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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

EL6184 Version: 1.0.0 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: 1.0.0 EL6184
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1.3 Ausgabestande der Dokumentation

Version Kommentar

1.0.0 » Erste Veroffentlichung

0.2 » Objektbeschreibung aktualisiert
0.1  Erster Entwurf

1.4 Wegweiser durch die Dokumentation

HINWEIS

Weitere Bestandteile der Dokumentation

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

Titel Beschreibung
EtherCAT System-Dokumentation (PDF)  |* Systemibersicht

» EtherCAT-Grundlagen
» Kabel-Redundanz

* Hot Connect
» Konfiguration von EtherCAT-Geraten

1/0-Analog-Handbuch (PDF) Hinweise zu I/O-Komponenten mit analogen Ein- und
Ausgangen

Explosionsschutz fiir Hinweise zum Einsatz der Beckhoff Klemmensysteme in

Klemmensysteme (PDF) explosionsgefahrdeten Bereichen gemafl ATEX und IECEx

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

EL6184 Version: 1.0.0 7
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1.5 Versionsidentifikation von EtherCAT-Geraten

1.5.1 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.

8 Version: 1.0.0 EL6184



BECKHOFF Vorwort

1.5.2 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. 1: EL2872 mit Revision 0022 und Seriennummer 01200815

EL6184 Version: 1.0.0 9
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1.5.3 Beckhoff Identification Code (BIC)

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

Abb. 2: 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:

10 Version: 1.0.0 EL6184
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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. 3: 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. 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.

EL6184

Version:

1.0.0
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1.5.4 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 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.

12 Version: 1.0.0 EL6184
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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.

EL6184 Version: 1.0.0 13
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BECKHOFF

2 Produktbeschreibung

2.1 EL6184 - EinfUhrung

i B
Run —_—
HART/Error 1,2 '
HART/Error 3, 4
Iz}
|
Eingang 1 éé « FEingang 2
GlGND,
ae
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Powerkontakt =
24V anfon,
el
GND & &l.—_GND
PowerkontaktOV_— . =
131 14
|
Eingang 3 '686 ~—Eingang 4
EL6IBd —
BEcngn:
Draufsicht

Kontaktbelegung

Abb. 4: EL6184 - 4-Kanal-Kommunikations-Interface, HART, Secondary Master

Die EL6184 bietet vier Schnittstellen, um HART-fahige Feldgerate einzubinden. Dabei dient die EtherCAT-
Klemme als Secondary Master und kann auf bestehende Verbindungen aufgeschaltet werden. So kénnen
beispielsweise Wartungs- und Diagnosedaten aus Feldgeraten abgerufen werden, wie es im Kontext der

NAMUR Open Architecture (NOA) der Fall ist.
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Produktbeschreibung

2.2

EL6184 - Technische Daten

Technische Daten EL6184

Anzahl Eingadnge 4

Technik HART (Version 7)
Innenwiederstand 100,1 kQ
Spannungsfestigkeit max. 30 V
Spannungsversorgung fur interne Elektronik  |Uber den E-Bus
Stromaufnahme aus dem E-Bus typ. 70 mA

Stromaufnahme aus den Powerkontakten

Breite im Prozessabbild

16 Byte, HART: 28 Byte pro Kanal (optional)

Lagerung

Gewicht ca.60g
zulassiger Umgebungstemperaturbereich im  |-25°C ... + 60°C
Betrieb

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

zulassige relative Luftfeuchtigkeit

95%, keine Betauung

Abmessungen (B xH x T)

ca. 15 mm x 100 mm x 70 mm (Breite angereiht: 12 mm)

Montage [»_17]

auf 35 mm Tragschiene nach EN 60715

Vibrations- / Schockfestigkeit

gemal EN 60068-2-6 / EN 60068-2-27

erhohte mechanische Belastbarkeit

ja, siehe Montagevorschriften [P 23] fir Klemmen mit
erhohter mechanischer Belastbarkeit

EMV-Festigkeit / Aussendung

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

Schutzart

1P20

Einbaulage

beliebig

Zulassungen / Kennzeichnungen

CE, cULus [» 34], UKCA, EAC
ATEX [» 32], IECEx [» 33]

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

Ex-Kennzeichnungen

Standard Kennzeichnung

ATEX II13GExnAIIC T4 Gce

IECEx ExnAlIC T4 Gc

EL6184 Version: 1.0.0 15
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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.

e
]

f
:
¥
X
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/

14."“..'”I
H"'\.
‘."“.
S~

Abb. 5: Federkontakte der Beckhoff I/O-Komponenten
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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. 6: 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.

EL6184 Version: 1.0.0 17
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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

([

1 Beachten Sie bei der Projektierung eines Busklemmenblocks die Kontaktbelegungen der einzelnen
Busklemmen, da einige Typen (z.B. analoge Busklemmen oder digitale 4-Kanal-Busklemmen) die
Powerkontakte nicht oder nicht vollstandig durchschleifen. Einspeiseklemmen (EL91xx, EL92xx
bzw. KL91xx, KL92xx) unterbrechen die Powerkontakte und stellen so den Anfang einer neuen
Versorgungsschiene dar.

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. 7: Linksseitiger Powerkontakt

A

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-Griinden 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 fir die Prifung zu entkoppeln, kdnnen Sie diese
Einspeiseklemmen entriegeln und mindestens 10 mm aus dem Verbund der Gbrigen Klemmen
herausziehen.
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Demontage

Abb. 8: 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.

3.3 Entsorgung

Die mit einer durchgestrichenen Abfalltonne gekennzeichneten Produkte

darfen nicht in den Hausmidill. Das Gerét 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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3.4 Positionierung von passiven Klemmen

Hinweis zur Positionierung von passiven Klemmen im Busklemmenblock

([

1 EtherCAT-Klemmen (ELxxxx / ESxxxx), 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)
FE_GE G G GE G G2 G Ge |
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Abb. 10: Inkorrekte Positionierung
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3.5 Einbaulagen

Einschrankung von Einbaulage und Betriebstemperaturbereich

Entnehmen Sie den technischen Daten zu einer Klemme, ob sie Einschrankungen bei Einbaulage und/oder
Betriebstemperaturbereich unterliegt. Sorgen Sie bei der Montage von Klemmen mit erhdhter thermischer
Verlustleistung dafiir, dass im Betrieb oberhalb und unterhalb der Klemmen ausreichend Abstand zu
anderen Komponenten eingehalten wird, so dass die Klemmen ausreichend belliftet werden!

Optimale Einbaulage (Standard)

Fir die optimale Einbaulage wird die Tragschiene waagerecht montiert und die Anschlussflachen der EL-/
KL-Klemmen weisen nach vorne (siehe Abb. ,Empfohlene Abstande bei Standard-Einbaulage®). Die
Klemmen werden dabei von unten nach oben durchliftet, was eine optimale Kihlung der Elektronik durch
Konvektionsliftung ermdglicht. Bezugsrichtung ,unten® ist hier die Richtung der Erdbeschleunigung.

+-- 33 |33 |25 38 (28 |33

ﬁ oo oo |e= [oo oo [oo
—> 599398 |82 (38|99 |E8 [¢—
20 mm ‘== > 20 mm

L 35 mm

Abb. 11: Empfohlene Abstande bei Standard-Einbaulage

Die Einhaltung der Abstdnde nach Abb. ,Empfohlene Abstande bei Standard-Einbaulage® wird empfohlen.

Weitere Einbaulagen

Alle anderen Einbaulagen zeichnen sich durch davon abweichende, raumliche Lage der Tragschiene aus,
siehe Abb. ,Weitere Einbaulagen®.

Auch in diesen Einbaulagen empfiehlt sich die Anwendung der oben angegebenen Mindestabstande zur
Umgebung.
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3.6 Montagevorschriften fur erhohte mechanische
Belastbarkeit

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!

Zusatzliche Priifungen

Die Klemmen sind folgenden zusatzlichen Prufungen unterzogen worden:

Priifung |Erlauterung

Vibration 10 Frequenzdurchlaufe, in 3-Achsen

6 Hz < f < 60 Hz Auslenkung 0,35 mm, konstante Amplitude
60,1 Hz < f < 500 Hz Beschleunigung 5 g, konstante Amplitude
Schocken 1000 Schocks je Richtung, in 3-Achsen

25g,6 ms

Zusatzliche Montagevorschriften und Hinweise

Far die Klemmen mit erhdhter mechanischer Belastbarkeit gelten folgende zusatzliche Montagevorschriften
und Hinweise:

» Die erhéhte mechanische Belastbarkeit gilt fir alle zulassigen Einbaulagen.
» Esist eine Tragschiene nach EN 60715 TH35-15 zu verwenden.

» Der Klemmenstrang ist auf beiden Seiten der Tragschiene durch eine mechanische Befestigung, z.B.
mittels einer Erdungsklemme oder verstarkten Endklammer, zu fixieren.

» Die maximale Gesamtausdehnung des Klemmenstrangs (ohne Koppler) betragt:
64 Klemmen mit 12 mm, oder 32 Klemmen mit 24 mm Einbaubreite.

» Bei der Abkantung und Befestigung der Tragschiene ist darauf zu achten, dass keine Verformung und
Verdrehung dieser Tragschiene auftritt; weiterhin ist kein Quetschen und Verbiegen der Tragschiene
zulassig.

» Die Befestigungspunkte der Tragschiene sind in einem Abstand vom 5 cm zu setzen.
» Zur Befestigung der Tragschiene sind Senkkopfschrauben zu verwenden.

* Die freie Leiterlange zwischen Zugentlastung und Leiteranschluss ist moglichst kurz zu halten; der
Abstand zum Kabelkanal ist mit ca.10 cm zu einhalten.
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3.7 Anschluss

3.71 Anschlusstechnik

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!

Ubersicht
Mit verschiedenen Anschlussoptionen bietet das Busklemmensystem eine optimale Anpassung an die
Anwendung:

* Die Klemmen der Serien ELxxxx und KLxxxx mit Standardverdrahtung enthalten Elektronik und
Anschlussebene in einem Gehéause.

» Die Klemmen der Serien ESxxxx und KSxxxx haben eine steckbare Anschlussebene und ermdglichen
somit beim Austausch die stehende Verdrahtung.

+ Die High-Density-Klemmen (HD-Klemmen) enthalten Elektronik und Anschlussebene in einem
Gehause und haben eine erhdhte Packungsdichte.

Standardverdrahtung (ELxxxx / KLxxxx)

Abb. 13: Standardverdrahtung

Die Klemmen der Serien ELxxxx und KLxxxx integrieren die schraublose Federkrafttechnik zur schnellen
und einfachen Verdrahtung.

