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1 Vorwort

1.1 Hinweise zur Dokumentation

Zielgruppe

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

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

Das Fachpersonal ist verpflichtet, stets die aktuell guiltige Dokumentation zu verwenden.

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

Disclaimer

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

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

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

Marken

Beckhoff®, 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

EJ6080 Version: 1.1.0 5
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1.2 Sicherheitshinweise

Sicherheitsbestimmungen

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

Haftungsausschluss

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

Qualifikation des Personals

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

Signalworter

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

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

Warnungen vor Personenschaden

A GEFAHR

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

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

A VORSICHT

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

Warnung vor Umwelt- oder Sachschéaden

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

Information zum Umgang mit dem Produkt

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

6 Version: 1.1.0 EJ6080
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1.3 BestimmungsgemaRe Verwendung

Vorsicht Verletzungsgefahr!
Eine Verwendung der EJ-Komponenten, die Uber die im Folgenden beschriebene bestimmungsgemalie
Verwendung hinausgeht, ist nicht zulassig!

1.4 Signal Distribution Board

Signal Distribution Board
Stellen Sie sicher, dass die EtherCAT-Steckmodule nur auf einem Signal Distribution Board eingesetzt
werden, welches entsprechend des Design Guide entwickelt und gefertigt wurde.

1.5 Ausgabestande der Dokumentation

Version [Kommentar

1.1.0 » Update Kapitel ,Vorwort*

» Update Technische Daten
» Update Struktur

1.0 * 1. Veroffentlichung EJ6080
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1.6 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

Design Guide EJ8xxx — Hinweise zum Design eines EJ-Distribution Boards fur
Signal Distribution Board fiir Standard EtherCAT-Steckmodule

Standard EtherCAT-Steckmodule (PDF) « Anforderungen an das Signal Distribution Board
» Montagerichtlinie fur die Leiterplatte

* Modul Platzierung
* Routing-Richtlinie

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

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

1.7 Kennzeichnung von EtherCAT-Steckmodulen

Bezeichnung

Beckhoff EtherCAT-Steckmodule verfligen Uber eine 14-stellige technische Bezeichnung, die sich wie folgt
zusammensetzt (z. B. EJ1008-0000-0017):

* Bestellbezeichnung:
o Familienschlissel: EJ

> Produktbezeichnung: Die erste Stelle der Produktbezeichnung dient der Zuordnung zu einer
Produktgruppe (z. B. EJ2xxx = Digital - Ausgangsmodul)

o Versionsnummer: Die vierstellige Versionsnummer kennzeichnet verschiedene Produktvarianten
* Revisionsnummer:
Sie wird bei Anderungen am Produkt hochgezahlt.

Die Bestellbezeichnung und Revisionsnummer werden auf der Seite der EtherCAT-Steckmodule
aufgebracht, siehe folgende Abbildung (A und B).
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BECKHOFF
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Abb. 1: Bestellbezeichnung (A), Revisionsnummer (B) und Seriennummer (C) am Beispiel EJ1008

Produktgruppe Beispiel
Produktbezeichnung Version Revision

EtherCAT-Koppler EJ1101 -0022 -0016

EJ110x (Koppler mit externen Steckern, Netzteil und optionalen ID-
Switchen)

Digital-Eingangs-Module |EJ1008 -0000 -0017

EJ1xxx 8-kanalig (Grundtyp)

Digital-Ausgangs-Module |EJ2521 -0224 -0016

EJ2xxx 1-kanalig (2 x 24 V Ausgénge)

Analog-Eingangs-Module |EJ3318 -0000 -0017

EJ3xxx 8-kanaliges Thermoelement (Grundtyp)

Analog-Ausgangs-Module |[EJ1434 -0000 -0019

EJ4xxx 4-kanalig (Grundtyp)

Sonderfunktions-Module |EJ6224 -0090 -0016

EJ5xxx, EJ6xxx 10-Link-Master (mit TwinSAFE SC)

Motor-Module EJ7211 -9414 -0029

EJ7xxx Servomotorendstufe (mit OCT, STO und TwinSAFE SC)

Hinweise

« die oben genannten Elemente ergeben die technische Bezeichnung, im Folgenden wird das Beispiel
EJ1008-0000-0017 verwendet.

» Davon ist EJ1008-0000 die Bestellbezeichnung, umgangssprachlich bei ,-0000“ dann oft nur EJ1008
genannt.

» Die Revision -0017 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 héherer Revision ein Gerat mit niedrigerer Revision ersetzen, wenn nicht
anders z. B. in der Dokumentation angegeben.
Jeder Revision zugehorig und gleichbedeutend ist Ublicherweise eine Beschreibung (ESI, EtherCAT
Slave Information) in Form einer XML-Datei, die zum Download auf der Beckhoff Webseite bereitsteht.
Die Revision wird auf der Seite der EtherCAT-Steckmodule aufgebracht, siehe folgende Abbildung.

* Produktbezeichnung, Version und Revision werden als dezimale Zahlen gelesen, auch wenn sie
technisch hexadezimal gespeichert werden.

EJ6080 Version: 1.1.0 9
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Seriennummer

Die 8-stellige Seriennummer ist auf dem EtherCAT-Steckmodul auf der Seite aufgedruckt (s. folgende Abb.
C). Diese Seriennummer gibt den Bauzustand im Auslieferungszustand an und kennzeichnet somit eine
ganze Produktions-Charge, unterscheidet aber nicht die Module einer Charge.

BECKHOFF

Automation GmbH & Co. KG / D-33415 Ver| - Huel shor stweg 20

A EJ1008-0000

@
C Ser Nr 08150816 BRev.Nr:0815

8 x digital input / 24 V DC

3ms filter time

Made in Germany / www beckhoff.com

ce M\

Abb. 2: Bestellbezeichnung (A), Revisionsnummer (B) und Seriennummer (C) am Beispiel EJ1008

Seriennummer Beispiel Seriennummer: 08 15 08 16
KK - Produktionswoche (Kalenderwoche) 08 - Produktionswoche 08

YY - Produktionsjahr 15 - Produktionsjahr 2015

FF - Firmware-Stand 08 - Firmware-Stand 08

HH - Hardware-Stand 16 - Hardware-Stand 16

10 Version: 1.1.0 EJ6080
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1.71 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.

BECKHOFF

K

EJ1008-0000

Somation GrmbH L

Abb. 3: BIC als Data Matrix Code (DMC, Code-Schema ECC200)

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

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

Der BIC ist maschinenlesbar und enthalt Informationen, die auch kundenseitig fur 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 kiirzer, werden sie durch Leerzeichen ersetzt. Die
Daten unter den Positionen 1-4 sind immer vorhanden.

Folgende Informationen sind enthalten:

EJ6080 Version: 1.1.0 11
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Pos-Nr. |Art der Information |Erklarung Daten - Anzahl Stellen |Beispiel
identifika- |inkl. Datenidenti-
tor fikator
1 Beckhoff Beckhoff Artikelnummer |1P 8 1P072222
Artikelnummer
2 Beckhoff Traceability |Eindeutige S 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 2P4015031800
und -woche 16

6 ID-/Seriennummer Optional: vorheriges 518 12 515678294104
Seriennummer-System,
z. B. bei Safety-Produkten
oder kalibrierten Klemmen

7 Variante Optional: 30P 12 30PF971,
Produktvarianten-Nummer 2*K183
auf Basis von
Standardprodukten

Weitere Informationsarten und Datenidentifikatoren werden von Beckhoff verwendet und dienen internen
Prozessen.

Aufbau des BICs

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

1P072222SBTNk4p562d71KEL1809 Q1 51S678294
Entsprechend als DMC:

Abb. 4: Beispiel-DMC 1P072222SBTNk4p562d71KEL1809 Q1 51S678294

BTN

Ein wichtiger Bestandteil des BICs ist die Beckhoff Traceability Number (BTN, Pos.-Nr. 2). Die BTN ist eine
eindeutige, aus acht Zeichen bestehende Seriennummer, die langfristig alle anderen Seriennummern-
Systeme bei Beckhoff ersetzen wird (z. B. Bezeichnungen der Chargen auf IO-Komponenten, bisheriger
Seriennummernkreis fur Safety-Produkte, etc.). Die BTN wird ebenfalls schrittweise eingefiihrt, 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 &ndern. Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen in
dieser Information kénnen keine Anspriiche auf Anderung geltend gemacht werden.

12 Version: 1.1.0 EJ6080
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1.7.2 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 Online View
Export Configuration File... __ Cyclic Frames

Er=lafr Distributed Clocks ;m:g Se_:";TYPe' A | 0000 Add
i.. EoE Support L . ult .
[]0004 "SM/FMMU Crt
Topology. i+ Redundancy 70006 Ports/DPRAM' [] Show Change Counters
& Emergency iﬂmﬂ'Feaiures' (State Changes / Mot Present)
Diagnosis []0010 Phys Addr'
Frame Cmd  Addr len  WC  Sync Unit Cycle fms)  Lkilizatio [ 10012 ‘Configured Station Alias’
[ 10020 "Register Protect”
Bo wR 01000000 1 1 <default> 4000 10030 ‘Access Protect”
o BRD  ®00000x0130 2 2 4.000 017 []0040 'ESC reset’
017 []0700 ‘ESC Ctr* 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
g 1001 Teem 1(EK1I00) OF 0o 0 0 -
8 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 KW25 Mo

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.

EJ6080 Version: 1.1.0 13
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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.

« Sonderfille

> 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-Geréate usw.

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

14 Version: 1.1.0 EJ6080



BEGKHOFF Vorwort

1.7.3 Zertifikate

» Die EtherCAT-Steckmodule erflllen die Anforderungen der EMV- und Niederspannungsrichtlinie. Das
CE-Zeichen ist auf der Seite der Module aufgedruckt.

» Der Aufdruck cRUus kennzeichnet Gerate, welche die Anforderungen fiir Produktsicherheit nach US-
Amerikanischen bzw. kanadischen Vorschriften erfillen.
» Das Warnsymbol gilt als Aufforderung die zugehdérige Dokumentation zu lesen. Die Dokumentationen

zu den EtherCAT-Steckmodulen werden auf der Beckhoff Homepage zum Download zur Verfligung
gestellt.

BECKHOFF

Automation GrmbH & Co WG / D- 3341 Ver| - Huelshor shweg 20

EJ1008-0000

er Nr-0815081¢
ligital input / 24 VD

3 ms filter tirr

Made in Germany / www beckholf ce

CC M

Abb. 5: Kennzeichen fir CE und UL am Beispiel EJ1008
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Systemibersicht BEGKHOFF

2 Systemubersicht

Die EtherCAT-Steckmodule EJxxxx basieren elektronisch auf dem EtherCAT-I/O-System. Das EJ-System
besteht aus dem Signal Distribution Board und EtherCAT-Steckmodulen. Auch die Anbindung eines IPCs im
EJ-System ist mdglich.

