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1 Vorwort

1.1 Typenibersicht Servo-Motorklemmen
EL7201 [» 18] Servo-Motorklemme (MDP742-Profil), 48 Vg, 2,8 A
EL7201-0001 [» 18] Servo-Motorklemme (DS402-Profil), 48 V¢, 2,8 Ay

EL7211 [»_ 18] Servo-Motorklemme (MDP742-Profil), 48 Vpc, 4,5 A
EL7211-0001 [» 18] Servo-Motorklemme (DS402-Profil), 48 V¢, 4,5 Ay
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1.2 Hinweise zur Dokumentation

Zielgruppe

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

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

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

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

Disclaimer

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

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

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

Marken

Beckhoff®, TwinCAT®, TwinCAT/BSD®, TC/BSD®, EtherCAT®, EtherCAT G®, EtherCAT G10°, EtherCAT P®,
Safety over EtherCAT®, TWinSAFE®, XFC®, XTS®und XPlanar® sind eingetragene und lizenzierte Marken der
Beckhoff Automation GmbH. Die Verwendung anderer in dieser Dokumentation enthaltenen Marken oder
Kennzeichen durch Dritte kann zu einer Verletzung von Rechten der Inhaber der entsprechenden
Bezeichnungen fihren.

Patente

Die EtherCAT-Technologie ist patentrechtlich geschitzt, insbesondere durch folgende Anmeldungen und
Patente: EP1590927, EP1789857, EP1456722, EP2137893, DE102015105702 mit den entsprechenden
Anmeldungen und Eintragungen in verschiedenen anderen Landern.

EtherCAT.

EtherCAT® ist eine eingetragene Marke und patentierte Technologie lizenziert durch die Beckhoff
Automation GmbH, Deutschland.

Copyright

© Beckhoff Automation GmbH & Co. KG, Deutschland.

Weitergabe sowie Vervielfaltigung dieses Dokuments, Verwertung und Mitteilung seines Inhalts sind
verboten, soweit nicht ausdricklich gestattet.

Zuwiderhandlungen verpflichten zu Schadenersatz. Alle Rechte fiir den Fall der Patent-, Gebrauchsmuster-
oder Geschmacksmustereintragung vorbehalten.

8 Version: 3.8.0 EL7201-000x, EL7211-000x
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1.3 Wegweiser durch die Dokumentation

HINWEIS

Weitere Bestandteile der Dokumentation

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

Titel Beschreibung

EtherCAT System-Dokumentation (PDF)  |* Systemubersicht
» EtherCAT-Grundlagen

¢ Kabel-Redundanz

* Hot Connect

» Konfiguration von EtherCAT-Geraten
1/0-Analog-Handbuch (PDF) Hinweise zu I/0-Komponenten mit analogen Ein- und
Ausgangen

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

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

EL7201-000x, EL7211-000x Version: 3.8.0 9
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1.4 Sicherheitshinweise

Sicherheitsbestimmungen

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

Haftungsausschluss

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

Qualifikation des Personals

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

Signalworter

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

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

Warnungen vor Personenschaden

A GEFAHR

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

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

A VORSICHT

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

Warnung vor Umwelt- oder Sachschéaden

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

Information zum Umgang mit dem Produkt

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

10 Version: 3.8.0 EL7201-000x, EL7211-000x
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1.5 Ausgabestande der Dokumentation

Version Kommentar

3.8.0 » Kapitel ,LEDs und Anschlussbelegung® aktualisiert
» Update Revisionsstand

+ Struktur-Update

3.7 » Update Kapitel ,Inbetriebnahme*
 Struktur-Update
3.6 » Update Kapitel ,Versionsidentifikation von EtherCAT-Geraten*

* Update Technische Daten

» Update Kapitel ,Installation®

» Struktur-Update

3.5 » Kapitel ,Einfuhrung EL72x1“ aktualisiert
» Kapitel ,Technische Daten® aktualisiert
» Update Revisionsstand

» Kapitel ,LEDs und Anschlussbelegung® aktualisiert

 Struktur-Update
3.4 * Hinweis zur Absicherung der Versorgungsspannung erganzt

» Update Revisionsstand

 Struktur-Update
3.3  Aktualisierung Kapitel “Technische Daten”

» Kapitel ,UL Hinweise® hinzugefugt
» Kapitel ,Montagevorschriften fiir Klemmen mit erhéhter mechanischer Belastbarkeit*

erganzt
» Struktur-Update
3.2  Aktualisierung Kapitel “Objekt Beschreibung”
3.1 » Aktualisierung Kapitel “Technische Daten”

+ Aktualisierung Kapitel “Installation”

+ Aktualisierung Kapitel “Schirm Konzept”
 Aktualisierung Kapitel “Betriebsart CSP”
+ Aktualisierung Kapitel “Objekt Beschreibung”
* Hinweis zu “Diag messages” erganzt

+ Struktur-Update

» Update Revisionsstand

3.0 * Migration

+ Struktur-Update

» Update Revisionsstand

0.1-29 *archiviert*

EL7201-000x, EL7211-000x Version: 3.8.0 11



Vorwort BEGKHOFF

1.6 Versionsidentifikation von EtherCAT-Geraten

1.6.1 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.

12 Version: 3.8.0 EL7201-000x, EL7211-000x
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1.6.2 Versionsidentifikation von EL-Klemmen

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

SerNr.: 01200815 RewNr: 0022

EL2872

16 x digital output
24VDC/I05A

Abb. 1: EL2872 mit Revision 0022 und Seriennummer 01200815

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

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

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

EL7201-000x, EL7211-000x Version: 3.8.0 13
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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 mdglich, die Positionen 1 bis 4 sind immer vorhanden, die weiteren je nach

Produktfamilienbedarf:

Produktvarianten-Nummer
auf Basis von
Standardprodukten

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 51S 12 515678294
Seriennummer-System,
z. B. bei Safety-Produkten
oder kalibrierten Klemmen

7 Variante Optional: 30P 32 30PF971, 2*K183

Weitere Informationsarten und Datenidentifikatoren werden von Beckhoff verwendet und dienen internen

Prozessen.

Aufbau des BIC

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

1P072222SBTNk4p562d71KEL1809 Q1 515678294

Entsprechend als DMC:
ITILI T I

Abb. 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 fir Safety-Produkte, etc.). Die BTN wird ebenfalls schrittweise eingeflihrt, somit kann
es vorkommen, dass die BTN noch nicht im BIC codiert ist.

14
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Diese Information wurde sorgfaltig erstellt. Das beschriebene Verfahren wird jedoch standig
weiterentwickelt. Wir behalten uns das Recht vor, Verfahren und Dokumentation jederzeit und ohne
Ankindigung zu Uberarbeiten und zu dndern. Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen in
dieser Dokumenation kénnen keine Anspriiche auf Anderung geltend gemacht werden.

1.6.4 Elektronischer Zugriff auf den BIC (eBIC)

Elektronischer BIC (eBIC)

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

Fur die elektronische Auslesung ist die Schnittstelle entscheidend, tiber die das Produkt angesprochen
werden kann.

K-Bus Gerite (IP20, IP67)

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

EtherCAT-Geréte (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 fur den EtherCAT-Master bekannt. Zu den Zusammenhangen siehe die

entsprechenden Kapitel im EtherCAT-Systemhandbuch (Link).

In das ESI-EEPROM wird durch Beckhoff auch die eBIC geschrieben. Die Einfiihrung 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  Online  CoE - Online

Advanced Settings
Metld: 165.254.124.140.21

- State Machine Online View
Export Configuration File... __ Cyclic Frames
‘... Distributed Clocks []0000 ‘ESC Rev/Type' - 0000 Add
0002 "ESC Build \—I
0004 "SM/FMMU Crt”

0006 . [] Show Change Counters
m-i:::_{g:RAM (State Changes / Mot Present)

0010 *Phys Addr'

0012 Configured Station Alias”
0020 "Register Protect”

0030 Aeozss Protect’ Show Beckhol Bernificat
M 'ESC I'ESE‘t. oW bec = ication
0100 'ESC Cf Code(BIC)

0102 "ESC CtrEx"

0108 "Phys. RW Offset’
0110 "ESC Status’
0120 AL Ctd*

Sync Unit Assignment.

Topology...

[=- Lhagnosis
Frame  Cmd Addr Len wcC Sync Unit Cycle (ms)  Utilizatiol Online View

.D LWR  («01000000 1 1 <default> 4.000
.D BRD (0000 0x0730 2 2 4.000 0.7
017
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o Die BTN und Inhalte daraus werden dann angezeigt:

General Adapter EtherCAT | Oniine  CoE . Online

he Addr  Mame Sate CRAC Fw Hw ProductionData RemMo BTN Descrigtion  Quartty BatchNo  SenalMo
H1 1001 Teem 1(EKN0N OP 0o o 0 -
82 1002 Tem2ELINNEG OF 6o o0 o0 020KW3IEF 072222 k4pSE247 EL1S09 1 678294
M3 1003 Teem3I(ELIZM) OF 60 7 6 2012 KW24 5a
B4 1004 Temd4(EL2004) OP 60 o0 0 - 072223 k4p562d7 EL2004 1 678235
is 1005 Teen S(ELIO0E) OF 0.0 0 0
o K 1006 Teen 6 (EL2008) OF 0.0 ] 12 2014 KW14 Mo
u.7 1007 Teen 7(EK1110) OP o 1 ] 2012 KW25 Mo

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

o Zugriff aus der PLC: Ab TwinCAT 3.1. Build 4024.24 stehen in der Tc2_EtherCAT Library ab
v3.3.19.0 die Funktionen FB_EcReadBIC und FB_EcReadBTN zum Einlesen in die PLC bereit.

» 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 Mame Flags  Value
1000 Dlevice bype RO Ba015E 1285 (2234 2801)
1008 Dlsvios nams RO ELM3I704-0000
1009 Hardware warmson RO L1}
1004 Software verson RO 01
1008 Bootloader version RO 301270
+10m:0 Flesicre defaul parameters RO >1¢
+ 10180 ety RO w4 %
= 10e2:0 Manudacturer-specic Mertfication C RO » 1«
M0E201  Sublndss D01 RO 1P1524425ETHOD0Bekp IKELMATIE Q1  2P432001 000016
+ - 10F0 Bachoup paremebar handing RO »1<
+ - 10F3:0 [xagrioais Hestory RO » 21«
10F8 Actual Tima Stamp RO 01 b2 7re

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

o Ab TwinCAT 3.1. Build 4024.24 stehen in der Tc2_EtherCAT Library ab v3.3.19.0 die Funktionen
FB_EcCoEReadBIC und FB_EcCoEReadBTN zum Einlesen in die PLC zur Verfligung

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
Ruckgabewert

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 ESl-Inhalts ist durch ETG Spezifikationen weitgehend vorgegeben,
demzufolge wird der zusatzliche herstellerspezifische Inhalt mithilfe einer Category nach ETG.2010
abgelegt. Durch die ID 03 ist fur alle EtherCAT-Master vorgegeben, dass sie im Updatefall diese Daten
nicht Uberschreiben bzw. nach einem ESI-Update die Daten wiederherstellen sollen.

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

50..200 Byte im EEPROM.

Sonderfalle

o 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.
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Version: 3.8.0 EL7201-000x, EL7211-000x



BECKHOFF Vorwort

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-Gerate usw.

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

2.1 Einfihrung EL72x1
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Servo-Motorklemmen, 48 V.

Die Servomotor-EtherCAT-Klemmen EL7201 (MDP742-Profil, 48 V., 2,8 A,s) / EL7201-0001 (DS402-Profil,
48 Vpc, 2,8 A.e) und EL7211 (MDP742-Profil, 48 Vpc, 4,5 A.s) / EL7211-0001 (DS402-Profil, 48 V.,

4,5 A...) mit integriertem Resolverinterface, bieten hohe Servo-Performance in sehr kompakter Bauform. Die
EL72x1 wurde fir die Motortypen der Reihe AM31xx und AM81xx von Beckhoff Automation konzipiert.

Die schnelle Regelungstechnik, auf Basis einer feldorientierten Strom- und PI-Drehzahlregelung, unterstitzt
schnelle und hochdynamische Positionieraufgaben. Zahlreiche Uberwachungen, wie der Uber- und
Unterspannung, des Uberstroms, der Klemmentemperatur oder der Motorauslastung, (iber die Berechnung
eines 12°T-Modells, bieten ein Hochstmalf an Betriebssicherheit.

EtherCAT, als leistungsfahige Systemkommunikation, und CAN-over-EtherCAT (CoE), als
Applikationsschicht, ermdglichen die ideale Anbindung an die PC-basierte Steuerungstechnik.

Neueste Leistungshalbleiter garantieren minimale Verlustleistung und ermdglichen beim Bremsbetrieb eine
Ruckspeisung in den Zwischenkreis.

Die LEDs zeigen Status-, Warn und Fehlermeldungen sowie eventuell aktive Limitierungen an.

Empfohlene TwinCAT-Version

Um die volle Performance der EL72x1 in Anspruch nehmen zu kénnen wird empfohlen, die EL72x1
mit mindestens TwinCAT 2.11 R3 zu betreiben!

jio

Obligatorische Hardware
Die EL72x1 muss mit einem echtzeitfahigen Rechner und Distributed Clocks betrieben werden!

i o

Freigegebene Motoren

o
1 Ein einwandfreier Betrieb kann nur mit den von Beckhoff freigegebenen Motoren gewahrleistet
werden.

Schnellverweise

Hinweise zum Anschluss
» Kapitel "Montage und Verdrahtung",

o LEDs und Anschlussbelegung [P 54]
o Schirmkonzept [P _50]

o Hinweise zur Strommessung Uber Hallsensor [» 53

Hinweise zur Konfiguration
+ Kapitel "Inbetriebnahme”,

o Konfiguration der wichtigsten Parameter [P 95]

+ Kapitel "Konfiguration mit dem TwinCAT System Manager",
o Objektbeschreibung und Parametrierung [P_147]

Anwendungsbeispiel
» Kapitel "Inbetriebnahme”,

o Anwendungsbeispiel [P_107]
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2.2 Technische Daten

Technische Daten

EL7201, EL7201-0001 EL7211, EL7211-0001

Anzahl Ausgange

3 Motorphasen, 2 Resolver-Erregung, 2 Motorhaltebremse

Anzahl Eingange

2 (4) Zwischenkreisspannung, 4 Resolver

Zwischenkreisversorgungsspannung

8 ... 48 Voo

Unterstitzt Funktion NoCoeStorage
[»29]

Versorgungsspannung 24 V¢ Uber die Powerkontakte, liber den E-Bus
Ausgangsstrom 2,8 A, (ohne Liiftermodul ZB8610) 4,5 Agg
4,5 A (mit Liftermodul ZB8610)
Spitzenstrom 5,7 A fiir 1 Sekunde (ohne Liiftermodul |9 A flr 1 Sekunde
ZB8610)
9 A, fir 1 Sekunde (mit Liftermodul
ZB8610)
Nennleistung 170 W (ohne Liftermodul ZB8610) 2716 W
276 W (mit Liftermodul ZB8610)
Ausgangsspannung Motorhaltebremse |24 V (+ 6 %, - 10 %)
Max. Ausgangsstrom Motorhaltebremse |max. 0,5 A
Lastart Permanenterregte Synchronmotoren, induktiv (Baureihe AM31xx)
PWM Schaltfrequenz 16 kHz
Stromreglerfrequenz doppelte PWM Schaltfrequenz
Geschwindigkeitsreglerfrequenz 16 kHz
Diagnose-LED Status, Warnung, Fehler und Limits
Verlustleistung typ. 1,6 W
Stromaufnahme aus dem E-Bus typ. 120 mA
Stromaufnahme aus den 24 V typ. 50 mA + Haltebremse
Ja

Verpolungsschutz

24 V Spannungsversorgung: ja, durch Ableitkondensator
50 V Spannungsversorgung: ja, durch Ableitkondensator

Absicherung 24 V Spannungsversorgung: 10 A
50 V Spannungsversorgung: 10 A
Potenzialtrennung 500 V (E-Bus/Signalspannung)

Maogliche EtherCAT-Zykluszeiten

Vielfaches von 125 ps

Konfiguration

keine Adresseinstellung erforderlich
Konfiguration tber TwinCAT System Manager

Umgebungstemperaturbereich bei
Lagerung

Gewicht ca.60g ca.95¢
zulassiger 0°C ... +55°C

Umgebungstemperaturbereich im

Betrieb

zulassiger -25°C ... + 85°C

zulassige relative Luftfeuchtigkeit

95%, keine Betauung

Abmessungen (B x Hx T)

ca. 27 mm x 100 mm x 70 mm
(Breite angereiht: 24 mm)

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

Montage [P _36]

auf 35 mm Tragschiene nach EN 60715

Vibrations- / Schockfestigkeit

geman EN 60068-2-6 / EN 60068-2-27, siche auch Montagevorschriften fiir Klemmen mit
erhéhter mechanischer Belastbarkeit [» 39]

EMV-Festigkeit / Aussendung

gemaf EN 61000-6-2 / EN 61000-6-4
gemaf IEC/EN 61800-3

EMV Kategorie

Kategorie C3 - Standard
Kategorie C2, C1 - ZusatZfilter erforderlich

Schutzart

1P20

Einbaulage

ohne Liftermodul ZB8610: Standard-Einbaulage
mit Liftermodul ZB8610: Standard-Einbaulage, weitere Einbaulagen (Beispiel 1 und 2)
siehe Hinweis [» 46]

Zulassungen / Kennzeichnungen*

CE, EAC, UKCA,
cULus [» 59]

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

Die Servomotorklemme EL72x1 integriert einen vollwertigen Servoverstarker fir Servomotoren bis 276 W in
kleinster Bauform.

Servomotor

Der Servomotor ist ein elektrischer Motor. Zusammen mit einem Servoverstarker bildet der Servomotor
einen Servoantrieb. Der Servomotor wird in einem geschlossenen Regelkreis positions-, moment- oder
geschwindigkeitsgeregelt betrieben.

Die Servoklemme EL72x1 unterstitzt die Ansteuerung von permanenterregten Synchronmotoren. Diese
bestehen aus 3 um 120° verschobenen Spulen und einen permanenterregten Rotor.

Abb. 6: Drei um 120° verschobenen Spulen eines Synchronmotors

Besonders in hochdynamischen und prazise-positionierenden Anwendungen zeigen Servomotoren ihre
Vorzige:

» sehr hohe Positioniergenauigkeit bei Applikationen mit hdchstem Prazisionsanspruch durch integrierte
Positionsruckfuhrung

* hoher Wirkungsgrad und hohes Beschleunigungsvermdgen

» Servomotoren sind Uberlastbar und verfiigen daher Uber eine weitaus hohere Dynamik als
beispielsweise ein Schrittmotor

» belastungsunabhangiges hohes Drehmoment bis in die oberen Drehzahlbereiche
* reduzierter Einsatz von Wartung auf ein Minimum

Die EtherCAT-Servomotorklemme bietet dem Anwender die Méglichkeit kompakte und kostenglinstige
Anlagen zu konstruieren, ohne auf die Vorteile eines Servomotors verzichten zu mussen.

Die Beckhoff Servoklemme

Die EL72x1 ist ein vollwertiger Servoverstarker fur den direkten Anschluss von Servomotoren im unteren
Leistungsbereich. Weitere Module oder Verkabelung, um eine Verbindung zum Steuerungssystem
herzustellen entfallen dadurch komplett. Das flhrt zu einer sehr kompakten Steuerungslésung. Durch die E-
Bus-Anbindung der EL72x1 stehen dem Anwender die Eigenschaften von EtherCAT in vollen Zigen zur
Verfugung. Dazu z&hlen insbesondere die kurze Zykluszeit, der niedrige Jitter, die Gleichzeitigkeit und die
einfache Diagnose, die EtherCAT zu bieten hat. Mit Hilfe dieser Performance von EtherCAT kommt die
Dynamik, die ein Servomotor erreichen kann, optimal zur Geltung.
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Eine Nennspannung von max. 48 V. und ein Nennstrom von max. 4,5 A ermoglichen es dem Anwender mit
der EL7211 einen Servomotor mit einer Leistung von bis zu 276 W anzutreiben. Als Last kdnnen
permanenterregte Synchronmotoren mit einem Nennstrom bis 4,5 A betrieben werden. Zahlreiche
Uberwachungen, z. B. der Uber- und Unterspannung, des Uberstroms, der Klemmentemperatur oder der
Motorauslastung, bieten ein Hochstmal an Betriebssicherheit. Moderne Leistungshalbleiter garantieren
minimale Verlustleistung und ermdglichen, im Bremsbetrieb, eine Riickspeisung in den Zwischenkreis.

Mit der Integration eines vollwertigen Servoverstarkers in eine nur 12 mm Breite Standard-EtherCAT-
Klemme EL7201 setzt Beckhoff in Sachen Baugroflie neue MalRstabe. Diese geringe Baugrole ist dank
neuster Halbleitertechnik und dem daraus resultierendem sehr hohem Leistungsfaktor moglich. Doch trotz
der geringen Baugrofle muss auf nichts verzichtet werden.

Die integrierte, schnelle Regelungstechnik, mit einer feldorientierten Strom- und PIl-Drehzahlregelung
unterstitzt hochdynamische Positionieraufgaben. Neben dem direkten Anschluss von Motor und Resolver ist
auch der Anschluss einer Motorhaltebremse mdglich.

Anbindung an die Steuerung

Ein weiterer grof3er Vorteil der EL72x1 ist die einfache Anbindung an die Steuerungslésung. Die vollstandige
Integration in das Steuerungssystem erleichtert die Inbetriebnahme und Parametrierung. Wie jede andere
Beckhoff-Klemme wird die EL72x1 einfach in den Klemmenverbund eingeschoben. Anschlieend kann der
Klemmenverbund komplett vom TwinCAT System Manager eingescannt oder vom Applikateur manuell
angefligt werden. Im System Manager kann die EL72x1 mit der TwinCAT NC verknUpft und parametriert
werden.

Skalierbare Motion-Lésung

Die Servoklemme erganzt die Produktpalette der Kompakt-Antriebstechnik fur die Beckhoff I/O-Systeme, die
fur Schrittmotoren, AC- und DC-Motoren verflgbar sind. Mit der EL72x1 wird das Angebot an
Servoverstarkern noch feiner skalierbar: Vom Kleinst-Servoverstarker bis 200 W, in der EtherCAT-Klemme,
bis zum AX5000-Servoverstarker mit 118 kW, bietet Beckhoff ein breites Programm, inklusive der
Servomotoren.

Die Baureihe AM31xx wurde speziell fir die Servomotorklemme EL72x1 entwickelt.

Thermisches Motormodell I’T

Das thermische I?’T Motormodell bildet das thermische Verhalten der Motorwicklung unter Berlicksichtigung
des absoluten Warmewiderstands Ry, und der Warmekapazitat C,, des Motors und der Statorwicklung ab.

Im Modell wird angenommen, dass der Motor bei Dauerbetrieb mit Nennstrom |, seine maximale
Dauerbetriebstemperatur T,.,, erreicht. Diese Temperatur entspricht einer Auslastung des Motors von 100%.
Bei Betrieb mit Nennstrom erreicht das Motormodell nach einer Zeit von 1,=R,'C,, eine Auslastung von 63%
und erreicht langsam seine Dauerbetriebstemperatur.

Wird der Motor mit einem Strom grof3er dem Nennstrom betrieben, erreicht das Modell eine Auslastung von
100% schneller.

Uberschreitet die Auslastung des I°T Modells den Wert von 100%, wird der angeforderte Sollstrom auf den
Nennstrom limitiert, um die Motorwicklung thermisch zu schitzen. Die Auslastung fallt auf maximal 100%
zurick. Bei Unterschreiten des Nennstroms fallt die Auslastung auf unter 100% und die Limitierung des
Sollstroms wird aufgehoben.

Bei einem vorher auf Umgebungstemperatur abgekihlten Motor kann die Zeit zum Erreichen von 100%
Auslastung bei Bestromung mit einem Sollstrom gréRer als Nennstrom grob mit Tyl %/1is> @abgeschatzt
werden.

Die exakte Berechnung des Durchtritts von 100% Auslastung erfordert die Kenntnis der aktuellen
Auslastung.
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I°T Load Factor

_ ok Without Limitatierr — _
Error  105% e Limited setpoint current
Limit  100% : |
= |
— 1| l
Waming?s%:— - - —ELIEAIE—D i e e St L
63% | : =k

S
- Decay at = |lgaten] ™ —
|IR."\']'ED|

Thermal time constant T, 3T ST

Abb. 7: Limitierung auf den Nennstroms des Motors
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Zur Inbetriebsetzung:
» montieren Sie den EL72x1-000x wie im Kapitel Montage und Verdrahtung [»_36] beschrieben.
« konfigurieren Sie den EL72x1-000x in TwinCAT wie im Kapitel Inbetriebnahme [»_61] beschrieben.
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3 Grundlagen der Kommunikation

3.1 EtherCAT-Grundlagen

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

3.2 EtherCAT-Verkabelung - Drahtgebunden

Die zulassige Leitungsléange zwischen zwei EtherCAT-Geraten darf maximal 100 Meter betragen. Dies
resultiert aus der FastEthernet-Technologie, die vor allem aus Griinden der Signaldampfung Uber die
Leitungslange eine maximale Linklange von 5 m + 90 m + 5 m erlaubt, wenn Leitungen mit entsprechenden
Eigenschaften verwendet werden. Siehe dazu auch die Auslegungsempfehlungen zur Infrastruktur fir
EtherCAT/Ethernet.

Kabel und Steckverbinder

Verwenden Sie zur Verbindung von EtherCAT-Geraten nur Ethernet-Verbindungen (Kabel + Stecker), die
mindestens der Kategorie 5 (CATS) nach EN 50173 bzw. ISO/IEC 11801 entsprechen. EtherCAT nutzt vier
Adern des Kabels fiir die Signaliibertragung.

EtherCAT verwendet beispielsweise RJ45-Steckverbinder. Die Kontaktbelegung ist zum Ethernet-Standard
(ISO/IEC 8802-3) kompatibel.

Pin Aderfarbe Signal Beschreibung

1 gelb TD+ Transmission Data +
2 orange TD- Transmission Data -
3 weild RD+ Receiver Data +

6 blau RD- Receiver Data -

Aufgrund der automatischen Kabelerkennung (Auto-Crossing) kdnnen Sie zwischen EtherCAT-Geraten von
Beckhoff sowohl symmetrisch (1:1) belegte als auch gekreuzte Leitungen (Cross-Over) verwendet werden.

® Empfohlene Kabel

1 Es wird empfohlen, die entsprechenden Beckhoff-Komponenten zu verwenden, z. B.
- Kabelsatze ZK1090-9191-xxxx bzw.
- feldkonfektionierbare RJ45 Stecker ZS1090-0005 oder
- feldkonfektionierbare Ethernet Leitung ZB9010, ZB9020.

Geeignete Kabel zur Verbindung von EtherCAT-Geraten finden Sie auf der Beckhoff Website!

E-Bus-Versorgung

Ein Buskoppler kann die an ihm angefugten EL-Klemmen mit der E-Bus-Systemspannung von 5 V
versorgen, in der Regel ist ein Koppler dabei bis zu 2 A belastbar (siehe Dokumentation des jeweiligen
Gerates).

Zu jeder EL-Klemme ist die Information, wie viel Strom sie aus der E-Bus-Versorgung benétigt, online und im
Katalog verfligbar. Benétigen die angefiigten Klemmen mehr Strom als der Koppler liefern kann, sind an

entsprechender Position im Klemmenstrang Einspeiseklemmen (z. B. EL9410) zu setzen.

Im TwinCAT System Manager wird der berechnete, theoretische maximale E-Bus-Strom angezeigt. Eine
Unterschreitung wird durch einen negativen Summenbetrag und Ausrufezeichen markiert, vor einer solchen
Stelle ist eine Einspeiseklemme zu setzen.
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&% /O Devic=s Number | Box Name [ Add... | Type [tnSi...| out .. || E-Bus (ma)
: T%‘f_‘;ﬁnl B 1 Term 1 (EK1100) 1001 EK1100
T Do L 1o "> Term 2 (EL2008) 1002 EL2008 10 | 1890
¢ Inpets "3 Term 3 (EL2008) 1003 EL2008 10 | 1780
.o Ot " 4 Term4 (EL2008) 1004 EL2008 10 | 1670
5% InfoDate "5 Term 5 (EL6740... 1005 EL6740-0010 2.0 20 | 1220
& Term 1 (EK1100) "6 Term 6 (EL6740... 1006 EL6740-0010 2.0 2.0 | 770
#-% InfoData B 7 Term 7 (EL6740... 1007 EL6740-0010 2.0 2.0 320
" Term 2 (EL2008) =g Term 8 (EL6740... 1008 EL6740-0010 2.0 2.0 | -1301
#% Term 3 (EL2008) g Term 9 (EL6740... 1009 EL6740-0010 2.0 2.0 =580 |

Abb. 8: System Manager Stromberechnung

Fehlfunktion méglich!

Die E-Bus-Versorgung aller EtherCAT-Klemmen eines Klemmenblocks muss aus demselben
Massepotential erfolgen!

EL7201-000x, EL7211-000x Version: 3.8.0 25



Grundlagen der Kommunikation BEGKHOFF

3.3 Allgemeine Hinweise zur Watchdog-Einstellung

Die EtherCAT-Klemmen sind mit einer Sicherungseinrichtung (Watchdog) ausgestattet, die z. B. bei
unterbrochenem Prozessdatenverkehr nach einer voreinstellbaren Zeit die Ausgange (sofern vorhanden) in
einen gegebenenfalls vorgebbaren Zustand schaltet, in Abhangigkeit von Gerat und Einstellung z. B. auf
FALSE (aus) oder einen Ausgabewert.

Der EtherCAT Slave Controller verfiigt dazu tUber zwei Watchdogs:

* Sync Manager (SM)-Watchdog (default: 100 ms)
* Process-Data (PDI)-Watchdog (default: 100 ms)

Deren Zeiten werden in TwinCAT wie folgt einzeln parametriert:
Erweiterte Einstellungen m |
=l Allgemein Verhalten

/=1 halten

Tirmeout Einstellungen — Startup Oberprifungen————— [~ State Machine
s FMMU £ 5M v Uberpriife Wendor |dz ¥ Auto Status Wiederherstellung
L Init Kommandas

[+ Distributed Clock
[+ ESC Zugriff r [ berpriife Revision Murmmer ¥ Log Communication Changes

| -~

[T Uberpriife Serennummer

v Piiife Produkt Codes v Relrit nach K.omm. Fehler

 Final State
i+ OF " SAFEOP in Config Mode

(" SAFEOP ( PREOP O IMIT

— Prozeszsdaten ~Info Data
[T Mutze LRD/LWR statt LRwW ¥ Status einfligen
¥ T State Bit[s] einfligen [T Ads Adresze einfligen

™| £0E Hetld einfiigen

— Allaemein

[T Hodutolhe - Use 2, &ddiess ™| Drive Kaniale einfligen

—watchdog

[T Set Multiplier [Feg. 200k); |24E|E 3:
[T Set PDIwWatchdog [Feg. 410k]; |1 0o 3: T |1 00.000
I-*S et Sk "Watchdog [Reg. 420k |1 0o 3: T |1 0,000

| )4 I Cancel |

Abb. 9: Karteireiter EtherCAT -> Erweiterte Einstellungen -> Verhalten -> Watchdog

Anmerkungen:
» Das Multiplier-Register 400h (hexadezimal, also 0x0400), ist fur beide Watchdogs giiltig.

« Jeder Watchdog hat seine eigene Timer-Einstellung 410h bzw. 420h, die zusammen mit dem Multiplier
eine resultierende Zeit ergibt.

» Wichtig: die Multiplier-/Timer-Einstellung wird nur dann beim EtherCAT-Start in den Slave geladen,
wenn die Checkbox davor aktiviert ist.
Ist diese nicht aktiviert, wird nichts herunter geladen und die im ESC befindliche Einstellung bleibt
unverandert.

 Die heruntergeladenen Werte kénnen in den ESC-Registern 400h, 410h und 420h eingesehen
werden: ESC Zugriff -> Speicher (ESC Access -> Memory).
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SM-Watchdog (SyncManager-Watchdog)

Der SyncManager-Watchdog wird bei jeder erfolgreichen EtherCAT-Prozessdatenkommunikation mit der
Klemme zuritickgesetzt. Findet z. B. durch eine Leitungsunterbrechung langer als die eingestellte und
aktivierte SM-Watchdog-Zeit keine EtherCAT-Prozessdatenkommunikation mit der Klemme statt, 16st der
Watchdog aus. Der Status der Klemme (in der Regel OP) bleibt davon unbertiihrt. Der Watchdog wird erst
wieder durch einen erfolgreichen EtherCAT-Prozessdatenzugriff zurlickgesetzt.

Der SyncManager-Watchdog ist also eine Uberwachung auf korrekte und rechtzeitige
Prozessdatenkommunikation zwischen Master und ESC, die allein auf EtherCAT-Ebene ablauft.

Die maximal mdgliche Watchdog-Zeit ist gerateabhangig. Beispielsweise betragt sie bei ,einfachen®
EtherCAT-Slaves (ohne Firmware) mit Watchdog-Ausfuhrung im ESC in der Regel bis zu 170 Sekunden. Bei
komplexen EtherCAT-Slaves (mit Firmware) wird die SM-Watchdog-Funktion in der Regel zwar Gber
Register 400h/420h parametriert, aber vom Microcontroller (uC) ausgefuhrt und kann deutlich darunter
liegen. AuRerdem kann die Ausflihrung dann einer gewissen Zeitunsicherheit unterliegen. Da der TwinCAT-
Dialog ggf. Eingaben bis 65535 zulasst, wird ein Test der gewiinschten Watchdog-Zeit empfohlen.

PDI-Watchdog (Process Data Watchdog)

Findet langer als die eingestellte und aktivierte PDI-Watchdog-Zeit keine PDI (Process Data Interface)-
Kommunikation mit dem ESC statt, |0st dieser Watchdog aus.

PDI ist die interne Schnittstelle des ESC z. B. zu lokalen Prozessoren im EtherCAT-Slave. Mit dem PDI-
Watchdog kann diese Kommunikation auf Ausfall Giberwacht werden.

Der PDI-Watchdog ist also eine Uberwachung auf korrekte und rechtzeitige Prozessdatenkommunikation mit
dem ESC, nun aber von der Applikationsseite aus betrachtet.

Berechnung
Watchdog-Zeit = [1/25 MHz * (Watchdog-Multiplier + 2)] * SM/PDI Watchdog
Beispiel: Default-Einstellung Multiplier'= 2498, SM-Watchdog = 1000 => 100 ms

Der Wert in ,Watchdog-Multiplier + 2“ in der oberen Formel entspricht der Anzahl 40ns-Basisticks, die einen
Watchdog-Tick darstellen.

A VORSICHT
Ungewolites Verhalten des Systems moglich!

Die Abschaltung des SM-Watchdog durch SM-Watchdog = 0 funktioniert erst in Klemmen ab Revision
-0016. In vorherigen Versionen wird vom Einsatz dieser Betriebsart abgeraten.

A VORSICHT
Beschadigung von Geréaten und ungewolltes Verhalten des Systems maoglich!

Bei aktiviertem SM-Watchdog und eingetragenem Wert 0 schaltet der Watchdog vollstandig ab! Dies ist die
Deaktivierung des Watchdogs! Gesetzte Ausgange werden dann bei einer Kommunikationsunterbrechung
NICHT in den sicheren Zustand gesetzt!

3.4 EtherCAT State Machine

Uber die EtherCAT State Machine (ESM) wird der Zustand des EtherCAT-Slaves gesteuert. Je nach
Zustand sind unterschiedliche Funktionen im EtherCAT-Slave zuganglich bzw. ausfiihrbar. Insbesondere
wahrend des Hochlaufs des Slaves missen in jedem State spezifische Kommandos vom EtherCAT-Master
zum Gerat gesendet werden.
Es werden folgende Zustande unterschieden:

o |nit

* Pre-Operational

+ Safe-Operational

* Operational

EL7201-000x, EL7211-000x Version: 3.8.0 27




Grundlagen der Kommunikation BEGKHOFF

» Bootstrap

Regularer Zustand eines jeden EtherCAT-Slaves nach dem Hochlauf ist der Status Operational (OP).

Init
| L {Pl}[ | CHEC
Pre-Operational ‘ =) ?;E.t:.}ap
o) | {PSJI {SPJI
(OF) Safe-Operational

{sn}l {c:-sml

Operational

Abb. 10: Zustande der EtherCAT State Machine

Init

Nach dem Einschalten befindet sich der EtherCAT-Slave im Zustand /nit. Dort ist weder Mailbox- noch
Prozessdatenkommunikation moglich. Der EtherCAT-Master initialisiert die Sync-Manager-Kanéle 0 und 1
fur die Mailbox-Kommunikation.

Pre-Operational (Pre-Op)
Beim Ubergang von Init nach Pre-Op priift der EtherCAT-Slave, ob die Mailbox korrekt initialisiert wurde.

Im Zustand Pre-Op ist Mailbox-Kommunikation aber keine Prozessdatenkommunikation moglich. Der
EtherCAT-Master initialisiert die Sync-Manager-Kanale fir Prozessdaten (ab Sync-Manager-Kanal 2), die
Kanale der Fieldbus Memory Management Unit (FMMU) und, falls der Slave ein konfigurierbares Mapping
unterstitzt, das Mapping der Prozessdatenobjekte (PDOs) oder das Sync-Manager-PDO-Assignement.
Weiterhin werden in diesem Zustand die Einstellungen fir die Prozessdatenubertragung sowie ggf. noch
klemmenspezifische Parameter Ubertragen, die von den Default-Einstellungen abweichen.

Safe-Operational (Safe-Op)

Beim Ubergang von Pre-Op nach Safe-Op priift der EtherCAT-Slave, ob die Sync-Manager-Kanale fiir die

Prozessdatenkommunikation sowie ggf. die Einstellungen fir die Distributed Clocks korrekt sind. Bevor er

den Zustandswechsel quittiert, kopiert der EtherCAT-Slave aktuelle Inputdaten in die entsprechenden Dual
Port (DP)-RAM-Bereiche des ESC.

Im Zustand Safe-Op ist Mailbox- und Prozessdatenkommunikation moglich, allerdings halt der Slave seine
Ausgange im sicheren Zustand und gibt sie noch nicht aus. Die Inputdaten werden aber bereits zyklisch
aktualisiert.

® Ausgange im SAFEOP

1 Die standardméaBig aktivierte Uberwachung mittels Watchdog bringt die Ausgange im ESC-Modul in

Abhangigkeit von den Einstellungen im SAFEOP und OP in einen sicheren Zustand - je nach Gerat
und Einstellung - z. B. auf AUS. Wird dies durch Deaktivieren der Uberwachung unterbunden,
kénnen auch im Gerate-Zustand SAFEOP Ausgange geschaltet werden bzw. gesetzt bleiben.
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Operational (Op)

Bevor der EtherCAT-Master den EtherCAT-Slave von Safe-Op nach Op schaltet, muss er bereits gultige
Outputdaten Ubertragen.

Im Zustand Op kopiert der Slave die Ausgangsdaten des Masters auf seine Ausgange. Es ist Prozessdaten-
und Mailboxkommunikation mdéglich.

Boot

Im Zustand Boot kann ein Update der Slave-Firmware vorgenommen werden. Der Zustand Boot ist nur Gber
den Zustand /Init zu erreichen.

Im Zustand Boot ist Mailbox-Kommunikation iber das Protokoll File-Access over EtherCAT (FoE) mdglich,
aber keine andere Mailbox- und Prozessdatenkommunikation.

3.5 CoE-Interface

Allgemeine Beschreibung

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

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

Es sind verschiedene Typen fiir CoE-Datentypen mdglich wie String (Text), Integer-Zahlen, Bool'sche Werte
oder grolkere Byte-Felder. Damit lassen sich ganz verschiedene Eigenschaften beschreiben. Beispiele flr
solche Parameter sind Herstellerkennung, Seriennummer, Prozessdateneinstellungen, Geratename,
Abgleichwerte flr analoge Messungen oder Passworter.

Die Ordnung erfolgt in zwei Ebenen iber hexadezimale Nummerierung:
Zuerst wird der (Haupt)index genannt, dann der Subindex.
Die Wertebereiche sind:
* Index: 0x0000...0xFFFF (0...65535,)
» Subindex: 0x00...0xFF (0...255 )
Ublicherweise wird ein so lokalisierter Parameter geschrieben als 0x8010:07 mit voranstehendem ,0x“ als
Kennzeichen des hexadezimalen Zahlenraumes und Doppelpunkt zwischen Index und Subindex.
Die fir den EtherCAT-Feldbusanwender wichtigen Bereiche sind

* 0x1000: Hier sind feste Identitatsinformationen zum Gerat hinterlegt wie Name, Hersteller,
Seriennummer etc. Aullerdem liegen hier Angaben Uber die aktuellen und verfligbaren
Prozessdatenkonstellationen.

» 0x8000: Hier sind die fir den Betrieb erforderlichen funktionsrelevanten Parameter fir alle Kanale
zuganglich wie Filtereinstellung oder Ausgabefrequenz.
Weitere wichtige Bereiche sind:

* 0x4000: Hier befinden sich bei manchen EtherCAT-Geraten die Kanalparameter. Historisch war dies
der erste Parameterbereich, bevor der 0x8000 Bereich eingefuihrt wurde. EtherCAT-Gerate, die friher
mit Parametern in 0x4000 ausgerustet wurden und auf 0x8000 umgestellt wurden, unterstiitzen aus
Kompatibilitatsgriinden beide Bereiche und spiegeln intern.

+ 0x6000: Hier liegen die Eingangs-PDO (,Eingdnge“ aus Sicht des EtherCAT-Masters)
+ 0x7000: Hier liegen die Ausgangs-PDO (,Ausgange“ aus Sicht des EtherCAT-Masters)
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@® Verfiigbarkeit

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

Wenn ein Gerat iber ein CoE-Verzeichnis verfugt, stellt sich dies im TwinCAT System Manager als ein
eigener Karteireiter mit der Auflistung der Elemente dar:

Generall EtherCaT I Process Datal Staftup  CoE - Online I I:Inlinel

Update List | [T idutolpdate W Single Update W Show Offline Data
Advanced... | I
fadd ba Startup... | IEIffIine Data tdodule OO [Aok Port): |n
Index | Hame | Flagz | Y alue
1000 Device type RO 0:00FA12329 [16389001)
1003 Device name RO ELZ502-0000
1003 Hardware wersion RO
1008 Software version RO
+--1011:0 Restore default parameters RO 14
= 10180 | dentity RO >4 g
1Mamn  Yendor D RO 00000002 [2)
1018:02  Product code RO 0:09CE3052 [163983442)
1018:03  Revision RO 000730000 [1245184)
1018:04  Serial nurber RO Q=00000000 [0
+- 10F:0 B ackup parameter handling RO 14
+-1400:0 Fitd RxPDO-Par Chl RO » B¢
+-1401:0 Fwitd RuPDO-Par Ch.2 RO » B¢
+- 1402:0 Ptd BxPDO-Par b1 Chl RO » B¢
+- 14020 Paitd RxPDO-Par bl Ch.2 RO *B ¢
+- 1600:0 Pftd RuPDO-Map Ch RO »1«

Abb. 11: Karteireiter ,CoE-Online*

In der Abbildung ,Karteireiter ,CoE-Online™ sind die im Gerat ,EL2502“ verfugbaren CoE-Objekte von
0x1000 bis 0x1600 zu sehen, die Subindizes von 0x1018 sind aufgeklappt.

HINWEIS

Veranderungen im CoE-Verzeichnis (CAN over EtherCAT-Verzeichnis), Programmzugriff

Beachten Sie bei Verwendung/Manipulation der CoE-Parameter die allgemeinen CoE-Hinweise im Kapitel
,CoE-Interface” der EtherCAT-System-Dokumentation:

« Startup-Liste fihren fir den Austauschfall,
» Unterscheidung zwischen Online/Offline Dictionary,

» Vorhandensein aktueller XML-Beschreibung (Download von der Beckhoff Website),

» "CoE-Reload" zum Zuriicksetzen der Veranderungen

 Programmzugriff im Betrieb tber die PLC (s. TwinCAT3 | PLC-Bibliothek: Tc2 EtherCAT und
Beispielprogramm R/W CoE)

Datenerhaltung und Funktion ,,NoCoeStorage*“

Einige, insbesondere die vorgesehenen Einstellungsparameter des Slaves, sind veranderlich und
beschreibbar,

* Uber den System Manager (siehe Abb. ,Karteireiter ,CoE-Online*) durch Anklicken.
Dies bietet sich bei der Inbetriebnahme der Anlage bzw. Slaves an. Klicken Sie auf die entsprechende
Zeile des zu parametrierenden Indizes und geben Sie einen entsprechenden Wert im ,SetValue®-
Dialog ein.
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+ aus der Steuerung bzw. PLC Uber ADS z. B. durch die Bausteine aus der TcEtherCAT.lib Bibliothek.
Dies wird fir Anderungen wahrend der Anlagenlaufzeit empfohlen oder wenn kein System Manager
bzw. Bedienpersonal zur Verfligung steht.

Datenerhaltung

o

1 Werden online auf dem Slave CoE-Parameter geandert, wird dies in Beckhoff-Geraten
Ublicherweise ausfallsicher im Gerat (EEPROM) gespeichert. D. h. nach einem Neustart (Re
Power) sind die veranderten CoE-Parameter immer noch erhalten.
Andere Hersteller kdnnen dies anders handhaben.

Ein EEPROM unterliegt in Bezug auf Schreibvorgange einer begrenzten Lebensdauer. Ab
typischerweise 100.000 Schreibvorgangen kann eventuell nicht mehr sichergestellt werden, dass
neue (veranderte) Daten sicher gespeichert werden oder noch auslesbar sind. Dies ist fur die
normale Inbetriebnahme ohne Belang. Werden allerdings zur Maschinenlaufzeit fortlaufend CoE-
Parameter Uber ADS verandert, kann die Lebensdauergrenze des EEPROMSs durchaus erreicht
werden.

Es ist von der FW-Version abhangig, ob die Funktion NoCoeStorage unterstitzt wird, die das
Abspeichern veranderter CoE-Werte unterdriickt.

Ob das auf das jeweilige Gerat zutrifft, ist den technischen Daten der entsprechenden
Dokumentation zu entnehmen.

» Wird diese unterstutzt: Die Funktion ist per einmaligem Eintrag des Codeworts 0x12345678 im
CoE-Index 0xF008 zu aktivieren. Die Funktion ist solange aktiv, wie das Codewort unverandert
bleibt. Nach dem Einschalten des Gerates ist sie nicht aktiv.

Veranderte CoE-Werte werden dann nicht im EEPROM abgespeichert, sie kbnnen somit beliebig
oft verandert werden.

+ Wird diese nicht unterstiitzt: Eine fortlaufende Anderung von CoE-Werten ist angesichts der o.a.
Lebensdauergrenze nicht zulassig.

Startup-Liste

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

i o

Wenn EtherCAT-Slaves verwendet werden, die lokal CoE-Werte nicht dauerhaft speichern kénnen,
ist zwingend die Startup-Liste zu verwenden.

Empfohlenes Vorgehen bei manueller Verédnderung von CoE-Parametern

+ Gewiinschte Anderung im System Manager vornehmen
(Werte werden lokal im EtherCAT-Slave gespeichert).

* Wenn der Wert dauerhaft Anwendung finden soll, einen entsprechenden Eintrag in der Startup-Liste
vornehmen. Die Reihenfolge der Startup-Eintrage ist dabei i.d.R. nicht relevant.
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BECKHOFF

Eenerall EtherCaT I Frocess Data I CoE - I:Inlinel I:Inlinel

Abb. 12: Startup-Liste im TwinCAT System Manager

Tranzition | Protocol | [ndex | Drata | Comment
C <PS: CoE 151 2:00 D00 [0 clear sm pdoz (0101 2)
C <PS: CoE 0101 3:00 000 [0 clear sm pdoz [0:1C13)
C <PS» CoE 0:1C12:01 0x1600 [5E32) download pda 0x1C12:07 i...
C <PS» CoE 0x1CT2:02 01607 [5E33) download pda Ox1CT2:02 ...
C <PS: CoE 0=1C12:00 =02 [£] download pdo 0x1C12 count

ﬂ Insett...

¥ Delete...

Edit. ..

In der Startup-Liste kdnnen bereits Werte enthalten sein, die vom System Manager nach den Angaben der
ESI dort angelegt werden. Zuséatzliche anwendungsspezifische Eintrage kénnen ebenfalls angelegt werden.

Online- / Offline Verzeichnis

Im Rahmen der Arbeit mit dem TwinCAT System Manager ist zu differenzieren, ob das EtherCAT-Gerat
gegenwartig ,verfugbar® ist, also angeschaltet und Uber EtherCAT verbunden — somit online — oder ob eine
Konfiguration offline erstellt wird, ohne dass Slaves angeschlossen sind.

In beiden Fallen ist ein CoE-Verzeichnis nach Abb. ,Karteireiter ,CoE-Online*™ zu sehen, die Konnektivitat

wird allerdings als offline oder online angezeigt.

* Wenn der Slave offline ist,

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

moglich.

o wird in der Identitat der konfigurierte Stand angezeigt.
o wird kein Firmware- oder Hardware-Stand angezeigt, da dies Eigenschaften des realen Gerates

sind.

o st ein rotes Offline Data zu sehen.

General | EtherCAT I Frocess Datal Statup  CoE - Online I I:Inlinel

Update List | [T Auto Update W Single Update W Show Offline Data
Advanced... | I
bddtoStatup.. | [Offine Data Module 0D (4oE Port]: [0
|ndex | M ame k | Flags | Y alue
1000 Device type RO 000FA1.333 [16383001)
1002 Device name A RO EL2502-0000
1003 Hardware wersion RO
1004 Software version RO
+--1011:0 Restare default parameters RO 14
= 10180 | dentity RO »d g
1Mam  Yendor D RO 000000002 [2)
101802 Product code RO 0x09CE3052 [163983442)
1018:03  Revision RO 000730000 [1245184)
1018:04  Serial number RO 00000000 [0
+- 10FC:0 Backup parameter handling RO *1<
+-1400:0 Pt RxPDO-Par Chl RO »B <
+-1401:0 Pt RuPDO-Par Ch.2 RO »B <
+-1402:0 Pitd BxPDO-Par b1 Chl RO »B ¢
+-1403:0 Pitd RxPDO-Parhl Ch2 RO » B¢
+- 1600:0 Ptd RxPD0O-tap Chl RO »1¢
Abb. 13: Offline-Verzeichnis
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* Wenn der Slave online ist,

o wird das reale, aktuelle Verzeichnis des Slaves ausgelesen; dies kann je nach Groée und
Zykluszeit einige Sekunden dauern.

o wird die tatsachliche Identitat angezeigt.
o wird der Firmware- und Hardware-Stand des Gerates im CoE angezeigt.
o ist ein grines Online Data zu sehen.