Steckbare Verdrahtung (ESxxxx / KSxxxx)

Abb. 14: Steckbare Verdrahtung

Die Klemmen der Serien ESxxxx und KSxxxx enthalten eine steckbare Anschlussebene.

Montage und Verdrahtung werden wie bei den Serien ELxxxx und KLxxxx durchgefiihrt.

Im Servicefall erlaubt die steckbare Anschlussebene, die gesamte Verdrahtung als einen Stecker von der
Gehauseoberseite abzuziehen.

Das Unterteil kann Uber das Betatigen der Entriegelungslasche aus dem Klemmenblock herausgezogen
werden.

Die auszutauschende Komponente wird hineingeschoben und der Stecker mit der stehenden Verdrahtung
wieder aufgesteckt. Dadurch verringert sich die Montagezeit und ein Verwechseln der Anschlussdréhte ist
ausgeschlossen.

Die gewohnten Male der Klemme andern sich durch den Stecker nur geringfligig. Der Stecker tragt
ungefahr 3 mm auf; dabei bleibt die maximale Héhe der Klemme unverandert.
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Eine Lasche fir die Zugentlastung des Kabels stellt in vielen Anwendungen eine deutliche Vereinfachung
der Montage dar und verhindert ein Verheddern der einzelnen Anschlussdrahte bei gezogenem Stecker.

Leiterquerschnitte von 0,08 mm? bis 2,5 mm? kdnnen weiter in der bewahrten Federkrafttechnik verwendet
werden.

Ubersicht und Systematik in den Produktbezeichnungen der Serien ESxxxx und KSxxxx werden wie von den
Serien ELxxxx und KLxxxx bekannt weitergefuhrt.

High-Density-Klemmen (HD-Klemmen)

Abb. 15: High-Density-Klemmen

Die Klemmen dieser Baureihe mit 16/32 Klemmstellen zeichnen sich durch eine besonders kompakte
Bauform aus, da die Packungsdichte auf 12 mm doppelt so hoch ist wie die der Standard-Busklemmen.
Massive und mit einer Aderendhilse versehene Leiter kdnnen ohne Werkzeug direkt in die
Federklemmstelle gesteckt werden.

® Verdrahtung HD-Klemmen

Die High-Density-Klemmen der Serien ELx8xx und KLx8xx unterstitzen keine steckbare
Verdrahtung.

Ultraschallverdichtete Litzen

@® Ultraschallverdichtete Litzen

1 An die Standard- und High-Density-Klemmen kdnnen auch ultraschallverdichtete
(ultraschallverschweil3te) Litzen angeschlossen werden. Beachten Sie die Tabellen zum

Leitungsquerschnitt [» 27]!
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3.7.2 Verdrahtung

Verletzungsgefahr durch Stromschlag und Beschadigung des Gerates moglich!

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

Klemmen fiir Standardverdrahtung ELxxxx/KLxxxx und fiir steckbare Verdrahtung ESxxxx/KSxxxx

Abb. 16: Anschluss einer Leitung an eine Klemmstelle

Bis zu acht Klemmstellen ermdglichen den Anschluss von massiven oder feindrahtigen Leitungen an die
Busklemme. Die Klemmstellen sind in Federkrafttechnik ausgeflihrt. Schlieen Sie die Leitungen
folgendermalen an (vgl. Abb. ,Anschluss einer Leitung an eine Klemmstelle*:

1. Offnen Sie eine Klemmstelle, indem Sie einen Schraubendreher gerade bis zum Anschlag in die
viereckige Offnung Uber der Klemmestelle driicken. Den Schraubendreher dabei nicht drehen oder hin
und her bewegen (nicht hebeln).

2. Der Draht kann nun ohne Widerstand in die runde Klemmendéffnung eingefiihrt werden.

3. Durch Entfernen des Schraubendrehes schliel3t sich die Klemmstelle automatisch und halt den Draht
sicher und dauerhaft fest.

Den zulassigen Leiterquerschnitt entnehmen Sie der nachfolgenden Tabelle:

Klemmengehause ELxxxx, KLxxxx ESxxxx, KSxxxx
Leitungsquerschnitt (massiv) 0,08 ... 2,5 mm? 0,08 ... 2,5 mm?
Leitungsquerschnitt (feindrahtig) 0,08 ... 2,5 mm? 0,08 ... 2,5 mm?
Leitungsquerschnitt (Aderleitung mit Aderendhiilse) 0,14 ... 1,5 mm? 0,14 ... 1,5 mm?
Abisolierlange 8..9mm 9..10 mm
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High-Density-Klemmen (HD-Klemmen [} 25]) mit 16/32 Klemmstellen

Bei den HD-Klemmen erfolgt der Leiteranschluss bei massiven Leitern werkzeuglos in Direktstecktechnik,
das heil’t, der Leiter wird nach dem Abisolieren einfach in die Klemmstelle gesteckt. Das Lésen der Leitung
erfolgt, wie bei den Standardklemmen, tber die Kontakt-Entriegelung mit Hilfe eines Schraubendrehers. Den
zulassigen Leiterquerschnitt entnehmen Sie der nachfolgenden Tabelle:

Klemmengehduse HD-Gehéduse
Leitungsquerschnitt (massiv) 0,08 ... 1,5 mm?
Leitungsquerschnitt (feindrahtig) 0,25 ... 1,5 mm?

Leitungsquerschnitt (Aderleitung mit Aderendhiilse) 0,14 ... 0,75 mm?
Leitungsquerschnitt (ultraschallverdichtete Litze) nur 1,5 mm? (siehe Hinweis [»_25])
Abisolierlange 8..9mm

3.7.3 Schirmung
® Schirmung

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

3.7.4 Hinweis zur Spannungsversorgung

Spannungsversorgung aus SELV-/ PELV-Netzteil!

Zur Versorgung dieses Gerats missen 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.
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3.7.5 EL6184 - Anschlussbelegung und LEDs

i
Run —_— e
HART/Error 1, 2
HART/Error 3, 4
Injaz}
== (L J,
Eingang 1 éé ~ Fingang2 ;
aé
GND A& . GND
Powerkontakt =
24V wfow,
el
GND & & .—_GND
Powerkontakt 0V — . =
113| 4l : :
]
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EEEKHIJFF ------------ :
= 4 hemmarm =
Draufsicht Kontaktbelegung

Abb. 17: EL6184 - Anschlussbelegung und LEDs

EL6184 - Anschlussbelegung

Klemmstelle Beschreibung

Bezeichnung |Nr.

11 1 Eingang Kanal 1

GND 2 Masse Kanal 1 (intern verbunden mit Kliemmstelle 3, 6 und 7)
GND 3 Masse Kanal 3 (intern verbunden mit Klemmstelle 2, 6 und 7)
13 4 Eingang Kanal 3

12 5 Eingang Kanal 2

GND 6 Masse Kanal 2 (intern verbunden mit Klemmstelle 2, 3 und 7)
GND 7 Masse Kanal 4 (intern verbunden mit Klemmstelle 2, 3 und 6)
14 8 Eingang Kanal 4
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EL6184 - LEDs

LED Farbe Bedeutung
Run grin |Diese LED gibt den Betriebszustand der Klemme wieder:
aus Zustand der EtherCAT State Machine: INIT = Initialisierung der
Klemme oder BOOTSTRAP = Funktion flir Firmware Updates [P 58]
der Klemme
blinkend Zustand der EtherCAT State Machine: PREOP = Funktion fir 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
HART-Error |grin |aus Keine HART Kommunikation
1.4 an HART Kommunikation aktiv
rot aus Kein HART- Kommunikationsfehler
an HART- Kommunikationsfehler
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3.8 Explosionsschutz

3.8.1 ATEX - Besondere Bedingungen (Standardtemperaturbereich)

Beachten Sie die besonderen Bedingungen fiir die bestimmungsgeméaRe Verwendung von
Beckhoff-Feldbuskomponenten mit Standardtemperaturbereich in explosionsgefahrdeten
Bereichen (Richtlinie 2014/34/EU)!

+ Die zertifizierten Komponenten sind in ein geeignetes Gehause zu errichten, das eine Schutzart von
mindestens IP54 gemal EN 60079-15 gewahrleistet! Dabei sind die Umgebungsbedingungen bei der
Verwendung zu berlcksichtigen!

Fir Staub (nur die Feldbuskomponenten der Zertifikatsnummer KEMA 10ATEX0075 X Issue 9): Das
Gerat ist in ein geeignetes Gehause einzubauen, das einen Schutzgrad von IP54 gemall EN 60079-31
fur Gruppe IlIA oder IIIB und IP6X fir Gruppe llIC bietet, wobei die Umgebungsbedingungen, unter
denen das Gerat verwendet wird, zu bericksichtigen sind!

* Wenn die Temperaturen bei Nennbetrieb an den Einflhrungsstellen der Kabel, Leitungen oder
Rohrleitungen héher als 70°C oder an den Aderverzweigungsstellen héher als 80°C ist, so missen
Kabel ausgewahlt werden, deren Temperaturdaten den tatsachlich gemessenen Temperaturwerten
entsprechen!

Beachten fur Beckhoff-Feldbuskomponenten mit Standardtemperaturbereich beim Einsatz in
explosionsgefahrdeten Bereichen den zulassigen Umgebungstemperaturbereich von 0 bis 55°C!

+ Es miissen Mafinahmen zum Schutz gegen Uberschreitung der Nennbetriebsspannung durch
kurzzeitige Stérspannungen um mehr als 40% getroffen werden!

Die einzelnen Klemmen duirfen nur aus dem Busklemmensystem gezogen oder entfernt werden, wenn
die Versorgungsspannung abgeschaltet wurde bzw. bei Sicherstellung einer nicht-explosionsfahigen
Atmosphare!

Die Anschlusse der zertifizierten Komponenten dirfen nur verbunden oder unterbrochen werden, wenn
die Versorgungsspannung abgeschaltet wurde bzw. bei Sicherstellung einer nicht-explosionsfahigen
Atmosphare!

* Die Sicherung der Einspeiseklemmen KL92xx/EL92xx dirfen nur gewechselt werden, wenn die
Versorgungsspannung abgeschaltet wurde bzw. bei Sicherstellung einer nicht-explosionsfahigen
Atmosphare!

Adresswahlschalter und ID-Switche dirfen nur eingestellt werden, wenn die Versorgungsspannung
abgeschaltet wurde bzw. bei Sicherstellung einer nicht-explosionsfahigen Atmosphare!

