extension wird fur die TwinCAT
Versionen 2.10, Build 1325 bis 1330 bendtigt.

* Falls Ihre System Manager-Version bzw. TwinCAT3 noch nicht tber die aktuelle System
Manager Extension verfligt, kann sie ggf. nachinstalliert werden. Bitte wenden Sie sich dazu an

den Support. [»_106
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4.2.2 I0-Link Devices konfigurieren

Die Konfiguration der IO-Link Devices erfolgt Uber das |O-Link Konfigurationstool. Konfigurieren Sie das
IO-Link Device wie in den folgenden Kapiteln beschrieben:

v Voraussetzung: ein |O-Link Master ist im Solution Explorer unter dem Eintrag ,|/O" angefiigt.
1. Offnen Sie das 10-Link Konfigurationstool [P 33].
2. Binden Sie die IODD-Datei des |O-Link-Devices ein [P 34].
3. Ordnen Sie die Devices den Ports zu
= Device einem Port zuordnen [P 37]
= Port als digitalen Ein-/Ausgang konfigurieren [»_38]

4. Entfernen eines |0-Link-Devices aus einem Port [P 44]

5. Aktivieren Sie die 10-Link Konfiguration [P 44], damit die Anderungen wirksam werden.

4221 10-Link Konfigurationstool 6ffnen
v Voraussetzung: ein |0-Link Master ist im Solution Explorer unter dem Eintrag ,I/O" angeflgt.
1. Doppelklicken Sie auf den 10-Link Master.
= Der Geréate-Editor fur den I0-Link Master 6ffnet sich.
2. Klicken Sie auf den Karteireiter ,1O-Link".
= Das |IO-Link Konfigurationstool 6ffnet sich.

Solution Explorer

@ & '| o~ d | ﬁIEI General EtherCAT DC Process Data Pl Statup CoE -Online  AoE -Online  Diag History Online | 10-Link
st oluts [ i S
Search Solution Explorer (Ctrl+) yol General 2
I [ Outputs a
I [ InfoData S
4 i Term 1 (EK1100) ) p ! d, i /
P & InfoData Sean Device Sync
1 7 c.j Term 2 (ED6224-0000) Devices Cat alog Settings Ji
10 Inputs Channel 3 RS | U———— | —— C—- .
10 Inputs Channel 4
4 DeviceState Inputs —\ =
Mot confiqured +d
#1 State Chi eo Lo * = _ d X
e
#1 State Ch2
# State Ch3 —\
Mot configured +0 —
#1 State Chd eo o * = _ d =S
V—
4 DeviceState Inputs_1
#1 Device Diag —H y —
Mot confiqured +@
#] Device State go o el - = B X
[ 10 Qutputs Channel 3
B 10 Outputs Channel 4 —H N 3 -
Mot confiqured +d
b [E WcState eo bl et ° - g X
b [ InfoData —
. U D E F G H I J
4 4

Abb. 19: 10-Link Konfigurationstool

A: ,Scan Devices [P 39]" Automatisches Scannen fiir angeschlossene Devices

B: ,Device Catalog [»_34]" Geratebeschreibung (IODD) suchen und einbinden, die Port-Zuweisung manuell durchfiihren
und |O-Link Devices manuell konfigurieren

C: ,Sync Settings [» 601" EtherCAT Synchronisation einstellen

D: Ports des 10-Link Masters [» 37] Den Ports zugewiesene Devices, werden mit Produktbild und Bezeichnung angezeigt

E: ,Settings [» 45]“ Einstellungen des I0-Link Devices einsehen und andern

F: ,Properties [» 471" Parameter des 10-Link Devices einsehen und andern

G: ,Process Data [» 58]“ Prozessdaten des 10-Link Devices

H: ,Data Storage [» 53] Im Parameter Server gespeicherte Daten anzeigen

I: ,Event log [» 591" Fehler- und Warnmeldungen anzeigen

J: ,Remove Device from port [» 44] 10-Link Devices von Port n entfernen
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4222 10-Link Devices einbinden

Das Einbinden der IODD Datei sollte immer der erste Schritt sein, da dadurch die Aufschlisselung der
einzelnen Prozessdaten des 10-Link Devices sowie die Anzeige der Parameter ermdglicht wird.

Es gibt mehrere Mdglichkeiten ein 10-Link Device einzubinden:

1. Offnen Sie (iber den Button ,Device Catalog” das Dialog-Fenster ,Device Management*
2. Importieren der IODD Datei (offline und online) Uber

= Button Import Devicedescription [P 36] oder
= Reiter ,Online” mit dem |[ODD Finder [» 35]

3. Uber den Reiter ,Local“ Device auswihlen und einem Port zuweisen [» 37]

4. Automatisches Scannen der 10-Link Ports (online) Uber
= Button Scan devices [P 39]

5. Manuelles Einfiigen (offline und online) Gber
= Reiter ,Create Device [P 43]"

® Anwendungshinweis

1 « Liegt die I0ODD nicht vor,
sollte das 10-Link Device online Uber ,Scan Devices“ eingebunden werden.

* Das Manuelle Einbinden Uber ,Create Device® sollte nur dann vorgenommen werden,
wenn zum Zeitpunkt der Projekterstellung weder die IODD des Herstellers noch das 10-Link
Device vorliegen.

EDhooot = X hd

General EtherCAT DC Process Data  Plc Statup CoE -Online  AcE-Orline Diag History  Online  10-Link
G I
eneral 4 1
Scan Device Sunic
Devices Catalog Sethings
3 2 5
Nice Management | / *
Local Online Create Device

EPT1003-0001

Beddhoff Automatic | EPI1
_H Not confiaured » . Beckhoff Automation GmbH & Co, KG
@ o Mot configured v 10 Mode
. = =) 1
’_H i EPT10C Add to Port 1 (replace 'EPI1008-00017)
@ Mot configured - EPT18C Add to Port 2 (empty)
i+ EBPIBQ Addto Port 3 fempty)
.@ A Mot confiqured Al 2o
i+

Abb. 20: Anlegen von IO-Link Devices
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42221 1. Geratebeschreibung IODD importieren

Der Import der Geratebeschreibung vereinfacht das Einbinden der IO-Link Devices. Die einzelnen
Prozessdaten werden aufgeschliisselt, eine einfache Parametrierung des Sensors wird dadurch erméglicht.
Die IODD muss nur bei der erstmaligen Inbetriebnahme eines neuen IO-Link Devices importiert werden. Der
Import ist Port-unabhangig. Beim Import der IODD sollte wie folgt vorgegangen werden:

Solution Explorer 1 x
g |t g .
G & | ©~a ‘ FIEI General EtherCAT DC Process Data Plc Statup CoE-Online  AcE -Online  Diag History Online  [C-Link
Si h Solution Expl (Ctrl+ -
earch Solution Explorer (Ctrl+ ) P ceneral 1
*® Image-Info -
b2 SyncUnits
3 Inputs 4 - 4
% Scan Device Sync:
P Outputs Devices Catalg Setlings
b [ InfoData
4 [ Term1(EK1100)
b [ InfoData
24 Term 2 (ED6224-0000]
= DJ E”’I"C‘]I( ts Ch 33 Device Management 2 x
nputs Channe
10 Inputs Channel 4 Local Create Device
4 DeviceState Inputs Mot confiqured
#1 State Chl eo |Search in all fields... 3‘ Al Fields w
#] State Ch2 Al Fields
#1 State Ch3 Not confiaured Product Name
ate eo Hot configured Picture Product Name Wendor DeviceID  Vendor ID RevijVendor Name
#l State Chd Device ID
4 DeviceState Inputs_1 & " EDEQGX3B4IL2  OMRON Coporation 131082 812 11 ;Z:f‘sfgrfn
#1 Device Diag eo Mot configured
# Device State
I 10 Outputs Channel 3 -‘ EZFQ-XWB-%—ILZ OMRON Corporation 131084 612 11
I 10 Outputs Channel 4 ") o Not confiqured 4
b [ WeState ”
EZ2EQ-X7B41L2 OMRON Corporati 131083 612 11
b [ InfoData '9 orporation
& Mappings
-
4 >

Abb. 21: Import der IODD Geratebeschreibung tber ,IODD Finder*

Einbinden der IODD tiber den "1ODD Finder*
1. Den Button ,Device Catalog® im Karteireiter ,|O-Link“ anklicken (s. Abb. oben 1).
= Das Fenster ,Device Management® wird gedffnet.

2. den gewinschten 10-Link-Sensor/-Device suchen durch Auswahl des Suchfeldes und Eingabe des
Suchbegriffs in die Suchmaske (s. Abb. oben 3),

3. den gewinschten 10-Link-Sensor/-Device auswahlen. Bewegen Sie den Mauszeiger Uber die Abbildung
des gewilinschten |0-Link-Sensors/-Devices. Es erscheint ein blaues Downloadsymbol s. Abb. oben (4).

4. Nach Kilick auf das Downloadsymbol wird die .xml-Datei des gewahlten IO-Link-Sensors/-Devices
importiert und in folgendem Ordner abgelegt:
- fir TwinCAT 2.x: \TwinCAT\IO\IOLink
- fur TwinCAT 3.x: \TwinCAT\3.X\Config\IO\IOLink

5. Bei Bewegung des Mauszeigers auf den 10-Link-Sensor/-Device zeigt jetzt ein grines Symbol (s.
folgende Abb. (5)), dass die .xml Datei bereits vorliegt.

6. Die importierten Geratebeschreibungen werden im Reiter ,Local” in der Baumstruktur, nach Hersteller
geordnet, aufgefuhrt.

Device Management x
Local Cnline Create Device
‘ Search in all fields. .. All Fields ~
Picture Product Name Wendaor Device ID  Vendor ID Revision
r " E2EGHIB4ALZ OMROMN Comporation 131082 612 1.1
E2EQ-¥10B4-IL2  OMRON Comporation 131084 612 1.1
, i E2EQ-X7B4-IL2 OMRON Comporation 131083 612 1.1

Abb. 22: |ODD Finder, Anzeige einer bereits importierten Geratebeschreibung

ED6224 Version: 1.0.0 35



Inbetriebnahme
IO-Link - Konfiguration und Parametrierung BEGKHOFF

Button "Import Devicedescription

1. Button ,Import Devicedescription® im Karteireiter ,,|O-Link® driicken
2. Auswabhlen der .xml-Datei des gewiinschten Sensors,

3. nach Betéatigen des Offnen Buttons werden die importierten Dateien im folgenden Ordner abgelegt:
- fir TwinCAT 2.x: \TwinCAT\IO\IOLink
- fir TwinCAT 3.x: \TwinCAT\3.X\Config\IO\IOLink.

= Die importierten Geratebeschreibungen werden im Feld ,Catalog® in einer Baumstruktur, nach Hersteller
geordnet, aufgefihrt.

® Keine manuelle Kopie der XML-Dateien

Dateien nicht direkt in den Ordner kopieren, sondern Gber Import Devicedescription einlesen
lassen! Wichtige Prifungen werden sonst umgangen!
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422272 2. Konfiguration 10-Link Device an Port n
Elhoooe R -
General BEtherfCAT DC Process Data  Plc Statup  CoE -Online  AcE-Orline  Diag History  Online  10-Link
G I
eneral y 5
S‘can Dievice Sunc
Devices Catalog Settings
3
wice Management X
Local Online Create Device
5 EP11005-0001
Beckhoff Automatic | EPI1
_H Not confiaured ~ - Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
) o Not confiqured v 10 Mode
N— EJIloL‘"‘ moons dire =l
'_H . EPT10C 4 Addto Port 1 (replace 'EPI1008-0001")
@ Mot configured i EPT18C Add to Port 2 (empty)
-+ BB Addto Port 2 fempty)
@ A Mot configured e
=0

Abb. 23: Konfiguration am Beispiel 10-Link Device EPI1008-0001 an Port 1

Online Konfiguration
v Voraussetzung: Das |0-Link Device ist angeschlossen.

1. Klicken Sie den Button ,Scan Devices"” (s. Kapitel Automatisches Scannen [P_39])

= Das Device wird automatisch erkannt und mit entsprechenden Parametern angelegt. Sind in der IODD-
Datei mehrere Devices hinterlegt, so wird hier immer der erste Eintrag ausgewahlt. Eine Gruppierung in
der IODD wird vom Hersteller meist dann durchgefiihrt, wenn die Prozessdaten gleich sind und lediglich
mechanische Unterschiede vorliegen (z. B. anderes Material).

Offline Konfiguration

1. Klicken Sie den Button ,Device Catalog®. Der Dialog ,Device Management® wird angezeigt. Im Reiter
,Local“ werden die bereits importierten Geratebeschreibungen - in einer Baumstruktur nach Hersteller

geordnet - aufgefiihrt.

2. Wahlen Sie das gewunschte IO-Link Device aus der Baumstruktur per
» Drag-and-drop: ziehen Sie das Device auf den Port oder per
» Doppelklick auf das Device und Klick auf ,Add to Port n“.

Aktivieren der Konfiguration
3. Aktivieren Sie die 10-Link Konfiguration [P 44], damit die Anderungen wirksam werden.

= Die IO-Link Gerate werden angezeigt und die Prozessdaten angelegt. Wird ein Fehler beim Einbinden
des IO-Link Devices festgestellt, z. B. falsche VendorID oder kein Device angeschlossen, so wird dies
Uber den Status des Ports (Objekt ,State Ch.n“ 0xF100:0n) angezeigt.
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Konfiguration des 10-Link Ports als digitalen Ein-/ Ausgang

IO-Link Ports kdnnen auch als digitaler Eingang oder digitaler Ausgang konfiguriert werden. So kénnen
digitale Sensoren und Aktoren ohne IO-Link-Funktionalitat an 10-Link Ports angeschlossen werden.

1. Klicken Sie den Button ,Device Catalog®. Der Dialog ,Device Management” wird angezeigt.
2. Klappen Sie im Reiter ,Local“ den Baumknoten ,Std-1/O* auf.
= Die Betriebs-Modi ,dig in“ und ,dig out® werden sichtbar.
3. Konfigurieren Sie den gewunschten Port. Dazu gibt es zwei Mdglichkeiten:
« Drag-and-drop: ziehen Sie das Device auf den Port oder per
» Doppelklick auf ,dig in“/ ,dig out® und Klick auf ,Add to Port n*.

Beispiel fiir die Portzuordnung am 10-Link Master EL6224

Solution Explorer * 0 X
@ & '| ©-d | ﬁlzl General EtherCAT  DC Process Data  Plc Statup CoE -Online  AcE -Online  Diag History Online  10-Link
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~
General
4 7% Term 2 (ED6224-0000) S
13 Inputs Channel 3 .
10 Inputs Channel 4 . o S"-"'
Can evIce dhy[sd
b DeviceState Inputs Devices Catalog Settings
b DeviceState Inputs 1
4 10-Link Port1 - 1
4 # Channel 1 Status
#I UnderRange Device Management x
#1 Overrange
#| Limitl Local Online Create Device
# Limit2 EP13174-0002 - -
# Error BeckhofF AL e | Filter devices...
#1 Sync Error < 5o ~
%) T«PDO State |®| digin 3 fu 2
#| TxPDO Toggle o Std-1/0, 0x0 Ldigin (v0.0)
#| Channel 1 Value "..dig put {V0.0)
b #I Channel 2 Status e Mot confiqured w - Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
#1 Channel 2 Value o v - 10 Module
EPI1008-0001 (V1.1)
b 1. Channel 3Status | - EPI008-0002 (V1. 7) Addto Port 1 (replace 'EPI3174-0002")
#1 Channel 3 Value e Not confiqured
b Ch (4] ~EPIIS0S-0021(V1Y)  Addto Port 2 (replace 'dig in)
#1. Channel 4 Status - EPT1809-0022 (V1. 1)
#| Channel 4 Value - EPTa008-0001 WM)| Add to Port 3 (empty) |
“ 10-Link Port2 - EP12008-0002 (1. 1) Add to Port 4 (empty)
#! Port2: process data - EP12338-0001 (V1. 1)
W 10 Outputs Channel 3 - EP12338-0002 (V1.1)
W 10 Outputs Channel 4 - EP12339-0021 (V1.1) v
P WcState
I [ InfoData
&? Mappings -
4 »
Port1: Port2: Port3:
EPI3174-0002 ist zugeordnet ist als digitaler Eingang konfiguriert EPI1008-0001 wird Uber ,,Add to Port 3“ zugeordnet

Die Prozessdaten fur Port1 und Port2 werden im Solution Explorer angezeigt.
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42223 3. Automatisches Scannen der I0-Link Ports

In diesem Teil der Dokumentation wird die Konfiguration der physisch vorhandenen 10-Link Devices in
TwinCAT beschrieben.

Beim automatischem Scannen der 10-Link Ports werden die Schritte ,WakeUp Impuls®, ,Einstellung der
Baudrate®, ,Auslesen der Kommunikationsparameter” sowie ggfs. ,Parameterserver” und ,Zyklischer
Datenaustausch® durchgefuhrt, vgl. Aufbau der [O-Link Kommunikation [P 29]. Dazu muss das
entsprechende 10-Link Device an den 10-Link Port angeschlossen sein.

Die angeschlossenen Gerate werden automatisch erkannt, konfiguriert und die dazugehdérige |IODD gesucht.

Angeschlossene 10-Link Devices finden
v" Voraussetzung: der Master und die Devices sind verkabelt und mit Spannung versorgt.
1. Klicken Sie auf den Button ,Scan Devices* (s. folgende Abb.).

Solution Explorer R Al ED6ccc & X

w & '| o~ | ﬁIEI General EtherCAT DC Process Data Pl Statup CoE -Online AoE -Online  Diag History Online  10-Link
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~
General
> [ Outputs -
- [ InfoData .
4 [ Term1(EK1100) ' ’ - '
b @ InfoData chn Dizvice Sync
. c.j Term 2 (ED6224-0000) ! Devices Cat alog Settings
10 Inputs Channel 3 O— 1
10 Inputs Channel 4
Fl DeviceState Inputs —H -
Mot confiqured +d
#1 State Chi eo o * = _ g al
S
#1 State Ch2
#1 State Ch3 —H
Mot confiqured +0 —
#1 State Chd eo = Lol = _ d al
S
4 DeviceState Inputs_1
#1 Device Diag —H y —
Mot confiqured +8
#! Device State go L + i = g X
W 10 Outputs Channel 3
W 10 Outputs Channel 4 —\ ) -
Mot confiqured +@
b [E WcState eo bad et o - g X
V—
P InfoData
&% Mappings =
4 »

Abb. 24: Scan Devices

= Die angeschlossenen |O-Link Devices werden gefunden.

= Im Informationsfenster wird fiir jeden Port das angeschlossene Device aufgelistet.
Es ist nur der Port2 des Masters mit einem IO-Link Device belegt.

= Bestatigen Sie das Informationsfenster mit dem Button ,OK".

Information *

o Portl: no Device found

Port2: Found Device Beckhoff Automation GmbH & Co. KG EPL2339-0021
Port3: no Device found
Portd: no Device found

OK

Abb. 25: Information ,Scan devices*

-
1. Um mit den Devices arbeiten zu kénnen, muss der Button ,Reload Devices* angeklickt werden. *
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Die 10-Link Devices sind jetzt im Reiter ,General” eingetragen. Rechts neben der Port-Anzeige kdnnen
weitere Registerkarten fir Informationen und Einstellungen zum 10-Link Device ge6ffnet werden.

-1
@& o-a|p-

Solution Explorer

Search Solution Explorer (Ctrl+d)
4 " Term 2 (ED6224-0000)
10 Inputs Channel 3
10 Inputs Channel 4

P~

x

General

General EtherCAT DC

Process Data  Plc

Startup  CoE-Online AoE-Online Diag History Online  10-Link

i
- " i

Sunc

b De\.r?ceState Inputs Dgsir;s g:t\gzz Settings
b DeviceState Inputs_1
4 10-Link Port2_in - Wl
# Input0
# Input 1
# Input2
# Input3
% |® 1 Mot configured o y 2 En 1 | X
# Input 14 o
# Input 15
4 [ 10-Link Port2_out % ) % » | X
Beckhoff Automation GmbH Co, K5, 0x233900
- Qutput 0 1 2 3 4 5 6
- Qutput 1
B+ Qutput 2 |®o Not configured & r % ] X
. .
%3\\
B Output 14 ) Not confiqured 8 (&) () = | X
E- Output 15 o
W 10 Outputs Channel 3
W 10 Outputs Channel 4
[ B WcState
I InfoData -
4 »
Abb. 26: Device an Port2, Einstellungen und Informationen zum 10-Link Device Uiber Buttons 1 — 6
1: ,Settings [ 45]“ Einstellungen des 10-Link Devices einsehen und andern
2: Properties [» 471 Parameter des 10-Link Devices einsehen und andern
3: ,Process Data [» 58]“ Prozessdaten des 10-Link Devices
4: Data Storage [»_ 53] Im Parameter Server gespeicherte Daten anzeigen
5: ,Event log [P 59]* Fehler- und Warnmeldungen anzeigen
6: ,Remove Device from port [P 44]* 10-Link Devices von Port n entfernen
40 Version: 1.0.0 ED6224



BECKHOFF

Inbetriebnahme

I0-Link - Konfiguration und Parametrierung

Device Settings anzeigen

1. Offnen Sie den Reiter ,Settings (iber Button ,Settings".

2. Andern sie ggf. die Einstellungen im Reiter ,Settings* wie in Kapitel Einstellungen (Settings) der 10-Link

Devices [P 45] beschrieben.