Eenerall EtherCaT I Frocess Datal Statup  CoE - Online I I:Inlinel

Update List | [T AutoUpdate ¥ Single Update [~ Show Offline Data
Advanced... | I
Sdd /b Shartup... | IEInIine [rata tModule OO (AcE Part]: ID
|ndex | M ame | Flags | W alue
1000 Device type RO Ox00FA1389 (16383001)
1003 Device hame il ELZ502-0000
1004 Hardware version RO 0z
1008, Software versian RO a7
+-1011:0 Restore default parameters RO *1¢
= 1018:0 | dentity RO 4
1Mam  Yendor D RO 000000002 [2)
101802 Product code RO 0x09CE3052 [1639583442)
1018:03  Revizion RO 0007130000 [1245184)
1018:04  Sernial number RO D=00000000 [0
+- 10FC:0 Backup parameter handling RO 1
+-1400:0 Pdtd RuPDO-Par Chl RO » B«

Abb. 14: Online-Verzeichnis

Kanalweise Ordnung

Das CoE-Verzeichnis ist in EtherCAT-Geraten angesiedelt, die meist mehrere funktional gleichwertige
Kanale umfassen; z. B. hat eine vierkanalige Analogeingangsklemme auch vier logische Kanale und damit
vier gleiche Satze an Parameterdaten firr die Kanale. Um in den Dokumentationen nicht jeden Kanal
auflisten zu missen, wird gerne der Platzhalter ,n“ fiir die einzelnen Kanalnummern verwendet.

Im CoE-System sind fur die Menge aller Parameter eines Kanals eigentlich immer 16 Indizes mit jeweils 255
Subindizes ausreichend. Deshalb ist die kanalweise Ordnung in 16,., bzw.10,,,-Schritten eingerichtet. Am
Beispiel des Parameterbereichs 0x8000 sieht man dies deutlich:

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

Allgemein wird dies geschrieben als 0x80n0.

Ausfihrliche Hinweise zum CoE-Interface finden Sie in der EtherCAT-Systemdokumentation auf der
Beckhoff Website.
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3.6 Distributed Clock

Die Distributed Clock stellt eine lokale Uhr im EtherCAT Slave Controller (ESC) dar mit den Eigenschaften:
» Einheit 7 ns
 Nullpunkt 7.7.2000 00:00

» Umfang 64 Bit (ausreichend fur die nachsten 584 Jahre); manche EtherCAT-Slaves unterstiitzen
jedoch nur einen Umfang von 32 Bit, d. h. nach ca. 4,2 Sekunden lauft die Variable tber

* Diese lokale Uhr wird vom EtherCAT Master automatisch mit der Master Clock im EtherCAT Bus mit
einer Genauigkeit < 100 ns synchronisiert.

Detaillierte Informationen entnehmen Sie bitte der vollstandigen EtherCAT-Systembeschreibung.
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4 Installation

4.1 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.
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Abb. 15: Federkontakte der Beckhoff I/0-Komponenten
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4.2 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. 16: 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.
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Demontage

Abb. 17: 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.

Verbindungen innerhalb eines Busklemmenblocks

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

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

» Die Powerkontakte Uibertragen die Versorgung fiir die Feldelektronik und stellen so innerhalb des
Busklemmenblocks eine Versorgungsschiene dar. Die Versorgung der Powerkontakte erfolgt tber
Klemmenstellen am Buskoppler (bis 24 V) oder fir hdhere 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 (KL91xx, KL92xx
bzw. EL91xx, EL92xx) unterbrechen die Powerkontakte und stellen so den Anfang einer neuen
Versorgungsschiene dar.

PE-Powerkontakt

Der Powerkontakt mit der Bezeichnung PE kann als Schutzerde eingesetzt werden. Der Kontakt ist aus
Sicherheitsgriinden beim Zusammenstecken voreilend und kann Kurzschlussstréme bis 125 A ableiten.
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Abb. 18: Linksseitiger Powerkontakt

HINWEIS

Beschadigung des Gerates moglich

Beachten Sie, dass aus EMV-Griinden die PE-Kontakte kapazitiv mit der Tragschiene verbunden sind. Das
kann bei der Isolationspriifung zu falschen Ergebnissen und auch zur Beschadigung der Klemme fiihren

(z. B. Durchschlag zur PE-Leitung bei der Isolationsprifung eines Verbrauchers mit 230 V Nennspannung).
Klemmen Sie zur Isolationsprifung die PE-Zuleitung am Buskoppler bzw. der Einspeiseklemme ab! Um
weitere Einspeisestellen fir die Prifung zu entkoppeln, kénnen Sie diese Einspeiseklemmen entriegeln und
mindestens 10 mm aus dem Verbund der Gbrigen Klemmen herausziehen.

Verletzungsgefahr durch Stromschlag!
Der PE-Powerkontakt darf nicht fiir andere Potentiale verwendet werden!
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4.3 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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4.4 Anschluss

441 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. 19: Standardverdrahtung

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

Steckbare Verdrahtung (ESxxxx / KSxxxx)

Abb. 20: 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. 21: High-Density-Klemmen

Die Klemmen dieser Baureihe mit 16 Klemmestellen 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 Aderendhiilse versehene Leiter kbnnen 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 [» 43]!
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4.4.2 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. 22: 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 [} 41]) mit 16 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:

Klemmengehause 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 [»_41])
Abisolierlange 8..9mm

443 Schirmung
® Schirmung

Feedbacksignal, Sensoren und Aktoren sollten immer mit geschirmten, paarig verdrillten Leitungen
angeschlossen werden.
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4.5 Hinweis zur Spannungsversorgung

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

extra-low voltage" / Schutzkleinspannung, ,protective extra-low voltage“) nach IEC 61010-2-201 verwendet
werden.
Hinweise:
» Durch SELV/PELV-Stromkreise entstehen eventuell weitere Vorgaben aus Normen wie
IEC 60204-1 et al., zum Beispiel bezuglich Leitungsabstand und -isolierung.

» Eine SELV-Versorgung liefert sichere elektrische Trennung und Begrenzung der Spannung ohne
Verbindung zum Schutzleiter, eine PELV-Versorgung bendtigt zusatzlich eine sichere Verbindung zum

Schutzleiter.

4.6 Hinweis Lastspannungsversorgung

Lastspannungsversorgung

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

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

Die Lastspannungsversorgung sollte aus diesem Grunde als SELV-Versorgung ausgefiihrt werden.
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4.7 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. Zu erkennen sind diese
Klemmen an der nicht vorhandenen Stromaufnahme aus dem E-Bus. Um einen optimalen
Datenaustausch zu gewahrleisten, dirfen nicht mehr als zwei passive Klemmen direkt aneinander
gereiht werden!

Beispiele fiir die Positionierung von passiven Klemmen (hell eingefarbt)
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Abb. 24: Inkorrekte Positionierung
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4.8 Einbaulagen bei Betrieb mit und ohne Liifter

Einschrankung von Einbaulage und Betriebstemperaturbereich

Sorgen Sie bei der Montage der Klemmen dafiir, dass im Betrieb oberhalb und unterhalb der Klemmen
ausreichend Abstand zu anderen Komponenten eingehalten wird, so dass die Klemmen ausreichend
belliftet werden!

Vorgeschriebene Einbaulage bei Betrieb ohne Liifter

Fir die vorgeschriebene Einbaulage wird die Tragschiene waagerecht montiert und die Anschlussflachen
der EL/KL-Klemmen weisen nach vorne (siehe Abb. ,Empfohlene Absténde Einbaulage bei Betrieb ohne
Lfter”).

Die Klemmen werden dabei von unten nach oben durchliftet, was eine optimale Kihlung der Elektronik
durch Konvektionsliftung ermdéglicht.

35 mm min.
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Abb. 25: Empfohlene Abstande Einbaulage bei Betrieb ohne Lufter

Die Einhaltung der Abstande nach der obigen Abbildung wird dringend empfohlen!
Weitere Hinweise zum Betrieb ohne Lifter sind ggf. den Technischen Daten der Klemme zu entnehmen.

Standard-Einbaulage bei Betrieb mit Liifter

Far die Standard-Einbaulage beim Betrieb mit Lufter wird die Tragschiene waagerecht montiert und die
Anschlussflachen der EL/KL-Klemmen weisen nach vorne (siehe Abb. ,Empfohlene Absténde bei Betrieb mit
Lifter”). Die Klemmen werden dabei unterstiitzend vom z. B. Luftermodul ZB8610 von unten nach oben
durchluftet.
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35 mm min.

20 mm 20 mm
min.

min.

Abb. 26: Empfohlene Absténde bei Betrieb mit Lifter

Weitere Einbaulagen

Durch die verstarkende Wirkung auf die Kihlung der Klemmen durch den Lifter sind ggf. weitere

Einbaulagen zulassig (siehe Abb. ,Weitere Einbaulagen, Beispiel 1 und 2%); entnehmen Sie entsprechende
Hinweise bitte den Technischen Daten der Klemme.
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Abb. 27: Weitere Einbaulagen, Beispiel 1
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Abb. 28: Weitere Einbaulagen, Beispiel 2
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4.9 Schirmkonzept

Die vorkonfektionierten Leitungen von Beckhoff Automation bieten zusammen mit der Schirmschiene einen
optimalen Schutz gegen elektro-magnetische Stérungen.

Es wird empfohlen, den Schirm mdéglichst nah an der Klemme aufzulegen, um Stérungen auf ein Minimum
zu reduzieren.

Anschluss der Motorleitung an die Schirmschiene

Befestigen Sie die Schirmschienentrager 1 auf der Hutschiene 2. Die Tragschiene 2 muss grofflachig mit
der metallischen Rickwand des Schaltschranks verbunden sein. Montieren Sie die Schirmschiene 3 wie in
Abb. ,Schirmschiene” abgebildet.

Alternativ kann ein Schirmschienen-Bligel 3a direkt mit der metallischen Riickwand des Schaltschranks
verschraubt werden (Abb. ,Schirmschienen-Blgel®)

Abb. 29: Schirmschiene
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ki

Abb. 30: Schirmschienen-Blgel

Verdrahten Sie die Adern 4 der Motorleitung 5 und befestigen Sie dann das kupferummantelte Ende 6 der
Motorleitung 5 mit der Schirmschelle 7 an die Schirmschiene 3 bzw. Schirmschienen-Bigel 3a. Ziehen Sie
die Schraube 8 bis zum Anschlag an.

Befestigen Sie die PE-Schelle 9 an die Schirmschiene 3 bzw. Schirmschienen-Bligel 3a. Klemmen Sie die
PE-Ader 10 der Motorleitung 5 unter die PE-Schelle 9.

Abb. 31: Schirmanbindung
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Anschluss der Feedbackleitung an den Motor

® Verdrillen der Feedbackleitungen
1 Die Feedbackleitungen sollten verdrillt werden, um Stdreinflisse zu minimieren.

Beim Anschrauben des Feedbacksteckers an den Motor wird der Schirmanschluss der Feedbackleitung
Uber die metallische Steckerbefestigung hergestellt.

Auf der Klemmenseite kann der Schirm ebenfalls aufgelegt werden. Verdrahten Sie die Adern der
Feedbackleitung und befestigen Sie das kupferummantelte Ende der Feedbackleitung mit der Schirmschelle
7 an der Schirmschiene 3 bzw. Schirmschienen-Bulgel 3a. Motor- und Feedbackleitung kbnnen zusammen
mit der Schraube 8 der Schirmschelle 7 aufgelegt werden.
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410 Hinweise zur Strommessung uiber Hall-Sensor

Das in dieser Dokumentation angesprochene Gerat verfiigt Uber einen oder mehrere integrierte Hall-
Sensoren zur Strommessung.

Dabei wird das magnetische Feld, das durch einen Stromfluss durch einen Leiter erzeugt wird, von dem
Hall-Sensor quantitativ erfasst.

Um die Messung nicht zu beeintrachtigen wird empfohlen, dul’ere Magnetfelder vom Gerat abzuschirmen
oder hinreichend weit entfernt zu halten.

Abb. 32: Hinweis

Hintergrund

Ein stromdurchflossener Leiter erzeugt in seinem Umfeld ein magnetisches Feld nach
B=p,*1/(2m*d)

mit

B [Tesla] magnetisches Feld

MO = 4*1T*107 [H/m] (Annahme: keine magnetische Abschirmung)

| [A] Strom

d [m] Abstand zum Leiter

® Beeintrachtigung durch duere Magnetfelder

1 Die magnetische Feldstarke sollte allseitig um das Gerat herum eine zulassige Grofe nicht
Ubersteigen.
Praktisch bedeutet dies flir den empfohlenen Mindestabstand eines benachbarten Stromleiters zur
Gerateoberflache:

- Strom 10 A: 12 mm
- Strom 20 A: 25 mm
- Strom 40 A: 50 mm

Wenn es in der Geratedokumentation nicht anders spezifiziert ist, ist das Aneinanderreihen von
Modulen (z. B. Reihenklemmen im 12 mm Rastermal) gleichen Typs (z. B. EL2212-0000) dartber
hinaus zulassig.
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411 LEDs und Anschlussbelegung

4111 EL7201, EL7201-0001

LEDs
7201 e
RUN ey ! ' Drive Ok
U] Limit
n Warning
ENable e i 12 Error

R - T S T

Abb. 33: EL7201, EL7201-0001 - LEDs

LED Farbe Bedeutung
RUN grun Diese LED gibt den Betriebszustand der Klemme wieder:
aus Zustand der EtherCAT State Machine [»_85]: INIT = Initialisierung der Klemme
schnell Zustand der EtherCAT State Machine: BOOTSTRAP = Funktion fiir Firmware-Updates

blinkend [»_190] 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 [P 85] und der Distributed Clocks.
Ausgange bleiben im sicheren Zustand

an Zustand der EtherCAT State Machine: OP = normaler Betriebszustand; Mailbox- und
Prozessdatenkommunikation ist méglich
Driver grun an Treiberstufe betriebsbereit
Limit orange  |an Die LED ist mit dem Bit 11 des Statuswortes (MDP742 [» 153] / DS402 [»_169]) verkniipft

(Internal limit active)
Limit erreicht (z. B. Torque- oder Drehzahllimit)

Warning orange an Die LED ist mit dem Bit 7 des Statuswortes (MDP742 [»_153] / DS402 [»_169]) verkn(ipft
(Warning)
Der Schwellwert "Warning" ist Giberschritten.
I2T-Modell
Temperatur (90°C) Uberschritten
Spannung
Enabled griin an Die LED ist mit dem Bit 1 und 2 des Statuswortes (MDP742 [»_153] / DS402 [»_169])

verknupft (wenn "Switched on" oder "Operation enabled")
Treiberstufe freigegeben

Error rot an Die LED ist mit dem Bit 3 des Statuswortes (MDP742 [»_153] / DS402 [»_169]) verknupft
(Fault)
Der Schwellwert fur "Error” ist tiberschritten.
Uberstrom

Spannung nicht vorhanden
Resolver nicht angeschlossen
max. Temperatur (105°C) Uberschritten

+24 'V Uber grun an 24V Spannungsversorgung fur die Klemme liegen an.
Powerkontakte
DC Versorgung |grin an Spannung fur den DC Versorgungs-Zwischenkreis liegt an.

Zwischenkreis
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Anschlussbelegung

O : 1| Y
- 259
¥ 1]
k] "
- - ) :
Resolver ‘s | Resolver H i ot
excitation + (Ri) : w  excitation - (Ryi 0 %! iaton
Resolver sin +(S2) __, 'g'"& . Resolver ; : Sin+
8 i (sy 1O Ol S0
Resolver oos+{S1:-_,," "' «— Resolver ‘o o Cos e Resohver
Power contact oo cos-(8s) i i Cos -
+24V .. ; :
Motor phase U . " "‘ Motor phaseV | o o | 1]
~ | Peo b
Motor phase W 88 i W
Power contact 0V _,
.
Motor brake + P B ® — Motor brake Brake +
- GHD Brake —
Load voltage 48V ___, ’.". ._{Ig?fgi voltage [T —
U= ———
Load voltage 48 V ',= “: « Load voltage
- GND
1
Top view Contact assembly

Abb. 34: EL7201, EL7201-0001 - Anschlussbelegung

HINWEIS
Absicherung der Versorgungsspannung
Die elektrische Absicherung der Lastspannung ist zwingend so zu wahlen, dass der maximal flieRende
Strom auf das 3-fache des Nennstroms (max. 1 Sekunde) begrenzt wird!
Klemmstelle Name Kommentar
1 Ref + Resolver Erregung +
2 Sin + Resolver Sinus +
3 Cos + Resolver Cosinus +
4 U Motorphase U
5 W Motorphase W
6 Brake + Motorbremse +
7 48V Versorgung des DC Zwischenkreises + (8 ... 48 V)
8 48 'V Versorgung des DC Zwischenkreises + (8 ... 48 V)
9 Ref - Resolver Erregung -
10 Sin - Resolver Sinus -
11 Cos - Resolver Cosinus -
12 V Motorphase V
13 n.c. nicht verbunden
14 GND Motorbremse GND
15 oV Versorgung des DC Zwischenkreises 0 V
16 ov Versorgung des DC Zwischenkreises 0 V
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4.11.2 EL7211, EL7211-0001

LEDs
1 B2 e .
Run | Drive Ok 1 Y v v
Limit
Warning

Enable | Error

LT T R S S

24V | DC Vers., ————pp

Abb. 35: EL7211, EL7211-0001 - LEDs

LED Farbe Bedeutung
RUN grin Diese LED gibt den Betriebszustand der Klemme wieder:
aus Zustand der EtherCAT State Machine [»_85]: INIT = Initialisierung der Klemme
schnell Zustand der EtherCAT State Machine: BOOTSTRAP = Funktion fiir Firmware-Updates

blinkend 1) 190] der Klemme

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

Einzelblitz  |Zustand der EtherCAT State Machine: SAFEOP = Uberpriifung der Kanéle des Sync-

Managers [» 85] und der Distributed Clocks.
Ausgange bleiben im sicheren Zustand

an Zustand der EtherCAT State Machine: OP = normaler Betriebszustand; Mailbox- und
Prozessdatenkommunikation ist méglich
Driver grin an Treiberstufe betriebsbereit
Limit orange an Die LED ist mit dem Bit 11 des Statuswortes (MDP742 [»_153] / DS402 [»_169]) verknUpft

(Internal limit active)
Limit erreicht (z. B. Torque- oder Drehzahllimit)

Warning orange an Die LED ist mit dem Bit 7 des Statuswortes (MDP742 [»_153] / DS402 [»_169]) verknUpft
(Warning)
Der Schwellwert "Warning" ist Uberschritten.
I2T-Modell
Temperatur (90°C) Uberschritten
Spannung
Enabled grin an Die LED ist mit dem Bit 1 und 2 des Statuswortes (MDP742 [»_153] / DS402 [»_169])

verknUpft (wenn "Switched on" oder "Operation enabled")
Treiberstufe freigegeben

Error rot an Die LED ist mit dem Bit 3 des Statuswortes (MDP742 [»_153] / DS402 [»_169]) verknupft
(Fault)
Der Schwellwert fur "Error" ist Gberschritten.
Uberstrom

Spannung nicht vorhanden
Resolver nicht angeschlossen
max. Temperatur (105°C) Uberschritten

+24 'V Uber grun an 24V Spannungsversorgung fir die Klemme liegen an.
Powerkontakte
DC Versorgung |griin an Spannung fir den DC Versorgungs-Zwischenkreis liegt an.

Zwischenkreis
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Anschlussbelegung

- I
B 259
" oM
i ¥ L :
e - i i
Res. excitation ____, g ’. i '= ‘00 O O | Excitation+
+[Ri), ‘{Rﬂ‘ - L 8 Excitation —
Res. sin +(5z), -{54:-_,’. "‘ .'. ‘oo oo0i Sin +
- o ; - Resolve
Res. cos +{S1), -(S3) _, e ‘oo ool Cos+ J
Powercontact___, = [SHE N L — Cos -
+24V T i i
Motorphaseu,\r_,..l. .l i0o,00: v
.. L. : i
Motorphase W ____,'g"g ’= ] {00 0O W
Power contact0V _, i : i
L . - i
Motor brake +, GHND _, ae ': ] i O 0 Brake +
: : Brake —
.- . . H :
Load voltage 48V, __, ® i .0 i [
GHND -. m . = —
Load voltage 48V, __, ‘g @ ‘@ "
GHND N . :
Top view Contact assembly

Abb. 36: EL7211, EL7211-001 Anschlussbelegung

HINWEIS
Absicherung der Versorgungsspannung
Die elektrische Absicherung der Lastspannung ist zwingend so zu wahlen, dass der maximal flieRende
Strom auf das 3-fache des Nennstroms (max. 1 Sekunde) begrenzt wird!
Klemmstelle Name Kommentar
1 Ref + Resolver Erregung + (R1)
2 Sin + Resolver Sinus + (S2)
3 Cos + Resolver Cosinus + (S1)
4 U Motorphase U
5 W Motorphase W
6 Brake + Motorbremse +
7 48V Versorgung des DC Zwischenkreises + (8...48 V)
8 48 'V Versorgung des DC Zwischenkreises + (8...48 V)
9 Ref - Resolver Erregung - (R2)
10 Sin - Resolver Sinus - (S4)
11 Cos - Resolver Cosinus - (S3)
12 V Motorphase V
13 n.c. not connected
14 GND Motorbremse GND
15 oV Versorgung des DC Zwischenkreises 0 V
16 ov Versorgung des DC Zwischenkreises 0 V
1'-16' nicht belegt

EL7201-000x, EL7211-000x Version: 3.8.0 57



Installation BEGKHOFF

Resolverleitung ZK4724-0410-xxxx

1 27201 _w
] .
? "
(] "
[ [H]
;
Resolver ——ll, [
5-grau ] e o e e - !
5-?053 N J‘”_ A AN AL g; H Referer '
1-weilk :'_\l T oo i H-LS2(+] ! I. i-
2braun I S S AN S S4.() Sinus .
3-griin > SN =S ) s
drgelb >l 53 () e
. L J
S5-grau _—4®
e 4 :
1-schwarz U BECKHOFF
3-braun _> P V Leistung |= u=
d-grau _; e W I
| G ., .
B-rot ; — .
14 Bremse :
9.schwarz _ - ——
Motor " ‘ u-
6-gelbigrin 1 PE ‘
. .

-t
l

Motorleitung ZK4704-0411-2xxx

-—

Abb. 37: Pin - Belegung Resolver- und Motorleitung
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412 UL Hinweise - Compact Motion

@

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

A VORSICHT
Examination

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
Not for connection to telecommunication circuits.

A VORSICHT

Notes on motion devices

» Motor overtemperature
Motor overtemperature sensing is not provided by the drive.

» Application for compact motion devices
The modules are intended for use only within Beckhoff's Programmable Controller
system Listed in File E172151.

* Galvanic isolation from the supply
The modules are intended for operation within circuits not connected directly to the

supply mains (galvanically isolated from the supply, i.e. on transformer secondary).

* Requirement for environmental conditions
For use in Pollution Degree 2 Environment only.

Grundlagen

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

US
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413 Entsorgung

Die mit einer durchgestrichenen Abfalltonne gekennzeichneten Produkte

durfen nicht in den Hausmiill. Das Gerat gilt bei der Entsorgung als
Elektro- und Elektronik-Altgerat. Die nationalen Vorgaben zur Entsorgung

mmmmm  von Elekiro- und Elektronik-Altgeraten sind zu beachten.
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5 Inbetriebnahme

5.1 TwinCAT Entwicklungsumgebung

Die Software zur Automatisierung TwinCAT (The Windows Control and Automation Technology) wird
unterschieden in:

« TwinCAT 2: System Manager (Konfiguration) & PLC Control (Programmierung)

» TwinCAT 3: Weiterentwicklung von TwinCAT 2 (Programmierung und Konfiguration erfolgt Gber eine
gemeinsame Entwicklungsumgebung)

Details:
+ TwinCAT 2:
o Verbindet E/A-Gerate und Tasks variablenorientiert
o Verbindet Tasks zu Tasks variablenorientiert
o Unterstitzt Einheiten auf Bit-Ebene
o Unterstitzt synchrone oder asynchrone Beziehungen
o Austausch konsistenter Datenbereiche und Prozessabbilder

o Datenanbindung an NT-Programme mittels offener Microsoft Standards (OLE, OCX, ActiveX,
DCOMH+, etc.).

o Einbettung von IEC 61131-3-Software-SPS, Software- NC und Software-CNC in Windows NT/
2000/XP/Vista, Windows 7, NT/XP Embedded, CE

o Anbindung an alle gangigen Feldbusse

o Weiteres...

Zusatzlich bietet:
* TwinCAT 3 (eXtended Automation):

> Visual-Studio®-Integration
o Wahl der Programmiersprache
o Unterstiitzung der objektorientierten Erweiterung der IEC 61131-3
o Verwendung von C/C++ als Programmiersprache fiir Echtzeitanwendungen
o Anbindung an MATLAB®/Simulink®
o Offene Schnittstellen fiir Erweiterbarkeit
o Flexible Laufzeitumgebung
o Aktive Unterstitzung von Multi-Core- und 64-Bit-Betriebssystemen
o Automatische Codegenerierung und Projekterstellung mit dem TwinCAT Automation Interface
o Weiteres...

In den folgenden Kapiteln wird dem Anwender die Inbetriebnahme der TwinCAT Entwicklungsumgebung auf
einem PC System der Steuerung sowie die wichtigsten Funktionen einzelner Steuerungselemente erldutert.

Bitte sehen Sie weitere Informationen zu TwWinCAT 2 und TwinCAT 3 unter http://infosys.beckhoff.de/.

51.1 Installation der TwinCAT Realtime-Treiber

Um einen Standard Ethernet Port einer IPC-Steuerung mit den nétigen Echtzeitfahigkeiten auszuristen, ist
der Beckhoff Echtzeit-Treiber auf diesem Port unter Windows zu installieren.

Dies kann auf mehreren Wegen vorgenommen werden.
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A: Uber den TwinCAT Adapter-Dialog

Im System Manager ist iber Options — Show realtime Kompatible Gerate die TwinCAT-Ubersicht tiber die
lokalen Netzwerkschnittstellen aufzurufen.

Datei Bearbeiten Aktionen Ansicht | Optionen | Hilfe

0= @ & | = & | b E| Liste Echtzeit Ethernet kompatible Gerdte...

Abb. 38: Aufruf im System Manager (TwinCAT 2)

Unter TwinCAT 3 ist dies (iber das Meni unter , TwinCAT* erreichbar:

r

o2 Example_Project - Microsoft Visual Studio (&dministrator)
File Edit View Project Build Debug | TwinCAT | TwinSAFE PLC Tools S5Scope Window Help

IR R T ™ - | # =3 _‘.‘j| “) | & Activate Configuration
BE L. iR B2 NG| K Restart TwinCAT System

" Restart Twin®"™ _1p | ink Register...

wpaate Firmware/EEPROM

Show Realtime Ethernet Compatible Devices...

Fiie Handling
EtherCAT Devices
About TwinCAT

Abb. 39: Aufruf in VS Shell (TwinCAT 3)

B: Uber TcRtelnstall.exe im TwinCAT-Verzeichnis

Windows (C:) » TwinCAT » 3.1 » System

= Mame -
Legal
[ ] Default.old
D Default.tps
u TcAmsRemoteMgr.exe

TeAmsSerial.dlil

TCATGinaU10.dll

TCATGinaU14.dll

TCATHooks.dll

.ﬁ TCATSys5rv.exe

%] TCATUserManU10.d1I

4] TCATUserManU14.dlI

D TeComPortConnection.dll
| 3 TeRtelnstall.exe

TeStgEditor.exe

B TeSysUl.exe

Abb. 40: TcRtelnstall.exe im TwinCAT-Verzeichnis

In beiden Fallen erscheint der folgende Dialog:
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Installation of TwinCAT RT-Ethernet Adapters

— Ethernet Adapters

Elﬂ Inztalled and ready to uze devices
B8 LAN3 - TwinCAT Intel PCI Ethernet Adapter (Gigati) Irista
- 100M - TwinCAT -Intel PCI Ethemet Adapter

i Bind

EB 16 - TwinCAT-rtel Pl Ethemet Adapter [Gigabit] ! |

- H@ Compatible devices 1 nbind |

- H@ Incompatible devices

‘- H8 Dizabled devices Enable |
Disable |

[ Show Bindings

Abb. 41: Ubersicht Netzwerkschnittstellen

Hier kdnnen nun Schnittstellen, die unter ,Kompatible Gerate® aufgefiihrt sind, Gber den ,Install“ Button mit
dem Treiber belegt werden. Eine Installation des Treibers auf inkompatiblen Devices sollte nicht
vorgenommen werden.

Ein Windows-Warnhinweis bezuglich des unsignierten Treibers kann ignoriert werden.

Alternativ kann auch wie im Kapitel Offline Konfigurationserstellung, Abschnitt ,Anlegen des Geréts
EtherCAT" [»_72] beschrieben, zunéchst ein EtherCAT-Gerét eingetragen werden, um dann Uber dessen
Eigenschaften (Karteireiter ,Adapter®, Button ,Kompatible Gerate...“) die kompatiblen Ethernet Ports
einzusehen:

BB SVSTEM - Konfigurati
: e orgiom o [ Algemer| Adspter | inerCAT | Onine | CoE -Onine
...JE MC - Konfiguration

! 5P5 - Kenfiguration i@ Metwork Adapter
=+ E/A - Konfiguration @O0SNDIS) ) PCI ©) DPRAM
- B8 E/A Gerdte
M) Gerdt 1 (EtherCAT) Beschreibung: 1G [Intel(R] PRO/A000 PR Hetwork, Connection - Packet Sched

i"ﬁ Zuordnungen

Geratename: \DEVICE\2EFRATC2-AFEE-4842-A9R 8- 7CODE 2444BF0}

PCI Bus/Slot: ( Suchen... ]
MAC-Adresse: oo 08 05 954 [ Kompatible Gerate. .. ]
IP-Adresse: 169.254.1.1 [255.255.0.0)

Abb. 42: Eigenschaft von EtherCAT-Gerat (TwinCAT 2): Klick auf ,Kompatible Gerate...”“ von ,Adapter”

TwinCAT 3: Die Eigenschaften des EtherCAT-Gerates konnen mit Doppelklick auf ,Gerat .. (EtherCAT)" im
Projektmappen-Explorer unter ,E/A* gedffnet werden:
a EfA
4 ﬂ‘% Gerdte

P &= Gerdtl (EtherCAT) \

Nach der Installation erscheint der Treiber aktiviert in der Windows-Ubersicht der einzelnen
Netzwerkschnittstelle (Windows Start — Systemsteuerung — Netzwerk)
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—& 1G Properties

General | Authentication | Advanced

Connect ugsing:
B8 TwinCAT-Intel PCl Ethernet Adapter |

Thiz connection uzes the fallowing items;

I - Client For Microsoft Metworks ~
.@ File and Printer Sharing for Microsoft Metworks
QoS5 Packet Scheduler
5= TwinCAT Ethemet Protocol | M
s |
[ Inztall.. ] [ Uninztall ] [ Properties
D'escription
Allowes pour computer to access rezources on a Microsaft
niebwork.

Show icon in notification area when connected
Matify me when this connection has limited or no connectivity

ak. ] [ Cancel

Abb. 43: Windows-Eigenschaften der Netzwerkschnittstelle

Eine korrekte Einstellung des Treibers kdnnte wie folgt aussehen:

Installation of TwinCAT RT-Ethernet Adapters @

— Ethernet Adapters | |Jpdate List

- Compatible devices

E-&F Incompatible devices

o ‘-'-." LAM-erbindung 2 - Intel(R] 82579LM Gigahit Metwork Connection
b LF Dizabled devices

Enable

Driver OK
Driver O Dizable

— e e e ]

¥ Show Bindings

Abb. 44: Beispielhafte korrekte Treiber-Einstellung des Ethernet Ports

Andere mdgliche Einstellungen sind zu vermeiden:
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Installztion of TuwinCAT RT-Ethernet Adapters @

Ethernet Adapters pdate List

= l‘-'_" Installed and ready to uze devices
E| F LAN-Yerbindung 2 - Intel[R] 82579LM Gigabit Metwork. Connection |
& TwinCAT Ethernet Protocal for all Wetwork Adapters |

i i g TwinCAT Rt-Ethamet Intarmediate Driver
EII‘_-"' LANYerbindung - TwinCaT-Intel PCI Ethernet Adapter [Gigabit)
e i TwinCAT Ethernet Pratocal for all Nebwork Adapters

- Dg TwinCAT Rt-Ethemet Intermediate Driver Enable
----- L¥ Compatible devices -
----- LF |noompatible devices Disable
----- LF Disabled devices
) W Show Bindings
WRONG: both driver enabled ?
Installation of TwinCAT RT-Ethernet Adapters @
Ethernet Adapters Update List |
e |nistalled and ready to use de:
- Compatible devices |
- l‘-'_" LANAYerbindung - TwinCaT -Intel PCI Ethernet Adapter [Gigabit) |
. Dg TwinCAT Rt-Ethemet Intermediate Driver
=B Incompatible devices |
Ell‘_-"' LANerbindung 2 - Intel(R] 82573LM Gigabit Metwork Connection
E b 2B TwsinCAT Rt-Ethemet Intermediate Driver Enable |
“-®F Disabled devices -
i Dizable |
WRONG: Intermediate enabled
v Show Bindings
Installation of TwinCAT RT-Ethernet Adapters @
Ethemet Adapters Update List ‘
; Inztalled and ready to uze
- Compatible devices ‘
- l‘-'f‘ LaM-erhindung - TwinCaAT-Intel PCI Ethermet Adapter [Gigahit] ‘
i [] o TwinCAT Ethemet Protocol for all Metwork Adapters
E-EY Incompatible devices ‘
i E|l‘-'j' LAMYerbindung 2 - IntellR] 82579LM Gigabit Metwork Connection
E b [t TwninCAT Ethernet Pratacol for all Metwark Adapters Enable ‘
Lo Dizabled devices
Disable |
WRONMG: enabled for all network adapters
[¥ Show Bindings
Installation of TwinCAT BT-Ethernet Adapters @
Ethemet Adapters Update List ‘
Installed and ready o use
o Caompatible devices ‘
¢ W LANMerbindung - Intel[R] 825741 Gigabit Network Connection ‘
E-EY Incompatible devices
- AN Merbindung 2 - Intel[R] 82579LM Gigabit Metwork Connection ‘
¥ Dizabled devices
) ) . Enable ‘
WRONG: no TwinCAT driver
Disable |
[ Show Bindings

Abb. 45: Fehlerhafte Treiber-Einstellungen des Ethernet Ports
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IP-Adresse des verwendeten Ports

® |IP-Adresse/DHCP

1 In den meisten Fallen wird ein Ethernet-Port, der als EtherCAT-Gerat konfiguriert wird, keine
allgemeinen IP-Pakete transportieren. Deshalb und fiir den Fall, dass eine EL6601 oder
entsprechende Gerate eingesetzt werden, ist es sinnvoll, Gber die Treiber-Einstellung ,Internet
Protocol TCP/IP“ eine feste IP-Adresse fiir diesen Port zu vergeben und DHCP zu deaktivieren.
Dadurch entfallt die Wartezeit, bis sich der DHCP-Client des Ethernet Ports eine Default-IP-Adresse
zuteilt, weil er keine Zuteilung eines DHCP-Servers erhalt. Als Adressraum empfiehlt sich z. B.

192.168.x.x.

-i- 1G Properties

General | Authentication i| .-’-'-.dvanu:ed|

Connect uzsing:
EZ TwinCAT-Intel PCl Ethernet Adapter |

Thizs connection wuzes the fallowing ibems;

QI]DS Packet Scheduler -
F TwinCAT Ethernet Protocol
| Imternet Pratocol [TCRAF | £
L
< N
Inztall... [riretall Froperties

Internet Protocol (TCP/IPY Properties

General |

You can get |P settings assigned automatically if wour network, suppor
thiz capability. Othenwize, you need to azk your network, adminiztrator

the appropriate [P settings.

() Obtain an IP address autamatically
I@) [1ze the following I[P address: I
IP address: R

Abb. 46: TCP/IP-Einstellung des Ethernet Ports
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5.1.2 Hinweise zur ESI-Geratebeschreibung

Installation der neuesten ESI-Device-Description

Der TwinCAT EtherCAT-Master/System Manager bendtigt zur Konfigurationserstellung im Online- und
Offline-Modus die Geratebeschreibungsdateien der zu verwendeten Gerate. Diese Geratebeschreibungen
sind die so genannten ESI (EtherCAT-Slave Information) in Form von XML-Dateien. Diese Dateien kbnnen
vom jeweiligen Hersteller angefordert werden bzw. werden zum Download bereitgestellt. Eine *.xml-Datei
kann dabei mehrere Geratebeschreibungen enthalten.

Auf der Beckhoff Website werden die ESI fiir Beckhoff EtherCAT-Geréate bereitgehalten.

Die ESI-Dateien sind im Installationsverzeichnis von TwinCAT abzulegen.

Standardeinstellungen:
e TwinCAT 2: C\TwinCAT\IO\EtherCAT
* TwinCAT 3: C:\TwinCAT\3.1\Config\lo\EtherCAT

Beim Offnen eines neuen System Manager-Fensters werden die Dateien einmalig eingelesen, wenn sie sich
seit dem letzten System Manager-Fenster geandert haben.

TwinCAT bringt bei der Installation den Satz an Beckhoff-ESI-Dateien mit, der zum Erstellungszeitpunkt des
TwinCAT Builds aktuell war.

Ab TwinCAT 2.11 / TwinCAT 3 kann aus dem System Manager heraus das ESI-Verzeichnis aktualisiert
werden, wenn der Programmier-PC mit dem Internet verbunden ist; unter

TwinCAT 2: Options — ,Update EtherCAT Device Descriptions*
TwinCAT 3: TwinCAT — EtherCAT Devices — “Update Device Descriptions (via ETG Website)...”

Hierfir steht der TwinCAT ESI Updater [P 71] zur Verfigung.

@ ESI

1 Zu den *.xml-Dateien gehdren die so genannten *.xsd-Dateien, die den Aufbau der ESI-XML-
Dateien beschreiben. Bei einem Update der ESI-Geratebeschreibungen sind deshalb beide
Dateiarten ggf. zu aktualisieren.

Gerateunterscheidung

EtherCAT-Gerate/Slaves werden durch vier Eigenschaften unterschieden, aus denen die vollstandige
Geratebezeichnung zusammengesetzt wird. Beispielsweise setzt sich die Geratebezeichnung
,EL2521-0025-1018“ zusammen aus:

« Familienschlissel ,EL®
* Name ,2521°

« Typ ,0025¢

* und Revision ,1018*

Name
1
(ELZ521-0025-1018)

—
Revisian

Abb. 47: Geratebezeichnung: Struktur

Die Bestellbezeichnung aus Typ + Version (hier: EL2521-0025) beschreibt die Funktion des Gerates. Die
Revision gibt den technischen Fortschritt wieder und wird von Beckhoff verwaltet. Prinzipiell kann ein Gerat
mit héherer Revision ein Gerat mit niedrigerer Revision ersetzen, wenn z. B. in der Dokumentation nicht

anders angegeben. Jeder Revision zugehdrig ist eine eigene ESI-Beschreibung. Siehe weitere Hinweise

[ 12].
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Online Description

Wird die EtherCAT Konfiguration online durch Scannen real vorhandener Teilnehmer erstellt (s. Kapitel
Online Erstellung) und es liegt zu einem vorgefundenen Slave (ausgezeichnet durch Name und Revision)
keine ESI-Beschreibung vor, fragt der System Manager, ob er die im Gerat vorliegende Beschreibung
verwenden soll. Der System Manager benétigt in jedem Fall diese Information, um die zyklische und
azyklische Kommunikation mit dem Slave richtig einstellen zu kénnen.

TwinCAT Systern Manager

Mew device type found [EL2521-0024 - 'EL2521-0024 1K, Pulze Train 24% DC Auzgang'].
ProductR evizion EL25621-0024-1016

Ilze available online description instead

[] Obemehmen fuir alle [ Ja ] [ Mein

Abb. 48: Hinweisfenster OnlineDescription (TwinCAT 2)

In TwinCAT 3 erscheint ein ahnliches Fenster, das auch das Web-Update anbietet:

o

TwinCAT XAE

Mew device type found [EL2527-0024 - 'EL2521-0024 1K, Pulze Train 24Y DC Ausgang'].
ProductRevision EL2521-0024-1 M &

|Jze available online description instead [YES] or try to load appropriate descriptions from the web

[7] Obernehmen fiir alle [ Ja ] [ Mein ] [ Online ES| Update Meb access required)... ]

Abb. 49: Hinweisfenster OnlineDescription (TwinCAT 3)

Wenn maoglich, ist das Yes abzulehnen und vom Gerate-Hersteller die bendtigte ESI anzufordern. Nach
Installation der XML/XSD-Datei ist der Konfigurationsvorgang erneut vorzunehmen.

HINWEIS

Veranderung der ,,iiblichen“ Konfiguration durch Scan

v' fir den Fall eines durch Scan entdeckten aber TwinCAT noch unbekannten Geréts sind zwei Falle zu
unterscheiden. Hier am Beispiel der EL2521-0000 in der Revision 1019:

a) fur das Gerat EL2521-0000 liegt Gberhaupt keine ESI vor, weder fir die Revision 1019 noch fir eine
altere Revision. Dann ist vom Hersteller (hier: Beckhoff) die ESI anzufordern.

b) fir das Gerat EL2521-0000 liegt eine ESI nur in alterer Revision vor, z. B. 1018 oder 1017.
Dann sollte erst betriebsintern Gberprift werden, ob die Ersatzteilhaltung Giberhaupt die Integration der
erhéhten Revision in die Konfiguration zulésst. Ublicherweise bringt eine neue/gréRere Revision auch
neue Features mit. Wenn diese nicht genutzt werden sollen, kann ohne Bedenken mit der bisherigen
Revision 1018 in der Konfiguration weitergearbeitet werden. Dies driickt auch die Beckhoff
Kompatibilitatsregel aus.

Siehe dazu insbesondere das Kapitel ,Allgemeine Hinweise zur Verwendung von Beckhoff EtherCAT 10-
Komponenten" und zur manuellen Konfigurationserstellung das Kapitel ,,Offline Konfigurationserstellung
721"

Wird dennoch die Online Description verwendet, liest der System Manager aus dem im EtherCAT-Slave
befindlichen EEPROM eine Kopie der Geratebeschreibung aus. Bei komplexen Slaves kann die EEPROM-
GroRe u. U. nicht ausreichend fur die gesamte ESI sein, weshalb im Konfigurator dann eine unvollsténdige
ESI vorliegt. Deshalb wird fur diesen Fall die Verwendung einer offline ESI-Datei vorrangig empfohlen.
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Der System Manager legt bei ,online” erfassten Geratebeschreibungen in seinem ESI-Verzeichnis eine neue
Datei ,,OnlineDescription0000...xml* an, die alle online ausgelesenen ESI-Beschreibungen enthalt.

CnlineCescriptioniCache0000000z  xml

Abb. 50: Vom System Manager angelegt OnlineDescription.xml

Soll daraufhin ein Slave manuell in die Konfiguration eingefligt werden, sind ,online* erstellte Slaves durch
ein vorangestelltes ,>“ Symbol in der Auswabhlliste gekennzeichnet (siehe Abbildung Kennzeichnung einer
online erfassten ESI am Beispiel EL2521).

EtherCAT Gerat hinzufugen [E-Bus] an Elemme 1 @
Suchen: 2| Harne: klemme 2 Mehifach 1 = [ 0k ]
Type: | B B2 Beckhoff Automation GmbH & Co. KG N Abbruch |

=-M Safety Klemmen
E|.j Digitale Ausgangsklemmen [ELZuxs) Fort

i .j ELZ8V2 16K, Dig. Auszgang 24%, 0.54

EL2672-0010 16K, Dig Ausqang 24V, 0154, neqativ © B [E-Bus)
: 28339 16K, Dig. Ausgang 24Y, 0,54, negativ i
o 2521-0024 1K. Pulse Train 24v DC Ausgang © a[z%hﬂf]eﬂ

[]'weiters |nformationsn [] Zeige wersteckte Gerdte Show Sub Groups

Abb. 51: Kennzeichnung einer online erfassten ESI am Beispiel EL2521
Wurde mit solchen ESI-Daten gearbeitet und liegen spater die herstellereigenen Dateien vor, ist die
OnlineDescription....xml wie folgt zu I16schen:

+ alle System Managerfenster schliel3en

« TwinCAT in Konfig-Mode neu starten

* ,OnlineDescription0000...xml* [6schen

« TwinCAT System Manager wieder 6ffnen

Danach darf diese Datei nicht mehr zu sehen sein, Ordner ggf. mit <F5> aktualisieren.

® OnlineDescription unter TwinCAT 3.x
1 Zusatzlich zu der oben genannten Datei ,OnlineDescription0000...xml* legt TwinCAT 3.x auch einen
so genannten EtherCAT-Cache mit neuentdeckten Geraten an, z. B. unter Windows 7 unter
CAUser\[USERNAMEMppData\Roaming\Beck hoffiTwin CAT3\Components\Base\EtherCATCache xm|

(Spracheinstellungen des Betriebssystems beachten!)
Diese Datei ist im gleichen Zuge wie die andere Datei zu I6schen.

Fehlerhafte ESI-Datei

Liegt eine fehlerhafte ESI-Datei vor die vom System Manager nicht eingelesen werden kann, meldet dies der
System Manager durch ein Hinweisfenster.
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TwinCAT System Manager

! Error parsing EtherCAT device description!
i

File "C:AT winCAT WM oE therCAT B eckhoff ELJws. xml
Device 'EL9335

Description will be ignaored.

[l

PDO "Status Us' iz aszigned to a not existing Sync Manager instance (0]

Microsoft Yisual Studic

()

Eror parzing EtherCAT device description

File 'C:ATwinCAT WMohEtherCAT \Beckhaff ELI=s. xml

Device 'EL333

PDO 'Statuz Us' iz azsigned to a not existing Sync Manager ingtance (0]
Description will be ignored.

Abb. 52: Hinweisfenster fehlerhafte ESI-Datei (links: TwinCAT 2; rechts: TwinCAT 3)

Ursachen daflir kdbnnen sein

» Aufbau der *.xml entspricht nicht der zugehdrigen *.xsd-Datei — prifen Sie die lhnen vorliegenden

Schemata

* Inhalt kann nicht in eine Geratebeschreibung Uibersetzt werden — Es ist der Hersteller der Datei zu

kontaktieren
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5.1.3 TwinCAT ESI Updater

Ab TwinCAT 2.11 kann der System Manager bei Online-Zugang selbst nach aktuellen Beckhoff ESI-Dateien
suchen:

Datei Bearbeiten Aktionen  Ansicht Hilfe

D= w & | | Update der EtherCAT Konfigurationsbeschreibung

Abb. 53: Anwendung des ESI Updater (>=TwinCAT 2.11)

Der Aufruf erfolgt unter:
,Options“ — ,Update EtherCAT Device Descriptions®.

Auswahl bei TwinCAT 3:

@8 Example_Project - Microsoft Visual Studio (Administrator)
File Edit View Project Build Debug TwinCAT | TwinSAFE PLC Teols Scope Window Help

ENC R RS = | # 53 (B | “) | %z Activate Configuration | v| | ) |SGR -| | = Ve
B0 u-it BB 2R @ B Restort TwinCAT System _cvices... [ 3 sdlEs=0|awa|

Restart Twir™ " 3
ICicm oo WLEM 3

EtherCAT Devices 3

Update Device Descriptions (via ETG Website)...

Ak Toasiem ™ AT | Dimbmmed Mhmnsimm Dl i o imam e

=% EtherCAT Slave Information (ESD) Updater @
[ vendar Loaded  URL
%Bedchoﬂ’nummation GmbH 0 http: /fdownload beckhoff.com/download/Config/EtherCAT XML _Device_Description/Beckhoff_EtherC... )
!/.
e
4
Target Path: C:TWinCAT\Z. 1\Config\lo'\Ether CAT E] [ o | [ canca |

Abb. 54: Anwendung des ESI Updater (TwinCAT 3)

Der ESI Updater ist eine bequeme Mdglichkeit, die von den EtherCAT Herstellern bereitgestellten ESlIs
automatisch Uber das Internet in das TwinCAT-Verzeichnis zu beziehen (ESI = EtherCAT slave information).
Dazu greift TwinCAT auf die bei der ETG hinterlegte zentrale ESI-ULR-Verzeichnisliste zu; die Eintrage sind
dann unveranderbar im Updater-Dialog zu sehen.

Der Aufruf erfolgt unter:
»TWINCAT" — |EtherCAT Devices" — ,Update Device Description (via ETG Website)...".

5.1.4 Unterscheidung Online / Offline

Die Unterscheidung Online / Offline bezieht sich auf das Vorhandensein der tatsachlichen I/O-Umgebung
(Antriebe, Klemmen, EJ-Module). Wenn die Konfiguration im Vorfeld der Anlagenerstellung z. B. auf einem
Laptop als Programmiersystem erstellt werden soll, ist nur die ,Offline-Konfiguration“ méglich. Dann miissen
alle Komponenten handisch in der Konfiguration z. B. nach Elektro-Planung eingetragen werden.

Ist die vorgesehene Steuerung bereits an das EtherCAT-System angeschlossen, alle Komponenten mit
Spannung versorgt und die Infrastruktur betriebsbereit, kann die TwinCAT Konfiguration auch vereinfacht
durch das so genannte ,Scannen” vom Runtime-System aus erzeugt werden. Dies ist der so genannte
Online-Vorgang.

In jedem Fall prift der EtherCAT-Master bei jedem realen Hochlauf, ob die vorgefundenen Slaves der
Konfiguration entsprechen. Dieser Test kann in den erweiterten Slave-Einstellungen parametriert werden.

Siehe hierzu den Hinweis ,Installation der neuesten ESI-XML-Device-Description” [P 67].

Zur Konfigurationserstellung
* muss die reale EtherCAT-Hardware (Gerate, Koppler, Antriebe) vorliegen und installiert sein.