Normen

Die grundlegenden Sicherheits- und Gesundheitsanforderungen werden durch Ubereinstimmung mit den
folgenden Normen erflillt:

+ EN 60079-0:2012+A11:2013

+ EN 60079-15:2010

* EN 60079-31:2013 (nur fur Zertifikatsnummer KEMA 10ATEX0075 X Issue 9)

Kennzeichnung

Die gemal ATEX-Richtlinie fir den explosionsgefahrdeten Bereich zertifizierten Beckhoff-
Feldbuskomponenten mit Standardtemperaturbereich tragen eine der folgenden Kennzeichnungen:
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&

oder

&

Il 3G KEMA 10ATEX0075 X Ex nA lIC T4 Gc Ta: 0 ... +55°C

I 3D KEMA 10ATEXO0075 X Ex tc IlIC T135°C Dc Ta: 0 ... +55°C
(nur fur Feldbuskomponenten mit Zertifikatshnummer KEMA 10ATEX0075 X Issue 9)

Il 3G KEMA 10ATEX0075 X Ex nA nC IlIC T4 Gc Ta: 0 ... +55°C

I 3D KEMA 10ATEX0075 X Ex tc IlIC T135°C Dc Ta: 0 ... +55°C
(nur fir Feldbuskomponenten mit Zertifikatsnummer KEMA 10ATEXO0075 X Issue 9)

EL6184
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3.8.2 ATEX - Besondere Bedingungen (erweiterter
Temperaturbereich)

Beachten Sie die besonderen Bedingungen fiir die bestimmungsgemaRe Verwendung von
Beckhoff-Feldbuskomponenten mit erweitertem Temperaturbereich (ET) in
explosionsgefahrdeten Bereichen (Richtlinie 2014/34/EU)!

* Die zertifizierten Komponenten sind in ein geeignetes Gehause zu errichten, das eine Schutzart von
mindestens IP54 gemal EN 60079-15 gewahrleistet! Dabei sind die Umgebungsbedingungen bei der
Verwendung zu bericksichtigen!

Fir Staub (nur die Feldbuskomponenten der Zertifikatsnummer KEMA 10ATEX0075 X Issue 9): Das
Gerat ist in ein geeignetes Gehause einzubauen, das eine Schutzart von IP54 gemall EN 60079-31 flr
Gruppe IlIA oder 1lIB und IP6X fir Gruppe IlIC bietet, wobei die Umgebungsbedingungen, unter denen
das Gerat verwendet wird, zu berlcksichtigen sind!

» Wenn die Temperaturen bei Nennbetrieb an den Einfiihrungsstellen der Kabel, Leitungen oder
Rohrleitungen héher als 70°C oder an den Aderverzweigungsstellen hoher als 80°C ist, so miissen
Kabel ausgewahlt werden, deren Temperaturdaten den tatsachlich gemessenen Temperaturwerten
entsprechen!

Beachten Sie fur Beckhoff-Feldbuskomponenten mit erweitertem Temperaturbereich (ET) beim Einsatz
in explosionsgefahrdeten Bereichen den zulassigen Umgebungstemperaturbereich von -25 bis 60°C!

+ Es mussen Maflnahmen zum Schutz gegen Uberschreitung der Nennbetriebsspannung durch
kurzzeitige Stérspannungen um mehr als 40% getroffen werden!

Die einzelnen Klemmen dirfen nur aus dem Busklemmensystem gezogen oder entfernt werden, wenn
die Versorgungsspannung abgeschaltet wurde bzw. bei Sicherstellung einer nicht-explosionsfahigen
Atmosphare!

Die Anschliisse der zertifizierten Komponenten dirfen nur verbunden oder unterbrochen werden, wenn
die Versorgungsspannung abgeschaltet wurde bzw. bei Sicherstellung einer nicht-explosionsfahigen
Atmosphare!

* Die Sicherung der Einspeiseklemmen KL92xx/EL92xx dirfen nur gewechselt werden, wenn die
Versorgungsspannung abgeschaltet wurde bzw. bei Sicherstellung einer nicht-explosionsfahigen
Atmosphare!

Adresswahlschalter und ID-Switche dirfen nur eingestellt werden, wenn die Versorgungsspannung
abgeschaltet wurde bzw. bei Sicherstellung einer nicht-explosionsfahigen Atmosphare!

Normen

Die grundlegenden Sicherheits- und Gesundheitsanforderungen werden durch Ubereinstimmung mit den
folgenden Normen erfullt:

« EN 60079-0:2012+A11:2013

+ EN 60079-15:2010

* EN 60079-31:2013 (nur fur Zertifikatsnummer KEMA 10ATEX0075 X Issue 9)

Kennzeichnung

Die gemaR ATEX-Richtlinie fir den explosionsgefahrdeten Bereich zertifizierten Beckhoff-
Feldbuskomponenten mit erweitertem Temperaturbereich (ET) tragen die folgende Kennzeichnung:

Il 3G KEMA 10ATEX0075 X Ex nA IIC T4 Gc Ta: -25 ... +60°C

I 3D KEMA 10ATEXO0075 X Ex tc [lIC T135°C Dc Ta: -25 ... +60°C

(nur fir Feldbuskomponenten mit Zertifikatsnummer KEMA 10ATEXO0075 X Issue 9)
oder

Il 3G KEMA 10ATEX0075 X Ex nA nC IIC T4 Gc Ta: -25 ... +60°C
I 3D KEMA 10ATEXO0075 X Ex tc IlIC T135°C Dc Ta: -25 ... +60°C
2

(nur fir Feldbuskomponenten mit Zertifikatsnummer KEMA 10ATEXO0075 X Issue 9)
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3.8.3 IECEX - Besondere Bedingungen

Beachten Sie die besonderen Bedingungen fiir die bestimmungsgeméaRe Verwendung von
Beckhoff-Feldbuskomponenten in explosionsgefahrdeten Bereichen!

» FUr Gas: Die Komponenten sind in ein geeignetes Gehause zu errichten, das gemal EN 60079-15 eine
Schutzart von IP54 gewahrleistet! Dabei sind die Umgebungsbedingungen bei der Verwendung zu
bertcksichtigen!

Fir Staub (nur fir Feldbuskomponenten der Zertifikatsnummer IECEx DEK 16.0078X Issue 3): Die
Komponenten sind in einem geeigneten Gehause zu errichten, das gemal EN 60079-31 fiir die Gruppe
[IIA oder IIIB eine Schutzart von IP54 oder fiir die Gruppe IlIC eine Schutzart von IP6X gewahrleistet.
Dabei sind die Umgebungsbedingungen bei der Verwendung zu berticksichtigen!

» Die Komponenten durfen nur in einem Bereich mit mindestens Verschmutzungsgrad 2 gemaf
IEC 60664-1 verwendet werden!

» Es sind Vorkehrungen zu treffen, um zu verhindern, dass die Nennspannung durch transiente Stérungen
von mehr als 119 V Uberschritten wird!

* Wenn die Temperaturen bei Nennbetrieb an den Einflhrungsstellen der Kabel, Leitungen oder
Rohrleitungen héher als 70°C oder an den Aderverzweigungsstellen hdher als 80°C ist, so missen
Kabel ausgewahlt werden, deren Temperaturdaten den tatsachlich gemessenen Temperaturwerten
entsprechen!

Beachten Sie fur Beckhoff-Feldbuskomponenten beim Einsatz in explosionsgefahrdeten Bereichen den
zulassigen Umgebungstemperaturbereich!

Die einzelnen Klemmen durfen nur aus dem Busklemmensystem gezogen oder entfernt werden, wenn
die Versorgungsspannung abgeschaltet wurde bzw. bei Sicherstellung einer nicht-explosionsfahigen
Atmosphare!

Die Anschlisse der zertifizierten Komponenten dirfen nur verbunden oder unterbrochen werden, wenn
die Versorgungsspannung abgeschaltet wurde bzw. bei Sicherstellung einer nicht-explosionsfahigen
Atmosphare!

Adresswahlschalter und ID-Switche dirfen nur eingestellt werden, wenn die Versorgungsspannung
abgeschaltet wurde bzw. bei Sicherstellung einer nicht-explosionsfahigen Atmosphare!

Die Frontklappe von zertifizierten Geraten darf nur gedffnet werden, wenn die Versorgungsspannung
abgeschaltet wurde bzw. bei Sicherstellung einer nicht-explosionsfahigen Atmosphare!

Normen

Die grundlegenden Sicherheits- und Gesundheitsanforderungen werden durch Ubereinstimmung mit den
folgenden Normen erfillt:

+ EN 60079-0:2011

« EN 60079-15:2010

* EN 60079-31:2013 (nur fir Zertifikatsnummer IECEx DEK 16.0078X Issue 3)

Kennzeichnung

Die gemaR IECEXx fur den explosionsgefahrdeten Bereich zertifizierten Beckhoff-Feldbuskomponenten
tragen die folgende Kennzeichnung:

Kennzeichnung fur Feldbuskomponenten der  IECEx DEK 16.0078 X
Zertifikat-Nr. IECEx DEK 16.0078X Issue 3: Ex nA IIC T4 Ge

Ex tc IlIC T135°C Dc

Kennzeichnung fur Feldbuskomponenten IECEx DEK 16.0078 X
von Zertifikaten mit spateren Ausgaben: Ex nA IIC T4 Ge
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3.84 Weiterfiihrende Dokumentation zu ATEX und IECEXx

HINWEIS

| Weiterfiihrende Dokumentation zum Explosionsschutz gemaft
| |ATEX und IECEXx

Beachten Sie auch die weiterflihrende Dokumentation

Explosionsschutz fiir Klemmensysteme
Hinweise zum Einsatz der Beckhoff Klemmensysteme in explosionsgefahrdeten Bereichen
gemald ATEX und IECEX,

die lhnen auf der Beckhoff-Homepage www.beckhoff.de im Download-Bereich |hres
Produktes zum Download zur Verfligung steht!

3.9 UL-Hinweise

A VORSICHT
Application
US | The modules are intended for use with Beckhoff's UL Listed EtherCAT System only.

A VORSICHT

Examination
c @ US | For cULus examination, the Beckhoff I/O System has only been investigated for risk of fire

and electrical shock (in accordance with UL508 and CSA C22.2 No. 142).

A VORSICHT
For devices with Ethernet connectors
US | Not for connection to telecommunication circuits.