General BtherCAT DC Process Data

General

|®o. Mot confiqured

EPI2339-0021
Beckhoff Automation GmbH Co. KG, 0x23

Abb. 27: Reiter “Settings” fir Port 2 6ffnen

TwinCAT Project3 + X

Startup CoE -Online  AoE - Online

Scan
Devices

Diag Higtory  Orline  10-Link

Catakg Settings
e [ | X
e ) [ . & X

Device Sunc

General EtherCAT DC Process Data

Gerneral X PortZ::Settings

Infamation

Statup  CoE -Online  AoE - Online

DeviceDescription: ‘ Beckhoff-EPI123353-0021-201 5032510001 1 m|

VendorlD:

[0-Link Rewision: |y 4

Start-up chechs

check VendarlD
check DevicelD

Communication mode

communication

Advanced

Abb. 28: Settings Device Port2

DevicelD:

Cycletime

Master Cycletime in ms

b [

Emor Reaction

[]5et Input Datato 0

Diag Higtory Online  10-Link

BECKHOFF

ED6224
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Device Parameter anzeigen
1. Offnen Sie den Reiter ,Parameter” iiber Button ,Properties”.
= Es werden die Parameter des jeweiligen 10-Link Devices aufgefihrt.

2. Parametrieren Sie das Device wie im Kapitel EPIxxxx, ERIxxxx - Einstellen der |O-Link Device Parameter
[»_47] beschrieben.

General EtherCAT DC Process Data  Flc Statup CoE -Online  AoE -Orline  Diag History  Online  10-Link
General
jo | L
Scan Device Sync
Devices Catalog Settingz
|,®ol Mot configured e 3 o o] ] X
E EPI12339-0021 e > L ] X

Beckhoff Automation GmbH Co. KG, 0x23
™

Abb. 29: Reiter ,Parameter* fur Port 2 6ffnen

TwinCAT Project3 += X

General BtherlCAT DC Process Data  Plc Statup  CoE-Online  AcE-Online  Diag History  Online  10-Link

General X Port2:Settings X Port2:Parameter

Read Write Set Default Export / Import

BStore

Compare

Specialist

Enable Block Parametrization

Index
P Identification
4 Parameter
0002
Oc0B00:01
080002

Diagnosis

MName Flags

Standard Command
Input Fiter

Restore Factory Settings

Ims (value: 2)
off (value: 0)

Signal Edension

Abb. 30: Parameter Device Port 2
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42.2.2.4 4. Manuelles Einfligen uiber Create Device
Dieser Teil der Dokumentation beschreibt die manuelle Konfiguration des IO-Link Devices in TwinCAT.

Das manuelle Einfigen des 10-Link Devices sollte nur durchgefuhrt werden, wenn die IODD vom Hersteller
und das 10-Link Device nicht vorliegen. Durch das Abspeichern des Projektes werden die Einstellungen der
einzelnen Ports gespeichert. Die angelegten Devices werden nicht in der Baumstruktur im Reiter ,Local”
hinterlegt. Zum manuellen Einfligen der 10-Link Devices Uber den Reiter ,Create Device” gehen Sie folgt

vor:

Solution Explorer

A=F '| @~ a | ﬁ|£| General EtherCAT DC Process Data  Plc Statup CoE-Online  AcE -Online Diag History Online  10-Link
Search Solution Explorer (Ctrl+a) P -
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0 SAFETY - - —
E Cr+ \ Fy ) i :
: Scan Device Sync
VISION Devices Catabg Settings
ANALYTICS % -
[T(e] S — O
4 ﬂ% Devices Device Management x
4 == Device 1 (EtherCAT)
)E Image —H Local Online 2Create Drevice
] Mot configured
Image-Info [Not confiqured
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b 2 SyncUnits .
b Inputs —H Vender Mame | | Vendor ID | |
b [ Outputs e Not configured
b [ InfoData _o Device Name | | Device ID | |
4 [ Term1(EK1100) —‘. -
b @ InfoData eo Mot configured Processdata length Settings
4 G Term 2 (ED6224-0000) — in bit min Cyce Time [ 2.3 ms
10 Inputs Channel 3 —H IZI -
10 Inputs Channel 4 ) ot confiqured out [o ] bt | [JsPd supported __ [JRevsonvi1] 4
b DeviceState Inputs —o
b DeviceState Inputs_1 | ) 9
- Create Device
[ 10 Outputs Channel 3 o Add to Port 1 (empty)
W 10 Outputs Channel 4 Add to Port 2 (empty)
b [ WcState Add to Port 3 (empty)
. b B InfoData Add to Port 4 (empty)
@’ Mappings
4 »

Abb. 31: Manuelles Anlegen eines 10-Link Devices iber den "Create Device" Reiter (2)

1. Klicken Sie auf den Button ,Device Catalog“, um den ,Device Management“-Dialog zu 6ffnen.

2. Wahlen Sie den Reiter ,,Create Device®. Diese Daten werden nicht in der Baumstruktur im Reiter ,Local*
gespeichert und mussen fir jeden Port manuell eingegeben werden.

3. Legen Sie im ,Create Device" Dialog ein 10-Link Device mit den Basis-Kommunikationsparametern an.
Pflichtfelder sind hierbei: Vendor ID, Device ID, und Prozessdatenlange, s. Abb. oben (3). Die Werte
VendorlID und DevicelD kdnnen sowohl als hexadezimalzahl (Eingabeformat: Oxnnnn) als auch
Dezimalzahl (nnnn) eingegeben werden.

Die einzutragenden Kommunikationsparameter entnehmen Sie den Informationen, die vom
Device-Hersteller zur Verfiigung gestellt werden.

4. Handelt es sich um ein 10-Link Device der Version 1.1, so wird durch die Auswahl des Feldes
.Revision 1.1“ (s. Abb. oben (4)) der Parameterserver aktiviert.

5. Betatigen Sie den ,Create Device“-Button und weisen das |0O-Link Device einem Port zu (s. Abb. oben
(5)).

6. Aktivieren Sie die 10-Link Konfiguration [P 44], damit die Anderungen wirksam werden.

@ I|0DD einlesen

Auch beim manuellen Anlegen und Scannen sollte immer die IODD zusatzlich eingelesen werden,
um weitere sensorspezifische Informationen angezeigt zu bekommen.

7. In den Settings der I0-Link Gerate kdnnen weitere Einstellungen vorgenommen werden wie in Kapitel
Settings der 10-Link Devices [P 45] beschrieben.
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4223 I0-Link Devices entfernen

Um ein bereits konfiguriertes 10-Link Device zu entfernen, gehen Sie wie folg vor.

1. Wahlen Sie den Port aus dem das Device entfernt werden soll.
2. Klicken Sie den Button ,Remove Device from port®.

Selution Explorer

2| T . & .
m =5 | [Cha-] | }' IEI General EtherCAT DC Process Data  Plc Statup CoE-Online  AcE -Online  Diag History Online  10-Link
Search Selution Explorer (Ctrl+ ) P~
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b [ InfoData
4 [ Term 1 (EK1100) . e e e e
b [H InfoData - > | it :
4 " Term 2 (ED6224-0000) Scan Device Sync
0 Inputs Channel 3 Devices Catalg Settings
10 Inputs Channel 4
4 DeviceState Inputs
DeviceState Inputs_1
10-Link Port2
#1 Input 0 _H
#® =
Input 1 e Mot configured o VI En = | X
# Input2 _o
#1 Input 3
k2 008-00C =
Input 4 EPI1008-0001 o r’ 8 ] | x
# Input 3 Beckhoff Automation GmbH Co. KG, 0x100800
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2 Webtat 1 ! =
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Abb. 32: Das Device an Port 2 entfernen.

3. Aktivieren Sie die 10-Link Konfiguration [P 44], damit die Anderungen wirksam werden.

= Die bereits angelegten Prozessdaten werden entfernt.

Solution Explorer

ah & '| ©-d | ’E General HherCAT DC Process Data  Flc Statup CoE-Online  AoE-Online Diag History Online  10-Link
Search Solutien Explorer (Ctrl+ ) L~
P & InfoData
D I 1T N T L T S S
b InfoData " o | b :

4 "F Term 2 (EDE22: Scan Device Sync
Dievices Catalg Siettings

General

-

DeviceState Inputs

4 DeviceState Inputs_1 al
[ 10 Outputs Channel 3 eo Not configured £ » * (] X
[ 10 Outputs Channel 4

b WeState =
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ﬁg Mappings -
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Abb. 33: Das Device an Port 2 wurde entfernt, die Prozessdaten werden im Baum nicht mehr angezeigt.

4224 Konfiguration aktivieren

Anderungen im 10-Link Konfigurationstool werden erst wirksam, wenn Sie die 10-Link Konfiguration
aktivieren.

Es gibt zwei Moglichkeiten, die 10-Link Konfiguration zu aktivieren:
 Klicken Sie auf die Schaltflache ,Reload Devices*®

4
-

 Aktivieren Sie die TwinCAT-Konfiguration:
Klicken Sie auf die Schaltflache ,Activate Configuration®
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4.2.3 Einstellungen (Settings) der 10-Link Devices

Um die Basiseinstellungen der Devices fur jeden Port zu finden, gehen Sie wie folgt vor.

1. Wahlen Sie den Port und 6ffnen Sie mit Klick auf den Button ,Settings® den Karteireiter ,Port n::
Settings®, in dem die unten beschriebenen Einstellungen vorgenommen werden kénnen.

EDfoosc + X

General EBtherCAT DC Process Data  Flc Statup CoE -Online  AoE-Online  Diag History  Online  10-Link

General

|®ol Mot confiqured

EPIZ805-0021
Beckhoff Automation GmbH Co. KG, 0x230900
n Settings

Abb. 34: Device Settings 6ffnen am Bsp. EPI2809-0021 an Port 2

TwinCAT Projects R X

General EtherCAT DC Process Data  Plc Startup CoE-Orline  AcE-Orline  Diag History Online  10-Link

General % Port2:Settings

1 I Information |

DeviceDescription: | Beckhoff-EP12805-0021-201 5032510001 1 :-:||
VendorlD: 0120 DevicelD: BEBKHOFF

[0-Link Revision: |y 1.1

2' Start-up checks | 3

check VendorlD Master Cycletime in ms

[+] check DevicelD set

4| Communication mnde' 5

communication [ Set Input Datato O
StdDigln

Advanced

Abb. 35: Einstellungen der 10-Link Devices
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2. Information
Dieses Feld ist rein informativ, unter ,Device Description® wird die Bezeichnung der eingelesenen I0DD
angezeigt. Weiterhin sind die VendorID, DevicelD und die IO-Link Revision (V 1.0 oder V 1.1) des |O-
Link Devices angegeben. Handelt es sich um ein 10-Link Device V 1.1, so wird die Funktionalitat des
Parameterservers [P_30] unterstitzt.

Folgende Einstellungen kdnnen im Register ,Settings“ vorgenommen werden (s. Abb. oben):

3. Start-up checks

Hier kann ausgewahlt werden, ob beim Anlauf des 10-Link Gerates die Vendor ID und die Device ID
geprtft werden sollen.

= Dadurch werden Fehler beim Austausch von 10-Link Devices vermieden.

4. CycleTime
Hier wird die Zykluszeit des |O-Link Masters angegeben.

5. Communication mode
Auswahl des Modus, in dem der |O-Link Port betrieben werden soll.

= ,Communication”: Default Modus fir 10-Link Geréte

= ,StdDigln / StdDigOut“: Modus fir nicht 10-Link Gerate, automatische Auswahl, wenn der Port als
digitaler Ein- oder Ausgang konfiguriert wurde

6. Error Reaction
Wird das Feld ,Set Input Data to 0 aktiviert,

= werden Eingangsdaten im Fehlerfall auf 0 gesetzt,
= Statusanzeige: ,Fehler”
7. Button "Advanced"

8. Data Storage
Beachten Sie die Version der Sensoren: Advanced >

= V1.0 -> Data Storage wird nicht unterstitzt ? |

Data Storage | Timestamp
= V1.1 -> Daten werden im Parameterserver
gespeichert (Voreinstellung) enable [ enable Input
9. Process Data Format [+] enable upload
Anpassen des Prozessdatenformats B
Wird das Feld ,Use Octet String“ ausgewahilt, | ProcessData |
= werden komplexe Datentypen (Prozessdaten) [Juse Octed String
als Octet String angelegt. Visit Process Data Page for more settings
Vorteil: einfache Weiterverarbeitung in der
SPS 9 | Firmware Update |

10. Firmware Update der Beckhoff 10-Link Gerate
Uber den Button ,Download* ist ein
Firmware Update des |O-Link Devices moglich. ready
Beachten Sie die Beschreibung im Kapitel
Firmware Update des 10-Link Devices der EPIxxxx
Dokumentationen.

Download

Concel
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4.2.4 EPIxxxx, ERIxxxx - Einstellen der I0-Link Device Parameter
In diesem Kapitel wird erlautert wie Sie die |O-Link Device Parameter auslesen und einstellen kénnen.

Die Anzahl und Art der angezeigten Objekte im Reiter ,Parameter” variieren je nach Sensortyp.
Zunachst sind die Default-Einstellungen, wie in der entsprechenden 10DD hinterlegt, zu sehen.

1. Klicken Sie den |O-Link Master in der TwinCAT Baumstruktur an und klicken Sie den Karteireiter
,IO-Link" an.

2. Wabhlen Sie den Port, an den das IO-Link Device angeschlossen ist und klicken Sie auf den Button
.Properties®, um den Karteireiter ,Portn::Parameter” zu 6ffnen.

Solution Explorer > 1 x

ey |t = )
m =5 | © g | ﬁ EI General FEtherCAT DC Process Data  Ple Startup  CoE - Orline  AoE - Online  Diag History Online  10-Link
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3 DeviceState Inputs .
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4 10-Link Port2 _H
B #1 Channel 1 Status e Not confiqured o V] 2 = | X
#!1 Channel 1 Value _o
B #1 Channel 2 Status
#! Channel 2 Value EPI3174-0002 o y 2 = | X
b #1 Channel 3 Status g Bedkhoff Automation GmbH Co. KG, 0x317400
#1 Channel 3 Value —H Praperties
b #l Channel 4 Status e Mot confiqured o Fa = ] X
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Abb. 36: Device Parameter 6ffnen am Bsp. EP13174-0002 an Port 2

| Solution Explorer A Sl TwinCAT Project3 + X -
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b InfoData Specialist w Enable Block Parametrization
4 8 Term 2 (EL6224) Al Objects
I DeviceState Inputs Device Ob_ser\fer Flags Type Walue ~
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Ci mber o String
10 Inputs Channel 1 TG - — o
b 10-Link Port2 ardware Version 1] fing
10 Inputs Channel 3 Q0017 Firmware Version o String
10 Inputs Channel 4 ICb-;ﬂmE Application Specific Tag ™w String I
B 10 Outputs Channel 1 4 Parameter
i 10 Outputs Channel 3 (0002 Standard Command wo  UINTB Restore Factory Settings I
, ; ]"3 CthUttp uts Channel 4 Gc3800.01  Inpi type Ch w UINTI6  -10.=10V (value: 0)
cotate
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Abb. 37: Parameter des 10-Link Devices

Die Device Parameter werden in dem Karteireiter aufgefihrt. Im Karteireiter oben befinden sich die Buttons
Compare [P 48], Read, Write [» 50], Set Default [> 511, Export/Import [> 521, und Store [» 53]. Uber die
Buttons ,Read®, ,Write” und ,Store“ werden die im IO-Link Device gespeicherten Parameter ausgelesen,
geladen und im Parameterserver des Masters gespeichert.

Uber das Drop-down-Menii kénnen verschiedene Benutzerrollen gewahlt werden. Voreingestellt ist die
Benutzerrolle ,Specialist”. Die Parameter werden in unterschiedlichen Darstellungen und Umfangen
angezeigt.

Uber den Parameter Standard Command [» 56] ist ein Neustart des I0-Link Devices oder das
Wiederherstellen der Applikationsparameter moglich.

Applikationsspezifische Informationen kdnnen im Parameter (0x0018) ,Application Specific Tag [P 571"
vorgegeben werden.
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,Compare“-Button
1. Dricken Sie den ,Compare* Button.

= Die Parameterdaten der Konfiguration werden verglichen mit den Parametersatzen im Sensor.
= Das Ergebnis wird im Reiter ,Parameter angezeigt s. folgende Grafiken.
Ubereinstimmung zwischen Konfiguration und Sensordaten

Die Ubereinstimmung wird durch einen griinen Haken vor dem Index bestatigt. Ubereinstimmende Werte
werden im Feld ,Value® angezeigt (s. Index 0x0018 ,Application Specific Tag).

Tnca proecs = IR

General EtherfCAT DC Process Data  Ple Statup CoE -Cnline  AcE -Cnline  Diag History Online  10-Link

General X Port1:Parameter

Read Write Set Default Export / Import EjStore

All Objects ~ Enable Block Parametrization
Index MName Flags Type Value ]
P o Ox0000:0 Direct Parameters 1 o »16¢
b (00010 [Direct Parameters 2 ™ »16¢
#I—__
-l
OO0 12 Serial Number ™ \ _ ____,.—--"""
« 0016 Hardware Version o String 0 /
« 0017 Firmware Yersion ro String M
I?wl}‘l}mg Application Speciic Tag ™ String  ceeeeeeesesessssssssssn I
by Ox0A0D:0 Diagnose o »2< v

Abb. 38: Anzeige uUbereinstimmender Daten im Reiter ,Parameter”

Abweichungen zwischen Konfiguration und Sensordaten

Eine Abweichung wird durch ein gelbes Stift-Symbol vor dem Index angezeigt. Bei abweichenden Werten
wird im Feld ,Value® der Wert ,Compare* angezeigt (s. Index 0x0018 ,Application Specific Tag).

Twincatprojecs = [

General EtherCAT DC Process Data Pl Statup CoE-Online  AcE -Online  Diag History Online  10-Link

General X Portl:Parameter

Read Write Set Default Export / Import I:‘f]Store
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f—_
e
e OXOU 1D Serial Number \ — ._.___.--""""
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o 0017 Firmware Yersion o String [1%8
I F 00018 Application Specific Tag w String Compare I
I JﬂxﬂA{Tﬂ':D Diagnose o >2< ¥

Abb. 39: Anzeige abweichender Daten im Reiter ,Parameter®
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Abb. 40: Parameterdaten der Konfiguration mit Sensordaten vergleichen
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,Read“-Button

Voreingestellt sind immer die Default-Werte aus der IODD-Datei.

1. Dricken Sie den ,Read“-Button

= Die aktuellen Parameterwerte des Sensors werden ausgelesen. Das erfolgreiche Lesen der Daten wird
mit einem grinen Haken vor dem Index bestatigt.

»Write“-Button

Voreingestellt sind immer die Default-Werte aus der IODD-Datei

1. Tragen Sie den gewiinschten Wert unter ,Value® ein

2. Driicken Sie die Enter-Taste
= Die Werte werden tibernommen
3. Driicken Sie den ,Write“-Buttons.

= Die Daten werden ins Gerat geschrieben (offline Konfiguration mdglich). Der erfolgreiche

Schreibvorgang wird mit dem Speichersymbol vor dem Index bestatigt.
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“Set Default”’-Button
1. Dricken Sie den ,Set Default“-Buttons
= Alle Parameterwerte werden auf die Voreinstellungen zuriickgesetzt.

@ Default-Werte zum Sensor schreiben
Beachten Sie, dass auch die Default-Werte Uber den ,Write“-Button zum Sensor geschrieben
werden mussen.
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Abb. 42: Parameter auf Default-Werte zurlicksetzen
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“Export / Import”’-Button
Die eingestellten Parameterwerte kdnnen als .vbs - Datei exportiert und spater tber Import wieder
hergestellt werden.
1. Drlcken Sie den ,Export / Import“-Buttons s. folgende Abbildung (1)
= der Import / Export Dialog wird getffnet.