* missen die Gerate/Module Uber EtherCAT-Kabel bzw. im Klemmenstrang so verbunden sein wie sie
spater eingesetzt werden sollen.
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* missen die Gerate/Module mit Energie versorgt werden und kommunikationsbereit sein.
* muss TwinCAT auf dem Zielsystem im CONFIG-Modus sein.

Der Online-Scan-Vorgang setzt sich zusammen aus:
» Erkennen des EtherCAT-Gerétes [P 77] (Ethernet-Port am IPC)

+ Erkennen der angeschlossenen EtherCAT-Teilnehmer [»_78]. Dieser Schritt kann auch unabhangig
vom vorangehenden durchgeflhrt werden.

* Problembehandlung [P 81]

Auch kann der Scan bei bestehender Konfiguration [P 82] zum Vergleich durchgefiihrt werden.

5.1.5 OFFLINE Konfigurationserstellung

Anlegen des Gerats EtherCAT
In einem leeren System Manager Fenster muss zuerst ein EtherCAT-Gerat angelegt werden.

b SYSTEM _
MOTION ‘O Meues Element hinzufigen... Einfg
EV e =
J 0w = | & [& | & [ == | ih 4 SPS %3 Vorhandenes Element hinzufiigen... Umschalt+Alt+Am’
=Bl 5YSTEM - Konfiguration (5| SAFETY

n
Datei Bearbeiten Aktionen Ansicht Optionen Hilfe I

.18 NC - Konfiguration | i Cos Export EAP Config File
|

B SPS - Konfiguration 4 B en Scan
+m am
h Gerdte Einfiigen Strg+V

= E/a - Konfiguration
- JE /A Gerate
ﬁ:l Zuordnungen

!

Abb. 55: Anfugen eines EtherCAT Device: links TwinCAT 2; rechts TwinCAT 3

Paste with Links

Far eine EtherCAT I/O Anwendung mit EtherCAT-Slaves ist der ,EtherCAT" Typ auszuwahlen. ,EtherCAT
Automation Protocol via EL6601“ ist fir den bisherigen Publisher/Subscriber-Dienst in Kombination mit einer
EL6601/EL6614 Klemme auszuwahlen.

e

Einfligen eines EfA-Gerdtes

Typ: -0 Beckhoff Lightbus
[+-&8% Profibus DP
iﬁ’ Prafinet
--(ill CaMopen
--3:— Deviceb et
[#-=== EtherMet/P
&-4ff SERCOS interface
558 EtherCAT
. .5 EtherCAT
-2 EtherCAT Slave
----- & EtherCAT Automation Protocol [Metzwerkvariablen]
.ﬂ EtherCAT Autormation Pratocol via ELBEOT, EtherCAT
5-:" Etherret

Abb. 56: Auswahl EtherCAT Anschluss (TwinCAT 2.11, TwinCAT 3)

Diesem virtuellen Gerat ist dann ein realer Ethernet Port auf dem Laufzeitsystem zuzuordnen.
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-

Gerdt an Adresse gefunden

100k [InkellR] PROA00YE Metwork Connection - Packet Scheduler b

LAMN3 (Intel(R] 82541ER Baszed Gigabit Ethernet Contraller - Packet Sch Abbruch

1G [Intel[R) PROA000 P Metwark, Connection - Packet Scheduler ki

@ Unbernutzt
() dille

Abb. 57: Auswahl Ethernet Port

Diese Abfrage kann beim Anlegen des EtherCAT-Gerates automatisch erscheinen, oder die Zuordnung

kann spater im Eigenschaftendialog gesetzt/geandert werden; siehe Abb. ,Eigenschaften EtherCAT-Gerat
(TwinCAT 2).

-84 SYSTEM - Konfiguration
H: Ne - Kmﬁgurat?m Allgemeir| | Adapter | EtherCAT | Online | CoE - Online |
! 5P5 - Kenfiguration @ Network Adapter

= E/A - Konfiguration
- B E/A Gerdte

: —15 Gerdt 1 (EtherCAT) Beschreibung: 1G [IntelR1 PROA000 P Metwark, Connection - Packet Sched
‘..@H Zuordnungen

i@ 05 (NDIS) & PCl i7) DPRAM

Geratename: \DEVICE\{2E BRATC2-AFEE-4842-A98 8- 700D E 2444BF0}

[ Suchen... ]
MAC-Adresse: 00 01 05 05 9 54 [ Kompatible Gerte... |
|P-Adresse: 169.254.1.1 [255.255.0.0)

[7] Promiscuous Mode jnur mit NetmonWireshark)
[T virtuelle Gerdtenamen

(") Adapter Reference

Freenun fykdus (ms); 4 =

Abb. 58: Eigenschaften EtherCAT-Gerat (TwinCAT 2)

TwinCAT 3: Die Eigenschaften des EtherCAT-Gerates kdnnen mit Doppelklick auf ,Gerat .. (EtherCAT)" im
Projektmappen-Explorer unter ,E/A* gedffnet werden:

4 E/A
4 "L Gerate

P = Gerdtl (EtherCAT) \

® Auswahl des Ethernet-Ports

1 Es kénnen nur Ethernet-Ports fur ein EtherCAT-Gerat ausgewahlt werden, fur die der TwinCAT-
Realtime-Treiber installiert ist. Dies muss fir jeden Port getrennt vorgenommen werden. Siehe dazu
die entsprechende Installationsseite [P 61].

Definieren von EtherCAT-Slaves

Durch Rechtsklick auf ein Gerat im Konfigurationsbaum kénnen weitere Gerate angefugt werden.
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9- E/4 - Konfiguration 4 | EA
| B} E/A Geriite 4 T Gerite

¥ Gerdt Loschen

% o) Gerdt 1 (EtherCATIE M B0y Anfiigen... \ P Gerat1 (EtherCAT) ‘O Meues Element hinzufiigen... Einfg
(e Zuordnungen &" Zuord
@5 cuerdnungen *a  Vorhandenes Element hinzufl’.’lgen...RUmschalt+AIt+A

XX Entfernen

Abb. 59: Anfligen von EtherCAT-Geraten (links: TwinCAT 2; rechts: TwinCAT 3)

Es offnet sich der Dialog zur Auswahl des neuen Gerates. Es werden nur Gerate angezeigt fir die ESI-
Dateien hinterlegt sind.

Die Auswabhl bietet auch nur Gerate an, die an dem vorher angeklickten Gerat anzufiigen sind - dazu wird
die an diesem Port mdgliche Ubertragungsphysik angezeigt (Abb. ,Auswahldialog neues EtherCAT-Gerét*,
A). Es kann sich um kabelgebundene Fast-Ethernet-Ethernet-Physik mit PHY-Ubertragung handeln, dann ist
wie in Abb. ,Auswahldialog neues EtherCAT-Gerat" nur ebenfalls kabelgebundenes Gerate auswahlbar.
Verfligt das vorangehende Gerat Uber mehrere freie Ports (z. B. EK1122 oder EK1100), kann auf der
rechten Seite (A) der gewtinschte Port angewahlt werden.

Ubersicht Ubertragungsphysik
+ ,Ethernet‘: Kabelgebunden 100BASE-TX: Koppler, Box-Module, Gerate mit RJ45/M8/M12-Anschluss
+ ,E-Bus®: LVDS ,Klemmenbus®, EtherCAT-Steckmodule (EJ), EtherCAT-Klemmen (EL/ES), diverse
anreihbare Module

Das Suchfeld erleichtert das Auffinden eines bestimmten Gerates (ab TwinCAT 2.11 bzw. TwinCAT 3).

Einfiigen eines EtherCAT Gerdtes (=]
Sucher: | Mame: Flemme 1 Mehifach 1 2 [ 0K,
Top: =B 55.:.2: Beckhoff &utomation GrbH & Co. KG - [ Abbruch ]
G0 XTS il

-ads EtherCAT Infrastrukturkomponenten Part
P Ethemet Part MultiplienCU 25=x)

- Kommurik ationsklemmen [ELGxwx) A
= [i Spstem Koppler
----- [i Cx1100-0004 EtherCAT Netzteil (28 E-Bus) D
----- [ Ek1100 EtherCAT-Kopplerfa E-Bus| i
= i@ B [Ethermet]

----- S EEI101 EtherCAT-Koppler (24 E-Bus. ID-Switch)
----- | EK1200-5000 EtherCAT Metzteil [24 E-Bus|
----- S EK1501 EtherCAT-Koppler (28 E-Bus. Fxé-MultiMade, 1D-Switch)] C
----- °|_j EF1541 EtherCAT -Koppler (24 E-Busz, POF. ID-Switch)
----- |f EF1814 EtherCAT-EA-Foppler (14 E-Bus, 4 K. Dig. Ein, 2mz. 4 K. Dig. Auz 24, 0.54)
----- |f EK1818 EtherCAT-EA-Koppler (14 E-Bus, 8 K. Dig. Ein, 3mz, 4 K. Dig. Aus 244, 0,54)
----- [ EK1828-0010 EtherCAT-EA&Koppler (14 E-Buz, B K. Dig. Aus 24¥, 0,54) 4
Ej---‘ﬁﬂ Klemmen Koppler [BE 1w, LB 110)
=-®  Kundenspezifische Klemmen
Ej---‘ﬁﬂ Fanel Koppler

| EJ Koppler [Edwm]
|| EJ1100 EtherCAT -Koppler [2.24 E-Bus)
il Salety Klemmen
I ﬁ EtherCAT Feldbuzboren [EPuwmmx]
Y| EtherCAT O Device 5

[]'wieitere Informationen [7] Zeige versteckte Gerate Show Sub Groups

Abb. 60: Auswahldialog neues EtherCAT-Gerat

Standardmafig wird nur der Name/Typ des Gerates als Auswahlkriterium verwendet. Fiir eine gezielte
Auswahl einer bestimmen Revision des Gerates kann die Revision als ,Extended Information“ eingeblendet
werden.
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EtherCAT Gerat hinzufigen [E-Bus) an Klemme 1 [EK1100) @
Sucher:  el2521| Wame: Klermme 2 Mehiach 1 x = ]
Tup: =22 Beckhoff Automation GmbH & Co. KG Abbruch ]

EI._] Digitale Auzgangsklemmen [ELZxwx)
.j EL2521 1K. Pulse Train Ausgang [EL2521-0000-1022] Part
oM EL2621-0024 1K, Pulze Train 24Y DC AusgangyEL2521-0024-1021) 5 B (£
EL2521-0025 1K, Pulse Train 244 DC Ausgang negativ  [EL2527-0025-1021) @ B [E-Bus]
j EL2521-0124 1K, Pulse Train 244 DC Ausgang Capture/Compare  [EL25:27-01:24-0020) .
EL2521-1001 1. Pulse Train Ausgang ([EL2521-1001-1020) © E<[2E5h5$et]

‘wieiters |nformationen [7] Zeige versteckte Gerdte Show Sub Groups

Abb. 61: Anzeige Gerate-Revision

Oft sind aus historischen oder funktionalen Griinden mehrere Revisionen eines Gerates erzeugt worden,

z. B. durch technologische Weiterentwicklung. Zur vereinfachten Anzeige (s. Abb. ,Auswahldialog neues
EtherCAT-Gerat") wird bei Beckhoff Geraten nur die letzte (=héchste) Revision und damit der letzte
Produktionsstand im Auswahldialog angezeigt. Sollen alle im System als ESI-Beschreibungen vorliegenden
Revisionen eines Gerates angezeigt werden, ist die Checkbox ,Show Hidden Devices® zu markieren, s. Abb.
»+Anzeige vorhergehender Revisionen®.

Suchen:

Type:

EtherCAT Gerat hinzufugen [E-Busz) an Klemme 1 [EK1100)

el252| klemme 2 Mehfach 1 =

Marne:

=

0K |

EI---:Z% Beckhoff swtomation GmbH & Co. KG i
E|.j Digitale Ausgangsklemmen [ELZwwx]
E|.i EL2521 TK. Pulze Train Ausgang ([EL2521-0000-1022)
- EL2521 1K, Pulse Train Ausg [EL2521-0000-0000)
.j EL2521 1k, Pulze Train Ausgang [EL2521-0000-1016)
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Abb. 62: Anzeige vorhergehender Revisionen

i

Gerate-Auswahl nach Revision, Kompatibilitat

Mit der ESI-Beschreibung wird auch das Prozessabbild, die Art der Kommunikation zwischen
Master und Slave/Gerat und ggf. Gerate-Funktionen definiert. Damit muss das reale Gerat

(Firmware wenn vorhanden) die Kommunikationsanfragen/-einstellungen des Masters unterstitzen.
Dies ist abwartskompatibel der Fall, d. h. neuere Gerate (hdhere Revision) sollen es auch
unterstlitzen, wenn der EtherCAT-Master sie als eine altere Revision anspricht. Als Beckhoff-

Kompatibilitatsregel fur EtherCAT-Klemmen/ Boxen/ EJ-Module ist anzunehmen:

Gerate-Revision in der Anlage >= Gerate-Revision in der Konfiguration

Dies erlaubt auch den spateren Austausch von Geraten ohne Veranderung der Konfiguration
(abweichende Vorgaben bei Antrieben maglich).
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Beispiel

In der Konfiguration wird eine EL2521-0025-1018 vorgesehen, dann kann real eine EL2521-0025-1018 oder
hoher (-1019, -1020) eingesetzt werden.

Name
1
(ELZ521-0025-1018)
—
Revision

Abb. 63: Name/Revision Klemme

Wenn im TwinCAT-System aktuelle ESI-Beschreibungen vorliegen, entspricht der im Auswahldialog als
letzte Revision angebotene Stand dem Produktionsstand von Beckhoff. Es wird empfohlen, bei Erstellung
einer neuen Konfiguration jeweils diesen letzten Revisionsstand eines Gerates zu verwenden, wenn aktuell
produzierte Beckhoff-Gerate in der realen Applikation verwendet werden. Nur wenn altere Gerate aus
Lagerbestanden in der Applikation verbaut werden sollen, ist es sinnvoll eine altere Revision einzubinden.

Das Gerét stellt sich dann mit seinem Prozessabbild im Konfigurationsbaum dar und kann nur parametriert
werden: Verlinkung mit der Task, CoE/DC-Einstellungen, Plugin-Definition, StartUp-Einstellungen, ...

= E/A - Konfiguration ; 4 [Z]EA
Eﬁ E/A Gerdte : 4 "L Gerdte
5—1'-' Gerdt 1 (EtherCAT) | 4 == Gerdtl (EtherCAT)
-=ja Gerdt 1-Prozessabbild : +B prozessabbild
-I- Gerit 1-Prozessabbild-Info : *B prozessabbild-Info
-l Eingange I b2 SyncUnits
- §l Ausgdnge : P Eingdnge
w-§ InfoData b [ Ausginge
= |j Klemme 1 (EK1100] b InfoData
B‘ InfoData 4 [ Klemmel (EK1100)
i T State b [E InfoData
-
- § PTO Status 4 PTO Status
EIQ‘T Status 4l Status
- &1 Sel. Ack/End counter #1 Sel. Ack/End counter
- &1 Ramp active #| Ramp active
-1 Status of input target #1 Status of input target
- &1 Status of input zero #1 Status of input zero
-1 Error #1 Error
QT S}rnc Error * S},rnc Error
- T TxPDO Toggle # TxPDO Toggle
[~ 8T ENC Status compact [ EMC Status compact
- @ PTO Control i~ [ PTO Control
- @l PTO Target compact > [ PTO Target compact
- @ ENC Control compact b [ ENC Control compact
G- § WcState [ [ WcState
-8 InfoData - [ InfoData

Abb. 64: EtherCAT Klemme im TwinCAT-Baum (links: TwinCAT 2; rechts: TwinCAT 3)
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5.1.6 ONLINE Konfigurationserstellung

Erkennen / Scan des Gerats EtherCAT

Befindet sich das TwinCAT-System im CONFIG-Modus, kann online nach Geraten gesucht werden.
Erkennbar ist dies durch ein Symbol unten rechts in der Informationsleiste:

+ bei TWinCAT 2 durch eine blaue Anzeige ,Config Mode® im System Manager-Fenster: (SliElil .
+ bei der Benutzeroberflache der TwinCAT 3 Entwicklungsumgebung durch ein Symbol n

TwinCAT lasst sich in diesem Modus versetzen:

e TwinCAT 2: durch Auswahl von ’i aus der MenlUleiste oder Uber ,Aktionen“ — ,Starten/Restarten
von TwinCAT in Konfig-Modus*

« TwinCAT 3: durch Auswahl von B2 aus der Meniileiste oder iber STWINCAT" —
.Restart TwWinCAT (Config Mode)*

® Online Scannen im Config Mode

Die Online-Suche im RUN-Modus (produktiver Betrieb) ist nicht mdglich. Es ist die Unterscheidung
zwischen TwinCAT-Programmiersystem und TwinCAT-Zielsystem zu beachten.

Das TwinCAT 2-Icon ( . ] ) bzw. TwinCAT 3-Icon ( 07 ) in der Windows Taskleiste stellt immer den
TwinCAT-Modus des lokalen IPC dar. Im System Manager-Fenster von TwinCAT 2 bzw. in der
Benutzeroberflache von TwinCAT 3 wird dagegen der TwinCAT-Zustand des Zielsystems angezeigt.

TwinCAT 2.x Systemmanager TwinCAT Modus des Zielsystems

|Local (192.165.0.20.1.1

=% g 0:35 — B s )
i _ ° B 05.02.2015
e g

TwinCAT Modus des Lokalsystems
Abb. 65: Unterscheidung Lokalsystem/ Zielsystem (links: TwinCAT 2; rechts: TwinCAT 3)
Im Konfigurationsbaum bringt uns ein Rechtsklick auf den General-Punkt ,1/O Devices® zum Such-Dialog.

EC++

4 EfA

ﬂ SYSTEM - Konfiguration
' NC - Konfiguratior
! 5P5 - Kenfiguratio
B. E/A - Konfiguratio 5" Gerat Importieren...

WEXEEE |
Wt Gerste Suchen.. |

= Einfligen Strg+V
ﬁ Einfagen mit Verknipfungen Alt+Strg+V

g Gerdt Anflgen...

‘O MNeues Element hinzufiigen... Einfg

W
@’ Zuordnunger *d  Vorhandenes Element hinzufigen..  Umschalt+Alt+A

Export EAP Config File

“':{ Scan
Einfiigen Strg+V R
Paste with Links

Abb. 66: Scan Devices (links: TWinCAT 2; rechts: TwinCAT 3)

Dieser Scan-Modus versucht nicht nur EtherCAT-Gerate (bzw. die als solche nutzbaren Ethernet-Ports) zu
finden, sondern auch NOVRAM, Feldbuskarten, SMB etc. Nicht alle Gerate kdnnen jedoch automatisch
gefunden werden.

TwinCAT System Manager @ Microsoft Visual Studio @
. I thIef‘::EnE[S: Es kinnen nicht alle Gerdtetypen automatisch erkannt HIMWEIS: Es kénnen nicht alle Geratetypen automatisch erkannt werden

[ oK J [ Abbrechen ] I oK l ’ Abbrechen

Abb. 67: Hinweis automatischer GerateScan (links: TwWinCAT 2; rechts: TwinCAT 3)
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Ethernet Ports mit installierten TwinCAT Realtime-Treiber werden als ,RT-Ethernet” Gerate angezeigt.
Testweise wird an diesen Ports ein EtherCAT-Frame verschickt. Erkennt der Scan-Agent an der Antwort,
dass ein EtherCAT-Slave angeschlossen ist, wird der Port allerdings gleich als ,EtherCAT Device®
angezeigt.

4 neue EfA Gerdte gefunden

[Wl|Gerat 1 [EtherCAT)

Gerat 3 [EtherCAT]  [Local Area Connection [TwinCaT -Intel PCI Ethernet A)
[ Gerdt 2 [USE) Cancel
Gerat 4 [MOV/DP-RAM)

1]

Select All

DERE

Unzelect Al

Abb. 68: Erkannte Ethernet-Gerate

Uber entsprechende Kontrollkastchen kdnnen Gerate ausgewahlt werden (wie in der Abb. ,Erkannte
Ethernet-Gerate” gezeigt ist z. B. Gerat 3 und Gerat 4 ausgewahlt). Fir alle angewahlten Gerate wird nach
Bestatigung ,,OK* im nachfolgenden ein Teilnehmer-Scan vorgeschlagen, s. Abb. ,Scan-Abfrage nach dem
automatischen Anlegen eines EtherCAT-Gerates".

® Auswahl des Ethernet-Ports

1 Es kénnen nur Ethernet-Ports fir ein EtherCAT-Gerat ausgewahlt werden, fur die der TwinCAT-
Realtime-Treiber installiert ist. Dies muss flr jeden Port getrennt vorgenommen werden. Siehe dazu

die entsprechende |nstallationsseite [P 61].

Erkennen/Scan der EtherCAT Teilnehmer

® Funktionsweise Online Scan

1 Beim Scan fragt der Master die Identity Informationen der EtherCAT-Slaves aus dem Slave-
EEPROM ab. Es werden Name und Revision zur Typbestimmung herangezogen. Die
entsprechenden Gerate werden dann in den hinterlegten ESI-Daten gesucht und in dem dort
definierten Default-Zustand in den Konfigurationsbaum eingebaut.

Name
1
(ELEE21-0025-10718)
—
Revision

Abb. 69: Beispiel Default-Zustand

HINWEIS

Slave-Scan in der Praxis im Serienmaschinenbau

Die Scan-Funktion sollte mit Bedacht angewendet werden. Sie ist ein praktisches und schnelles Werkzeug,
um fir eine Inbetriebnahme eine Erst-Konfiguration als Arbeitsgrundlage zu erzeugen. Im
Serienmaschinebau bzw. bei Reproduktion der Anlage sollte die Funktion aber nicht mehr zur
Konfigurationserstellung verwendet werden sondern ggf. zum Vergleich [P 82] mit der festgelegten Erst-
Konfiguration.

Hintergrund: da Beckhoff aus Griinden der Produktpflege gelegentlich den Revisionsstand der
ausgelieferten Produkte erhdht, kann durch einen solchen Scan eine Konfiguration erzeugt werden, die (bei
identischem Maschinenaufbau) zwar von der Gerateliste her identisch ist, die jeweilige Geraterevision
unterscheiden sich aber ggf. von der Erstkonfiguration.

Beispiel

Firma A baut den Prototyp einer spateren Serienmaschine B. Dazu wird der Prototyp aufgebaut, in TwinCAT
ein Scan uber die 10-Gerate durchgefuhrt und somit die Erstkonfiguration "B.tsm" erstellt. An einer
beliebigen Stelle sitzt dabei die EtherCAT-Klemme EL2521-0025 in der Revision 1018. Diese wird also so in
die TwinCAT-Konfiguration eingebaut:
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General | EtherCAT | nCc I Process Data | Startup | CoE - Online | Online|

Type: ELZ2521-0025 1Ch. Pulse Train 24V DC Output negative

Product/Revision:  EL2521-00251018)(09133052 / 0¥a0013)

Abb. 70: Einbau EtherCAT-Klemme mit Revision -1018

Ebenso werden in der Prototypentestphase Funktionen und Eigenschaften dieser Klemme durch die
Programmierer/Inbetriebnehmer getestet und ggf. genutzt d. h. aus der PLC ,B.pro“ oder der NC
angesprochen. (sinngemaR gilt das gleiche fur die TwinCAT 3-Solution-Dateien).

Nun wird die Prototypenentwicklung abgeschlossen und der Serienbau der Maschine B gestartet, Beckhoff
liefert dazu weiterhin die EL2521-0025-0018. Falls die Inbetriebnehmer der Abteilung Serienmaschinenbau
immer einen Scan durchflhren, entsteht dabei bei jeder Maschine wieder ein eine inhaltsgleiche B-
Konfiguration. Ebenso werden eventuell von A weltweit Ersatzteillager fir die kommenden Serienmaschinen
mit Klemmen EL2521-0025-1018 angelegt.

Nach einiger Zeit erweitert Beckhoff die EL2521-0025 um ein neues Feature C. Deshalb wird die FW
geandert, nach aufden hin kenntlich durch einen héheren FW-Stand und eine neue Revision -1019.
Trotzdem unterstitzt das neue Gerat naturlich Funktionen und Schnittstellen der Vorgangerversion(en), eine
Anpassung von ,B.tsm“ oder gar ,B.pro® ist somit nicht nétig. Die Serienmaschinen kénnen weiterhin mit
,B.tsm“ und ,B.pro“ gebaut werden, zur Kontrolle der aufgebauten Maschine ist ein vergleichernder Scan
[»_82] gegen die Erstkonfiguration ,B.tsm*“ sinnvoll.

Wird nun allerdings in der Abteilung Seriennmaschinenbau nicht ,B.tsm“ verwendet, sondern wieder ein
Scan zur Erstellung der produktiven Konfiguration durchgefiihrt, wird automatisch die Revision -1019 erkannt
und in die Konfiguration eingebaut:

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

Type: EL2521-0025 1Ch. Pulse Train 24V DC Output r

Product/Revision:  EL2521-002501019)(09133052 / 0¥b0015)

Abb. 71: Erkennen EtherCAT-Klemme mit Revision -1019

Dies wird in der Regel von den Inbetriebnehmern nicht bemerkt. TwinCAT kann ebenfalls nichts melden, da
ja quasi eine neue Konfiguration erstellt wird. Es flihrt nach der Kompatibilitatsregel allerdings dazu, dass in
diese Maschine spater keine EL2521-0025-1018 als Ersatzteil eingebaut werden sollen (auch wenn dies in
den allermeisten Fallen dennoch funktioniert).

Dazu kommt, dass durch produktionsbegleitende Entwicklung in Firma A das neue Feature C der
EL2521-0025-1019 (zum Beispiel ein verbesserter Analodfilter oder ein zusatzliches Prozessdatum zur
Diagnose) gerne entdeckt und ohne betriebsinterne Riicksprache genutzt wird. Fir die so entstandene neue
Konfiguration ,B2.tsm* ist der bisherige Bestand an Ersatzteilgeraten nicht mehr zu verwenden.

Bei etabliertem Serienmaschinenbau sollte der Scan nur noch zu informativen Vergleichszwecken gegen
eine definierte Erstkonfiguration durchgefiihrt werden. Anderungen sind mit Bedacht durchzufiihren!

Wurde ein EtherCAT-Device in der Konfiguration angelegt (manuell oder durch Scan), kann das 1/0-Feld
nach Teilnehmern/Slaves gescannt werden.

TwinCAT Systern Manager ZE Microsoft Visual Studic 3

Abb. 72: Scan-Abfrage nach automatischem Anlegen eines EtherCAT-Geréates (links: TC2; rechts TC3)
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! E/A - Konfiguration : E/A
B E/A Gerdte : 4 T Gerste
= m S Box Anfiigen... : P 3 Gerdt1 (EtherCAT) D Meues Element hinzufiigen... Einfg I
== Gerit 3 (EtherCAT) - — b = Gerit3 (EtherCA
¢ T : | & erdt 3 (EtherCAT) '3 Vorhandenes Element hinzufiigen Umschalt+Alt+A
.8 Zuordnungen (" ' | @ Zuordnungen
| :
« T =
| Online Delete
é{; Auvsschneiden Strg+X : 4y,
v i "W Scan
| Fhamme T
|
Wi di - |
|
|
Change Netld... i ‘ e Disable

Abb. 73: Manuelles Scannen nach Teilnehmern auf festgelegtem EtherCAT Device (links: TC2; rechts TC3)

Im System Manager (TwinCAT 2) bzw. der Benutzeroberflache (TwinCAT 3) kann der Scan-Ablauf am
Ladebalken unten in der Statusleiste verfolgt werden.

Suche... e N remnote-PLC [123.45.67.89.1.1)  fConfig Modg

Abb. 74: Scanfortschritt am Beispiel von TwinCAT 2

Die Konfiguration wird aufgebaut und kann danach gleich in den Online-Zustand (OPERATIONAL) versetzt
werden.

TwinCAT System Manager -3 Microsoft Visual Studio £2 |

Abb. 75: Abfrage Config/FreeRun (links: TC2; rechts TC3)

Im Config/FreeRun-Mode wechselt die System Manager Anzeige blau/rot und das EtherCAT-Gerat wird
auch ohne aktive Task (NC, PLC) mit der Freilauf-Zykluszeit von 4 ms (Standardeinstellung) betrieben.

TwinCAT 2.x | TwinCAT 3.x
toaaling ‘ — toaalin ‘
e R D =L oo | <« B

Abb. 76: Anzeige des Wechsels zwischen ,Free Run® und ,,Config Mode® unten rechts in der Statusleiste

Free Run Status wechseln

| o = e, =
e an @ EQ @ | i BB 2N @@ <o |-
|

L\} Free Run Status wechseln {Ctrl-F5) }

Abb. 77: TwinCAT kann auch Gber einen Button in diesen Zustand versetzt werden (links: TC2; rechts TC3)

Das EtherCAT-System sollte sich danach in einem funktionsfahigen zyklischen Betrieb nach Abb.
Beispielhafte Online-Anzeige befinden.
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El ;YCSTiTn'ﬁZZ:'t?;:t'D" | Algemein | Adapter | EtherCAT |[Onine || CoE - Oniine
B 5pS - Konfiguration No Addr  Name State CRC
- A - Konfiguration
- E% /A Gerite 1 1001 Kemme 1 (EK1100) oP 0.0
B Gerot 3 (EthercaT)] 'j 2 1002 Kemme 2 (EL2008) oF 0.0
=% Gerat 3-Prozessabbild "3 1003 Kemme 3 (EL3751) SAFEOP 0.0
-I- Gerdt 3-Prozessabbild-Info "4 1004 Kemme 4 [EL2521-0024) oF 0
%T Eingdnge
‘.I, Ausginge
. InfoData
- Klemme1 (EK1100)
‘ InfoData
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g zum-;-r-lujngg:mME5(E|3011] [t [PreOp | [SafeOp] [ Op | | Send Frames 1713+ 5645
[(_CRCléachen | [_Frameslbschen | [LCmSS/sec L ERErE
Lost Frames 1] + 0
Too/Rox Ermors 0 /0

Abb. 78: Beispielhafte Online-Anzeige

Zu beachten sind

« alle Slaves sollen im OP-State sein

» der EtherCAT-Master soll im ,Actual State“ OP sein
» ,Frames/sec” soll der Zykluszeit unter Beriicksichtigung der versendeten Frameanzahl sein
+ es sollen weder Gbermafig ,LostFrames“- noch CRC-Fehler auftreten

Die Konfiguration ist nun fertig gestellt. Sie kann auch wie im manuellen Vorgang [P _72] beschrieben
verandert werden.

Problembehandlung

Beim Scannen kdonnen verschiedene Effekte auftreten.
« es wird ein unbekanntes Gerat entdeckt, d. h. ein EtherCAT-Slave fiir den keine ESI-XML-

Beschreibung vorliegt.

In diesem Fall bietet der System Manager an, die im Gerat eventuell vorliegende ESI auszulesen.
Lesen Sie dazu das Kapitel ,Hinweise zu ESI/XML".

* Teilnehmer werden nicht richtig erkannt

Ursachen konnen sein

o fehlerhafte Datenverbindungen, es treten Datenverluste wahrend des Scans auf

o Slave hat ungultige Geratebeschreibung

Es sind die Verbindungen und Teilnehmer gezielt zu Uberprifen, z. B. durch den Emergency Scan.
Der Scan ist dann erneut vorzunehmen.

Elﬁ I/ Devices

. —

Device 4 (EtherCAT)
== Device 4-Image
== Device 4-Image-Info
EEI---%T Inputs

-] Outputs

-8 InfoData

|_|:|‘ Box 1 (P30165940 RE9302651)

Abb. 79: Fehlerhafte Erkennung
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Im System Manager werden solche Gerate evtl. als EKO000 oder unbekannte Gerate angelegt. Ein Betrieb
ist nicht méglich bzw. sinnvoll.

Scan liber bestehender Konfiguration

HINWEIS

Veranderung der Konfiguration nach Vergleich

Bei diesem Scan werden z. Z. (TwinCAT 2.11 bzw. 3.1) nur die Gerateeigenschaften Vendor (Hersteller),
Geratename und Revision verglichen! Ein ,ChangeTo" oder ,Copy“ sollte nur im Hinblick auf die Beckhoff
10-Kompatibilitadtsregel (s. 0.) nur mit Bedacht vorgenommen werden. Das Geréat wird dann in der
Konfiguration gegen die vorgefundene Revision ausgetauscht, dies kann Einfluss auf unterstitzte
Prozessdaten und Funktionen haben.

Wird der Scan bei bestehender Konfiguration angestoRen, kann die reale I/O-Umgebung genau der
Konfiguration entsprechen oder differieren. So kann die Konfiguration verglichen werden.

TwinCAT System Manager @ Microsoft Visual Studic

| Konfiguration ist identisch

: Kenfiguration ist identisch

Abb. 80: Identische Konfiguration (links: TwinCAT 2; rechts TwinCAT 3)

Sind Unterschiede feststellbar, werden diese im Korrekturdialog angezeigt, die Konfiguration kann
umgehend angepasst werden.

Check Configuration |
Fousd ltems: Disable | Configured llems:

= [ Tem [EK1100] [EK1100-0000-0017]
LB Tewn 2 [ELS10M] [ELS101-0000-1013)
B Teim S [ELZ521) [EL2521-00001076]
L Tem 4 [ELSDT)

= [E Tem3EKI00) [EK1100-0000-0017]
LB Tewn B[ELS107) [ELS101-0000-1079]
LB Teim T [ELZ521) |EL2521-00001079]
LM Tem 8 EL33) [EL3I51-00000006)
LB Tesm 9 ELIOT)

Copy Befone »

il

¥ Change 1o »

L

>x Copp Al »»

0[5

:

rrrrrrrErrEraedl

Abb. 81: Korrekturdialog

Die Anzeige der ,Extended Information” wird empfohlen, weil dadurch Unterschiede in der Revision sichtbar
werden.
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Farbe |Erlauterung

grin Dieser EtherCAT-Slave findet seine Entsprechung auf der Gegenseite. Typ und Revision stimmen
Uberein.
blau Dieser EtherCAT-Slave ist auf der Gegenseite vorhanden, aber in einer anderen Revision. Diese

andere Revision kann andere Default-Einstellungen der Prozessdaten und andere/zusatzliche
Funktionen haben.

Ist die gefundene Revision > als die konfigurierte Revision, ist der Einsatz unter Berlcksichtigung
der Kompatibilitdt moglich.

Ist die gefundene Revision < als die konfigurierte Revision, ist der Einsatz vermutlich nicht
moglich. Eventuell unterstitzt das vorgefundene Gerat nicht alle Funktionen, die der Master von
ihm aufgrund der héheren Revision erwartet.

hellblau |Dieser EtherCAT-Slave wird ignoriert (Button ,Ignore*)
rot » Dieser EtherCAT-Slave ist auf der Gegenseite nicht vorhanden

» Erist vorhanden, aber in einer anderen Revision, die sich auch in den Eigenschaften von der
angegebenen unterscheidet.
Auch hier gilt dann das Kompatibilitatsprinzip: Ist die gefundene Revision > als die konfigurierte
Revision, ist der Einsatz unter Berlicksichtigung der Kompatibilitat moglich, da Nachfolger-
Gerate die Funktionen der Vorganger-Gerate unterstitzen sollen.

Ist die gefundene Revision < als die konfigurierte Revision, ist der Einsatz vermutlich
nicht moglich. Eventuell unterstitzt das vorgefundene Geréat nicht alle Funktionen, die
der Master von ihm aufgrund der hoheren Revision erwartet.

Gerate-Auswahl nach Revision, Kompatibilitat

Mit der ESI-Beschreibung wird auch das Prozessabbild, die Art der Kommunikation zwischen
Master und Slave/Gerat und ggf. Gerate-Funktionen definiert. Damit muss das reale Gerat
(Firmware wenn vorhanden) die Kommunikationsanfragen/-einstellungen des Masters unterstitzen.
Dies ist abwartskompatibel der Fall, d. h. neuere Gerate (héhere Revision) sollen es auch
unterstlitzen, wenn der EtherCAT-Master sie als eine altere Revision anspricht. Als Beckhoff-
Kompatibilitatsregel fur EtherCAT-Klemmen/ Boxen/ EJ-Module ist anzunehmen:

i o

Gerate-Revision in der Anlage >= Gerate-Revision in der Konfiguration

Dies erlaubt auch den spateren Austausch von Geraten ohne Veranderung der Konfiguration
(abweichende Vorgaben bei Antrieben mdglich).

Beispiel

In der Konfiguration wird eine EL2521-0025-1018 vorgesehen, dann kann real eine EL2521-0025-1018 oder
hoher (-1019, -1020) eingesetzt werden.

Name
1
(EL2E21-0025-1018)
—
Revisian

Abb. 82: Name/Revision Klemme

Wenn im TwinCAT-System aktuelle ESI-Beschreibungen vorliegen, entspricht der im Auswahldialog als
letzte Revision angebotene Stand dem Produktionsstand von Beckhoff. Es wird empfohlen, bei Erstellung
einer neuen Konfiguration jeweils diesen letzten Revisionsstand eines Gerates zu verwenden, wenn aktuell
produzierte Beckhoff-Gerate in der realen Applikation verwendet werden. Nur wenn altere Gerate aus
Lagerbestanden in der Applikation verbaut werden sollen, ist es sinnvoll eine altere Revision einzubinden.
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5
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[¥ | Estended Informalion

Abb. 83: Korrekturdialog mit Anderungen

Sind alle Anderungen iibernommen oder akzeptiert, kénnen sie durch ,OK* in die reale *.tsm-Konfiguration
Ubernommen werden.

Change to Compatible Type

TwinCAT bietet mit ,Change to Compatible Type...“ eine Funktion zum Austauschen eines Gerates unter
Beibehaltung der Links in die Task.

1 :
I 4 == Gerdtl (EtherCAT)
.55 Devicel (EtherCAT) i i
I 4 [ Antrieb 1 (AX5101-0000-0011) ‘O Meues Element hinzufagen... Einfg
: 4 AT
=] Box 1 (AX5101-0000-0011) I b [ MDT Insert New Item...
- § AT = Append Box... | b WeState Insert Existing = :
‘l MDT Append Mo [ InfoData - L-«L File
§ WcState I =
- § InfoData Andern in kompatiblen Typ o e
Add to Hot Connect Groups.. I Change to Compatible Type... R
1 Add to HotConnect group

Abb. 84: Dialog ,Change to Compatible Type...“ (links: TwWinCAT 2; rechts TwinCAT 3)

Folgende Elemente in der ESI eines EtherCAT-Teilenhmers werden von TwinCAT verglichen und als gleich
vorausgesetzt, um zu entscheiden, ob ein Gerat als ,kompatibel“ angezeigt wird:

* Physics (z.B. RJ45, Ebus...)

* FMMU (zusatzliche sind erlaubt)

« SyncManager (SM, zusétzliche sind erlaubt)

» EoE (Attribute MAC, IP)

» CoE (Attribute Sdolnfo, PdoAssign, PdoConfig, PdoUpload, CompleteAccess)

* FoE

» PDO (Prozessdaten: Reihenfolge, SyncUnit SU, SyncManager SM, EntryCount, Entry.Datatype)

Bei Geraten der AX5000-Familie wird diese Funktion intensiv verwendet.

Change to Alternative Type

Der TwinCAT System Manager bietet eine Funktion zum Austauschen eines Gerates: Change to Alternative
Type
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&-Ji Term 1 (EK1100)
-8 InfoData

=

B Append Box..,
Change to Compatible 1y, :

Add to Hot Connect Groups...

Change to Alternative Type L4 EL1202-0100 2Ch. Fast Dig. Input 24V, 1ps, DC Latch

Abb. 85: TwinCAT 2 Dialog Change to Alternative Type

[+

Wenn aufgerufen, sucht der System Manager in der bezogenen Gerate-ESI (hier im Beispiel: EL1202-0000)
nach dort enthaltenen Angaben zu kompatiblen Geraten. Die Konfiguration wird geandert und gleichzeitig
das ESI-EEPROM (Uberschrieben - deshalb ist dieser Vorgang nur im Online-Zustand (ConfigMode) mdglich.

5.1.7 EtherCAT-Teilnehmerkonfiguration

Klicken Sie im linken Fenster des TwinCAT 2 System Managers bzw. bei der TwinCAT 3
Entwicklungsumgebung im Projektmappen-Explorer auf das Element der Klemme im Baum, die Sie
konfigurieren mochten (im Beispiel: Klemme 3: EL3751).

TwinCAT 2: TwinCAT 3:
Doppelklick auf das Klemmenelement &ffnet Eigenschaften

=" - ‘ l mit diversen Registerkarten

&1 PAI Status I PAI Status

- &1 PAISamples1 3 PAI Samples 1

G- @ PAI Timestamp B PAI Timestamp

‘ WeState b [ WeState l | Allgemein | EtherCAT | Settings I DC | Prozessdaten I Startup I CoE - Online I Diag History I Online|
@& InfoData b [ InfoData

Abb. 86: ,.Baumzweig“ Element als Klemme EL3751

Im rechten Fenster des System Managers (TwinCAT 2) bzw. der Entwicklungsumgebung (TwinCAT 3)
stehen Ihnen nun verschiedene Karteireiter zur Konfiguration der Klemme zur Verfigung. Dabei bestimmt
das Mal der Komplexitat eines Teilnehmers welche Karteireiter zur Verfligung stehen. So bietet, wie im
obigen Beispiel zu sehen, die Klemme EL3751 viele Einstellmdglichkeiten und stellt eine entsprechende
Anzahl von Karteireitern zur Verfigung. Im Gegensatz dazu stehen z. B. bei der Klemme EL1004 lediglich
die Karteireiter ,Alilgemein®, ,EtherCAT", ,Prozessdaten” und ,Online“ zur Auswahl. Einige Klemmen, wie
etwa die EL6695 bieten spezielle Funktionen iber einen Karteireiter mit der eigenen Klemmenbezeichnung
an, also ,EL6695% in diesem Fall. Ebenfalls wird ein spezieller Karteireiter ,Settings® von Klemmen mit
umfangreichen Einstellmdglichkeiten angeboten (z. B. EL3751).

Karteireiter ,,Allgemein“

Allgernein |Etherl:.f1‘-.T I Prozezzdaten I Startupl CoE - I:Inlinel I:Inlinel

MHame: [Klernme & [EL5001] Id: |E

Twp: IELEEIEI'I 1k, 55| Encoder

E.ommentar; ;I
[ Dizabled Symbole erzeugen [

Abb. 87: Karteireiter ,Allgemein®
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Name Name des EtherCAT-Gerats

Id Laufende Nr. des EtherCAT-Gerats

Typ Typ des EtherCAT-Gerats

Kommentar Hier kdnnen Sie einen Kommentar (z. B. zum Anlagenteil) hinzufiigen.
Disabled Hier kdnnen Sie das EtherCAT-Gerat deaktivieren.

Symbole erzeugen Nur wenn dieses Kontrollkastchen aktiviert ist, kbnnen Sie per ADS auf diesen

EtherCAT-Slave zugreifen.

Karteireiter ,,EtherCAT*“
Allgemein - EtherCAT |F'rn:-zessdaten I Startupl CoE -I:Inlinel Dnlinel

Top: |EL5001 TK. $51 Encoder

Pradukt # B ervizian: IELEEIEI'I -0000-0000

Autane-Adresse: IFFFE
EtherCaT-Adesse; [ I'IEIEIE 3: Wieitere Einstellungen... |

“organger-Part: IKIemme S[ELRO0]- B j

hittp: v, beck hoff. dedgermanddefault htm PEtherCAT AE LE00T . kit

Abb. 88: Karteireiter ,EtherCAT"

Typ Typ des EtherCAT-Gerats
Product/Revision Produkt- und Revisions-Nummer des EtherCAT-Gerats
Auto Inc Adr. Auto-Inkrement-Adresse des EtherCAT-Gerats. Die Auto-Inkrement-Adresse

kann benutzt werden, um jedes EtherCAT-Gerat anhand seiner physikalischen
Position im Kommunikationsring zu adressieren. Die Auto-Inkrement-
Adressierung wird wahrend der Start-Up-Phase benutzt, wenn der EtherCAT-
Master die Adressen an die EtherCAT-Gerate vergibt. Bei der Auto-Inkrement-
Adressierung hat der erste EtherCAT-Slave im Ring die Adresse 0000,,, und flr
jeden weiteren Folgenden wird die Adresse um 1 verringert (FFFF,.,, FFFE,.,
usw.).

EtherCAT Adr. Feste Adresse eines EtherCAT-Slaves. Diese Adresse wird vom EtherCAT-
Master wahrend der Startup-Phase vergeben. Um den Default-Wert zu andern,
mussen Sie zuvor das Kontrollkastchen links von dem Eingabefeld markieren.

Vorganger Port Name und Port des EtherCAT-Gerats, an den dieses Gerat angeschlossen ist.
Falls es mdglich ist, dieses Gerat mit einem anderen zu verbinden, ohne die
Reihenfolge der EtherCAT-Gerate im Kommunikationsring zu andern, dann ist
dieses Kombinationsfeld aktiviert und Sie kénnen das EtherCAT-Gerat
auswahlen, mit dem dieses Gerat verbunden werden soll.

Weitere Einstellungen Diese Schaltflache 6ffnet die Dialoge fur die erweiterten Einstellungen.

Der Link am unteren Rand des Karteireiters flihrt Sie im Internet auf die Produktseite dieses EtherCAT-
Gerats.

Karteireiter ,,Prozessdaten

Zeigt die (Allgemeine Slave PDO-) Konfiguration der Prozessdaten an. Die Eingangs- und Ausgangsdaten
des EtherCAT-Slaves werden als CANopen Prozess-Daten-Objekte (Process Data Objects, PDO)
dargestellt. Falls der EtherCAT-Slave es unterstiitzt, ermdglicht dieser Dialog dem Anwender ein PDO Uber
PDO-Zuordnung auszuwahlen und den Inhalt des individuellen PDOs zu variieren.
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.-'-‘-.Ilgemeinl EtherCAT  Prozeszdaten |Startup| CoE -I:Inlinel Dnlinel

Sync-b anager; PDO-Liste;
Shd | Size | Type | Flags | e | Size | I ame | Flags | Shd | SL||
1] 246 kdbm Ot 01400 5.0 Channel1 F 3 1]
1 246 kbl
2 n Cutputs
3 ] |npLitz
PDO-Zuardnung [1=1C13]: PDO-Inkalk [0=1A00];
[w] 01,400 Index | Size | Offz | M arne | Tupe |
0«3101:01 1.0 00 Statuz  BYTE
0310102 40 1.0  Malue  UDINT
5.0
~ Download Lade PDO-Info aus dem Gerat I

¥ PDO-Zuoidnung
¥ PDO-Konfiguration

Sync-Unit-Z2uordnung... I

Abb. 89: Karteireiter ,Prozessdaten”

Die von einem EtherCAT-Slave zyklisch Gbertragenen Prozessdaten (PDOs) sind die Nutzdaten, die in der
Applikation zyklusaktuell erwartet werden oder die an den Slave gesendet werden. Dazu parametriert der
EtherCAT-Master (Beckhoff TwinCAT) jeden EtherCAT-Slave wahrend der Hochlaufphase, um festzulegen,
welche Prozessdaten (GroRe in Bit/Bytes, Quellort, Ubertragungsart) er von oder zu diesem Slave
Ubermitteln mochte. Eine falsche Konfiguration kann einen erfolgreichen Start des Slaves verhindern.

Far Beckhoff EtherCAT-Slaves EL, ES, EM, EJ und EP gilt im Allgemeinen:

» Die vom Gerat unterstiitzten Prozessdaten Input/Output sind in der ESI/XML-Beschreibung

herstellerseitig definiert. Der TwWinCAT EtherCAT-Master verwendet die ESI-Beschreibung zur richtigen
Konfiguration des Slaves.

Wenn vorgesehen, kdnnen die Prozessdaten im System Manager verandert werden. Siehe dazu die
Geratedokumentation.

Solche Veranderungen kdnnen sein: Ausblenden eines Kanals, Anzeige von zusatzlichen zyklischen
Informationen, Anzeige in 16 Bit statt in 8 Bit Datenumfang usw.

Die Prozessdateninformationen liegen bei so genannten ,intelligenten” EtherCAT-Geraten ebenfalls im
CoE-Verzeichnis vor. Beliebige Veranderungen in diesem CoE-Verzeichnis, die zu abweichenden
PDO-Einstellungen fihren, verhindern jedoch das erfolgreiche Hochlaufen des Slaves. Es wird davon
abgeraten, andere als die vorgesehene Prozessdaten zu konfigurieren, denn die Gerate-Firmware
(wenn vorhanden) ist auf diese PDO-Kombinationen abgestimmt.

Ist laut Geratedokumentation eine Veranderung der Prozessdaten zulassig, kann dies wie folgt
vorgenommen werden, s. Abb. Konfigurieren der Prozessdaten.

« A: Wahlen Sie das zu konfigurierende Gerat

B: Wahlen Sie im Reiter ,Process Data“ den Input- oder Output-Syncmanager (C)
D: die PDOs kdénnen an- bzw. abgewahlt werden

H: die neuen Prozessdaten sind als link-fahige Variablen im System Manager sichtbar
Nach einem Aktivieren der Konfiguration und TwinCAT-Neustart (bzw. Neustart des EtherCAT-
Masters) sind die neuen Prozessdaten aktiv.

E: wenn ein Slave dies unterstitzt, kdnnen auch Input- und Output-PDO gleichzeitig durch Anwahl
eines so genannten PDO-Satzes (,Predefined PDO-settings®) verandert werden.
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- Bl Sv¥STEM - Configuration

- BB NC - Configuration

! PLC - Configuration

B. 1jr - Configuration

= 1/0 Devices

. 5= Device 4 (EtherCAT)
== Device 4-Image
=$= Device 4-Image-Infg
&1 Inputs

$! outputs

+-§ InfoData

EI Ij Term 1 (EK1100)
InfoData
Term 3 (EL3162)
M Term 4 (ELI011)

[+-g5 Mappings

General | EtherTaT Startup | CoE - Online | Online

B -
Sync Manager; I'-'"D'B"I:-ial'_hq_
SM | Size ype Flags Index Sizeqq

I 248 MbOut 01400 30

1 248 Mbuln 01401 30

2 i] Outputs Ou1a10 40

Cllz g Inputs

< >
PDO Aszignrigent [0x1C13): PDO Content [0=1A00]:
Ce1400 D Index Size
e 0x3101:01 1.0

[] 01410 [excluded by 0x1401) 0x3101:02 20

Download
FDO Azgignment

G PDO Configuration

Flags Sk su

Channel 1

Channel 2 F

Insert. ..