Die Anwendung des EJ-Systems eignet sich fur die Produktion von GrofRRserien, Applikationen mit geringem
Platzbedarf und Applikationen, die ein geringes Gesamtgewicht fordern.

Eine Erweiterung der Maschinenkomplexitat kann folgende MalRnahmen erreicht werden:

+ die Auslegung von Reserve-Slots,
» den Einsatz von Platzhaltermodulen,
« die Verknlpfung von EtherCAT-Klemmen und EtherCAT-Boxen Uber eine EtherCAT-Verbindung.

Die folgende Abbildung zeigt beispielhaft ein EJ-System. Die abgebildeten Komponenten dienen
ausschlielich der funktionell-schematischen Darstellung.

EtherCAT. ™

] B

-

H

i:

nn n? ey HH

n i .

] il 17
‘e

a:

1

s

o I—T
o7 i

Abb. 6: EJ-System Beispiel

Signal Distribution Board

Das Signal Distribution Board verteilt die Signale und die Spannungsversorgung auf einzelne
applikationsspezifische Steckverbinder, um die Steuerung mit weiteren Maschinenmodulen zu verbinden.
Durch das Anstecken von vorkonfektionierten Kabelbaumen entfallt die aufwandige Einzeladerverdrahtung.
Die Stiickkosten und das Risiko der Fehlverdrahtung werden durch kodierte Bauteile reduziert.

Die Entwicklung des Signal Distribution Boards kann als Engineering-Dienstleistung durch Beckhoff erfolgen.
Es besteht ebenfalls die Mdglichkeit, dass der Kunde auf Basis des Design Guides das

Signal Distribution Board selbst entwickelt.

EtherCAT-Steckmodule

Analog zum EtherCAT-Klemmensystem besteht ein Modulstrang aus einem Buskoppler und 1/0-Modulen.
Nahezu alle EtherCAT-Klemmen lassen sich auch in der EJ-Bauform als EtherCAT-Steckmodul realisieren.
Die EJ-Module werden direkt auf das Signal Distribution Board aufgesteckt. Die Kommunikation,
Signalverteilung und Versorgung erfolgt Gber die Kontakt-Pins auf der Riickseite des Moduls und die
Leiterbahnen des Signal Distribution Boards. Die Kodierstifte auf der Riickseite dienen als mechanischer
Fehlsteckschutz. Zur besseren Unterscheidung der Module ist das Gehause mit einer Farbkodierung
versehen.
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3 EJ6080 - Produktbeschreibung

3.1 Einfihrung

k

"EJ6080

FUN

CPUErr

I
Abb. 7: EJ6080

EtherCAT-Speichermodul 128 kByte

Das EtherCAT-Speichermodul verfiigt Gber 128 kByte nichtfliichtigen Speicher (NOVRAM, non volatile
RAM). Das EtherCAT-Steckmodul kann zum Abspeichern und Auslesen von Parametern und Rezepturen,
von Maschinendaten wie Betriebsstundenzahlern oder Produktionszahlwerten eingesetzt werden.
Anwendung findet das Modul z. B. in modularen Maschinenkonzepten mit zentraler Steuerung zur
Speicherung modulbezogener Daten auf dem Maschinenmodul.

Daten werden in dem spannungsversorgten Modul nur im RAM gespeichert und waren damit nicht dauerhaft
gespeichert. Tritt der Versorgungsausfall ein, versorgt ein interner Puffer den NOVRAM-Baustein solange
bis der gesamte RAM-Inhalt in einen Dauerspeicher gespeichert wurde.

Das EtherCAT-Steckmodul EJ6080 unterstutzt zwei Zugriffsverfahren auf den Speicher:

» mit zyklischen Prozessdaten und
* per azyklischem SDO/CoE-Zugriff

Die Zugriffszeit ist in beiden Fallen vom Datenumfang abhangig.

EJ6080 Version: 1.1.0 17
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3.2 Technische Daten

Technische Daten EJ6080

Gesamtspeicher 128 kByte (=131.072 Byte) NOVRAM (non volatile RAM,
nichtfliichtiger Speicher)

Max. nutzbarer Speicherplatz, 1280 Byte

zyklischer Zugriff

Max. nutzbarer Speicherplatz, bis zu 128 kByte in max. 8190 Byte groRen Objekten, abhangig

azyklischer Zugriff von Variablenstruktur, s. Kapitel Berechnung Speicherplatz
[»42]

Distributed Clocks (DC) nein

Stromaufnahme aus dem E-Bus typ. 120 mA

Konfiguration mit TwinCAT System Manager

zulassiger Umgebungstemperaturbereich  |-25°C ... + 60°C (erweiterter Temperaturbereich)
im Betrieb

zulassiger Umgebungstemperaturbereich  |-40°C ... + 85°C
bei Lagerung

zulassige relative Luftfeuchtigkeit 95 %, keine Betauung

Betriebshodhe max. 2.000 m

Abmessungen (B x Hx T) ca. 12 mm x 66 mm x 55 mm

Gewicht ca.30g

Montage auf Signal-Distribution-Board

Einbaulage Standard [P 25]

Position der Kodierstifte [ 28] 2und 5

Farbkodierung grau

Vibrations-/Schockfestigkeit gemal EN 60068-2-6 / EN 60068-2-27 (mit entsprechendem
Signal Distribution Board)

EMV-Festigkeit/Aussendung gemal’ EN 61000-6-2 / EN 61000-6-4 (mit entsprechendem
Signal Distribution Board)

Schutzart EJ-Modul: IP20
EJ-System: abhangig von Signal Distribution Board

Kennzeichnung/Zulassung* CE, UKCA

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

® CE-Zulassung

1 Die CE-Kennzeichnung bezieht sich auf das genannte EtherCAT-Steckmodul.

Bei Einbau des EtherCAT-Steckmoduls zur Herstellung eines verwendungsfertigen Endprodukts
(Leiterkarte in Verbindung mit einem Gehause) ist die Richtlinienkonformitat und die
CE-Zertifizierung des Gesamtsystems durch den Hersteller des Endprodukts zu prifen.

Fir den Betrieb der EtherCAT-Steckmodule ist der Einbau in ein Gehause vorgeschrieben.
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3.3 Kontaktbelegung

EJG080
Pin# Signal
L 2 E-Bus Kontakte
3 4
5 6 RX0+ TK1+
7 8 RX0- TX1- Die Spannungsversorgung Uzsys wird vom
3 10 _Knppler zur Verfiigung gestellt und aus der
11 12 X0+ RX1+ Wersorgungsspannung Ug des EtherCAT-
13 14 TX0- RX1- Kopplers versorgt.
17 18 MG NC Signale
19 20 HC MC
21 22 MC NC
23 24 HC NC
25 26 MC NC
27 28 HC MC
29 30 MC NC
31 32 HC NC
33 34 MC NC Up-Kontakte
ji jg ﬁg EE Das Modul verfiigt Gber keir_m lep-K"ClrltEktE. Die
39 10 Versorgung erfolgt ausschlielilich Gber Uggys.
Signal Beschreibung
Ugsus Spannungsversorgung E-Bus 3,3V
GND E-Bus Signalmasse Nicht mit 0V Up verbinden!
Ri¥n+ Positives E-Bus Receive Signal
RXn- MNegatives E-Bus Receive Signal
T¥n+ Positives E-Bus Transmit Signal
T¥n- MNegatives E-Bus Transmit Signal
MC Micht belegen
SGHD Schirm Masse

Abb. 8: EJ6080 - Kontaktbelegung

Der Leiterkarten Footprint steht auf der Beckhoff Homepage zum Download bereit.

Schadigung von Geraten moglich!

,l * Die mit ,NC* benannten Pins durfen nicht kontaktiert werden.

» Vor der Montage und Inbetriebnahme lesen Sie auch die Kapitel Installation von
EJ-Modulen [» 21] und Inbetriebnahme [»_36]!
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BECKHOFF

3.4

LEDs

LED Nr.

EJ&080

A

RUN

m

)

o
el = [T=0 == R0 F=a0 L Fouy LPCR [C) B

-
%]

13

14

15

16

Abb. 9: EJ6080 - LEDs

LED Farbe |Anzeige Zustand Beschreibung
RUN grin aus Init Zustand der EtherCAT State Machine: INIT = Initialisierung des Steckmoduls
blinkend Pre - Zustand der EtherCAT State Machine: PREOP = Funktion fir Mailbox-
Operational Kommunikation und abweichende Standard-Einstellungen gesetzt
Einzelblitz |Safe - Zustand der EtherCAT State Machine: SAFEOP = Uberpriifung der Kanile des
Operational Sync-Managers und der Distributed Clocks.
Ausgéange bleiben im sicheren Zustand
an Operational Zustand der EtherCAT State Machine: OP = normaler Betriebszustand; Mailbox-
und Prozessdatenkommunikation ist moglich
fimmernd  |Bootstrap Zustand der EtherCAT State Machine: BOOTSTRAP = Funktion fiir Firmware-
Updates des Steckmoduls
CPUErr |rot Fehlerfall

20
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4 Installation von EJ-Modulen

4.1 Spannungsversorgung der EtherCAT-Steckmodule

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 bezlglich 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.

Beim Design des Signal Distribution Boards ist die Spannungsversorgung fur die maximal mogliche
Strombelastung des Modulstrangs auszulegen. Die Information, wie viel Strom aus der E-Bus-Versorgung
bendtigt wird, finden Sie fur jedes Modul in der jeweiligen Dokumentation im Kapitel , Technische Daten®,
online und im Katalog. Im TwinCAT System Manager wird der Strombedarf des Modulstrangs angezeigt.

E-Bus-Spannungsversorgung mit EJ1100 oder EJ1101-0022 und EJ940x

Der Buskoppler EJ1100 versorgt die angefligten EJ-Module mit der E-Bus-Systemspannung von 3,3 V.
Dabei ist der Koppler bis zu 2,2 A belastbar. Wird mehr Strom benétigt, ist die Kombination aus dem Koppler
EJ1101-0022 und den Netzteilen EJ9400 (2,5 A) oder EJ9404 (12 A) zu verwenden. Die Netzteile EJ940x
kénnen als zusatzliche Einspeisemodule im Modulstrang eingesetzt werden.