2. Geben Sie den Pfad an, unter dem sie die vbs - Datei exportieren bzw. importieren méchten s. folgende
Abb. (2) und bestatigen Sie mit dem ,Offnen“-Button s. folgende Abb. (4),

3. Zusatzlich kdnnen die Exportoptionen ,Attach Store Command® und ,Enable Block Parametrization® s.
folgende Abb. (3) gewahlt werden:

» ,Attach Store Command“: Die Parameter werden in den Parameterserver geladen, nachdem das Script
alle Werte geschrieben hat.

» ,Enable Block Parametrization“: Die Blockparametrierung wird eingeschaltet. Bei einigen Sensoren ist
Schreiben nur moglich bei eingeschalteter Blockparametrierung.

4. Dricken Sie den ,Export* bzw. ,Import“-Button

= Die Parameter werden gemaR der importierten Datei tibernommen. Die Anderung der Parameter
wird mit einem Stift-Symbol gekennzeichnet.

5. Schreiben Sie die neuen Parameterwerte mit dem “Write“-Button zum Sensor.

= Die Daten werden ins Gerat geschrieben (offline Konfiguration méglich). Der erfolgreiche
Schreibvorgang wird mit dem Speichersymbol vor dem Index bestatigt.

Tincatprojects > [

General EBtherlCAT DC Process Data  Plc Startup  CoE-Orline  AcE-Ornline  Diag History  Online  10-Link

Gereral X PortZ:Parameter 1

Compare Read Write Set Default Export / Import BSture

Specialist > mport / Export e

Index Path: | | | |
I Identification

4 o Parameter
# D002
# c3800:01
# x3800:02
+ 3800:03

Export Oplions:

Attach Store Command 3

Enable Elock Parametrization

# [x3500:04 5 Export Import Cancel
(0800:01 | J

ﬂ Open x

Y i <« w5 3 TwinCAT Project? » w15 w | { Search w13 D

Organize - Mew folder = ™ @

A e -
E This PC Mame Date modified Type Sizg

I Desktop THND"Device 1 (EtherCAT)"Ter... 4/20/2022 3:19 AM VBScript Script File
@ Documents

* Downloads ol >

File name: |TI|D-’“De1.rice‘| (EtherCAT)*Term 1 (EK110 v| Text Files (*.vbs) v

4

Abb. 43: Parametrierung |O-Link device - Export / Import
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»Store“-Button
1. Klicken Sie auf den ,Store” -Button (Data Storage).

= Der Beckhoff |O-Link Master speichert sensorabhangige Daten z. B. folgende Parameter:
(0x0018) ,Application Specific Tag®,
(0x08n0) ,Settings” und
0x3800 ,Range Settings*.
Das erfolgreiche Speichern wird mit Store-Symbol bestatigt.

= Bei Austausch des IO-Link Devices gegen ein baugleiches Modul, kann das Device wiederhergestellt
werden.

Die gespeicherten Werte werden im Reiter ,ServerParameter” angezeigt.
1. Klicken Sie mit rechts auf das Device und wahlen im Menl ,Parameter Server®
= Die gespeicherten Daten werden angezeigt.

TwincAT projects + > [

~
General BEtherlCAT DC Process Data  Plc Statup CoE-Online  AcE -Online  Diag History Online  10-Link
General X Port?:Parameter
Ports Catalog
e 1 - Std-/0
e - Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
e 3 JC Delete
Q- T process Dats ——————
*~  Parameter Server |
Event History
?}3 Create Device
] About Page
S 1D Finder Import Devicedescription I
W

Abb. 44: Reiter ,Parameter Server” 6ffnen

TwinCAT Project3 + X

General EBtherCAT DC Process Data  Ple Statup CoE-Online  AoE -Online  Diag History  Online  10-Link

General X PortZ:Parameter X Port2:ServerParameter X Port2::Settings

Clear Read

Header

Vendorld: | 0120 Deviceld: | 317400 Checksum: | GaD000D000

Name

Application Specific Tag

Abb. 45: Reiter ,ServerParameter”
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Store-Button liber die SPS auslosen

Die Indexgroup eines ADS Befehls ist, wie beim CoE, auf 0xF302 fur den 10-Link-Bedarfsdatenkanal
festgelegt.

Gemal 10-Link Spezifikation mussen Gerate mit ISDU Unterstitzung den Index 0x0002 verwenden, um den
Systembefehl zu empfangen. Die folgende Tabelle zeigt Kodierungsbeispiele flr Systembefehle (ISDU), die
vollstandige Ubersicht finden sie in der Tabelle ,Coding of SystemCommand (ISDU)“ der |O-Link

Spezifikation.

Befehl Befehl Name des Befehls Definition

(hex) (dez)

0x01 1 ParamUploadStart Start Parameter Upload

0x02 2 ParamUploadEnd Stopp Parameter Upload

0x03 3 ParamDownloadStart Start Parameter Download

0x04 4 ParamDownloadEnd Stopp Parameter Download

0x05 5 ParamDownloadStore |Abschluss der Parametrierung und
Start der Datenspeicherung

0x06 6 ParamBreak Alle Param-Befehle abbrechen

Nutzen Sie einen ADS Write Funktionsblock um die Store-Funktion Gber die die SPS auszulésen. Die
folgende Abbildung zeigt einen Beispielcode fir das Auslésen des Store-Buttons (Befehl 0x05
.ParamDownloadStore®).

Case_Write:

RdsWrite EL&224({ WRITE := FALSE );
BdsWrite EL&224.ILDEGRF := EL6224 Ch iGrp:r
BdsWrite EL&224.IDECFFS := EL6224 Ch i0ffWri:
BdsWrite EL&224.LEN := SIZEOF (EL6224 bywrite);
RdsWrite EL&£224.5RCADDE := ADR({EL&224 bywrite);
RdsWrite EL&224( Write := TRUE);
e3witchl := Case_WribBu:
EL&224 RAoePortlh : UINT := 1&8#1001;
EL6224 Ch iGrp : UDINT := 1484F302;
EL6224 Ch iOffManu : UDINT := 184001000007
EL6224 Ch iOffPro : UDINT := l&#00140000;
EL6224 Ch i0ffWri : UDINT := 1&6400020000;
EL6224 sManu » STRING:
EL6224 3Pro : STRING;
EL6224 bywrite : BYTE := 1645;

Abb. 46: Beispielcode zur Aktivierung der Store-Funktion Gber die SPS
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Standard Command (Index 0x0002)

Der 10-Link Master schreibt wahrend des Hochlaufs diverse |O-Link spezifische Kommandos in den
»Standard Command®. Einige dieser Kommandos sind in der TwinCAT-Oberflache verfigbar (siehe
nachfolgende Abbildung).

1. Klicken Sie in der Parameter-Auflistung der Benutzerrolle ,All Objects” den Parameter ,Standard
Command* an und anschlieRend Doppelklick auf ,Standard Command* im rechten Feld.

2. Wahlen Sie aus der Liste mit der Auswahlliste den gewlinschten Wert:
+ ,Device Reset": Startet das 10-Link Device neu.
+ ,Application Reset": Hat keine Funktion.

» ,Restore Factory Settings*: Wiederherstellung der Applikationsparameter, also der Parameter (0x0800)
Settings.

3. Nutzen Sie den Button Write [P 50] (wie zuvor beschrieben).

= Die Daten werden ins Gerat geschrieben (offline Konfiguration mdglich). Der erfolgreiche
Schreibvorgang wird mit dem Speichersymbol vor dem Index bestatigt.

TwinCAT Projectd 1 X

General EtherCAT DC Process Data Pl Statup CoE -Online  AoE - Online  Diag History  Online  10-Link

General X PotZ:Parameter X Por2:ServerParameter X Port2:Settings

Compare Read Write Set Default Export / Import BStore
Al Objects w Enable Block Parametrization
Indesx Mame Flags Type
[ Qe D000:0 Direct Parameters 1 ro
[ 0010 Direct Parameters 2 rw
| <0002 Standard Command | wo UINTS
P T D00C:0 Device Access Locks W s Device Beset [value: 128
Q0010 Vendor Name o String ﬁpplicati:n HESE; [value: [1 25:] 130)
) estore Factory Settings [value:
00011 Vendor Text m String Internal [value: 160]
0012 Product Mame ro String Internal [value: 171)
0013 Product ID o Sting || TestEvent [value: 240]

Abb. 48: 10-Link Device Parameter: “Standard Command”
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»Application Specific Tag“ (Index 0x0018)

An dieser Stelle kdnnen Applikationsspezifische Informationen eingegeben und gespeichert werden.

1. Klicken Sie in der Parameter-Auflistung das Objekt ,Application Specific Tag“ an und anschliel’end
Doppelklick auf ,Application Specific Tag“ im rechten Feld.

2. Geben Sie applikationsspezifische Informationen ein und bestatigen Sie mit der Enter Taste.
3. Nutzen Sie den Button Write [P 50] und gegebenenfalls Store [P 53] (wie zuvor beschrieben).

TwinCAT Project3 R X

General BtherCAT DC Process Data  Flo Startup CoE-Online  AcE-Online  Diag History  Orline  10-Link

General X Port2:Parameter X PortZ:ServerParameter X PortZ:Settings

Compare Fead Write Set Default Export / Import aﬂture

All Objects Enable Block Parametrization

Index Mame Type
Seral Mumber String

Hardware Version String

Fimmware Version String

Application Specific Tag String Information
[0 Status . g

Al Settings Ch1 =18

Abb. 49: |0-Link Device Parameter: “Application Specific Tag”
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425 Prozessdaten des I0-Link Devices

Im Reiter ,Portn::ProcessDataPage” werden die Prozessdaten angezeigt.

1. Klicken Sie den I0-Link Master in der TwinCAT Baumstruktur an und klicken Sie den Karteireiter
,IO-Link" an.

2. Wabhlen Sie den Port, an den das IO-Link Device angeschlossen ist und klicken Sie auf den Button
.Process Data“, um den Karteireiter ,Portn::Parameter” zu 6ffnen.

Solution Explorer v 0 X

Gy & - | @ =& | General EtherCAT DC Process Data  Plc Statup  CoE -Orline  AoE -Online  Diag History  Online  10-Link
Search Solution Explorer (Ctrl p=R
4 " Term 2 (ED&224-0000)
10 Inputs Channel 3 [ e i i i s - e
10 Inputs Channel 4 .
b DeviceState Inputs
4 DeviceState Inputs_1 e e e

4 10-Link Port2
4 % Channel 1 Status @o Mot configured o y 2 ): =] ol X

#1 UnderRange

General

Overrange
Limit1 EPI3174-0002 ,n_ ’ ,:
Beckhoff Automation GmbH Co. KG, 0x317400

Error - I_L

L

Abb. 50: Prozessdaten fiir das I0-Link Device an Port 2 anzeigen

Im Karteireiter ,Portn::ProcessDataPage” werden Bit-Bedeutung, -Lage und Lange, sowie in der Online-
Anzeige der Wert der Prozessdaten des |O-Link Devices angezeigt. Uber die unterschiedlichen Farben
kénnen die einzelnen Prozessdaten kénnen Ort und Lange der einzelnen Prozessdaten schnell erfasst
werden.

[eveo = < |
General EBtherCAT DC Process Data  Plc Statup CoE - Online  AoE - Online  Diag History  Online  10-Lnk
General X Port2::ProcessDataPage
Write to System Managaf
Activate
[Juse Octed String

Mame BitLen BitOffs Location Datatype Value &
#| Channel 1 Status__Sync Error 1 117 PdIn[-2].2 BOOL -
¥ Channel 1 value 16 96 PdIn[-1].0 INT16 -
#| Channel 2 Status__Errar ik 94 PdIn[i].1 BOOL -
#| channel 2 Status__Limit2 s 92 PdIn[1].6 UINT2 =
kd | Channel 2 Status_ Limit1 2 pdin[1].4 UINT2
#| Channel 2 Status__Overrange 1 89 PdIn[1].6 BOOL -
# | Channel 2 Status__UnderRange 1 88 PdIn[1].7 BOOL -
#| Channel 2 Status__ TxPDO Toggle 1 87 PdIn[2].0 BOOL -
¥ Channel 2 Status__TxPDO State 1 36 Pdin[2].1 BOOL =
# | Channel 2 Status__Sync Error 1 85 PdIn[2].2 BOOL -
#| channel 2 value 16 64 PdIn[3].0 INT16 -
| Channel 3 Status__ Error 1 62 PdIn[5].1 BOOL - w0

pain [TTTTTTT] (TTTTTT  [TTTOOTT CITTOOTT |COCOMT (T (OO (OO O
Ox00 0x01 0x02 Ox03 Ox04 Ox05 Ox06 0x07 0x08
< >

Abb. 51: Anzeige der Prozessdaten des I0-Link Devices an Port 2

Farbtone | ITTITIM (I (T (T

Bedeutung | Nicht belegte Bits | markierte Prozessdaten | Eingangsprozessdaten | Ausgangsprozessdaten
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4.2.6 Event-Verzeichnis des 10-Link Devices (Event log)

Im Reiter ,Portn::Event History“ werden die Ereignisse des |O-Link Devices angezeigt.

1. Klicken Sie den I0-Link Master in der TwinCAT Baumstruktur an und klicken Sie den Karteireiter

,IO-Link" an.

2. Wabhlen Sie den Port, an den das IO-Link Device angeschlossen ist und klicken Sie auf den Button

,=event log“, um den Karteireiter ,Portn::Event History“ zu 6ffnen.

Solution Explorer > I x

sy | T L -
G& = | ©-a | ﬁ IEI General BtherCAT DC Process Data Ple Statup  CoE -Online  AoE -Online  Diag History Online  10-Link
Search Solution Explorer (Ctrl+d) P -

General X Portl::Event History

4 " Term 2 (ED6224-0000)
10 Inputs Channel 3 [l| oo .
10 Inputs Channel 4

3 DeviceState Inputs
b DeviceState Inputs 1~ @ e
4 10-Link Port1_in

4 #1 Channel 1 5tatus
#1 UnderRange

#1 Overrange
#1 Limit1 Ex
#1 Limit2 2 ERI4374-0002 o y +m =
#1 Error £ Bedkhoff Automation GmbH Co. KG, 0x437401
#1 Sync Error ]
#1 T«PDO State ERI2335-0021 ,n, ﬁ )E 1 il
#1 T«PDO Toggle « Beckhoff Automation GmbH Co. KG, 0x233301
L=
4 3 [ N

Abb. 52: Event-Verzeichnis fur das 10-Link Device an Port 1 6ffnen

EDGwooc R

General BEtherCAT DC Process Data  Flc Statup  CoE -Online  AcE - Orline  Diag History  Online  10-Link

General % Portl:EventHistory

Update History [ cydic Update Export Diag History Show Possible Events
Type Timestamp Code Mame Description
1. Warning - Ox5111 Primary supply voltage under-run Chedk tolerance

Abb. 53: Anzeige moglicher Events ,Show Possible Events” des |O-Link Devices an Port 1

» ,Update History*:
Update der Event-Historie fir das IO-Link Device

« ,Cyclic Update*:

bei Aktivierung der Checkbox erfolgt ein zyklisches Update der der Event-Historie des 10-Link Devices

» ,Export Diag History:
Export der Event-Historie

* “Show possible Events”:
zeigt die moglichen Events des 10-Link Devices

ED6224 Version: 1.0.0
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4.2.7 Synchronisation "Sync Settings™

Das Sync0-Event wird Uber die Distributed Clocks-Funktion fur das gesamte EtherCAT-Netzwerk synchron
vorgegeben (Details s. EtherCAT-Systemdokumentation Kapitel ,|/O-Synchronisierung per

Distributed Clocks*). Die 10-Link Start- und die Zykluszeit kénnen in Abhangigkeit des Sync0-Pulses
vorgegeben werden. Somit konnen die IO-Link-Daten iber das gesamte EtherCAT-Netzwerk synchron
bereitgestellt werden.

Im Reiter ,|O-Link® kdnnen der Startzeitpunkt flr das 10-Link Telegramm (Offset) und der 10-Link Zyklus
festgelegt werden.

General 1
Scan Device Sync
Devices Catakg Settings
EtherCAT Synchronization Settings X
300 us

EP11003-0001 £
Beckhoff Automation GmbH Co. KG, 0x100800

CH1 1008-000 4 4
EPI11809-0021 e 10-Link @
Beckhoff Automation GmbH Co. KG, 0x130900 | 360] ]I
EP12333-0001 -u- 2 < T > 3
Beckhoff Automation GmbH Co. KG, 0x233800 CH2 EPI1809-0021/] 230400 baud | 8.0 m :I 5

I 10-Link =) =4

EP11809-0021 -u-
Beckhoff Automation GmbH Co. KG, 0x180500 200us

CH3 I EF12338-0001|| 230400 baud | 4.0 ms

10-Link @ P
500 us
CH4 T EPI1809-0021 | 230400 baud | 16.0 ms
10-Link  ——— ax
Qus 400us B00us 1200us 1600 us 2000 us 2400 us 2800 us 3200 us 3600 us 4000 us
SYNCO

Abb. 54: Einstellungen der |O-Link Start- und Zykluszeit tber ,EtherCAT Synchronization Settings*

1. Klicken Sie den Button ,Sync Settings“. Der Dialog ,EtherCAT-Synchronization Settings“ wird gedffnet
2. Aktivieren Sie den gewlnschten Kanal Uber die Checkbox

3. Geben Sie die Startzeit (Offset) flr das 10-Link Telegramm bezogen auf das Sync0-Event per
Schieberegler oder als Wert Gber die Textbox vor.

= Gleiche Offset-Zeiten fur alle Kanale eignen sich
fur Anwendungen der Aktorik wie z. B. Antriebe, Magnetventile...

= Versetzte Offset-Zeiten fir die einzelnen Kanale eignen sich
z. B. Fir Ultraschall-Sensoren, um gegenseitige Storungen durch Gberlagerte Signale zu vermeiden

4. Legen Sie den IO-Link Zyklus in Abhéangigkeit vom Sync0-Zyklus fest Gber den Schieberegler (s. Abb.
unten 4). Beachten Sie dabei die EtherCAT-Zykluszeit und die Zykluszeit des Sensors (s. Abb. unten
Sensordaten 5).

= 1x: Es werden nach jedem Syn0-Event neue 10-Link Daten bereitgestellt
2x: Nach jedem 2. Sync-Event werden neue 10-Link Daten bereitgestellt

® Hinweis zur Einstellung der 10-Link Zykluszeit

1 * Die 10-Link Zykluszeit darf nicht kiirzer sein als die EtherCAT-Zykluszeit.
Wenn eine 10-Link Zykluszeit < EtherCAT-Zykluszeit gewahlt wird, wird eine Fehlermeldung
ausgegeben (s. folgende Abb.).

= Andern Sie die 10-Link Zykluszeit!
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1 wraa 1

IO-Link cycle time < EtherCAT cycle time | Cycle Time Adjustment Required

o 10-Link cycle time (0.5 ms) is faster than EtherCAT cycle time

1.0 ms}.
‘ The |0-Link slave cannot operate faster than the EtherCAT
¢ > | master.
<@ressssss{EsEEEEEEEEEEEEE T S Proposed action:
. Adjust 10-Link cycle time from 0.5 ms to 1.0 ms
1 ms EtherCAT cycle time -
Do you want to adjust the cycle time automatically?
> Yes No
0 0,5 1 ms . -

IO-Link cycle time = EtherCAT cycle time

Abb. 55: Fehlermeldung bei |O-Link Zykluszeit < EtherCAT Zykluszeit

5. Die IO-Link Daten werden gemaf den gewahlten Einstellungen in Abhangigkeit vom Sync0-Event
bereitgestellt.

Start Sync0
10-Link cycle time

CHA1

CH2 ‘ |O-Link cycle time

cHa | 4

CH4 !

0 4 8 12 16 ms
1. Sync0-Event

Abb. 56: Schematische Darstellung bezogen auf die Einstellungen wie in vorhergehender Grafik

Einstellungen Sync0-Event

Die Einstellungen fiir das Sync0-Event kdnnen Uber den Reiter ,DC* und ,,Advanced Settings“ angepasst
werden.