Channels F Delete...
- -
Move Up
Marve Dowin
Offs MName
oo Statusz
1.0 Walue
3an

El Predefined PDO Aszignment: [hone) |

[Lnad PDO info from device

[S_l,lnc it Azzignment. .

Mame

&1 Status

T value b
&1 Status

&l value

T westate

& Shake

ST adsaddr

Abb. 90: Konfigurieren der Prozessdaten

online Type
000 {03 BYTE
00003 <0001 = INT

000 {03 BYTE
00007 <0,002= INT

o BCOIL
00005 (5] LINT

COASO0140501 ..,

AMSADDRESS  &.0

Size =Addr,..  Infout | User...

1.0 39.0 Input o

2.0 40.0 Inpuk o

1.0 42.0 Input o

2.0 43.0 Inpuk o

0.1 15221 Input o

2.0 1550.0 Inpuk o
1552.0 Input o

Manuelle Verdanderung der Prozessdaten

o

1 In der PDO-Ubersicht kann laut ESI-Beschreibung ein PDO als ,fixed“ mit dem Flag ,F*
gekennzeichnet sein (Abb. Konfigurieren der Prozessdaten, J). Solche PDOs kdnnen prinzipiell
nicht in ihrer Zusammenstellung verandert werden, auch wenn TwinCAT den entsprechenden
Dialog anbietet (,Edit*). Insbesondere kénnen keine beliebigen CoE-Inhalte als zyklische
Prozessdaten eingeblendet werden. Dies gilt im Allgemeinen auch fiir den Fall, dass ein Gerat den
Download der PDO-Konfiguration ,,G* unterstitzt. Bei falscher Konfiguration verweigert der
EtherCAT-Slave Ublicherweise den Start und Wechsel in den OP-State. Eine Logger-Meldung
wegen ,invalid SM cfg® wird im System Manager ausgegeben: Diese Fehlermeldung ,invalid SM IN
cfg“ oder ,invalid SM OUT cfg“ bietet gleich einen Hinweis auf die Ursache des fehlgeschlagenen

Starts.

Eine detaillierte Beschreibung [P 93] befindet sich am Ende dieses Kapitels.

Karteireiter ,,Startup“

Der Karteireiter Startup wird angezeigt, wenn der EtherCAT-Slave eine Mailbox hat und das Protokoll
CANopen over EtherCAT (CoE) oder das Protokoll Servo drive over EtherCAT unterstutzt. Mit Hilfe dieses
Karteireiters kdnnen Sie betrachten, welche Download-Requests wahrend des Startups zur Mailbox
gesendet werden. Es ist auch moglich neue Mailbox-Requests zur Listenanzeige hinzuzufligen. Die
Download-Requests werden in derselben Reihenfolge zum Slave gesendet, wie sie in der Liste angezeigt

werden.
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.-'-‘-.Ilgemeinl EtherCAT I Prozessdaten  Startup | CoE - Dnlinel Dnlinel

Tranzition | Pratacal | |ndes | [rata | Comrment |

PS> CoE O:1C12:00  0=00[0) clear zm pdozs [x1C12]

<PS: CoE O1C13:00 =00 [0 clear zm pdoz [0=x1C13)

<PS» CoE Q01307 Ox1AOD [BERE]  download pdo 010712307 index

<PS» CoE 0101300 001 (1) download pdo 0«1C13 count
flowe g M awe Down MHew... Lozchen... Edit...

Abb. 91: Karteireiter ,Startup”

Spalte Beschreibung

Transition Ubergang, in den der Request gesendet wird. Dies kann entweder
« der Ubergang von Pre-Operational to Safe-Operational (PS) oder
+ der Ubergang von Safe-Operational to Operational (SO) sein.
Wenn der Ubergang in ,<>“ eingeschlossen ist (z. B. <PS>), dann ist der Mailbox Request
fest und kann vom Anwender nicht geandert oder geldéscht werden.

Protokoll Art des Mailbox-Protokolls

Index Index des Objekts

Data Datum, das zu diesem Objekt heruntergeladen werden soll.

Kommentar Beschreibung des zu der Mailbox zu sendenden Requests

Move Up Diese Schaltflache bewegt den markierten Request in der Liste um eine Position nach
oben.

Move Down Diese Schaltflache bewegt den markierten Request in der Liste um eine Position nach
unten.

New Diese Schaltflache fligt einen neuen Mailbox-Download-Request, der wahren des Startups
gesendet werden soll hinzu.

Delete Diese Schaltflache I6scht den markierten Eintrag.

Edit Diese Schaltflache editiert einen existierenden Request.

Karteireiter ,,CoE - Online“

Wenn der EtherCAT-Slave das Protokoll CANopen over EtherCAT (CoE) unterstiitzt, wird der zusatzliche
Karteireiter CoE - Online angezeigt. Dieser Dialog listet den Inhalt des Objektverzeichnisses des Slaves auf
(SDO-Upload) und erlaubt dem Anwender den Inhalt eines Objekts dieses Verzeichnisses zu andern. Details
zu den Objekten der einzelnen EtherCAT-Gerate finden Sie in den geratespezifischen
Objektbeschreibungen.
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.-'-‘-.Ilgemeinl EtherCaT I Prazeszdaten I Statup  CoE - Online |I:Inline|

Update List | [T Auto Update
Advanced.. | [enObjects
| nides: | M amne | Flags | ek
1000 Device type RO Q=00000000 [0

1Ma&mM “endorid
1M&:02 Product code
1M&:03 Revizion number
1304 Senal nurmber

140007 Subindex 001
1A400:02 Subindex 002
= 1C00:0 Sk type
1C00:07  Subindex 001
1C00:02  Subindes 002
1C00:03 Subindex 003
1C00:04  Subindes 004

101301 Subindes 001

1003 Device name RO ELS007-0000
1003 Hardware wersion RO W00.01
1008, Software version RO WOO0.07
=-1011:0 Restore default parame... R *1<
1M1:M  Restore all R I}
= 1an | dentity object RO 4

RO 0=00000002 [2)

RO 0x135893052 (327757306

RO 0x00000000 ()
RO 0=00000001 [1)

= 1400:0 T«PDO 001 mapping RO e

RO 0x3101:01, 2
RO 0x3107:02, 32

RO 4

RO =01 [1]
RO 002 [2]
RO 003 3]
RO 004 [4]

= 1C130 Sk 3 PDO azsign [inputs] B 1<

R 041400 [ERSE)

= 3101:0 | nputs ROP 22
A0:01 Status ROP 041 [B5)
002 Value ROP  Ox00000000 (0]
= 40610 Feature bits R 4
4067:01  dizable frame eror R FalLSE
4067:02  enbale power failure Bit R FalLSE
40671:03  enable inhibit time Rt FaLSE
4067:04  enable test mode R FALSE

4066 55l-coding Rl Gray code [1]
4067 551-baudrate R 500 kBaud [3)
4063 551-frame type R ke Laltiturn 25 bit [0]
4063 S51-frame zize R 0=007119 [25]
406, Data length R 000718 [24)

40ER ki, inhibit time[ps] R (0000 [0)

Abb. 92: Karteireiter ,CoE - Online*

Darstellung der Objekt-Liste

Spalte Beschreibung

Index Index und Subindex des Objekts

Name Name des Objekts

Flags RwW Das Objekt kann ausgelesen und Daten kénnen in das Objekt geschrieben

werden (Read/Write)

RO Das Objekt kann ausgelesen werden, es ist aber nicht moglich Daten in das
Objekt zu schreiben (Read only)
P Ein zusatzliches P kennzeichnet das Objekt als Prozessdatenobjekt.
Wert Wert des Objekts
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Update List Die Schaltflache Update List aktualisiert alle Objekte in der Listenanzeige
Auto Update Wenn dieses Kontrollkastchen angewahlt ist, wird der Inhalt der Objekte
automatisch aktualisiert.
Advanced Die Schaltflache Advanced 6ffnet den Dialog Advanced Settings. Hier

konnen Sie festlegen, welche Objekte in der Liste angezeigt werden.

Advanced Settings Ed

B Llictionary Dictionary

* Online - via S00 Information

All Objectsz

M appable Objects [R«PDO]
t appable Objects [TxPDO]
Backup Objects

Settings Objects

= Offline - wia ED'S File

| Browse, .. |
0K | Abbrechen |

Abb. 93: Dialog ,Advanced settings*

Online - iiber SDO- Wenn dieses Optionsfeld angewahlt ist, wird die Liste der im

Information Objektverzeichnis des Slaves enthaltenen Objekte Giber SDO-Information
aus dem Slave hochgeladen. In der untenstehenden Liste kdnnen Sie
festlegen welche Objekt-Typen hochgeladen werden sollen.

Offline - Giber EDS-Datei Wenn dieses Optionsfeld angewahlt ist, wird die Liste der im

Objektverzeichnis enthaltenen Objekte aus einer EDS-Datei gelesen, die der
Anwender bereitstellt.

Karteireiter ,,Online*
.ﬁ.llgemeinl EtherE.-'f-.TI Frozezzdaten I Startupl CoE - Online  Online |

— Statuz-tazchine

[t | Bootstrap |
aktueller Statuz: IEIF'
Pre-0p | Safe-Op |
angefarderter Statuz: IEIF'
Op | Fehler loschen |
— DLL-Status

Port A& IEarrier # Open

Part B: Il:arrier £ Dpen
Fart L: IND Carrier # Clozed

Foart [0 IN::: Carier / Open

—File access aver EtherCAT

Drawwnload... I IJpload...

Abb. 94: Karteireiter ,Online”
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Status Maschine

Init
Pre-Op

Op
Bootstrap
Safe-Op

Fehler I6schen

Aktueller Status

Diese Schaltflache versucht das EtherCAT-Gerat auf den Status Init zu setzen.

Diese Schaltflache versucht das EtherCAT-Gerat auf den Status Pre-Operational
zu setzen.

Diese Schaltflache versucht das EtherCAT-Gerat auf den Status Operational zu
setzen.

Diese Schaltflache versucht das EtherCAT-Gerat auf den Status Bootstrap zu
setzen.

Diese Schaltflache versucht das EtherCAT-Gerat auf den Status Safe-Operational
zu setzen.

Diese Schaltflache versucht die Fehleranzeige zu I6schen. Wenn ein EtherCAT-
Slave beim Statuswechsel versagt, setzt er eine Fehler-Flag.

Beispiel: ein EtherCAT-Slave ist im Zustand PREOP (Pre-Operational). Nun fordert
der Master den Zustand SAFEOP (Safe-Operational) an. Wenn der Slave nun beim
Zustandswechsel versagt, setzt er das Fehler-Flag. Der aktuelle Zustand wird nun
als ERR PREOP angezeigt. Nach Driicken der Schaltflache Fehler Ibschen ist das
Fehler-Flag geléscht und der aktuelle Zustand wird wieder als PREOP angezeigt.

Zeigt den aktuellen Status des EtherCAT-Gerats an.

Angeforderter Status Zeigt den fur das EtherCAT-Gerat angeforderten Status an.

DLL-Status

Zeigt den DLL-Status (Data-Link-Layer-Status) der einzelnen Ports des EtherCAT-Slaves an. Der DLL-
Status kann vier verschiedene Zustande annehmen:

Status

Beschreibung

No Carrier / Open

Kein Carrier-Signal am Port vorhanden, der Port ist aber offen.

No Carrier / Closed

Kein Carrier-Signal am Port vorhanden und der Port ist geschlossen.

Carrier / Open

Carrier-Signal ist am Port vorhanden und der Port ist offen.

Carrier / Closed

Carrier-Signal ist am Port vorhanden, der Port ist aber geschlossen.

File Access over EtherCAT

Download
Upload

Mit dieser Schaltflache konnen Sie eine Datei zum EtherCAT-Gerat schreiben.
Mit dieser Schaltflache konnen Sie eine Datei vom EtherCAT-Gerat lesen.

Karteireiter ,,DC“ (Distributed Clocks)

.ngernein I EtherCﬁ.TI Settings DC | Prozessdaten I Startup I CoE - Online I Diag Histnr'_.rl Online I

Betriebsart:

I SM-Synchron j

Erweiterte Einstellungen... |

Abb. 95: Karteireiter ,DC* (Distributed Clocks)

Betriebsart

Erweiterte
Einstellungen...

Auswahlméglichkeiten (optional):
* FreeRun

¢ SM-Synchron

» DC-Synchron (Input based)

* DC-Synchron

Erweiterte Einstellungen fir die Nachregelung der echtzeitbestimmenden
TwinCAT-Uhr
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Detaillierte Informationen zu Distributed Clocks sind unter http://infosys.beckhoff.de angegeben:

Feldbuskomponenten — EtherCAT-Klemmen — EtherCAT System Dokumentation — Distributed Clocks

51.71 Download-Revision

® Download-Revision in der Start-up Liste

1 Einzelne Klemmen / Module generieren automatisch den Eintrag aus Objekt 0xF081:01 in die
Startup-Liste (vgl. Abb. ,Download-Revision in der Startup Liste").
Das Objekt 0xF081:01 (Download revision) beschreibt die Revision der Klemme / des Moduls, z. B.
0x0018000A fur EL7201-0070-0024, und ist fir die Erfullung der Kompatibilitdt notwendig.
Es ist unbedingt darauf zu achten, dass dieser Eintrag nicht aus der Startup Liste geléscht wird!

| General | EtherCAT | Drive Manager I o | Process Data | Startup |CnE-OnIine | Diag History | Online|

Transtion  Protocol Index Data Commert

C <PS>  CoE &IC12C0 020000 160116 download pdo B 1C12 index

C <PS> __CoF QICI3C0-— 020000 1A 0] 1A download pdo (¢1C13index
QP CoE DFOBTOT  (x0D18000A (1572874

Abb. 96: Download-Revision in der Startup Liste

5.1.7.2 Detaillierte Beschreibung des Karteireiters ,,Prozessdaten*

Sync-Manager

Listet die Konfiguration der Sync-Manager (SM) auf.

Wenn das EtherCAT-Gerat eine Mailbox hat, wird der SMO fur den Mailbox-Output (MbxQOut) und der SM1
fir den Mailbox-Intput (MbxIn) benutzt.

Der SM2 wird fur die Ausgangsprozessdaten (Outputs) und der SM3 (Inputs) fir die Eingangsprozessdaten
benutzt.

Wenn ein Eintrag ausgewahlt ist, wird die korrespondierende PDO-Zuordnung in der darunter stehenden
Liste PDO-Zuordnung angezeigt.

PDO-Zuordnung

PDO-Zuordnung des ausgewahlten Sync-Managers. Hier werden alle fir diesen Sync-Manager-Typ
definierten PDOs aufgelistet:

* Wenn in der Sync-Manager-Liste der Ausgangs-Sync-Manager (Outputs) ausgewahlt ist, werden alle
RxPDOs angezeigt.

* Wenn in der Sync-Manager-Liste der Eingangs-Sync-Manager (Inputs) ausgewahlt ist, werden alle
TxPDOs angezeigt.

Die markierten Eintrage sind die PDOs, die an der Prozessdatenibertragung teilnehmen. Diese PDOs
werden in der Baumdarstellung des System-Managers als Variablen des EtherCAT-Gerats angezeigt. Der
Name der Variable ist identisch mit dem Parameter Name des PDO, wie er in der PDO-Liste angezeigt wird.
Falls ein Eintrag in der PDO-Zuordnungsliste deaktiviert ist (nicht markiert und ausgegraut), zeigt dies an,
dass dieser Eintrag von der PDO-Zuordnung ausgenommen ist. Um ein ausgegrautes PDO auswahlen zu
kénnen, missen Sie zuerst das aktuell angewahlte PDO abwahlen.
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@® Aktivierung der PDO-Zuordnung

1 v" Wenn Sie die PDO-Zuordnung geandert haben, muss zur Aktivierung der neuen PDO-
Zuordnung

a) der EtherCAT-Slave einmal den Statusibergang PS (von Pre-Operational zu Safe-Operational)
durchlaufen (siehe Karteireiter Online [P 91])

b) der System-Manager die EtherCAT-Slaves neu laden

&y b
(Schaltflache %I bei TwWinCAT 2 bzw. * bei TwinCAT 3)

PDO-Liste

Liste aller von diesem EtherCAT-Gerat unterstitzten PDOs. Der Inhalt des ausgewahlten PDOs wird der
Liste PDO-Content angezeigt. Durch Doppelklick auf einen Eintrag kénnen Sie die Konfiguration des PDO
andern.

Spalte Beschreibung

Index Index des PDO.

Size Grole des PDO in Byte.
Name Name des PDO.

Wenn dieses PDO einem Sync-Manager zugeordnet ist, erscheint es als Variable des Slaves
mit diesem Parameter als Namen.

Flags F Fester Inhalt: Der Inhalt dieses PDO ist fest und kann nicht vom System-Manager
geandert werden.

M  |Obligatorisches PDO (Mandatory). Dieses PDO ist zwingend Erforderlich und muss
deshalb einem Sync-Manager Zugeordnet werden! Als Konsequenz kdnnen Sie dieses
PDO nicht aus der Liste PDO-Zuordnungen streichen

SM Sync-Manager, dem dieses PDO zugeordnet ist. Falls dieser Eintrag leer ist, nimmt dieses PDO
nicht am Prozessdatenverkehr teil.

SuU Sync-Unit, der dieses PDO zugeordnet ist.

PDO-Inhalt

Zeigt den Inhalt des PDOs an. Falls das Flag F (fester Inhalt) des PDOs nicht gesetzt ist, kdnnen Sie den
Inhalt andern.

Download

Falls das Gerat intelligent ist und Uber eine Mailbox verfligt, kdnnen die Konfiguration des PDOs und die
PDO-Zuordnungen zum Gerat herunter geladen werden. Dies ist ein optionales Feature, das nicht von allen
EtherCAT-Slaves unterstutzt wird.

PDO-Zuordnung

Falls dieses Kontrollkdstchen angewahlt ist, wird die PDO-Zuordnung die in der PDO-Zuordnungsliste
konfiguriert ist beim Startup zum Geréat herunter geladen. Die notwendigen, zum Gerat zu sendenden

Kommandos koénnen in auf dem Karteireiter Startup [>_88] betrachtet werden.
PDO-Konfiguration

Falls dieses Kontrollkdstchen angewahlt ist, wird die Konfiguration des jeweiligen PDOs (wie sie in der PDO-
Liste und der Anzeige PDO-Inhalt angezeigt wird) zum EtherCAT-Slave herunter geladen.
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5.2 Start up und Parameter-Konfiguration

5.21 Einbindung in die NC-Konfiguration
(Master: TwWinCAT 2.11 R3)

® Installation der neuesten XML-Device-Description

1 Stellen Sie sicher, dass Sie die entsprechende aktuellste XML-Device-Description in TwinCAT

installiert haben. Diese kann im Download-Bereich auf der Beckhoff Website heruntergeladen und
entsprechend der Installationsanweisungen installiert werden.

Die Einbindung an die NC kann wie folgt durchgefiihrt werden:

» Die Klemme muss bereits unter E/A-Gerate manuell eingefligt oder vom System eingescannt worden
sein (siehe Kapitel "Konfigurationserstellung in TwinCAT [P 611").

Achse automatisch hinzufiigen

» Nach dem erfolgreichen Einscannen der Klemmen erkennt TwinCAT automatisch die neuen Achsen.
Es wird die Frage gestellt, ob die erkannten Achsen automatisch
hinzugefugt werden sollen (siehe Abb. Achse erkannt). Wenn dieses bestatigt wird, werden alle
Achsen automatisch mit der NC verknUpft.

- Untitled - TwinCAT System Manager . = s

File Edit Actions  Wiew Options  Help

D@ Sk  Bes s | EHavdaai e 22qQlese el ?

- B S¥STEM - Configuration G | - :
! NC - Configuration ENEra |.-’-‘«da|:uter| Etherl:.t'-\TI Elnllnel CoE -Dnhnel
PLiZ - Configuration ’
Carm - Configuration MName: IDewce2[EtherE&T] I |2
. I - Conﬁguratlnn Tupe: IEtherCﬁT
== Device 2 (EtherCAT) Comment; ;I
----- i"ﬁ Mappings
.-
[ Disabled Create symbals [
TwinCAT System Manager 1[
g/ EtherCAT drivels) added. Append linked axis ko NC-Configuration
Yes Mo |
|
Hurnber | Biox Mamne | Address | Tvpe | In Size | Zuk Size | E-Bus () |
| Server (Pork) | Timestarmp | Message |

Abb. 97: Achse erkannt

» Damit der Motor in Betrieb genommen werden kann, missen noch einige Parameter eingestellt

werden. Die Werte entnehmen Sie dem Kapitel "Konfiguration der wichtigsten Parameter [P_103]".
Stellen Sie bitte diese Parameter ein, bevor Sie mit der Inbetriebnahme des Motors fortfahren.
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Achse manuell hinzufiigen

» Flgen Sie zuerst einen neuen Task an. Dazu klicken Sie mit der rechten Maustaste auf NC-
Konfiguration und wahlen Sie "Task Anfligen..." aus (siehe Abb. Neuen Task einfiigen).

» Benennen Sie gegebenenfalls den Task um und bestatigen Sie mit OK.

B =vsTEM - Configuration

- = o R

BB PLC - Config e/ lalaEe

o988 Cam - Configuration

E- I/ - Configuration
=B 1) Devices

558 Device 2 (EtherCAT)

-I- Device Z-Image

----- =f= Device 2-Image-Info

EI%T Inputs
- @] outputs
- & InfoData

General |

TwinCAT System Manager
. ¥2.11 (Build 2203)
TwinCAT NC Server
Server currently not available

Copynght BECKHOFF & 1996-2011
hittp: A v, beckhoff com

E-E Term 1 (EK1100)
@8 Mappings

Abb. 98: Neuen Task einfligen

« Wahlen Sie mit der rechten Maustaste Achsen aus und fligen anschlielend eine neue Achse an (siehe
Abb. Auswahl einer neuen Achse).

=B 5vSTEM - Configuration
=188 NC - Configuration
=B MC-Task 1 SAF
L [B1 NC-Task 1 SVB Name:

General | Dnlinel

IA:-:E$
Type: INE Az List

Comment:

=f= NC-Task 1-Image

" Append Axis. ..

..... E Carn - Conf
= 1o - Canfi;
Eﬁ O Des ﬁ" Import &Axis. ..
=== Der
i M7 Chanae Id,.,
== Tievice 2-Image-Tnfo
- &1 Inputs
- @ Outputs
E-§ InfoData
B Term 1 (EK1100)
@5 Mappings

Bl Export Channel..,

I” | Dizabled

Abb. 99: Auswahl einer neuen Achse

« Wahlen Sie unter Typ eine Kontinuierliche Achse aus und bestatigen Sie mit OK (siehe Abb.
Achsentyp auswéhlen und bestétigen).

Insert NC Axis x|

- ok |
Cancel |

M ame: |.-'-‘-.:-:is 1

b Liltiple: |1

Type: Continuaus Axiz

Comment;

I fppend object(z)

Abb. 100: Achsentyp auswahlen und bestatigen

» Markieren Sie Ihre Achse mit der linken Maustaste. Unter der Registerkarte Einstellungen wahlen Sie
"Verknupft mit..." aus (siehe Abb. Verknlipfung der Achse mit der Klemme).
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(- B SvSTEM - Configuration
=-H8M NC - Configuration
=I-[B2 NC-Task 1 S4F
i MC-Task 1 SVEB

fooedm NC-Task 1-Image
[ Tables
oM Axes
- Ais 1
B PLC - Configuration
----- B Cam - Configuration
=M 1jo - Configuration
= Bl 1/ Devices
PE -7 Device 2 (EtherCaT)

General  Seftings I F'arameterl Dynamicsl I:Inlinel Funu:tiu:unsl Eu:uuplingl Eu:umpensatiu:unl

| Link To [all Types)... |

Lt

—

mm X

Pozition:

Welocity:

Digplay [Only]

apping wia Encoder and Drive)

[ pm

™ mmdmin

[T Modulo

Abb. 101: Verknupfung der Achse mit der Klemme

* Wahlen Sie die passende Klemme aus (CANopen DS402, EtherCAT CoE) und bestatigen Sie mit "OK

Select 1/0 Box,/Terminal
Type I M arne I Cornmert
[mone) [riore]

CaMopen D5402, EtherCAT CoE
Stepper Dirive [MDP 703)
Stepper Drive (MOP 703
Stepper Dnve [MDOP 703)

DC Drive [MDP 733

DC Drive [MDP 733

DC Drive [MDP 733

DC Drive [MDP 733

4

Tem 7 [EL7201] # 'Semo interface’

Term 4 [EL7031] # 'Stepper interface’

Termn 5 [EL7041-1000) & 'Stepper inte...

Tem 6 [EL7041] 8 'Stepper interface’

Temn 2 [EL7342) # Th 1 - DC miotar ..
Temn 2 [EL7342) #'Ch 2 - DC motar ...
Temn 3 [EL7332) 8 'Ch 1 - DC motar ..
Temn 3 [EL733E) # 'Ch 2 - DC motar ..

' Unused
|

Abb. 102: Auswahl der richtigen Klemme

+ Alle wichtigen Verknupfungen zwischen der NC-Konfiguration und der Klemme werden dadurch

EL7201 1K, MDP742 Servo-baty
ELV021 1K, Schrittrmotor-E ndztub
ELY047-1000 k. Schrittmotor-Er
ELY041 1K, Schrittmotor-E ndstub
ELY342 2K, DC-Motor-Endstufe [
ELY342 2K. DC-Motor-Endztufe [
ELY332 2K. DC-Motor-Endztufe [
ELY332 2K, DC-Motor-Endstufe [

Cancel

|_II;

automatisch durchgefuhrt (siehe Abb. Automatische Verkniipfung aller wichtigen Variablen)
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s g is_rilﬁ;'j:ﬁanm Genewsl | EtheiCAT | DC | Process Data | Startup | Cof - Online | Diag History | Orine |
ey i Mame: [Tem 7 EL7201) ¢ 7
-1-'| NC-Task 1-Image Type: [EL7201 1K, MDP742 Sesva-Motor Endstufe [0V, 44]
7] Tables
Bl - Axes Comment: d
[+l i 1
B FLC - Configuration
BB Cam - Configuration
=1 Yo - Configuration =
= B 10 Devices
EI-5% Device 2 (EtherCAT) [ Disabled Create spribols [T
+ Device 2-Image
== Device 2-Image-Info
=~ §f Inputs &1 Foskion % 0x51574780 (1364..,  UDINT 4.0 19,0 Input O nirDatal . Asxis 1_Enc_In .
= @l Outputs &7 statusward A DheD0GD (96) UINT 2.0 123.0 Input 0 riStatust, nStatus?
-§ InfoData &9 WiState £ 0 BOOL 0.1 15223 Input 0 nStatus4, nStatus+
E-J Term 1 (EK1100) T State 00004 (4) UINT 2.0 1615.0  Input 0
- @ InfoData ST adsaddr ACI00SES0301 ... AMSADDRESS &0 1617.0  Input 0
[+ "8 Term 2 (EL7342) 7 retld AC I00SEBO301 ARRAY [D..... 6.0 1617.0 Input u]
- "3 Term 3 (EL7332) Q:I‘el'lc[D] OxAC (172) USINT 1.0 1617.0 Input 0
- "84] Term 4 (EL7031) b.nem:[l] 10 (16) USINT 1.0 1618.0 Input 0
51 "8 Term 5 (EL7041-1000) lnetid 2] 005 (5) USINT 1.0 1619.0  Input 0
i — @7 net1d[3] ER (232) USINT 1.0 1620.0  Input O
[#- "% Term 6 (EL7041) H
& 'm] Term 7 (EL7201) Gl netid 4] 0603 (3) USINT 1.0 1621.0  Input 0
B TermB {EL9011) ] netId[5] 01 (1) LSINT 1.0 1622.0 Input a
. 1 port 03EF (1007) UINT 2.0 16230  Input 0
@ Mappings ST Chno 000 (0) USINT 1.0 1625.0  Input 0
STchnt e (1) USINT 1.0 1626.0  Input 0
&TDeoutputshift ¥ 000008928 (474000  DINT 4.0 1627.0  Input 0 ADCOULpUETime . Axis 1_D.
&1 DcInputshift % 0x0079S80E (7952...  DINT 4.0 1631.0  Input O nbcInputTime . Axis 1_En..
&) controlwaed ¥ 00000 (0) UINT 2.0 119.0 Output 0 nChrl1, nCrriz
. Target velocty % 0x00000000 (0) DINT 4.0 121.0 Output 0 nOukData2 . Axds 1_Drive..
- o

Abb. 103: Automatische Verknupfung aller wichtigen Variablen

+ Damit der Motor in Betrieb genommen werden kann, missen noch einige Parameter eingestellt
werden. Die Werte entnehmen Sie dem Kapiteln "Einstellungen im CoE [»_103]" und "Einstellungen in

der NC [» 119]".
Stellen Sie bitte diese Parameter ein, bevor Sie mit der Inbetriebnahme des Motors fortfahren.

5.2.2 Einstellungen mit dem Drive Manager
(Master TwinCAT 2.11 R3)

Die hier angegebenen Daten sind beispielhaft fiir einen Servomotor AM3121-0200-0001 der Firma Beckhoff
Automation aufgeflihrt. Bei anderen Motoren und je nach Applikation kdbnnen die Werte variieren.

@® Einsatz des Drive Managers ab Revisionsstand -0019

1 Der Drive Manager wird erst ab der Revision -0019 [»_189] der EL72x1 unterstltzt. Sollten Sie eine
altere Version verwenden, mussen Sie die Einstellungen manuell durchfihren. Sehen Sie dazu die

Kapitel "Einstellungen im CoE [»_103]" und "Einstellungen in der NC [»_119]"

Inhaltsverzeichnis
» Start-up mit dem Drive Manager [P 99]

* Anpassung weiterer Parameter mit dem Drive Manager [P_102]

o Integralanteil Geschwindigkeitsregler Tn [» 102]

o Proportionalanteil Geschwindigkeitsregler Kp [» 102]

Sie finden den TwinCAT Drive Manager zum Download auf der Beckhoff Website.

Der TwinCAT Drive Manager fur die Parametrierung einer EL72x1 Servoklemme ist in den System Manager
integriert, so dass kein separates Konfigurationstool erforderlich ist. Nachdem eine Servoklemme erkannt
oder eingetragen wurde, steht der TwinCAT Drive Manager im Karteireiter ,Configuration” (Konfiguration) zur
Verfigung.
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Die nachfolgenden Punkte sollen als Start-up dienen, um die Servoklemme in relativ kurzer Zeit in Betrieb
nehmen zu kénnen. Detaillierte Informationen zum Drive Manager entnehmen Sie bitte der zugehdrigen

Dokumentation "AX5000 Einfiihrung in den TC Drivemanager"

Start-up mit dem Drive Manager

» Die Klemme muss bereits unter E/A-Gerate manuell eingefligt oder vom System eingescannt worden
sein (siehe Kapitel "Konfigurationserstellung in TwinCAT [P 77]")

+ Die Klemme muss bereits in der NC eingebunden sein (siehe Kapitel "Einbindung in die NC-

Konfiguration [»_951")

« Wahlen Sie den Karteireiter Configuration der EL72x1.

» Unter Power Management kénnen Sie die angeschlossene Spannung auswahlen.

' General | BtherCAT | Configumtion | pC

| Process Data | Statup | CoE - Ondine | Diag History | Online |

Lirked MC/CHC axes:  Channeldd=>Me Axiz 10

Tree

b4

& 2 RIE - &5 | & W% ? ||[Change Phase- ~

= Device
. Device Info

( Power Management )
Display
. Scopel
i . Watch Window
- Channel A
+- Parameter

?J Qperation
a1 Diagnostics

[Downlozd
Choose the power supply settings:
l48v DC v |
Mame ActValue Unit
MNorminal DC link voltage 43.000 W
in DC link voltage 6.300 W
Max OC link wvoltage  60.000 W

Abb. 104: Auswahl der angeschlossenen Spannung

+ Sie kdnnen anschlielend unter Motor and Feedback den angeschlossenen Motor auswahlen. Klicken

Sie dazu auf Select Motor.
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[ General | RherCAT | Configuration | DC__| Pracess Data | Startup | CoE - Online | Diag History | Online

Linked NC/CHC axes:  Charneios=>No: ez 10

Tree x
£ Device

i L Device Infa
- Power Management
- Display
i~ 5copel

i L Wateh Window
_é_ Channel 4
= Parameter

i e Parameter List
[ Operation
[ Diagnaostics

& 2 [E[E « = @ 2| = 3, ? || wengs Fhase |

SafeOp |  AdsState | Delink Vokage [V] | Periph. Viotage [V] | Ampl-Temp ['C] |

— Resat (Mmatorfeadbacks]” = li

Feedback 1type:

FesnlverﬁthE{HmD Ephilk |.'5.M3121-D2W-Dﬂ111

[ Feedback 1 Parameters ] [ Mator Parameters ]

Actual operstion mode |

Channel A Mot Ready 47818 9255 482 Cyelic symchronous velocity made (C3V)

Abb. 105:; Auswahl des angeschlossenen Motors

» Im Auswabhlfenster kdnnen Sie den passenden Motor auswahlen und mit Ok bestatigen.

-

Select a motor.(5chemaVersion. 2.0}

=

EI Synchronous kaotars
= Ratary
- BECKHOFF
- Default
B AW 3Tx
- AMBT2x
- A0 E1 3
) AMET 31 -#F s
- AMB13T-4F Dx
- AMB13T-4F 1%

= ok

P
A oo )

m

E 'ﬁ'ﬁﬂ1 b s Y] =Y

Ak E131-0F20-0000 [D.5. ver.1.0.0)

- AME131-1F20-0000 (0.5,
- AME131-1F21-0000 (0.5, ver.1.0.0]
- AME131-2F20-0000 (0.5, ver.1.0.0]
- AME131-2F21-0000 (0.5, ver.1.0.0]
- AME131-3F20-0000 (0.5, ver.1.0.0]
- AMB131-3F21-0000 (0.5, wer1.00)  —

ver1.0.0]

1

[] Only show the suitable motors for this drive.

e

Abb. 106: Liste der verfugbaren Motoren

» Das nachste Dialogfenster sollte mit Ok bestatigt werden. Damit werden automatisch nétige Parameter
in der NC eingetragen und der Skalierungsfaktor berechnet. Wird dies nicht bestatigt, missen Sie

diese Einstellungen manuell eintragen. Sehen Sie dazu Kapitel "Einstellungen in der NC [»_119]".

100 Version: 3.8.0

EL7201-000x, EL7211-000x



BEGKHOFF Inbetriebnahme
| Motor and Feedbads )

Set Mc-5caling and some Me-parameters now?

| —» ok | | Abbrechen ||

e ]

Abb. 107: Bestatigung der automatischen Einstellung der NC-Parameter

» Unter Scalings and NC Parameters kénnen Sie die Skalierung bestimmen. Hier ist beispielhaft
definiert, dass eine Motorumdrehung 360° entspricht. Alle nétigen Parameter werden automatisch
angepasst. Die Einstellung wird erst Gibernommen, wenn Sie die Konfiguration aktivieren.

| General | EtherCAT | Configuation |DC | Process Data | Statup | CoE - Onine | Diag History | Onine |
Linked MCJCHC axes:  Chanrelo=s Mo dus 10

2 2EE <~ @A W _

Tiee | Parmatars>Soalinas an ———
Do (e —] | (5o ]
i Device Infio
i = = a0 nG =
. Power Management -NG Sealing factar: | 0.00034332275390625 Ne Medula Scale: | 4204557795
Display || bwest Me-Encader Counting Direction | |lwert Me-Diive matar palaty
Scopel? Defaul parameter seftings for inked Me-mds. The value can be changed laterin Ne-meds corfiguration
i Wabch Window
= Channel & Parameier Vale Linit
E| Parameter Aederence Velooty: 110% of Max metor speed 2ina 5
i E- Controller Cverview Maximum Velociy: 100% of Max motar speed 20922 "
! B Metor and Feedback Manual Velocity (Fast): 30% of Max motar speed BZT6.6 "ie
Y Manual Velooity (Slow): 5% of Max moter spead 10461 e
. Feadback 1 Calbration Velocy fowards ple cam]: 1% of Max mator speed 209.22 ]
{{ sealings and NC Parametess |) Calbration Velociy off ple cam): 1% of Ma motor spesd 203,22 e
Pararneter List ."'cudm.t?un: ﬂh an acceleration ﬁ.mv: of Is 383 :.-:52
{i3- Operation Deceleration: with maccn!mn fime of 13 e fi.¥
[ - Jerk: with an accelersbion time of 1a 34143 "3
[1]- Diagnostics
Max motor speed = 20522 (/s)
SafeOp | AwsState | Delink Vetane [V] | Perigh. Vetage [V] | Smel-Teme [C] | Actual sperstion made |
Chennel A Mot Ready 47815 5,255 483 Cydlic symchronous velocty mode (C34)

Abb. 108: Anpassung der Skalierung

Damit sind alle wichtigen Parameter fur die Inbetriebnahme des Motors eingestellt. Sie kénnen den Motor
nun beispielsweise mit der NC in Betrieb nehmen. Eine kurze Beschreibung hierzu finden Sie im Kapitel

"Inbetriebnahme des Motors mit der NC [»_124]". Oder Sie sprechen die NC aus der PLC heraus an. Auch
dazu ist in der Dokumentation ein kleines (Download: (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/el72x1/
Resources/1958948107.zip)) hinzugefligt worden.

Sie haben weiterhin die Mdglichkeit einige Parameter manuell in lhrer Applikation anzupassen.
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Anpassung weiterer Parameter mit dem Drive Manager

Die hier angegebenen Werte sind beispielhaft und haben in den meisten Fallen zu sehr guten Ergebnissen
gefuhrt. Je nach Applikation konnen andere Werte zu besseren Ergebnissen fiihren.

Sie kdnnen diese Werte im laufenden Betrieb &ndern. Sobald Sie auf Download klicken, werden die Werte
Ubernommen.

Integralanteil Geschwindigkeitsregler Tn

» Verringern Sie den Wert, bis der Motor anfangt leicht zu schwingen. Erhéhen Sie diesen Wert
anschlielfend um 10%.

Gareml | EtharCAT | Corfigurston | DC | Process Dists | Statup | Cof - Ondine | Ding Mistoey | Orlire | BC- Ordre | HC: Functions |
Linkg NCACHE jeoss. Chinnslé el s 10
|:n-‘ .,_.--ld--ll-lll ﬂ",‘}h ?”-l]uauﬁ'au-'v.

b I Chasin Pasmmiters Hoonkn

Toes

= Devies

Device [nfo

Power Mensgement

Diiplay

Scopel

iiatch Windowe
=-Channsl &

= Parareter

= Controller Chverdes | _ A
(=) Welecity Comiraller Unit —_—
Curnant Certrolar Unit SO1E600E I s T
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Abb. 109: Anpassung Tn

Proportionalanteil Geschwindigkeitsregler Kp

» Erhoéhen Sie den Wert, bis der Motor anfangt leicht zu schwingen. Verringern Sie diesen Wert
anschliellend auf 80%.

Gareml | EtharCAT | Corfigurston | DC | Process Dists | Statup | Cof - Ondine | Ding Mistoey | Orlire | BC- Ordre | HC: Functions |
Linked NCACHE sz Channsltcmnble s 10
| S[EE) « =@ 0| F % 7 |[chege e -

b I Chasin Pasmmiters Hoonkn

Toes

= Devies

Device [nfo

Power Mensgement

Display

Scopel

iiatch Windowe
=-Channsl &

=1 Parzrmeter

()

& Controller Overdmw | = e |t e |

= Welecity Comiraller Unit

Cusrant Certnalir Unil S1EE5E --- i seesesseT "||".'ro|

T Sciogeant E Panetes s B [ -
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Abb. 110: Anpassung Kp
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5.2.3 Einstellungen im CoE-Register
(Master TwinCAT 2.11 R3)

Die hier angegebenen Daten sind beispielhaft fir einen Servomotor AM3121-0200-0001, der Firma Beckhoff
Automation aufgefihrt. Bei anderen Motoren und je nach Applikation kénnen die Werte variieren.

Inhaltsverzeichnis
» Einflgen der Motor XML Datei [P _103]

o Anpassung von Strom und Spannung [P _105]

¢ Einstellung weiterer Parameter [P_105]
o Single turn bits / Multi turn bits [P 105]

o Automatic gain control [P _106]

o Torgue limitation [» 106]

o Integralanteil Geschwindigkeitsregler Tn [» 106]

o Proportionalanteil Geschwindigkeitsregler Kp [P _106]

Einfligen der Motor XML-Datei
® Download der EL72x1 Motor XML Dateien

Die Motor XML-Dateien kénnen im Download-Bereich auf der Beckhoff Website herunter geladen
werden.

Zur Erleichterung der Inbetriebnahme der Servoklemme EL72x1 wurden fir die Servomotoren, die von der
EL72x1 unterstitzt werden, Motor XML Dateien erstellt. Diese XML Dateien kdnnen im System Manager
eingelesen werden. AnschlieRend sind alle ndtigen CoE Parameter bzw. DS402 Parameter passend
eingestellt.

» Zum Einlesen der Motor XML Datei wahlen Sie die EL72x1 aus und betatigen die Registerkarte
Startup. Klicken Sie mit der rechten Maustaste in das leere Feld und wahlen Sie Import from XML...
(siehe Abb. Importieren der Motor XML Datei).

= B SVSTEM - Konfiguration
-8B MC - Konfiguration

[ Aigemein | EihercAT | DC__| Prozessdaidn | Stertup | CoE - Oniine | Dieg History | Oniine |

B SPS - Konfiguration
| Transition  Protocol Ind Data Comment
- E/A - Konfiguration ek = =
£ BB /A Gerite B s> CoF (IC12C0O 020000160116 dawrload pdo (¢1C12 index
L == Gerdt 2 (EtherCAT) C <PS> CeE I1C13C0 O0200001A01 1A download pdo Ix1C13 index
o=
+ GeratE—Plozessabb!Id & Einfagen..
..=%= Gerit 2-Prozessabbild-Info ¥ Lérch
&1 Eingsinge Gschen...
- §l Ausginge Bearbeiten...
G- 8 InfoData
£ Klemme 1 (EK1100) Import from XML...
- InfoData Export to XML...
o] U Klemme 2 (ELT342) -
@48 Klemme 3 (EL7332) & Liste Drucken... Strg+P
- "% Klemme 4 (EL7031) B2 Liste Kopieren StrgsC
L i
|+. ! | Klemme 5 F.L?I 10007 3 Liste Exportieren...
: "&| Klemme 7 (EL7201)
i : e Move Up | [Move Down
—-88 Zuordnungen
@ NC-Task1 SAF - Gerdt 2 (EtherCAT)
=Ml - Tack LSAF Gemt 2 Ether ATy lnta Mame Online Typ GréBe  >Adre.. EinfA.. UserlD
& Position X OxFFFOG1F0 (42945... UDINT 40 119.0 Einga... 0
&1 Statusword X 00060 (96) UINT 20 123.0 Einga... 0
& WeState X 0 BOOL 01 1522.3 Einga... 0
T State 00004 (2] UINT 20 1615.0 Einga... 0
ST AdsAddr ACI00ZF3030L.. AMSADDR.. 80 1617.0 Einga... 0

Abb. 111: Importieren der Motor XML Datei
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» Wahlen Sie die passende Motor XML Datei zum angeschlossenen Motor (siehe Abb. Auswahl der
richtigen Motor XML Datei)

Organisieren * 23 Offnen ~ Freigeben far « E-Mail Brennen 5~ 0 @

-

I0 Favoriten — Bibliothek "Dokumente”
BE Desktop Motor- XML
4. Downloads
E_‘- Zuletzt besucht

Anordnen nach: Ordner *

m

=] AM3111-0300-0001_D5402xml 2 AM3112-0400-0001_MDP xml
&) AM3111-0300-0001_MDP xml || AM3112-0401-0001_D5402 %l
|2 AM3111-0300-0002_D5402.xml =] AM3112-0401-0001_MDP xml
=] AM3111-0300-0002_MDP xml =] AM3121-0200-0001_D5402.xml
= AM3111-0301-0001_D5402xml | 2 AM3121-0200-0001_MDP xml
=] AM3111-0301-0001_MDP xml =] AM3121-0201-0001_D5402.xml

|2 AM3112-0400-0001_D5402.00ml =] AMS121-0201-0001_MDP xml

1 Bibliotheken
[E] Bilder
@ Dokurnente

o Musik

B videos -

AM3121-0200-0001_MDP.xml Anderungsdatum: 03.01.2012 13:52
KML-Dokument Grofe; 4,30 KB

6

{

Abb. 112: Auswahl der richtigen Motor XML Datei

* Anschlie3end sind alle nétigen Parameter eingestellt, um den Motor in Betrieb zu nehmen (siehe Abb.
CoE Parameter der Motor XML Datei).

:E ;YfTiTnfizzr::'t?:;“"J” [Aigemen | EinerCAT [ DC__| Prozessdaten | Statup | CoE: -Online | Diag History | Oniine |
|- 55 - Kanfiguration Transtion  Prolocol Index Data Comment
= ' EfA - Konfiguration
B £/A Gerate C <S> CoE IC12C0 0200001601 16 dowrioad pdo (xIC12index
B "_G;'?;: :Z";’ri:;}sah - BPs  Cof Q0TINT 00002710 (10000) Mz cumert
-I- Geriit 2-Prozeszabbild-Infe M ps koE R SLCORIEE o e cumert
i T Ers CaE ReB011:2D0  OeD12C (300) Mator themal time constant
o ioanos @rs CoE Be3011:13  OxB4 (4) Mator pole pairs
©-§l Ausginge mrs CoE Be8011:15  (FFE2 (55506) Commutation offset
-8 InfoData @Ps  oE BS011:16  (xDOOO00ED (141) Torque constant
&1 Klemme1 (EK1100) @rs  CoE ®:8011:18  0xD0000096 (150) Rator moment of instiia
ii-§ InfoData B Prs CoE &3011:19 001319 Winding inductance
"] Klemme 2 (EL7342) s CaE BeB0T1:1E  (xD0001770 (000) Mater speed limiation
- "= Klemme 3 (EL7332) @rs CoE B2010:13  OxDOCA (202) Cument loop propartional g...
- %% Klemme 4 (EL7031) @rs CoE Be2010:12  Ox0005{5) Cument loop integral time
(57 Klemme 5 (EL7041-1000) @rs CoE B8010:15 (00000068 (107) Velncity loop proportional g
5178 Klemme 6 (EL7041) i@ rs CoE keB010:14  Dx0O0D00SE (150) Velocty loop integral time
51" Klemme 7 (EL7201) B\ Prs CoE Be2012:11 0000 (0) Release delay
- II Klemme 8 (EL2011) B rs CoE 801212 (000D {ﬂ:l PQPIICEIIOH detay
] Zuordnungen i rs CoE ReB012:13 (D000 (D) Emergency application tim...
L@@ NC-Task1 SAF - Gerdt 2 (EtherCAT) Mmpes G GE01Z14 40000 (0) Brake moment of inestia
L@@ NC-Task1 SAF - Gerst 2 (EtherCAT) - Info B e A S O Sttt i e
@rs CoE BeaD10:19  CeDOOOBBED (48000) Mominal DC Link Vekage
b r

Abb. 113: CoE Parameter der Motor XML Datei

Startup Liste

o

1 Sollten applikationsabhangige Feineinstellungen nétig sein, sollten diese ebenfalls im Startup
geandert werden. Andernfalls werden die gednderten Einstellungen beim nachsten Hochlauf der
Klemme Uberschrieben.
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Anpassung von Strom und Spannung

Uberhitzung des Motors méglich!

Um den angeschlossenen Motor nicht zu Uberhitzen, ist es wichtig, die Spannung die von der
Servoklemme ausgegeben wird der tatsachlich angeschlossenen Spannung anzupassen.

Dazu muss der Index 0x8010:19 [»_148] "Nominal DC Link Voltage" der angeschlossenen Spannung
passend eingestellt werden

Einstellung weiterer Parameter

Singleturn Bits (MDP742: Index 0x8000:12 [>_147] / DS402: Index 0x2010:12 [>_167]) / Multiturn Bits
(MDP742: Index 0x8000:13 [»_147] / DS402: Index 0x2010:13 [P 167])

Hier kann der Anwender selber festlegen, wie viele Singleturn Bits und Multiturn Bits von der Klemme
angezeigt werden sollen. Insgesamt stehen der Klemme 32 Bits zur Verfiigung. Diese 32 Bits kdnnen
beliebig aufgeteilt werden.

StandardmaRig sind 20 Singleturn Bits und 12 Multiturn Bits eingestellt.

Singleturn Bits: Anzahl der Bits, mit denen eine Rotordrehung aufgelost wird.

Multiturn Bits: Nach einer Rotordrehung werden die Multiturn Bits um eins hochgezahit.

Uberhitzung des Motors méglich!

Wird die Anzahl der Singleturn Bits gedndert, muss der Skalierungsfaktor in der NC [»_122] angepasst
werden!

Internal data

O0x8pp0:13! Ox8pp0:12 =

Position-PDO
31 0

Abb. 114: Multiturn / Singleturn Bits
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Automatic gain control

Jeder Resolver weist eine kleine Differenz zwischen der Amplitude der Sinus- und der Cosinus-Spur auf
(siehe Abb. Resolver gain adjustment). Die Abweichung ist u. a. von der Streuung der Bauteile abhangig und
kann von Motor zu Motor variieren.

b
Az::

Abb. 115: Resolver gain adjustment

Diese kleine Differenz in den Resolver-Amplituden wird von der EL72x1 automatisch korrigiert, wenn die
Funktion "Automatic gain control" eingeschaltet ist. Die Korrektur braucht eine gewisse Zeit, etwa

100 Umdrehungen. Das bedeutet, dass die Genauigkeit in dieser Zeit minimal geringer ist, als nach der
Korrektur.

Moéchte man die minimal geringere Ungenauigkeit am Anfang verhindern, kann man in der
Inbetriebnahmephase, nach etwa 100 Umdrehungen, den von der Klemme ermittelten Korrekturfaktor
"Automatic resolver gain value" (MDP742: Index 0x9008:12 [»_155] / DS402: Index 0x2058:12 [»_173])
auslesen und in "Resolver gain adjustment" (MDP742: Index 0x8008:12 [»_148] / DS402: Index 0x2018:12

[»_173]) Gbertragen. Mit dem dort eingetragenen Wert fangt die Korrektur immer an. Dabei ist zu beachten,
dass sich der Wert von Motor zu Motor andert. Sollte der Motor getauscht werden, muss der Vorgang
wiederholt werden.