Grundlagen

UL-Zertifikation nach UL508. Solcherart zertifizierte Gerate sind gekennzeichnet durch das Zeichen:

e\ UL Jus
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4 Parametrierung und Programmierung

4.1 Objektbeschreibung

@® 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-Website herunterzuladen und entsprechend der
Installationsanweisungen zu installieren.

i o

Parametrierung tliber das CoE-Verzeichnis (CAN over EtherCAT)

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

vorgenommen. Beachten Sie bei Verwendung/Manipulation der CoE-Parameter die allgemeinen
CoE-Hinweise:

 StartUp-Liste fiuhren fir den Austauschfall

» Unterscheidung zwischen Online/Offline Dictionary, Vorhandensein aktueller XML-Beschreibung
» ,CoE-Reload [» 701" zum Zurlicksetzen der Veranderungen

411 Restore-Objekt
Index 0x1011 Restore default parameters
Index (hex) IName Bedeutung Datentyp [Flags Default
1011:0 Restore default Herstellen der Defaulteinstellungen [UINT8 RO 0x01 (14e,)
parameters [P 70]
1011:01 Sublindex 001 Wenn Sie dieses Objekt im Set UINT32 |RW |0x00000000 (Og,)
Value Dialog auf "0x64616F6C"
setzen, werden alle Backup Objekte
wieder in den Auslieferungszustand
gesetzt.
4.1.2 Konfigurationsdaten
Index 0x80n0 HART Settings (8 < n < B, n-7 = Kanalnummer)
Index (hex) [Name Bedeutung Data type [Flags |Default
80n0:0 HART Settings Maximaler Subindex UINT8 RO 0x06 (64c,)
80n0:01 Preamble Preamble Lange: UINT8 RW 0x00 (0y4e,)
Automatische Zuweisung 0
Zulassige Werte 5...20
80n0:02 MasterMode Zulassige Werte: UINT8 RW 0x00 (0y4e,)
Primary 0
Secondary 1
80n0:03 PollingAddress  |Zulassige Werte: 0...63 |UINTS8 RW 0x00 (Oge,)
80n0:04 PollingTime Einheit in Sekunden, UINT8 RW 0x03 (34c,)
zulassige Werte: 1...64
80n0:05 MaxRetry Zulassige Werte: 3...10 |UINT8 RW  |0x03 (34,)
80n0:06 MasterCtrl reserved UINT8 RwW 0x00 (Oge,)
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41.3 Informations- und Diagnostikdaten
Index 0x90n0 HART Info data (8 < n < B, n-7 = Kanalnummer)
Index (hex) Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
90n0:0 HART Info Maximaler Subindex UINT8 RO 0x11 (17 4,)
data
90n0:01 ExtendetDevic |Erweiterter Geratetyp UINT16 RO 0x0000 (Oy,)
eType
90n0:02 MinNrOfPrea |Minimale Anzahl erforderlicher UINT8 RO 0x00 (Ogey)
mblesReq Preambles fir die
Anforderungsnachricht vom Master
zum Slave.
90n0:03 HartMajorRev |HART Protocol zentrale UINT8 RO 0x00 (0y4e,)
Nr Revisionsnummer von diesem Gerat
implementiert
90n0:04 DeviceRevlev |Gerate-Revisionslevel UINT8 RO 0x00 (0y4e,)
el
90n0:05 SoftwareRevL |Software-Revisionslevel fir dieses UINT8 RO 0x00 (0y4e,)
evel Gerat
90n0:06 HardwareRev |Hardware-Revisionslevel der UINT8 RO 0x00 (0y4e,)
Level Elektronik in diesem bestimmten Gerat
90n0:07 PhysicalSignal |Erlaubte Werte: UINT8 RO 0x00 (Oge,)
ingCode 0  |Bell 202 Strom
1 Bell 202 Spannung
2 RS-485
3 RS-232
4 Drahtlos
6 Speziell
90n0:08 Flags HART Flags UINT8 RO 0x00 (Oge,)
90n0:09 Deviceld Gerate-ID OCTET- RO {0}
STRINGJ[3]
90n0:0A MinNrOfPrea |Minimale Anzahl erforderlicher UINT8 RO 0x00 (Oge,)
mblesResp Preambles die in der Antwortnachricht
vom Slave zum Master gesendet
werden
90n0:0B MaxNrOfDevV |Maximale Anzahl von Geratevariablen |UINT8 RO 0x00 (0y4e,)
ariables
90n0:0C ConfigChange |Konfigurations-Anderungszahler UINT16 RO 0x0000 (Oge,)
Counter
90n0:0D ExtFieldDevic |Erweiterter Feldgeratezustand UINT8 RO 0x00 (0y4e,)
eStatus
90n0:0E DeviceProfile |Gerate Profil UINT8 RO 0x00 (0y4e,)
90n0:0F ManuldentCo |Hersteller Identifizierungscode UINT16 RO 0x0000 (Oy,)
de
90n0:10 PrivLabelDist |,Private Label Distributor Code* UINT16 RO 0x0000 (0g,)
Code
90n0:11 SlavePollingA |Poll-Adresse des aktuellen Slave UINT8 RO 0x00 (0y4e,)
dress

36

Version: 1.0.0

EL6184



BECKHOFF

Parametrierung und Programmierung

Index 0xAOn0 HART Diag data (8 < n < B, n-7 = Kanalnummer)

Index (hex) [Name Bedeutung Data type [Flags |Default

AONnO0:0 HART Diag data Maximaler Subindex UINTS8 RO 0x04 (44e,)

A0n0:01 RcvFrameError Received Frame Error Counter UINT8 RO 0x00 (Oye,)

AOn0:02 RcvCheckSumError|Received CheckSum Error Counter UINT8 RO 0x00 (0g4e,)

AOn0:03 RcvTimeOutError  |Received Timeout Error Counter UINT8 RO 0x00 (Qye,)

AOn0:04 DataExchState DataExchange State UINT8 RO 0x00 (Oye,)

Index 0xF900 Info data

Index (hex) [Name Bedeutung Data type [Flags |Default

F900:0 Info data Maximaler Subindex UINT8 RO 0x01 (14e,)

F900:01 HART Version Master HART Version UINT16 |RO -

41.4 Kommando-Objekte

Index 0x60n0 HART Command 3 (8 < n < B, n-7 = Kanalnummer)

Index Name Bedeutung Data type |Flags Default

(hex)

60n0:0 HART Cmd3 Maximaler Subindex UINT8 RO  |0x0D (13,,)

60n0:01 |Field Device Represent the current state of the UINTS8 RO 0x00 (0y4e,)
Status slave

60n0:02 |Cyclic Frame Cnt |Cyclic Frame Counter UINT8 RO  |0x00 (Og,)

60n0:05 |Primary Variable |Primary Variable Units Code (referto |UINT8 RO  |0x00 (Og,)
Units Code HART 'Common Table Specification')

60n0:06 |Secondary Secondary Variable Units Code (refer |UINT8 RO  |0x00 (Og,)
Variable Units to HART 'Common Table
Code Specification')

60n0:07 |Tertiary Variable |Tertiary Variable Units Code (referto |UINT8 RO  |0x00 (Og,)
Units Code HART 'Common Table Specification")

60n0:08 |Quaternary Quaternary Variable Units Code (refer |UINT8 RO  |0x00 (Og,)
Variable Units to HART 'Common Table
Code Specification’')

60n0:09 |Primary Variable |Primary Variable Loop Current (units of REAL32 RO  |0x00000000
Loop Current milli-amperes) (Ogez)

60n0:0A |Primary Variable |Primary Variable (Herstellerspezifisch) |REAL32 RO  |0x00000000

(Odez)

60n0:0B |Secondary Secondary Variable REAL32 RO  |0x00000000
Variable (Herstellerspezifisch) (Oge,)

60n0:0C |Tertiary Variable |Tertiary Variable (Herstellerspezifisch) |REAL32 RO  |0x00000000

(Odez)

60n0:0D |Quaternary Quaternary Variable REAL32 RO  |0x00000000
Variable (Herstellerspezifisch) (Ogez)
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41.5 Standardobjekte

Index 0x1000 Device type

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

1000:0 Device type Gerate-Typ des EtherCAT-Slaves: Das|UINT32 RO  |0x00001389
Lo-Word enthalt das verwendete CoE (50014,)
Profil (5001). Das Hi-Word enthalt das
Modul Profil entsprechend des
Modular Device Profile.

Index 0x1008 Device name

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

1008:0 Device name Gerate-Name des EtherCAT-Slave STRING RO EL3182 oder

EL3184

Index 0x1009 Hardware version

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

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

Index 0x100A Software version

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

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

Index 0x1018 Identity

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

1018:0 Identity Informationen, um den Slave zu UINT8 RO  |0x04 (4,.,)
identifizieren

1018:01 |Vendor ID Hersteller-ID des EtherCAT-Slaves UINT32 RO -

1018:02 |Product code Produkt-Code des EtherCAT-Slaves |UINT32 RO -

1018:03 |Revision Revisionsnummer des EtherCAT- UINT32 RO 0x00000000
Slaves, das Low-Word (Bit 0-15) (Oges)
kennzeichnet die
Sonderklemmennummer, das High-

Word (Bit 16-31) verweist auf die
Geratebeschreibung

1018:04 |Serial number Seriennummer des EtherCAT-Slaves, |UINT32 RO 0x00000000
das Low-Byte (Bit 0-7) des Low-Words (Oge,)
enthalt das Produktionsjahr, das High-

Byte (Bit 8-15) des Low-Words enthalt
die Produktionswoche, das High-Word
(Bit 16-31) ist 0
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Index 0x10E2 Manufacturer-specific Identification Code*

Index |Name Bedeutung Datentyp Flags Default
(hex)
10E2:0 |Manufacturer- Maximaler Subindex UINT8 RO 0x01 (14e,)
specific
Identification
Code
10E2:01 |Sublndex 001 Hersteller spezifischer STRING(141) RO {0}
Identifikationscode der die BTN und
ein oder mehrere BIC enthalt
Index 0x10F0 Backup parameter handling
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
10F0:0 Backup Informationen zum standardisierten UINT8 RO  |0x01 (14,)
parameter Laden und Speichern der Backup
handling Entries
10F0:01 |Checksum Checksumme Uber alle Backup-Entries|UINT32 RO  |0x00000000
des EtherCAT-Slaves (Oges)
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Index 0x1A1n HART TxPDO-Map Inputs (n={0,2,4,6}; n/2+1 = Kanalnummer)

Index Name Bedeutung Data type |Flags |Default

(hex)

1A1n:0  |HART TxPDO- PDO Mapping TxPDO 17 UINT8 RO  |0x0C (124,)

Map Inputs

1A1n:01 | Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6080 |UINT32 RO |0x6080:01, 8
(HART Cmd3), entry 0x01 (Field
Device Status))

1A1n:02 |Subindex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x6080 |UINT32 RO |0x6080:02, 8
(HART Cmd3), entry 0x02 (Cyclic
Frame Cnt))

1A1n:03 |Sublndex 003 3. PDO Mapping entry (16 bits align) |UINT32 RO  |0x0000:00, 16

1A1n:04 |Sublndex 004 4. PDO Mapping entry (object 0x6080 |UINT32 RO |0x6080:05, 8
(HART Cmd3), entry 0x05 (Primary
Variable Units Code))