Je nach Applikation stehen folgende Kombinationen zur E-Bus-Versorgung zur Verfigung:

Koppler EJ1100 mit Koppler EJ1101-0022 + Koppler EJ1101-0022 +
integriertem ext. RJ45 und optionale ID-Switches +  ext. RJ45 und optionale ID-Switches +
Netzteil (2,2 A) Netzteil EJ9400 (2,5 A) Netzteil EJ9404 (12 A)
' ~ [&nioo i ! BI0E 09400 | Bnog B9404
RUN RN RUN
L{A EBLIS Lit Lik
s g L g U
! LA YN Lk AN
F ~ Y o LA
%000 E 3
! e s
Xo1 F@,‘“ F@,‘“
& Y & 0Py
v | - - T s - T
v v
TN etzteil l Netzteil Netzteil
Koppler Koppler Koppler
EtherCAT EtherCAT EtherCAT

Abb. 10: E-Bus-Spannungsversorgung mit EJ1100 oder EJ1101-0022 + EJ940x

Bei dem Koppler EJ1101-0022 sind die RJ45 Verbinder und die optionalen ID-Switches extern ausgefihrt
und kénnen auf dem Signal Distribution Board beliebig platziert werden. Somit wird die einfache
Durchflhrung durch ein Gehause ermdoglicht.

Die Netzteil-Steckmodule EJ940x stellen eine optionale Reset-Funktion zur Verfigung (s. Kapitel
Kontaktbelegung der Dokumentationen zu EJ9400 und EJ9404)
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E-Bus-Spannungsversorgung mit CXxxxx und EK1110-004x
Der Embedded PC versorgt die angereihten EtherCAT-Klemmen und den EtherCAT-EJ-Koppler

» mit einer Versorgungsspannung Us von 24 V. ( -15 %/+20%). Aus dieser Spannung werden der
E-Bus und die Busklemmenelektronik versorgt.
Die CXxxxx versorgen den E-Bus mit max. 2.000 mA E-Bus-Strom. Wird durch die angefligten
Klemmen mehr Strom bendtigt, sind Einspeiseklemmen bzw. Netzteil-Steckmodule zur
E-Bus-Versorgung zu setzen.

» mit einer Peripheriespannung Up von 24 V. zur Versorgung der Feldelektronik.
Die EtherCAT-EJ-Koppler EK1110-004x leiten Uber den rickwartigen Stecker

 die E-Bus Signale,
 die E-Bus Spannung Uggys (3,3 V) und
+ die Peripheriespannung U, (24 V()

an das Signal Distribution Board weiter.
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Abb. 11: Leiterkarte mit Embedded PC, EK1110-0043 und EJxxxx, Ruckansicht EK1110-0043

4.2 Hinweis Lastspannungsversorgung

Lastspannungsversorgung

Einige Gerate ermdglichen den Anschluss einer zusatzlichen Lastspannung von z. B. 48 V DC fir den
Betrieb eines Motors.

Um Ausgleichstréome auf dem Schutzleiter wahrend des Betriebs zu vermeiden, sieht die EN 60204-1:2018
die Moglichkeit vor, dass der negative Pol der Lastspannung nicht zwingend mit dem Schutzleitersystem
verbunden werden muss (SELV).

Die Lastspannungsversorgung sollte aus diesem Grunde als SELV-Versorgung ausgefiihrt werden.
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4.3 EJxxxx - Abmessungen

Die EJ-Module sind aufgrund ihrer Bauform kompakt und leicht. Ihr Volumen ist ca. 50 % kleiner als das
Volumen der EL-Klemmen. Je nach Breite und Hohe wird zwischen vier verschiedenen Modultypen
unterschieden:

Modultyp Abmessungen (BxH xT) Bsp. In folgender Abb.
(Benennung der Zeichnung im Downloadfinder)
Koppler 44 mm x 66 mm x 55 mm EJ1100 (ej_44_2xrj45_coupler)
1-fach Modul 12 mm x 66 mm x 55 mm EJ1809 (ej_12_16pin_code13)
2-fach Modul 24 mm x 66 mm x 55 mm EJ7342 (ej_24 2x16pin_code18)
1-fach Modul (lang) |12 mm x 152 mm x 55 mm EJ1957 (ej_12_2x16pin_extended_code4747)

ENCB-B WARNE

15

16 ERR B
17 11

18 12

19

110

111

X001 0

66 mm

' I
B 7 _.ab
[EJ1100 1 F.IIEI]? EIJ'342
RUN RUN RUM Driver
L/A EBUS Encoder Power
Us Up Up
11 ENCA-A EHA
12 ENCA-B:
13 EIIA
%000 14 ENCB-A ENB
!

44 mm 12 mm 24 mm 55 mm

r
152 mm

{
[T
[

=l
x
-
(=]
L
[

55 mm

Y

Abb. 12: EJxxxx - Abmessungen
Zeichnungen flr die EtherCAT-Steckmodule finden Sie auf der Beckhoff Homepage. Die Benennung der
Zeichnungen setzt sich wie in untenstehender Zeichnung beschrieben zusammen.

Positon der Kodierstifte
Anzahl der Kontaktstifte

" e e 2 ej_ 12 16pin_code13
Gehausebreite in mm o

Abb. 13: Benennung der Zeichnungen
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4.4 Einbaulagen und Mindestabstande

441 Mindestabstande zur Sicherung der Montagefahigkeit

Zur sicheren Verrastung und einfachen Montage/Demontage der Module berlicksichtigen Sie beim Design
des Signal Distribution Boards die in folgender Abb. angegebenen Mal3e.

92 mm Griffbereich

55 mm Modulhche
oberhalb PCB

4 mm Abstand zwischen

PCB und Montageflache

1,6 mm + 10%

-]

Abb. 14: Montageabstédnde EJ-Modul - PCB

® Einhalten des Griffbereichs

1 Zur Montage/Demontage wird ein Griffbereich von mindestens 92 mm benétigt, um mit den Fingern
die Montagelaschen erreichen zu kdnnen. Die Einhaltung der empfohlenen Mindestabsténde zur

Beluftung (s. Kapitel Einbaulage [P_25]) gewahrleistet einen ausreichend groRen Griffbereich.

Das Signal Distribution Board muss eine Starke von 1,6 mm und einen Abstand von mindestens 4 mm zur
Montageflache haben, um die Verrastung der Module auf dem Board sicherzustellen.

24 Version: 1.1.0 EJ6080



BECKHOFF Installation von EJ-Modulen

4.4.2 Einbaulagen

Einschrankung von Einbaulage und Betriebstemperaturbereich

Entnehmen Sie den technischen Daten [P_18] der verbauten Komponenten, ob es Einschrankungen bei
Einbaulage und/oder Betriebstemperaturbereich unterliegt. Sorgen Sie bei der Montage von Modulen mit
erhdhter thermischer Verlustleistung dafir, dass im Betrieb oberhalb und unterhalb der Module
ausreichend Abstand zu anderen Komponenten eingehalten wird, so dass die Module ausreichend beliftet
werden!

Die Verwendung der Standard Einbaulage wird empfohlen. Wird eine andere Einbaulage verwendet, priifen
Sie, ob zusatzliche MalRnahmen zur Bellftung erforderlich sind!

Stellen Sie sicher, dass die spezifizierten Umgebungsbedingungen (siehe technische Daten) eingehalten
werden!

Optimale Einbaulage (Standard)

Fir die optimale Einbaulage wird das Signal Distribution Board waagerecht montiert und die Fronten der
EJ-Module weisen nach vorne (siehe Abb. Empfohlene Absténde bei Standard Einbaulage). Die Module
werden dabei von unten nach oben durchliftet, was eine optimale Kihlung der Elektronik durch
KonvektionslUftung ermdglicht. Bezugsrichtung ,unten® ist hier die Erdbeschleunigung.

20 mm == | ) - 20 mm

- e

ECKHOFF
BECKHOFF
BECKHOFF
BECKHOFF
BECKHOFF

=gz

Abb. 15: Empfohlene Abstande bei Standard Einbaulage

Die Einhaltung der Abstdnde nach Abb. Empfohlene Abstdnde bei Standard Einbaulage wird empfohlen. Die
empfohlenen Mindestabstande sind nicht als Sperrbereiche fiir andere Bauteile zu sehen. Die Einhaltung der
in den Technischen Daten beschriebenen Umgebungsbedingungen ist durch den Kunden zu prifen und
gegebenenfalls durch zusatzliche Malnahmen zur Kiihlung sicherzustellen.
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Weitere Einbaulagen

Alle anderen Einbaulagen zeichnen sich durch davon abweichende rdumliche Lage des
Signal Distribution Boards aus, s. Abb. Weitere Einbaulagen.

Auch in diesen Einbaulagen empfiehlt sich die Anwendung der oben angegebenen Mindestabstande zur
Umgebung.

Abb. 16: Weitere Einbaulagen
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4.5 Kodierungen

451 Farbkodierung

Farbkodierung ‘Hlsug A

Signalart ———» —

Abb. 17: EJ-Module Farbcode am Beispiel EJ1809

Zur besseren Ubersicht im Schaltschrank verfiigen die EJ-Module uber eine Farbkodierung (s. Abb. oben).
Der Farbcode gibt die Signalart an. Die folgende Tabelle gibt einen Uberblick tber die Signalart mit der
zugehorigen Farbkodierung.

Signalart Module Farbe

Koppler EJ11xx Ohne Farbkodierung
Digital Eingang EJ1xxx Gelb

Digital Ausgang EJ2xxx Rot

Analog Eingang EJ3xxx Grin

Analog Ausgang EJ4xxx Blau
Winkel-/Wegmessung EJ5xxx grau

Kommunikation EJ6xxx grau

Motion EJ7xxx orange

System EJ9xxx grau
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4.5.2 Mechanische Positionskodierung

Die Module verfigen Uber zwei signalspezifische Kodierstifte an der Unterseite (s. folgende Abb. B1 und
B2). Die Kodierstifte bieten, in Verbindung mit den Kodierléchern im Signal Distribution Board (folgende Abb.
A1 und A2), die Option, einen mechanischen Fehlsteckschutz zu realisieren. Wahrend der Montage und im
Servicefall wird so das Fehlerrisiko deutlich reduziert.

Koppler und Platzhaltermodule haben keine Kodierstifte.

Abb. 18: Mechanische Positionskodierung mit Kodierstiften (B1 u. B2) und Kodierléchern (A1 u. A2)

Die folgende Abbildung zeigt die Position der Positionskodierung mit den Positionsnummern auf der linken
Seite. Module mit gleicher Signalart haben die gleiche Kodierung. So haben z. B. alle Digitalen
Eingangsmodule die Kodierstifte an den Positionen eins und drei. Es besteht kein Steckschutz zwischen
Modulen der gleichen Signalart. Deshalb ist bei der Montage der Einsatz des korrekten Moduls anhand der
Geratebezeichnung zu prufen.
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Abb. 19: Pin-Kodierung am Beispiel digitaler Eingangsmodule
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4.6 Montage auf dem Signal Distribution Board

EJ-Module werden auf dem Signal Distribution Board montiert. Die elektrischen Verbindungen zwischen
Koppler und EJ-Modulen werden tber die Pin-Kontakte und das Signal Distribution Board realisiert.