Die Funktion "Automatic gain control" kann mit "Enable automatic gain control" (MDP742: Index 0x8008:02

[»_148]/ DS402: Index 0x2018:02 [»_167]) ein- bzw. ausgeschaltet werden.

Torque limitation (MDP742: Index 0x7010:0B [»_154] / DS402: Index 0x6072:0 [»_170])

Limitiert den Strom / das Drehmoment auf diesen Wert. Der Wert wird in 1000stel vom "rated current"
angegeben.

Integralanteil Geschwindigkeitsregler Tn (MDP742: Index 0x8010:14 [»_148] / DS402: Index 0x2002:14
[»_165])

Die hier angegebenen Werte sind beispielhaft und haben in den meisten Fallen zu sehr guten Ergebnissen
gefluhrt. Es kann aber je nach Applikation vorkommen, dass andere Werte zu besseren Ergebnissen flhren.

» Verringern Sie den Wert, bis der Motor anfangt leicht zu schwingen. Erhéhen Sie diesen Wert
anschlieRend um 10%.

Proportionalanteil Geschwindigkeitsregler Kp (MDP742: Index 0x8010:15 [»_148] / DS402: Index
0x2002:15 [»_165])

Die hier angegebenen Werte sind beispielhaft und haben in den meisten Fallen zu sehr guten Ergebnissen
gefiihrt. Es kann aber je nach Applikation vorkommen, dass andere Werte zu besseren Ergebnissen fuhren.

» Erhéhen Sie den Wert, bis der Motor anfangt leicht zu schwingen. Verringern Sie diesen Wert
anschlieend auf 80%.
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5.2.4 Anwendungsbeispiel

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

Description. Es wird empfohlen, die entsprechende aktuellste XML-Datei im Download-Bereich auf

der Beckhoff Website herunterzuladen und entsprechend der Installationsanweisungen zu
installieren.

Motoransteuerung mit Visualisierung

A Download (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/el72x1/Resources/1958948107.zip):

Verwendeter Master: TwinCAT 2.11 (bei alteren Versionen muss der Regelkreis manuell programmiert
werden, der in diesem Fall bereits in der NC implementiert ist).

Mit diesem Anwendungsbeispiel lasst sich ein Motor mit Hilfe der Visualisierung in eine beliebige Position
fahren oder im Endlosmodus betreiben. Dabei kann die Geschwindigkeit, die Anfahrbeschleunigung und die
Bremsbeschleunigung festgelegt werden.

Das Beispielprogramm besteht aus zwei Dateien (PLC-Datei und System Manager Datei).

Offnen Sie zunachst die PLC-Datei und kompilieren Sie die Datei, damit Sie fiir den Systemmanager die
*tpy Datei zur Verfugung haben.

Beachten Sie, dass Sie im PLC-Programm gegebenenfalls die Zielplattform anpassen mussen (default: PC
oder CX 8x86). Sollten Sie das andern mussen, kdnnen Sie unter der Registerkarte Ressourcen ->
Steuerungskonfiguration die richtige Zielplattform auswahlen.

- B Taskkonfigurati |

% Ressourcen % SDn IgurZIDn i T ask Abarbeitung
B2 Biblicthek STANDARD.LIE 5.6 98 12:030 I

@-(] Biblothek TeMClib18 110085312 G| | 77 MAIN

B[ Biblicthek TeNC.ib 10.10.08 17:55:34: GI
B[] Bibliothek TSysterm. ib™14.1.10 19:09: 38
EEI Globale W ariablen

""" . Globale_“ariablen

- . TwinCAT_Configuration MWaR_COMFI

- @ TwinCAT_Import Auswahl der Zielplatiform

------ . Y ariable_Configuration [AR_COMNFIG |

Alarmkonfiguration (ﬁ‘ PC DderD{[HBE]) ™ [ [ARM)

""" 4% Arbeitshereich T B iher AHG Abbruch
""" (fi Biblictheksvenwaler .
" BC zenel
""" Efj Logbuch N
""" Steuerungskonfiguration © BCxxG0 oder BX Uber AMS
..... T askkonfiguration (" BCwuxB0 aoder B seriell

----- Traceaufzeichnung
----- Q Watch- und B ezepturvenyalter ‘

Abb. 116: Auswahl der Zielplattform

Bei der System Manager Datei muss folgendes beachtet werden:

« Starten Sie den SystemManager im Konfig-Modus.

+ Stellen Sie sicher, dass die E/A-Konfiguration mit lhrer tatsachlichen Konfiguration Ubereinstimmt. Im
Beispielprogramm ist nur eine EL7041 integriert. Wenn Sie weitere Klemmen angeschlossen haben,
missen Sie diese zusatzlich einfiigen oder Ihre Konfiguration neu einscannen.

» Sie missen die MAC-Adresse anpassen. Klicken Sie dazu auf |hr EtherCAT-Gerét, anschlieRend
wahlen Sie die Registerkarte Adapter und klicken hinter der MAC-Adresse auf Suchen (siehe Abb.
Auswahl der MAC-Adresse). Dort wahlen Sie den richtigen Adapter aus.
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BB 5vSTEM - konfiguration
BB niC - konfiguration
B sps - konfiguration
R Mocken - Konfiguration
= - E/f - Kanfiguration
=B Efa Gerdte
== Gerdt 2 (EtherCAT)
=f= Gerdt 2-Prozessabbild
=f= Gerdt 2-Prozessabbild-Info
%T Eingange
‘l Ausginge
§ InfoData

[CE Rk sy Gerdt an Adresse gefunden

&8 Zuordnungen

Allgemein | Adapter |EtherE.~'-‘«T Online | CoE - Online

(%) Own Adapter [nstance

Beschreibung: |Lnu:a| Area Connection [IntellR) PRO/000 P Metworl, Ennnectl
Geratename: |'\D EVICE\{EFATF157-FO15-4E43-806F-4A835E 87 7E0C) |
MAC-Adresse: |00 01 05 05 5 d1

IP-&dresse:

|1?2.1E.5.232 [255.255.0.0)

[keine]

LAk Aferbindung CardBus [Intel[R] PRO/A00-CardBus 11 - Paketplaner-i

Abbruch

(%) Unberutzt
O Alle

Abb. 117: Auswahl der MAC-Adresse

« Bei der SPS-Konfiguration muss der Pfad des SPS-Programms angepasst werden. Klicken Sie dazu

auf das angefigte SPS-Programm und wahlen Sie die Registerkarte /[EC7137 aus (siehe Abb. Andern
des SPS-Pfades). Dort mussen Sie Andern anwahlen und den richtigen Pfad bestimmen.

SYSTEM - KonFiguration
BB 1C - KonFiguration
=- B8 5Ps - Korfiguration
[ER AN TwinCat_MC_Example
=f= TwinCat_NC_Example-Prozessabbild
1 standard
BE Nocken - Konfiguration
=] ! E/A - Konfiguration
=B Efa Gerate
== Gerat 2 (EtherCAT)
== Gerdt 2-Prozessabhild
== Gerdt 2-Prozessabbild-Info
&1 Eingange
‘l Ausgange
& InfoData
[ klerime 1 (EK1100)
&8 Zuordnungen

Abb. 118: Andern des SPS-Pfades

ProjekL: |TwinEat_NE_E:-:am|:ule | [ MeuEinlesen. . |
s
Pfad: |E:\Ducuments and 3 ettingshAdminiztratariby DDCUI‘HEII [ Andem... ]
[] Beziiglich T5M Fiad
Fun-Time Mr.: Port:
Zieksyster [1/0 beim Task Anfang

» Unter NC-Konfiguration ist bereits eine EL7041 mit der NC verknipft. Sollten Sie diese neu verkniipfen
mussen oder zusatzliche hinzufligen wollen, dann gehen Sie bitte wie im Kapitel "Einbindung in die

NC-Konfiguration [» 95]" vor.
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Das PLC-Programm setzt sich wie folgt zusammen. Die Bibliotheken TcMC.lib und TcNC.lib missen
eingebunden werden (siehe Abb. Erforderliche Bibliotheken).

ik 31.7.0911:

E Ressourcen
Ela Globale Wariablen
: . Globale_ anablen
. TwinCAT_[mport

- (% Alarmk.onfiguration
""" '}@ Arbeitzbereich
""" m Biblicthe
""" m Logbuch
""" Steuerungskonfiguration

[ Bibliothek STANDARD.LIE 5.6.98 12:03:02: Globale Variabl
-1 Bibliothek TcMC.lib 31.7.09 11:38:40: Globale Variablerlister
-1 Bibliothek TeMC.b 10.10.08 17:55:34: Globale Yariablenliste
-1 Bibliathek TcSyztem lib 10.9.09 12:54:20: Globale Y ariablerl

. Wariable_Configuration MWaR_COMFIG]

TcBaselib 145.0912:14:08
Toaystem lib 10.9.0912:54:20
TechClib10.10.0817:55:34
STANMDARD.LIE 56595 12:03.02
TcBasetath.lib 27.7.04 12:07:56
Tehkdathlib 23.9.04 151530

Abb. 119: Erforderliche Bibliotheken

Anschlielend werden einige globale Variablen deklariert (siehe Abb. Globale Variablen). Die Datentypen
PLCTONC_AXLESTRUCT und NCTOPLC_AXLESTRUCT sorgen fur die Kommunikation zwischen der PLC

und der NC.
AR _GLOBAL
= Ressourcen strPLC_TO_MNC AT 0 PLETOMNC_AXLESTRIUCT: (* dient der Kommunikation zwischen PLC und NC™)
Eéﬂ Biblicthek STANDARD LIB 5.6 581203 srhC_TO_FLC AT %l NCTOPLC AXLESTRUCT: {* dient der Kommunikation gwischen FLC und MC*)
- (5] Bibliothek TeMC.lip 18.1.10 035312 Glo bEnable: BCOL (* gibt die Achee frei ®)
El 4 Biblicthak TeNChb 101008 17 55 34 GJ bMowve_Absolut: BOOL; {* startet eine Absolutbewsgung *)
(8- (] Bitiothek TeSyetern 7141101909381 :mwef;%hli gggt t[: 5:0251 g!E ic:w im LReEh:slc[l% "
- ovel . . stanel gie AChse im LInksiau
pra :’fawa"abb" bReset_Axis: EOOL, * Reset der Achea *)
TS bStop: BOOL (* stoppt die Achse )
.l TwanCAT_Configuration [WAR_COMFL EMD_VAR
@ TwirCAT Import
i = Vaiiatle_Configuration VAR _COMFIG
B8 Alzerkoniiguration
[ ibsisbeneich
[l Bithotheksvermalter
[P S,

Abb. 120: Globale Variablen

Nachdem die globalen Variablen deklariert worden sind, kbnnen Sie mit der Programmierung starten. Dazu
deklarieren Sie vorerst die lokalen Variablen (siehe Abb. Lokale Variablen).

MC_Direction ist ein Aufzahlungstyp, der dem Baustein MC_MoveVelocity die Bewegungsrichtung vorgibt,
der wiederum eine Endlosfahrt des Motors durchfihrt.
Mit dem Funktionsbaustein MC_Reset wird ein Reset der Achse durchgefihrt. MC_MoveAbsolute ist ein
Funktionsbaustein mit dem eine absolute Positionierung durchgefuhrt wird. Mit dem Funktionsbaustein
MC_ReadActualPosition kann die aktuelle Position der Achse gelesen werden.

MC_Power gibt die Achse frei und MC_Stop wird flr das Stoppen der Achse bendtigt.

2 Bausteine

R i [FAIG)]

(1 [D001|FROGRAM BMAIM

Direciion:
fobdoveAbsolute_Axis_1:
o ovevelociny_Axis 1

WMC_Dirachon;
MC_MoveAbsalute:
MC_Movayelooty:

(* Anfzahlungstyp mil Bewe gungsnchiungen fiir MC_Mowvetalocity %)
" Eswird sing absolute Fostionierung durchgefihr )
(* Eswird eine Endlosfahrt durchgefiihrt*)

fbPower_Axiz_1: MC_Powsr (* Ezwerden die Freigaben fur dia Achse gasatzt®)
tbReadActualPosition_1: MC_ReadAciualPosiion; {* Eswird die akwuelle Pasition der Achse gelesen®)
fhResat_Axs: MC_FReset (* Egwird ain Reset dar Achse durchgefiihrn )
foStop: MC_Siop: (" Die Achse ward gestoppt )
bz Feady BOOL: (* Uberprutt ob die Achse bereitist®)
biove_Absoldt_sborted BOCL: (*Wird true, wenn dis Postioniarung nicht vallstandig ausgefubrt wardan konnte *)
biowe_Absolst_Done: B0l (* Zeigh ob die Positioniening abgeschlozsen ist®)
bReset_Done: Bl (* Zeigl of ein Resetworgang absgeschlossan 151
IrAce_Awis_1: L=EAL (* Beschleunigung bei absoluter Fosiionierng, beim Wert 0wirkt Standard *)
IrActual_Position: LREAL (* Aktuelle Position der Achse )
IiDece|_Asis_1 LREAL (*Werzogerung bei absoluter Fosiionierung, beim YWert 0 wirkt Standeard %)
Irderk_Axis 1: LREAL (* Fuscs bei absolutar Pasitioniarung, beim Wert 0 wirkt Standard %)
IrPasition_Drive_to: LRzAL (* Pasiion, die bai einer absolian Positionierung angatahren werden soll )
Ifvelochy_Move_Ab_Hwxis_1: L=EAL (" Geschwindigkeit. mit der bei einer ehsoluten Fostionierung getabren werden sall )
EMCI_waR
Abb. 121: Lokale Variablen
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BECKHOFF

Der Programmcode lautet wie folgt (siehe Abb. Programmcode):

{3 Baustaine

0001)* Freigabesignale werden gesetzt®)
0002 thPower_Axis_1(

| 0003 Enable = hbEnahle,

| 0004 Enable_Positve =  bEnahle,

| 0005 Enable_Megative =  bEnahle,

| 00 06| Orvettide = 100.000,

| 0007 AxisPefln = stMNC_TO_PLC,

| 0008| AuxisPefOut = stPLC_TO_NC,

| 0009 Status =¥,

| 0010] Errar =», ErorD =)
(Gl

10012 Uberpriift, ob die Achse bereitist™)

| 001 JbAxis_Feady = AxislsReady(stNC_TO_PLC nStateDvWord )
0014

| 0015)(* Fieset der Achse )

| 001 Bifh Feset_Axis(

10017 Execute =  bReset_Axis,

10018 Axis = stNC_TO_PLC,

10019 Done  =» hReset_Done,

| no20| Errar = . EmorlD = )

]

| Q0221(* Flihrt eine Absolutbewsgung durch *)

| 0023 fhkovesbsolute_Axis_1(

| 0024 Execute = bMove_Absolut

| 0025 Paosition = ItPosition_Drive_ta,

| 0026 Welocity = Itelocity_Move_Ab_Axis_1.
| 0027 Acceleration = IrAcc_dwis_1,

| 0025 Deceleration = IDecel_Axis_1,

|no2g| Jerk = rderk_Axis_1,

10030 Axis = stNC_TO_PLC,

| 0031 Daone =»  bMove_Absolut Daone.
| 0032 Commandabored=>  bMove_Absolut_Aborted
10033 Errar =» . ErarlD =
0034

| 0035IF fotdoveAbsolute_Axis_1.Done THEM

| 00 36| bhdowve_Absolut:= FALSE,

| 0037 EMND_IF

0033

1 0039)(* Fiihrt eine Endlosbewsgung durch )

1 0040)1F bhdove Right THEM

| 0041 Direction = MC_Positive_Direction;

| 0042 ELSIF bkoveleft THEMN

| 0043 Direction := MC_Negative_Direction;
|0044EMND_IF

[ZE

| 0046 fhhovevelocity_Axis 1(

| 0047 Execute bMoveRight OR bMowveleft,
| 0045 Welocity = 1000

| 0049 Acceleration = IrAcc_dwis_1,

| 0050] Deceleration = IDecel_Axis_1,

| 0051 Jerk = .

| 0052 Direction = Direction,

| 0053 Axis = stNC_TO_PLC,

| 0054 Invelocity =>

| 0055 Commandsbored=> |

| I05E| Errar =» ., Erorld =
0057

| 0058)IF biove_Absolut OR bMoveleft OR bMoveRight THEN
| 0059 hStop = FALSE;

| 0060 ELSE

| 00E1| bStop = TRLE;

| 0062 EMND_IF

0063

| 0064 * Stoppt die Achse *)

| 0065/ Stopf

| Q0BG Execute = bStop,

| 0067 Deceleration = 500,

| 0065 Jerk =

| 0063 Auxis = shNC_TO_PLC,

| 007 0] Daone => .

| 0071 Error => ,  Eraorld = )
0072

| 0073)* Auslesen der aktuellen Position *)

| 007 4thReadActualPosition_1{

| 0075 Enable = TRUE,

| 0076 Axis = stNC_TO_PLC,

| 0077 Done  =»

| 0075 Error =»

| 0079 ErrorlD  =>

| 0080| Fosition =>  IrActual_Position);

nos1

Abb. 122: Programmcode
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hme

Mit Hilfe der folgenden Visualisierung (siehe Abb. Visualisierung) kann der Motor anschliel3end betrieben

werden.

Bitte betatigen Sie den Taster Enable, um die Freigaben fiir die Achse zu setzen. Sie kénnen jetzt im "Free

run mode" den Taster Left oder Right betatigen und der Motor dreht sich mit einer im fbMove Velocity Axis_1
definierten Geschwindigkeit, in die ausgewahlte Richtung, oder Sie kénnen im "Absolute mode"
Geschwindigkeit, Beschleunigung, Bremsbeschleunigung und die anzufahrende Position angeben und mit
Start Job die Fahrt starten. Wenn Sie bei der Beschleunigung und der Bremsbeschleunigung nichts
angeben, wird der Default-Wert der NC benutzt.

Please, enable the axis:

Enahle

Actual Position

o 2 Reset Axis
0.00
-1000.00 1000.00
-2000.00 ‘ 2000.00
-3000.00 O 3000.00
Actual Welocity

Abb. 123: Visualisierung

® Informationen zu Funktionsbausteinen und Datentypen

Weitere Informationen zu den verwendeten Funktionsbausteinen und Datentypen erhalten Sie im
aktuellen Beckhoff Information System.

EL7201-000x, EL7211-000x

Version: 3.8.0
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Inbetriebnahme BEGKHOFF

5.2.5 Inbetriebnahme ohne die NC, Status-Wort/Control-Wort
(Master: TwinCAT 2.11 R3)

Die Betriebsarten CST, CSTCA, CSV und CSP lassen sich grundsatzlich auch ohne die TwinCAT NC
betreiben.

Endstufe freigeben iiber Control-Wort

Fir jede Betriebsart ist es notwendig, die Endstufe freizugeben. Dazu missen Uber die PLC im Control-Wort
(MDP742 [» 154] / DS402 [»_169]) die folgenden Werte in der angegeben Reihenfolge eingeben werden
(siehe Abb. DS402 State Machine).

Im Status-Wort (MDP742 [P 153] / DS402 [»_169]) werden die entsprechenden Statusmeldungen
ausgegeben.

Ohex

80,., (Fault reset)

61ex (Shutdown)

Thex (Switch on)

Frex (Enable operation)
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Fault reaction active

o) oo 0] 111

Switch on disabled

0010 0000

Statusword
Start HiByte of Controlword : dont't care
x: don't carg

Abb. 124: DS402 State Machine
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CST - cyclic synchronous torque

Im Index 0x7010:03 [»_154] Modes of operation (MDP) oder Index 0x6060:0 [»_169] Modes of operation
(DS402) muss Cyclic synchronous torque mode gewahlt werden. In den jeweiligen Prozessdaten sollte
ebenfalls das Predefined PDO Assignment: 'Cyclic synchronous torque mode (CST)' gewahlt werden (siehe
CoE-Prozessdaten [P_140] oder DS402-Prozessdaten [»_143]). Anschlielend muss die Konfiguration neu
geladen werden, um die Auswahl zu Ubernehmen.

Unter dem Index 0x6010:03 [»_153] Modes of operation display (MDP) oder dem Index 0x6061:0 [P_169]
Modes of operation display (DS402) kann Uberprift werden, in welchem Modus sich die Servoklemme
tatsachlich befindet.

Uber die PLC kann in der Variable Target torque ein definiertes Moment eingestellt werden, auf dem die
Servoklemme regeln soll. Das Moment wird in 1000stel des Nennstroms angegeben. Sollte dort

beispielsweise 1000,,, angegeben werden, entspricht das dem eingestellten Index 0x8011:12 [»_151] Rated

current (MDP) bzw. Index 0x6075:0 [»_170] Motor rated current (DS402). Der Wert 1,4, entspricht einem
1000stel des Nennstroms.

CSTCA - cyclic synchronous torque with commutation angle

Im Index 0x7010:03 [»_154] Modes of operation (MDP) oder Index 0x6060:0 [»_169] Modes of operation
(DS402) muss Cyclic synchronous torque mode with commutation angle gewahlt werden. In den jeweiligen
Prozessdaten sollte ebenfalls das Predefined PDO Assignment: 'Cyclic synchronous torque mode with
commutation angle mode (CSTCA)' gewahlt werden (siehe CoE-Prozessdaten [P_140] oder DS402-
Prozessdaten [P_143]). AnschlieRend muss die Konfiguration neu geladen werden, um die Auswahl zu
Ubernehmen.

Unter dem Index 0x6010:03 [»_153] Modes of operation display (MDP) oder dem Index 0x6061:0 [»_169]
Modes of operation display (DS402) kann Uberprift werden, in welchem Modus sich die Servoklemme
tatsachlich befindet.

Uber die PLC kann in der Variable Target torque ein definiertes Moment eingestellt werden, auf dem die
Servoklemme regelt und in der Variable Commutation angle kann der Winkel angegeben werden, der mit
dem eingestellten Moment gehalten werden soll. Das Moment wird in 1000stel des Nennstroms angegeben.
Sollte dort beispielsweise 1000, angegeben werden, entspricht das dem eingestellten Index 0x8011:12
[»_151] Rated current (MDP) bzw. Index 0x6075:0 [»_170] Motor rated current (DS402). Der Wert 1,
entspricht einem 1000stel des Nennstroms.

Der Wert fur den Winkel muss umgerechnet werden, 65536, entsprechen 360°.

CSV - cyclic synchronous velocity

Im Index 0x7010:03 [»_154] Modes of operation (MDP) oder Index 0x6060:0 [»_169] Modes of operation
(DS402) muss Cyclic synchronous velocity gewahlt werden. In den jeweiligen Prozessdaten sollte ebenfalls

das Predefined PDO Assignment: 'Cyclic synchronous velocity mode (CSV)' gewahlt werden (siehe CoE-
Prozessdaten [P_140] oder DS402-Prozessdaten [P_143]). Anschliefend muss die Konfiguration neu geladen
werden, um die Auswahl zu ibernehmen.

Unter dem Index 0x6010:03 [»_153] Modes of operation display (MDP) oder dem Index 0x6061:0 [»_169]
Modes of operation display (DS402) kann Uberprift werden, in welchem Modus sich die Servoklemme
tatsachlich befindet.

Uber die PLC kann in der Variable Target velocity 0x7010:06 [»_154] (MDP) oder 0x60FF:0 [»_172] (DS402)
eine definierte Drehzahl eingestellt werden, auf dem die Servoklemme regeln soll. Der konstante Wert
Velocity encoder resolution im CoE Objekt 0x9010:14 [»_156] (MDP) oder 0x6090:0 [»_171] (DS402)
entspricht 1 Umdrehung pro Sekunde. Wird dieser Wert in Target velocity eingetragen, dreht der Motor

1 Umdrehung / s, ein entsprechendes Vielfaches vom Wert Velocity encoder resolution bei Target velocity
eingtragen, erhéht die Geschwindigkeit.
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CSP - cyclic synchronous position

Im Index 0x7010:03 [»_154] Modes of operation (MDP) oder Index 0x6060:0 [»_169] Modes of operation
(DS402) muss Cyclic synchronous position gewahlt werden.

In den jeweiligen Prozessdaten sollte ebenfalls das Predefined PDO Assignment: 'Cyclic synchronous
position mode (CSP)' gewahlt werden (siehe CoE-Prozessdaten [»_140] oder DS402-Prozessdaten [P_143]).
Anschliefsend muss die Konfiguration neu geladen werden, um die Auswahl zu Gbernehemen.

Unter dem Index 0x6010:03 [»_153] Modes of operation display (MDP) oder dem Index 0x6061:0 [P_169]
Modes of operation display (DS402) kann Uberprift werden, in welchem Modus sich die Servoklemme
tatsachlich befindet.

Uber die PLC kann in der Variable Target position 0x7010:05 [»_154] (MDP) oder 0x607A:0 [»_171] (DS402)
eine definierte Position eingestellt werden, auf die der Motor fahren soll. Bei der Berechnung der Position

wird der berechnete Skalierungsfaktor [P_122] zugrunde gelegt. Der in der Variable Target position
eingetragene Wert muss mit dem berechneten Skalierungsfaktor multipliziert werden.
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5.2.6 Homing
(Master TwinCAT 2.11 R3)

Die hier angegebenen Daten sind beispielhaft fiir einen Servomotor AM3121-0200-0001 der Firma Beckhoff
Automation aufgefihrt. Bei anderen Motoren und je nach Applikation kénnen die Werte variieren.

Inhaltsverzeichnis

» Referenzierung [» 116]
o Funktionsbaustein "MC Home" [P 117]
o Referenz Modi [P 118]

Referenzierung

Die Referenzierung funktioniert nicht Gber den Online-Inbetriebnahme-Reiter der Achse (siehe Abb. Online-
Homing in der NC), da die Referenznocke nicht direkt an der EL72x1 angeklemmt werden kann.

— —— - e ] - =
! Unbenannt - TwinCAT System Manager - - -
Datei— Bearbeiten— Aktionen—Ansicht— Optionen—Hilfe — —

DEe S| i 2RR Al @avdFaat e cq2ERSIed
?'JE fdﬁifnf;‘::'s::’"”" | Algemein | Enstelungen | Parameter| Dynamic Orive | Furidionen | Kopoiung | Kompensati
i E-[B1 NC-Task 1 SAF Soll-Pasitis |
i i MC-Task1 SVE \

ifa NC-Task 1-Prozessabbild Schiepp [tvin i) [ree] - JsbGeschi [rms] SelGeschindig [ren/s]

i~ {77 Tables

[ s Achsen Jwesiide %] Besart-/Reglerausgsbe [%] Fehle

{ =g Achsel | Nl 11
! 3P5 - Konfiguration Satus fog ) Status bhys) Freigaben
958 Nocken - Kenfiguration [ Bareit ]Faht NICHT  [] Gekopoek | Regler

£1- M E/A - Konfiguration [] Referenziet | Fabrt grofer n Zigpostion | Varschub +

|;, Y E/L Geriite [l Hat fuftrag [ Fahint ldsiner |l Pas Bereich L | Varchub -

| 5= Gerat1 (EtherCAT)

i + Gerit 1-Prozessabbild Reglar Kyv-Fakbar [rmmndz )] Bezugs-Geschandigheit: [rimy'z]

=% Gerst1-Prozessabbild-Info ! ! 4

- §7 Eingdnge _Icpoghon | el Gieschvandighoet mme's|

- Bl Ausginge 0 '

Sl

1—

2|2l 2[E]

i—

]

;
-§ InfoData

[ Klemmel [EKL100) - ‘ — e
: |

=

+

F3

a1 InfoDats ol

i 4 "™ Klemme 2 (EL7201)

5-gH Zuerdnungen
@@ NC-Task1 SAF - Gerdt1 (EtherCAT)
L@@ NC-Task1 SAF - Gerst1 (EtherCAT) - Info

Abb. 125: Online-Homing in der NC
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Funktionsbaustein "MC_Home"

» Die Referenzierung muss aus der SPS heraus durchgefuihrt werden. Dazu wird hier der
Funktionsbaustein MC_Home aus der TC MC2 Lib genutzt.

» Folgende minimale Beschaltung ist in dem MC_Home notwendig.

o Der HomingMode, mit dem Sie auswahlen kdnnen, welchen Modus Sie fiir die Referenzierung

nutzen mochten.

o Der Execute, mit dem Sie die Referenzfahrt starten kbnnen.

o Und bCalibrationCam, der mit lhrer Referenznocke verkniipft werden muss, um die Referenzfahrt

zu stoppen.
D046|™Horming™)
IEK
D048/fbkC_Horme(
EE]
naso Position:=,
0051
nos2 Buffertdode:=,
0053 Options:=,
E
0055 Axig=axis] .
0056 Oone=x,
no57 Busy=>»,
o053 Active=r
nosy Commandaborted=»,
nas0 Errar=»,
D0E1 ErrorD=2>;

Execute:=bStatHoming . *Start der Referenzfahrt®)

Homingtdode:= MC_DefaultHoming, i Fihrt standart Feferenzfahrt aus®)

bCalibrationCam:=bReferenceStop . *Rierenznocke™)

Abb. 126: Beschaltung des MC_Home Bausteins

* In der folgenden Abb. Auszug der Funktionsbeschreibung des MC_Home sehen Sie einen Auszug aus
der Funktionsbeschreibung des MC_Home. Die gesamten Informationen entnehmen Sie bitte direkt
aus der zugehorigen Funktionsbeschreibung.

@ TwinCAT PLC Lib: MC (Version 2) it I Execute

Mit einer steigenden Flanke am Eingang Execute wird das Kommandao ausgefihr. I

(s Vorwort
[ Ubersicht
[ Das Zustandsdiagramm
[ Allgemeine Regeln
[ MWigration von der TcMC zur TcMC2
i Organisationsbausteine
@ Motion-Funktionzbausteine
& Point to Point Motion
& Superposition
@ Homing
M MC_Home
& Manual Motion
[ Achskopplung
[ Datentypen
@ Beizpielprogramme
[l TwinCAT PLC Lik: MC Camming (Wersiol
[l TwinCAT PLC Lib: MC Drive (Version 2) E
[l TwinCAT PLC Lib: MC Flying Saw (\Vers
[wm TwinCAT PLC Motion Control XFC
[l TwinCAT PLC Lib: NC Drive
[ TwinCAT PLC Remote Synchronigation — BufferMode
[ TwinCAT PLC Hydraulics
i TwinCAT PLC Temperature Controller
& TwinCAT PLC Lib: Controller Toolbox
[wm TwinCAT PLC Lib: Building Automation E
[wm TwinCAT PLC Lib: DMX
il TwinCAT PLC Lib: EIB
[im TwinCAT PLC Lik: LON
[wm TwinCAT PLC Lib: DALI .
[wm TwinCAT PLC Lib: M-Bus

Position

HomingMode

Options

Options.

Absolute Referenzposition auf die die Achse nach der Referenzfahrt gesetzt wird.

Alternativ kann hier die Konstante DEFAULT_HOME_POSITION verwendet werden. Dadurch wird die
im TwinCAT System Manager festgelegte Referenzposition fr Referenzierfahirt verwendet.

Achtung: Da die Referenzposition dblicherweise noch wahrend der Fahrt gesetzt wird, bleibt die
Achse nicht exakt an dieser Position stehen. Die Stillstandsposition weicht um den Bremsweg der
Achse ab, dennoch ist die Kalibrierung exakt.

HomingMode bestimmt, aufwelche Weise die Kalibrierung durchgefihrt wird.

= WMC_DefaultHoming
Fihrt die Standard-Referenzfahrt aus.

= MC_Direct
Setzt die Position der Achse direkt auf Position ohne eine Bewegung auszufiihren.

=+ MC_ForceCalibration
Erzwingt den Zustand "Achse ist kalibriert”. Es wird keine Bewegung ausgefilhrt und die
Position bleibt unverandert.

= MC_ResetCalibration
Setzt den Kalibrierungszustand der Achse zurlick. Es wird keine Bewegung ausgefiihrt und
die Position bleibt unverandert.

Die Datenstruktur Options enthalt zusatzliche, selten bendtigte Parameter. Im Mormalfall kann der
Eingang offen bleiben.

ClearPositionLag ClearPositionLag wirkt nur im Mode MC_Direct. ClearPositionLag kann
optional gesetzdt werden, falls Soll- und Istposition auf den gleichen Wert

gesetdt werden sollen. Damit wird der Schleppfehler geldscht.

[ TwinCAT PLC Lib: MP-Bus bCalibrationCam

F= Tein S AT RIS L LVIAS

bCalibrationCam spielgelt das Signal einer Referenznocke wieder, das (ber einen digitalen Eingang
in die Steuerung kommen kann.

m L5

Abb. 127: Auszug der Funktionsbeschreibung des MC_Home
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Referenz Modi

» Die EL72x1 kann mit den folgenden Referenz Modi der NC betrieben werden (siehe Abb. Auswahl der
Referenz Modi in der NC).

+ Default: Ist eine allgemeine Einstellung und fir die meisten Anwendungen geeignet.
Fahrt der Motor an den Referenznocken, wird eine Richtungsumkehr ausgelost. Mit dem abfallenden
Signal des Nocken bleibt der Motor stehen und die Referenzposition ist gesetzt.

» Software Sync: Die C-Spur W|rd virtuell nachgebildet.
— — —

_— =

. Unbenannt - TmnCAT System Managet - v

S— —
Datei Bearbeiten Aktionen  Ansicht  Optionen  Hilfe
B = o s 5 q
DSEH SR ER KA |8 ay/daand(e =2Q2ENe0 72
=8 SYSTEM - Konfiguration B — =
- B NC - Konfiguraton [ [ NC-Encader | | | Time C [ riine |
| £ [B1 NC-Task1 SAF
H i Paramet Wert T
i [B1 NC-Task1 SVE el = b Bl
o NC-Task 1-Prozessabbild Medulofsktor (z.8. 360.0°) 00 F mm
J= Tables Toleranzfenster fur Modulo-Start 0o F mm
1 &= Achsen Geber-Maske (Maximalwert des Gebers) 0xFFFFFFFF o
| B ¢
i =-Bek Achzel Geber-Sub-Maske (Maximalwert des Absalutbereichs DNO00FFEFF o
i #, Achsel En ¢ !
i & _Enc .
| o] Achee1Drive Referenz System INCREMENTAL =le
| iy, Achse1_Ctd - Endschaler
[ gl Elngange Software Endlagenl]benmachung Minimum FALSE *|B
I =@ Ausginge = Software Endlage Minimum 0.0 F mm
: : ! 3PS - Kﬂn‘flguratlon Seftware Endlageniberwachung Maximurm FALSE |B
t Mecken - Kenfiguration -
: = E/A - Korfiguration Software Endlage Maximum 04 F mm
| &) B E/A Gerdte +  Filter:
-5 Gerdt1 (EtherCAT) - Referenzfahrt:
= z gem'{ ;:':mm::':: Inf Suchrichtung fiir Referenziernecken invers FALSE ﬂ B
erat 1-Prozessabbild-Tnfo . . - -
E@T Eingrge Suchrichtung fir Syneirmpuls invers TRUE _] B
& ‘1 Ausgénge Referenzposition fur Referenzierfahrt (" Eichposition”) 0a F mm
=-§ InfoData Referenz Modus
= Klemmel (Ex1100) +  Weitere Einstellungen:
- InfoData Ple CAM'
"8 Klemme 2 (EL7201) n‘":‘”i re Es"'il ]
" . !
"_iluordnungen [ Dowrload ] [ Upload ] [Msaj’dq)pm] [Mazjchppsn] G H::d:::: L:t:hl E::; :dgf}.
I L NC-Task 1 SAF - Gerat1 (EtherCAT = Software Sync’ :
< & | L2 Application defined Homing sequence (PLC)
II|Bt!rl!i‘t Lokal (172.17.56.14¢

Abb. 128: Auswahl der Referenz Modi in der NC

Weiterhin lasst sich in der NC die Geschwindigkeit einstellen die bei der Referenzfahrt genutzt werden soll
(Abb. Einstellung der Referenzgeschwmd/gkelt)

! Unbenannt - TmnClLT System Manage{ - - E— i s— e E
— a e
Datei Bearbeiten Aktionen Ansicht  Optionen  Hilfe
|
DDWHI’_I'_‘.I5@ﬂ§‘%|ﬂ8|.§lu¥ﬁ&|l§} W m % 2q R FEEen ?
HSYSI'EM Kenfiguration | Pora | H'ﬂlﬁl | I |
|_:’ W - Konfiguration g g Dy N

i =-[B1 NC-Taskl SAF

© o [Ba NC-TasklSVE =

H ; Paramets Wert T Einheit

i 4= NC-Task 1-Prozessabbild LU bid
i : L7 Tables Geschwindigkeiten:

H =M Achsen Bezugsgeschwindigheit (z.B. Maimalgeschwind.) 22000 F mmys

SR Y Achse 1| Maximale erlaubte Geschwindigkeit 20000 F mmfs
'ﬁ“i :‘ :"’ i—j}“"- Geschwindigksit Hand Mag (Fast) §00.0 F rmfs
-l Achsel Drive R )

i i Achsel Ctrl Geschwindighkeit Hand Min (Slew) 1000 F mm/s
| B:;..gf Eingange Geschwind. Ref fahit in pos. Richtung 300 F mms
: [t Ausgange L Geschwind. Ref fahrt in neg. Richtung 300 F mmys
| B 575 - Kenfiguration ) I Pulsweite in positiver Richtung (Jog-Betriet) 50 F mm
| 2 Nocken - Kenfiguration Pulsweite in negativer Richtung (log-Betrieh) 50 F i

E B E/4 - Konfiguration

B8 /A Gerte +  Dymamik Parameter:
=5 Gerdt1 (EtherCAT) + | Endschalter
+ Gerdt 1-Prozessabhild «  Oberwachung:
+ guizl-szcssnhbild-lnh P T e
it - NCIParameter
-7,. InfoData +  Weitere Einstellungen:
£ B Klemme1 (EKL10D)
: @-§ InfoData

V| Klemme 2 (EL720L)

Abb. 129: Einstellung der Referenzgeschwindigkeit
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5.2.7
(Master TwinCAT 2.11 R3)

Einstellungen in der NC

Die hier angegebenen Daten sind beispielhaft fir einen Servomotor AM3121-0200-0001, der Firma Beckhoff
Automation aufgefihrt. Bei anderen Motoren und je nach Applikation kénnen die Werte variieren.

Inhaltsverzeichnis

» Definition der Einheit [» 119]

* Auswahl der max. Geschwindigkeit [»_120]

» Totzeitkompensation [P_120]

e Einstellungen der Geber-Maske [P _121]

» Skalierungsfaktor [P 122]

o Berechnung des Skalierungsfaktors [P 123]

o Ausgabe Skalierung [» 122]

e Schleppiberwachung Position [» 123]

e Inbetriebnahme des Motors mit der NC [ 124]

Fir die Inbetriebnahme mit der NC sind einige wichtige Parameter notwendig. Diese sollten vor der
Inbetriebnahme wie folgt eingestellt werden. Grundlegend fiir die Einstellung der folgenden Parameter ist die
eingestellte Einheit, in der die NC arbeiten soll. Bei den folgenden Parametern wurde zu Grunde gelegt,
dass eine Umdrehung 360° entspricht.

Definition der Einheit

Die Einheit kann in der Registerkarte Einstellungen der Achse definiert werden.

=Bl SYSTEM - Konfiguration
B' MNC - Konfiguration
EIEJ MC-Task 1 SAF
...[B1 NC-Task1 SVB
.=$= NC-Task 1-Prozessabbild
D Tables
B:a Achsen
" e [0
‘, Achsel_Enc
..iu-_l] Achse1_Drive
s Achsel_Ctr
%T Eingdnge
‘,I, Ausginge
..M SPS - Konfiguration
=8 E/A - Konfiguration
=B E/A Gerdte
-5 Gerét 2 (EtherCAT)
' =$= Gerit 2-Prozessabbild
=$= Gerit 2-Prozessabbild-Info
i Eingdnge
- @l Ausginge
=2
]

& InfoData
|j Klemme 1 (EE1100)

Abb. 130: Definition der Einheit

Allgemein | Einstelungen | Pammeterl D:mamikl Onlinel Funlctinnenl Knpplungl Knmpensation|

[Verknipft mit...

| Antrieb 7 (EL7201-0001)

Achstyp:

’CAanen D5402 (z2.B. BtherCAT CoE Antrich, AXZocc-B1x0/B510) ']

[Enheﬂ:

Ergebnis

Paosttion:

Geschwindighet .:
*/3

Huis Cycle Time / Access Divider

Teiler: 1 =

Modulo: 1]

- ] Anzeige
Posttion:

Geschw

Em
[ */min

Beschleunigung:
/a2

Dykuszeit (ms):

[7] Modulo

Ruck:
/33

2.000
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Auswahl der max. Geschwindigkeit

Die maximale erlaubte Geschwindigkeit errechnet sich anhand der maximalen Motorgeschwindigkeit
(Typenschild) und der zu verfahrenden Distanz. Hier bezogen auf 360° pro Sekunde.

1
vy, = Tmosttoror X 360° _ 2000 /pyyy X360°_ 00
Bes 60 s 60 s 3
1
v, = Tmaxitoror X 360°_ 2000 Ty X360°_ )
max 60 s 60 s s

- B SYSTEM - Kenfiguration
=8 NC - Kenfiguration
=1-[B1 MC-Task 1 SAF

|.NJgerneir1 | Emstellunganl F‘alameterl Djmamil{l Cinline | Funld.ionml Knpplungl Knmpmsation|

..[B1 NC-Task1 SVB l— :
| s DI Task - Proessabbild | [Parometer SR bk i
D Tables indigkeiten:
EI:H Achsen Bezugsgeschwindigkeit (z.B. Maximalgesch... ' 12000.0 F /=
E|H' Achsel Maxirale erlaubte Geschwindigkeit 12000.0 F s
-4, Achsel Enc Geschwindigkeit Hand Max (Fast) 600.0 F s
--it-_ll Achsel Drive e -
i Achsel Ctrl Geschwindigkeit Hand Min (Slow) 1000 F “fs
&8 Eingange Geschwind. Ref.fahrt in pos. Richtung 200 Fo|%s
‘l Ausginge Geschwind. Ref.fahrt in neg. Richtung 30,0 F s
-8 SPS - Konfiguration Pulsweite in positiver Richtung (Jog-Betrieb) | 5.0 F
=l E/A - Konfiguration Pulsweite in negativer Richtung {Jog-Betrieb) 5.0 F

Eﬂ E/A Gerdte

(5% Gerdt 2 (EtherCAT) R
-I- Gerit 2-Prozessabbild +  Endschalter:
-I- Gerdt 2-Prozessabbild-Info + | Uberwachung:
g iingéi?ge + | Sollwert Generator:
o usginge
‘ Infogatag + | MCI Parameter:
=- Klemme1 (EK1100) Weitere Einstellungen:

Abb. 131: Anpassung der Bezugsgeschwindigkeit

Die Bezugsgeschwindigkeit ist der maximalen erlaubten Geschwindigkeit gleichgestellt.
Darunter kdnnen bei Belieben noch die max. und min. Geschwindigkeit fir den Handbetrieb der NC
eingestellt werden.

Totzeitkompensation

Die Totzeitkompensation der Achse kann in der Registerkarte Time Compensation der Encoder-
Einstellungen Achse1_ENC eingestellt werden. Sie sollte theoretisch 3 Zyklen der NC-Zykluszeit betragen,
besser haben sich jedoch 4 Zyklen der NC-Zykluszeit erwiesen. Dazu sollten die Parameter Time
Compensation Mode Encoder auf ,ON (with velocity)’ und Encoder Delay in Cycles auf 4 eingestellt sein.

| General | NC-Encoder | F‘ammaar| Time Compensation |D-r1|ine|

Parameter Offline Value Online Value

- Time Compensation Mode En...| | "ON (with velocity)' ™
10 Time is absolute FALSE =]

Encoder Delay in Cycles @

Additional Encoder Delay 0

Abb. 132: Parameter Totzeitkompensation

120 Version: 3.8.0 EL7201-000x, EL7211-000x



BECKHOFF

Einstellung der Geber-Maske

Inbetriebnahme

In der Registerkarte Parameter der Encodereinstellungen Achse1_ENC kdnnen die maximalen Werte fur die
Geber-Maske eingestellt werden. Die EL72x1 stellt fir den Geber maximal 32 Bit zur Verfligung.

Mit dem Parameter Geber-Maske (Maximalwert des Gebers) kann die Anzahl der Bits eingestellt werden, die
maximal zur Verfigung stehen sollen. Im Default steht hier OXFFFF FFFF, das entspricht 32 Bit (20
Singleturn Bits und 12 Multiturn Bits). Berechnen lasst sich das mit der folgenden Formel.

GMmax - ESEWEBMMEits+Mu!timmEEn‘3 —1= 220+12 —1 =4 2949457 295 == (0x FFFF FFFF

Der Parameter Geber-Sub-Maske (Maximalwert des Absolutbereichs) gibt an, wie viele Bits vom
Maximalwert des Gebers Singleturn Bits sein sollen. Im Default sind es 20 (und damit 12 Multiturn Bits). Das
kann mit folgender Formel berechnet werden.

GMgy = 25inglsturnBits _  — 920 _ { — { 048 575 => 0x 000F FFFF

Ein weiteres Rechenbeispiel mit 13 Singleturn Bits und 8 Multiturn Bits.

GMmﬂx — 2Singleturn BitstMultiturnBits _ | — 21348 _ { — 2 097 151 == 0x O01F FFFF

GMgy = 2SmgletwrnBits __ | — 213 _ 1 — 8191 => Ox 0000 1FFF

=B SYSTEM - Konfiguration

& I NC - Konfiguration | Allgemein I NC—Encoderl EEIEmEtEfl Time Compensation I Online|

e e e e
- Parameter Wert Typ | Einheit
- NC-Task1 SVB : s
.= NC-Task 1-Prozessabbild = | Encoder Auvmertimg
D Tables Geberzahlrichtung invers (Polaritat) FALSE ;I B
-2fw Achsen Skalierungsfaktar 0.000343322753906  F | </INC
- Achse 1 Scaling Factor Divisor (default: 1.0) 10 F
- [Acheel Fue Nullpunktverschiebung/Positionsaffset 0.0 F
-i'l'_ll AChSEl_DI’i\"E ulpgun Erschiepung/ Fostonsors k
"l Achse1 Ctrl Modulofaktor (z.B. 360.07) 360.0 E
%T Eingdnge Toleranzfenster fir Modulo-5tart 0.0 F
- §) Ausgdnge Geber-Maske (Maximalwert des Gebers) UxFFFFFFFF D
-5 5PS - Konfiguration Geber-Sub-Maske (Maximalwert des Absolutbereichs) | 0x000FFFFF D
- E/A - Konfiguration
Em E/A Gerdte Referenz System TMCREMEMTAL' LI E
. .5 Gerdt2 (EtherCAT) +  Endschalter:
...=$a Gerdt 2-Prozessabbild +  Filter:
: =t= Gerat 2-Prozessabbild-Info T
: i
$iiEnginge + | Weitere Einstellungen:

r- @ Ausgénge

I ———
Abb. 133: Einstellung der Geber-Maske
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Skalierungsfaktor

Den Skalierungsfaktor kdnnen Sie andern, wenn Sie in der NC "Achse 1_Enc" und die Registerkarte
"Parameter" auswahlen (siehe Abb. Skalierungsfaktor einstellen). Der Wert lasst sich mit den unten
angegebenen Formeln berechnen. Bei der Berechnung wird zur Grunde gelegt, dass eine Umdrehung 360°
entspricht.

In die Berechnung des Skalierungsfaktors flie3t die Anzahl der Singleturn Bits mit ein. Wie bereits
beschrieben, rechnet die EL72x1 im Default mit 20 Singleturn Bits. Mit diesem Wert wird im Folgenden auch
der Skalierungsfaktor berechnet. Sollte sich der Wert der Singleturn Bits andern, muss der Skalierungsfaktor
angepasst werden.

Berechnung des Skalierungsfaktors:

_ Weg pro Umdrehung  360°

o
SF =~ ngleturnBits = oz = 0/000343322753906 /¢
[-B SYSTEM - Konfiguration . - :
EI' NC - Konfiguration | Allgemein I NC—Enc.oder| Eamme‘terl Time Compensation IDnhnel
=B C—r]';sl-(rl ipiFS‘u"B Parameter Wert Typ |Einheit
- | asl
=t NC-Task 1-Prozessabbild o SELet il
D Tables Geberzdhlrichtung invers (Polaritdt) FALSE LI B
- Achsen ( Skalierungsfaktor 0.000343322753906 F o |%INC )
-t :h‘;es - Scaling Factor Divisor (default: 1.0) 10 F
chsel Enc
it-_l] Achse l_Drive Mullpunktverschiebung/Positionsoffset 0.0 F
|- &
_____ a, Achsel Ctrl Modulofaktor (z.B. 360.0%) 360.0 F
%1 Eingdnge Toleranzfenster far Module-5Start 0.0 F|®
- §l Ausgange Geber-Maske (Maximalwert des Gebers) OxFFFFFFFF D
= :::. z E“”:fgura:f"” Geber-Sub-Maske (Maximalwert des Absolutbereichs)  0x000FFFFF D
=8 - Konfiguration ' ! -
Elﬁ E/A Gerite Referenz System INCREMENTAL _I E
| @55 Gerat2 (EtherCAT) + | Endschalter:
+ Gerdt 2-Prozessabbild +  Filter:
-.=f= Gerit 2-Prozessabbild-Info +  Referensfahrt
- &1 Eingénge
gﬁ\usggéngge +  Weitere Einstellungen:

Abb. 134: Skalierungsfaktor einstellen

Ausgabe Skalierung

Bitte tragen Sie in der Registerkarte Parameter der Drive-Einstellungen, beim Parameter Ausgabeskalierung
(Geschw.) den Wert 32 ein.