1A1n:05 |Subindex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x6080 |UINT32 RO |0x6080:06, 8
(HART Cmd3), entry 0x06 (Secondary
Variable Units Code))

1A1n:06 |Sublndex 006 6. PDO Mapping entry (object 0x6080 |UINT32 RO |0x6080:07, 8
(HART Cmd3), entry Ox07 (Tertiary
Variable Units Code))

1A1n:07 |Sublndex 007 7. PDO Mapping entry (object 0x6080 |UINT32 RO |0x6080:08, 8
(HART Cmd3), entry 0x08 (Quaternary
Variable Units Code))

1A1n:08 |Sublndex 008 8. PDO Mapping entry (object 0x6080 |UINT32 RO  |0x6080:09, 32
(HART Cmd3), entry 0x09 (Primary
Variable Loop Current))

1A1n:09 |Sublndex 009 9. PDO Mapping entry (object 0x6080 |UINT32 RO  |0x6080:0A, 32
(HART Cmd3), entry OxOA (Primary
Variable))

1A1n:0A |Subindex 010 10. PDO Mapping entry (object 0x6080 UINT32 RO |0x6080:0B, 32
(HART Cmd3), entry Ox0B (Secondary
Variable))

1A1n:0B | Subindex 011 11. PDO Mapping entry (object 0x6080 UINT32 RO  |0x6080:0C, 32
(HART Cmd3), entry Ox0C (Tertiary
Variable))

1A1n:0C |Subindex 012 12. PDO Mapping entry (object 0x6080 |UINT32 RO  |0x6080:0D, 32
(HART Cmd3), entry 0xOD (Quaternary
Variable))

Index 0x1C00 Sync manager type

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

1C00:0 |Sync manager Benutzung der Sync Manager UINT8 RO  |0x04 (4.,)

type

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

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

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

1C00:04 |Sublndex 004 Sync-Manager Type Channel 4: UINT8 RO  |0x04 (4.,)
Process Data Read (Inputs)
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Index 0x1C12 RxPDO assign

Index Name Bedeutung Data type |Flags |Default

(hex)

1C12:0 |RxPDO assign PDO Assign Outputs UINT8 RW  |0x01 (14,)

1C12:01 | Subindex 001 1. zugeordnete RxPDO (enthalt den UINT16 RW  |0x1620 (5664,.,)
Index des zugehdérigen RxPDO
Mapping Objekts)

Index 0x1C13 TxPDO assign

Index Name Bedeutung Data type |Flags |Default

(hex)

1C13:0 |TxPDO assign PDO Assign Inputs UINT8 RW  |0x05 (5g;)

1C13:01 | Subindex 001 1. zugeordnete TxPDO (enthalt den UINT16 RW  |0x1A00 (6656,,,)
Index des zugehodrigen TxPDO
Mapping Objekts)

1C13:02 |Sublndex 002 2. zugeordnete TxPDO (enthalt den UINT16 RW  |0x1A02 (6658,,)
Index des zugehdrigen TxPDO
Mapping Objekts)

1C13:03 |Sublndex 003 3. zugeordnete TxPDO (enthalt den UINT16 RW  |0x1A10 (6672,,)
Index des zugehdrigen TxPDO
Mapping Objekts)

1C13:04 |Sublndex 004 4. zugeordnete TxPDO (enthalt den UINT16 RW  |0x1A12 (6674,)
Index des zugehdrigen TxPDO
Mapping Objekts)

1C13:05 |Sublndex 005 5. zugeordnete TxPDO (enthalt den UINT16 RW  |0x1A20 (6688,,,)
Index des zugehdrigen TxPDO
Mapping Objekts)
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Index 0x1C32 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

RwW

0x0001 (1,,)

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

0x000F4240
(1000000,.,)

1C32:03

Shift time

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

UINT32

RO

0x00000000 (0ge,)

1C32:04

Sync modes
supported

Unterstltzte Synchronisierungsbetriebsarten:
» Bit 0 = 1: Free Run wird unterstitzt

« Bit 1 =1: Synchron with SM 2 Event wird
unterstutzt

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

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

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

UINT16

RO

0x4003 (16387,,,)

1C32:05

Minimum cycle time

Minimale Zykluszeit (in ns)

UINT32

RO

0x0000FDES8
(650004,)

1C32:06

Calc and copy time

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

UINT32

RO

0x00000000 (0y4e)

1C32:07

Minimum delay time

UINT32

RO

0x00000000 (0ge,)

1C32:08

Command

* 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 [» 43], 0x1C33:06,
0x1C33:09 [»_43] werden mit den maximal
gemessenen Werten aktualisiert.
Wenn erneut gemessen wird, werden die
Messwerte zurlickgesetzt

UINT16

RwW

0x0000 (0g.,)

1C32:09

Maximum delay time

Zeit zwischen SYNC1 Event und Ausgabe der
Outputs (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 (0,,,)

1C32:0C

Cycle exceeded
counter

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

UINT16

RO

0x0000 (0,.,)

1C32:0D

Shift too short counter

Anzahl der zu kurzen 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 (Ausgénge wurden zu spat ausgegeben,
nur im DC-Mode)

BOOLEAN

RO

0x00 (Og,)

42
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Index 0x1C33 SM input parameter

Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1C33:0 SM input parameter | Synchronisierungsparameter der Inputs UINT8 RO 0x20 (32¢,)
1C33:01 Sync mode Aktuelle Synchronisierungsbetriebsart: UINT16 RW 0x0022 (34,.,)
* 0: Free Run
» 1: Synchron with SM 3 Event (keine
Outputs vorhanden)
» 2: DC - Synchron with SYNCO Event
» 3: DC - Synchron with SYNC1 Event
* 34: Synchron with SM 2 Event (Outputs
vorhanden)
1C33:02 Cycle time wie 0x1C32:02 [» 42] UINT32 RwW 0x000F4240
(10000004,)
1C33:03 Shift time Zeit zwischen SYNCO-Event und Einlesen der  |UINT32 RO 0x00000000 (0y,)
Inputs (in ns, nur DC-Mode)
1C33:04 Sync modes Unterstltzte Synchronisierungsbetriebsarten: UINT16 RO 0x4003 (16387 ,)
supported » Bit 0: Free Run wird unterstitzt
» Bit 1: Synchron with SM 2 Event wird
unterstitzt (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)
* Bit4-5=10: Input Shift mit SYNC1 Event
(keine Outputs vorhanden)
« Bit 14 = 1: dynamische Zeiten (Messen
durch Beschreiben von 0x1C32:08 [P 421
oder 0x1C33:08)
1C33:05 Minimum cycle time  |wie 0x1C32:05 [> 42] UINT32 RO 0x0000FDE8
(65000,,)
1C33:06 Calc and copy time Zeit zwischen Einlesen der Eingange und UINT32 RO 0x00000000 (0y4,)
Verfligbarkeit der Eingange fir den Master (in
ns, nur DC-Mode)
1C33:07 Minimum delay time  |Min. Zeit zwischen SYNC1-Event und Einlesen |UINT32 RO 0x00000000 (0y4,)
der Eingéange (in ns, nur DC-Mode)
1C33:08 Command wie 0x1C32:08 [» 42] UINT16 RwW 0x0000 (0y,)
1C33:09 Maximum delay time |Zeit zwischen SYNC1-Event und Einlesen der  |UINT32 RO 0x00000000 (0y4,)
Eingange (in ns, nur DC-Mode)
1C33:0B SM event missed wie 0x1C32:11 [» 42] UINT16 RO 0x0000 (0y,)
counter
1C33:0C Cycle exceeded wie 0x1C32:12 [» 42] UINT16 RO 0x0000 (0g,)
counter
1C33:0D Shift too short counter |wie 0x1C32:13 [» 42] UINT16 RO 0x0000 (0y4,)
1C33:20 Sync error wie 0x1C32:32 [» 42] BOOLEAN RO 0x00 (0ye,)
Index 0xF000 Modular device profile
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
F000:0 Modular device  |Allgemeine Informationen des Modular UINT8 RO  |0x02 (24,)
profile Device Profiles
F000:01 |Module index Indexabstand der Objekte der UINT16 RO  |0x0010 (164,)
distance einzelnen Module
F000:02 |Maximum number |[Anzahl der Module UINT16 RO 0x0011 (174,)
of modules
Index 0xF008 Code word
Index (hex) |[Name Bedeutung Data type Flags |Default
F008:0 Code word Code word UINT32 RwW 0x00000000 (0y4,)
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Index 0xF009 Password protection

Index (hex) Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

F009:0 Password protection |Passwortschutz UINT32 RwW 0x00000000 (04e,)

Index 0xF010 Module list

Index (hex) [Name Bedeutung Data type Flags |Default

F010:0 Module list Maximaler Subindex UINT8 RW 0x11 (174,)

F010:01 Sublndex 001 |Analog Eingang Modul Kanal 1 |[UINT32 RW  |0x0000012C
(300se-)

F010:02 Sublndex 002 |Analog Eingang Modul Kanal 2 |UINT32 RW 0x0000012C
(3004.)

F010:03 Sublndex 003 |Reserviert UINT32 RW  0x00000000 (0ge,)

F010:04 Sublndex 004 |Reserviert UINT32 RW  0x00000000 (0y,)

F010:05 Sublndex 005 |Reserviert UINT32 RW  0x00000000 (0y,)

F010:06 Sublndex 006 |Reserviert UINT32 RW  |0x00000000 (0ye,)

F010:07 Sublndex 007 |Reserviert UINT32 RW  0x00000000 (0ge,)

F010:08 Sublndex 008 |Reserviert UINT32 RW  0x00000000 (0y,)

F010:09 Sublndex 009 |HART Modul Kanal 1 UINT32 RW  |/0x00001888
(6280,,)

FO010:0A Sublndex 010 |HART Modul Kanal 2 UINT32 RW  /0x00001888
(6280,,)

F010:0B Sublndex 011 |Reserviert UINT32 RW  0x00000000 (Oge,)

F010:0C Sublndex 012 |Reserviert UINT32 RW  |0x00000000 (0y,)

F010:0D Sublndex 013 |Reserviert UINT32 RW  |0x00000000 (0y,)

FO010:0E Sublndex 014 |Reserviert UINT32 RW  0x00000000 (0ge,)

FO010:0F Sublndex 015 |Reserviert UINT32 RW  0x00000000 (0ge,)

F010:10 Sublndex 016 |Reserviert UINT32 RW  |0x00000000 (0y,)

F010:11 Sublndex 017 |TSC Modul UINT32 RW  |0x00000000 (0y,)
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4.2

421

Prozessdaten und Betriebsmodi

Sync Manager (SM)