Die EJ-Komponenten missen in einem Schaltschrank oder Gehause installiert werden, welches vor
Brandgefahren, Umwelteinfliissen und mechanischen Einfliissen schiitzen muss.

Verletzungsgefahr durch Stromschlag und Beschadigung des Gerates moglich!

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

HINWEIS

Beschadigung von Komponenten durch Elektrostatische Entladung moglich!
Beachten Sie die Vorschriften zum ESD-Schutz!

A1/ A2: Rastnasen oben / unten
B1 / B2: Kodierstifte

C1/ C2: Halterungslécher

D1/ D2: Kodierlocher

Montage EJ-Module

Zur Montage des Moduls auf dem Signal Distribution Board gehen Sie wie folgt vor:

1. Stellen Sie sicher, dass das Signal Distribution Board vor der Montage der Module fest mit der
Montageflache verbunden ist. Die Montage auf dem unbefestigten Signal Distribution Board kann zu
Beschadigungen des Boards flhren.

2. Prufen Sie ggf., ob die Position der Kodierstifte (B) und der entsprechenden Lécher im
Signal Distribution Board (D) Ubereinstimmen.

3. Vergleichen Sie die Geratebezeichnung auf dem Modul mit den Angaben im Installationsplan.

4. Dricken Sie die obere und die untere Montagelasche gleichzeitig und stecken das Modul unter
leichter Aufwarts- und Abwartsbewegung auf das Board bis das Modul sicher verrastet ist.
Nur wenn das Modul fest eingerastet ist, kann der benétigte Kontaktdruck aufgebaut und die
maximale Stromtragfahigkeit gewahrleistet werden.

5. Belegen Sie Licken im Modulstrang mit Platzhaltermodulen (EJ9001).

HINWEIS

Sichere Verrastung der Module auf dem Board beachten

» Achten Sie bei der Montage auf sichere Verrastung der Module mit dem Board! Die Folgen mangelnden
Kontaktdrucks sind:

= Qualitatsverluste des Ubertragenen Signals,
= erhohte Verlustleistung der Kontakte,
= Beeintrachtigung der Lebensdauer.
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4.7 Erweiterungsmoglichkeiten

Fir Anderungen und Erweiterungen des EJ-Systems stehen drei Mdglichkeiten zur Verfiigung.

» Austausch der Platzhaltermodule gegen die fiir den jeweiligen Slot vorgesehenen Funktionsmodule

» Belegung von Reserveslots am Ende des Modulstrangs mit den fir die jeweiligen Slots vorgegebenen
Funktionsmodulen

» Verknupfung mit EtherCAT-Klemmen und EtherCAT-Box-Modulen Uber eine Ethernet/
EtherCAT-Verbindung

4.7.1 Belegung ungenutzter Slots durch Platzhaltermodule

Die Platzhaltermodule EJ9001 schlie3en temporare Liicken im Modulstrang (s. folgende Abb. A1). Liicken
im Modulstrang flihren zu einer Unterbrechung der EtherCAT-Kommunikation und missen durch
Platzhaltermodule geschlossen werden.

Im Gegensatz zu den passiven Klemmen der EL-Serie nehmen die Platzhaltermodule aktiv am
Datenaustausch teil. Es kbnnen daher mehrere Platzhaltermodule hintereinander gesteckt werden, ohne den
Datenaustausch zu beeintrachtigen.

Ungenutzte Slots am Ende des Modulstrangs kdnnen als Reserveslots freigelassen werden (s. folgende
Abb. B1).

Durch die Belegung ungenutzter Slots (s. folgende Abb. A2 - Austausch Platzhaltermodul und B2 - Belegung
Reserveslots) entsprechend der Vorgaben fir das Signal Distribution Board wird die Maschinenkomplexitat
erweitert (Extended-Version).
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Abb. 20: Beispiel Austausch Platzhaltermodule u. Belegung Reserveslots
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E-Bus - Versorgung

[

1 Nach dem Austausch der Platzhaltermodule gegen andere Module verandert sich die
Stromaufnahme aus dem E-Bus. Stellen Sie sicher, dass eine ausreichende Versorgung weiterhin
gewabhrleistet wird.
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4.7.2 Verkniipfung mit EtherCAT-Klemmen und EtherCAT-Box-
Modulen uber eine Ethernet/EtherCAT-Verbindung
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Abb. 21: Beispiel Erweiterung Uber eine Ethernet/EtherCAT-Verbindung

EJ6080 Version: 1.1.0 31



Installation von EJ-Modulen BEGKHOFF

4.8 IPC Integration

Anbindung von CX- und EL-Klemmen iiber die EtherCAT-EJ-Koppler EK1110-004x

Die EtherCAT-EJ-Koppler EK1110-0043 und EK1110-0044 verbinden die kompakten Hutschienen-PCs der
Serie CX und angereihte EtherCAT-Klemmen (ELxxxx) mit den EJ-Modulen auf dem
Signal Distribution Board.

Die Spannungsversorgung der EK1110-004x erfolgt aus dem Netzteil des Embedded-PCs.
Die E-Bus-Signale und die Versorgungsspannung der Feldseite U, werden Uiber einen Steckverbinder auf
der Riickseite des EtherCAT-EJ-Kopplers direkt auf die Leiterkarte weitergleitet.

Durch die direkte Ankopplung des Embedded-PCs und der EL-Klemmen mit den EJ-Modulen auf der
Leiterkarte kdnnen eine EtherCAT-Verlangerung (EK1110) und ein EtherCAT-Koppler (EJ1100) entfallen.

Der Embedded-PC ist mit EtherCAT-Klemmen erweiterbar, die z. B. noch nicht im EJ-System zur Verfigung
stehen.
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Abb. 22: Beispiel Leiterkarte mit Embedded PC, EK1110-0043 und EJxxxx, Riuckansicht EK1110-0043
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Anbindung von C6015 / C6017 iiber die EtherCAT-Koppler EJ110x-00xx

Aufgrund der ultrakompakten Bauweise und der flexiblen Montagemaoglichkeiten eignen sich die IPCs C6015
und C6017 ideal fiir die Anbindung an ein EJ-System.

In Kombination mit dem Montage-Set ZS5000-0003 ergibt sich die Mdglichkeit den IPC C6015 und C6017
kompakt auf dem Signal Distribution Board zu platzieren.

Uber das entsprechende EtherCAT-Kabel (s. folgende Abb. [A]) wird das EJ-System bestmdglich mit dem
IPC verbunden.

Die Versorgung des IPCs kann mit beigefigtem Power-Stecker (s. folgende Abb. [B]) direkt Gber das
Signal Distribution Board erfolgen.

Platzierung auf dem Signal Distribution Board

,' Die Abmessungen und Abstande fur die Platzierung sowie weitere Details sind dem
' Design-Guide und den Dokumentationen zu den einzelnen Komponenten zu entnehmen.

Die folgende Abbildung zeigt beispielhaft die Anbindung des IPC C6015 an ein EJ-System. Die abgebildeten
Komponenten dienen ausschlie3lich der funktionell-schematischen Darstellung.

BECKHOFF
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Abb. 23: Beispiel fur die Anbindung des IPC C6015 an ein EJ-System
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4.9 Demontage vom Signal Distribution Board

Verletzungsgefahr durch Stromschlag und Beschadigung des Gerates moglich!

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

Jedes Modul wird durch die Verrastung auf dem Distribution Board gesichert, die zur Demontage gelost
werden muss.

Abb. 24: Demontage EJ - Module

Zur Demontage vom Signal Distribution Board gehen Sie wie folgt vor:

1. Stellen Sie sicher, dass das Signal-Distribution-Board vor der Demontage der Module fest mit der
Montageflache verbunden ist. Die Demontage vom unbefestigten Signal Distribution Board kann zu
Beschadigungen des Boards flihren.

2. Dricken Sie die obere und die untere Montagelasche gleichzeitig und ziehen das Modul unter leichter
Aufwarts- und Abwartsbewegung vom Board ab.

410 Entsorgung

Die mit einer durchgestrichenen Abfalltonne gekennzeichneten Produkte

durfen nicht in den Hausmidill. Das Gerat gilt bei der Entsorgung als

Elektro- und Elektronik-Altgerat. Die nationalen Vorgaben zur Entsorgung
mmmmm  von Elektro- und Elektronik-Altgeraten sind zu beachten.
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5 EtherCAT-Grundlagen

Grundlagen zum Feldbus EtherCAT entnehmen Sie bitte der EtherCAT System-Dokumentation.
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Inbetriebnahme BEGKHOFF

6

6.1

Inbetriebnahme

Grundlagen zur Funktion

Das EtherCAT-Steckmodul EJ6080 unterstiitzt zwei Zugriffsverfahren auf den Speicher: mit zyklischen
Prozessdaten [P 40] und per azyklischem SDO/CoE-Zugriff [P 42]. Vorhandene Daten kénnen geldscht

werden [P _50].

6.1.1

Auslieferungszustand

Das EtherCAT-Steckmodul wird betriebsbereit ohne vordefinierte azyklische Datenstrukturen geliefert.

1

i o

jui o

Allgemeiner Hinweis zur Datenkonsistenz

Das Modul EJ6080 kann dazu benutzt werden, zyklisch Maschinendaten ausfallsicher
abzuspeichern. Eine entsprechende Rickmeldung im Status (zyklischer Betrieb) bestatigt, dass die
Daten vom Modul korrekt tibernommen wurden. Im azyklischen Betrieb miissen die Daten korrekt
im CoE stehen.

» Es kann der Betriebsfall eintreten, dass wahrend eines (a)zyklischen Schreibzugriffs durch die
Task, das Modul spannungslos geschaltet oder die Task gestoppt wird.

= Im Modul EJ6080 sorgen fur diesen Fall Schattenpuffer bzw. das NOVRAM fur
Datenkonsistenz auf unterster Ebene, so dass immer auf den zuletzt korrekt geschriebenen
Datensatz zugegriffen werden kann.

= Auf Applikationsebene hat jedoch der Benutzer durch entsprechende Anwendung selbst
Sorge daflir zu tragen, dass die Applikation z. B. beim Start konsistente Daten Ubernimmt
(z. B. fortlaufende Zahler oder ID-Kennung in den zu speichernden Daten).