- SYSTEM - Konfiguration

-8 NC - Konfiguration

£+{B) NC-Task 1 SAF [ [Parameter  |Wen Typ | Einheit
; MC-Task 1 SVE

| Allgemein | NC-Artrieh | EEEmEtEfl Time Cnmpmsaticn|

== NC-Task 1-Prozessabbild - | Ausgabeskalierung:
D Tables Mator invers angeschlossen (Polaritit) FALSE j B
B:‘* Achsen Bezugsgeschwindigkeit (z.B. Maximalgeschwind.) 12000.0 F |®s
- Achsel bei Bezugsausgabe [0.0 ... 1.0] 1.0 F
- st tnc Ausgabeskalierung (Gesch 320 F
ir-a Achse 1_Drive usgabeskalierung (Geschw.) . ]
P fay Achsel Ctrl + | Uptionale Ausgabeskalierung:
%T Eingdnge +  Weitere Einstellungen:

- §l Ausginge
.- B 5PS - Konfiguration

Abb. 135: Ausgabeskalierung
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Schleppiiberwachung Position

Die Schleppabstandsiiberwachung kontrolliert, ob der aktuelle Schleppabstand einer Achse einen Grenzwert
Uberschreitet. Als Schleppabstand wird die Differenz zwischen ausgegebenem Sollwert (StellgréRe) und
dem riickgemeldeten Istwert bezeichnet. Sind die Parameter der Klemme noch unzureichend eingestellt,
kann es dazu fiihren, dass beim Verfahren der Achse die Schleppabstandsiiberwachung einen Fehler
ausgibt. Bei der Inbetriebnahme kann es deswegen eventuell von Vorteil sein, wenn man die Grenzen der
Schleppiiberwachung Position etwas erhoht.

Beschadigung von Geraten, Maschinen und Peripherieteilen moéglich!

Bei der Parametrierung der Schleppliberwachung kdnnen durch Einstellen zu hoher Grenzwerte Gerate,
Maschinen und Peripherieteile beschadigt werden!

=Bl SYSTEM - Konfiguration
-l NC - Konfiguration

EIE] e e i Pararmeter Wert Typ |Einheit
io[B1 NC-Task 1 SVB

| Aligemein | NC-Controller | Parameter | Oniine |

..=¥a NC-Task 1-Prozessabbild S eiEnfEl b

D Tables Schleppiberwachung Position TRLUE LI B

EI:‘* Achsen Mazxirnaler Schleppabstand Position 5.0 F G
-k Achsel Maximale Schleppfilterzeit Position 002 F 5

‘. Achsel Enc
&) Achsel Drive

= Fosiionsregelkre s

i.iaq Achsel Ctrl Pesitionsregelung: Proportionalfaktor Kv (Kv-Fakter) 1.0 F st
%T Eingdnge Geschwindigkeitsvorsteuerung: Gewichtung [00..1.., 1.0 F
- §l Ausginge +  Weitere Einstellungen:

..A SPS - Konfiguration
=8 E/A - Konfiguration

Abb. 136: Schleppuberwachung
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Inbetriebnahme des Motors mit der NC

» Sind die Parameter eingestellt, dann ist der Motor prinzipiell betriebsbereit. Einzelne weitere Parameter
missen der jeweiligen Applikation angepasst werden.

* Um die Achse in Betrieb zu nehmen, aktivieren Sie die Konfiguration (Ctrl+Shift+F4), markieren die
Achse, wahlen die Registerkarte Online aus und geben unter Set die Achse frei.

» Setzen Sie alle Hakchen und stellen Sie Override auf 100% (siehe Abb. Achse freigeben).
AnschlielRend kann die Achse bewegt werden.

| Algemein | Binstellungen I Ealameterl Qmamik| Online | Eunktinnenl Eupplungl Humpensatinn|

\ _0 ; 0058 Soll-Position: _E_MEE;]

Schleppabstand (min/max)  [] lst-Geschw.: [*/=] Soll-Geschwindigh.: [/3]
0.0027 (-0.024, 0.022) 01221 0.0000
Cvemide: [%] Gesamt-‘Reglerausgabe: [%] Fehler:
100.0000 % 0.00 7 -0.00 % 0 (00
Status (og.) Status (phys.) Freigaben
[] Bereit Faht NICHT  [] Gekoppett Regler
] Referenziett [ Fahrt grilker [ In Zielposition Vorschub +
[ Hat Auitrag [ Fahrt kleiner [] In Pos.Bersich Vorschub -
Regler Kv-Faldor: [F/=/] Bezugs-Geschwindigheit : [F/=]
1 1 12000 1
ZJielposition: [] dieliGeschwindigkeit: [F/s]
0 1 0
F1 | F2| F3| _F4 F8 | _F9
Freigaben setzen M
Reqgler 0k,
Worzchub +
Yarzchub - Abbruch
Ovemde [%]

Abb. 137: Achse freigeben

Sie kdnnen nun die Achse mit Hilfe der Funktionstasten F1, F2 (Ruckwarts) und F3, F4 (Vorwarts) bewegen.
Sie kdnnen hier den Kv Faktor verstellen und sich somit an einen passenden Faktor herantasten. Stellen Sie
zunachst 0 ein, um die richtige Bezugsgeschwindigkeit einzustellen. Wie die Bezugsgeschwindigkeit
berechnet wird, entnehmen Sie bitte dem Kapitel "Auswahl der max. Geschwindigkeit [»_120]". Die
Berechnung gibt einen relativ genauen Wert an, Sie missen diesen Wert gegebenenfalls noch etwas
korrigieren. Verfahren Sie dazu den Motor mit einem Kv Faktor von 0 und achten Sie darauf, dass die Ist-
Geschwindigkeit mit der Soll-Geschwindigkeit ibereinstimmt.
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Eine andere Mdglichkeit besteht darin, unter der Registerkarte Funktionen, die Achse anzusteuern.
Nachfolgend ein Beispiel dazu.

« Wahlen Sie als Starttyp Reversing Sequence.

» Geben Sie eine gewlnschte Zielposition2 an, z. B. 12000°.

* Geben Sie eine gewinschte Zielgeschwindigkeit an, z. B. 12000°/s.
+ Geben Sie eine gewinschte Zielposition1 an, z. B. 0°.

» Geben Sie den gewtlinschte /dle Time an, z. B. 2 s.

+ Wabhlen Sie Start.

|.ngerneir1 | Einstellungen | Ealameterl anamikl Dnlinel Funktionen Eapplungl Kumpensatiun|

- Soll-Posttion: []
> -0.0027 20086
Erweiterter Achsstart h
Starttyp: [Heversing Sequence ]
Zielposition1: ] [] Stop
Zielgeschw 12000 [/5]
Fielposition2: 12000 [
Idle: Time: 2 8 Last Time: [5]
\ ) 0.00000
Antriebs-Ausgabe
Ausgabeart: [ Prozert - ]
Ausgabewert: o [%] Stop
Ist-Pasition Setzen
[Absulut & ] o
Ziel-Position Setzen
[Fvbsulut - ] a Setzen

Abb. 138: Reversing Sequence

Nun dreht sich |hr Motor auf die Position 2, verbleibt dort 2 s und fahrt wieder auf die Position 1. Das wird
wiederholt, bis Sie das mit "Stop" beenden.
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5.3 Betriebsarten

5.3.1 Ubersicht

Es werden die Betriebsarten CST, CSTCA, CSV und CSP unterstitzt. Die Betriebsart wird im CoE-
Verzeichnis im Index 0x7010:03 [»_154] Modes of operation (MDP) oder Index 0x6060:0 [»_169] Modes of
opreration (DS402) eingestellt. In den jeweiligen Prozessdaten hat der Anwender zusatzlich die Méglichkeit
das passende Predefined PDO Assigment auszuwahlen. Damit sind alle nétigen Variablen in den
Prozessdaten.

CSV [P 127] - cyclic synchronous velocity (Geschwindigkeitsregelung)

In der Betriebsart CSV arbeitet die EL72x1-xxxx im zyklischen Geschwindigkeitsinterface. Uber die Variable
Target velocity kann eine definierte Geschwindigkeit eingestellt werden.

CST [»_130] - cyclic synchronous torque (Drehmomentregelung)

In der Betriebsart CST arbeitet die EL72x1-xxxx im zyklischen Drehmomentsinterface. Uber die Variable
Target torque kann ein definiertes Drehmoments eingestellt werden.

CSTCA [» 133] - cyclic synchronous torque with commutation angle (Drehmomentregelung mit
Kommutierungswinkel)

Diese Betriebsart ist ebenfalls zur Verwendung am zyklischen Drehmomentsinterface. Zusatzlich hat der
Anwender die Méglichkeit den Kommutierungswinkel anzugeben. Uber die Variable Commutation angle
kann ein Winkel eingestellt werden, der mit einem definierten Drehmoment der Variablen Target torque
gehalten werden soll.

CSP [» 136] - cyclic synchronous position (Positionsregelung)

In der Betriebsart CSP arbeitet die EL72x1-xxxx im zyklischen Positionsinterface. Uber die Variable Target
position kann eine definierte Position eingestellt werden.

Mehr Informationen zu den drei oben angegebenen Betriebsarten finden Sie im Kapitel ,Inbetriebnahme
ohne die NC*.
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5.3.2 CSV

CSV - cyclic synchronous velocity (Geschwindigkeitsregelung)

In der Betriebsart CSV arbeitet die EL72x1-xxxx im zyklischen Geschwindigkeitsinterface. Uber die Variable
Target velocity kann eine definierte Geschwindigkeit eingestellt werden.

Step-by-Step
» Flgen Sie die Klemme, wie im Kapitel Konfigurationserstellung TwinCAT [»_72] - manuell oder - Online
scan [P _77] beschrieben, zur Konfiguration hinzu.

« Verknilpfen Sie die Klemme, wie im Kapitel Einbindung in die NC-Konfiguration [P 95] beschrieben, mit
der NC.

» Importieren Sie die Motor XML Datei, wie im Kapitel Einstellungen im CoE [»_103] beschrieben, in das
Start-up Verzeichnis.

+ Stellen Sie die Betriebsart im CoE-Verzeichnis auf Cyclic synchronous velocity mode (CSV), Abb.

Auswahl Betriebsart.
i1 g8 SYSTEM - Configuration [ General | EtherCAT [ DC | Process Data | Startup | CoE -Online | Diag History | Onine |
H ' NC _ Conﬁguration eneral rocess a anup 30 History niine
PLC - Configuration [ Auto Update  [¥] Single Update [] Show Offline Data
s Camn - Cenfiguration
I/0 - Configuration
Elﬂ 1/0 Devices Add to Startup... Online Data Module OD (AoE Port): 0
E|—w= Device 2 (EtherCAT)
..=f= Device 2-Image Indezx Name Flags Value Unit
=t Device 2-Image-Info +- 10120 RxPDO assign RW >3<
&1 Inputs +-1C13:0 TxPDO assign RW »1<
& Outputs +-1C32:0 SM output parameter RO =32«
§ InfoData +-1C33:0 SMinput parameter RO =32¢<
[§ Term1 (EK1100) -+ GO0D:0 FE Inputs RO =17«
- § InfoData +- G010:0 DRV Inputs RO >19¢<
EJ---'H Term 2 (EL7342) =1 7010:0 DRV Outputs RO > 14«
E]"'Iﬂ Term 3 (EL7332) i Cormroor RO P eD0TF (37)
EJ---'ﬂ Term 4 (EL7031) Modes of operation RW P Cyclic synchronous velocity mode....
(- "% Term 5 (EL7041-1000) = ' e . ﬁ‘
' Set Value Dial -
4" Term 6 (EL7041) ;glg-gi Efge“szfq“e .
& Term 7 (EL7201 s
S |j T::: 8 EEL?ZUl% 7010:0B  Torque limitation Dec: ]
.58 Term 9 (EL7201) ?“;“:”E ‘;g’g:;’?aﬁm angle Hes: 0400000003
+- BO0D: ings
- Term 10 (EL9011) + 20080 FER g - ) - -
) : esolver Settings Enum; Cypclic spnchronous velocity mode [CSY
&8l Mappings + - 2010:0 DRV Amplifier Settings Ty ity mod
+-8011:0 DRV Motor Settings Cyclic synchronous torque made [C5T)
¥ 8012:0 DRV Brake Settins Bool Cyelic spnchranous torque mode wﬂhm
Binary: 09000000 4
Name Online Bit Size: ©1 08 O @2 O @7
a1 Statuswerd X 0xd027 (4135) — tatus2
T WeState X0 BOOL 01 15223 Input 0 nStatusd, nStatusd
T State 0008 (31 LITNT 2.0 1655.0 Tnnut N

Abb. 139: Auswahl Betriebsart

» Wahlen Sie bei den Predefined PDO Assignments ebenfalls Cyclic synchronous velocity mode (CSV),
Abb. Predefined PDO Assignment wéhlen.
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| General | EtherCAT | DC | Process Data | Startup | CoE - Online | Diag History | Online |

Sync Manager: PDO List:
5M  Size Type Flags Index Size MName Flags 5M 5U it
0 128 MboeOut Obc1ADD 40 FB Position F 3 0
1 128 MbzxIn O 1ADT 20 DRV Statusword F 3 0
2 [ Outputs c1AD2 40 DRY Velocity actual value F 0
3 & Inputs k1A03 20 DRV Torque actual value F 0
(c1A04 20 DRV Info data 1 F 0
(e 1AD5 20 DRV Info data 2 F 0
(1600 20 DRV Controbword F 2 0
1601 40 DRV Target velocity F 2 0 -
4| [T | » 4| i | »
PDO Assignment {1C1.2): FDO Contert {(1AD0):
{HEDD Index Size Offs Mame Type Default (hes
1601 i -
7] 01602 x6000:11 4.0 0.0 Postion UDINT
[ 1603 _L
[[]0x 1604
[[]0x 1605
4 1 | 3
Download Predefined PDO Assi o I ity mode -
PDO Assignment Predefined PDO Assignment: (none)
) Predefined PDO Assignment: Cyclic synchronous torque mode ([CSTY
[C]PDO Corfiguration F'redeﬂned PDO Ass:nmem: Ty |-:: chronous to que mode with cummutatmn angle (CSTCAY
q

Abb. 140: Predefined PDO Assignment wahlen

» Aktivieren Sie die Konfiguration (Ctrl+Shift+F4)
» Durchlaufen Sie die State Machine der Klemme. Dazu gibt es zwei Mdglichkeiten:

o Sie nutzen die TwinCAT NC.
Die State Machine wird von der NC automatisch durchlaufen. Sie kdnnen in der Registerkarte
Online der Achse die Achse freigeben.
Setzen Sie alle Hakchen und stellen Sie Override auf 100% (siehe Abb. Freigaben setzen).
Anschlief3end kann die Achse bewegt werden.
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Inbetriebnahme

Yy

_0 0058 Soll-Pastion: - uu.é;']

Schleppabstand fmin/max)  [] lst-Geschw.: [/s] SollGeschwindigk.:  [/s]
0.0027 (40.024, 0.022) £.1221 0.0000
Crvemde: [%] Gesami-/Reglersusgabe: [%] Fehler
100.0000 % 0.00 /-0.00 % 0 el
Status flog ) Status (phys.) Freigaben
| Beret VI Fa NICHT | Gekoppet [7] Regler
7| Referenziet [ | Fahn grofer [ In Zelposition [V Vorschub =
[ Hat Auftmg  [T]FahtKeiner [T In Pos.Bereich [¥] Verschub -
Regler Kyv-Faktor ["/s/"] Bezugs-Geschwindighet [*/s]
1 _,u 12000 _,u
Zelpostion: [l Ziel-Geschwindigkeit: [*/a]
0 ﬂ 0
FI | F2| F3| F4 F8 | F9

’
Freigaben setzen g
[¥| Regler ok |
[¥]Worschub + ;
[F]Varschub - Abbiuch
Owernde [%]:
100 Ale ;

Abb. 141: Freigaben setzen

o Sie nutzen nicht die TwinCAT NC.
In diesem Fall missen Sie die State Machine manuell durchfahren. Befolgen Sie dazu die

Anweisungen im Kapitel Inbetriebnahme ohne die NC [»_112].

+ Uber die zyklische Variable Target velocity (Abb. Vorgabe Drehmoment) kénnen Sie eine definierte
Geschwindigkeit vorgeben. Der Wert im Index 0x9010:14 (0x6090, DS402) Velocity encoder resolution

entspricht 1 U/s.

Mame Online Type Size =Addr.. In/Out UserID Linkedto
&¢ Position ¥ 000000000 (07 UDINT 4.0 1320 Input 0 ninDatal . Axis 10_Enc_I..
g»l Statusword X 00000 (0) UINT 20 136.0 Input 0 nStatusl, n5tatus?
& WicState X 1 BOOL 01 15223 Input 0 nStatusd, nStatusd
1 State 00042 (66) UINT 20 1655.0 Input 0
&7 AdsAddr ACI1128290301.. AMSADDR.. 8.0 1657.0 Input 0
1 Chn0 000 (0] USINT 1.0 1665.0 Input 0
%1 Chnl 001 (1) USINT 1.0 1666.0 Input 0
@l DeOutputShift X 0x0009EB854 (549300) DINT 4.0 1667.0 Input 0 nDcOutputTime . Axis 1.
gl DeInputShift ¥ 0a003320A0C (3350...  DINT 4.0 1671.0 Input 0 nDclnputTime . Axis 10_..,
| Controlwerd X 00008 (51 UINT 2.0 1320 Qutput 0 nCtrll, nCtrl2
%] Target velocity 000000000 (0} DINT 40 134.0 Output 0
Abb. 142: Vorgabe Drehmoment
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5.3.3 CST

CST - cyclic synchronous torque (Drehmomentregelung)

In der Betriebsart CST arbeitet die EL72x1-xxxx im zyklischen Drehmomentinterface. Uber die Variable
Target torque kann ein definiertes Drehmoments eingestellt werden.

Step-by-Step
» Flgen Sie die Klemme, wie im Kapitel Konfigurationserstellung TwinCAT [»_72] - manuell oder - Online
scan [P _77] beschrieben, zur Konfiguration hinzu.

« Verknilpfen Sie die Klemme, wie im Kapitel Einbindung in die NC-Konfiguration [P 95] beschrieben, mit
der NC.

» Importieren Sie die Motor XML Datei, wie im Kapitel Einstellungen im CoE [»_103] beschrieben, in das
Start-up Verzeichnis.

+ Stellen Sie die Betriebsart im CoE-Verzeichnis auf Cyclic synchronous torque mode (CST), Abb.
Auswahl Betriebsart

=B SYSTEM - Configuration -
i CoE - Qnline | o i i
i | NC - Configuration | General | EtherCAT | DC | Process Data I Startup | | Diag History | Onllne|
PLC- Conﬁgurat@n [ Auto Update  [¥] Single Update [—] Show Offine Data
1 Cam - Configuration
4 /0 - Configuration
Elﬁ /O Devices Add to Startup... Online Data Module OD {AoE Port): o
=555 Device 2 (EtherCAT)
\..=¥m Device 2-Image Indesx Name Flags Value Uriit
== Device 2-Image-Info +-1C12:0 RxPDO assign RV >3<
§ Inputs +-1C13:0 TxPDO assign RW >1g
utputs + : output parameter Bl FS
$l Output 1C32:0 SM RO 2
‘ InfoData +1- 1C33:0 SMinput parameter RO >32 <
- Term1 (EK1100) -+ G000 FB Inputs RO 17«
@& InfoData +- 6000 DRV Inputs RO >19¢<
EJ---'ﬂ Term 2 (EL7342) =1 7010:0 DRV Outputs RO >14«
[ "% Term 3 (EL7332) 00— Camtrabaand RO P B001F (31)
EJ---Iﬂ Term 4 (EL7031) 7010:03  Modes of operation RW P Cyclic synchronous torque mode (...
BOP I
(- " ™| Term 5 (EL7041-1000) : - ~
"] Term 6 (EL7041) 701009 Targettorque Set Value Dialog =
F010:0A  Torgue offset
[ "% Term 7 (EL7201) : o
5958 Term 8 (EL7201) ;3133? gz::;:z:“::gle Des: 10
T : .
B .JJ IE"” iﬁfﬁﬂ) + 80000  FB Settings Hex: (+0000000A
----- erm . )
8 Mappi + 8008:0 FB Resolver Seftings Erim: [E_l,lclic syhchronous torque made (C5T) v]
-8 Vappings + 8010:0 DRV Ampiffier Settings
+- 80110 DRV Motor Settings
+ - 8012.0 DRV Brake Settinas Baal )
Binary:
Mame Online Bit Size:
T Statusword X 0027 (4135) 52
T WeState X0 B . v nput
ST State 00008 (8) UINT 2.0 1655.0 Input 0
&1 AdsAddr AC1128290301.. AMSADDR.. 80 1657.0 Input 0
Ot AN mn FICTRIT 1n 1880 N Temmn b n

Abb. 143: Auswahl Betriebsart

« Wahlen Sie bei den Predefined PDO Assignments ebenfalls Cyclic synchronous torque mode (CST),
Abb. Predefined PDO Assignment wéhlen
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| General | EtherCAT | DC | Process Data | Startup | CoE - Online | Diag History | Online |
Sync Manager: PDO List:
S5M  Size Type Flags Index Size Mame Flags SM sU -
0 128 MboOwt e 1ADD 40 FE Postion F 3 0
1 128 Mbzxn O 1AD1 20 DRV Statusword F 3 0
2 4 Outputs Q1 AD2 40 DRV Velocity actual value F 0
3 8 Inputs M 1AD3 20 DRY Torgque actual value F 3 0
e 1AD4 20 DRV Info data 1 F 0
O 1AD5 20 DRV Info data 2 F 0
1600 20 DRV Controbwaord F 2 0
(e 1601 40 DRV Tanget velocity F 0 i
1| 1 | » 1| 1 | »
PDO Assignment (1CT12): PDO Content (T 1ADD):
{b:'I'E-D'I] Index Size Cffs MName Type Default (he
1601 -
[7] B 1602 (6000:11 4.0 0.0 Position UDINT
[ 1603 40
[] G 1604
[F]0x 1605
4 i | 3
Download Predefined PDO Assi mode -
PDO Assignment
[ PDO Configuration Predefined PDO Assignment: Tyclic synchronous torque mode with commutation angle (CSTCA)
Predefined PDO Assignment: Cyclic synchronous velocity mode (CSYY

Abb. 144: Predefined PDO Assignment wahlen

 Aktivieren Sie die Konfiguration (Ctrl+Shift+F4)
» Durchlaufen Sie die State Machine der Klemme. Dazu gibt es zwei Mdglichkeiten:

o Sie nutzen die TwinCAT NC.
Die State Machine wird von der NC automatisch durchlaufen. Sie kdnnen in der Registerkarte
Online der Achse die Achse freigeben.
Setzen Sie alle Hakchen und stellen Sie Override auf 100% (siehe Abb. Freigaben setzen).
Anschlief3end kann die Achse bewegt werden.

EL7201-000x, EL7211-000x
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Soll-Postion: [l
orgg -0.0058 —
Schleppabstand frin/max)  [] Ist-Geschw.: ['/s] SollGeschwindigk.:  [*/s]

0.0027 (40.024, 0.022) 01221 0.0000
Crvemde: [%] Gesami-/Reglersusgabe: [%] Fehler
100.0000 % 0.00 /-0.00 % 0 kel
Status fog ) Status (phys. ) Freigaben
|| Beret I Faht NICHT | Gekoppet [¥] Regler
[ Referenzet [ Faiut grober [ In Belposition [¥ Viorschub +
[ Hat Auftmg [T Falhnt kdeiner [7] In Pos Bereich [¥ Viarschub -
Regler Kv-Faktor ["/s/] Berugs Geschwindighedt: [*/s]
1 J,J 12000 _,u
Zislpostion: [ Zied-Geschwindigheit: [/e]
0 ﬂ 0
Fi | F2| F3| F4 F8 | F9
[ Freigaben setzen g

| Regles :
Rl g
V] Warschub - Abbiuch

Owernde [%]:
100

Abb. 145: Freigaben setzen

o Sie nutzen nicht die TwinCAT NC.
In diesem Fall missen Sie die State Machine manuell durchfahren. Befolgen Sie dazu die

Anweisungen im Kapitel Inbetriebnahme ohne die NC [»_112].

« Uber die zyklische Variable Target torque (Abb. Vorgabe Drehmoment) kénnen Sie ein definiertes
Moment vorgeben. Der Wert wird in 1000stel vom rated current angegeben und das Moment wird nach
folgender Formel berechnet, wobei der rated current sich auf den Wert im Index 0x8011:12 (rated
current) bezieht.

Marne Online Type Size »Addr.,.  In/Out  UserID Linked to

#T Position ¥ 000000000 (0) UDINT 4.0 1320 Input 0 ninDatal . &xis10_Enc_L..
&l Statusword ® 00000 (0] UINT 2.0 136.0 Input 0 n5tatusl, nStatus2

%1 Torque actual v... 040000 (0) INT 20 1380 Input 0

&#l WeState X 1 BOOL 01 1522.3 Input I nStatusd, nStatusd

&1 State 0:0042 (66) UINT 20 16550 Input 0

&1 AdsAddr AC1128290301.. AMSADDR.. &0 16570 Input 0

&1 Chn 0:400 (D) USINT 1.0 16650 Input 0

%l Chnl 001 (1) USINT 1.0 1666.0 Input 0

&l DeOutputShift ¥ 0x0009E854 (649300) DINT 4.0 1667.0 Input 0 nDcOutputTime , Axis 1.,
&1 DelnputShift ¥ 0x003320AC (3350.. DINT 4.0 1671.0 Input 0 nDcInputTime . Axis 10_..
_@l Controlword X 00005 (6) UINT 2.0 1320 Qutput 0 niCtrll, niCtrl2

( %| Target torque 00000 (0) INT 20 134.0 Output 0 )

Abb. 146: Vorgabe Drehmoment
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5.3.4 CSTCA

CSTCA - cyclic synchronous torque with commutation angle (Drehmomentregelung mit
Kommutierungswinkel)

Diese Betriebsart ist ebenfalls zur Verwendung am zyklischen Drehmomentinterface. Zusatzlich hat der
Anwender die Méglichkeit den Kommutierungswinkel anzugeben. Uber die Variable Commutation angle
kann ein Winkel eingestellt werden, der mit einem definierten Drehmoment der Variablen Target torque
gehalten werden soll.

Step-by-Step
» Flgen Sie die Klemme, wie im Kapitel Konfigurationserstellung TwinCAT [»_72] - manuell oder - Online
scan [P _77] beschrieben, zur Konfiguration hinzu.

» Verknilpfen Sie die Klemme, wie im Kapitel Einbindung in die NC-Konfiguration [P 95] beschrieben, mit
der NC.

» Importieren Sie die Motor XML Datei, wie im Kapitel Einstellungen im CoE [»_103] beschrieben, in das
Start-up Verzeichnis.

« Stellen Sie die Betriebsart im CoE-Verzeichnis auf Cyclic synchronous torque mode with commutation
angle (CSTCA), Abb. Auswahl Betriebsart

- SYSTEM - Configuration "
E 2 NC - Configurat?on | (General | EtherCAT | DC | Process Data I Startup | CoE - Online | Diag History | Online|
PLC- Conflsuratl?n [ Auto Update  [¥] Single Update [] Show Offiine Data
..o Cam - Configuration
=-f§ IO - Configuration
Elﬁ 1/0 Devices Add to Startup .. Online Data Module OD {AoE Fort): 0
=== Device 2 (EtherCAT)
~.=f= Device 2-Image Index Name: Flags WValue Unit
=F Device 2-Image-Info +1C12:0 RxPDO assign R s3z
81 Inputs +1-1C13:0 TxP DO assign RW >1<¢
$! Outputs +-1C32:0 SM output parameter RO v
‘ InfoData +1- 1C33:0 SMinput parameter RO >32<
=-/ Term1 (EK1100) -+ G000 FE Inputs RO 17«
&-§ InfoData + 60100 DRV Inputs RO +19¢
-7 Term 2 (EL7342) = 70100 DRV Outputs RO s14<
- "% Term 3 (EL7332) 01000 Comtrobward ROP eDO1F (31)
E]—--'ﬂ Term 4 (EL7031) 7010:03 Modes of operation BW P Cyclic synchronous torgue mode .
i3] Term 5 (EL7041-1000) ' [ et Value Dial |
EJ---'ﬂ Term 6 (EL7041) F010:05 Target torgue o9 -
J010:0A  Torgue offset
5| Term 7 (EL7201 .
S .i Term EEL?EUI; 7010:0B  Torque limitation Dec: "
%] Term 9 (EL7201) LS L Hex: 0+00000008
- +1- 30000 FB Settings
| Term 10 (EL9011) +- 80080 FE Resolver Settings E nurr; [Eyclic synchiohaus kargue mods with o v]
-85 Mappings +- 8010:0 DRV Amplifier Settings Crclic synchronous velocity mode (C5Y)
80110 DRV Motor Settings Cyclic synchronous torque mads (CST
+- 8012:0 DRV Brake Settinas Boal:
Binamy: 0B 000000 4
MName Online Bl 2 ©1 08 @18 @2 064 O7 ko
T Statusword Ko 01027 (4135) % ™ et ]| 1 Status?
T WeState X0 BOOL 01 15223 Input 0 nStatusd, nStatusd
T State 0:0008 (8) UINT 20 1655.0 Input 0

Abb. 147: Auswahl Betriebsart

+ Wahlen Sie bei den Predefined PDO Assignments ebenfalls Cyclic synchronous torque mode with
commutation angle (CSTCA), Abb. Predefined PDO Assignment wéhlen.
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| General | EtherCAT | DC | Process Data | Startup | CoE - Online | Diag History | Online |

Sync Manager: PDO List:
SM Size Type Flags Index Size MName Flags SM S it
0 128 M Out Q1400 40 FE Posttion F 0
1 128 Mbocin 1401 20 DRV Statusword F 3 0
2 [ Outputs M1AD2 4.0 DRY Velocity actual value F 0
3 2 InpLts 1A03 20 DRY Targue actual value F 0
el AD4 20 DRV Info data 1 F 0
(1405 20 DRV Info data 2 F 0
(1600 20 DRV Controlword F 2 ]
1601 40 DRV Target velocity F 0 i
14| 1 | » 4| 1 | »
PDO Assignment (1C12): PDO Content (e 1A00):
{b-c'IEDD Index Size (ffs MName Type Default (hes
(1601 »
[7] G 1602 Oeb000:11 4.0 0.0 Position UDINT
7] 01603 L
[]ec1604
[ k1605
4| i | 3
Download Predefined PDO Assi - i mode with commutation -
FDO Assignment Predefined PDO Assignment: (none)
[7] PDO Corfiguration Predefined PDO Assignment: Cyclic synchronous torgue mode
Predefined PDO Assignment: Cyclic synchronous velocity mode (CSVY

Abb. 148: Predefined PDO Assignment wahlen

 Aktivieren Sie die Konfiguration (Ctrl+Shift+F4)
» Durchlaufen Sie die State Machine der Klemme. Dazu gibt es zwei Mdglichkeiten:

o Sie nutzen die TwinCAT NC.
Die State Machine wird von der NC automatisch durchlaufen. Sie kdnnen in der Registerkarte
Online der Achse die Achse freigeben.
Setzen Sie alle Hakchen und stellen Sie Override auf 100% (siehe Abb. Freigaben setzen).
Anschlief3end kann die Achse bewegt werden.
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_ -U. 0.0086
Schleppabstand fmin/max)  [7] lst-Geschw [*/e] SollGeschwindigk :  [*/a]
{0.0027 (0.024, 0.022) 01221 0.0000
Cryemide: [%] Gesami-/Reglersusgabe: [%] Fehler
100.0000 % 0.00/-0.00% 0 {0x0)
Status fog ) Status (phys. ) Freigaben
| | Baret J|Esht NICHT || Gekoppet [#] Regler
7| Referenziet [ | Fahn grofer [ In Zelposition [¥] Viorschub +
[T Hat Auftrag [ Fahnt Keiner [] In Pos Bereich [¥] Varschub -
Regler Kv-Faktor ["fs/ Beaugs-Geschwindighed : [*/s]
1 J,J 12000 _,L!
Telpostion: [l Fiel Geschwindigheit: [*/e]
0

1 0
—_ = + | ++ ® | —-
Fi | F2| F3| F4 F8 | F9
rFreigabmsetaen g
/| Regler
= | [¥]Vorschub +
V] Warschub - Abbiuch

Owernde [%]:
100

Abb. 149: Freigaben setzen

o Sie nutzen nicht die TwinCAT NC.
In diesem Fall missen Sie die State Machine manuell durchfahren. Befolgen Sie dazu die

Anweisungen im Kapitel Inbetriebnahme ohne die NC [»_112].

+ Uber die zyklische Variable Target torque kdnnen Sie ein definiertes Moment vorgeben. Der Wert wird
in 1000stel vom rated current angegeben und das Moment wird nach folgeneder Formel berechnet,
wobei der rated current sich auf den Wert im Index 0x8011:12 rated current bezieht.

Uber die zyklische Variable Commutation angle kénnen Sie einen definierten Winkel vorgeben. Der Wert
wird in 360°/2' angegeben.

Mame Online Type Size =Addr.. Inf/Out UserlD Linked to

T Statusword X 00000 (0) UINT 2.0 132.0 Input 0 nStatusl, nStatus2

sl WeState X1 BOOL 01 15223 Input @ nStatusd, nStatusd

& State 00042 (65) UINT 20 1655.0 Input @

&1 AdsAddr AC1128290301.. AMSADDR.. &0 1657.0 Input 0

T Chil 000 (0) USINT 1.0 1665.0 Input @

T Chnl 0x01 (1) USINT 1.0 1666.0 Input @

& DcOutputShift ¥ 00009ERS4 (B49300) DINT 4.0 1667.0 Input 0 nDeQutputTime . Axis 1...
@l DelnputShift X 0w003320AC (3350...  DINT 4.0 1671.0 Input @ nDelnputTime , Axis 10_,.,
L] Controbaord X 00006 (5 LI 20 1220 Dutput—0 nCtrll, nCtrl2

%/ Target torque 040000 (0] INT 2.0 154.0 Output 0

%/ Commutation angle 0x0000 (0] UINT 2.0 1360 Output 0

Abb. 150: Vorgabe Drehmoment und Kommutierungswinkel
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5.3.5 CSP

CSP - cyclic synchronous position (Positionsregelung)

In der Betriebsart CSP arbeitet die EL72x1-xx1x im zyklischen Positionsinterface. Uber die Variable Target
position kann eine definierte Position eingestellt werden.

® Minimale Zykluszeit

Die Zykluszeit im CSP Modus muss 2*n * 125 us betragen (mit n = 1 bis 8)
also 250 pus, 500 ps, 1 ms, 2 ms, 4 ms, 8 ms, 16 ms oder 32 ms.

Step-by-Step

» Flgen Sie die Klemme, wie im Kapitel Konfigurationserstellung TwinCAT [P 72] - manuell oder - Online
scan [P _77] beschrieben, zur Konfiguration hinzu.

+ Verknipfen Sie die Klemme, wie im Kapitel Einbindung in die NC-Konfiguration [» 95] beschrieben, mit
der NC.

» Konfigurieren Sie den Motor mit Hilfe der Automatischen Konfiguration (nur OCT-Typen), anhand des
Drive Managers [P 98] oder importieren Sie die Motor XML-Datei, wie im Kapitel Einstellungen im CoE
[»_103] beschrieben, in das Start-up Verzeichnis.

+ Stellen Sie die Betriebsart im CoE-Verzeichnis auf Cyclic synchronous position mode (CSP), Abb.
Auswahl Betriebsart.

i Bl SYSTEM - Configuration

&+ B NE - Configuratian  Ganeral | EiheeCAT | Configuraion [ DC__ | Process Data | Stasup | CoF -Onine | [iag History [ Oriine [ NC: Drina | NC: Funclions

W PLC - Configueation [ Updsels | [ Aeo Update (V] Singhe Update I Show OFfine Data
BB Cam - Configuration
-+ V3 - Configuration [ Adhaced...
B 10 Devices R b Starfup Uriline Lials Maduls OO (A€ Podtl o
=} -= Device 2 (EtherCAT)
4= Device 2-Image e Fiame Fags Ve Link ]
= Device -Image-nfe - 1CE0 SM quiput paramster R » R«
o gl Inputs # 103340 SM input parameser RO R
71 4l Outputs # B000:D FE Inpuis A E
- @ InfoData +- 6001:0 FB Touch probs inputs RO 2 M«
=-8 Term 1 [EX1100) #6010 DAY Inpuls R ERET:
7 @ InfcData # 7001:0 FB Touch probe outputs RO » M«
"] Term 2 [ELT201-0010) 5 RO EAT T
® Term 3 (ELSM11) RO P De01F (31)
i &8 Mapgings AW P Cyche gnchronous postion mode
Set Value Disiog - ]
D |
Hesx
Eriim yehc syncheanows position mede [CSF +
Cuclic sunchionous postion moda [C5F)
Cacdic: sunchiomous velociy moda |[C5Y)
ook Cchic: sinchionous tongus moda (C5T) Ea |
Cuchic sunchinnos lonpue mode sith commeer—
S Binany (500 00 00 4 -
. y Bit Sz 1 B 16 @ 32 E4 ?
Narne Online Tw
&1 Position X O00AJEZS0 (10806... UDINT 40 nao Input 0 rilrDiatal . Axis 1_Emc_ln
&7 Statuswoard X 02027 (4135) UIMT 20 o [npl.rl [u] ASkatiEl, AStatus?

Abb. 151: Auswahl Betriebsart

« Wahlen Sie bei den Predefined PDO Assignments ebenfalls Cyclic synchronous position mode (CSP),
Abb. Predefined PDO Assignment wéhlen.
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General | BtherCAT | Corfiguration | DC | Process Data | Staup | CoE - Online | Diag History | Online | NC: Online | NC: Functions |

Synic Manager: PDO List:
5M  Sige Type Fags Imde; Sige MName Flags 5M 50 =
0 128 MiOut Ox1AD0 40 FB Pasition F 3 1]
1 128 Mixcin d1AD1 20 DRV Statusword F 3 0 1
2 B Outputs Ox1AD2 40 DRV Velocity actual valus F 0
3 24 Inputs x1AD3 20 DRV Tomue actual value F 0
OelAd 20 DRV info data 1 F 0
x1AD5 20 DRV Info data 2 F 0
x1ADe 40 DRV Following emmor actual value F 0
x1A07 20 FB Touch probe status F 3 0
Me1AD8 40 FA Teuich renhe 1 nos nnsitinn F 3 n -
« | i | b ' fit | »
PO Assignment (Ba1C12): PDO Content (b1 ADS):
E]ﬁ index Sz Offs  MName Type Defautt
v
Fox1602 eb001:12 4.0 2.0 TP1 Neg position UDINT
7] x1603 0
[ e 1604
[]0x1605
7] Ok 1606
(] D 1607 < m | ¥
| PDO Assignment Predefined PDO Assignment: {none)
71 PDO Confiauration Predefined FDO Assignment: Cyclic synchronous torgue mode ([CST)
. Predefined FDO Pﬂugrrnuri Cyclic a'md'lmwutm mu-du with commutation angle [CSTCAJ
s C5V)

Abb. 152: Predefined PDO Assignment wahlen

+ Aktivieren Sie die Konfiguration (Ctrl+Shift+F4)
» Durchlaufen Sie die State Machine der Klemme. Dazu gibt es zwei Mdglichkeiten:

o Sie nutzen die TwinCAT NC.
Die State Machine wird von der NC automatisch durchlaufen. Sie kénnen in der Registerkarte
"Online" der Achse die Achse freigeben.
Setzen Sie alle Hakchen und stellen Sie Override auf 100% (siehe Abb. Freigaben setzen).
Anschlief3end kann die Achse bewegt werden.
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Soll-Pastion: Il
By -0.0058 a00ee
Schleppabstand fmin/max)  [] Ist-Geschw.: [*/s] Soll-Geschwindigk.:  [*/s]
0.0027 (40.024, 0.022) £.1221 0.0000
Cryemide: [%] Gesami-/Reglersusgabe: [%] Fehler
100.0000 % 0.00/0.00% 0 {00)
Status flog ) Status (phys.) Freigaben
|| Baret V| Faht NICHT [Tl Gekoppet ! Regler
7| Referenziet [ | Fahn grofer [ In Belposition [V Vorschub =
[T Hat Auftrag [ Fahnt Keiner [] In Pos Bereich [¥] Varschub -
Regler Ky-Faktor: ['/s/] Berugs-Geschwindigheit: [*/s]
1 _,u 12000 _,u
Zielpastion: [l Zied-Geschwindigkeit: [/e]
i

ﬂ 0
mipARAR] | A
rFreigahmsetaen “
7| Fege o)

[] Yorschub +
oo

Owernde [%]:

,m arel

Abb. 153: Freigaben setzen

o Sie nutzen nicht die TwinCAT NC.
In diesem Fall missen Sie die State Machine manuell durchfahren. Befolgen Sie dazu die

Anweisungen im Kapitel Inbetriebnahme ohne die NC [»_112].

« Uber die zyklische Variable Target position (Abb. Vorgabe Position) kénnen Sie eine definierte Position

vorgeben. Der Wert muss mit dem berechneten Skalierungsfaktor [P_122] multipliziert werden, um die
korrekte Position zu erhalten.

Mame Online Type Size >Addr... In/Out UserlD Linked to

&1 Position X 0xDOA4BBGS (10795876) UDINT 4.0 no Input 0 ninDatal . Axis 1
&1 Statusword X 00021 (33) UINT 20 750 Input 0 n5tatusl, nStatu
&l WeState 0 BOOL 01 15223 Input 0 nStatusd, nStatu
& InputToggle X1 BOOL 01 15243 Input O nStatusd, nStatu

@1 State (hD00S8 (8) UINT 20 1550.0 Input 0

&7 adsAddr AC1128290301 EAD3 AMSADDR., 8.0 15520 Input O

@1 Chni 0x:00 (0) USIMT 1.0 1560.0 Input 0

T Chnl 001 (1) USINT 1.0 1561.0 Input 0

& DeOutputShift X 0:0000CE6C (541900) DINT 40 1562.0 Input 0 nDeOutputTime
&1 DelnputShift X (D0333094 (3358100) DINT 4.0 1566.0 Input O nDelnputTime .
| #! Controlword ¥ (0006 (R) UINT 20 710 nCtril, nCtri2
‘ @ Target position 0x00000000 (0) UDINT 4.0 730 Output 0 I

Abb. 154: Vorgabe Position
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Schleppfehleriiberwachung

Weiterhin besteht im CSP Mode die Mdglichkeit, eine Schleppfehleriiberwachung einzuschalten. Im
Auslieferungszustand ist die Schleppfehleriiberwachung ausgeschaltet. Bei allen anderen Modes kommt
dies nicht zum Einsatz und wird ignoriert.

» Mit dem Following error window (Index 0x8010:50 MDP742 / Index 0x6065 DS402) Iasst sich das
Fenster der Schleppfehleriberwachung einstellen. Der hier eingestellte Wert - mit dem
Skalierungsfaktor multipliziert - gibt an, um welche Position die Ist-Position von der Sollposition, positiv
und negativ, abweichen darf. Die gesamte akzeptierte Toleranz ist somit doppelt so gro3, wie die im
Following error window eingetragene Position (siehe Abb. Schleppfehlerfenster).

accepted following
error tolerance

J ] J L 'l ' L J
T T T i T T T T

following error |following error
window window

- el -
- L L

L

following error B no following error P following error

h J

r
L
r

reference position

Abb. 155: Schleppfehlerfenster

» Mit dem Following error time out (Index 0x8010:51 MDP742 / Index 0x6066 DS402) Iasst sich die Zeit
(in ms) einstellen, die fur eine Schleppfehleriberschreitung erlaubt ist. Sobald die Sollposition fiir die
im Following error time out eingetragene Zeit um mehr als die im Following error window eingetragene
Position tberschritten wird, gibt die Klemme einen Fehler aus und bleibt unverzuglich stehen.

» Der aktuelle Schleppfehler kann im Following error actual value (Index 0x6010:09 MDP742 / Index
0x60F4 DS402) ausgelesen werden.

Following error

f - window
B -
=" ="\ _ Foliowing emror
= 7 A tolerance
- -
- -

- t

Following emor
window

Abb. 156: Schleppfehler Gber die Zeit

Der Wert OXFFFFFF (-1) im Following error window bedeutet, dass die Schleppfehleriiberwachung
ausgeschaltet ist und entspricht dem Auslieferungszustand.
Der Following error time out ist im Auslieferungszustand 0x0000 (0).
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54 Profile MDP742 oder DS402

Die EL72x1-000x unterstutzt die Antriebsprofile MDP742 und DS402. Die Profile definieren die Darstellung
der Parameter der EtherCAT-Klemme und den Index unter dem die jeweiligen Parameter im
Objektverzeichnis angeordnet sind.

Beide Profile beinhalten die gleichen Parameter, sie unterscheiden sich nur in den festgeschriebenen
Bezeichnungen und dem Index der Parameter. Das MDP742 Profil (Modular Device Profile) hat die fiir
Beckhoff EtherCAT-Klemmen Ubliche Aufteilung der CoE-Objekte.

Das DS402 Antriebsprofil ist in der IEC61800-7-200 spezifiziert (CiA402) und nutzt eine andere Aufteilung
der Objektverzeichnisstruktur.

Die Drive State Machine der EL72x1-000x basiert in beiden Profilen auf der CiA402 State Machine [P _112],
somit ist das funktionale Verhalten identisch.
Ab Werk wird die Klemme mit dem Profil MDP742 ausgeliefert (EL72x1[-0000])

Profil wechseln

In Falle des Profilwechsels muss ein EEPROM Update [»_190] durchgeflihrt werden und die zugehdrige ESI
Beschreibung [»_190] kann auf die Klemme geladen werden.

Es ist zu beachten, dass die CoE-Objektbeschreibung und die Prozessdaten fir beide Profile unterschiedlich
sind. Es missen jeweils die zu dem eingestellten Profil passenden Motor XML Files hinzugezogen werden.

® Klemmenbezeichnung MDP742 und DS 402Profil

1 Es ist zu beachten, dass durch den oben beschriebenen Profilwechselprozess die Servo Motor
Klemme in TwinCAT eine andere Typenbezeichnung erhalt.
Im TwinCAT System Manager stellt sich die Klemme dann als eines der folgenden Gerate dar:
- Servo Motor Klemme mit MDP742-Profil: EL72x1[-0000]
- Servo Motor Klemme mit DS402-Profil: EL72x1-0001

5.5 Prozessdaten MDP742

Inhaltsverzeichnis

* Sync Manger [»_140]

* PDO-Zuordnung [P_142]

* Predefined PDO Assignment [»_143]

Sync Manager (SM)

Sync Manager (SM) Der Umfang der angebotenen Prozessdaten kann Uber den Reiter ,Prozessdaten®
verandert werden (siehe Abb. Karteireiter Prozessdaten SM2, EL72x1 (default) und Karteireiter
Prozessdaten SM3, EL72x1 (default)).
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Generall EtherCaT | oCc Procesz Data | Startupl CoE -Elnlinel [ag Histuryl Dnlinel M Dnlinel M Functiunsl

Sync kManager: FOO List:
S | Size | Type | Flags |ndex | Size | I arne | Flagz | Shd | S
1] 128 b bCluat 01400 4.0 FB Position F 3 1]
1 128 fed bl ry 41401 2.0 DRY Statuzword F 3 1]
2 E Outputs 01402 40 DAY Yelocity actual value F 1]
3 5 Inputs Ox1A03 20 DRY Torque actual value F 1]
Ox1404 2.0 DRY Info data 1 F 1]
w1405 2.0 DRY Info data 2 F 1]
O=1600 DR Controkword F z I}
0«1601 40 DRY Target velocity F 2 n =
O=1602 20 DR Target torque F 1]
01603 20 DRY Commutation angle F D_ILI
l (> [« | B
PO Aszignment [021C12): FDO Content [0 B00):
01600 Index | Gize | Ofis | Mame [ Type | Default |
1601 0«700:01 20 0.0 Controlword UIMT
[(10=1802 20
[ 0=1603
[C10=1604
[ 0=1605
1] | B
Download IPredefined PDO Assignment: 'Cyclic synchronous velociy rode [C5W]' j
= .
I DO Assignment Load POO info from device I
™ PDO Configuration -
Sync Unit Azzignment. .. I

Abb. 157: Karteireiter Prozessdaten SM2, EL72x1 (default)

Generall EtherCAT | DC Procesz Data | 5tartu|:u| CoE -Dnlinel Dliag Histu:ur_l,ll Dnlinel MC: Online | MC: Funchions

Sync M anager: POO List:
Shd | Size | Type | Flanz
- e T i e o
1 128 hbxln Dx1401 20 DAY Statuzword F 1]
2 B Qutputs D1 A02 4.0 DRY Yelocity actual value F 1]
3 G |nputz 01403 20 DAY Torgue actual value F 1]
Ox1A04 2.0 DRY Info data 1 F 1]
0w A0S 2.0 DRY Info data 2 F 1]
01600 2.0 DRY Contralword F 2 1]
Ox1601 40 DAY Target velocity F 2 n -
Ox1602 20 DRY Target torque F 1]
<1603 20 DAY Commutation angle F D_ILI
1] [ |4 | E
PO Aszignment [0=1C13): PDO Content [Ox1A00]:
01400 Index | Size | 0#fs | Name [ Type | Default |
Ox14010 0600011 4.0 n.a Pozition DINT
[] 0x1402 40
[]0x1403
[]0w1404
[] 01405
1] | ©
Download IF'redefined PDO Assignment: 'Cyclic synchronous velocity mode [C5Y) j
- .
M FDO Assignment Load PDO info from device I
™ FDO Canfiguraticn i i
Sy Unit Assignment. . I

Abb. 158: Karteireiter Prozessdaten SM3, EL72x1 (default)
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PDO-Zuordnung

» Zur Konfiguration der Prozessdaten markieren Sie im oberen linken Feld ,Sync Manager” (siehe Abb.)
den gewlnschten Sync Manager (editierbar sind hier SM2 und SM3).

* Im Feld darunter ,PDO Zuordnung“ kénnen dann die diesem Sync Manager zugeordneten
Prozessdaten an- oder abschaltet werden.

» Ein Neustart des EtherCAT-Systems oder Neuladen der Konfiguration im Config-Modus (F4) bewirkt
einen Neustart der EtherCAT-Kommunikation und die Prozessdaten werden von der Klemme
Ubertragen.