PDO-Zuordnung der SyncManager

SM3, PDO-Zuordnung 0x1C13

Index

Index ausgeschlossener |GroRe
PDOs (Byte.Bit)

Name PDO Inhalt

0x1A10

28.0

HART Cmd3 Channel 1, |Index 0x6080:01 [» 37] - Field Device Status

siehe Hinweis 1) Index 0x6080:02 - Cyclic Frame Cnt

Index 0x6080:04 - Primary Variable Units Code
Index 0x6080:05 - Secondary Variable Units Code
Index 0x6080:06 - Tertiary Variable Units Code
Index 0x6080:07 - Quaternary Variable Units Code
Index 0x6080:08 - Primary Variable Loop Current
Index 0x6080:09 - Primary Variable

Index 0x6080:0A - Secondary Variable

Index 0x6080:0B - Tertiary Variable

Index 0x6080:0C - Quaternary Variable

0x1A12

28.0

HART Cmd3 Channel 2, |Index 0x6090:01 - Field Device Status

siehe Hinweis 1) Index 0x6090:02 - Cyclic Frame Cnt

Index 0x6090:04 - Primary Variable Units Code
Index 0x6090:05 - Secondary Variable Units Code
Index 0x6090:06 - Tertiary Variable Units Code
Index 0x6090:07 - Quaternary Variable Units Code
Index 0x6090:08 - Primary Variable Loop Current
Index 0x6090:09 - Primary Variable

Index 0x6090:0A - Secondary Variable

Index 0x6090:0B - Tertiary Variable

Index 0x6090:0C - Quaternary Variable

1) Auslesen des Stromschleifenwertes und bis zu vier vorkonfigurierte dynamische Variablen.

4.2.2

Field Device Status (HART)

Field Device Status

Gibt den aktuellen Betriebszustand der angeschlossenen Feldbuskomponente (i.d.R. dem Sensor)
insgesamt wieder und ist an der Vervollstandigung eines jeglichen Kommandos nicht gebunden.

Bit-Wert Bedeutung Erlauterung

0x80 Device Malfunction Das Feldgerat hat einen Fehler bzw. einen Defekt detektiert der zu einem
eingeschrankten Betrieb fiihrt.

0x40 Configuration Changed Es wurde eine Funktion zur Konfigurationsanderung des Feldgerates
durchgefiihrt.

0x20 Cold Start Ein Fehler bei der Versorgung bzw. ein Riicksetzen des Feldbusgerates ist
erfolgt.

0x10 More Status Available Es stehen weitere Zustandsinformationen uber das Kommando 48 (Read
Additional Status Information) zur Verfiigung.

0x08 Loop Current Fixed Der Schleifenstrom ist an einem festgelegten Wert angehalten worden und das
Feldbusgerat reagiert nicht auf Prozessanderungen.

0x04 Loop Current Saturated Der Schleifenstrom hat den oberen (oder unteren) Endwert erreicht und kann
nicht weiter erhéht (oder erniedrigt) werden.

0x02 Non-Primary Variable Out of Limits Eine Variable des Feldgerates, die nicht auf die PV abgebildet ist, ist aul3erhalb
ihrer Betriebsgrenze.

0x01 Primary Variable Out of Limits PV ist auRerhalb ihrer Betriebsgrenze.

PV = Priméarvariable

EL6184
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5 HART

Hinweis zum HART Plug-In
Das HART Plug-In steht ab TwinCAT 3.1 Build 4022 zur Verfigung.

Flr dessen Bereitstellung in alteren TwinCAT-Versionen wenden Sie sich bitte an den Beckhoff-Support
»72].

5.1 Einstellung

Uber den Dialog "HART Settings" kénnen Master Eigenschaften eingestellt werden.

| General | EtherCAT | Process Data | Slotz | Startup | CoE - Online | Diag Histary I Online | HART

HART Settings |5|EI'U'E-' Infamation | Measured Yalues Display | Acyclic Ser‘u’ices|

LER n_A
M ARV,
COMMUNICATION PROTOCOL

Actual Channel Channel 1 -

Channel Settings

Preamble Length Automatic Assign - [ Wite to Actual Channel ... l
Magter Mod Pri Mast -
aster fade rimary Hast=r | Set to Default... |
Default Polling Adress 1] =
| Scan Polling Address.. |
Polling Time 3 =
Mazx Retry 3 =

Nach der entsprechenden Kanalauswahl sind die folgenden Punkte veranderbar.

* PreambleLength Lange der Master Preamble. Steht diese auf "Automatic Assign" kommuniziert der
Master automatisch mit der mind. unterstutzte Ladnge vom angeschlossenen HART Slave.

* MasterMode Auswahl von Primary oder Secondary MasterMode.

» DefaultPollingAdress Ein Slave muss tber Cmd0 abgefragt werden um durch die gewonnene Info
eine UniqueAddress bilden zu kdnnen. Hier wird eingestellt Gber welche Adresse Cmd0 abgefragt wird
(mdoglich 0..63).

* PollingTime Wird eine zyklische HART Kommunikation aktiviert legt dieser Wert die Zykluszeit fest.
+ MaxRetrys Wurde eine HART Anfrage nicht richtig beantwortet gibt dieser Wert die maximalen
Wiederholungszyklen an.

Die vorgenommen Einstellungen missen mit dem Button "Write to Actual Channel..." bestatigt werden, erst
dann werden diese auch tbernommen und ggf. mit abgespeichert.

Uber "Set to Default..." kénnen wieder die Defaultwerte hergestellt werden.

Der Button "Scan Polling Adress..." ermdéglicht das Einscannen des angeschlossen HART Gerates und somit
das Finden der verwendeten Polling Adresse. Gescannt wird hier von 0 bis 63, antwortet ein Gerat wird der
Scanvorgang abgebrochen. Es besteht die Mdglichkeit die gefundene Adresse ins Projekt zu Ubernehmen.
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5.2 Slave Information

Uber den Dialog "Slave Information" kdnnen allgemeine Informationen vom angeschlossene Slave gelesen
und geschrieben werden.

| General | EtherCAT | Process Data | Slots | Startup | CoE - Online | Diag History | Online | HART |

| HART Sattings | Slave Information | Measured Values Display | Acyclic Services |

Actual Channel Channel 1 -

LEN AN
AN

WO

COMMUNMNICATION PROTOCOL

Unigue Identifier
Manufacturer Mame ABBE
Device Type/Model TTH300 series
Category Termnperature
Descripticn
Device Profile unknown =
Software Revision 18
Hardware Revision 16
Information IF IF
Tag 4321 4321
Descriptor RAUMFUEHLER Raurnfuehler
Date 14.07.2016 14.07.2016 —
Slave Message I_ I_ i

|  Read | [ e

Uber die Checkboxen erfolgt eine Auswahl der zu lesenden Daten, ebenso welche geschrieben werden
sollen.
Fir die zu schreibenden Daten bestehen folgende Regeln:

+ Tag 8 Bytes Packed ASCII

» Descriptor 16 Bytes Packed ASCII

+ Date Format xx.yy.zzzz

+ Message 32 Bytes Packed ASCII

® Kleinbuchstaben bei Packed ASCII

Bei Packed ASCII sind keine Kleinbuchstaben erlaubt. Werden diese verwendet, werden
automatisch GroRbuchstaben geschrieben!
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5.3 Messwerte

Eine besondere Funktion kommt dem Kommando 3 bei. Hiermit kann Gber HART der aktuelle Stromwert
ausgelesen werden, auflerdem bis zu 4 Prozesswerte inkl. ihrer Einheit. Die Zahl der gelieferten
Prozesswerte hangt vom verwendeten HART Slave ab.

Eine grafische Aufbereitung der Werte erfolgt in TwinCAT unter dem Reiter "Measured Values Display".

| Allgemein | EtherCAT | Prozessdaten | Slots | Startup | CoE - Online | Online | HART |

| HART Settings | Slave Information | Measured Values Display | Acyclic Services |
LEn N A
Aotuel i Crael T~ Fafaal U U
COMMUNICATION PROTOCOL
Chynamic Variables
Walue Unit
0 20
Cument: 8.7185956 milliamperes e —— |
0 100
PV 29453725 degrees celsius I
0 100
SV 29.9182593 degrees celsius . e |
0 200
TV 111.473523 ohms — ]
100
av: nan not used ,ﬂ I
Update Windaow
[] Cyclic Process Data

Eine Aktualisierung der Werte erfolgt automatisch alle drei Sekunden. Dieser Wert ist unabhangig der
eingestellten Poll-Zeit.

Zyklische Prozessdaten

Weiterhin kann das HART Cmd 3 zyklisch gemappt werden (siehe CoE Objekt Index 0x6080 [»_37] fir Kanal
1 bzw. Index 0x6090 fir Kanal 2). Durch aktivieren des Kontrollkastchens ,Cyclic Process Data“ kann ein
HART-spezifischer Satz von zusatzlichen Prozessdaten angelegt werden, die von der Steuerung gelesen
werden kdnnen.
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4 [ Klemmel (EK1100) [¥] Cyclic Process Data
I [H InfoData
[ I Klemme 2 (ELX9560)
4§ Klemme3 (ELG182) MName Online Typ Grofe  »Adresse EinfAus  UserID
4 "§ Modulel (Al Standard) .
b Inputs 1 Status Status_EGS5CDEBC 2.0 39.0 Eingang 0
4 " Module2 (Al Standard) 2! Value INT 20 41.0 Eingang 0O
b Inputs 1 Status Status_EGS5CDEBC 2.0 43.0 Eingang 0
4 "§ Moduled (HART Cmd3) i Value INT 20 450 Eingang 0
4 Inputs #! Field Device Status USINT 1.0 47.0 Eingang 0
%! Field Device Status %! Cyclic Frame Cnt USINT 1.0 48.0 Eingang 0
#! Cyclic Frame Cnt %! Primary Variable Units Code USINT 1.0 51.0 Eingang 0
#! Primary Variable Units Code #! Secondary Variable Units Code USINT 1.0 52.0 Eingang 0
%1 Secondary Variable Units Code Q1% Tertiary Variable Units Code USINT 1.0 53.0 Eingang 0
#1 Tertiary Variable Units Code %] Quaternary Variable Units Code USINT 1.0 540 Eingang 0
%1 Quaternary Variable Units Code §i|5 Primary Variable Loop Current REAL 4.0 55.0 Eingang 0
#! Primary Variable Loop Current W% primary Variable REAL 40 58.0 Eingang 0
#! Primary Variable #! Secondary Variable REAL 4.0 63.0 Eingang 0
# Secondary Variable %1 Tertiary Variable REAL W 670 Eingang 0
#1 Tertiary Variable 1 Quaternary Variable REAL 40 710 Eingang 0
- Wc's'tat‘:”ate'”a"'va”ab'e # WeState BIT 01 15221 Eingang 0
! 2o 7 s 8 A
" Klemme 4 (EL9011) : : ‘ngang
4 & Zuordnungen # AdsAddr 192.1681131:1003  AMSADDR 2.0 1554.0 Efngang 0
# AoeNetld 1921681134 AMSNETID 6.0 1562.0 Eingang 0

@’ Unbenanntl Instance - Gerdt 2 (EtherCAT) 1

Abb. 18: Zusétzliche PDO (Cmd 3) der HART Kommunikation

Nach einem Aktivieren der Konfiguration erfolgt eine zyklische Aktualisierung, Zeitbasis ist hierfir die Poll-
Zeit. Der azyklische Dienst aus diesem Dialog bedient sich alle drei Sekunden der Werte aus dem
zyklischen Puffer.