Beispiel:

Es werden mehrere azyklische Datenobjekte 1 bis 3 definiert, die fortlaufend der Reihe nach
von der Applikation beschrieben werden (z. B. drei Achspositionen, die zum selben
Zeitpunkt in der Applikation ermittelt wurden). Wahrend eines Schreibzugriffs auf Objekt 2
fallt die Spannung aus. Dann beinhaltet Objekt 1 die aktuelle Achsposition 1, Objekte 2+3
aber veraltete (,Status”- Objekt 0xF100:01 = 0x0400 (Old Novram object restored). Die
Applikation darf beim Neustart dann nicht annehmen, drei Achspositionen zu erhalten die
vom selben Zeitpunkt stammen.

* Gleiche Seiteneffekte miissen beim gleichzeitigen Betrieb des EtherCAT-Steckmoduls EJ6080
mit Persistent/Retain/sonstigen NOVRAM-Daten (z. B. aus FC-Karten oder CX) beriicksichtigt
werden.

Betriebsbereitschaft EJ6080

» Achten Sie in lhrer Applikation unbedingt auf einen gultigen WorkingCounter WcState des
Moduls, bevor Sie mit der Schreib- und insbesondere der Lesekommunikation beginnen!

* Die bei einem WcState # 0 von einem EtherCAT Slave gelieferten Prozessdaten sind (auch
wenn sie #0 sind) als ungultig zu verwerfen!

CoE Verzeichnis EJ6080

Die Funktionalitat des Moduls EJ6080 bringt es mit sich, dass bei der Umparametrierung CoE-
Objekte geldscht oder neu angelegt werden.

* Um eine korrekte Online-CoE-Darstellung sicherzustellen, beachten Sie bitte die Hinweise im
Kapitel Definition der Speicherobjekte liber die StartUp-Liste [P 43].
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Selution Explorer AR I TwinCAT Projectt = X

. - L - S
ﬁ' 0. | =] |ﬁE| General EtherCAT  Process Data  Fle Startup  CoE -Online  Online
Search Solution Explorer (Ctrl+:) P~

Type: |EJ'EﬂEﬂ EtherCAT Memary Module (128kB)
4 F{s] -
4 . Devices Product/Revision:  |EJG080-0000-0017
4 = Device 1 (EtherCAT) Auto Inc Addr:
g; :E::Z-Info EtherCAT Addr: [] IE S Advanced Settings...
b 2 SyncUnits Identification Yalue: |0 =
b &y Inputs Previous Port: Temn 1 (EJ1100)- B
I [ Outputs
[ [ InfoData
4 || Term1(EJ1100)
b & InfoData
4 ] Term 2 (E)G030)
F Device Inputs
#| Status
10 Inputs
4 [ Device Outputs
&~ Control http://www beckhoff com/EJ6080
W 10 Outputs
[ WcState
[ InfoData
&’ Mappings -
1 4

Solution Explorer BETGNSEELT S,

Abb. 25: Default Prozessabbild der EJ6080 nach dem Einfligen

» Status: 16 bit Feedback der EJ6080
» Control: 16 bit Steuerung der EJ6080
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6.1.2 Status-Wort und Control-Wort

Status-Wort

Das Status-Wort (SW) befindet sich im Eingangsprozessabbild und wird vom Modul zur Steuerung

Ubertragen.

Bit  [SW.15 [SW.14  [SW.13  [sw.12 SW.11 [SW.10 SwW.9 sw.8

Name |Azyklischer Betrieb, 4 Bit Counter inkrementiert bei |- Old Novram object |Novram Novram objects

jedem erfolgreichen Speichern restored initialized locked

Bit SW.7 SW.6 SW.5 SW.4 SW.3 SW.2 SW.1 SW.0

Name |- - - - No data |- - Zyklischer Betrieb
written mit Handshake,

"Data written"

Die Bedeutung des Status-Worts wird im TwinCAT System Manager im Feld ,Comment“ des Reiters
.variable® angezeigt (s. folgende Abbildung).

Lnkedto.. | |

Fags Online

| Status

[UINT

|Device Inputs | Size:

|72 (0cd8)

| User 1D:

Data stored

Movram objects locked
Movram inttialized

Old Movram ohject restored

Solution Explorer AR Bl TwinCAT Projectt + X
fa O "| © - | ! Varable
Search Solution Explorer (Ctrl O -
MName:
P [ Outputs -
b [ InfoData Type:
4 (|| Term1{EN100) Group:
[ [ InfoData
4 %] Term 6 (EJ6020) Address:
o Device Inputs
10 Inputs Comment:
4 [ Device Output
E+ Control
B 10 Outputs
[ WcState
b InfoData -
L | 3
Solution Explorer BIEETNETGTE,

Abb. 26: Status-Wort Anzeige im TwinCAT System Manager

Index Name Bedeutung

0xF100:01

0x0001 Data stored Es wurden Daten gespeichert

0x0008 MASK_NO_DATA WRITTEN Es wurden keine Daten gespeichert (Prozessdatenlange ist null)

0x0100 Novram objects locked Die Struktur in 0x2F00 wurde gegen Verénderungen gesperrt (s. Kapitel
azyklische Struktur gegen Veranderungen schiitzen [ 49])

0x0200 Novram initialized NOVRAM wurde beim Start neuinitialisiert
,Herstellerkonfiguration aktiv (einmalig nach 1. Bootvorgang“

0x0400 Old Novram object restored NOVRAM wurde beim Start initialisiert mit Werten aus einem Puffer (wenn das
Modul wahrend des Speicherns ausgeschaltet wurde).
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Control-Wort

Das Control-Wort (CW) befindet sich im Ausgangsprozessabbild und wird von der Steuerung zum Modul
Ubertragen.

Bit CW.15 Cw.14 |Cw.13 |Cw.12 CwW.11 |CW.10 Cw.9 Cw.8

Name |- - - - - - - -

Bit CW.7 CW6 |CW5 |CwW4 |CW.3 |CW.2 CW.1 CW.0

Name |- - - - - Unlock Novram Lock Novram Zyklischer Betrieb mit Handshake,
objects objects "Start Writing"

Die Bedeutung des Control-Worts wird im TwinCAT System Manager im Feld ,Comment* des Reiters
Lvariable® angezeigt (s. folgende Abbildung).

Solution Explorer ARl TwinCAT Projecth = X
vy | T o e i
@) o | @~ a | Varable Flage Online
Search Solution Explorer (Ctrl+; P -
Name: |C|::ur|tml
[ Cutputs -
b [ InfoData Type: |UINT
4[| Term1(E11100) Group: |Deviu:e Outputs | Size:
[ [ InfoData
4 ¥ Term 6 (EJ6080) Address: |?2'[ﬂ5"’-45]' | User ID:
F Device Inputs Linked to_ |
# Status
[0 Inputs Comment: 0001  Store data
a Device Cutput 00002  Lock Movram objects
L] WIE SE (0004  Unllock Movram objects
B 10 Qutputs
[ [ WcState
[ InfoData hd
L | 2

Solution Explorer SEETREST T,

Abb. 27: Control-Wort Anzeige im TwinCAT System Manager

Index Name Bedeutung

0xF200:01

0x0001 Store data Daten werden gespeichert

0x0002 Lock Novram objects Die Struktur in 0x2F00 wird vor Veranderungen geschiitzt.

0x0004 Unlock Novram objects Der Schutz vor Veranderungen der Struktur in 0x2F00 wird aufgehoben.
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6.1.3 Datenverkehr mit zyklischen Prozessdaten

Vom Anwender kann ein Satz Prozessdaten von beliebiger Struktur angelegt werden, maximal 1280 Byte.
Dieser Datensatz kann zyklisch komplett zum Modul geschrieben bzw. gelesen werden. Ein Einzelzugriff auf
Bestandteile dieses Datensatzes ist nicht mdglich (Stichwort: Adressierung). Die Steuerung erfolgt durch die
Task per Handshake tiber Control/Status-Word, so dass je nach Datenumfang und Zykluszeit ggf. mehrere
Task-Zyklen zum Abspeichern bzw. Riicklesen erforderlich sind.

Beim Einschalten des Moduls werden die im letzten Betrieb regular gespeicherten Daten tber die Inputs
sofort zum Einlesen angeboten.

Inbetriebnahme: das zyklische Prozessabbild muss bei Inputs und Outputs gleich angelegt werden,
maximal 1280 Bytes. Die Erzeugung erfolgt Gber den Dialog ,Insert Variable“. Offnen Sie das Dialogfenster
durch Rechtsklick auf Inputs/Outputs -> Auswahl ,Add New Item.. .

Solution Explorer aE Wl TwinCAT Projecth 1 X
nR= RNl ;-E Name [X] Online Type Size  »Addr. In/Out
Search Solution Explorer (Ctrl+;) P-
(4| SAFETY B
E C++
AMALYTICS Insert Variable
4 170
4% Devce forst |
4 = Device 1 (EtherCAT) ez Mutple: [T 5 Eawed
+0
| . . = =
}; mage Start Address: Byte: 0 5 1] =
= Image-Info [ Show &1l
b 2 SyncUnits
b Inputs Data Type »Size Mame Spac ™
b Il Outputs
I [ InfoData :||$T—D—32 31
4 || Term1(EJ1100) BITA 1.
> |; InfoData BO0L 1
4 F| Term 2 (EJ602D) BYTE 1
4 i DeviceInputs E_AXE000_P_0275_ActiveFeedbackéndiemary 1 AXE000
#1 Status EPlcPersistentStatus 1 PLC
b BTN 40 Add Newltem.. lins SINT 1
4 BN Device Oul Telattgttdas 1 A
K+ Contro Recalc Addresses ¢ s
I 10 Outputs
b [ WcState Search Type: l:l Create Amay Type... Create Sting Type...
b [ InfoData
&’ Mappings
Solution Explorer < >

Abb. 28: Manuelles Anlegen der zyklischen Prozessdaten

Werden Input und Output unterschiedlich grol3 angelegt, scheitert der Modulstart: "PREOP to SAFEOP
failed".
Werden mehr als 1280 Byte angelegt, scheitert der Modulstart mit "Invalid SM In/Out Cfg".
+ Auf den Outputs werden die Daten von der Task zum EtherCAT-Steckmodul EJ6080 ausgegeben, die
dort geschrieben werden sollen.
» Auf den Inputs kommen die zuletzt glltig vom EtherCAT-Steckmodul EJ6080 erhaltenen Daten als
Lesedaten ohne weiteres Zutun bei der Task an.

® Aufbau der Prozessdaten in TwinCAT 2.10
Der Aufbau der Input/Output-Daten unterliegt bis TwinCAT 2.10 build 1330 folgender
Einschrankung:

« Alle definierten Variablen missen sich aus n*Byte zusammensetzen, einzelne Bits bzw.
solcherart zusammengesetzte Strukturen sind nicht zuldssig.