General EhefCﬁTE Process Data Pl Startup CoE-Online  AcE -Online  Diag History Online  10-Link

Operation Mode: 1 DC-Synchron e

Advanced Settings... I

Advanced Settings d
- Distributed Clock Distributed Clock

Cyclic Mode

Operation Mode: DC-Synchron ~

Enable Sync Unit Cycle (us):

SYNCOD 3
Cycle Time (ps): Shift Time (ps):
@) Sync Unit Cycle 1 ~ User Defined El
() User Defined + SYNCO Cycle
0~ ]

[] Based on Input Reference

+

[[]Enable SYNC 0 = D

Abb. 57: Vorgabe Sync0-Zyklus Uber Reiter ,DC* ,Advanced Settings*®
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4.2.8 Objektbeschreibung

EtherCAT ESI Device Description (XML)

o

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

HINWEIS

Parametrierung tliber das CoE-Verzeichnis (CAN over EtherCAT)

Die Parametrierung des EtherCAT Gerats wird Uber den CoE - Online Reiter (mit
Doppelklick auf das entsprechende Objekt) bzw. Uber den Prozessdatenreiter (Zuordnung
der PDOs) vorgenommen. Eine ausfiihrliche Beschreibung finden Sie in der EtherCAT

System-Dokumentation im Kapitel ,EtherCAT Teilnehmerkonfiguration®.

Beachten Sie bei Verwendung/Manipulation der CoE-Parameter die allgemeinen
CoE-Hinweise im Kapitel ,CoE-Interface” der EtherCAT System-Dokumentation:
- StartUp-Liste fuhren fur den Austauschfall

- Unterscheidung zwischen Online/Offline Dictionary,

- Vorhandensein aktueller XML-Beschreibung

- "CoE-Reload" zum Zurlcksetzen der Veranderungen

Einfiihrung

In der CoE-Ubersicht sind Objekte mit verschiedenem Einsatzzweck enthalten:
» Objekte die zur Parametrierung bei der Inbetriebnahme nétig sind:
o Restore Objekt [P 62] Index 0x1011

o Konfigurationsdaten [» 63] Index 0x80n0, 0x80n8
» Objekte die zum regularen Betrieb z. B. durch ADS-Zugriff bestimmt sind.

* Profilspezifische Objekte:

o Eingangsdaten [»_64] Index 0x60n0

o Ausgangsdaten [»_64] Index 0x70n0

o Informations- und Diagnostikdaten [» 65] Index 0x90n0, 0xAOn0, OxFO00 — 0xF920
 Standardobjekte [» 68]

Im Folgenden werden zuerst die im normalen Betrieb bendtigten Objekte vorgestellt, dann die fir eine
vollstandige Ubersicht noch fehlenden Objekte.

4.2.8.1 Restore Objekt

Index 1011 Restore default parameters

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

1011:0 Restore default Herstellen der Default-Einstellungen UINT8 RO 0x01 (14e,)

parameters [» 97]

1011:01  |Subindex 001 Wenn Sie dieses Objekt im Dialog Set Value auf UINT32 RW 0x00000000
,»0x64616F6C* setzen, werden alle Backup-Objekte (Ogez)
wieder in den Auslieferungszustand gesetzt.
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4.2.8.2

Konfigurationsdaten (0x80n0)

Index 80n0 IO Settings Ch. 1 -4 (fiir0 <n < 3)

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
80n0:0 10 Settings Max. Subindex UINT8 RO 0x28 (404,)
80n0:04 Device ID Die Device ID dient zur Validierung eines UINT32 RW 0x00000000
|O-Link Gerétes. (Ogez)
80n0:05 VendorlD Die Vendor ID dient zur Validierung des Herstellers UINT32 RW 0x00000000
vom IO-Link Gerat. (Ogez)
80n0:20 10-Link Revision Kennzeichnung der Version der Spezifikation, nach der | UINT8 RW 0x00 (0Ogs,)
das |0-Link Gerat kommuniziert.
Bit 0-3: MinorRev
Bit 4-7: MajorRev
80n0:21 Frame capability Der Frame Capability kennzeichnet bestimmte UINT8 RW 0x00 (0Oge,)
Funktionalitdten des |O-Link Gerates (wie z. B.: ISDU
supported).
Bit 0: ISDU
Bit 1: Type1
Bit 7: PHY1
80n0:22 Min cycle time Die Cycle Time entspricht der Zykluszeit, mit der der  |UINT8 RW 0x00 (0Oge,)
|0-Link Master das |0-Link Gerat ansprechen soll.
Dieser Wert wird in der |O-Link Format fiir Min Cycle
Time Ubertragen.
Bit 6 und 7: Time Base
Bit O bis 5: Multiplier (siehe Tabelle 1)
Tabelle 1
Time Base |Bedeutung Time ba- |Berechnung Min. Cycle Time
se
004, 0,1 ms Multiplier x Time Base 0,0-6,3 ms
014 0,4 ms 6,4 ms + Multiplier x Time Base 6,4- 31,6 ms
10pin 1,6 ms 32,0 ms + Multiplier x Time Base 32,0-132,8 ms
114 6,4 ms 134,4 ms + Multiplier x Time Base 134,4- 537,6 ms
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
80n0:23 Offset time Reserviert UINT8 RW 0x00 (0Oye,)
80n0:24 Process data in length |Diese Parameter werden im 10-Link Format fiir UINT8 RW 0x00 (0ge,)
"Process data in length" Gbertragen.
Bit 7: BYTE
zeigt an, ob der Wert in LENGTH interpretiert wird
+ als Bit-Lange [Bit nicht gesetzt] oder
» als Byte-Lange + 1 [Bit gesetzt]
Bit 6: SIO
zeigt an, ob das Gerat den Standard 10-Modus
unterstitzt [Bit gesetzt])
Bit 0 bis 4: LENGTH
Lange der Prozessdaten
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Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
80n0:25 Process data out Diese Parameter werden im 10-Link Format flr UINT8 RW 0x00 (0Oge,)
length "Process data out length" Ubertragen.
Bit 7: BYTE
zeigt an, ob der Wert in LENGTH interpretiert wird
+ als Bit-Lange [Bit nicht gesetzt] oder
» als Byte-Lange + 1 [Bit gesetzt]

Bit 6: SIO

zeigt an, ob das Gerat den Standard 10-Modus

unterstutzt [Bit gesetzt]

Bit 0 bis 4: LENGTH

Lange der Prozessdaten
80n0:26 Compatible ID reserviert UINT16 RW 0x0000 (0ye,)
80n0:27 Reserved reserviert UINT16 RW 0x0000 (0y,)
80n0:28 Master Control Steuert den 10-Link Master Port und definiert die UINT16 RW 0x0000 (0y4e,)

verschiedenen Betriebsmodi des |0-Link Masters.

Bits 0...3

0: I0-Link Port inaktiv

1: 10-Link Port als Digital Input Port

2: 10-Link Port als Digital Output Port

3: 10-Link Port in Kommunikation tber das |0-Link

Protokoll

4: 10-Link Port in Kommunikation Gber das 10-Link

Protokoll.

10-Link State ist ComStop (keine zyklische

Kommunikation, nur auf Bedarf werden Daten

ausgetauscht).

Bits 4...15

2: DataStorage aktiv

4: DataStorage Upload inaktiv
Index 80n8 IO Sync Settings Ch. 1 -4 (flir0 <n < 3)
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
80n8:0 10 Sync Settings Max. Subindex UINT8 RO 0x02 (24,)
80n8:01 Ratio UINT16 RW 0x0000 (0ye;)
80n8:05 Offset UINT16 RW 0x0000 (0qe;)
4.2.8.3 Eingangsdaten (0x60n0)
Index 60n0 IO Inputs Ch. 1 -4 (fiir0 <n < 3)
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
60n0:0 10 Inputs Ch.1 - 4 Max. Subindex UINT8 RO 0x00 (Og,)
60n0:01 Subindex 001 IO-Link Eingangs-Prozessdaten - RO -
60n0:10 Subindex 016 I0-Link Eingangs-Prozessdaten - RO -
4.2.8.4 Ausgangsdaten (0x70x)
Index 70n0 10 Outputs Ch.1 -4 (fiir0 <n < 3)
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
70n0:0 10 Outputs Ch.1 -4 Max. Subindex UINT8 RO 0x00 (0Oye,)
70n0:01 Subindex 001 I0-Link Ausgangs-Prozessdaten - RO -
70n0:10 Subindex 016 I0-Link Ausgangs-Prozessdaten - RO -
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4.2.8.5 Informations- und Diagnostikdaten (0x900n0, 0xAOn0, 0xF000 -
0xF920)

Index 90n0 IO Info data Ch. 1 -4 (flir0 < n < 3)

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

90n0:0 10 Info data Max. Subindex UINT8 RO 0x27 (39¢,)

90n0:04 Device ID Die Device ID dient zur Validierung eines UINT32 RO 0x00000000
10-Link Gerates. (Ogez)

90n0:05 VendorID Die Vendor ID dient zur Validierung des Herstellers UINT32 RO 0x00000000
des 10-Link Gerates. (Ogez)

90n0:20 10-Link revision Kennzeichnung der Version der Spezifikation, nach der | UINT8 RO 0x00 (Ogye,)

das 10-Link Gerat kommuniziert.

Bit 0-3: MinorRev
Bit 4-7: MajorRev
90n0:21 Frame capability Der ,Frame capability“ kennzeichnet bestimmte UINT8 RO 0x00 (0Oy,)
Funktionalitaten des IO-Link Gerates (wie z. B.: ISDU
supported).

Bit 0: ISDU
Bit 1: Type1
Bit 7: PHY1
90n0:22 Min cycle time Die Cycle Time entspricht der Zykluszeit, mit der der  |UINT8 RO 0x00 (0ge,)
IO-Link Master das 10-Link Gerat ansprechen soll.
Dieser Wert wird in der 10 Link Format fiir

Min Cycle Time Ubertragen.

Bit 6 und 7: Time Base
Bit O bis 5: Multiplier (s. Tabelle 2)

90n0:23 Offset time reserviert UINT8 RO 0x00 (Oge,)
90n0:24 Process data in length |Diese Parameter werden im 10-Link Format fiir UINT8 RO 0x00 (0Oge,)
"Process data in length" Gbertragen.
Bit 7: BYTE

zeigt an, ob der Wert in LENGTH interpretiert wird
+ als Bit-Lange [Bit nicht gesetzt] oder
» als Byte-Lange + 1 [Bit gesetzt]

Bit 6: SIO
zeigt an, ob das Gerat den Standard |0-Modus
unterstutzt [Bit gesetzt])

Bit 0 bis 4: LENGTH
Lange der Prozessdaten

90n0:25 Process data out Diese Parameter werden im 10-Link Format flr UINT8 RO 0x00 (0Oge,)
length "Process data out length" Ubertragen.
Bit 7: BYTE

zeigt an, ob der Wert in LENGTH interpretiert wird
 als Bit-Lange [Bit nicht gesetzt] oder
» als Byte-Lange + 1 [Bit gesetzt]

Bit 6: SIO

zeigt an, ob das Gerat den Standard 10-Modus
unterstutzt [Bit gesetzt]

Bit 0 bis 4: LENGTH

Lange der Prozessdaten

90n0:26 Reserved reserviert UINT16 RO 0x0000 (0y,)
90n0:27 Reserved2 reserviert UINT16 RO 0x0000 (0y,)
Tabelle 2

Time Base Bedeutung Time base Berechnung Min. Cycle Time

00b 0,100 ms Multiplier x Time Base 0,000 - 6,300 ms

01b 0,400 ms 6,400 ms + Multiplier x Time Base 6,400 - 31,600 ms

10b 1,600 ms 32,000 ms + Multiplier x Time Base 32,000 - 132,800 ms

11b 6,400 ms 134,400 ms + Multiplier x Time Base 134,400 - 537,600 ms

ED6224 Version: 1.0.0 65



Inbetriebnahme
I0-Link - Konfiguration und Parametrierung

BECKHOFF

Index AOnO IO Diag data Ch. 1 - 4 (fiir 0 S n < 3)

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
AONO:0 10 Diag data Ch.1 -4 |Max. Subindex UINT8 RO 0x02 (24,)
AONn0:01 10-Link State Der Wert des |0-Link State entspricht einem State aus |UINT8 RO 0x00 (Oye,)
der 10-Link Master State machine
0x00: MASTER_STATE_INACTIV
0x01: MASTER_STATE_DIGIN
0x02: MASTER_STATE_DIGOUT
0x03: MASTER_STATE_COMESTABLISH
0x04: MASTER_STATE_INITMASTER
0x05: MASTER_STATE_INITSLAVE
0x07: MASTER_STATE_PREOPERATE
0x08: MASTER_STATE_OPERATE
0x09: MASTER_STATE_STOP
AOn0:02 Lost Frames Hier werden die Anzahl der verloren gegangenen UINT8 RO 0x00 (0Oye,)
I0-Link Telegramme mitgezahlt. Dieser Wert wird bei
jedem Hochlauf von |O-Link geléscht, ansonsten
immer weiter gezahlt.
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 distance |Index-Abstand der Objekte der einzelnen Kanale UINT16 RO 0x0010 (164,)
F000:02 Maximum number of |Anzahl der Kanale UINT16 RO 0x0004 (4,,)
modules
Index F008 Code word
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
F008:0 Code word reserviert UINT32 RW 0x00000000
()
Index F010 Module list
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
F010:0 Module list Max. Subindex UINT8 RW 0x04 (44,)
F010:01 Sublndex 001 - UINT32 RW 0x0000184C
(622Odez)
F010:02 Sublndex 002 - UINT32 RW 0x0000184C
(6220,;)
F010:03 Sublndex 003 - UINT32 RW 0x0000184C
(6220,,,)
F010:04 Sublindex 004 - UINT32 RW 0x0000184C
(6220,;)
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Index F100 Diagnosis Status data

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default

F100:0 Diagnosis Status data |Max. Subindex UINT8 RO 0x04 (44,)
F100:01 State Ch1 Statusbyte Ch. 1 s. Tabelle “Bedeutung Statusbyte |[UINT8 RO 0x00 (Oye,)
F100:02  |State Ch2 Statusbyte Ch.2  |Ch. 1-Ch. 4° UINT8 RO 0X00 (Oye,)
F100:03 State Ch3 Statusbyte Ch. 3 UINT8 RO 0x00 (0Oge,)
F100:04 State Ch4 Statusbyte Ch. 4 UINT8 RO 0x00 (0y,)

Die Statusbytes sind in zwei Halbbytes aufgeteilt.

Bedeutung Statusbyte Ch. 1 - Ch. 4

Niederwertiges Halbbyte:

0x_0 = Port disabled

0x_1 = Port in std dig in

0x_2 = Port in std dig out

0x_3 = Port in communication OP

0x_4 = Port in communication COMSTOP / dig in Bit (nur im std. IO Mode)
0x_5 = not defined

0x_6 = not defined

0x_7 = not defined

0x_8 = Process Data Invalid Bit

Kombinationen sind méglich und werden als Addition der Werte ausgegeben (s. Hinweis)

Hoherwertiges Halbbyte:

0x1_ = Watchdog detected
0x2_ = internal Error

0x3_ = invalid Device ID

0x4_ = invalid Vendor ID

0x5_ = invalid 10-Link Version
0x6_ = invalid Frame Capability
0x7_ = invalid Cycle Time

0x8_ = invalid PD in length
0x9_ = invalid PD out length
0xA_ = no Device detected
0xB_ = error PreOP/Data storage

Kombinationen sind méglich und werden als Addition der Werte ausgegeben (s. Hinweis)

@® Addition der Werte bei gleichzeitig auftretenden Diagnosemeldungen

Bei gleichzeitig auftretenden Diagnosemeldungen wird im Statusbyte des betreffenden Kanals der

Wert als Summe ausgegeben.

» Haufig treten z. B. 0x03 ,Port in communication OP” und 0x08 ,Process Data Invalid Bit”

gleichzeitig auf:
0x03 + 0x08 = 0x0B (11,,)

= Im Statusbyte wird der Wert 0x0B (11,,,) ausgegeben.

Index F101 DeviceState status data

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
F101:0 DeviceState status Max. Subindex UINT8 RO 0x10 (164,)
data
F101:0D Device diag TRUE: BOOL RO FALSE
Eine neue Diagnosemeldung liegt in der DiagHistory
F101:10 Device state TRUE: BOOL RO FALSE
Sammelmeldung, wenn min. 1 Device fehlerhaft ist
Index F820 ADS Server Settings
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
F820:0 ADS Server Settings |Max. Subindex UINT8 RW 0x02 (2.,)
F820:01 Net ID Netld und Port, an die die DiagHistory Messages per |UINT16 RW 0x0000 (0ye,)
F820:02 Port Emergency verschickt werden kdnnen UINT16 RW 0x0000 (Od )
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Index F900 Info data

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default

F900:0 Info data Max. Subindex UINT8 RO 0x09 (9ge,)

F900:01 10-Link Version - UINT8 RO 0x10 (164,)

Index F915 LED Status

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default

F915:0 LED Status Max. Subindex UINT8 RO 0x08 (84,)

F915:01 Run UINT32 RO 0x0000 0000
(Odez)

F915:02 LED2 UINT32 RO 0x0000 0000
(Odez)

F915:03 LED3 UINT32 RO 0x0000 0000
(Odez)

F915:04 LED4 UINT32 RO 0x0000 0000
(Ogez)

F915:05 CH.1 status UINT32 RO 0x0000 0000
(Odez)

F915:06 CH.2 status UINT32 RO 0x0000 0000
(Ogez)

F915:07 CH.3 status UINT32 RO 0x0000 0000
(Odez)

F915:08 CH.4 status UINT32 RO 0x0000 0000
()

Index F920 AoE Net Id

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default

F920:0 AoE Net Id Max. Subindex UINT8 RO 0x09 (ge,)

F920:01 Net ID RO 0x00 00 00 00
00 00 (Oge.)

4.2.8.6 Standard-Objekte

Standardobjekte (0x1000-0x1FFF)

Die Standardobjekte haben fur alle EtherCAT-Slaves die gleiche Bedeutung.

4.2.8.6.1 1000 - 10F8 | Device

Index 1000 Device type

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default

1000:0 Device type Gerate-Typ des EtherCAT-Slaves: UINT32 RO 0x0184C1389

» Das Lo-Word enthélt das verwendete CoE Profil. (407638921,.)
» Das Hi-Word enthalt das Modul Profil
entsprechend des Modular Device Profile.