EL6184
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54 Azyklische Dienste

Ein einfaches Lesen oder Schreiben einzelner HART Kommandos kann Uber den Dialog "Acyclic Services"
erfolgen.

| General | EtherCAT I Process Data | Slots I Startup | CoE - Online | Diag History | Online | HART |

| HART Settings | Slave Information I Measured Values Displaﬂ Acyclic Services |

Actual Channel Channel 1 -

LEN N A
g "'l VARV
COMMUNICATION PROTOCOL

Online-Access

ADS Address: MNetld: 0z c7 79120203 Port: 1000 ((x3=8)
HART Command: 3
Read-Length: 24
Read-Data: ANOIDEATEZD A FITESF20 41 FE 44 OF 25 42DF AD 61 FATFAD O
Write-Diata:
| Read | [ wie | | ReadWie

Ein Lesen erfolgt einfach durch die Eingabe des HART Kommandos, falls dieses vom Slave unterstitzt wird
kommen die gelesene Lange und die Daten zurtck.

Far einen Schreibaufruf muss auch das Kommando eingegeben werden, auRerdem die zu schreibenden
Nutzdaten (ohne Header und CRC). Der Aufbau der zu verwendenden Daten ist der zugehérigen HART
Dokumentation zu entnehmen (z.B. "Universal Command Specification").

Hat ein HART Kommando Nutzdaten in beide Richtungen (also Lesen und Schreiben) kann die ReadWrite
Funktion genutzt werden.

Die Kommandos kdnnen direkt via ADS abgesetzt werden, hierfur ist [dxGrp = 0xF302 und [dxOffs = Cmd zu
verwenden.
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6 Field Device Tool (FDT)

Hinweis zum FDT Plug-In

Das FDT Plug-In steht ab TwinCAT 3.1 Build 4022 zur Verfigung.

Flr dessen Bereitstellung in dlteren TwinCAT-Versionen wenden Sie sich bitte an den Beckhoff-Support.
P72]

Eine weitere mogliche Verwendung eines DTM fur eine umfangreiche Sensor/ Aktor Kommunikation ist
durch eine (externe) FDT Applikation gegeben und ist (bis auf die Ubertragungsschicht) vom TwinCAT-

System weitestgehend unabhangig. Dies wird im Kapitel ,Anwendung einer externen FDT Applikation”
[»_54] beschrieben.

6.1 Anwendung uber TwinCAT [FDT]

Nach Auswahl der Klemme/ Box im sog. ,Solutionexplorer® (fir TwinCAT 3.1, bisher: Systemmanager bei
TwinCAT 2.11) stehen die Ublichen Karteireiter zur Verfiigung; zusatzlich [FDT]:

ey

| General | EtherCAT | DC | Process Data | Siots | Startup | CoE - Online | Online | HART | FOT |

General

Channel DTM Catalog
._1 - Manufacturer 1| GmbH
2

[ Update DTM Catalog |

D—

V0.0

Abb. 19: Karteireiter FDT am Beispiel einer EL3182 Klemme

Wurden Geréatetreiber (von entsprechenden Gerateherstellern z.T. erhaltlich) auf dem verwendeten PC
installiert, lasst sich mittels ,Update DTM Catalog® die jeweilige Installation in Form einer Auswahlliste
aufrufen.

Hier steht dann im rechten Fenster der DTM-Katalog zur Verfligung, der ein oder mehrere Geratetreiber
anzeigen sollte.

Mittels ,drag/drop® wird aus dem DTM-Katalog der fir den am jeweiligen Kanal angeschlossenen Sensor
bzw. Aktor passende Geratetreiber einfach auf das Symbol gezogen:
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ey

| General | EtherCAT | DC | Process Data | Siots | Startup | CoE - Online | Online | HART | FOT |

General

Channel

DTM Catalog

._1 v Ej Manufacturer 1 GmbH
=~ Ej Manufacturer 2 GmbH
"~ B3 Manufacturer 3 GmbH
~ " -~ DTM 1 (Sensor a)
~f-DTM 2 (Sensor b)
|| 2y, -~ DTM 3 (Sensor ©)
ey -~ DTM 4 (Sensor d)
" ""-.‘ F -
| . -~ -
I . ‘_\F

\
| N .
General & DTM appears .
.

on Channel .
- DTM n (Sensor n)

D—

V0.0.x.x

Channel

)1 DM 16 (Sensor p)

-

Update DTM Catalog |

Abb. 20: Hinzufligen eines Sensor/AktorDTM Geratetreibers zum zugehdrigen Kanal einer Klemme/ Box

Per Doppelklick wird nun ein weiterer Karteireiter innerhalb von [FDT] ge6ffnet und zeigen Sensor-/ Aktor
spezifische Konfigurationsfenster:

| General | EtherCAT | DC | Process Data | Slots | Startup | CoE - Oniine | Online | HART| FOT |
| |

General] X Channel 1:DTM::Pammeterize |

Ubersicht von.:
Gerdtename, Beschreibung, Sensor-/ Aktor- TAG

Explorer fiir z.B..

- Grundeinstellungen

- Anzeige DTM abhangiges Parametrierungs-
- Diagnose fenster entsprechend der aus-

- Messwerte gewdhiten Eigenschaft im Explorer
- andere Informationen (linkes Fenster)

Abb. 21: Aligemeiner Aufbau eines DTM-Konfigurationsfensters innerhalb des Field Device Tools (FDT)

Uber Rechtsklick auf den als Beispiel eingetragenen ,DTM 16 (Sensor p)* kann zudem ein Kontextmen(
geoffnet werden:
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DTM 16 (Sensor p)

Online %

Delete

Scan

FDT Monitor

Abb. 22: Kontextment eines DTM Sensors/ Aktors ,offline”

Mittels ,FDT Monitor* &6ffnet sich eine Seite fUr Log-Eintrage. Damit kann z.B. nachvollzogen werden, ob die
DTM-Statemachine ordnungsgemaf hochgefahren ist (Debug- und Service Zwecke).

,Delete* entfernt die Zuordnung des DTM zum Kanal; ,Scan” wird weiter unten [»_54] beschrieben.

Uber die Auswahl ,Online* wird eine (Bus-) Verbindung mit dem Gerét hergestellt und eréffnet dadurch
weitere Funktionen Uber das Kontextmenu, die allerdings Herstellerspezifisch sind:

Channel DTM Catalog

DTM 16 (Sensop=
v Online

Delete
Scan

FOT Monitor

Parameterize R

A .m |

Diagnosis

Abb. 23: Kontextmenu eines DTM Sensors/ Aktors ,online*

Die Aufteilung des Menus zeigt stets oberhalb die ersten Funktionen, die Uber das Plug-In (TwinCAT)
bereitgestellt werden; unterhalb erscheinen die Herstellerspezifischen Funktionen:

¥| Online
Delete Functions provided
Scan by the Plug-In
FOT Monitor
Parameterize
Funclions provided
by the sensary actor
manufacturer (variable)
Diagnosis

Abb. 24: Aufteilung des ,online — Kontextmenis eines DTM Sensors/ Aktors tber das FDT Plug-In

Durch einen Doppelklick auf das Symbol ,DTM 16 (Sensor p)“ I.d.R. wird quasi tber einen verklrzten Weg
eine Parametrierungsfunktion (,Parameterize“ 0.4.) aufgerufen. Dabei kann der DTM sich im ,Offline” oder
,Online* Zustand befinden.
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Zugriff auf ein Sensor/ Aktor iiber Scan des DTM

Das Einbringen des DTM Gerétes kann bei einer Betriebsbereiten Konfiguration alternativ auch einfach tber
»Scan” erfolgen (Button unter dem ,,Channel“-Fenster oder Auswahl im Kontextmeni eines Kanals). Die
Auswahlmdglichkeit wird dadurch auf die herstellerspezifischen Geratetreiber eingegrenzt, wodurch ggf. die
Auswahl des Typenubereinstimmenden DTMs erleichtert wird.

Found more than one DTM for Channel

DTM 1 (Sensor a)
DTM 2 (Sensor b)
DTM 2 (Sensor c)
DTM 4 (Sensor d)

Abb. 25: Ergebnis nach einem DTM - "Scan" Uber das FDT-Plug-In in TwinCAT

6.2 Anwendung einer externen FDT Applikation

Mittels einer eigenstandigen FDT Rahmen Applikation wird zunachst Giber den Geratekatalog das
.Beckhoff ComDTM* eingebunden. Dadurch wird ein ahnlich wie in TwinCAT aufgebauter Dialog fir die
Herstellung einer Busverbindung anwendbar (siehe hierzu auch Startup: Eintrag Zielsystem):

ﬂ TeComDtmHart Parameter 4=
E';! Gerat: TwinCAT Communication DTM HART
'-r Beschreibung, H&RT
T arget Config | 2dd Route
Enter Host Mame / [F: Refresh Status ] [ Broadcast Search ] [ Add Route
Host Mame Connected  Address AMS Metld TwinCAT 05 Version Commett
Cx-108834 x IO 0o 11 3.1.4020 Windows 7
Foute Mame [Target): Cx-108994 Route Mame [Remate): b -PC [x0z)
Armstetld: w3 1 Target Foube: Remate Route:
Transport Type: TCP_IF - @ Project ) Mone
(@) Static: (@) Static
Address Info: C3-108894 _ _
() Temporary () Temporary
@ HostMame () IP Address
Connection Timeout [z]: 5 =
tdax Fragment Size [kByte): 0 2

[ 0k ] ’ Carcel

Abb. 26: AddRoute - Dialog im Beckhoff DTM der FDT Applikation
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Der PLC der die HART Klemme ansteuert kann somit entweder Uber eine Suche oder durch Eintrag der
bekannten IP-Adresse oder des Host Namens mit der ,Beckhoff ComDTM* verbunden werden, wodurch
spater der Zugriff auf den Sensor- /Aktorspezifischen Geratetreiber (DTM) ermdglicht wird. Nach
erfolgreichem Verbinden werden automatisch alle vorhandenen EtherCAT Master Systeme auf dem