= Werden solche Daten definiert, erreicht die EJ6080 den OP-State, durch Working Counter = 1
meldet sie jedoch Fehler.

Beispiele:
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=2 Term 5 (EL6OA0)

@l status =28 Term 4 (EL60S0)
= 8@ Inputs &1 Status _
=&l Struckl = &1 Inputs =B Term 2 (EL60&0)
&1 Bytel wl Bytel &1 Status
&7 Float1 o wordl = &1 Inputs
&1 Floatz @l wordz @l Bytel
T Wwordl &l Word3 %[ ByteZ
&/ Control &| Contral & Control
& Coutputs &| outputs ‘l Cukputs
# Wistate § wostate § wostate
# InfoData & InfoData & InfoData

Abb. 29: Zulassige Konfiguration am Beispiel EL6080

=8 Term & (EL60S0)
&1 Status
= %T Inputs
T Bitl
%1 wardl
§| Contral
‘l Cukpuks
# Wiostate
# InfoData

Abb. 30: Unzulassige Konfiguration am Beispiel EL6080 bis TwinCAT b2.10 b1330

Zyklischer Betrieb mit Handshake, empfohlener Bedienungsablauf:

1. Inputdaten zum Modul ausgeben, ControlWord = 1 setzen.
2. Wenn das Modul die Daten erfolgreich ibernommen hat, wird StatusWord = 1 zurtickgegeben.
3. ControlWord = 0 setzen.
4. Warten bis StatusWord = 0 zuriickgegeben wird, dann ist das Modul fir einen neuen Schreibzugriff
bereit.
1
Contral
0
1
Status
0 I

Abb. 31: Zyklischer Betrieb mit Handshake
Typische exemplarische Messung fir einen zyklischen Schreibvorgang nach o. a. Ablauf (Beckhoff behalt
sich unangekundigte Anderung vor):

» 20 Byte: 200 us

* 1250 Byte: 2,5 ms

Prozessdatenabbild und Framelange

([
1 Bei kurzen Zykluszeiten kann durch ein umfangreiches Prozessabbild fir das EtherCAT-
Steckmodul EJ6080 ein Ethernet-Frame entstehen der langer ist als die Zykluszeit.

Um die gesamten 1280 Byte zyklisches Prozessabbild nutzen zu kénnen, muss die Zykluszeit also
mindestens >= 200 us sein.
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6.1.4 Datenverkehr mit azyklischem CoE-Zugriff

Im azyklischen Zugriff kbnnen vom Anwender bis zu 255, auch unterschiedlich grof3e Speicherobjekte
angelegt werden. Auf diese Objekte kann gezielt per azyklischem SDO-Zugriff (Service Data Objekte) aus

der PLC-Task heraus schreibend oder lesend zugegriffen werden, s. Beispielprogramm im Kapitel Online-
Zugriff auf die Speicherobjekte im Betrieb [» 48]. Dieser Lese/Schreibzugriff verlauft deutlich langsamer als
der oben beschriebene zyklische Speicherzugriff.

Die angelegte Struktur kann nur im Modulstatus PREOP verandert werden. Sie kann auch generell gegen
weitere Veranderungen gesperrt werden.

Hintergrundinformation:

Der gesamte Speicherplatz wird in Form von CoE-Objekten (CAN over EtherCAT) verwaltet. Die
Verwaltungsdaten (Anzahl und Bytegrofie) stehen im Objekt 0x2F00 mit seinen Subindexen, die
gespeicherten Daten selbst in den CoE-Objekten ab 0x2000: 0x2000, 0x2008, 0x2010, 0x2018 usw.

Ein Speicherobjekt im azyklischen Zugriff kann 1 bis 8190 Byte umfassen.

Zur Nutzung des azyklischen Zugriffs wird folgende Vorgehensweise empfohlen:

1. Berechnung Speicherplatz [P 42]
2. Definition der Speicherobjekte liber die StartUp-Liste [P 43]
3. Zugriff auf die Speicherobjekte im Betrieb [» 48]

6.1.5 Berechnung Speicherplatz

Die zur Verfugung stehenden 128 kbyte (131.072 Byte) Speicher teilen sich wie folgt auf:
» 1280 Byte fir die zyklischen Daten
» 2000 Byte fur interne Verwaltung
+ X Byte wie vom Anwender fur die azyklischen Daten im Folgenden definiert
 y Byte: es wird im Hintergrund ein Schattenpuffer in der GréRRe des grofiten Speicherobjektes
vorgehalten.

Beispiel: Es werden die azyklischen Speicherobjekte Obj1, Obj2 und Obj3 mit 1.000, 3.000 und 7.000 Byte
definiert --> x = 11.000 Byte und y = 7.000 Byte. Es verbleiben somit noch 113.072 Byte nutzbarer
Speicherplatz.
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6.1.6 Definition der Speicherobjekte uber die StartUp-Liste

Die gewunschte Struktur der Speicherobjekte ist einmalig im Status PREOP im CoE-Verzeichnis in CoE-
Objekt 0x2F00 anzulegen. Dies ist auch offline (ohne angeschlossenes Modul) im System Manager mdglich.
Beim Start prift das EtherCAT-Steckmodul EJ6080, ob sich die Speicherstruktur verandert hat und legt die
Objekte ggf. entsprechend im Speicher an.

Datenverlust bei Veranderung der Datenstruktur

,I Wird die Datenstruktur bzw. das Objekt 0x2F00 geandert, werden alle vorhandenen Daten
des Moduls EJ6080 geldscht.

* Die Datenstruktur kann gegen Veranderung gesperrt werden, indem der Wert in Index
0xF200:01 = 2 gesetzt wird.

= Beachten Sie die Hinweise im Kapitel Azyklische Struktur gegen Veranderungen

schitzen [» 49]!

Vorgehensweise Kurzform:

1. Objekt 0x2F00 fiir Anderungen der Struktur entsperren
Setzen Sie Index 0xF200:01 = 4 ,Unlock Novram objects” (manuell im System Manager oder per
PLC).

2. Eintragen des StartUp-Kommandos flir das CoE-Objekt 0x2F00 [P 44]
Inhalt: Anzahl der Objekte + jeweilige Lange in Byte.
Zu beachten: complete access, Byte alignment, kein Leerobjekt méglich, nur im P -> S Ubergang
mdglich, 16 bit Eintrage, max. 127 Speicherobjekte.

3. Neuladen der Konfiguration. [P 45]

4. Zur Kontrolle: Neuladen des CoE-Verzeichnisses [P 45].

5. Objekt 0x2F00 fiir Anderungen der Struktur sperren
Setzen Sie Index 0xF200:01 = 2 ,Lock Novram objects” (manuell im System Manager oder per PLC).

Vorgehensweise ausfiihrlich:
Um die gewlinschte Struktur der Speicherobjekte festzulegen, ist wie folgt vorzugehen:

Das EtherCAT-Steckmodul EJ6080 beinhaltet nach dem Einschalten eine bereits gednderte oder die
Default-Speicherstruktur. Wichtig sind im Folgenden die CoE-Objekte ab 0x2000 und 0x2F00. In folgender
Abb. ist in EJ6080 bereits ein Objekt der Groflke 1 Byte angelegt:

* Ox2F00:0 (NOVRAM Size): "1" = es existiert ein Speicherobjekt.
» Ox2F00:01 (Subindex 001): "0x0001" = dieses eine Speicherobjekt ist mit 1 Byte Grofie definiert.
* 0x2000 (NOVRAM Data): 00 - dieses eine Speicherobjekt tragt als Nutzdatum "00".

General EtherCAT Process Data Statup CoE-Online  Online
Update List l [JAuto Update [«]Single Update | | Show Offline Data
Advanced... |AIJ Objects |
Addto Statup_. | Moduie OD (AoE Pot): [0 |
Index Name Flags Value -~
+-1C32:0 SM output parameter RO >32<
+-1C33:0 SMinput parameter RO >32¢<
2000 NOVRAM Data RW 00
=I-- 2F0D:0 NOVRAM Size RW >1¢
2F00:01 Sublndex 001 RW Ox0001 (1)
2F0U-0Z__ Subindex U2 W = v

Abb. 32: Beliebiger Startzustand des Moduls EJ6080

EJ6080 Version: 1.1.0 43



Inbetriebnahme BEGKHOFF

Nun soll das EtherCAT-Steckmodul EJ6080 umkonfiguriert werden auf die Speicherstruktur:
* 1 Byte
+ 10 Byte
+ 256 Byte
+ 3 Byte

also insgesamt 270 Byte in vier Speicherobjekten, auf die jeweils einzeln azyklisch Gber das CoE zugegriffen
werden kann.

Eintrag in die StartUp-Liste
Dazu ist ein entsprechender Eintrag in der StartUp-Liste des Moduls EJ6080 vorzunehmen. Diese Liste ist
bei dem Modul EJ6080 im Default-Zustand leer.

1. Ein neuer Eintrag wird im Reiter StartUp Uber den Button New hinzugefugt.

= Es o6ffnet sich das Fenster ,Edit CANopen Startup Entry“, in dem der neue StartUp-Eintrag definiert
werden kann.

TwinCAT Projects & X
General EtherCAT  Process Data  Flc E - Online  Online
Transition Protocal Index Data Comment
Edit CANopen Startup Entry x
Transition
Or-sp Index [hes): 2fo0
Cahicel
I P>5 | Os»P Sublndes(deck [0 |
ER Llo-s Walidate I Complete Access I
Data [hexbin]: I 0400070004 0000010300 I | Hex Edit...
Comment: [NOWRAM Size Irfo - Info Sublndex 000 | | EditEriy..
Index Mame Flags Walue
+- 10320 SM output parameter RO »32 <
+-1C33:0 SM input parameter RO »32 <
2000 NOVE!AM Data RW 00
= 2F00.0 NOVRAM Size Info RW |
ZRUEUT  Subindex UUT RV
+- G000.0 Inputs RO
+- 70000 Outouts RO
< >
Move Up Move Down Delete... Edit...
|

Abb. 33: Definition eines neuen StartUP-Eintrags

Auswahldialog StartUp-Liste

[

1 Wenn bei lhnen keine CoE-Eintrage (s. Abb. Definition des StartUp-Eintrages) zur Auswahl
angeboten werden, hat das folgenden Grund: Sie arbeiten offline (also ohne live angeschlossenes
Modul) und in der von |hnen benutzten ESI (EtherCAT Slave Information, XML Beschreibung) des
EtherCAT-Steckmoduls EJ6080 ist kein Dictionary enthalten.

* In diesem Fall konnen Sie StartUp-Eintrage auch vollstandig manuell definieren, d. h. Index und
Subindex manuell eintragen.
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2. Auswahl des Objektes

= Online:
Wahlen Sie das Objekt 0x2F00 aus der Liste, damit bei Index/Sublndex und Comment bereits die
richtigen Werte stehen.