Index 1008 Device name

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default

1008:0 Device name Gerate-Name des EtherCAT-Slaves STRING RO ED6224

Index 1009 Hardware version

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default

1009:0 Hardware version Hardware-Version des EtherCAT-Slaves STRING RO -
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Index 100A Software version

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
100A:0 Software version Firmware-Version des EtherCAT-Slaves STRING RO 00
Index 100B Bootloader version
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
100B:0 Bootloader version Bootloader version STRING RO n/a
Index 1018 Identity
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1018:0 Identity Informationen, um den Slave zu identifizieren UINT8 RO 0x04 (44,)
1018:01 Vendor ID Hersteller-ID des EtherCAT-Slaves UINT32 RO 0x00000002
(2dez)
1018:02 Product code Produkt-Code des EtherCAT-Slaves UINT32 RO 0x18501052
(407900242,,,)
1018:03 Revision Revisionsnummer des EtherCAT-Slaves, UINT32 RO 0x00000000
- Das Low-Word (Bit 0-15) kennzeichnet die (Ocez)
Sonderklemmennummer.
» Das High-Word (Bit 16-31) verweist auf die
Geratebeschreibung.
1018:04 Serial number Seriennummer des EtherCAT-Slaves, UINT32 RO 0x00000000
¢ Low-Word (Odez)
o Das Low-Byte (Bit 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.
Index 10E2 Manufacturer-specific Identification Code”
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
10E2:0 Manufacturer-specific |Herstellerspezifischer Identifizierung Code UINT8 RO 0x01 (146,)
Identification Code
10E2:01 Sublndex 001 reserviert STRING RO
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 UINT32 RO 0x00000000
EtherCAT-Slaves (Ogez)
Index 10F2 Backup parameter storage
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
10F2:0 Backup parameter EtherCAT Backup Objekt OCTET- RW {0}
storage STRING[4]
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Index 10F3 Diagnosis History

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
10F3:0 Diagnosis History Maximaler Subindex UINT8 RO 0x15 (214,)
10F3:01 Maximum Messages |Maximale Anzahl der gespeicherten Nachrichten UINT8 RO 0x00 (Oye,)
Es kénnen maximal 16 Nachrichten gespeichert
werden
10F3:02 Newest Message Subindex der neusten Nachricht UINT8 RO 0x00 (Oys,)
10F3:03 Newest Acknowledged |Subindex der letzten bestatigten Nachricht UINT8 RW 0x00 (Oge,)
Message
10F3:04 New Messages Zeigt an, wenn eine neue Nachricht verfugbar ist BOOLEAN RO 0x00 (0ge,)
Available
10F3:05 Flags ungenutzt UINT16 RW 0x0000 (0g4e,)
10F3:06 Diagnosis Message Nachricht 1 OCTET- RO {0}
001 STRINGI[24]
10F3:15 Diagnosis Message Nachricht 16 OCTET- RO {0}
016 STRINGI[24]
Index 10F8 Timestamp Object
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
10F8:0 Timestamp Object Timestamp Object [ns] UINT64 RO
Bei SM-synchronem Betrieb: Zeit seit dem
Einschalten/PowerOn
Bei DC-synchronem Betrieb: Kopie der DC-Zeit
Zeit kann vom Gerat z. B. fur Zeitstempel der
DiagMessage verwendet werden
4.2.8.6.2 160n | Mapping RxPDO
Index 1600 |10 RxPDOPDO-Map Ch.1
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1600:0 10 RxPDOPDO-Map |PDO Mapping RxPDO 1 UINT8 RW 0x01 (14e,)
Ch.1
1600:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (8 bits align) UINT32 RW 0x0000:00, 8
Index 1601 10 RxPDOPDO-Map Ch.2
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1601:0 10 RxPDOPDO-Map |PDO Mapping RxPDO 2 UINT8 RW 0x01 (1462)
Ch.2
1601:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (8 bits align) UINT32 RW 0x0000:00, 8
Index 1602 10 RxPDOPDO-Map Ch.3
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1602:0 10 RxPDOPDO-Map |PDO Mapping RxPDO 3 UINT8 RW 0x01 (14e,)
Ch.3
1602:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (8 bits align) UINT32 RW 0x0000:00, 8
Index 1603 10 RxPDOPDO-Map Ch.4
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1603:0 10 RxPDOPDO-Map |PDO Mapping RxPDO 4 UINT8 RW 0x01 (1462)
Ch.4
1603:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (8 bits align) UINT32 RW 0x0000:00, 8
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4.2.8.6.3

1A0n, 1A80, 1A81 | Mapping TxPDO

Index 1A00 IO TxPDOPDO-Map Ch.1

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A00:0 10 TXPDOPDO-Map  |PDO Mapping TxPDO 1 UINT8 RW 0x01 (1462)
Ch.1
1A00:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (8 bits align) UINT32 RW 0x0000:00, 8
Index 1A01 10 TxPDOPDO-Map Ch.2
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A01:0 10 TXPDOPDO-Map  |PDO Mapping TxPDO 2 UINT8 RW 0x01 (1462)
Ch.2
1A01:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (8 bits align) UINT32 RW 0x0000:00, 8
Index 1A02 10 TxPDOPDO-Map Ch.3
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A02:0 10 TXPDOPDO-Map  |PDO Mapping TxPDO 3 UINT8 RW 0x01 (1462)
Ch.3
1A02:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (8 bits align) UINT32 RW 0x0000:00, 8
Index 1A03 10 TxPDOPDO-Map Ch.4
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A03:0 10 TXPDOPDO-Map  |PDO Mapping TxPDO 4 UINT8 RW 0x01 (1462)
Ch.4
1A03:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (8 bits align) UINT32 RW 0x0000:00, 8
Index 1A80 DeviceState TxPDO-Map Inputs
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A80:0 DeviceState TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 5 UINT8 RW 0x04 (44,)
Map Inputs
1A80:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0xF100 UINT32 RW 0xF100:01, 8
(Diagnosis Status data), entry 0x01 (State Ch1))
1A80:02 Sublndex 002 2. PDO Mapping entry (object OxF100 UINT32 RW 0xF100:02, 8
(Diagnosis Status data), entry 0x02 (State Ch2))
1A80:03 Sublindex 003 3. PDO Mapping entry (object 0xF100 UINT32 RW 0xF100:03, 8
(Diagnosis Status data), entry 0x03 (State Ch3))
1A80:04 Sublndex 004 4. PDO Mapping entry (object OxF100 UINT32 RW 0xF100:04, 8
(Diagnosis Status data), entry 0x04 (State Ch4))
Index 1A81 DeviceState TxPDO-Map Inputs Device
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A81:0 DeviceState TxPDO- |PDO Mapping TxPDO 6 UINT8 RW 0x04 (44,)
Map Inputs Device
1A81:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (12 bits align) UINT32 RW 0x0000:00, 12
1A81:02 Sublndex 002 2. PDO Mapping entry (object OxF101 UINT32 RW 0xF101:0D, 1
(DeviceState Status data), entry 0xOD (Device Diag))
1A81:03 Sublindex 003 3. PDO Mapping entry (2 bits align) UINT32 RW 0x0000:00, 2
1A81:04 Sublndex 004 5. PDO Mapping entry (object OxF101 UINT32 RW 0xF101:10, 1
(DeviceState Status data), entry 0x0OD (Device State))
ED6224 Version: 1.0.0 71




Inbetriebnahme
I0-Link - Konfiguration und Parametrierung

BECKHOFF

4.2.8.6.4

1C00 - 1C33 | Device - System Manager

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 Sublndex 001 Sync-Manager Type Channel 1: Mailbox Write UINT8 RO 0x01 (14e,)
1C00:02 Subindex 002 Sync-Manager Type Channel 2: Mailbox Read UINT8 RO 0x02 (24,)
1C00:03 Subindex 003 Sync-Manager Type Channel 3: Process Data Write UINT8 RO 0x03 (3,)
(Outputs)
1C00:04 Sublndex 004 Sync-Manager Type Channel 4: Process Data Read  |UINT8 RO 0x04 (4,)
(Inputs)
Index 1C12 RxPDO assign
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1C12:0 RxPDO assign PDO Assign Outputs UINT8 RW 0x04 (44,)
1C12:01 Subindex 001 1. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1600
zugehodrigen RxPDO Mapping Objekts) (5632,,,)
1C12:02 Subindex 002 2. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1601
zugehorigen RxPDO Mapping Objekts) (5633,,)
1C12:03 Subindex 003 3. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1602
zugehodrigen RxPDO Mapping Objekts) (5634,.,)
1C12:04 Subindex 004 4. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1603
zugehorigen RxPDO Mapping Objekts) (5635,)
Index 1C13 TxPDO assign
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1C13:0 TxPDO assign PDO Assign Inputs UINT8 RW 0x06 (64,)
1C13:01 Subindex 001 1. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des 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 ,)
1C13:03 Subindex 003 3. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1A02
zugehorigen TxPDO Mapping Objekts) (6658,.,)
1C13:04 Subindex 004 4. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1A03
zugehorigen TxPDO Mapping Objekts) (6659,,,)
1C13:05 Subindex 005 5. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1A80
zugehorigen TxPDO Mapping Objekts) (6784,.,)
1C13:06 Subindex 006 6. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1A81
zugehdrigen TxPDO Mapping Objekts) (67854,)
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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

0x0000 (0y.,)

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

0x0007A120
(5000004,,)

1C32:03

Shift time

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

UINT32

RO

0x00000000
(Odez)

1C32:04

Sync modes supported

Unterstlitzte 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 unterstiitzt

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

» Bit 14 = 1: dynamische Zeiten (Messen durch
Beschreiben von 1C32:08)

UINT16

RO

0x0805
(2053dez)

1C32:05

Minimum cycle time

Minimale Zykluszeit (in ns)

UINT32

RO

0x0007A120
(500000,,,)

1C32:06

Calc and copy time

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

UINT32

RO

0x00000000
(Odez)

1C32:07

Minimum delay time

Minimale Zeit zwischen SYNC1-Event und Ausgabe
der Outputs (in ns)

UINT32

RO

0x00000000
(Odez)

1C32:08

Get cycle time

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

Die Entries 0x1C32:03, 0x1C32:05, 0x1C32:06,
0x1C32:09, 0x1C33:03, 0x1C33:06, 0x1C33:09 werden
mit den maximal gemessenen Werten aktualisiert.
Wenn erneut gemessen wird, werden die Messwerte
zurlickgesetzt

UINT16

RO

0x0000 (0,,)

1C32:09

Maximum delay time

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

UINT32

RO

0x00000000
(Odez)

1C32:0B

SM event missed
counter

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

UINT16

RO

0x0000 (04.,)

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 zu kurzer Abstande 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,
nur im DC-Mode)

BOOLEAN

RO

0x00 (Oye,)
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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 0%20 (324,)

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 0x0000 (0y.,)

1C33:02

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 0x0007A120

(500000,,,)

1C33:03

Shift time

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

UINT32

RO 0x00000000

(Ocez)

1C33:04

Sync modes supported

Unterstiitzte Synchronisierungsbetriebsarten:
+ Bit 0: Free Run wird unterstutzt

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

» Bit 1: Synchron with SM 3-Event wird unterstitzt
(keine Outputs vorhanden)

* Bit 2-3 = 01: DC-Mode wird unterstiitzt

* Bit4-5=01: Input Shift durch lokales Ereignis
(Outputs vorhanden)

» Bit 4-5=10: Input Shift mit SYNC1-Event
(keine Outputs vorhanden)

» Bit 14 = 1: dynamische Zeiten (Messen durch
Beschreiben von 1C32:08 oder 1C33:08)

UINT16

RO 0x0005 (5,,,)

1C33:05

Minimum cycle time

Minimale Zykluszeit (in ns)

UINT32

RO 0x0007A120

(5000004.,)

1C33:06

Calc and copy time

Zeit zwischen Einlesen der Eingdnge und
Verfugbarkeit der Eingange flir den Master (in ns,
nur DC-Mode)

UINT32

RO 0x0007A120

(500000,,,)

1C33:07

Minimum delay time

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

UINT32

RO 0x00000000

(Ocez)

1C33:08

Get cycle Time

Mit diesem Eintrag kann eine Messung der real
bendtigten Prozessdatenbereitstellungszeit
durchgefiihrt werden.

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

Die Entries 0x1C33:03, 0x1C33:06, 0x1C33:09 werden
mit den maximal gemessenen Werten aktualisiert.
Wenn erneut gemessen wird, werden die Messwerte
zurlickgesetzt

UINT16

RO 0x0000 (0,,)

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

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

UINT16

RO 0x0000 (04.,)

1C33:0C

Cycle exceeded
counter

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

UINT16

RO 0x0000 (0,,,)

1C33:0D

Shift too short counter

Anzahl zu kurzer Abstande zwischen SYNCO- und
SYNC1-Event (nur im DC-Mode)

UINT16

RO 0x0000 (0y.,)

1C33:20

Sync error

Im letzten Zyklus war die Synchronisierung nicht
korrekt (Ausgange wurden zu spat ausgegeben,

nur im DC-Mode)

BOOLEAN

RO 0x00 (O4.,)
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4.3 Zugriff auf 10-Link Daten

4.3.1 I0-Link Systemkommunikation

Die Beckhoff IO-Link Master teilen sich in zwei Dienste auf.

* Zum einen stellt sie einen |O-Link Master zu den angeschlossenen 10-Link-Devices da,
+ zum anderen ist sie ein EtherCAT-Slave in Bezug auf den SPS TwinCAT Master.

Die Systemkommunikation ist in der folgenden Abbildung dargestellit.

TwinCAT
Master (PLC) EtherCAT Master
EtherCAT Slave
Acyclic Data
; AckE CoE
Cyclic Data
10-Link 3
Terminal / Module
Cyclic Data SPOL)
150U Events
cyclic Data
10-Link Master
|10-Link Device ) .
Sensor / Aktor |0-Link Device

Abb. 58: Darstellung der Systemkommunikation eines EtherCAT-Masters

Grundsatzlich werden zyklische und azyklische Daten ausgetauscht. Auf die zyklischen Prozessdaten kann
Uber die PDOs, auf die azyklischen Daten AoE [»_77] zugegriffen werden. Die Events werden zusatzlich im
System Manager, unter Diag History [»_80] angezeigt.

« Zyklische Daten:
o Prozessdaten
o Wertstatus

» Azyklische Daten:
o Geratedaten
o Events
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4.3.2 PDO-Zuordnung

Der Umfang der angebotenen Prozessdaten variiert in Abhangigkeit der konfigurierten [O-Link Ports.
,DeviceState Inputs Device® und ,DeviceState Inputs® sind per Default ausgewahlt. Device-spezifische PDOs
(0x1AOn ,Port (n-1) Process Data“) werden erst nach einer Konfiguration auf dem jeweiligen Port und einem
Neustart des EtherCAT-Systems oder Neuladen der Konfiguration im Config-Modus angezeigt, siehe dazu

Konfiguration aktivieren [P 44].

Solution Explorer > @ x
L LA Lo
@ & | ©o-a | General EtherlCAT DC Process Data  Plc Statup CoE-Online  AocE-Online  Diag History Online  10-Link
Search Solution Explorer (Ctrl 2 = Syne Manager: PO List:
*B |mage-Info - )
2 SyncUnits Size Index Name: su
Inputs 256 1AD0 I 10 Inputs Channel 1 3 0
W Outputs 256 B 1AD1 I IO Inputs Channel 2 3 1]
& InfoData 0 e1AD2 I 10 Inputs Channel 3 3 0
|.1 Term 1 (EK1100) & c1A03 I 10 Inputs Channel 4 & 0
b [ InfoData 1A80 | DeviceState Inputs 3 0
. DeviceState Inputs 3 1]
4 D8 Term 2 (EDG224-0000
ol E"I'é | L e ? : G600 00 IO Outputs Chamnel 1 2 D
o l”p” : Cha””el 5 G601 00 IO Outputs Channel 2 2 0
nputs Channel 1602 00 I0 Outputs Channel 3 2 ]
10 Inputs Channel 3 1603 00 I0) Outputs Channel 4 2 0
10 Inputs Channel 4 <
“ E“;e:'t"’g::”p”ts PDO Assignment (Z1C13): PDO Cortent (I1A81):
ate
#] State Ch2 &jl 2341} Index Size MName Default fu
%] State Ch3 1402 - 14 -
#] State Chd [ ex1403 xF101:00 01 Device Diag
4 DeviceState Inputs_1 [] Q120 - 02 -

#1 Device Diag b Ge1ASt 0x<F107:10 0.1 Device State

# Device State
W 10 Qutputs Channel 1
B 10 Qutputs Channel 2 <
W 10 Outputs Channel 3

I 10 Outputs Channel 4 Download Predefined PDO Assignment: (none)
p [ WcState PDO Assignmert Load PDO info from device
PDO Corfiguration
b [ InfoData Sync Unit Assignment ...
appings
-
4 3

Abb. 59: Darstellung der Prozessdatenzuordnung, Inputs SM3 am Beispiel ED6224

SM3, PDO-Zuordnung 0x1C13

Index |GroBe (Byte.Bit) Name PDO Inhalt

0x1A81 |2.0 DeviceState Inputs Index 0xF101:0D - Device Diag
Device Index 0xF101:10 - Device State

0x1A80 4.0 DeviceState Inputs Index OxF100:01 - State Ch1

Index 0xF100:02 - State Ch2
Index 0xF100:03 - State Ch3
Index 0xF100:04 - State Ch4

0x1A00 |0.0 - 32.0 Port 1 Process Data |lO-Link Device-Spezifisch / erst nach Konfiguration aktiv
0x1A01 |0.0 - 32.0 Port 2 Process Data |lIO-Link Device-Spezifisch / erst nach Konfiguration aktiv
0x1A02 0.0 - 32.0 Port 3 Process Data |IO-Link Device-Spezifisch / erst nach Konfiguration aktiv
0x1A03 |0.0 - 32.0 Port 4 Process Data |lO-Link Device-Spezifisch / erst nach Konfiguration aktiv

® Prozessdatendarstellung

Werden nicht IEC61131-3 konforme Datentypen verwendet, so werden diese als Octed String
dargestellt.
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Der Status der IO-Link Ports 1 bis 4 wird Gber den Index 0xF100:0n angezeigt.
Die Indexe 0xF101:xx stellen allgemeine Diagnosedaten bereit.

Index GrofRe Name Bedeutung
(Byte.Bit)

0xF101:0D |0.1 Device Diag |Auftreten von Ereignissen (auf Device Seite) wird Uber ein
Statusbit gemeldet

0xF101:10 |01 Device State [ Kommunikationsabbruch zu einem der Devices wird Uber ein
Statusbit gemeldet

0xF100:01 |1.0 State Ch.1 |s. Tabelle “Bedeutung Statusbyte Ch. 1 - Ch. 4¢

0xF100:02 |1.0 State Ch.2

0xF100:03 |1.0 State Ch.3

0xF100:04 |1.0 State Ch.4

Die Statusbytes sind in zwei Halbbytes aufgeteilt.

Bedeutung Statusbyte Ch. 1 - Ch. 4
Niederwertiges Halbbyte:

0x_0 = Port disabled

0x_1 = Port in std dig in

0x_2 = Port in std dig out

0x_3 = Port in communication OP

0x_4 = Port in communication COMSTOP / dig in Bit (nur im std. IO Mode)
0x_5 = not defined

0x_6 = not defined

0x_7 = not defined

0x_8 = Process Data Invalid Bit

Kombinationen sind méglich und werden als Addition der Werte ausgegeben (s. Hinweis)
Hoherwertiges Halbbyte:

0x1_ = Watchdog detected
0x2_ = internal Error

0x3_ = invalid Device ID

0x4_ = invalid Vendor ID

0x5_ = invalid 10-Link Version
0x6_ = invalid Frame Capability
0x7_ = invalid Cycle Time

0x8_ = invalid PD in length
0x9_ = invalid PD out length
0xA_ = no Device detected
0xB__ = error PreOP/Data storage

Kombinationen sind méglich und werden als Addition der Werte ausgegeben (s. Hinweis)

@® Addition der Werte bei gleichzeitig auftretenden Diagnosemeldungen

Bei gleichzeitig auftretenden Diagnosemeldungen wird im Statusbyte des betreffenden Kanals der
Wert als Summe ausgegeben.

» Haufig treten z. B. 0x03 ,Port in communication OP” und 0x08 ,Process Data Invalid Bit”
gleichzeitig auf:
0x03 + 0x08 = 0x0B (11¢,)

= Im Statusbyte wird der Wert 0x0B (11,,,) ausgegeben.

4.3.3 Zugriff auf 10-Link Parameter

Der Austausch der azyklischen Daten erfolgt Giber einen festgelegten Index- und Subindex-Bereich, der
geratespezifisch ist und in der entsprechenden Herstellerdokumentation nachgelesen werden kann.
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434 Parameter Datenaustausch

Ein intelligenter 10-Link Sensor/Aktuator kann eine Parametrierung durch ISDU (Indexed Service Data Unit)
unterstitzen. Diese azyklischen Servicedaten missen von der SPS explizit angefragt oder, als solche
gekennzeichnet, gesendet werden.

® Zugang ISDU
1 TwinCAT unterstitzt den Zugriff tiber ADS und tiber das CoE-Verzeichnis.

Uber den sogenannten ISDU Index wird der entsprechende Parameter adressiert, verfligbar sind die
Bereiche:

Bezeichnung Bereich Index

System 0x00..0x0F

Identification 0x10..0x1F

Diagnostic 0x20..0x2F

Communication 0x30..0x3F

Prefered Idnex 0x40..0xFE

Extended Index 0x0100..0x3FFF

der Bereich 0x4000..0xFFFF ist reserviert

Die Nutzung der Implementierung dieser Bereiche obliegt dem Sensor/Aktor-Hersteller. Zur Verdeutlichung
sehen Sie hier nur einige mégliche Indexe mit Bezeichnung aufgeflihrt, sehen Sie sich dazu das
entsprechende Kapitel ,Objektbeschreibung und Parametrierung® an.

Index Name

0010 Vendor Name
0011 Vendor Text

0012 Product Name
0013 Product ID

0015 Serial Number
0016 Hardware Revision
0017 Firmware Revision

Betriebsarten des 10-Link-Masters

Die 10-Link-Schnittstellen des 10-Link-Masters lassen sich in den folgenden neun Betriebsarten betreiben
(Sehen Sie dazu: Objektbeschreibung und Parametrierung - IO-Link State, Index 0x0AONQ [» 66]:01):

« INACTIVE: Statemachine ist inaktiv

» DIGINPUT: Die Schnittstelle verhalt sich wie ein Digitaleingang

+ DIGOUTPUT: Die Schnittstelle verhalt sich wie ein Digitalausgang

« ESTABLISHCOMM: Die 10-Link Wakeupsequenz wird ausgefuhrt

* INITMASTER: Auslesen des 10-Link Gerates und priifen der Kommunikationsparameter
« INITDEVICE: Initialisierung des 10-Link Gerates

« PREOPERATE: Parameterserver lauft

* OPERATE: Die Schnittstelle befindet sich in der 10-Link.Kommunikation

* STOP: Kommunikation wird gestoppt (COM-Stop)
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4.3.5 ADS

Die Kommunikation der IO-Link Bedarfsdaten wird tUber einen ADS-Befehl ausgefihrt. Eine ADS-Adresse
besteht immer aus NetID und PortNr. Ein ADS-Befehl wird von TwinCAT Uber AoE (ADS over EtherCAT) an
die ED/EJ/EL6224-00x0 weitergeleitet. Dort wird der Befehl an den 10-Link Masterteil und damit an den
Bedarfsdatenkanal weitergeleitet.