PDO-Zuordnung der Sync Manager, EL72x1

SM2, PDO-Zuordnung 0x1C12

Index GroRe (Byte.Bit) Name PDO Inhalt

0x1600 (default) 2.0 DRV Controlword Index 0x7010:01 [» 154]
0x1601 (default) 4.0 DRV Target velocity Index 0x7010:06 [» 154]
0x1602 2.0 DRV Target torque Index 0x7010:09 [» 154]
0x1603 2.0 DRV Commutation angle Index 0x7010:0E [» 154]
0x1604 2.0 DRV Torque limitation Index 0x7010:0B [»_154]
0x1605 2.0 DRV Torque offset Index 0x7010:0A [» 154]
0x1606 4.0 DRV Target position Index 0x7010:05 [» 154]

SM3, PDO-Zuordnung 0x1C13

Index GroRe (Byte.Bit) Name PDO Inhalt

0x1A00 (default) 4.0 FB Position Index 0x6000:11 [» 153]
0x1A01 (default) 2.0 DRV Statusword Index 0x6010:01 [» 153]
0x1A02 4.0 DRV Velocity actual value Index 0x6010:07 [» 153]
0x1A03 2.0 DRV Torque actual value Index 0x6010:08 [» 153]
0x1A04 2.0 DRV Info data 1 Index 0x6010:12 [» 153]
0x1A05 2.0 DRV Info data 2 Index 0x6010:13 [» 153]
0x1A06 4.0 DRV Following error actual Index 0x6010:09 [» 153]

value
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Predefined PDO Assignment

Eine vereinfachte Auswahl der Prozessdaten ermdglicht das "Predefined PDO Assignment". Am unteren Teil
des Prozessdatenreiters wahlen Sie die gewlinschte Funktion aus. Es werden dadurch alle benétigten PDOs
automatisch aktiviert, bzw. die nicht bendtigten deaktiviert.

Vier PDO-Zuordnungen stehen zur Auswahl:

Name SM2, PDO-Zuordnung SM3, PDO-Zuordnung
CYC"C} synchronous | 0x1600 [»_157] (DRV Controlword) 0x1AQQ [r_158] (FB Position)
{g'g{}';y mode 0x1601 [> 157] (DRV Target velocity)  |0x1A01 [»_158] (DRV Statusword)
Cyclic synchronous |0x1600 [»_157] (DRV Controlword) 0x1A00 [»_158] (FB Position)
E%rg%e mode 0x1602 [»_158] (DRV Target torque) 0x1A01 [» 158] (DRV Statusword)
0x1A03 [»_159] (DRV Torque actual value)
Cyclic synchronous |0x1600 [»_157] (DRV Controlword) 0x1A01 [»_158] (DRV Statusword)

torque mode with
commutation angel 0x1602 [»_158] (DRV Target torque)

(CSTCA) 0x1603 [»_158](DRV Commutation angle)
Cyclic synchronous |0x1600 [»_157] (DRV Controlword) 0x1A00 [»_158] (FB Position)
osition mode
?CSP) 0x1606 [»_158] (DRV Target position) 0x1A01 [r_158] (DRV Statusword)
0x1A06 [r_159] (DRV Following error actual
value)
PO Assignment ((e1C13): PDO Content {0 1,A00):
ﬁ:llig'lu o Index Size Offs Name Type Defi
o i i
[F]Gx1A02 L c6000:11 4.0 0.0 Position UDINT
] Be1A03 Ll
[] T 1 A0S
[[] 1 AD5
[C]Gx1A06 - P 1 r
=ln.4 Aan—?
Download [Freda‘“md PDQ Assignment: Cyclic synchronous velocity mode (CSV) - ]
POO Assignment Predefined PDO Assignment: {none)
) ) Predefined PDO Assignment: Cyclic synchronous torque mode (CST)
[ PDO Configuration Predefined PDO Assignment: Cyclic synchronous torgue mode with commutation angle (CSTC,
Predefined PDO Assignment: Cyclic i !
Predefined PDO Assignment: Cyclic synchronous position mode (TSP

Abb. 159: Karteireiter Prozessdaten Predefined PDO Assignment, EL72x1

5.6 Prozessdaten DS402

Inhaltsverzeichnis

» Sync Manger [»_143]

* PDO-Zuordnung [P_145]

» Predefined PDO Assignment [P _146]

Sync Manager (SM)

Sync Manager (SM) Der Umfang der angebotenen Prozessdaten kann Uber den Reiter ,Prozessdaten®
verandert werden (siehe Abb. Karteireiter Prozessdaten SM2, EL72x1 (defaulf) und Karteireiter
Prozessdaten SM3, EL72x1 (default)).
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General | EtheiCAT | DC ProcessData | Startup | CoE - Online | Diag History | Online |

Sync Manager: PDO Ligt;
Shd | Size | Tupe | Flags |ndex | Size | Mame | Flags | Shd | SU |
1] 123 bd eIt Ox1A00 20 05402 Statuzword F 3 1]
1 128 tdbuln (w1401 4.0 05402 Position actual value F K] 1]
2 5 Outputs Dl A2 40 05402 Veloacity actual value F a
3 [ |nputs w1403 20 DS402 Torgue actual value F 0
01600 20 05402 Controlword F 2 1]
0«1601 4.0 DS402 Target welocity F 2 0
w1602 20 DS 402 Target torque F 0
0«1803 20 05402 Commutation angle F 0
0«1604 20 05402 Torque limitation F 0
w1605 20 DS 402 Torgue offzet F 0
a 2]
PDO Azzignment [0s1C12); FOO Content [Dx1A00]:
01600 Index | Siee [ Offs | Mame [ Type | Default (hex] |
D1 601 OxG041:00 20 0o Statuzward UINT
[C10=1602 2l
[C10=1603
[C10=1604
[C10=1605
Dowrload Predefined PDO ézsignment; 'Cyclic synchronous velocity mode [C5Y]' j
" .
¥ FDO Assignment Load PDO info from device |
[ PDO Configuration - i
Sync Unit Azsignment. . |
Abb. 160: Karteireiter Prozessdaten SM2, EL72x1 (default)
Generall EtherCaT | oC Frocess Data | Startupl CoE - Elnlinel Diag Histnr_l.JI Elnlinel
Sync Manager: PLO List:
Shd | Size | Type | Flags Ihdex | Size | M amne | Flagz | Shd | S |
1] 128 bt (1,400 20 5402 Statugword F 3 1]
1 128 Mbxln 01401 a0 05402 Pozition actual value F 3 0
2 E Outputs 01402 a0 DS5402 Veloacity actual value F 0
3 ] Inpuitz 01403 20 05402 Torque actual value F a
01600 20 05402 Controhword F 2 0
01601 40 05402 Target velocity F 2 0
01602 2.0 05402 Target torque F 0
01603 2.0 05402 Commutation angle F 0
01604 2.0 05402 Torgue limitation F 0
01605 2.0 05402 Torgue offzet F 0
1] |+
FDO Aszignment [0=1C1 3] PDO Content [0=1A00]:
1400 Index | Size | [ff= | Mame | Type | D efault (hex] |
O TA01 OxE041:00 2.0 0o Statuzmord LINT
[ 0=1402 20
[C10=1403
Download Predefined PDO Azsignment: 'Cyclic synchronous velocity mode [C5Y)' j

¥ PDO Assignment
[~ PDO Configuration

Load FDO info from device

Sync Unit Azsignment. ..

Abb. 161: Karteireiter Prozessdaten SM3, EL72x1 (default)
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PDO-Zuordnung

» Zur Konfiguration der Prozessdaten markieren Sie im oberen linken Feld ,Sync Manager” (siehe Abb.)
den gewlnschten Sync Manager (editierbar sind hier SM2 und SM3).

* Im Feld darunter ,PDO Zuordnung“ kénnen dann die diesem Sync Manager zugeordneten
Prozessdaten an- oder abschaltet werden.

» Ein Neustart des EtherCAT-Systems oder Neuladen der Konfiguration im Config-Modus (F4) bewirkt
einen Neustart der EtherCAT-Kommunikation und die Prozessdaten werden von der Klemme
Ubertragen.

PDO-Zuordnung der Sync Manager, EL72x1

SM2, PDO-Zuordnung 0x1C12

Index GroRe (Byte.Bit) |Name PDO Inhalt

0x1600 (default) 2.0 DS402 Controlword Index 0x6040 [» 169]
0x1601 (default) 4.0 DS402 Target velocity Index Ox60FF [» 172]
0x1602 2.0 DS402 Target torque Index 0x6071 [» 170]
0x1603 2.0 DS402 Commutation angle Index Ox60EA [P 172]
0x1604 2.0 DS402 Torque limitation Index 0x6072 [»_170]
0x1605 2.0 DS402 Torque offset Index 0x2001:11 [» 168]
0x1606 4.0 DS402 Target position Index 0x607A [» 1711
SM3, PDO-Zuordnung 0x1C13

Index GroRe (Byte.Bit) |Name PDO Inhalt

0x1A00 (default) |4.0 DS402 Statusword Index 0x6041 [»_169]
0x1A01 (default) 2.0 DS402 Position actual value Index 0x6064 [» 169]
0x1A02 4.0 DS402 Velocity actual value Index 0x606C [» 170]
0x1A03 2.0 DS402 Torque actual value Index 0x6077 [»_170]
0x1A04 4.0 DS402 Following error actual value |Index 0x60F4 [ 172]
0x1A0A 2.0 DS402 TxPDO Data Invalid Index 0x603E:02 [» 168]
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Predefined PDO Assignment

Eine vereinfachte Auswahl der Prozessdaten ermdglicht das "Predefined PDO Assignment". Am unteren Teil
des Prozessdatenreiters wahlen Sie die gewlinschte Funktion aus. Es werden dadurch alle benétigten PDOs
automatisch aktiviert, bzw. die nicht bendtigten deaktiviert.

Vier PDO-Zuordnungen stehen zur Auswahl:

Name SM2, PDO-Zuordnung SM3, PDO-Zuordnung
Cyclic 0x1600 [»_174] (DS402 Controlword) 0x1A00 [» 175] (DS402 Statusword)
synchronous

velocity mode 0x1601 [»_174] (DS402 Target velocity) 0x1A01 [»_175] (DS402 Position actual value)
(CsV)

Cyclic 0x1600 [»_174] (DS402 Controlword) 0x1A00 [»_175] (DS402 Statusword)
synchronous
tgrque mode |0x1602 [r 174] (DS402 Target torque) 0x1AOQ1 [»_175] (DS402 Position actual value)

(CST) 0x1A03 [»_175] (DS402 Torque actual value)

~~ |~ ~

Cyclic 0x1600 [»_174] (DS402 Controlword) 0x1A00 [»_175] (DS402 Statusword)
synchronous
torque mode 0x1602 [»_174] (DS402 Target torque)
with 0x1603 [»_174] (DS402 Commutation
commutation |angle)
angel
(CSTCA)
Cyclic 0x1600 [»_174] (DS402 Controlword) 0x1A00 [»_175] (DS402 Statusword)
synchronous
p)ésition mode |0x1606 [»_175] (DS402 Target position)  |0x1A01 [» 175] (DS402 Position actual value)
(CSP) 0x1A04 [»_175] (DS402 Following error actual
value)
PDO Assignment ((e1C13): PDO Contert ((1A00):
ﬁ:llig'lu o Index Size Offs Name Type Defi
o i -
[ Gc1A02 3 (c6000:11 4.0 0.0 Pasition UDINT
] Be1A03 Ll
[ Gx1AD4
[ Gx1AD5
I:l[b'.‘-l"!"'{H3 - F] | I I
ln.4 an=s
Download [Freda‘hed PDO Assignment: ‘Cyclic synchronous velocity mode (CSV)' - ]
POO Assignment Predefined PDO Assignment: {none)
) ) Predefined PDO Assignment: Cyclic synchronous torque mode (CST)
[ PDO Configuration Predefined PDO Assignment: Cyclic synchronous torgue mode with commutation angle (CSTC,
Predefined PDO Assignment: Cyclic i !
Predefined PDO Assignment: Cyclic synchronous position mode (TSP

Abb. 162: Karteireiter Prozessdaten Predefined PDO Assignment, EL72x1
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6 EL72x1 (MDP742) - Objektbeschreibung und

i

i

Parametrierung

EtherCAT XML Device Description

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

Parametrierung iliber das CoE-Verzeichnis (CAN over EtherCAT)

Die Parametrierung der Klemme wird Uber 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
> 291

- StartUp-Liste flhren flr den Austauschfall

- Unterscheidung zwischen Online/Offline Dictionary, Vorhandensein aktueller XML-Beschreibung
- "CoE-Reload" zum Zurlcksetzen der Veranderungen

Beschadigung des Gerates moglich!

Es wird dringend davon abgeraten, die Einstellungen in den CoE-Objekten zu andern wahrend die Achse
aktiv ist, da die Reglung beeintrachtigt werden kdnnte.

6.1

Restore-Objekt

Index 1011 Restore default parameters

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1011:0 Restore default Maximaler Subindex UINT8 RO 0x01 (146,)
parameters
1011:01 Sublndex 001 Wenn Sie dieses Objekt im Set Value Dialog auf UINT32 RW 0x00000000
"0x64616F6C" setzen, werden alle Backup Objekte (Ogez)
wieder in den Auslieferungszustand gesetzt.

6.2

Konfigurationsdaten

Index 8000 FB Settings

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
8000:0 FB Settings Maximaler Subindex UINT8 RO 0x13 (19¢,)
8000:01 Invert feedback Zahlrichtung invertieren BOOLEAN RW 0x00 (0Oge,)
direction
8000:11 Device type 1: Resolver (nicht anderbar) UINT32 RO 0x00000001
(1eez)

8000:12 Singleturn bits Anzahl der Single- und Multiturn-Bits [>_105] UINT8 RwW 0x14 (20,)
8000:13 Multiturn bits UINT8 RW 0x0C (124,)
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Index 8008 FB Resolver Settings

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
8008:0 FB Resolver Settings |Maximaler Subindex UINT8 RO 0x14 (204,)
8008:01 Invert feedback Zahlrichtung invertieren BOOLEAN RW 0x00 (Oye,)
direction
8008:02 Enable automatic gain | Automatischen Gainabgleich [»_106] einschalten. BOOLEAN RW 0x01 (14;)
control
8008:11 Bandwidth Resolver Bandbreite [1 Hz] UINT16 RW 0x01F4
(500dez)
8008:12 Resolver gain Pegelangassung von Sin und Cos Signal » 106 REAL32 RW 0x3F800000
adjustment (1065353216,
Z)
8008:13 Resolver phase shift |Nominale Phasenverschiebung des Resolvers INT8 RW 0x00 (0Oge,)
8008:14 Observer feed-forward |Vorsteuerung fur Drehzahlbeobachter UINT8 RW 0x32 (504,)
Einheit: %
Index 8010 DRV Amplifier Settings
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
8010:0 DRV Amplifier Settings |Maximaler Subindex UINT8 RO 0x54 (84.,)
8010:01 Enable TxPDOToggle |TxPDO Toggle im Statuswort (Bit 10) einblenden BOOLEAN RW 0x00 (Oge,)
8010:02 Enable input cycle 1: aktiviert BOOLEAN RW 0x00 (0Oge,)
counter Zwei-Bit-Zahler, der mit jedem Prozessdatenzyklus bis
zum Maximalwert von 3 inkrementiert wird und danach
wieder bei 0 beginnt
Das Low-Bit wird in Bit 10 und das Hi-Bit in Bit 14 vom
Status-Wort dargestellt.
8010:03 Enable output cycle reserviert BOOLEAN RW 0x00 (0ge,)
counter
8010:11 Device type 1: Servo drive (nicht anderbar) UINT32 RO 0x00000001
(1dez)
8010:12 Current loop integral  |Nachstellzeit (Tn) Stromregler UINT16 RW 0x000A (104,)
time Einheit: 0,1 ms
8010:13 Current loop Proportionalanteil Stromregler UINT16 RW 0x0064
proportional gain Einheit: 0,1 V/A (100¢,)
8010:14 Velocity loop integral |Nachstellzeit (Tn) Geschwindigkeitsregler UINT32 RW 0x00000032
time Einheit: 0,1 ms (504e,)
8010:15 Velocity loop Proportionalanteil Geschwindigkeitsregler UINT32 RW 0x00000096
proportional gain Einheit: mA / (rad/s) (150¢,)
8010:19 Nominal DC link Nenn-Zwischenkreisspannung UINT32 RW 0x0000BB80
voltage Einheit: mV (48000,,)
8010:1A Min DC link voltage Minimale Zwischenkreisspannung UINT32 RW 0x00004FBO
Einheit: mV (20400,,,)
8010:1B Max DC link voltage  |Maximale Zwischenkreisspannung UINT32 RW 0x0000EA60
Einheit: mV (600004,)
8010:29 Amplifier 12T warn I?T-Modell Warnschwelle UINT8 RW 0x50 (804,)
level Einheit: %
8010:2A Amplifier 12T error I?T-Modell Fehlerschwelle UINT8 RW 0x69 (1054,,)
level Einheit: %
8010:2B Amplifier Temperature |Ubertemperatur Warnschwelle UINT16 RW 0x02BC
warn level Einheit: 0,1 °C (7004,)
8010:2C Amplifier Temperature |Ubertemperatur Fehlerschwelle UINT16 RW 0x0352
error level Einheit: 0,1 °C (8504,)
8010:31 Velocity limitation Drehzahlbegrenzung UINT32 RW 0x00040000
Einheit: 1/min (262144,,,)
8010:32 Short-Circuit Brake Max. Dauer der Anker-Kurzschluss-Bremse UINT16 RW 0x03E8
duration max Einheit: ms (10004,)
8010:33 Stand still window Stillstandsfenster UINT16 RW 0x0000 (0ye,)
Einheit: 1/min
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Index 8010 DRV Amplifier Settings

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

8010:39

Select info data 1

Auswahl "Info data 1"

Hier kann eine zuséatzliche Information in die
zyklischen Prozessdaten angezeigt werden. Folgende
Informationen stehen zur Auswahl.

Torque current (filtered 1 ms)

DC link voltage [mV]

PCB temperature [0,1 °C]

Errors:

Bit0: ADC Error

Bit1: Overcurrent
Bit2: Undervoltage
Bit3: Overvoltage
Bit4: Overtemperature
Bit5: 12T Amplifier
Bit6: 12T Motor

Bit7: Encoder

Bit8: Watchdog

Warnings:

Bit2: Undervoltage
Bit3: Overvoltage
Bit4: Overtemperature
Bit5: 12T Amplifier
Bit6: 12T Motor

Bit7: Encoder

UINT8

RW

0x01 (1ee)

8010:3A

Select info data 2

Auswahl "Info data 2"

Hier kann eine zusatzliche Information in die
zyklischen Prozessdaten angezeigt werden. Folgende
Informationen stehen zur Auswahl.

Torque current (filtered 1 ms)

DC link voltage [mV]

PCB temperature [0,1 °C]

Errors:

Bit0: ADC Error

Bit1: Overcurrent
Bit2: Undervoltage
Bit3: Overvoltage
Bit4: Overtemperature
Bit5: 12T Amplifier
Bit6: 12T Motor

Bit7: Encoder

Bit8: Watchdog

Warnings:

Bit2: Undervoltage
Bit3: Overvoltage
Bit4: Overtemperature
Bit5: 12T Amplifier
Bit6: 12T Motor

Bit7: Encoder

UINT8

RW

0x01 (14e2)

8010:41

Low-pass filter
frequency

Lastfilterfrequenz
Einheit: Hz

Es konnen folgende Werte eingestellt werden:
0 Hz = Aus

320 Hz

640 Hz

UINT16

RW

0x0140
(3201152)

8010:49

Halt ramp deceleration

Verzdgerung der Drehzahl-Halterampe
Einheit: 0,1 rad / s?

UINT32

RW

0x0000F570
(62832,,)

8010:50

Following error window

Schleppabstandsiiberwachung: Schleppfehlerfenster
Einheit: der angegebene Wert muss mit dem
entsprechenden Skalierungsfaktor multipliziert werden

OxFFFFFFFF (-14,) = Schleppabstandsiiberwachung
aus

Jeder andere Wert = Schleppabstandstiberwachung
ein

UINT32

RW

OXFFFFFFFF
(_1 dez)

EL7201-000x, EL7211-000x
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Index 8010 DRV Amplifier Settings

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
8010:51 Following error time Schleppabstandsiiberwachung: Timeout UINT16 RW 0x0000 (0 4,)
out Einheit: ms
Ist der Schleppfehler groRer als das
Schleppfehlerfenster, fir eine Zeit, die groRer ist als
der Timeout, fihrt das zu einer Fehlerreaktion.
8010:52 Fault reaction option  |Erlaubte Werte UINT16 RW 0x0000 (0 4,)
code 0: Disable drive function, motor is free to rotate
1: Slow down on slow down ramp
8010:53 Position loop Proportionalanteil Positionssregler UINT32 RW 0x00000000 (0
proportional gain Einheit: mA / (rad/s) dez)
8010:54 Feature bits Die einstellbaren Motorstromwerte kdnnen als UINT32 RW 0x00000000 (0

Scheitelwert oder Effektivwert interpretiert werden. Der

Feature Bit ermdglicht die Umstellung.

Scheitelwert — Bit 0 = 0 (default bei EL7201-000x)
Effektivwert — Bit 0 = 1 (default bei EL7211-000x)

Bei der EL7201-001x kann mit Hilfe des Liftermoduls

ZB8610 der Ausgangsstrom erhdht werden.

normaler Ausgangsstrom — Bit 1 = 0 (default)
erhdhter Ausgangsstrom — Bit 1 =1

Daraus lassen sich folgende Kombinationen in
einstellen:

04, — Normaler Ausgangsstrom in Scheitelwert
interpretiert

1¢ez — Normaler Ausgangsstrom in Effektivwert
interpretiert

24.; — erhohter Ausgangsstrom in Scheitelwert
interpretiert

3 4z — erhohter Ausgangsstrom in Effektivwert
interpretiert

dez)
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Index 8011 DRV Motor Settings

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

8011:0

DRV Motor Settings

Maximaler Subindex

UINT8

RO

0x2D (45,,,)

8011:11

Max current

Spitzenstrom

Einheit: mA

Die einstellbaren Motorstromwerte kénnen als
Scheitelwert oder Effektivwert interpretiert werden. Der
Feature Bit (0x8010:54 [»_148]) ermdglicht die
Umstellung.

Scheitelwert — Bit 0 = 0 (default bei EL7201)
Effektivwert — Bit 0 = 1 (default bei EL7211)

UINT32

RW

0x00001770
(eooodez)

8011:12

Rated current

Nennstrom

Einheit: mA

Die einstellbaren Motorstromwerte kénnen als
Scheitelwert oder Effektivwert interpretiert werden. Der
Feature Bit (0x8010:54 [»_148]) ermdglicht die
Umstellung.

Scheitelwert — Bit 0 = 0 (default bei EL7201)
Effektivwert — Bit 0 = 1 (default bei EL7211)

UINT32

RW

0x000003E8
(1 Ooodez)

8011:13

Motor pole pairs

Anzahl der Polpaare

UINT8

RW

0x03 (34e.)

8011:15

Commutation offset

Kommutierungs-Offset (zwischen elektrischer
Nullposition und mechanischer Single-Turn
Nullposition)

Einheit: °

INT16

RW

0x0000 (0y.,)

8011:16

Torque constant

Drehmoment-Konstante
Einheit: mNm /A

UINT32

RW

0x00000000
(Odez)

8011:18

Rotor moment of
inertia

Massentragheitsmoment des Motors
Einheit: g cm”2

UINT32

RW

0x00000000
(Ocez)

8011:19

Winding inductance

Induktivitat
Einheit: 0,1 mH

UINT16

RW

0X000E (14,.,)

8011:1B

Motor speed limitation

Drehzahlbegrenzung
Einheit: 1/min

UINT32

RW

0x00040000
(262144,,,)

8011:29

12T warn level

12T-Modell Warnschwelle
Einheit: %

UINT8

RW

0x50 (80,,,)

8011:2A

12T error level

12T-Modell Fehlerschwelle
Einheit: %

UINT8

RW

0x69 (105,,,)

8011:2D

Motor thermal time
constant

Thermische Zeitkonstante
Einheit: 0,1 s

UINT16

RW

0x0028 (40,.,)

Index 8012 DRV Brake Settings

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

8012:0

DRV Brake Settings

Maximaler Subindex

UINT8

RO

0x14 (204,)

8012:01

Manual override
(release)

Manuelles Lésen der Motorhaltebremse

BOOLEAN

RW

0x00 (Oce.)

8012:11

Release delay

Zeit, die die Haltebremse zum Offnen (Lésen) benétigt,
nachdem der Strom angelegt wurde.

UINT16

RW

0x0000 (0,,,)

8012:12

Application delay

Zeit, die die Haltebremse zum SchlieBen (Halten)
bendtigt, nachdem der Strom abgeschaltet wurde.

UINT16

RW

0x0000 (0y,)

8012:13

Emergency application
timeout

Zeit, die der Verstarker abwartet, bis die Drehzahl
nach Halt-Anforderung (Solldrehzahl 0 nach
Halterampe oder Torque off) das Stillstandfenster
erreicht. Bei Uberschreiten der eingestellten Wartezeit
wird die Haltebremse unabhangig von der Drehzahl
ausgelost.

Hinweis:

Bei rotatorischen Achsen und der Einstellung Torque
off fur den Fehlerfall muss dieser Parameter
mindestens auf die langste Zeit des ,Austrudelns® der
Achse angepasst werden.

Bei hangenden Achsen und der Einstellung Torque off
fur den Fehlerfall sollte dieser Parameter auf eine sehr
kurze Zeit eingestellt werden, um ein weites Absacken
der Achse/Last zu verhindern.

UINT16

RW

0x0000 (0,,)

8012:14

Brake moment of
inertia

Massentragheitsmoment der Bremse
Einheit: g cm”2

UINT16

RW

0x0000 (0,,,)

EL7201-000x, EL7211-000x
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6.3

Konfigurationsdaten (herstellerspezifisch)

Index 801F DRV Vendor data

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
801F:0 DRV Vendor data Maximaler Subindex UINT8 RO 0x15 (214,)
801F:11 Amplifier peak current |Spitzenstrom des Verstarkers UINT32 RO 0x00001F40
Einheit: mA (8000;)
801F:12 Amplifier rated current |Nennstrom des Verstarkers UINT32 RO 0x00000FAQ
Einheit: mA (40004,)
801F:13 Amplifier thermal time |Thermische Zeitkonstante des Verstarkers UINT16 RO 0x0023 (354,)
constant Einheit: 0,1 ms
801F:14 Amplifier overcurrent |Schwellwert fir Kurzschlusserkennung UINT32 RO 0x00002EEOQ
threshold Einheit: mA (120004,)
801F:15 Max rotary field Maximale Drehfeldfrequenz in Hz UINT16 RO 0x0257
frequency (599¢,)
6.4 Kommando-Objekt
Index FB0O0 DCM Command
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
FBO00:0 DCM Command Max. Subindex UINT8 RO 0x03 (3,)
FBO00:01 Request 0x1000 |Clear diag I6scht die Diag History OCTET- RW {0}
history STRINGI[2]
0x1100 |Get build Auslesen der Build-Nummer
number
0x1101 |Get build date |Auslesen des Build-Datums
0x1102 |Get build time |Auslesen der Build-Zeit
0x8000 |Software reset |Software-Reset durchfiihren
(Hardware wird mit der
Aktuellen CoE-Konfiguration
neu Initialisiert, geschieht
sonst nur beim Ubergang
nach INIT)
FB00:02 Status 0 Finished, Kommando ohne Fehler und |UINT8 RO 0x00 (Oye,)
no error, ohne Antwort (Response )
no response  |beendet
1 Finished, Kommando ohne Fehler und
no error, mit Antwort beendet
response
2 Finished, Kommando mit Fehler und
error, ohne Antwort beendet
no response
3 Finished, Kommando mit Fehler und
error, mit Antwort beendet
response
255 Executing Kommando wird ausgefihrt
FB00:03 Response abhangig vom Request OCTET- RO {0}
STRING[4]
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6.5

Eingangsdaten

Index 6000 FB Inputs

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

6000:0

FB Inputs

Maximaler Subindex

UINT8

RO

0x11 (174,)

6000:0E

TxPDO State

TRUE:
Die Positionsdaten sind unglltig

FALSE:
Die Positionsdaten sind giltig

BOOLEAN

RO

0x00 (Oye,)

6000:0F

Input Cycle Counter

Wird mit jedem Prozessdaten-Zyklus hochgezahilt,
schaltet auf 0 nach Erreichen des Maximalwertes von
3.

BIT2

RO

0x00 (Oce)

6000:11

Position

Position

UINT32

RO

0x00000000
(Odez)

Index 6010 DRV Inputs

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

6010:0

DRYV Inputs

Maximaler Subindex

UINT8

RO

0x13 (19,.,)

6010:01

Statusword

Statusword [» 112]

Bit 0 : Ready to switch on

Bit 1 : Switched on

Bit 2 : Operation enabled

Bit 3 : Fault

Bit 4 : reserved

Bit 5 : reserved

Bit 6 : Switch on disabled

Bit 7 : Warning

Bit 8 + 9 : reserved

Bit 10 : TxPDOToggle (An-/Abwahl iber 0x8010:01
[»_148])

Bit 11 : Internal limit active

Bit 12 : Drive follows the command value
Bit 13 - 15 : reserved

UINT16

RO

0x0000 (0y.,)

6010:03

Modes of operation
display

Anzeige des Operation Mode

UINT8

RO

0x00 (Oce)

6010:07

Velocity actual value

Anzeige des aktuellen Geschwindigkeitswertes
Einheit: siehe Index 0x9010:14 [» 156

INT32

RO

0x00000000
(Odez)

6010:08

Torque actual value

Anzeige des aktuellen Drehmomentwertes

Der Wert wird in 1000stel vom rated current (0x8011:12

[»_151]) angegeben

Formel fiir Index 0x8010:54 [» 148] =0 :

M = ((Torque actual value / 1000) x (rated current /
12)) x torque constant (0x8011:16 [»_151])

Formel fur Index 0x8010:54 [P 148] =1 :

M = ((Torque actual value / 1000) x rated current)) x

torque constant (0x8011:16 [»_151])

INT16

RO

0x0000 (04.,)

6010:09

Following error actual
value

Schleppfehler
Einheit: der angegebene Wert muss mit dem

entsprechenden Skalierungsfaktor [»_122] multipliziert
werden

INT32

RO

0x00000000
(Odez)

6010:12

Info data 1

Synchrone Informationen (Auswahl tber Subindex
0x8010:39)

UINT16

RO

0x0000 (0,,)

6010:13

Info data 2

Synchrone Informationen (Auswahl tber Subindex
0x8010:3A)

UINT16

RO

0x0000 (0y.,)

EL7201-000x, EL7211-000x
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6.6 Ausgangsdaten

Index 7010 DRV Outputs

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
7010:0 DRV Outputs Maximaler Subindex UINT8 RO O0xOE (14,.,)
7010:01 Controlword Controlword [P 112] UINT16 RO 0x0000 (0q,)

Bit 0 : Switch on

Bit 1 : Enable voltage
Bit 2 : reserved

Bit 3 : Enable operation
Bit 4 - 6 : reserved

Bit 7 : Fault reset

Bit 8 - 15 : reserved

7010:03 Modes of operation Einstellung der Betriebsart UINT8 RW 0x00 (Oye,)

0x08: Cyclic synchronous position mode (CSP)
0x09: Cyclic synchronous velocity mode (CSV)
0x0A: Cyclic synchronous torque mode (CST)
0x0B: Cyclic synchronous torque mode with
commutation angle (CSTCA)

7010:05 Target position Konfigurierte Ziel-Position UINT32 RW 0x00000000
Einheit: der Wert muss mit dem entsprechenden (Ogez)
Skalierungsfaktor [P_122] multipliziert werden

7010:06 Target velocity Konfigurierte Ziel-Geschwindigkeit INT32 RO 0x00000000
Die Geschwindigkeitsskalierung kann dem Objekt (Ocez)

0x9010:14 [»_156] ("Velocity encoder resolution")
entnommen werden.

7010:09 Target torque Konfigurierter Eingangswert der Drehmoment- INT16 RO 0x0000 (0ye,)
Uberwachung
Der Wert wird in 1000stel vom rated current (0x8011:12

[»_151]) angegeben

Formel fiir Index 0x8010:54 [P 148] =0 :

M = ((Torque actual value / 1000) x (rated current /
\2)) x torque constant (0x8011:16 [»_151])

Formel fuir Index 0x8010:54 [P 148] =1 :

M = ((Torque actual value / 1000) x rated current)) x

torque constant (0x8011:16 [P_151])

7010:0A Torque offset Offset des Drehmoment-Wertes INT16 RO 0x0000 (0g4e,)
Der Wert wird in 1000stel vom rated current (0x8011:12
[»_151]) angegeben

Formel fiir Index 0x8010:54 [» 148] =0 :

M = ((Torque actual value / 1000) x (rated current /
\2)) x torque constant (0x8011:16 [»_151])

Formel fiir Index 0x8010:54 [P 148] =1 :

M = ((Torque actual value / 1000) x rated current)) x

torque constant (0x8011:16 [»_151])

7010:0B Torque limitation Grenzwert des Drehmomentes flr die Drehmoment-  |UINT16 RW Ox7FFF
Uberwachung (Bipolar Limit) (32767 4,)
Der Wert wird in 1000stel vom rated current (0x8011:12
[»_151]) angegeben

Formel fiir Index 0x8010:54 [» 148] =0 :

M = ((Torque actual value / 1000) x (rated current /
V2)) x torque constant (0x8011:16 [ 1511)

Formel fiir Index 0x8010:54 [P 148] = 1:

M = ((Torque actual value / 1000) x rated current)) x
torque constant (0x8011:16 [»_151])

7010:0E Commutation angle Kommutierungs-Winkel (fir CSTCA Modus) UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
Einheit: 360° / 2'°
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6.7

Informations-/Diagnostikdaten

Index 10F3 Diagnosis History

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
10F3:0 Diagnosis History Maximaler Subindex UINT8 RO 0x37 (554,)
10F3:01 Maximum Messages |Maximale Anzahl der gespeicherten Nachrichten UINT8 RO 0x32 (504,)
Es kénnen maximal 50 Nachrichten gespeichert
werden
10F3:02 Newest Message Subindex der neusten Nachricht UINT8 RO 0x00 (0ge,)
10F3:03 Newest Acknowledged |Subindex der letzten bestatigten Nachricht UINT8 RW 0x00 (0Ogs,)
Message
10F3:04 New Messages Zeigt an, wenn eine neue Nachricht verfugbar ist BOOLEAN RO 0x00 (Oge,)
Available
10F3:05 Flags ungenutzt UINT16 RW 0x0000 (0ge,)
10F3:06 Diagnosis Message Nachricht 1 OCTET- RO {0}
001 STRINGI[28]
10F3:37 Diagnosis Message Nachricht 50 OCTET- RO {0}
050 STRINGI[28]
Index 10F8 Actual Time Stamp
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
10F8:0 Actual Time Stamp Zeitstempel UINT64 RO
Index 9008 FB Resolver Info data
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
9008:0 FB Resolver Info data |Maximaler Subindex UINT8 RO 0x12 (184,)
9008:12 Automatic resolver Momentan verwendeter Wert fir die Pegelanpassung |REAL32 RO 0x00000000

gain value

von Sin und Cos Signal (nur bei eingeschaltetem
"Enable automatic gain control")

(Odez)

EL7201-000x, EL7211-000x
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Index 9010 DRV Info data

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
9010:0 DRV Info data Maximaler Subindex UINT8 RO 0x16 (224,)
9010:11 Amplifier temperature |Klemmeninnentemperatur UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
Einheit: 0,1 °C
9010:12 DC link voltage Zwischenkreisspannung UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mV (Ogez)
9010:13 Supported drive Information Uber die unterstitzten Operation Modi UINT32 RO 0x00000700
modes (DS402: Objekt 0x6502) (17924,)
Es werden nur die Modi CSV, CST und CSTCA
unterstutzt
Bit 0: PP
Bit 1: VL
Bit 2: PV
Bit 3: TQ
Bit4: R
Bit 5: HM
Bit 6: IP
Bit 7: CSP
Bit 8: CSV
Bit 9: CST
Bit 10: CSTCA
Bit 11-15: reserved
Bit 16-31: Manufacturer specific
9010:14 Velocity encoder Anzeige der konfigurierten Encoder-Inkremente/s und |UINT32 RO 0x00041893
resolution Motorumdrehungen/s. (268435,,,)
Die "Velocity Encoder Resolution" wird nach folgender
Formel berechnet:
Velocity Encoder Resolution =
(encoder_increments / s ) / (motor_revolutions / s)
9010:15 Position encoder Feedback Inkremente pro Motorumdrehung UINT32 RO 0x00000000
resolution increments (Ogez)
9010:16 Position encoder Motorumdrehungen UINT32 RO 0x00000000
resolution revolutions Position encoder resolution = encoder increments (0cez)
(Index 0x9010:15) / motor revolutions (Index
0x9010:16)
Index 9018 DRV Info data
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
9018:0 DRYV Info data Maximaler Subindex UINT8 RO 0x11 (17 4,)
9018:11 Auxiliary voltage Hilfsspannung UINT322 RO 0x00000000
(10V) Einheit: mV (Ogez)
Index A010 DRV Amplifier Diag data
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
A010:0 DRV Amplifier Diag Maximaler Subindex UINT8 RO 0x11 (174,)
data
A010:11 Amplifier 12T I12T-Modell-Auslastung UINT8 RO 0x00 (Oge,)
temperature Einheit: %
Index A011 DRV Motor Diag data
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
A011:0 DRV Motor Diag data |Maximaler Subindex UINT8 RO 0x11 (17 4,)
A011:11 Motor 12T temperature |12T-Modell-Auslastung UINT8 RO 0x00 (Ogs,)
Einheit: %
Index FB40 Memory interface
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
FB40:0 Memory interface Maximaler Subindex UINT8 RO 0x03 (3,,)
FB40:01 Address reserviert UINT32 RW 0x00000000
(Odez)
FB40:02 Length reserviert UINT16 RW 0x0000 (0y,)
FB40:03 Data reserviert OCTET- RW {0}
STRINGI[8]
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6.8 Standardobjekte

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

Index 1000 Device type

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1000:0 Device type Gerate-Typ des EtherCAT-Slaves: Das Lo-Word UINT32 RO 0x00001389
enthalt das verwendete CoE Profil (5001). Das Hi- (50014,)
Word enthalt das Modul Profil entsprechend des
Modular Device Profile.
Index 1008 Device name
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1008:0 Device name Gerate-Name des EtherCAT-Slave STRING RO EL72x1
Index 1009 Hardware version
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1009:0 Hardware version Hardware-Version des EtherCAT-Slaves STRING RO 00
Index 100A Software version
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
100A:0 Software version Firmware-Version des EtherCAT-Slaves STRING RO 01
Index 1018 Identity
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1018:0 Identity Maximaler Subindex UINT8 RO 0x04 (44,)
1018:01 Vendor ID Hersteller-ID des EtherCAT-Slaves UINT32 RO 0x00000002
(Zdez)
1018:02 Product code Produkt-Code des EtherCAT-Slaves UINT32 RO 0x1C213052
(471937106,,)
1018:03 Revision Revisionsnummer des EtherCAT-Slaves, das Low- UINT32 RO 0x00110000
Word (Bit 0-15) kennzeichnet die (1114112,,,)
Sonderklemmennummer, das High-Word (Bit 16-31)
verweist auf die Geratebeschreibung
1018:04 Serial number Einmalige Seriennummer UINT32 RO 0x00000000
(Odez)
Index 10F0 Backup parameter handling
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
10F0:0 Backup parameter Informationen zum standardisierten Laden und UINT8 RO 0x01 (14e,)
handling Speichern der Backup Entries
10F0:01 Checksum Checksumme Uber alle Backup-Entries des EtherCAT- |[UINT32 RO 0x00000000
Slaves (Ogez)
Index 1600 DRV RxPDO-Map Controlword
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1600:0 DRV RxPDO-Map PDO Mapping RxPDO 1 UINT8 RO 0x01 (14e,)
Controlword
1600:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7010 (DRV Outputs), |UINT32 RO 0x7010:01, 16
entry 0x01 (Controlword))
Index 1601 DRV RxPDO-Map Target velocity
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1601:0 DRV RxPDO-Map PDO Mapping RxPDO 2 UINT8 RO 0x01 (1462)
Target velocity
1601:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7010 (DRV Outputs), |[UINT32 RO 0x7010:06, 32

entry 0x05 (Target position))

EL7201-000x, EL7211-000x
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Index 1602 DRV RxPDO-Map Target torque

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1602:0 DRV RxPDO-Map PDO Mapping RxPDO 3 UINT8 RO 0x01 (1462)
Target torque
1602:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7010 (DRV Outputs), |[UINT32 RO 0x7010:09, 16
entry 0x09 (Target torque))
Index 1603 DRV RxPDO-Map Commutation angle
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1603:0 DRV RxPDO-Map PDO Mapping RxPDO 4 UINT8 RO 0x01 (14,)
Commutation angle
1603:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7010 (DRV Outputs), [UINT32 RO 0x7010:0E, 16
entry OxOE (Commutation angle))
Index 1604 DRV RxPDO-Map Torque limitation
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1604:0 DRV RxPDO-Map PDO Mapping RxPDO 5 UINT8 RO 0x01 (14,)
Torque limitation
1604:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7010 (DRV Outputs), |[UINT32 RO 0x7010:0B, 16
entry 0x0B (Torque limitation))
Index 1605 DRV RxPDO-Map Torque offset
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1605:0 DRV RxPDO-Map PDO Mapping RxPDO 6 UINT8 RO 0x01 (14e,)
Torque offset
1605:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7010 (DRV Outputs), |UINT32 RO 0x7010:0A, 16
entry OxOA (Torque offset))
Index 1606 DRV RxPDO-Map Target position
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1606:0 DRV RxPDO-Map PDO Mapping RxPDO 7 UINT8 RO 0x01 (14e,)
Target position
1606:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7010 (DRV Outputs), |[UINT32 RO 0x7010:05, 32
entry OxOA (Torque offset))
Index 1A00 FB TxPDO-Map Position
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A00:0 FB TxPDO-Map PDO Mapping TxPDO 1 UINT8 RO 0x01 (1462)
Position
1A00:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6041 (Statusword), UINT32 RO 0x6000:11, 32
entry 0x00 (Statusword))
Index 1A01 DRV TxPDO-Map Statusword
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A01:0 DRV TxPDO-Map PDO Mapping TxPDO 2 UINT8 RO 0x01 (14,)
Statusword
1A01:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6010 (DRV Inputs), UINT32 RO 0x6010:01, 16
entry 0x01 (Statusword))
Index 1A02 DRV TxPDO-Map Velocity actual value
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A02:0 DRV TxPDO-Map PDO Mapping TxPDO 3 UINT8 RO 0x01 (14,)
Velocity actual value
1A02:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6010 (DRV Inputs),  |UINT32 RO 0x6010:07, 32
entry 0x07 (Velocity actual value))
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Index 1A03 DRV TxPDO-Map Torque actual value

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A03:0 DRV TxPDO-Map PDO Mapping TxPDO 4 UINT8 RO 0x01 (1462)
Torque actual value
1A03:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6010 (DRV Inputs),  |UINT32 RO 0x6010:08, 16
entry 0x08 (Torque actual value))
Index 1A04 DRV TxPDO-Map Info data 1
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A04:0 DRV TxPDO-Map Info [PDO Mapping TxPDO 5 UINT8 RO 0x01 (1462)
data 1
1A04:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6010 (DRV Inputs), UINT32 RO 0x6010:12, 16
entry 0x12 (Info data 1))
Index 1A05 DRV TxPDO-Map Info data 2
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A05:0 DRV TxPDO-Map Info |PDO Mapping TxPDO 6 UINT8 RO 0x01 (14e,)
data 2
1A05:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6010 (DRV Inputs),  |UINT32 RO 0x6010:13, 16
entry 0x13 (Info data 2))
Index 1A06 DRV TxPDO-Map Following error actual value
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A06:0 DRV TxPDO-Map PDO Mapping TxPDO 7 UINT8 RO 0x01 (14e,)
Following error actual
value
1A06:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6010 (DRV Inputs), UINT32 RO 0x6010:09, 32
entry 0x01 (Statusword))
Index 1A0C FB TxPDO-Map Status
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A0C:0 FB TxPDO-Map Status|PDO Mapping TxPDO 1 UINT8 RO 0x03 (34,)
1A0C:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (13 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 13
1A0C:02 Sublindex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x6000 (FB Inputs), UINT32 RO 0x6000:0E, 1
entry OXOE (TxPDO State))
1A0C:03 Sublndex 003 3. PDO Mapping entry (object 0x6000 (FB Inputs), UINT32 RO 0x6000:0F, 2
entry OxXOF (Input Cycle Counter))
Index 1C00 Sync manager type
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1C00:0 Sync manager type Benutzung der Sync Manager UINT8 RO 0x04 (4,,)
1C00:01 Subindex 001 Sync-Manager Type Channel 1: Mailbox Write UINT8 RO 0x01 (146,)
1C00:02 Sublndex 002 Sync-Manager Type Channel 2: Mailbox Read UINT8 RO 0x02 (24e,)
1C00:03 Sublindex 003 Sync-Manager Type Channel 3: Process Data Write UINT8 RO 0x03 (3,)
(Outputs)
1C00:04 Subindex 004 Sync-Manager Type Channel 4: Process Data Read UINT8 RO 0x04 (44,)

(Inputs)

EL7201-000x, EL7211-000x
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Index 1C12 RxPDO assign

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

1C12:0 RxPDO assign PDO Assign Outputs UINT8 RW 0x02 (24,)

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

1C12:02 Subindex 002 2. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1601
zugehorigen RxPDO Mapping Objekts) (5633,,)

1C12:03 Subindex 003 3. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x0000 (0y4e,)
zugehodrigen RxPDO Mapping Objekts)

1C12:04 Sublndex 004 4. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x0000 (0y,)
zugehdrigen RxPDO Mapping Objekts)

1C12:05 Sublindex 005 5. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x0000 (0g4e,)
zugehodrigen RxPDO Mapping Objekts)

1C12:06 Subindex 006 6. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x0000 (0g4e,)
zugehdrigen RxPDO Mapping Objekts)

Index 1C13 TxPDO assign

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

1C13:0 TxPDO assign PDO Assign Inputs UINT8 RW 0x02 (24,)

1C13:01 Subindex 001 1. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1A00
zugehdrigen TxPDO Mapping Objekts) (66564,)

1C13:02 Subindex 002 2. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1A01
zugehorigen TxPDO Mapping Objekts) (6657 ,)

1C13:03 Sublindex 003 3. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x0000 (0g4e,)
zugehdrigen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:04 Subindex 004 4. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x0000 (0g4e,)
zugehorigen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:05 Subindex 005 5. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x0000 (0y4e,)
zugehdrigen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:06 Sublindex 006 6. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x0000 (0ge;)

zugehorigen TxPDO Mapping Objekts)

160

Version: 3.8.0

EL7201-000x, EL7211-000x




BECKHOFF

EL72x1 (MDP742) - Objektbeschreibung und Parametrierung

Index 1C32 SM output parameter

korrekt (Ausgange wurden zu spat ausgegeben, nur im
DC Mode)

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1C32:0 SM output parameter |Synchronisierungsparameter der Outputs UINT8 RO 0x20 (324,)
1C32:01 Sync mode Aktuelle Synchronisierungsbetriebsart: UINT16 RW 0x0001 (14e,)
» 3: DC-Mode - Synchron with SYNC1 Event
1C32:02 Cycle time Zykluszeit (in ns): UINT32 RW 0x000F4240
* Free Run: Zykluszeit des lokalen Timers (1000000,
» Synchron with SM 2 Event: Zykluszeit des
Masters
+ DC-Mode: SYNCO/SYNC1 Cycle Time
1C32:03 Shift time Zeit zwischen SYNCO Event und Ausgabe der Outputs |UINT32 RO 0x00000000
(in ns, nur DC-Mode) ()
1C32:04 Sync modes supported |Unterstiitzte Synchronisierungsbetriebsarten: UINT16 RO 0xC007
* Bit0 = 1: Free Run wird unterstitzt (49159.,)
» 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 [»_161])
1C32:05 Minimum cycle time Minimale Zykluszeit (in ns) UINT32 RO 0x000249F0
(1500004,)
1C32:06 Calc and copy time Minimale Zeit zwischen SYNCO und SYNC1 Event (in |UINT32 RO 0x00000000
ns, nur DC-Mode) (Ogez)
1C32:07 Minimum delay time UINT32 RO 0x00000000
(Odez)
1C32:08 Command » 0: Messung der lokalen Zykluszeit wird gestoppt |UINT16 RW 0x0000 (0ye,)
* 1: Messung der lokalen Zykluszeit wird gestartet
Die Entries 0x1C32:03 [P_161], 0x1C32:05 [»_161],
0x1C32:06 [»_161], 0x1C32:09 [»_161], 0x1C33:03
[»_162], 0x1C33:06 [P 161], 0x1C33:09 [P 162] werden
mit den maximal gemessenen Werten aktualisiert.
Wenn erneut gemessen wird, werden die Messwerte
zurlickgesetzt
1C32:09 Maximum Delay time |Zeit zwischen SYNC1 Event und Ausgabe der Outputs |UINT32 RO 0x00000000
(in ns, nur DC-Mode) (Ogez)
1C32:0B SM event missed Anzahl der ausgefallenen SM-Events im UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
counter OPERATIONAL (nurim DC Mode)
1C32:0C Cycle exceeded Anzahl der Zykluszeitverletzungen im OPERATIONAL (UINT16 RO 0x0000 (0ye,)
counter (Zyklus wurde nicht rechtzeitig fertig bzw. der nachste
Zyklus kam zu friih)
1C32:0D Shift too short counter |Anzahl der zu kurzen Abstande zwischen SYNCO und |[UINT16 RO 0x0000 (0ye,)
SYNC1 Event (nur im DC Mode)
1C32:20 Sync error Im letzten Zyklus war die Synchronisierung nicht BOOLEAN RO 0x00 (Oys,)

EL7201-000x, EL7211-000x
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Index 1C33 SM input parameter

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1C33:0 SM input parameter Synchronisierungsparameter der Inputs UINT8 RO 0x20 (324,)
1C33:01 Sync mode Aktuelle Synchronisierungsbetriebsart: UINT16 RW 0x0000 (0y4e,)
» 3: DC - Synchron with SYNC1 Event
1C33:02 Cycle time wie 0x1C32:02 [» 161] UINT32 RW 0x0003D090
(2500004,)
1C33:03 Shift time Zeit zwischen SYNCO-Event und Einlesen der Inputs  |UINT32 RO 0x00001C52
(in ns, nur DC-Mode) (72504,,)
1C33:04 Sync modes supported |Unterstlitzte Synchronisierungsbetriebsarten: UINT16 RO 0xC007
» Bit 0: Free Run wird unterstutzt (49159.,)
» Bit 1: Synchron with SM 2 Event wird unterstutzt
(Outputs vorhanden)
* Bit 1: Synchron with SM 3 Event wird unterstitzt
(keine Outputs vorhanden)
+ Bit 2-3 = 01: DC-Mode wird unterstutzt
* 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 [»_161] oder
0x1C33:08 [»_162])
1C33:05 Minimum cycle time wie 0x1C32:05 [» 161] UINT32 RO 0x0001E848
(1250004,)
1C33:06 Calc and copy time Zeit zwischen Einlesen der Eingange und UINT32 RO 0x00000000
Verfugbarkeit der Eingénge fur den Master (in ns, nur (Ogez)
DC-Mode)
1C33:07 Minimum delay time UINT322 RO 0x00001C52
(7250dez)
1C33:08 Command wie 0x1C32:08 [» 161] UINT16 RW 0x0000 (0ye,)
1C33:09 Maximum delay time |Zeit zwischen SYNC1-Event und Einlesen der UINT32 RO 0x00001C52
Eingénge (in ns, nur DC-Mode) (72504,,)
1C33:0B SM event missed wie 0x1C32:11 [»_161] UINT16 RO 0x0000 (0ge,)
counter
1C33:0C Cycle exceeded wie 0x1C32:12 [»_161] UINT16 RO 0x0000 (0g4e,)
counter
1C33:0D Shift too short counter |wie 0x1C€32:13 [» 161] UINT16 RO 0x0000 (0ye,)
1C33:20 Sync error wie 0x1C32:32 [»_161] BOOLEAN ROO 0x00 (0ge,)
Index FO00 Modular device profile
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
F000:0 Modular device profile |Allgemeine Informationen des Modular Device Profiles |UINT8 RO 0x02 (24,)
F000:01 Module index distance |Indexabstand der Objekte der einzelnen Kanale UINT16 RO 0x0010 (164,,)
F000:02 Maximum number of |Anzahl der Kanale UINT16 RO 0x0002 (24,)
modules
Index F008 Code word
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
F008:0 Code word siehe Hinweis [» 29]! UINT32 RW 0x00000000
(Odez)
Index F010 Module list
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
F010:0 Module list Maximaler Subindex UINT8 RW 0x02 (24,)
F010:01 Subindex 001 Profilnummer Encoder Profile UINT32 RW 0x00000201
(51 3dez)
F010:02 Subindex 002 Profilnummer Servo Drive UINT32 RW 0x000002E6
(742dez)
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Index F081 Download revision

Index (hex) |Name

Bedeutung

(siehe Hinweis [»_103])

Datentyp Flags |Default
F081:0 Download revision Maximaler Subindex UINT8 RO 0x01 (14e2)
F010:01 Revision number Konfigurierte Revision der Klemme, UINT32 RW 0x00000000

(Odez)

EL7201-000x, EL7211-000x

Version: 3.8.0
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7 EL72x1-0001 (DS402) - Objektbeschreibung und

i

i

Parametrierung

EtherCAT XML Device Description

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

Parametrierung iliber das CoE-Verzeichnis (CAN over EtherCAT)

Die Parametrierung der Klemme wird Uber 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

> 291

- StartUp-Liste flhren flr den Austauschfall

- Unterscheidung zwischen Online/Offline Dictionary, Vorhandensein aktueller XML-Beschreibung
- "CoE-Reload" zum Zurlcksetzen der Veranderungen

Beschadigung des Gerates moglich!