= Offline:
Manueller Eintrag Uber die Felder Index (hex) und Sub-Index (dec)

3. Bei Transition muss "P->S" gewahlt werden (der Wert wird beim Statusibergang PREOP->SAFEOP in
das Modul EJ6080 geladen).

4. CompleteAccess muss aktiviert werden.

5. Tragen Sie in Data (hexbin) ihre gewlinschte Struktur in hex und umgekehrter Byte-Reihenfolge (Byte
alignment) ein, und zwar in der Form "aa aa bb bb cc cc ...".

= aa aa: Anzahl der gewlinschten Speicherobjekte
= bb bb, cc cc, ...: jeweilige GroRendefinition der Objekte

Beispiel:

* aaaa=0400: 4 Speicherobjekte werden gewlinscht.

bb bb =01 00: 1. Speicherobjekt ist 1 Byte gro3 (00 01, = 14e,)-

* cccc=0A00: 2. Speicherobjektist 10 Byte grof (00 0A s = 104,)-

* dd dd =00 01: 3. Speicherobjekt ist 256 Byte grof3 (01 00, = 256,)-
» ee ee =0300: 4. Speicherobjekt ist 3 Byte grof (00 03, = 34.,)-

6. Bestatigen Sie mit OK. Der neue StartUp-Eintrag stellt sich nun wie folgt dar:

TwincaT rojects =< [

General BtherCAT  Process Data Plo Statup  CoE - Online  Online

Transition  Protocaol Index Diata Commert
IC PS5 CoE Me2FOOCO 040001 000AD00001 0300 NOVRAM Sive Info - Sublndex 000 I
Mave Up Move Daown Mew... Delete. .. Edit ...

Abb. 34: Neuer StartUp-Eintrag

Neuladen der Konfiguration

Nun muss diese Konfiguration zum Modul EJ6080 geladen und insbesondere der Statusiibergang PREOP--
>SAFEOP wie im StartUp-Eintrag definiert durchlaufen werden.
Klicken Sie den Reload-Button (Abb. Reload der Konfiguration):

Reload Devices

Abb. 35: Reload der Konfiguration

Neuladen des CoE-Verzeichnisses
In der Ansicht CoE-Online ist noch der alte Eintrag sichtbar.

Dies erklart sich dadurch, dass TwinCAT primar nur die Werte von CoE-Objekten Iadt, die dem System
Manager bekannt sind. Verandert sich auf dem Gerat die CoE-Struktur, muss der System Manager gezielt
angewiesen werden, die neue Struktur zu laden, die unter Umstéanden von der Default-Struktur laut XML/
Dictionary abweicht.
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Laden Sie dazu das umkonfigurierte CoE-Verzeichnis durch (Abb. Vollstédndiger Reload des CoE-
Verzeichnisses):

e CoE-Online, Advanced...
» Doppelklick auf AllObjects
» anschlieRend OK

TwinCAT Projectb #=

General EtherCAT  Process Data Pl Statup  CoE-Orline  Opline

Update List [J Auto Update  [+] Single Update | Show Offine Data
Advanced... |NI Objects |

Add to Startup... Online Data Module QD (AcE Port): D

Index Name Flags Value Unit ~

1000
1008

1009 —
100A Dictionary

::g?? R {®) Online - via 50O Information (® Device OD

10180 E SOI'FIine -from Device Description Module QD {via AoE port) |0

10E2:0
1600:0 cts (FxPDO) Hide Standard Objects

1610:0 ’g”:;’ﬁjﬁ'gﬁé’gf?s (TxPDO) Hide PDO Objects
1A00:0 Settings Objects
1A10:0
1C00:0
1C120
1C13.0
1C320
1C330
2000 (D) Offline - via EDS File
= 2FD0:0 Browse...
2FD0:.1
+1- G000

£ 7000:0 Cancel Help

1 rnnnan

£ >

Advanced Settings bt

E R e S S e a e S R S M E e S

Abb. 36: Vollstandiger Reload des CoE-Verzeichnisses

Darstellung der neuen Speicherobjekte im CoE-Verzeichnis

Nun sind die neu definierten Speicherobjekte sichtbar und aktiviert, s. Abb. Geédndertes CoE-Verzeichnis.

+ die Strukturinformationen (BytegréRRe) der Speicherobjekte 1 bis 4 sind in CoE-Objekt 0x2FQ0,
Subindex 001 bis 004 definiert

« der aktuelle Speicherinhalt wird in den der Reihenfolge nach zugehérigen CoE-Objekte 0x2000,
0x2008, 0x2010 usw. dargestellt.

@® Aktualisierung CoE-Verzeichnis

Zur Aktualisierung der Darstellung des CoE-Verzeichnisses benutzten Sie AutoUpdate, UpdateList
oder die entsprechenden Dialoge unter Advanced.
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General EtherCAT Process Data  Plc Statup  CoE-Online  Online
Update List ] Auto Update Single Update || Show Offine Data
Advanced. .. |AII Chjects |
st S Modde 0D (oEPoty [0 |
Index Mame Flags Walue
+-1C32:0 SM output parameter RO >332 <
+-1C33:0 SM input parameter RO * 32 =
2000 NOVRAM Data RW 1]
2008 MNOWVRAM Data R 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00
2010 MNOVRAM Data RW
2018 MNOWVRAM Data R 00 00 00
El- 2F00:0 NOVRAM Size RW >4 <
2F00:01  Subindex 001 R DecH0N0 (1)
ZF00:02  Sublndex 002 RW DDA (10)
2F00:03  Subindex 003 R e 100 (256)
2F00:04  Sublndex 004 RwW D003 (3)
+-- G000 Inputs ] =14
+- FO00:0 Cutputs R >1<
< >

Abb. 37: Geandertes CoE-Verzeichnis

@® Darstellung groRer CoE-Objekte

Bei dem hier gewahlten Beispiel wird der Inhalt des 3. Speicherobjektes im CoE-Objekt 0x2010 in
der TwinCAT-Anzeige nicht dargestellt, s. Abb. Gedndertes CoE-Verzeichnis, weil der Inhalt fur die
Darstellung zu groB ist. Dessen ungeachtet ist der Inhalt naturlich vorhanden.
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6.1.7 Online-Zugriff auf die Speicherobjekte im Betrieb

Fir den Zugriff aus der PLC heraus kénnen Bausteine aus der Beckhoff TcEtherCAT.lib wie z. B.
FB EcCoESdoWriteEx benutzt werden. Ein Schreibaufruf der Form

foWriteCoE (
sNetId:=sAmsNetId,
nSlaveAddr:= tAmsAddr.port ,
nSubIndex:= 0,

nIndex:= 16#2000 + ((byObjectNo - 1) * 8),
pSrcBuf:= pDataForWrite,
cbBuflen:= wSizeOfData,
bExecute:= TRUE,

tTimeout:= tAdsTimeOut,
bCompleteAccess:= FALSE,
bBusy=> ,

bError=> ,

nErrId=> );

wird im beiliegenden Beispielprogramm (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/ej6080/Resources/
2451364107.zip) benutzt.
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6.1.8 Azyklische Struktur gegen Veranderungen schiitzen

Wird das CoE-Objekt 0xF200:01 = 2 gesetzt, kann die Struktur aus CoE-Objekt 0x2F00 nicht mehr verandert
werden.

TwinCAT Projects = < [

General EtherCAT Process Data  Plo Statup  CoE-Ornline  Qnline

Update List [] Auto Update Single Update | | Show Offine Data
Advanced... |Fd| Objects |
bt S Modde 0D (o Far) [0 |
Index Mame Flags Walue
= F200:0 Contral R =1«

IFZ'I}I]:D'I Control RO P 0002 (2) I

Abb. 38: Lock im CoE

Der Schutz der Datenstruktur kann aufgehoben werden, indem das CoE-Objekt 0xF200:01 = 4 gesetzt wird.

HINWEIS

Datenverlust bei Veranderung der Datenstruktur

Wird die Datenstruktur in 0x2F00 geandert, werden alle Daten des Moduls geldscht. Die Datenstruktur
kann vor Veranderungen geschutzt werden.

» Zum Schutz der azyklischen Datenstruktur setzen Sie den Wert des ,,Control“ Objekts 0xF200:01 = 2,
sLock Novram objects”.

« Uberpriifen Sie den Wert des Status-Objekts 0xF100:01.

= Die Struktur in 0x2F00 ist vor Veranderungen geschutzt:
0xF100:01 = 0x0100: ,Novram objects locked*®

= Die Struktur in 0x2F00 ist nicht vor Veranderungen geschutzt:
0xF100:01 = 0x0001: ,Data stored” (Daten wurden gespeichert)
0xF100:01 = 0x0008: ,No Data written“ (Prozessdatenlange ist null)
0xF100:01 = 0x0200: ,Novram initialized“ (Novram wurde beim Start Neuinitialisiert)
0xF100:01 = 0x0400: ,Old Novram objects restored” (Novram wurde beim Start mit Werten aus
dem Puffer initialisiert, nachdem das Modul wahrend des Speicherns ausgeschaltet wurde)

= Stellen Sie sicher, dass der Schutz der azyklischen Datenstruktur durch Setzen des Objektes
0xF200:01 = 2 wieder hergestellt wird.
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6.2 EJ6080 - Objektbeschreibung und Parametrierung

EtherCAT ESI Device Description (XML)

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 liber das CoE-Verzeichnis (CAN over EtherCAT)

Die Parametrierung des EtherCAT Gerats wird Gber den CoE - Online Reiter (mit
Doppelklick auf das entsprechende Objekt) bzw. tiber 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 flhren flr den Austauschfall

- Unterscheidung zwischen Online/Offline Dictionary,

- Vorhandensein aktueller XML-Beschreibung

- "CoE-Reload" zum Zurlcksetzen der Veranderungen

Einfihrung

In der CoE-Ubersicht sind Objekte mit verschiedenem Einsatzzweck enthalten:
* Objekte die zur Parametrierung bei der Inbetriebnahme nétig sind:
o Restore Objekt Index 0x1011 [»_50]
o Konfigurationsdaten [» 50] Index 0x80n0
* Profilspezifische Objekte:
o Eingangsdaten [»_51] Index 0x60n0, 0x60n1
o Ausgangsdaten [» 51] Index 0x70n0, 0x70n1
o Informations- und Diagnostikdaten [» 52] Index 0xAOnO, 0xF000, OxF008, 0xF010
 Standardobjekte [P 52]

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

6.2.1 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

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

6.2.2 Klemmenspezifische Daten

Index 2000 NOVRAM Data

Index Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

(hex)