AoE-NetID

Die ED/EJ/EL6224-00x0 erhalt zur Kommunikation mit dem IO-Link Masterteil eine eigene AoE-NetID.
Diese wird vom Konfigurationstool vergeben (s. folgende Abb.).
NetID unter ,ED/EJ/EL6224-00x0“ -> ,EtherCAT"-> ,Advanced Settings* -> ,Mailbox® -> “AoE"

iSqution Explorer A SOl TwinCAT Project + X —
wy |t o
@ & | © - e | » |E| General EtherCAT DC Process Data  Plc Statup CoE-Online  AoE -Online  Diag History  Online  10-Link
Search Selution Explorer (Ctrl+;) P~
: Type: |ELE224 (10 Link Master) |
4 T Term 1 (EK1101)
b O ID Product/Revision: |EL6224-0000-0021 |
b [ WcState Auto Inc Addr: FFFF
I & InfoData 7 | - |
= EtherCAT Addr: 1002 = Advanced Settings. ..
4 % Term2 (EL6224) Ofooz l g |
b DeviceState Inputs Device g =
4 DeviceState Inputs Previous Port: Tem 1(EK1101)- B
10 Inputs Channel 1
4 10-Link Port2 Advanced Settings X

10 Inputs Channel 3

10 Inputs Channel 4
W 10 Outputs Channel 1
W 10 Outputs Channel 3
W 10 Qutputs Channel 4

AoE

ADS over EtherCAT (AcE)
Generate Netld

b WcState Initialize Netld
d @ InfoData : Netid: [10.1.160.582.9 |
| Term 4 (ELO011) - ESC Access
¥, Mappings
Cancel
] »

Solution Explorer EEEETIRSILTE

Abb. 60: Vergabe AoE-NetID am Beispiel EL6224

PortNr

Die Zuordnung der einzelnen 10-Link Ports des Masters erfolgt tiber die Portnummer. Die Portnummern
werden Aufsteigend ab 0x1000 vergeben. D. h. 10-Link Port1 entspricht PortNr 0x1000 und 10-Link Portn
entspricht PortNr 0x1000 + n-1.

Fir die 4-Port 10-Link Master von Beckhoff gilt folgende Festlegung:

* 10-Link Port1 entspricht PortNr 0x1000
 10-Link Port2 entspricht PortNr 0x1001
» 10-Link Port3 entspricht PortNr 0x1002
 10-Link Port4 entspricht PortNr 0x1003

ADS Indexgroup

Die Indexgroup eines ADS Befehls ist, wie beim CoE, auf 0xF302 fur den 10-Link-Bedarfsdatenkanal
festgelegt.

ADS Indexoffset

Im Indexoffset ist die 10-Link Adressierung mit Index und Subindex codiert. Der Indexoffset ist 4-Byte grof®
und wie folgt aufgeteilt: 2-Byte Index, 1-Byte reserved, 1-Byte Subindex.

* Bsp.: fir Index 0x1234 und Subindex 56 entspricht Indexoffset 0x12340056

ED6224 Version: 1.0.0 79



Inbetriebnahme

Zugriff auf I0-Link Daten

BECKHOFF

4.3.6

Zugriff auf Events

Einige der IO-Link Sensoren leiten auftretende Ereignisse an der Master weiter. Diese Events kdnnen
Informationen, Warnungen oder auch Fehlermeldungen sein, z. B. Kurzschluss oder Uberhitzung.
Der IO-Link Master meldet diese Events durch Setzen des ,Device Diag [»_76]“-Bits. Weiterfuhrende
Informationen zu den Events kénnen Uber das CoE Verzeichnis oder auch tber den Karteireiter
,Diag History“ ausgelesen werden.

| General | BtherCAT | DC

I Process Data IStartup ICoE—OnIine | Diag History |Or1|ir1e I IO—IJnkl

Abb. 61: Karteireiter ,Diag History*

Auto Update
[ Ack. Messages ] [ Export Diag History ] [ Advanced... ]
[ onty new Messages

Type Flags Timestamp Message

@Waming N 13102014 10:11:18 433 ms ((bc01) 10-Linke Master Port 1: Eventqualfier = (A4 (cFFFFECED) Unkenown TexdId
@Waming N 13.10.2014 10:11:18 355 ms (bc0007) 10-Link Master Port 1: Eventqualfier = (eD0E4 (cFFFFBCE0) Unknown Textid
@ Emor N 13102014 10:11:16 47 ms ((bc(01) 10-Link: Master Port 1: Eventqualfier = (kB4 (cFFFFECE4) Unkenown TexdId
@ Emor N 13.10.2014 10:11:15 963 ms (bc0007) 10-Link Master Port 1: Eventqualfier = (eD0F4 ((eFFFFECE4) Unknown TesdId
@ Emor N 13102014 10:11:12 661 ms (<0001} 10-Link Master Port 1: Eventqualfier = (x00B4 (FFFFECBS) Unknown Textld
@ Emor N 13102014 10:11:12 576 ms (Dc@001) 10-Link Master Port 1: Eventqualfier = (D0F4 (eFFFFBCES) Unknown TedId
@Waming N 13.10.2014 10:11:07 500 ms (<0007} 10-Link Master Port 1: Eventqualfier = bxD0E4 (xFFFF3CA4) Unknown Textld
@Waming N 13102014 10:10:52 889 ms ((bcD01) 10-Link: Master Port 1: Eventqualfier = (A4 (cFFFFECET) Unkenown Tead Id
@Waming N 13.10.2014 10:10:52 811 ms (bc0007) I0-Link Master Port 1: Eventqualfier = (dD0E4 (cFFFFECET) Unkenown Textid
@ Emor N 13.10.2014 10:10:51 758 ms (<0001} 10-Link Master Port 1: Eventqualfier = (x00B4 (FFFFECE4) Unknown Textld
@ Emor N 13.10.2014 10:10:51 673 ms (bc(007) 10-Link Master Port 1: Eventqualifier = (kD0F4 ((keFFFFBCE4) Unknown TedId
@Waming N 13.10.2014 10:10:50 471 ms (<0007} 10-Link Master Port 1: Eventqualfier = baD0A4 (IcFFFFECA4) Unknown Textid
@Waming N 13102014 10:10:50 393 ms ((bc0) 10-Linke Master Port 1: Eventqualfier = (E4 (cFFFFECA4) Unknown TexdId
@Waming N 13.10.2014 10:10:04 53 ms (bc0007) I0-Link Master Port 1: Eventqualfier = baD0Ad (IcFFFFECED) Unkenown Textid
T Waming N 13102014 10:10:04 I ms (<0001} 10-Link Master Port 1: Evertqualfier = (xD0E4 (FFFFECBQ) Unknown Textld
@ Emor N 13.10.20714 10:10:01 154 ms (bc(007) 10-Link Master Port 1: Eventqualifier = (kD0F4 ((eFFFFBCES) Unknown TedId

Die auftretenden Ereignisse werden nach Typ (Information, Warnung, Fehler), Flag, Auftreten des
Ereignisses (Zeitstempel) und Nachricht (Port-Nummer und Eventcode) aufgegliedert.

Die Bedeutung der einzelnen Meldungen ist der Herstellerdokumentation zu enthehmen. Anhand der
Portnummer kann das 10-Link Device direkt zugeordnet werden. Eine Verwaltung der eintreffenden
Ereignisse kann Uber die verschiedenen Buttons erfolgen.

+ Update History: ist das Feld "Auto Update" nicht ausgewahlt, so kdnnen Uber den Button
"Update History" die aktuellen Ereignisse angezeigt werden.

» Auto Update: ist das Feld ausgewahlt, so wird die Liste der auftretenden Ereignisse automatisch

aktualisiert.

* Only new Messages: ist das Feld ausgewahlt, so werden nur die Meldungen angezeigt, die noch nicht
bestatigt wurden.

» Ack. Messages: ein auftretendes Ereignis wird Uber das Bit ,Device Diag [P 76]“ gemeldet. Eine
Bestatigung der Meldung setzt das Bit wider auf 0.

+ Export Diag History: die aufgetretenen Ereignisse kdnnen als "txt"- Datei exportiert und somit

archiviert werden.

* Advanced: dieses Feld hat zurzeit (3 Qu./2015) noch keine Funktion.

4.3.7

PLC-Bibliothek: Tc3_loLink

Die SPS-Bibliothek , Tc3_loLink® wird zur Kommunikation mit IO-Link-Devices genutzt.

Dazu stehen Funktionsbausteine bereit, die das ,,Common Profile“ und ,Smart Sensor Profile“ unterstutzen,
sowie das Auslesen und Schreiben von Parametern ermdglichen.

Siehe Software-Dokumentation im Beckhoff Information System:

TwinCAT 3 | PLC-Bibliothek: Tc3 loLink
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4.4 Diagnose

441 Status der 10-Link Ports

Es gibt fur jeden 10-Link Port ein Statusbyte. Sie finden die Statusbytes an den folgenden Stellen:
« Im Prozessdatenobjekt ,DeviceState Inputs®
+ Im CoE-Objekt 0xF100 [» 67]

Die Bedeutung des Statusbytes wird im TwinCAT System Manager im Feld ,Comment® der Variable
angezeigt (s. folgende Abbildung).

Beachten Sie auch den Hinweis zur Addition der Werte bei gleichzeitig auftretenden Diagnosemeldungen im
Kapitel PDO-Zuordnung [P _77].

Solution Explorer Al EDfooe = X

fat O '| foR-L | }'IEI Varable Fags Online

Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~

Name: |5tate Chi

[ Inputs .
B Outputs Type: |USINT
H InfoData Group: |DeviceState Inputs | Size: |1-ﬂ'
[i Term 1{EK1100)
I [E InfoData Address: |_” (E7) | User D: |ﬂ
4 B Term 2 (ED6224-0000)
10 Inputs Channel 3
10 Inputs Channel 4 Comment:

Linkedto...

Port disabled
Port in std dig in
= Port in std dig out
3 = Port in communikation OP
#| State Ch2 [b¢_4 = Port in communikation COMSTOP
#1 State Ch3 Bl = Watchdog detected

#1 State Ch4 [x3_ =invalid Device 1D
DeviceState Inputs_1
[0 Outputs Channel 3 ADS Irfa: [Port: 11, 1Gm: (x3040010, I0ffs: (80000047, Len: 1
B 10 Outputs Channel 4
[ [ WcState
b [ InfoData Full Name: |TIID“Device 1 (EtherCAT) Term 1 (EK1100)" Term 2{EDEﬂ-1~[H]]lD}“Devic|
ﬁg Mappings

0=
1=
W State Chl 2

e
DeviceState Input e_
EVICE, EEI"IFJUS [b(_
%

4

Abb. 62: Anzeige Prozessdatenobjekt ,DeviceState Inputs” und Bedeutung des Statusbytes im Feld
,Lcomment*

442 ADS Error Codes

Beim Auftreten eines Fehlers Uber ADS-Zugriff auf einen |O-Link Teilnehmer werden Fehlercodes generiert.

Die mdglichen Fehlercodes sind in Tabelle C.1 und C.2 aufgefuhrt.

Beispiel eines AdsReturnCode
AdsReturnCode 0x80110700

- 80: Device Application Error (IO-Link Spec),
- 11: Index not Available (IO-Link Spec),
- 0700: General ADS Error
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ErrorTypes (I0-Link Spec)

Incident Error Co- |Additional |Name Definition
de Code

Device application |0x80 0x00 APP_DEV This ErrorType shall be used if the requested service has

error — no details been refused by the Device application and no detailed

Index not 0x80 0x11 IDX_NOTAVAIL This ErrorType shall be used whenever a read or write

available access occurs to a not existing Index.

Subindex not 0x80 0x12 SUBIDX_NOTAVAIL This ErrorType shall be used whenever a read or write

available access occurs to a not existing Subindex.

Service 0x80 0x20 SERV_NOTAVAIL This ErrorType shall be used if a parameter is not

temporarily not accessible for a read or write service due to the current

available state of the Device application.

Service 0x80 0x21 SERV_NOTAVAIL_LOCCTRL |This ErrorType shall be used if a parameter is not

temporarily not accessible for a read or write service due to an ongoing

available — local local operation at the Device (for example operation or

control parameterization via an on-board Device control panel).

Service 0x80 0x22 SERV_NOTAVAIL_DEVCTRL |This ErrorType shall be used if a read or write service is

temporarily not not accessible due to a remote triggered state of the

available — Device device application (for example parameterization during a

control remote triggered teach-in operation or calibration).

Access denied 0x80 0x23 IDX_NOT_WRITEABLE This ErrorType shall be used if a write service tries to
access a read-only parameter.

Parameter value |0x80 0x30 PAR_VALOUTOFRNG This ErrorType shall be used for a write service to a

out of range parameter outside its permitted range of values.

Parameter value |0x80 0x31 PAR_VALGTLIM This ErrorType shall be used for a write service to a

above limit parameter above its specified value range.

Parameter value |0x80 0x32 PAR_VALLTLIM This ErrorType shall be used for a write service to a

below limit parameter below its specified value range.

Parameter length |0x80 0x33 VAL_LENOVRRUN This ErrorType shall be used when the content of a write

overrun service to a parameter is greater than the parameter
specified length. This ErrorType shall also be used, if a
data object is too large to be processed by the Device
application (for example ISDU buffer restriction).

Parameter length |0x80 0x34 VAL_LENUNDRUN This ErrorType shall be used when the content of a write

underrun service to a parameter is less than the parameter
specified length (for example write access of an
Unsigned16 value to an Unsigned32 parameter).

Function not 0x80 0x35 FUNC_NOTAVAIL This ErrorType shall be used for a write service with a

available command value not supported by the Device application
(for example a SystemCommand with a value not
implemented).

Function 0x80 0x36 FUNC_UNAVAILTEMP This ErrorType shall be used for a write service with a

temporarily command value calling a Device function not available

unavailable due to the current state of the Device application (for
example a SystemCommand).

Invalid parameter |0x80 0x40 PAR_SETINVALID This ErrorType shall be used if values sent via single

set parameter transfer are not consistent with other actual
parameter settings (for example overlapping set points
for a binary data setting

Inconsistent 0x80 0x41 PAR_SETINCONSIST This ErrorType shall be used at the termination of a block

parameter set parameter transfer with ParamDownloadEnd or
ParamDownloadStore if the plausibility check shows
inconsistencies

Application not 0x80 0x82 APP_DEVNOTRDY This ErrorType shall be used if a read or write service is

ready refused due to a temporarily unavailable application (for
example peripheral controllers during startup).

Vendor specific  |0x81 0x00 UNSPECIFIC This ErrorType will be propagated directly to higher level

Vendor specific | 0x81 0x01to  |VENDOR_SPECIFIC processing elements as an error (no warning) by the

OXFE - Master.

Table C.1 ErrorTypes, 10-Link Spec
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Derived ErrorTypes (I0-Link Spec)

Incident Error Co- Additional |[Name Definition
de Code
Master — 0x10 0x00 COM_ERR The Master generates a negative service response with
Communication this ErrorType if a communication error occurred during a
error read or write service, for example the SDCI connection is
interrupted.
Master — ISDU 0x11 0x00 I-SERVICE_TIMEOUT The Master generates a negative service response with
timeout this ErrorType, if a Read or Write service is pending
longer than the specified I-Service timeout in the Master.
Device Event — 0x11 0x00 I-SERVICE_TIMEOUT If the Master received an Event with the EventQualifier
ISDU error (DL, and the EventCode 0x5600, a negative service response
Error, single shot, indicating a service timeout is generated and returned to
0x5600) the requester (Master — ISDU timeout).
Device Event — 0x11 0x00 I-SERVICE_TIMEOUT If the Master received an Event with the EventQualifier
ISDU illegal and the EventCode 0x5800, a negative service response
service primitive indicating a service timeout is generated and returned to
(AL, Error, single the requester (Master — ISDU timeout).
shot, 0x5800)
Master — ISDU 0x56 0x00 M_ ISDU_CHECKSUM The Master generates a negative service response with
checksum error this ErrorType, if its data link layer detects an ISDU
checksum error.
Master — ISDU 0x57 0x00 M_ ISDU_ILLEGAL The Master generates a negative service response with
illegal service this ErrorType, if its data link layer detects an ISDU
primitive illegal service primitive.
Device Event — 0x80 0x33 VAL_LENOVRRUN If the Master received an Event with the EventQualifier
ISDU buffer and the EventCode 0x5200, a negative service response
overflow (DL, indicating a parameter length overrun is generated and
Error, single shot, returned to the requester (see parameter length overrun)
0x5200)
Events from legacy Devices shall be redirected in
compatibility mode to this derived ErrorType

Table C.2 Derived ErrorTypes, I0-Link Spec

443 Weitere Fehlerdiagnose

Device State Inputs Device (0x1A81)

+ Im PDO "Device Diag [»_76]" (OxF101:0D), wird angezeigt, dass mindestens ein Ereignis in der
"Diag History" aufgetreten ist.

» "Device State [P _76]" ist das Standard-Statusbit fir EtherCAT Slaves und zeigt z. B.
Kommunikationsabbruch zu einen der Slaves auf.

Device State Inputs (0x1A80)

Hier wird der Status der |O-Link Teilnehmer am jeweiligen Port (siehe im System Manager ,Comment [ 81]"
Feld) angezeigt.

Soll-/Ist Vergleich der Parameterobjekte

Die Indizes 0x90n0 (Info Data) kdnnen zur Validierung der Konfigurationsindizes 0x80n0 des
angeschlossenen 10-Link Gerates herangezogen werden.
Im Fehlerfall kdnnen diese Objekte genutzt werden, um die Konfiguration mit dem Istzustand zu vergleichen.

Lost Frame Counter

Der Lost Frame Counter im Objekt 0xAONn0:02 [»_66] dient zur Diagnose der Ubertragungsqualitat. TwinCAT
stellt hier die MAglichkeit bereit, Probleme z. B. mit der Verkabelung, EMV oder Stromversorgung zu
diagnostizieren.
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Firmware Kompatibilitat

5 Anhang

5.1 Firmware Kompatibilitat

Beckhoff EtherCAT-Gerate werden mit dem aktuell verfliigbaren letzten Firmware-Stand ausgeliefert. Dabei
bestehen zwingende Abhangigkeiten zwischen Firmware und Hardware; eine Kompatibilitat ist nicht in jeder
Kombination gegeben. Die unten angegebene Ubersicht zeigt auf welchem Hardware-Stand eine Firmware

betrieben werden kann.

Anmerkung
» Es wird empfohlen, die fur die jeweilige Hardware letztmdgliche Firmware einzusetzen

+ Ein Anspruch auf ein kostenfreies Firmware-Update bei ausgelieferten Produkten durch Beckhoff
gegenuber dem Kunden besteht nicht.

HINWEIS

Beschadigung des Gerates moglich!

Beachten Sie die Hinweise zum Firmware-Update auf der gesonderten Seite [»_85].
Wird ein Gerat in den BOOTSTRAP-Mode zum Firmware-Update versetzt, prift es u. U. beim Download

nicht, ob die neue Firmware geeignet ist.
Dadurch kann es zur Beschadigung des Gerates kommen! Vergewissern Sie sich daher immer, ob die

Firmware fir den Hardware-Stand des Gerates geeignet ist!

ED6224
Hardware (HW) Firmware (FW) Revision-Nr. Release - Datum
00* 01* ED6224-0000-0016 2026/02

*) Zum Zeitpunkt der Erstellung dieser Dokumentation ist dies der aktuelle kompatible Firmware/Hardware-
Stand. Uberpriifen Sie auf der Beckhoff Webseite, ob eine aktuellere Dokumentation vorliegt.
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5.2 Firmware Update

Dieses Kapitel beschreibt das Gerate-Update flir Beckhoff EtherCAT-Slaves der Serien ED/EF, EL/ES, ELM,
EM, EK, EP, EPP und ERP. Ein FW-Update sollte nur nach Riicksprache mit dem Beckhoff Support
durchgefiihrt werden.

HINWEIS

Nur TwinCAT 3 Software verwenden!

Ein Firmware-Update von Beckhoff IO Geraten ist ausschlie3lich mit einer TwinCAT 3-Installation
durchzuflhren. Es empfiehlt sich ein mdglichst aktuelles Build, kostenlos zum Download verfugbar auf der

Beckhoff-Website.

Zum Firmware-Update kann TwinCAT im sog. FreeRun-Modus betrieben werden, eine kostenpflichtige
Lizenz ist dazu nicht nétig.