Zielsystem (z.B. auch lokaler Rechner) nach HART Geraten durchsucht. Die gefundenen Kanale werden
dann entsprechend angezeigt:

Axvallable Channels

=M Term 3 (ELX382] [oonooc3.3.4)
- A HART Charnel 1 [projected)
- L ABHART Channel 2
Elﬂ Tem 4 [EL3182] [ 9.3.8]
2B HART Charnel 1 [projected)
LA B HART Channel 2 [projected

Eine mogliche Form dieser Anwendung zeigt:
+ Links einen Projekt Explorer der aktuellen projektierten Geréate
¢ In der Mitte die Menis zu den einzelnen Objekten / DTMs
» Rechts den Geratekatalog der zur Auswahl stehenden DTMs

Datei Bearbeiten Scan Gerate
Projekt DTM Fenster Geratekatalog
Zuordnung Spezielles Mend des Liste aller
eines Gerate- ausgewahlten DTM (Objekts) installierten
DTM zu fur Parametrierung, Diagnose, Gerate-DTMs
einem Kanal/ Grundeinstellungen und
Klemme weitere Informationen

Abb. 27: Beispiel FDT Applikation

Im Projekt Explorer kdnnen unter den Kanalen die Gerate-DTMs eingefligt werden (flr die Zuordnung
Kanal — DTM). Hierfir steht zusatzlich ebenfalls eine Scan-Funktion zur Verfliigung um fir den bereits
angeschlossenen Sensor/ Aktor die Auswahl passender Geratetreiber auf die Geratespezifischen Varianten

einzugrenzen (siehe auch: Zugriff auf ein Sensor/ Aktor Gber Scan des DTM [P _54]).

Die folgende Abbildung zeigt zusammenfassend die gesamte Vorgehensweise:
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—— e m e mm e — = -
(" 1. Auswahl d )
(1) FDT Applikation hilivilios ' "Becknoff ComDTH' '
T—T= tiber Koppler) mi [ A 1
= HART Sensor/ Aktor (M FPT Applikation
) = [o o et =
: , 2. Herstellen einer Bus- |
=r=11==] | Vverbindung mittels |
Eg EE | "Beckhoff ComDTM" |
= 2) | ——— 1 zur PLC (Add route) an der die 1 —— — — — — \
"Add route” Ml og|og : HﬁrtlFltT Klenjr;we ange- : : HART |
= schlossen is
2ur PLC OO0 L | @) Zuordng Sensor/ Aktor |
- T —------ — Kanal <-> Sensor 1 1
aoloo;o o - oder 1 1
OOleo , 3. Auswahl der HART Klemme |  Aanal <-> Aktor 1 1
, inkl. des Kanals ,<_": :
1 an dem der Sensor/ Aktor 1 [
88 8% 1 angeschlossen ist 1 (4) Zuordnun,
) “
. — DIM <-> Kanal
(- ) m/#e{s )
] , 4. Auswahl des DTM . FDT Applikation
O0lee | des Sensors/ Aktors und | Geratespezifischer
| Zuordnung zum Kanal 1 (Treiber) DTM
= [T T L J

Abb. 28: Vorgehensweise mit der FDT Applikation fur HART-DTM Zugriff Gber die Beckhoff ComDTM
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7 Anhang

7.1 EtherCAT AL Status Codes

Detaillierte Informationen hierzu entnehmen Sie bitte der vollstdndigen EtherCAT-Systembeschreibung.

7.2 Firmware Kompatibilitat

Beckhoff EtherCAT Gerate werden mit dem aktuell verfigbaren 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
gegeniber dem Kunden besteht nicht.

Beschadigung des Gerates moglich!
Beachten Sie die Hinweise zum Firmware Update auf der gesonderten Seite [P 58]. 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!
EL3182
Hardware (HW) Firmware Revision-Nr. Release-Datum
00 01 EL3182-0000-0016 2017/04
02 2017/04
03 2017/06
04 2017/07
05 EL3182-0000-0017 2018/07
06 2021/04
01* or* EL3182-0000-0018 2021/08
EL3184
Hardware (HW)|Firmware Revision-Nr. Release-Datum
00* 01* EL3184-0000-0016 2024/09

*) 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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7.3 Firmware Update EL/ES/ELM/EM/EP/EPP/ERPxxxx

Dieses Kapitel beschreibt das Gerate-Update fiir Beckhoff EtherCAT-Slaves der Serien 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 der 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 durchgefiihrt, 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 Updatevorgangs kann das EtherCAT-Gerat ggf. nur vom Hersteller wieder
in Betrieb genommen werden!

7.3.1 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
#-§ InfoData

B |Term 2 (EL3204)

- Term 3 (EL3Z01)

Advanced Settings. .. ]

Abb. 29: 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

- §l outp {F} Online Resst

[+-- 4 InfoD
I':'I°|.j 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. 30: 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. 31: 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:

“ M Tem 8 (EL90T1)

= °|j Term S (EETT01] [EK1101-0000-0017]
oM Term B (EL3204] [EL3204-0000-0016]
M Temn 7 [EL3201) [EL3201-0000-0017]

= S Tem1(EK1101] [EK1101-0000-0017]
M Tem 2(EL3204) [EL3204-0000-0015]
™ Tem 3(EL3201) [EL3201-0000-0018]
M Term 4 [EL3011)

|gnare >

Delete »

» Copy Before »

» Copy After »

»» Copy all x>

| B

Cancel

Extended Infarmation

Abb. 32: 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.

Update

- Bl S¥STEM - Configuration
' M - Configuration
! PLC - Configuration
EI- I/ - Configuration

Elﬁ I/ Devices
[=1-=5= Device 2 (EtherCAT)
== Device 2-Image
=¥ Device 2-Image-Info
E]---%T Inputs
F- L Outputs
-8 InfoData
H-T Term 1 (EK1101)
ﬁ Mappings

Abb. 33: EEPROM Update

EEPROM
General | Adapter | EtherCAT | Online | Cof - Oniine
Na Addr | Mame State CRC
W 1001 Temn 1[EE1101] FREOP 0.0
B8 21002 Tem 2 [EL3204) 0.0

FREOF

1003 Temn 3 [EL3201]

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

Reguest 'BOOTSTRAP skate

Clear 'ERROR state

EIFITIWEII’E Epaaie. o

Advanced Settings. ..

Properties...

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.

EL6184
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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. 34: 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.

7.3.2 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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o G SYSTEM- C t _
| 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 |
=}-5% Device 2 (EtharC A
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
EEI--‘ InfoDiata 1008 Device name RO EL3204-D000
ST Term 1 (EK1001) ii Eill [0
W9 ID 1004 Soflware version RO 0 |
@ ‘ Wkt 1. 1{]1: eshore defaul peramelers 1N L
T MM Advancedsettings
B-§ Term 2 (EL3204) -
Y Temse | |2 140 Dty
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
+ 1C1
1 jects [AxPOD)
1C3 Mappable Dbjects (TxPDO]
a L0 Backup Dbjects
Setings Objecls

Abb. 35: 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.

7.3.3 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.
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-8 SYSTEM - Cenfiguration
i wC - Configuration
=] ! FLE - Configuration
= B 10 - Configuration
=B 10 Devices
=% Device 2 (EtherCAT)
ol Device 2-Image

<} Device 2-Image-Info

®- § Inputs

- @l Cutputs

- § InfoDsta

=4 Term L (EKL101)
-l In
B-@ WeShabe
- @ IrfcData

#-MH Term 2 (ELIZ04
% | Term 3 (EL32040)

B Tarm 4 (EL9011)

@8 Mappings

C

open %

v| G?‘ N i

Abb. 36: Firmware Update

g

[ Cancel |

General | EtherCAT | Frocess Data | Startup || CoE - Onine | |Drﬁn=||
State Machine
|| Irik i A Boolsliap
B IL‘mrcd State: [pogT |
| Fre-0p | |[Sale0p | .
Requasted State: BOOT
[ap ] [ClearEmoe |
DLL Statue Lock in: | (£ Newewr
Pt P —
Fait C Ma Canier / Closed My Recert
Documents
Pait O Mo Canier f Closed
LY
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 3 Conen
ST P00 Toggle i
Sl walue 0xZ2134 <E50.000> File rame: |EL3'E'U4 05, v
Wl WicState 1 1 =
[%Tstate w0003 (3] My Metwork | Files of lypec | EthesCAT Fimwuane Fieg [*efu) ||
& hdsiddr 0oo00000AasaLE =

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 =
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 ~ No . Addr  Name CRC
B c++ 1 1001  Tem 5(EL1004) 0.0
W
4« Fvo 2 1002 Tem 6(EL2004) 0.0
83 1003 Tem 7(ELEEED) 0
r)
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.

7.34 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. 37: 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. 38: 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.
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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. 39: 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

Suchen ir: Il.f} Firmiware j Q T e E-

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!

7.3.5 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. 40: 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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7.4 Wiederherstellen des Auslieferungszustandes

Um bei EtherCAT-Geraten (,Slaves®) den Auslieferungszustand (Werkseinstellungen) der CoE-Objekte
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 EtherCAT DC Prozessdaten SPS  Statup CoE-Online  QOpline
Lipdate Liste (] Auto Update [ Single Update [] Zeige Offine Daten
Erwettert... | |
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
=-1011:0 Restore default parameters RO 1«
b Sublndex 001 k (00000000 (0)
+-1018:0 |dentity RO >4
+- 10F0:0 Backup parameter handling RO 1<
+- 1400:0 RxPDO-Par Outputs RO =6

Abb. 41: Auswahl des PDO Restore default parameters

Set Value Dialog >
Dez [1E3410711 1 | [ ]
X

Hes: | 0x64616FEC - | Abbruch
Float: |1.66341552+22 |

Boal: 1] 1 Hex Edit...
Bindr. |EC 6F 6164 4|
Bigale  O1 08 O16 ®32 O64 O7

Abb. 42: 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 alternativim 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.

+ Die Werte kdnnen nur erfolgreich zurlickgesetzt 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.

» 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.
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Alternativer Restore-Wert

o
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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7.5 Support und Service

Beckhoff und seine weltweiten Partnerfirmen bieten einen umfassenden Support und Service, der eine
schnelle und kompetente Unterstiitzung bei allen Fragen zu Beckhoff Produkten und Systemlésungen zur
Verfligung stellt.

Beckhoff Niederlassungen und Vertretungen

Wenden Sie sich bitte an Ihre Beckhoff Niederlassung oder lhre Vertretung fiir den 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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