2000:0  |NOVRAM Data Speicherobjekt 1 (GréRe in Index 0x2F00:01 [» 511 - RW
eingetragen)
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Index 2008 NOVRAM Data
Index Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
(hex)
2008:0 NOVRAM Data Speicherobjekt 2 (GréRe in Index 0x2F00:02 [» 51] - RW |-
eingetragen)
*
*
*
Index 23F8 NOVRAM Data
Index Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
(hex)
23F8:0  |NOVRAM Data Speicherobjekt 127 (GréRe in Index 0x2F00:7F [» 51] - RW |-
eingetragen)
Index 2F00 NOVRAM Size
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
2F00:0 NOVRAM Size Info Maximaler Subindex UINT8 RW -
2F00:01  |Subindex 001 GrolRe Speicherobjekt 1 in Byte - RW |-
2F00:02 |Subindex 002 GrolRe Speicherobjekt 2 in Byte - RW |-
2F00:7F |Subindex 127 GroRe Speicherobjekt 127 in Byte - RW |-
Index F200 Control
Index Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
(hex)
F200:0 Control Maximaler Subindex UINT8 RW  |0x01 (14,)
F200:01 |Control Control UINT16 RW  |0x0000 (0y,)
0x0001 |,Store data“
Daten speichern
0x0002 |,Lock Novram objects*
Struktur in Index 0x2F00 gegen Veranderungen
schitzen (s. Kapitel Azyklischen Struktur vor
Veranderungen schitzen [P 49])
0x0004 |,Unlock Novram objects*
Schutz der Struktur in Index 0x2F00 aufheben
6.2.3 Eingangsdaten
Index 6000 Inputs
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
6000:0 Inputs Lange dieses Objekts UINT8 RO 0x01 (14e,)
6000:01 |Data Prozessdaten - RO -
6.2.4 Ausgangsdaten
Index 0x7000 Outputs
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
7000:0 Outputs Max. Sublindex (hex) UINT8 RO 0x1 (146,)
7000:01 |Data Prozessdaten - RO -
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6.2.5 Informations-und Diagnostikdaten

Index FO00 Modular device profile

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)

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 Kanéle UINT16 RO 0x0008 (84,)
F000:02 |Maximum number of Anzahl der Kanale UINT16 RO 0x0001 (14,)

modules

Index FO08 Code word

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)

F008:0 Code word reserviert UINT32 RW  |0x00000000 (0g,)
6.2.6 Standardobjekte (0x1000-0x1FFF)

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

Index 1000 Device type

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)

1000:0 Device type Gerate-Typ des EtherCAT-Slaves: UINT32 RO 0x00001389

» Das LOW-Word enthalt das verwendete CoE Profil (5007ce2)
(5001).
» Das HIGH-Word enthalt das Modul Profil
entsprechend des Modular Device Profile.

Index 1008 Device name

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)

1008:0 Device name Gerate-Name des EtherCAT-Slaves STRING RO EJ6080
Index 1009 Hardware version

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)

1009:0 Hardware version Hardware-Version des EtherCAT-Slaves STRING RO 00

Index 100A Software version

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)

100A:0 Software version Firmware-Version des EtherCAT-Slaves STRING RO 01
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Index 1018 Identity
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
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 (24,)
1018:02 |Product code Produkt-Code des EtherCAT-Slaves UINT32 RO 0x17C02852
(398469202,.,)
1018:03 |Revision Revisionsnummer des EtherCAT-Slaves: UINT32 RO 0x00000000 (0y4,)
+ Das Low-Word (Bit 0-15) kennzeichnet die
Sonderklemmennummer.
» Das High-Word (Bit 16-31) verweist auf die
Geratebeschreibung.
1018:04 |Serial number Seriennummer des EtherCAT-Slaves: UINT32 RO 0x00000000 (04,)
* Low-Word
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 1600 IO RxPDO-Map Outputs
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1600:0 10 RxPDO-Map Outputs |PDO Mapping RxPDO 1 UINT8 RO 0x00 (0ye,)
1600:01  |Subindex 001 - RW |-
1600:02 |Subindex 002 - RW |-
- RW |-
1600:2A  |Subindex 042 - RW |-
Index 1610 Device RxPDO-Map Outputs
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1610:0 Device RxPDO-Map PDO Mapping RxPDO 2 UINT8 RO 0x01 (01¢,)
Outputs
1610:01  |Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0xF200 (Control), entry UINT32 RO 0xF200:01, 16
0x01 (Control))
Index 1A00 10 TxPDO-Map Inputs
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1A00:0 IO TxPDO-Map Inputs |PDO Mapping TxPDO 1 UINT8 RO 0x00 (0ye,)
1A00:01 |Subindex 001 - RW |-
1A00:02 |Subindex 002 - RW |-
- RW |-
1A00:2A  |Subindex 042 - RW |-
Index 1A10 Device TxPDO-Map Inputs
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1A10:0 Device TxPDO-Map PDO Mapping TxPDO 2 UINT8 RO 0x01 (14e,)
Inputs
1A10:01  |Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0xF100 (Inputs), entry UINT32 RO 0xF100:01, 16
0x01 (Status))
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Index 1C00 Sync manager type

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
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 |Sublndex 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 (34,)
(Outputs)
1C00:04 |Subindex 004 Sync-Manager Type Channel 4: Process Data Read UINT8 RO 0x04 (44.,)
(Inputs)
Index 1C12 RxPDO assign
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1C12:0 RxPDO assign PDO Assign Outputs UINT8 RW  |0x02 (24,)
1C12:01 |Subindex 001 1. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW  |0x1600 (5632,.,)
zugehodrigen RxPDO Mapping Objekts)
1C12:02 |Sublndex 002 2. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW  |0x1610 (5648,,,)
zugehdrigen RxPDO Mapping Objekts)
Index 1C13 TxPDO assign
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1C13:0 TxPDO assign PDO Assign Inputs UINT8 RO 0x02 (24,)
1C13:01 |Sublndex 001 1. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW  |0x1AQ0 (5656,)
zugehorigen TxPDO Mapping Objekts)
1C13:02 |Sublndex 002 2. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW  |0x1A10 (5672,,)
zugehdrigen TxPDO Mapping Objekts)
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Index 1C32 SM output parameter

Index
(hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

1C32:0

SM output parameter

Synchronisierungsparameter der Inputs

UINT8

RO

0x20 (32,.,)

1C32:01

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

RwW

0x0001 (14e,)

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

RwW

0x000F420
(1000000,,,)

1C32:03

Shift time

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

UINT32

RO

0x00000000 (0ye)

1C32:04

Sync modes supported

Unterstlitzte Synchronisierungsbetriebsarten:
» Bit 0: Free Run wird unterstitzt

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

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

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

» 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 0x1C33:08)

UINT16

RO

0x0002 (2,.,)

1C32:05

Minimum cycle time

Minimale Zykluszeit (in ns)

UINT32

RO

0x000186A0
(100000,,)

1C32:06

Calc and copy time

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

UINT32

RO

0x00000000 (Oge;)

1C32:07

Minimum delay time

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

UINT32

RO

0x00000000 (Oge)

1C32:08

Command

Mit diesem Eintrag kann eine Messung der real
bendtigten Prozessdatenbereitstellungszeit durchgefihrt
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
zurlckgesetzt

UINT16

RwW

0x0000 (0,,)

1C32:09

Maximum Delay time

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

UINT32

RO

0x00000000 (Oge;)

1C32:0B

SM event missed
counter

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

UINT16

RO

0x0000 (0y.,)

1C32:0C

Cycle exceeded counter

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

UINT16

RO

0x0000 (0,.,)

1C32:0D

Shift too short counter

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

UINT16

RO

0x0000 (0,,,)

1C32:20

Sync error

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

nur im DC-Mode)

BOOLEAN

RO

0x00 (Oge,)
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Index 1C33 SM input parameter

Index
(hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

1C33:0

SM input parameter

Synchronisierungsparameter der Inputs

UINT8

RO

0x20 (32,.,)

1C33:01

Sync mode

Aktuelle Synchronisierungsbetriebsart:
» 0: Free Run

» 1: Synchron with SM 3 Event (keine Outputs
vorhanden)

» 2: DC - Synchron with SYNCO Event
» 3: DC - Synchron with SYNC1 Event
» 34: Synchron with SM 2 Event (Outputs vorhanden)

UINT16

RwW

0x0022 (344,,)

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

RwW

0x000F420
(1000000,,,)

1C33:03

Shift time

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

UINT32

RO

0x00000000 (0ye)

1C33:04

Sync modes supported

Unterstlitzte Synchronisierungsbetriebsarten:
» Bit 0: Free Run wird unterstitzt

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

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

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

» 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 0x1C33:08)

UINT16

RO

0x0002 (2,.,)

1C33:05

Minimum cycle time

Minimale Zykluszeit (in ns)

UINT32

RO

0x0000186A0
(1000004,)

1C33:06

Calc and copy time

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

UINT32

RO

0x00000000 (Oge;)

1C33:07

Minimum delay time

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

UINT32

RO

0x00000000 (Oge)

1C33:08

Command

Mit diesem Eintrag kann eine Messung der real
bendtigten Prozessdatenbereitstellungszeit durchgefihrt
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
zurlckgesetzt

UINT16

RwW

0x0000 (0,,)

1C33:09

Maximum Delay time

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

UINT32

RO

0x00000000 (Oge;)

1C33:0B

SM event missed
counter

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

UINT16

RO

0x0000 (0y.,)

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 (0,,,)

1C33:20

Sync error

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

BOOLEAN

RO

0x00 (Oge,)
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Index F100 Status

Index Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
(hex)

F100:0 Status Maximaler Subindex UINT8 RW  |0x03 (3.)
F100:01 |Status Status UINT16 RW  |0x0000 (0y,)

0x0001 |,Data stored”

Daten gespeichert

0x0008 |“No data written”

Keine Daten gespeichert (Prozessdatenlange
ist null)

0x0100 |“Novram objects locked”

die Struktur in 0x2F00 wurde gegen
Veranderungen gesperrt (s. Kapitel azyklische
Struktur gegen Verdanderungen schiitzen [» 49])
0x0200 |“Novram initialized”

Novram wurde beim Start neuinitialisiert.
0x0400 |“Old Novram objects restored”

Novram wurde beim Start initialisiert mit Werten
aus einem Puffer (wenn das Modul wahrend
des Speicherns ausgeschaltet wurde).
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7 Anhang

7.1 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 enthehmen Sie bitte unseren
Internetseiten: www.beckhoff.com

Dort finden Sie auch weitere Dokumentationen zu Beckhoff Komponenten.

Support

Der Beckhoff Support bietet Innen 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 fir 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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