Das fiir das Update vorgesehene Gerat kann in der Regel am Einbauort verbleiben; TwinCAT ist jedoch im
FreeRun zu betreiben. Zudem ist auf eine stérungsfreie EtherCAT Kommunikation zu achten (keine
.LostFrames® etc.).

Andere EtherCAT-Master-Software wie z. B. der EtherCAT-Konfigurator sind nicht zu verwenden, da sie
unter Umstanden nicht die komplexen Zusammenhénge beim Update von Firmware, EEPROM und ggf.
weiteren Geratebestandteilen unterstitzen.

Speicherorte

In einem EtherCAT-Slave werden an bis zu drei Orten Daten fiir den Betrieb vorgehalten:

» Jeder EtherCAT-Slave hat eine Geratebeschreibung, bestehend aus Identitdt (Name, Productcode),
Timing-Vorgaben, Kommunikationseinstellungen u. a.
Diese Geratebeschreibung (ESI; EtherCAT-Slave Information) kann von der Beckhoff Website im
Downloadbereich als Zip-Datei heruntergeladen werden und in EtherCAT-Mastern zur Offline-
Konfiguration verwendet werden, z. B. in TwinCAT.
Vor allem aber tragt jeder EtherCAT-Slave seine Geratebeschreibung (ESI) elektronisch auslesbar in
einem lokalen Speicherchip, dem einem sog. ESI-EEPROM. Beim Einschalten wird diese
Beschreibung einerseits im Slave lokal geladen und teilt ihm seine Kommunikationskonfiguration mit,
andererseits kann der EtherCAT-Master den Slave so identifizieren und u. a. die EtherCAT
Kommunikation entsprechend einrichten.

HINWEIS

Applikationsspezifisches Beschreiben des ESI-EEPROM

Die ESI wird vom Geratehersteller nach ETG-Standard entwickelt und fur das entsprechende Produkt
freigegeben.

- Bedeutung flr die ESI-Datei: Eine applikationsseitige Veranderung (also durch den Anwender) ist nicht
zulassig.

- Bedeutung fur das ESI-EEPROM: Auch wenn technisch eine Beschreibbarkeit gegeben ist, dirfen die
ESI-Teile im EEPROM und ggf. noch vorhandene freie Speicherbereiche Uber den normalen Update-
Vorgang hinaus nicht verandert werden. Insbesondere flr zyklische Speichervorgénge
(Betriebsstundenzahler u. &.) sind dezidierte Speicherprodukte wie EL6080 oder IPC-eigener NOVRAM zu
verwenden.

» Je nach Funktionsumfang und Performance besitzen EtherCAT-Slaves einen oder mehrere lokale
Controller zur Verarbeitung von 10-Daten. Das darauf laufende Programm ist die so genannte
Firmware im Format *.efw.

* In bestimmten EtherCAT-Slaves kann auch die EtherCAT Kommunikation in diesen Controller
integriert sein. Dann ist der Controller meist ein so genannter FPGA-Chip mit der *.rbf-Firmware.

Kundenseitig zuganglich sind diese Daten nur Gber den Feldbus EtherCAT und seine
Kommunikationsmechanismen. Beim Update oder Auslesen dieser Daten ist insbesondere die azyklische
Mailbox-Kommunikation oder der Registerzugriff auf den ESC in Benutzung.

Der TwinCAT System Manager bietet Mechanismen, um alle drei Teile mit neuen Daten programmieren zu
kénnen, wenn der Slave daflr vorgesehen ist. Es findet Ublicherweise keine Kontrolle durch den Slave statt,
ob die neuen Daten flr ihn geeignet sind, ggf. ist ein Weiterbetrieb nicht mehr méglich.
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Vereinfachtes Update per Bundle-Firmware

Bequemer ist das Update per sog. Bundle-Firmware: hier sind die Controller-Firmware und die
ESI-Beschreibung in einer *.efw-Datei zusammengefasst, beim Update wird in der Klemme sowohl die
Firmware, als auch die ESI verandert. Dazu ist erforderlich

» dass die Firmware in dem gepackten Format vorliegt: erkenntlich an dem Dateinamen der auch die
Revisionsnummer enthalt, z. B. ELxxxx-xxxx_REV0016_SWO01.efw

+ dass im Download-Dialog das Passwort = 1 angegeben wird. Bei Passwort = 0 (default Einstellung)
wird nur das Firmware-Update durchgefihrt, ohne ESI-Update.

+ dass das Gerat diese Funktion unterstitzt. Die Funktion kann in der Regel nicht nachgertstet werden,
sie wird Bestandteil vieler Neuentwicklungen ab Baujahr 2016.

Nach dem Update sollte eine Erfolgskontrolle durchgefiihrt werden

» ESI/Revision: z. B. durch einen Online-Scan im TwinCAT ConfigMode/FreeRun — dadurch wird die
Revision bequem ermittelt

* Firmware: z. B. durch einen Blick ins Online-CoE des Gerétes

HINWEIS

Beschadigung des Gerates moglich!
v Beim Herunterladen von neuen Geratedateien ist zu beachten
a) Das Herunterladen der Firmware auf ein EtherCAT-Gerat darf nicht unterbrochen werden.

b) Eine einwandfreie EtherCAT-Kommunikation muss sichergestellt sein, CRC-Fehler oder LostFrames
dirfen nicht auftreten.

c) Die Spannungsversorgung muss ausreichend dimensioniert, die Pegel entsprechend der Vorgabe sein.

= Bei Stérungen wahrend des Update-Vorgangs kann das EtherCAT-Gerat ggf. nur vom Hersteller
wieder in Betrieb genommen werden!

5.2.1 Geratebeschreibung ESI-File/XML

ACHTUNG bei Update der ESI-Beschreibung/EEPROM

Manche Slaves haben Abgleich- und Konfigurationsdaten aus der Produktion im EEPROM abgelegt. Diese
werden bei einem Update unwiederbringlich Gberschrieben.

Die Geratebeschreibung ESI wird auf dem Slave lokal gespeichert und beim Start geladen. Jede
Geratebeschreibung hat eine eindeutige Kennung aus Slave-Name (9-stellig) und Revision-Nummer (4-
stellig). Jeder im System Manager konfigurierte Slave zeigt seine Kennung im EtherCAT-Reiter:

=Bl 5¥STEM - Configuration

' NC - Canfiguration General | EtherCAT | Process Data || Startup || CoE - Online || Elnline|
! PLC - Configuration
EI. 1/ - Corfiguration Type: |EL32E|4 4Ch. Ana. Input PT100[RTD] |

= S 1/0 Devices Product/Revision: | EL3204-0000-0016 |

== Device 2 (EtherCAT)
.a¥m Device 2-Image Auto lnc Addr: FFFF

== Device 2-Image-Info EtherCAT Addr [ [
EEI---%T Inputs
- § Outputs Previous Part: Tem 1 [EK1101]-B
H-§ InfoData
=T Term 1 (EK1101)
- @ ID
- § Wrstake
-4 InfoData

B |Term 2 (EL3204)

- Term 3 (EL3Z01)

Advanced Settings. .. ]

Abb. 63: Geratekennung aus Name EL3204-0000 und Revision -0016
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Die konfigurierte Kennung muss kompatibel sein mit der tatsachlich als Hardware eingesetzten
Geratebeschreibung, d. h. der Beschreibung die der Slave (hier: EL3204) beim Start geladen hat.
Ublicherweise muss dazu die konfigurierte Revision gleich oder niedriger der tatséchlich im
Klemmenverbund befindlichen sein.

Weitere Hinweise hierzu entnehmen Sie bitte der EtherCAT System-Dokumentation.

® Update von XML/ESI-Beschreibung

1 Die Geraterevision steht in engem Zusammenhang mit der verwendeten Firmware bzw. Hardware.

Nicht kompatible Kombinationen fliihren mindestens zu Fehlfunktionen oder sogar zur endgiiltigen

AuRerbetriebsetzung des Gerates. Ein entsprechendes Update sollte nur in Riicksprache mit dem
Beckhoff Support ausgefuhrt werden.

Anzeige der Slave-Kennung ESI

Der einfachste Weg die Ubereinstimmung von konfigurierter und tatséchlicher Geratebeschreibung
festzustellen, ist im TwinCAT-Modus Config/FreeRun das Scannen der EtherCAT-Boxen auszufihren:

+- B SYSTEM - Configuration

B N - Configuration General | Adapter | EH

' PLC - Configuration

=8 1/o - Configuration Mo Addr
Elﬁ I/ Devices °|j 1 1001

SR Y Device 7 (EtbercaTy ] M2 nn2
~=}= Devic ®g Append Box. ..

-I- Drewic

- & Input ¥ Delets Device

8:1 ?'}Itp[; {F} Online Resst
3-8 Info
21 Term 2% online Reload (Config Mode anky)

%T I Cnline Delete (Config Made only)

$

Y
‘ Ir "ﬁ Expoark Device. ..

lj T I
. mpork Box...
lj T ﬁ]

T Scan Boxes...

Abb. 64: Rechtsklick auf das EtherCAT-Gerat bewirkt das Scannen des unterlagerten Feldes

Wenn das gefundene Feld mit dem konfigurierten Ubereinstimmt, erscheint

TwinCAT System Manager EI
"
\lj) onfiguration is identical

Abb. 65: Konfiguration identisch

ansonsten erscheint ein Anderungsdialog, um die realen Angaben in die Konfiguration zu (ibernehmen.
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Check Configuration

Found ltems: Dizable »

(%]

Configured [tems:

= c'|j Term S (EETT01] [EK1101-0000-0017]

% Temn 6 [EL3204] [EL3204-0000-0016] 202

@ Temn 7 [EL3201) [EL3201-0000-0017]

Delete »
.J Term 3 [EL9011]

» Copy Before »

» Copy After »
»» Copy all x>

Cancel

| B

Extended Infarmation

= °|j Term 1 [EETT01] [EK1107-0000-0017]
M Tern 2 [EL3204) [EL3204-0000-0018]

Term 3 [EL3201] [EL3201-0000-0016]
M Tern 4 [EL30TT)

Abb. 66: Anderungsdialog

In diesem Beispiel in Abb. Anderungsdialog. wurde eine EL3201-0000-0017 vorgefunden, wahrend eine
EL3201-0000-0016 konfiguriert wurde. In diesem Fall bietet es sich an, mit dem Copy Before-Button die
Konfiguration anzupassen. Die Checkbox Extended Information muss gesetzt werden, um die Revision

angezeigt zu bekommen.

Anderung der Slave-Kennung ESI

Die ESI/EEPROM-Kennung kann unter TwinCAT wie folgt aktualisiert werden:

* Es muss eine einwandfreie EtherCAT-Kommunikation zum Slave hergestellt werden

» Der State des Slave ist unerheblich

» Rechtsklick auf den Slave in der Online-Anzeige fuhrt zum Dialog EEPROM Update, Abb. EEPROM
Update
- Bl S¥STEM - Configuration —
18 nC - Configuration General | Adapter | EtherCAT | Dnline | Cok - Online
! PLZ - Configuration '
EI- I} - Configuration Ma Addr  Mame State CRC
=B 1/0 Devices W1 1001 Tem 1 (EKI101) PREOP 0.0
== Device 2 (EtherCAT) B2 1002 Temn 2 [EL3204) 0.0

-=f= Device 2-Image 1003 Temn 3 [EL3201]
=¥ Device 2-Image-Info
E]---%T Inputs

F- L Outputs

-8 InfoData

H-T Term 1 (EK1101)

-G8 Mappings

FREOF

Reguest ‘THNIT' skake
Reguest 'PREOP' state
Request 'SAFEQP" skate
Reguest 'OP" skate

Reguest 'BOOTSTRAP skate

EIFITIWEII’E Epaaie. o

Clear 'ERROR state

Advanced Settings. ..

Properties...

Abb. 67: EEPROM Update

Im folgenden Dialog wird die neue ESI-Beschreibung ausgewahlt, s. Abb. Auswahl des neuen ESI. Die
CheckBox Show Hidden Devices zeigt auch altere, normalerweise ausgeblendete Ausgaben eines Slave.
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¥rite EEPROM

Axailable EEPROM Dezcriptions: A Show Hidden Devices 0K
B OELHE2 2Ch Ana, Input 010 [FL31 62-0000-0000 L
IEE| 2201 1Ch. Ana. Input PTT00[RTD] [EL3201-0000-0018]

L0 L CAna, Input PTTOO R TD], High Precizion [EL3207-0010-001E]
EL3201-0020 1Ch. Ana. Input PT100 [RTD). High Precision, calibrated  [EL3201-0020-0016]
EL3202 2Ch. Ana. Input PT100 (RTD) [EL3202-0000-0016]

EL3202-0010 2Ch. Ana. Input PT100 [RTD). High Precision  [EL3202-0010-001E]

EL3204 4Ch Ana lnout PTI00BTDY (ELZ204-0000-007 6]

4 EL3I31T 1Ch. &na. Input Thermocouple [TC] [EL33171-0000-0017F)
.j EL3311 1Ch. Ana. Input Thermocouple [TC] [EL33171-0000-0016]
§ ELASTZ 2Ch. ana. Input Thermocouple [TC] [ELFETE-0000-007 7

Abb. 68: Auswahl des neuen ESI

Ein Laufbalken im System Manager zeigt den Fortschritt - erst erfolgt das Schreiben, dann das Veryfiing.

Anderung erst nach Neustart wirksam

[

1 Die meisten EtherCAT-Geréate lesen eine geanderte ESI-Beschreibung umgehend bzw. nach dem
Aufstarten aus dem INIT ein. Einige Kommunikationseinstellungen wie z. B. Distributed Clocks
werden jedoch erst bei PowerOn gelesen. Deshalb ist ein kurzes Abschalten des EtherCAT-Slave
nétig, damit die Anderung wirksam wird.

5.2.2 Erlauterungen zur Firmware
Versionsbestimmung der Firmware

Versionsbestimmung mit dem TwinCAT System Manager

Der TwinCAT System Manager zeigt die Version der Controller-Firmware an, wenn der Slave online fur den
Master zuganglich ist. Klicken Sie hierzu auf die E-Bus-Klemme deren Controller-Firmware Sie Uberprifen
mochten (im Beispiel Klemme 2 (EL3204) und wahlen Sie den Karteireiter CoE-Online (CAN over
EtherCAT).

® CoE-Online und Offline-CoE

1 Es existieren zwei CoE-Verzeichnisse:

« online: es wird im EtherCAT-Slave vom Controller angeboten, wenn der EtherCAT-Slave dies
unterstutzt. Dieses CoE-Verzeichnis kann nur bei angeschlossenem und betriebsbereitem Slave
angezeigt werden.

« offline: in der EtherCAT Slave Information ESI/XML kann der Default-Inhalt des CoE enthalten
sein. Dieses CoE-Verzeichnis kann nur angezeigt werden, wenn es in der ESI (z. B. ,Beckhoff
EL5xxx.xml*) enthalten ist.

Die Umschaltung zwischen beiden Ansichten kann Uber den Button Advanced vorgenommen
werden.

In Abb. Anzeige FW-Stand EL3204 wird der FW-Stand der markierten EL3204 in CoE-Eintrag 0x100A mit 03
angezeigt.
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& G SYSTEM - C i _
| B - Cmﬁgz'::;;'rta = | Genesal | EihesCAT | Process Data | Starup | Cok - Dl“"ﬂl Oinlne |
[+ ™ PLC - Corfiguration :
= 1/ - Configuration [ Updstelit | [JawoUpdste [#SingeUpdate [] Show Ofine Dala
E-ﬂEDeﬁ:e: ( " Bl I Advanced ., | l |
=55 Device 2 (EtherCh
s Device 2Image A8410 Slamup A Module OD [AcE Porf g
=5 Device 2-Image-Irfo
- QT Inputs I Mame Flagz Wallg
-l Outputs 1000 Device tipe RO 001 4017339 (20576521
- InfcData 1008 Device name RO EL3204-0000
=T ET"“!(EK!MI} e s ii :g g I
# ICr WANE VETSIN
@ ‘ Wkt 1. 15 : eshore defaul peramelers 1N L
T MM novancedsettings |
B Term 2 (EL3204) -_
s (| |2 40 osenay
LM Tarm 4 (ELSO11)
&8 Meppins e ¢ | [@orine Jviaspo tomaion @ evice 00
s 1C0 () Difine lreen Device Desciiption Modue 0D [via AoE perl) |IZI_i
+-101
1 jects [AxPOD)
1C3 Mappable Objects [TxFDO)
= Backup Objects
] Settings Objects

Abb. 69: Anzeige FW-Stand EL3204
TwinCAT 2.11 zeigt in (A) an, dass aktuell das Online-CoE-Verzeichnis angezeigt wird. Ist dies nicht der Fall,

kann durch die erweiterten Einstellungen (B) durch Online und Doppelklick auf All Objects das Online-
Verzeichnis geladen werden.

5.2.3 Update Controller-Firmware *.efw

® CoE-Verzeichnis

Das Online-CoE-Verzeichnis wird vom Controller verwaltet und in einem eigenen EEPROM
gespeichert. Es wird durch ein FW-Update im Allgemeinen nicht verandert.

Um die Controller-Firmware eines Slave zu aktualisieren, wechseln Sie zum Karteireiter Online, s. Abb.
Firmware Update.

90 Version: 1.0.0 ED6224



BECKHOFF

Anhang
Firmware Update

-1 SYSTEM - Configuration
I8 nC - Configueation Generdl | EtheiCAT | Priocess Dats | Startup | Cof - Onfne | |Urﬁl'-=||
- PLC - Configuration .
8 ! 10 - Configuration State Machine
= E 1/ Devices @A_] @J BI |BI:IDT |
=55 Device 2 (EtherCAT) (Fedr | Goets fiE [ mcal e |
1 -I- Device 2-Image Flequasted State: BOOT
<} Device 2-Image-Info [ap ] [ClearEmoe |
®- § Inputs
- @ Cubputs i
5§ mhobets DLL Status—— Lock in: | (£ Newewr
=T Term 1 (EKLID1} Pt A: - EEEE
s §m pu e
- ‘WiStabe B - : My Flscerd
- § IrfcData Foit C Ma Canier / Closed ng:;;ts
- Tem 2 (EL3Z04 Fon D Mo Canier / Closed
w- =
! Bl Term 4 (EL9011) L§
i- T Mappings File Access over EthesCAT Desklop
| Cownload...[ ]
LY -\j
Hame: Online --'J
%1 Underrange 0 EigDat
Sl Cverrange 1
S Limit 1 0 ()
S Limit 2 0 ()
Sl Error 1 My Compates
ST TP00 State 0 ¥ Conecs
ST P00 Toggle i
Sl walue 0xZ2134 <E50.000> File rame: |EL3'E'U4 05, v
Gl wicState 1 1 =
C |[T5tate w0003 (3] My Metwork | Files of lypec | EthesCAT Fimwuane Fieg [*efu) ||
& hdsiddr 0oo00000AasaLE =

open %

v| G?‘ N i

Abb. 70: Firmware Update

g

[ Cancel |

Es ist folgender Ablauf einzuhalten, wenn keine anderen Angaben z. B. durch den Beckhoff Support
vorliegen. Gultig fur TwinCAT 2 und 3 als EtherCAT-Master.

» TwinCAT System in ConfigMode/FreeRun mit Zykluszeit >= 1ms schalten (default sind im ConfigMode
4 ms). Ein FW-Update wahrend Echtzeitbetrieb ist nicht zu empfehlen.

Microsoft Visual Studio B
I::el Load I/O Devices
[ Yes J I Mo ]

Microsoft Visual Studio

g ..“'_
I:_el Activate Free Run

=

[ Yes

J |

Mo ]

« EtherCAT-Master in PreOP schalten

Solution Explorer

R VAN

T, ol ™
@ o-@ &= [ General [ Adapter | Ethercaf{| Onine [JioE - Oniine |
Search Solution Explorer (Ctrl+ Q) P~
SAFETY ~ Mo Addr  Name CRC
B c++ 1 1001  Tem 5(EL1004) 0.0
= M2 1002 Tem 6(EL2004) 0.0
4 E 1o : '
,. P32 1003 Tem 7 (ELGGES) 0
j!, Image-Info
b 2 SyncUnits Actual State: PREOP Couriter Cyclic Queued
4 Inputs [t ] p | [SafeOp| | Op Send Frames 17167 + 5289
#1 Frm05tate [ Clea [ Clear Frames ] Frames / sec 455 + 43
#1 Frm0WcState Lost Frames 0 + 0
#! Frm0InputToggle T/ e Errors 0 /0
#1 SlaveCount
#| Devstate
+ Slave in INIT schalten (A)
» Slave in BOOTSTRAP schalten
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» Kontrolle des aktuellen Status (B, C)
+ Download der neuen *efw-Datei, abwarten bis beendet. Ein Passwort wird in der Regel nicht bendtigt.

Microsoft Visual Studic ==

| Function Succeeded!

» Nach Beendigung des Download in INIT schalten, dann in PreOP
 Slave kurz stromlos schalten (nicht unter Spannung ziehen!)
* Im CoE 0x100A kontrollieren ob der FW-Stand korrekt ibernommen wurde.

5.24 FPGA-Firmware *.rbf

Falls ein FPGA-Chip die EtherCAT-Kommunikation Gbernimmt, kann ggf. mit einer *.rbf-Datei ein Update
durchgefiihrt werden.

+ Controller-Firmware fiir die Aufbereitung der E/A-Signale
» FPGA-Firmware fiir die EtherCAT-Kommunikation (nur fir Klemmen mit FPGA)

Die in der Seriennummer der Klemme enthaltene Firmware-Versionsnummer beinhaltet beide Firmware-
Teile. Wenn auch nur eine dieser Firmware-Komponenten verandert wird, dann wird diese Versionsnummer
fortgeschrieben.

Versionsbestimmung mit dem TwinCAT System-Manager

Der TwinCAT System Manager zeigt die Version der FPGA-Firmware an. Klicken Sie hierzu auf die
Ethernet-Karte lhres EtherCAT-Stranges (im Beispiel Gerat 2) und wahlen Sie den Karteireiter Online.

Die Spalte Reg:0002 zeigt die Firmware-Version der einzelnen EtherCAT-Gerate in hexadezimaler und
dezimaler Darstellung an.
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Opkionen ¢

Datei EBearbeiten Akkonen  Ansicht

EErEIE R

ga v & &

o
AT IR

R

+- B 5¥STEM - Konfiguration
- N - Konfiguration
- N - Korfiguration

.- B 5Ps - Konfiguration
=8 E/a - Konfiguration
=B Ejn Gerste
=l B R CersE 2 (EtherCAT)
== Gerdt 2-Prozefiabbild
== Gerdt 2-Prozefabbild-Info
- %1 Eingange
- §) Ausginge
-8 InfoData
- Klemme 1 (EK1100)
--@f Zuordnungen

Eereit

.-’-'-.Ilgemeinl .-’-'-.u:lapterl EtherCaT  Onling I

No | sddr | Mame | state | CRC | Reg:0002
e 1001 Klemme 1 ([EK1100) OP ] 00002 [11)
B 2 1002 Klemme 2 [EL2004) OP ] 00002 [10)
B 3 1003 Klemme 3 (EL2004) OP ] 00002 [11)
4 1004  Klemme 4 [EL5001) OP ] 00002 [10)
¥ 5 1005 Klemme 5 [EL5001) OP 1] 00008 [11)
¥ B 100  KlemmeB [EL5101] OF ] 00002 [11)
71007 Klemme 7 [ELS101] OF ] 0=000C [12)
Altueller Status: IEIF' gezendete Frames: |?423?
[ ik | P're-EIpl Safe-DpI Op |Frames.-’seu:: ISEEI

CRC fdschen |

Framesz lozchen |‘v’erlu:urene Frames: IEI

Mummer | Boxbezeichnung | Adresse | Typ | Eing. Grife | 0 -
EF Klemme 1 (EK1100) 1001  EK1100 0.0 0__
B 2 Klemme z (ELZ004) 1002 ELZOD4 0.0 0
B! 3 Klemme 3(ELZ004) 1003 ELZOD4 0.0 0
# 4 Klemme 4 (ELS001) 1004  ELSOOL 5.0 0|

Lokal Free Run

Abb. 71: Versionsbestimmung FPGA-Firmware

Falls die Spalte Reg:0002 nicht angezeigt wird, klicken sie mit der rechten Maustaste auf den Tabellenkopf
und wahlen im erscheinenden Kontextmenu, den MenlUpunkt Properties.

Reguest THIT' state
Request ‘PREDE state
Request 'SAFECE" skate
Request 'OF" skate

Reguest BOOTSTRAR state

Clear 'ERROR' skate

EEPROM Update. ..
Firrmware Update, .,
Advanced Settings. ..

Properties. .,

Abb. 72: Kontextmenu Eigenschaften (Properties)

In dem folgenden Dialog Advanced Settings konnen Sie festlegen, welche Spalten angezeigt werden sollen.
Markieren Sie dort unter Diagnose/Online Anzeige das Kontrollkastchen vor ‘0002 ETxxxx Build' um die
Anzeige der FPGA-Firmware-Version zu aktivieren.

ED6224

Version: 1.0.0

93



Anhang
Firmware Update BEGKHOFF

Advanced Settings Ed
=l Diagnose Online Anzeige

S C'rilinc Anzeige
= Emergency (10000 'ET 1 smms RewdType' il IEII:IEIEI Add
L SCan [w] 0002 'ET1swmm Build'

(10004 'Sk /PR Cit?

(10006 'DPRAM Size'

[]0008 ‘Features'

(10070 'Phys Addr’'

(10012 'Phys Addr 2nd' ;I

[ Show Change Counters

0k, I Abbrechen

Abb. 73: Dialog Advanced settings

Update
Fur das Update der FPGA-Firmware

 eines EtherCAT-Kopplers, muss auf diesem Koppler mindestens die FPGA-Firmware-Version 11
vorhanden sein.

« einer E-Bus-Klemme, muss auf dieser Klemme mindestens die FPGA-Firmware-Version 10 vorhanden
sein.

Altere Firmware-Stande kdnnen nur vom Hersteller aktualisiert werden!

Update eines EtherCAT-Gerits

Es ist folgender Ablauf einzuhalten, wenn keine anderen Angaben z. B. durch den Beckhoff Support
vorliegen:

« TwinCAT System in ConfigMode/FreeRun mit Zykluszeit >= 1 ms schalten (default sind im ConfigMode
4 ms). Ein FW-Update wahrend Echtzeitbetrieb ist nicht zu empfehlen.
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» Wahlen Sie im TwinCAT System Manager die Klemme an, deren FPGA-Firmware Sie aktualisieren
mochten (im Beispiel: Klemme 5: EL5001) und klicken Sie auf dem Karteireiter EtherCAT auf die
Schaltflache Weitere Einstellungen:

Datei Bearbeiten Akkionen  Ansicht Opkionen 7

D S s+ ad =eav/dd e e e B
a S¥STEM - Konfiguration Allgemein  EtherCAT | Prozessdaten I Startupl CoE - Dnlinel I:Inlinel
' CHC - Konfigur ation
' M - Konfiguration Tup: IELEEIEI'I 1E. 551 Encoder
! SPS - Konfiguration
E‘l E/& - Konfiguration Frodukt / Bevision: IELEEIEI'I -0000-0000
E‘"'é;;"gerétz (EtherCaT) Auto-lInc-Adresse: IFFFE
- erd er
== Gerdt 2-Prozefiabbild EtherCAT-Adresze: [ |1EIEIE E: YWeitere Einstellungen... * |
== Gerdt 2-Prozefiabbild-Info Vorginger-Port IKIemme 4 [EL5001) - B j

[+ %T Eingange

[+ ‘l Ausgange

- § InfoData

- Klemme 1 (EK1100)
£-§ InfoData

- B Klemme 2 (ELZ004)
- B Klemme 3 (ELZ004)
£ Klemme 4 (ELS001)

hittpe v, beckhoff, dedgermandef ault bt PE therCAT AE LAOOT . kb

SR W |=rnime S (FLS001)

- - %1 Channel 1 Marne | | online | Tvp | Grife
- § Weskate @[ Status O (85) BYTE 1.0

. ®-§ InfoData T value 000000000 {0 UDINT 4.0

w8 Klermme & (ELS101) T WesStake 0 BOOL o1

ﬁj Klemme 7 (ELS5101) ] State 0005 (3] JINT z.0

B Kemme 8 (Flaotg) | 9T AdsAddr  AC1003F30301EDO03  AMSADDRESS 8.0
@8 Zuordnungen 1| |

Bereit [l = WM “onfig Mode

» Im folgenden Dialog Advanced Settings klicken Sie im Menulpunkt ESC-Zugriff/E2PROM/FPGA auf die
Schaltflache Schreibe FPGA:

Advanced Settings
[ Allgemein FPGA
Mailba
- Distributed Clack | Schieibe FPGA...
=) ESC-Zugriff

k. Abbrechen
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» Wahlen Sie die Datei (*.rbf) mit der neuen FPGA-Firmware aus und Ubertragen Sie diese zum
EtherCAT-Gerat:

Offnen

Sucher in; Il.f} Firmivare j €] T G-

COM_T1_EBUS_BGA_LYTTL_F2 54 BLD1Z,rhf

Dateiname: [4_LYTL_F2_ 54 BLD1Z1bf | Offnen |
Dateityp: | FPGA File [ 1b] <] Abbrechen |
A

e Abwarten bis zum Ende des Downloads

» Slave kurz stromlos schalten (nicht unter Spannung ziehen!). Um die neue FPGA-Firmware zu
aktivieren ist ein Neustart (Aus- und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung) des EtherCAT-

Gerats erforderlich

« Kontrolle des neuen FPGA-Standes

Beschadigung des Gerates moglich!

Das Herunterladen der Firmware auf ein EtherCAT-Gerat durfen Sie auf keinen Fall unterbrechen! Wenn
Sie diesen Vorgang abbrechen, dabei die Versorgungsspannung ausschalten oder die Ethernet-
Verbindung unterbrechen, kann das EtherCAT-Gerat nur vom Hersteller wieder in Betrieb genommen

werden!

5.2.5 Gleichzeitiges Update mehrerer EtherCAT-Gerate

Die Firmware von mehreren Geraten kann gleichzeitig aktualisiert werden, ebenso wie die ESI-
Beschreibung. Voraussetzung hierfir ist, dass fur diese Gerate die gleiche Firmware-Datei/ESI gilt.

Gereral | Adapter | EtherCaT | Onlire | CoE - Online

Mo Addr | Mame State
i 1 Temn 5 [EK1101]
HE 2 Tem B [ELI0Z]
E Tem 7 [E
= K 1004  Tem 8[E ‘ Reguest 'TMIT' state
% 1005  Term 3 [EL3T102] Reguest 'PRECOP' skate

Request 'SAFEOP' skake
Request 'OF' skate

Reguest 'BOOTSTRAP state

Clear 'ERROR' stake

EEPROM Lipdate. ..

Abb. 74: Mehrfache Selektion und FW-Update

Wabhlen Sie dazu die betreffenden Slaves aus und fiihren Sie das Firmware-Update im BOOTSTRAP Modus
wie 0. a. aus.
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5.3 Wiederherstellen des Auslieferungszustandes

Um bei EtherCAT-Geraten (,Slaves®) den Auslieferungszustand (Werkseinstellungen) der CoE-Objekte
(Objektverzeichnis) wiederherzustellen, kann per EtherCAT-Master (z. B. TwinCAT) das CoE-Objekt Restore
default parameters, Subindex 001 verwendet werden (s. Abb. Auswahl des PDO, Restore default
parameters)

Allgemein  EBtherlCAT DC Prozessdaten SP5  Statup CoE-Orline  Online
Update Liste [ ]Auto Update  [+] Single Update [ ] Zeige Offine Daten
Erweitert... | |
Zu Startup hinzufiigen... Modul OD {AoE Part): D
Index Mame Fags Woer Binheit ™
1000 Device type RO (e DDD01389 (5001)
1008 Device name RO EL5101
1009 Hardware version RO ey
1004 Software version RO 18
=1-1011:0 Restore default parameters RO »1«
e Sublndex 001 k (00000000 (0)
+-1018:0 |dentity RO -
+- 10F0:0 Backup parameter handling RO »1«¢
+-- 1400:0 RuP DO-Par Outputs RO »h<

Abb. 75: Auswahl des PDO Restore default parameters

Set Value Dialog >
Dez | 1634107118 1 | [k ]
X

Hes: | 0xE4E1EFEC - | Abbruch
Float: |1.66341558+22 |

Bool: 0 1 Hex Edit...
Bindr. |EC 6F 6164 4|
Bitagle  O1 08 O16 ®32 OB O7

Abb. 76: Eingabe des Restore-Wertes im Set Value Dialog

Durch Doppelklick auf Sublndex 001 gelangen Sie in den Set Value -Dialog. Tragen Sie im Feld Dec den
Reset-Wert 1684107116 oder alternativ im Feld Hex den Wert 0x64616F6C ein (ASCII: ,load®) und
bestatigen Sie mit OK (Abb. Eingabe des Restore-Wertes im Set Value Dialog).

» Alle veranderbaren CoE-Eintrage werden auf die Default-Werte zuriickgesetzt.
Ausnahme: per Schreibschutzpasswort geschiitzte Objekte

« Je nach Umfang des Objektverzeichnis kann dieser Vorgang von einigen ms bis zu > 1 Sekunde
dauern.

» Die Werte kdnnen nur erfolgreich zuriickgesetzt werden, wenn der Reset auf das Online-CoE, d. h. auf
dem Slave direkt angewendet wird. Im Offline-CoE kdnnen keine Werte verandert werden.

+ TwinCAT muss dazu im Zustand RUN oder CONFIG/Freerun befinden, d. h. EtherCAT
Datenaustausch findet statt. Auf fehlerfreie EtherCAT-Ubertragung ist zu achten.

» Es findet keine gesonderte Bestatigung durch den Reset statt. Zur Kontrolle kann zuvor ein
veranderbares Objekt umgestellt werden.
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» Dieser Reset-Vorgang kann auch als erster Eintrag in die StartUp-Liste des Slaves mit aufgenommen

werden, z. B. im Statusiibergang PREOP->SAFEOP oder, wie in Abb. CoE-Reset als StartUp-Eintrag,
bei SAFEOP->OP

Alle Backup-Objekte werden so in den Auslieferungszustand zurlickgesetzt.

@ Alternativer Restore-Wert

1 Bei einigen Klemmen alterer Bauart (FW Erstellung ca. vor 2007) lassen sich die Backup-Objekte

mit einem alternativen Restore-Wert umstellen: Dezimalwert: 1819238756, Hexadezimalwert:
0x6C6F6164.

Eine falsche Eingabe des Restore-Wertes zeigt keine Wirkung!
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54 Versionsidentifikation von EtherCAT-Geraten

5.4.1 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 Januar 2014 auRen auf den IP20-Klemmen aufgebracht, siehe Abb. ,EL2872 mit
Revision 0022 und Seriennummer 01200815,

» Typ, Version und Revision werden als dezimale Zahlen gelesen, auch wenn sie technisch hexadezimal
gespeichert werden.
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5.4.2 Versionsidentifikation von EL-Klemmen

Als Seriennummer/Date Code bezeichnet Beckhoff im 10-Bereich im Allgemeinen die 8-stellige Nummer, die
auf dem Gerat aufgedruckt oder mit einem Aufkleber angebracht ist. Diese Seriennummer gibt den
Bauzustand im Auslieferungszustand an und kennzeichnet somit eine ganze Produktions-Charge,
unterscheidet aber nicht die Module innerhalb 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

Ser.Nr.. 01200815
= S5
EL2872

16 % digital cutput
PAVDC /OB A

Abb. 77: EL2872 mit Revision 0022 und Seriennummer 01200815
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543 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. 78: 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 518678294
Seriennummer-System,
z. B. bei Safety-Produkten
oder kalibrierten Klemmen

7 Variante Optional: 30P 12 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 518678294

Entsprechend als DMC:

Abb. 79: 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 Dokumenation kénnen keine Anspriiche auf Anderung geltend gemacht werden.

102

Version:

1.0.0

ED6224




Anhang
BEGKHOFF Versionsidentifikation von EtherCAT-Geréaten

5.4.4 Elektronischer Zugriff auf den BIC (eBIC)

Elektronischer BIC (eBIC)

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

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

K-Bus Gerite (IP20, IP67)

Fir diese Gerate ist derzeit keine elektronische Speicherung und Auslesung geplant.

EtherCAT-Gerate (IP20, IP67)

Alle Beckhoff EtherCAT-Gerate haben ein sogenanntes ESI-EEPROM, das die EtherCAT-ldentitat mit der
Revision beinhaltet. Darin wird die EtherCAT-Slave-Information gespeichert, umgangssprachlich auch als
ESI/XML-Konfigurationsdatei fiir 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 geschrieben. Die Einfliihrung des eBIC in die
Beckhoff-10-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 Kontrollkastchen ,Show Beckhoff
Identification Code (BIC)* aktivieren:

TwinCAT Project30 & X

General Adapter EtherCAT  QOnline  CoE - Online

Advanced Settings
Netld: 165.254.124.140.21

[#- State Machine : T
Export Configuration File... : Online View

[ Cyclic Frames

T — - Distributed Clocks ;m:gg Se_r;Twe- ~ \ﬂuﬂn—l Add
i.. EoE Support L . ult .
0004 "SM/FMMU Crit
Topology. i+ Redundancy 70006 Ports/DPRAM' [] Show Change Counters
& Emergency 10008 Features’ (State Changes / Mot Present)
Diagnosis []0010 Phys Addr
Frame Cmd  Addr len  WC  Sync Unit Cycle fms)  Lkilizatio [ 10012 ‘Configured Station Alias’
0020 "Register Protect”
WMo wR 0000000 1 1 <default> 4000 10030 ‘Access Protect”
o BRD  ®00000x0130 2 2 4.000 017 []0040 'ESC reset’
017 []0100 ‘ESC Gt Code(BIC)
[]0102 ESC CriEx
[]0108 Phys AW Offset’
[]0110°ESC Status’
OozoaLce
o Die BTN und Inhalte daraus werden dann angezeigt:
General Adapter | EtherCAT | Oriine | CoE - Oriine
Mo Addr  Mame Sate CRC Fw  Hw  Production Data  HemMo BTH Description  Guartity BatchNo SeralNo
g1 1001 Teem 1(EKN1I00 OP oo o 0 -
i 2 1002 Teen 2 (EL101E) oP 0.0 0 0 2020 KW3IE Fr 072222 k4pS62dT EL1B09 1 678294
M3 1003 Tem3(ELIG OP 0o 7 3 2012 KW24 Sa
-} 1004  Termn 4 (EL200S) oP 0.0 0 0 - 072223 ké&pS6247 EL2004 1 678295
§5 1005 TemS(ELIO0E) OP 0o 0 0
4 1006 Tem 6(EL2008) OP 0o o0 12 2014 KW14 Mo
Bl.7 1007 Temm 7(EKIND) OP ] 1 g 2012 KW25S Ma

o Hinweis: ebenso kdnnen 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 bereit.
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» Bei EtherCAT-Geraten mit CoE-Verzeichnis kann zusatzlich das Objekt 0Ox10E2:01 zur Anzeige der
eigenen eBIC vorhanden sein, auch hierauf kann die PLC einfach zugreifen:

o Das Gerat muss zum Zugriff in PREOP/SAFEOP/OP sein

index Name Fags  Value
1000 Dlevice bype RO Da015E 1285 (2234 2807)
1008 Disvics name RO ELMIT04-0000
1005 Hardware s RO L 1]
1004 Software verson RO 01
1008 Bootloader version RO 301270
+10M:0 Fesicre defaul parameters RO >1¢
+ 1080 identity RO 34 ¢
= 10E2:0 Mamdscturer-specific idanification C RO »1«
M0E2:01  Sublndex D01 RO TP1SS44Z5ETHO0GSp IKELMITE Q1  3P433001000016
« - 10F0:0 Backup parsmebar handing RO »1<
+ 10F3:0 Ciagnioats Hestowy RO » 21«
10F8 Actual Teme Stamp RC 01 b2 7

> 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 BIC sBICValue anhand von bekannten Kennungen in seine
Bestandteile und liefert die erkannten Teil-Strings in einer Struktur ST_SplittedBIC als
Rickgabewert

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

Hinweis: bei elektronischer Weiterverarbeitung ist die BTN als String(8) zu behandeln, der Identifier
~SBTN" ist nicht Teil der BTN.

Zum technischen Hintergrund:

Die neue BIC Information wird als Category zusatzlich bei der Gerateproduktion ins ESI-EEPROM
geschrieben. Die Struktur des ESI-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

> Bei einer hierarchischen Anordnung mehrerer ESC (EtherCAT Slave Controller) in einem Gerat
tragt lediglich der oberste ESC die eBIC-Information.

o Sind mehrere ESC in einem Gerat verbaut die nicht hierarchisch angeordnet sind, tragen alle ESC
die eBIC-Information gleich.

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

PROFIBUS-, PROFINET-, DeviceNet®-Gerite usw.

Fur diese Geréate ist derzeit keine elektronische Speicherung und Auslesung geplant.
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5.6 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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