Es wird dringend davon abgeraten, die Einstellungen in den CoE-Objekten zu andern wahrend die Achse
aktiv ist, da die Reglung beeintrachtigt werden kdnnte.

164

Version: 3.8.0 EL7201-000x, EL7211-000x


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

BECKHOFF

EL72x1-0001 (DS402) - Objektbeschreibung und Parametrierung

7.1

Konfigurationsdaten

Index 2002 Amplifier Settings

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
2002:0 Amplifier Settings Maximaler Subindex UINT8 RO 0x54 (84.,)
2002:11 Device type 1: Servo drive (nicht &nderbar) UINT32 RO 0x00000001
(14ez)
2002:12 Current loop integral  |Nachstellzeit (Tn) Stromregler UINT16 RW 0x000A (10g,)
time Einheit: 0,1 ms
2002:13 Current loop Proportionalanteil Stromregler UINT16 RW 0x0064
proportional gain Einheit: 0,1 V/A (100¢,)
2002:14 Velocity loop integral |Nachstellzeit (Tn) Geschwindigkeitsregler UINT32 RW 0x00000032
time Einheit: 0,1 ms (50¢e)
2002:15 Velocity loop Proportionalanteil Geschwindigkeitsregler UINT32 RW 0x00000096
proportional gain Einheit: mA / (rad/s) (1504,)
2002:19 Nominal DC link Nenn-Zwischenkreisspannung UINT32 RW 0x0000BB80
voltage Einheit: mV (480004,)
2002:1A Min DC link voltage Minimale Zwischenkreisspannung UINT32 RW 0x00001A90
Einheit: mV (68004..)
2002:1B Max DC link voltage  |Maximale Zwischenkreisspannung UINT32 RW 0x0000EAG0
Einheit: mV (60000,,)
2002:29 Amplifier 12T warn I2T-Modell Warnschwelle UINT8 RW 0x50 (804,)
level Einheit: %
2002:2A Amplifier 12T error I2T-Modell Fehlerschwelle UINT8 RW 0x69 (105,,,)
level Einheit: %
2002:2B Amplifier temperature |Ubertemperatur Warnschwelle UINT16 RW 0x0320
warn level Einheit: 0,1 °C (800¢,)
2002:2C Amplifier temperature |Ubertemperatur Fehlerschwelle UINT16 RW 0x03E8
error level Einheit: 0,1 °C (10004,,)
2002:31 Velocity limitation Drehzahlbegrenzung UINT32 RW 0x00040000
Einheit: 1/min (262144,.,)
2002:32 Short circuit brake Max. Dauer der Anker-Kurzschluss-Bremse UINT16 RW 0x03E8
duration max Einheit: ms (10004,,)
2002:33 Stand still window Stillstandsfenster UINT16 RW 0x0000 (0y4e,)
Einheit: 1/min
2002:41 Low-pass filter Lastfilterfrequenz UINT16 RW 0x0140
frequency Einheit: Hz (3204,)
Es kénnen folgende Werte eingestellt werden:
0 Hz = Aus
320 Hz
640 Hz
2002:49 Halt ramp deceleration |Verzégerung der Drehzahl-Halterampe UINT32 RW 0x0000F570
Einheit: 0,1 rad / s? (62832,,,)
2002:53 Position loop Proportionalanteil Positionssregler UINT32 RW 0x00000000 (0
proportional gain Einheit: mA / (rad/s) dez)
2002:54 Feature bits Die einstellbaren Motorstromwerte kdnnen als UINT32 RW 0x00000000 (0
Scheitelwert oder Effektivwert interpretiert werden. Der dez)
Feature Bit ermdglicht die Umstellung.
Scheitelwert — Bit 0 = 0 (default bei EL7201-000x)
Effektivwert — Bit 0 = 1 (default bei EL7211-000x)
Bei der EL7201-001x kann mit Hilfe des Luftermoduls
ZB8610 der Ausgangsstrom erhdht werden.
normaler Ausgangsstrom — Bit 1 = 0 (default)
erhdhter Ausgangsstrom — Bit 1 =1
Daraus lassen sich folgende Kombinationen in
einstellen:
046, — Normaler Ausgangsstrom in Scheitelwert
interpretiert
146z — Normaler Ausgangsstrom in Effektivwert
interpretiert
24, — erhohter Ausgangsstrom in Scheitelwert
interpretiert
3 4z — erhohter Ausgangsstrom in Effektivwert
interpretiert
EL7201-000x, EL7211-000x Version: 3.8.0 165
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Index 2003 Motor Settings

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
2003:0 Motor Settings Maximaler Subindex UINT8 RO 0x2D (454,,)
2003:11 Max current Spitzenstrom UINT32 RW 0x00001770
Einheit: mA (6000..)
Die einstellbaren Motorstromwerte konnen als
Scheitelwert oder Effektivwert interpretiert werden. Der
Feature Bit (0x2002:54 [»_165]) ermdglicht die
Umstellung.
Scheitelwert — Bit 0 = 0 (default bei EL7201)
Effektivwert — Bit 0 = 1 (default bei EL7211)
2003:13 Motor pole pairs Anzahl der Polpaare UINT8 RW 0x03 (34,)
2003:15 Commutation offset Kommutierungs-Offset (zwischen elektrischer INT16 RW 0x0000 (0g,)
Nullposition und mechanischer Single-Turn-
Nullposition
Einheit: °
2003:16 Torque constant Drehmoment-Konstante UINT32 RW 0x00000000
Einheit: mNm / A (Ogez)
2003:18 Rotor moment of Massentragheitsmoment des Motors UINT32 RW 0x00000000
inertia Einheit: g cm”"2 (Ogez)
2003:19 Winding inductance Induktivitat UINT16 RW 0x000E (14.,)
Einheit: 0,1 mH
2003:29 Motor 12T warn level  [12T-Modell Warnschwelle UINT8 RW 0x50 (804,)
Einheit: %
2003:2A Motor 12T error level  |12T-Modell Fehlerschwelle UINT8 RW 0x69 (1054,,)
Einheit: %
2003:2D Motor thermal time Thermische Zeitkonstante UINT16 RW 0x0028 (40,,)
constant Einheit: 0,1 s
Index 2004 Brake Settings
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
2004:0 Brake Settings Maximaler Subindex UINT8 RO 0x14 (204,)
2004:01 Manual override Manuelles Lésen der Motorhaltebremse BOOLEAN RW 0x00 (Oys,)
(release)
2004:11 Release delay Zeit, die die Haltebremse zum Offnen (Lésen) benétigt, lUINT16 RW 0x0000 (0ye,)
nachdem die Spannung angelegt wurde
2004:12 Application delay Zeit, die die Haltebremse zum SchlieBen (Halten) UINT16 RW 0x0000 (0ye,)
bendtigt, nachdem die Spannung abgeschaltet wurde
2004:13 Emergency application | Zeit, die der Verstarker abwartet, bis die Drehzahl UINT16 RW 0x0000 (0ye,)
timeout nach Halt-Anforderung (Solldrehzahl 0 nach
Halterampe oder Torque off) das Stillstandfenster
erreicht. Bei Uberschreiten der eingestellten Wartezeit
wird die Haltebremse unabhangig von der Drehzahl
ausgelost.
Hinweis:
Bei rotatorischen Achsen und der Einstellung Torque
off fur den Fehlerfall muss dieser Parameter
mindestens auf die langste Zeit des ,Austrudelns® der
Achse angepasst werden.
Bei hdngenden Achsen und der Einstellung Torque off
fur den Fehlerfall sollte dieser Parameter auf eine sehr
kurze Zeit eingestellt werden, um ein weites Absacken
der Achse/Last zu verhindern.
2004:14 Brake moment of Massentragheitsmoment der Bremse UINT16 RW 0x0000 (0y,)
inertia Einheit: g cm”2
166 Version: 3.8.0 EL7201-000x, EL7211-000x




BECKHOFF

EL72x1-0001 (DS402) - Objektbeschreibung und Parametrierung

Index 2010 Feedback Settings

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
2010:0 Feedback Settings Maximaler Subindex UINT8 RO 0x13 (19¢.)
2010:01 Invert feedback Zahlrichtung invertieren BOOLEAN RW 0x00 (Oye,)
direction
2010:11 Device type 1: Resolver (nicht anderbar) UINT32 RO 0x00000001
(1dez)
2010:12 Singleturn bits Anzahl der Single- und Multiturn-Bits [»_105] UINT8 RW 0x14 (20,,)
2010:13 Multiturn bits UINT8 RW 0x0C (124,)
Index 2018 Resolver Settings
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
2018:0 Resolver Settings Maximaler Subindex UINT8 RO 0x14 (204,)
2018:01 Invert feedback Zahlrichtung invertieren BOOLEAN RW 0x00 (0Oye,)
direction
2018:02 Enable automatic gain |Automatischen Gainabgleich [ 106] einschalten BOOLEAN RW 0x01 (1¢e;)
control
2018:11 Bandwith Resolver Bandbreite [1 Hz] UINT16 RW 0x01F4
(500dez)
2018:12 Resolver gain Pegelanpassung von Sin und Cos Signal [>_106 REAL32 RW 0x3F800000
adjustment (1065353216,
Z)
2018:13 Resolver phase shift |Nominale Phasenverschiebung des Resolvers INT8 RW 0x00 (Oys,)
2018:14 Observer feed-forward |Vorsteuerung fir Drehzahlbeobachter UINT8 RW 0x32 (504,)
Einheit: %
7.2 Konfigurationsdaten (herstellerspezifisch)
Index 2020 Vendor data
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
2020:0 Vendor data Maximaler Subindex UINT8 RO 0x15 (214,)
2020:11 Amplifier peak current |Spitzenstrom des Verstarkers UINT32 RO 0x00001F40
Einheit: mA (8000;)
2020:12 Amplifier rated current |Nennstrom des Verstarkers UINT32 RO 0x00000FAO
Einheit: mA (40004,)
2020:13 Amplifier thermal time |Thermische Zeitkonstante des Verstarkers UINT16 RO 0x0023 (354,)
constant Einheit: 0,1 ms
2020:14 Amplifier overcurrent |Schwellwert fir Kurzschlusserkennung UINT32 RO 0x00002EEOQ
threshold Einheit: mA (120004,)
2020:15 Max rotary field Max. Drehfeldfrequenz UINT16 RW 0x0257
frequency Einheit: Hz (599¢,)
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7.3 Kommando-Objekt

Index FB0O0 Command

Index Name |Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
FB00:0 |DCM Max. Subindex UINT8 RO 0x03 (34e2)
Comma
nd
FBO00:01 |Request [0x1000 |Clear diag history l6scht die Diag History OCTET- |RW {0}
0x1100 |Get build number  |Auslesen der Build-Nummer STRING[Z]
0x1101 |Get build date Auslesen des Build-Datums
0x1102 |Get build time Auslesen der Build-Zeit
0x8000 |[Software reset Software-Reset durchfiihren (Hardware wird mit

der Aktuellen CoE-Konfigu__ration neu Initialisiert,
geschieht sonst nur beim Ubergang nach INIT)

FB00:02 |Status |0 Finished, Kommando ohne Fehler und ohne Antwort UINT8 RO 0x00 (0ye,)
no error, (Response ) beendet
no response
1 Finished, Kommando ohne Fehler und mit Antwort
no error, beendet
response
2 Finished, Kommando mit Fehler und ohne Antwort
error, beendet
no response
3 Finished, Kommando mit Fehler und mit Antwort beendet
error,
response
255 Executing Kommando wird ausgefihrt
FBO00:03 |Respons |abhangig vom Request OCTET- |[RO {0}
e STRING[4]

7.4 Eingangsdaten/Ausgangsdaten

Index 2001 Outputs

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
2001:0 Outputs Maximaler Subindex UINT8 RO 0x11 (17 4,)
2001:11 Torque offset Offset des Drehmoment-Wertes INT16 RO 0x0000 (0y4,)
Der Wert wird in 1000stel vom rated current
angegeben

Formel furr Index 0x2002:54 [»_165] =0 :
M = ((Torque actual value / 1000) x (rated current /

\2)) x torque constant (0x2003:16 [»_166])

Formel furr Index 0x2002:54 [» 165] =1 :
M = ((Torque actual value / 1000) x rated current)) x

torque constant (0x2003:16 [P_166])

Index 603E TxPDO Data invalid

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
603E:0 TxPDO Data invalid  |Max. Subindex UINT8 RO 0x02 (24,)
603E:02 Position actual value |0: Die aktuelle Position ist guiltig BOOLEAN RO P 0

1: Die aktuelle Position ist ungultig
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Index 6040 Controlword

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
6040:0 Controlword DS402 Controlword [» 112] UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
Bit 0 : Switch on
Bit 1 : Enable voltage
Bit 2 : reserved
Bit 3 : Enable operation
Bit 4 - 6 : reserved
Bit 7 : Fault reset
Bit 8 - 15 : reserved
Index 6041 Statusword
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
6041:0 Statusword DS402 Statusword [P 112] UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
Bit 0 : Ready to switch on
Bit 1 : Switched on
Bit 2 : Operation enabled
Bit 3 : Fault
Bit 4 : reserved
Bit 5 : reserved
Bit 6 : Switch on disabled
Bit 7 : Warning
Bit 8 + 9 : reserved
Bit 10 : TxPDOToggle (An-/Abwahl liber 0x60DA
»171])
Bit 11 : Internal limit active
Bit 12 : Drive follows the command value
Bit 13 - 15 : reserved
Index 605E Fault reaction option code
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
605E:0 Fault reaction option  |0: Disable drive function, motor is free to rotate ENUM16BIT |RW 0
code 1: Slow down by slow down ramp
Index 6060 Modes of operation
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
6060:0 Modes of operation Dieses Objekt gibt die gewtlinschte Betriebsart an. UINT8 RW 0x00 (Oge,)
Erlaubte Werte:
0x08: Cyclic synchronous position mode (CSP)
0x09: Cyclic synchronous velocity mode (CSV)
0x0A: Cyclic synchronous torque mode (CST)
0x0B: Cyclic synchronous torque mode with
commutation angle (CSTCA)
Index 6061 Modes of operation display
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
6061:0 Modes of operation Dieses Objekt gibt die aktuelle Betriebsart an. UINT8 RO 0x00 (0Oye,)
display
Index 6064 Position actual value
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
6064:0 Position actual value |Position UINT32 RO 0x00000000
(Odez)
Index 6065 Following error window
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
6065:0 Following error window RW
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Index 6066 Following error time out

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
6066:0 Following error time RW
out
Index 606C Velocity actual value
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
606C:0 Velocity actual value  |Anzeige des aktuellen Geschwindigkeitswerts INT32 RO 0x00000000
(Odez)
Index 6071 Target torque
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
6071:0 Target torque This object shall indicate the configured input value for |INT16 RO 0x0000 (0ye,)
the torque controller.
Der Wert wird in 1000stel vom rated current
angegeben
Formel furr Index 0x2002:54 [»_165] =0 :
M = ((Torque actual value / 1000) x (rated current /
\2)) x torque constant (0x2003:16 [»_166])
Formel furr Index 0x2002:54 [» 165] = 1:
M = ((Torque actual value / 1000) x rated current)) x
torque constant (0x2003:16 [P_166])
Index 6072 Max torque
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
6072:0 Max torque This object limits the target torque for the torque UINT16 RW Ox7FFF
controller (bipolar limit). (32767 4,)
Der Wert wird in 1000stel vom rated current
angegeben
Formel furr Index 0x2002:54 [»_165] =0 :
M = ((Torque actual value / 1000) x (rated current /
\2)) x torque constant (0x2003:16 [»_166])
Formel furr Index 0x2002:54 [»_165] =1 :
M = ((Torque actual value / 1000) x rated current)) x
torque constant (0x2003:16 [»_166])
Index 6075 Motor rated current
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
6075:0 Motor rated current Motor-Nennstrom UINT32 RW 0x000003E8
Einheit: mA (10004,)
Index 6077 Torque actual value
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
6077:0 Torque actual value Dieses Objekt gibt den tatsachlichen Wert des INT16 RO 0x0000 (0y,)
Drehmoments an.
Der Wert wird in 1000stel vom rated current
angegeben
Formel firr Index 0x2002:54 [»_165] =0 :
M = ((Torque actual value / 1000) x (rated current /
12)) x torque constant (0x2003:16 [»_166])
Formel fur Index 0x2002:54 [» 165] = 1 :
M = ((Torque actual value / 1000) x rated current)) x
torque constant (0x2003:16 [P_166])
Index 6079 DC link circuit voltage
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
6079:0 DC link circuit voltage |Zwischenkreisspannung UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mV (Ogez)
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Index 607A Target position

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
607A:0 Target position Objekt stellt absolute Position dar. UINT32 RO 0x00000000
Einheit : der angegebene Wert muss mit dem (Ogez)
entsprechenden Skalierungsfaktor [»_122] multipliziert
werden
Index 6080 Max motor speed
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
6080:0 Max motor speed Drehzahlbegrenzung UINT32 RW 0x00040000
Einheit: 1/ min (262144,,,)
Index 608F Position encoder resolution
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
608F:0 Position encoder Dieses Objekt stellt die konfigurierten UINT8 RO 0x02 (24e,)
resolution Encoderinkremente und Anzahl der
Motorumdrehungen dar. Die “Position encoder
resolution” wird mit folgender Formel berechnet:
Position encoder resolution = (Encoderinkremente /
Motorumdrehungen)
608F:01 Sublindex 001 Encoderinkremente UINT32 RO 0x00000000
(Odez)
608F:02 Sublndex 002 Motorumdrehungen UINT32 RO 0x00000000
(Odez)
Index 6090 Velocity Encoder Resolution
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
6090:0 Velocity Encoder Anzeige der konfigurierten Encoder-Inkremente / s und |UINT32 RO 0x00041893
Resolution Motorumdrehungen / s. (268435,,,)
Die "Velocity Encoder Resolution" wird nach folgender
Formel berechnet:
Velocity Encoder Resolution =
(encoder_increments / s) / (motor_revolutions / s)
Index 60C2 Interpolation time period
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
60C2:0 Interpolation time Maximaler Subindex UINT8 RO 0x02 (24,)
period
60C2:01 Interpolation time Anzeige des Interpolations Zeitraums (sub-index 0x01) [UINT8 RO 0x00 (0Oye,)
period value der Wert wird in 10 (nterpolation time index) (Sakynden)
60C2:02 Interpolation time angegeben. INT8 RO 0X00 (O4,)
index Der Interpolation time index (sub-index 0x02) ist
dimesionslos.
Index 60D9 Supported functions
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
60D9:0 Supported functions  |Angabe der vom Gerat unterstltzten Funktionen UINT32 RO 0x00000000
(Odez)
Index 60DA Synchronization function settings
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
60DA:0 Synchronization Aktiviert / Deaktiviert unterstiitzte Funktionen. UINT32 RW 0x00000000

function settings

Bit 0: Enable TxPDOToggle-Bit in Statusword: Bit 10
Bit 1: Enable input cycle counter in Statusword: Bit 13
Bit 2-31: reserved

(Odez)
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Index 60EA Commutation angle

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
60EA:0 Commutation angle Kommutierungs-Winkel (fir CSTCA Modus) UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
Einheit: 5,49 * 103 °
Index 60F4 Following error actual value
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
60F4:0 Following error actual |Schleppfehler INT32 RO 0x00000000
value Einheit :der angegebene Wert muss mit dem (Ogez)
entsprechenden Skalierungsfaktor [»_122] multipliziert
werden
Index 60FF Target velocity
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
60FF:0 Target velocity Konfigurierte Ziel-Geschwindigkeit INT32 RO 0x00000000
Die Geschwindigkeitsskalierung kann dem Objekt (0sez)
0x6090 ("Velocity encoder resolution") entnommen
werden.
Index 6502 Supported drive modes
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
6502:0 Supported drive Angabe der unterstitzten Betriebsmodi (DS402 Objekt |[UINT32 RO 0x00000000
modes 0x6502) (Ogez)
Es werden nur die Modi CSV, CST und CSTCA
unterstutzt
Bit 0 : PP
Bit1: VL
Bit 2: PV
Bit 3: TQ
Bit4: R
Bit 5: HM
Bit 6: IP
Bit 7: CSP
Bit 8: CSV
Bit 9: CST
Bit 10: CSTCA
Bit 11-15: reserved
Bit 16-31: Manufacturer specific
7.5 Informations-/Diagnostikdaten
Index 10F3 Diagnosis History
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
10F3:0 Diagnosis History Maximaler Subindex UINT8 RO 0x37 (55¢.)
10F3:01 Maximum Messages |Maximale Anzahl der gespeicherten Nachrichten UINT8 RO 0x00 (0Oye,)
Es kénnen maximal 50 Nachrichten gespeichert
werden
10F3:02 Newest Message Subindex der neusten Nachricht UINT8 RO 0x00 (0ge,)
10F3:03 Newest Acknowledged |Subindex der letzten bestatigten Nachricht UINT8 RW 0x00 (0Oge,)
Message
10F3:04 New Messages Zeigt an, wenn eine neue Nachricht verfugbar ist BOOLEAN RO 0x00 (Oge,)
Available
10F3:05 Flags ungenutzt UINT16 RW 0x0000 (0ye,)
10F3:06 Diagnosis Message Nachricht 1 OCTET- RO {0}
001 STRINGI[28]
10F3:37 Diagnosis Message Nachricht 50 OCTET- RO {0}
050 STRINGI[28]
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Index 10F8 Actual Time Stamp

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
10F8:0 Actual Time Stamp Zeitstempel UINT64 RO
Index 2030 Amplifier Diag data
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
2030:0 Amplifier Diag data Maximaler Subindex UINT8 RO 0x11 (17 4,)
2030:11 Amplifier 12T I12T-Modell-Auslastung UINT8 RO 0x00 (0Oye,)
temperature Einheit: %
Index 2031 Motor Diag data
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
2031:0 Motor Diag data Maximaler Subindex UINT8 RO 0x11 (17 4,)
2031:11 Motor 12T temperature |12T-Modell-Auslastung UINT8 RO 0x00 (0ge,)
Einheit: %
Index 2040 Amplifier Info data
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
2040:0 Amplifier Info data Maximaler Subindex UINT8 RO 0x12 (184,)
2040:11 Amplifier temperature |Klemmeninnentemperatur UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
Einheit: 0,1 °C
2040:12 DC link voltage Zwischenkreisspannung UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mV (Ogez)
Index 2041 Info data
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
2041:0 Info data Maximaler Subindex UINT8 RO 0x11 (17 4,)
2041:11 Auxiliary voltage (10  |Hilfsspannung UINT32 RO 0x00000000
V) Einheit: mV (Ogez)
Index 2058 Resolver info data
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
2058:0 Resolver info data Maximaler Subindex UINT8 RO 0x12 (184,)
2058:12 Automatic resolver Index 0x9008 Momentan verwendeter Wert fir die REAL32 RO 0x01F80000
gain value Pegelanpassung von Sin und Cos Signal (nur bei (33030144,.,)
eingeschaltetem "Enable automatic gain control")
Index FB40 Memory interface
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
FB40:0 Memory interface Maximaler Subindex UINT8 RO 0x03 (3,)
FB40:01 Address reserviert UINT32 RW 0x00000000
(Odez)
FB40:02 Length reserviert UINT16 RW 0x0000 (0q,)
FB40:03 Data reserviert OCTET- RW {0}
STRINGI8]
7.6 Standardobjekte
Die Standardobjekte haben fur alle EtherCAT-Slaves die gleiche Bedeutung.
Index 1000 Device type
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1000:0 Device type Gerate-Typ des EtherCAT-Slaves: Das Lo-Word UINT32 RO 0x00000192
enthalt das verwendete CoE Profil (5001). Das Hi- (402,,)

Word enthalt das Modul Profil entsprechend des
Modular Device Profile.
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Index 1001 Error register

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1001:0 Error register UINT8 RO 0x00 (0Oge,)
Index 1008 Device name
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1008:0 Device name Gerate-Name des EtherCAT-Slave STRING RO EL72x1-0001
Index 1009 Hardware version
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1009:0 Hardware version Hardware-Version des EtherCAT-Slaves STRING RO 00
Index 100A Software version
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
100A:0 Software version Firmware-Version des EtherCAT-Slaves STRING RO 01
Index 1018 Identity
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1018:0 Identity Informationen, um den Slave zu identifizieren UINT8 RO 0x04 (44,)
1018:01 Vendor ID Hersteller-ID des EtherCAT-Slaves UINT32 RO 0x00000002
(24e2)
1018:02 Product code Produkt-Code des EtherCAT-Slaves UINT32 RO 0x1C213052
(471937106,,)
1018:03 Revision Revisionsnummer des EtherCAT-Slaves, das Low- UINT32 RO 0x00110001
Word (Bit 0-15) kennzeichnet die (1114113,,,)
Sonderklemmennummer, das High-Word (Bit 16-31)
verweist auf die Geratebeschreibung
1018:04 Serial number Einmalige Seriennummer UINT32 RO 0x00000000
(Odez)
Index 1600 DS402 RxPDO-Map Controlword
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1600:0 DS402 RxPDO-Map  |PDO Mapping RxPDO 1 UINT8 RO 0x01 (1462)
Controlword
1600:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6040 (Controlword), |UINT32 RO 0x6040:00, 16
entry 0x00 (Controlword))
Index 1601 DS402 RxPDO-Map Target velocity
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1601:0 DS402 RxPDO-Map  |PDO Mapping RxPDO 2 UINT8 RO 0x01 (14e,)
Target velocity
1601:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object Ox60FF (Target UINT32 RO 0x60FF:00, 32
velocity), entry 0x00 (Target velocity))
Index 1602 DS402 RxPDO-Map Target torque
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1602:0 DS402 RxPDO-Map  |PDO Mapping RxPDO 3 UINT8 RO 0x01 (1462)
Target torque
1602:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6071 (Target torque), |UINT32 RO 0x6071:00, 16
entry 0x00 (Target torque))
Index 1603 DS402 RxPDO-Map Commutation angle
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1603:0 DS402 RxPDO-Map  |PDO Mapping RxPDO 4 UINT8 RO 0x01 (1462)
Commutation angle
1603:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0X60EA (Commutation |UINT32 RO 0x60EA:00, 16
angle), entry 0x00 (Commutation angle))
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Index 1604 DS402 RxPDO-Map Torque limitation

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1604:0 DS402 RxPDO-Map  |PDO Mapping RxPDO 5 UINT8 RO 0x01 (1462)
Torque limitation
1604:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6072 (Max torque), UINT32 RO 0x6072:00, 16
entry 0x00 (Max torque))
Index 1605 DS402 RxPDO-Map Torque offset
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1605:0 DS402 RxPDO-Map  |PDO Mapping RxPDO 6 UINT8 RO 0x01 (14,)
Torque offset
1605:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x2001 (Outputs), entry [UINT32 RO 0x2001:11, 16
0x11 (Torque offset))
Index 1606 DS402 RxPDO-Map Target position
Index (hex) |[Name Meaning Data type Flags Default
1606:0 DS402 RxPDO-Map  |PDO Mapping RxPDO 7 UINT8 RO 0x01 (1460)
Target position
1606:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry UINT32 RO 0x607A:00, 32
Index 1A00 DS402 TxPDO-Map Statusword
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A00:0 DS402 TxPDO-Map  |PDO Mapping TxPDO 1 UINT8 RO 0x01 (146,)
Statusword
1A00:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6041 (Statusword), UINT32 RO 0x6041:00, 16
entry 0x00 (Statusword))
Index 1A01 DS402 TxPDO-Map Position actual value
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A01:0 DS402 TxPDO-Map  |PDO Mapping TxPDO 2 UINT8 RO 0x01 (14,)
Position actual value
1A01:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6064 (Position actual |UINT32 RO 0x6064:00, 32
value), entry 0x00 (Position actual value))
Index 1A02 DS402 TxPDO-Map Veloacity actual value
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A02:0 DS402 TxPDO-Map  |PDO Mapping TxPDO 3 UINT8 RO 0x01 (14,)
Veloacity actual value
1A02:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x606C (Velocity actual [UINT32 RO 0x606C:00, 32
value), entry 0x00 (Velocity actual value))
Index 1A03 DS402 TxPDO-Map Torque actual value
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A03:0 DS402 TxPDO-Map  |PDO Mapping TxPDO 4 UINT8 RO 0x01 (14,)
Torque actual value
1A03:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6077 (Torque actual |UINT32 RO 0x6077:00, 16
value), entry 0x00 (Torque actual value))
Index 1A04 DS402 TxPDO-Map Following error actual value
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A04:0 DS402 TxPDO-Map  |PDO Mapping TxPDO 5 UINT8 RO 0x01 (146,)
Following error actual
value
1A04:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry UINT32 RO 0x60F4:00, 32
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Index 1A0A DS402 TxPDO-Map TxPDO Data invalid

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A0A:0 DS402 TxPDO-Map  |PDO Mapping TxPDO 6 UINT8 RO 0x03 (34e,)
TxPDO Data invalid

1A0A:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (1 bit align) UINT32 RO 0x0000:00, 1

1A0A:02 Sublndex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x603E (TxPDO Data  |UINT32 RO 0x603E:02, 1
Invalid), entry 0x02 (TxPDO Data invalid__Position
actual value))

1A0A:03 Sublndex 003 3. PDO Mapping entry (14 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 14

Index 1C00 Sync manager type

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default

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

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

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

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

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

Index 1C12 RxPDO assign

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default

1C12:0 RxPDO assign PDO Assign Outputs UINT8 RW 0x02 (24,)

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

1C12:02 Sublndex 002 2. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1601
zugehorigen RxPDO Mapping Objekts) (5633,,)

1C12:03 Sublindex 003 3. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x0000 (0ge,)
zugehodrigen RxPDO Mapping Objekts)

1C12:04 Sublndex 004 4. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x0000 (0ye,)
zugehorigen RxPDO Mapping Objekts)

1C12:05 Subindex 005 5. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x0000 (0g4e,)
zugehodrigen RxPDO Mapping Objekts)

1C12:06 Sublndex 006 6. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x0000 (0y,)
zugehorigen RxPDO Mapping Objekts)

Index 1C13 TxPDO assign

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default

1C13:0 TxPDO assign PDO Assign Inputs UINT8 RW 0x02 (24,)

1C13:01 Subindex 001 1. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1A00
zugehorigen TxPDO Mapping Objekts) (66564,)

1C13:02 Sublndex 002 2. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x1A01
zugehorigen TxPDO Mapping Objekts) (6657 ,)

1C13:03 Sublndex 003 3. zugeordnete TxPDO (enthélt den Index des UINT16 RW 0x0000 (0qe,)
zugehdrigen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:04 Sublndex 004 4. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW 0x0000 (0y,)
zugehorigen TxPDO Mapping Objekts)
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Index 1C32 SM output parameter

korrekt (Ausgange wurden zu spat ausgegeben, nur im
DC Mode)

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1C32:0 SM output parameter |Synchronisierungsparameter der Outputs UINT8 RO 0x20 (324,)
1C32:01 Sync mode Aktuelle Synchronisierungsbetriebsart: UINT16 RW 0x0000 (0Oye,)
» 3: DC-Mode - Synchron with SYNC1 Event
1C32:02 Cycle time Zykluszeit (in ns): UINT32 RW 0x0003D090
* Free Run: Zykluszeit des lokalen Timers (250000;)
» Synchron with SM 2 Event: Zykluszeit des
Masters
+ DC-Mode: SYNCO/SYNC1 Cycle Time
1C32:03 Shift time Zeit zwischen SYNCO Event und Ausgabe der Outputs |UINT32 RO 0x00000000
(in ns, nur DC-Mode) ()
1C32:04 Sync modes supported |Unterstiitzte Synchronisierungsbetriebsarten: UINT16 RO 0xC007
* Bit0 = 1: Free Run wird unterstitzt (49159.,)
» 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)
1C32:05 Minimum cycle time Minimale Zykluszeit (in ns) UINT32 RO 0x0001E848
(1250004,)
1C32:06 Calc and copy time Minimale Zeit zwischen SYNCO und SYNC1 Event (in |UINT32 RO 0x00000000
ns, nur DC-Mode) (Ogez)
1C32:07 Minimum delay time UINT32 RO 0x00000000
(Odez)
1C32:08 Command » 0: Messung der lokalen Zykluszeit wird gestoppt |UINT16 RW 0x0000 (0ye,)
* 1: Messung der lokalen Zykluszeit wird gestartet
Die Entries 0x1C32:03, 0x1C32:05, 0x1C32:06,
0x1C32:09, 0x1C33:03 [»_178], 0x1C33:06, 0x1C33:09
[»_178] werden mit den maximal gemessenen Werten
aktualisiert.
Wenn erneut gemessen wird, werden die Messwerte
zurlickgesetzt
1C32:09 Maximum delay time |Zeit zwischen SYNC1 Event und Ausgabe der Outputs |UINT32 RO 0x00000000
(in ns, nur DC-Mode) (Ogez)
1C32:0B SM event missed Anzahl der ausgefallenen SM-Events im UINT16 RO 0x0000 (0Oye,)
counter OPERATIONAL (nurim DC Mode)
1C32:0C Cycle exceeded Anzahl der Zykluszeitverletzungen im OPERATIONAL (UINT16 RO 0x0000 (0ye,)
counter (Zyklus wurde nicht rechtzeitig fertig bzw. der nachste
Zyklus kam zu friih)
1C32:0D Shift too short counter |Anzahl der zu kurzen Abstande zwischen SYNCO und |[UINT16 RO 0x0000 (0g4e,)
SYNC1 Event (nur im DC Mode)
1C32:20 Sync error Im letzten Zyklus war die Synchronisierung nicht BOOLEAN RO 0x00 (Ogs,)
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Index 1C33 SM input parameter

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1C33:0 SM input parameter Synchronisierungsparameter der Inputs UINT8 RO 0x20 (324,)
1C33:01 Sync mode Aktuelle Synchronisierungsbetriebsart: UINT16 RW 0x0000 (0y4e,)
» 3: DC - Synchron with SYNC1 Event
1C33:02 Cycle time wie 0x1C32:02 [» 177] UINT32 RW 0x0003D090
(2500004,)
1C33:03 Shift time Zeit zwischen SYNCO-Event und Einlesen der Inputs  |UINT32 RO 0x00001C52
(in ns, nur DC-Mode) (72504,)
1C33:04 Sync modes supported |Unterstlitzte Synchronisierungsbetriebsarten: UINT16 RO 0xC007
» Bit 0: Free Run wird unterstutzt (49159.,)
» Bit 1: Synchron with SM 2 Event wird unterstutzt
(Outputs vorhanden)
* Bit 1: Synchron with SM 3 Event wird unterstitzt
(keine Outputs vorhanden)
+ Bit 2-3 = 01: DC-Mode wird unterstutzt
* 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 [»_177] oder
0x1C33:08)
1C33:05 Minimum cycle time wie 0x1C32:05 [» 177] UINT32 RO 0x0001E848
(1250004,)
1C33:06 Calc and copy time Zeit zwischen Einlesen der Eingange und UINT32 RO 0x00000000
Verfugbarkeit der Eingénge fur den Master (in ns, nur (Ogez)
DC-Mode)
1C33:07 Minimum delay time UINT32 RO 0x00001C52
(7250dez)
1C33:08 Command wie 0x1C32:08 [» 177] UINT16 RW 0x0000 (0ge;)
1C33:09 Maximum delay time |Zeit zwischen SYNC1-Event und Einlesen der UINT32 RO 0x00001C52
Eingénge (in ns, nur DC-Mode) (72504,,)
1C33:0B SM event missed wie 0x1C32:11 [»_177] UINT16 RO 0x0000 (0ye;)
counter
1C33:0C Cycle exceeded wie 0x1C32:12 [» 177] UINT16 RO 0x0000 (0g4e,)
counter
1C33:0D Shift too short counter |wie 0x1C€32:13 [» 177] UINT16 RO 0x0000 (0ye,)
1C33:20 Sync error wie 0x1C32:32 [»_177] BOOLEAN RO 0x00 (0ge,)
Index F008 Code word
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
F008:0 Code word siehe Hinweis [P 29]! UINT32 RW 0x00000000
(Odez)
Index FB0O0 Command
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
FB00:0 Command Maximaler Subindex UINT8 RO 0x03 (34e,)
FB00:01 Request reserviert OCTET- RW {0}
STRINGI[2]
FB00:02 Status reserviert UINT8 RO 0x00 (0ge,)
FB00:03 Response reserviert OCTET- RO {0}
STRING[4]
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8 Fehlerbehebung

8.1 Diagnose - Grundlagen zu Diag Messages

Mit DiagMessages wird ein System der Nachrichtenibermittiung vom EtherCAT Slave an den EtherCAT
Master/TwinCAT bezeichnet. Die Nachrichten werden vom Gerat im eigenen CoE unter 0x10F3 abgelegt
und kénnen von der Applikation oder dem System Manager ausgelesen werden. Fir jedes im Gerat
hinterlegtes Ereignis (Warnung, Fehler, Statusanderung) wird eine iber einen Code referenzierte
Fehlermeldung ausgegeben.

Definition

Das System DiagMessages ist in der ETG (EtherCAT Technology Group) in der Richtlinie ETG.1020, Kap. 13
"Diagnosis Handling" definiert. Es wird benutzt, damit vordefinierte oder flexible Diagnosemitteilungen vom
EtherCAT-Slave an den Master Ubermittelt werden kénnen. Das Verfahren kann also nach ETG
herstellertibergreifend implementiert werden. Die Unterstitzung ist optional. Die Firmware kann bis zu 250
DiagMessages im eigenen CoE ablegen.

Jede DiagMessage besteht aus
» Diag Code (4 Byte)
Flags (2 Byte; Info, Warnung oder Fehler)
Text-ID (2 Byte; Referenz zum erklarenden Text aus der ESI/XML)
Zeitstempel (8 Byte, lokale Slave-Zeit oder 64-Bit Distributed-Clock-Zeit, wenn vorhanden)

» dynamische Parameter, die von der Firmware mitgegeben werden

In der zum EtherCAT-Gerat gehorigen ESI/XML-Datei werden die DiagMessages in Textform erklart:
Anhand der in der DiagMessage enthaltenen Text-ID kann die entsprechende Klartextmeldung in den
Sprachen gefunden werden, die in der ESI/XML enthalten sind. Ublicherweise sind dies bei Beckhoff-
Produkten deutsch und englisch.

Der Anwender erhalt durch den Eintrag NewMessagesAvailable Information, dass neue Meldungen
vorliegen.

DiagMessages kdnnen im Gerat bestatigt werden: die letzte/neueste unbestéatigte Meldung kann vom
Anwender bestéatigt werden.

Im CoE finden sich sowohl die Steuereintrage wie die History selbst im CoE-Objekt 0x10F3:
Generall EtherE.t’-\TI DC I Process Datal Startup  CoE - Orline | Dnlinel

Update List I [ AutoUpdate W Single Update I Shaw Offline Data
Advanced... I I
fidd to Startup. . I Madule OD [A0E Port): ||j
Index | M arne | Flags | Walue
+-1018:0 Identity RD »d<
+- 10F0:0 B ackup parameter handling RO »1¢
- {10F30 Diagniosis Histam | RO »BR ¢
10RO Madimum Meszages RO 032 (50
10F2:02  Mewest Meszage RO 0=15[21]
T0F303  Mewest Acknowledged Meszage R 014 (20
10F3:04  Mew Meszages dvailable RO FALSE
10F3:05  Flags R 00000 (0]
10F3:06 Diagnosis Messzage 001 RD 00 EQA4 0831000 030060 1F 00 00 00 00 00 00 06 00 00 00 06 00 00 00 06 00 FF 00
10F3:07  Diagnosiz Meszage 002 RO O0EQA4 03100002 000062 1300 00 00 00 00 08 00 00 00 08 00 00 00 06 00 00 00
10F3:08 Diagnosis Meszage 003 RD 00 EQA4 081000030040 DE 67 02 00 00 00 00 06 00 00 00 06 00 03 00 06 00 00 00
10F3:03  Diagnosis Meszage 004 RO O0EQA4 0312000081 ECS9 47 030000000006 00 04 44 0F 00 00 00 06 00 00 00

Abb. 163: DiagMessages im CoE

Unter 0x10F3:02 ist der Subindex der neuesten DiagMessage auslesbar.
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® Unterstiitzung zur Inbetriebnahme

1 Das System der DiagMesssages ist vor allem wahrend der Anlageninbetriebnahme einzusetzen.
Zur Online-Diagnose wahrend des spateren Dauerbetriebs sind die Diagnosewerte z. B. im
StatusWord des Gerates (wenn verfugbar) hilfreich.

Implementierung TwinCAT System Manager

Ab TwinCAT 2.11 werden DiagMessages, wenn vorhanden, beim Geréat in einer eigenen Oberflache
angezeigt. Auch die Bedienung (Abholung, Bestatigung) erfolgt dartber.

Generall EtherE.-'—‘-.TI DC I Frocess Datal Startupl CoE - Online | Diag Histary I:Inlinel
_ [~ Auto Update —
B | IIpdate Higtary I Ack. Meszages | Expart Diag Higtary | Advanced. ..
[T orly new Meszages

Type | Flagz | Timestamp | Mezzage
{Ti'waming M 212012120223 370, [0x4413] 12T Amplifier overload
C {Tiwiaming M 21.2M213:03:23 370...  [0x4101] Teminal-0vertemperature

@ Erar [ 21.2M21303:23356...  [0x3408] Undervaltage DC-Link
0 Info [ 212M2 120923 37, [0x0002] Commurication establizhed
i Ji [ 2122120923 316, [0=0003) Initialization: 0=0, 0«0, OxFF

Abb. 164: Implementierung DiagMessage-System im TwinCAT System Manager

Im Reiter Diag History (A) sind die Betatigungsfelder (B) wie auch die ausgelesene History (C) zu sehen. Die
Bestandteile der Message:

 Info/Warning/Error

» Acknowledge-Flag (N = unbestatigt, Q = bestatigt)

» Zeitstempel

e Text-ID

 Kilartext-Meldung nach ESI/XML Angabe

Die Bedeutung der Buttons ist selbsterklarend.

DiagMessages im ADS Logger/Eventlogger

Ab TwinCAT 3.1 build 4022 werden von einer Klemme abgesetzte DiagMessages auch im TwinCAT ADS
Logger gezeigt. Da nun |O-Ubergreifend DiagMessages an einem Ort dargestellt werden, vereinfacht dies
die Inbetriebnahme. Auf3erdem kann die Logger-Ausgabe in eine Datei gespeichert werden — somit stehen
die DiagMessages auch langfristig fur Analysen zur Verfligung.

DiagMessages liegen eigentlich nur lokal im CoE 0x10F3 in der Klemme vor und kénnen bei Bedarf manuell
z. B. Uber die oben genannte DiagHistory ausgelesen werden.

Bei Neuentwicklungen sind die EtherCAT-Klemmen standardmafig so eingestellt, dass sie das Vorliegen
einer DiagMessage uber EtherCAT als Emergency melden; der Eventlogger kann die DiagMessage dann
abholen. Die Funktion wird in der Klemme tber 0x10F3:05 aktiviert, deshalb haben solche Klemmen
folgenden Eintrag standardmafig in der StartUp-Liste:

| General | EtherCaT | Settings I Filter | DC | Process Data I Pl I Startup ﬂEDE - Orline I Diag Hiztam | Elnline|

Tranzttion  Protocal | e Drata Comment

C <PS: CoE 0=1C120C0 00 ao download pdo 0x1C1 2 index
C <PS: CaoE 0:AC13C0 05000074071 1A101A ... download pdo 021C1 3 index
IC IP CaoE D:10F3:05 00071 1] |

Abb. 165: StartUp-Liste
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Soll die Funktion ab Geratestart deaktiviert werden weil z. B. viele Meldungen kommen oder der
EventLogger nicht genutzt wird, kann der StartUp-Eintrag geldscht oder auf 0 gesetzt werden. Der Wert
kann dann bei Bedarf spater aus der PLC per CoE-Zugriff wieder auf 1 gesetzt werden.

Nachrichten in die PLC einlesen

- In Vorbereitung -
Interpretation

Zeitstempel

Der Zeitstempel wird aus der lokalen Uhr der Klemme zum Zeitpunkt des Ereignisses gewonnen. Die Zeit ist
Ublicherweise die Distributed-Clocks-Zeit (DC) aus Register x910.

Bitte beachten: die DC-Zeit wird in der Referenzuhr gleich der lokalen IPC/TwinCAT-Zeit gesetzt, wenn
EtherCAT gestartet wird. Ab diesem Moment kann die DC-Zeit gegenlber der IPC-Zeit divergieren, da die
IPC-Zeit nicht nachgeregelt wird. Es kdnnen sich so nach mehreren Wochen Betrieb ohne EtherCAT
Neustart groRere Zeitdifferenzen entwickeln. Als Abhilfe kann die sog. Externe Synchronisierung der DC-Zeit
genutzt werden, oder es wird fallweise eine manuelle Korrekturrechnung vorgenommen: die aktuelle DC-Zeit
kann Uber den EtherCAT Master oder durch Einsicht in das Register x901 eines DC-Slaves ermittelt werden.

Aufbau der Text-ID

Der Aufbau der MessagelD unterliegt keiner Standardisierung und kann herstellerspezifisch definiert
werden. Bei Beckhoff EtherCAT-Geraten (EL, EP) lautet er nach xyzz Ublichwerweise:

X y zz
0: Systeminfo 0: System Fehlernummer
1: Info 1: General
2: reserved 2: Communication
4: Warning 3: Encoder
8: Error 4: Drive
5: Inputs
6: 1/0 allgemein
7: reserved

Beispiel: Meldung 0x4413 --> Drive Warning Nummer 0x13

Ubersicht Text-IDs

Spezifische Text-IDs sind in der Geratedokumentation aufgefuhrt.
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Text-ID |Typ Ort Text Message Zusatzlicher Kommentar
0x0001 Information System No error Kein Fehler
0x0002 Information System Communication established Verbindung aufgebaut
0x0003 Information System Initialisation: 0x%X, 0x%X, 0x%X |allgemeine Information, Parameter je nach Ereignis.
Interpretation siehe Geratedokumentation.
0x1000 Information System Information: 0x%X, 0x%X, 0x%X |allgemeine Information, Parameter je nach Ereignis.
Interpretation siehe Geratedokumentation.
0x1012 Information System EtherCAT state change Init -
PreOp
0x1021 Information System EtherCAT state change PreOp -
Init
0x1024 Information System EtherCAT state change PreOp -
Safe-Op
0x1042 Information System EtherCAT state change SafeOp -
PreOp
0x1048 Information System EtherCAT state change SafeOp -
Op
0x1084 Information System EtherCAT state change Op -
SafeOp
0x1100 Information Allgemein Detection of operation mode Erkennung der Betriebsart beendet
completed: 0x%X, %d
0x1135 Information Allgemein Cycle time o.k.: %d Zykluszeit o.k.
0x1157 Information Allgemein Data manually saved (ldx: 0x%X, |Daten manuell gespeichert
Subldx: 0x%X)
0x1158 Information Allgemein Data automatically saved (Idx: Daten automatisch gespeichert
0x%X, Subldx: 0x%X)
0x1159 Information Allgemein Data deleted (Idx: 0x%X, Subldx: |Daten geldscht
0x%X)
Ox117F Information Allgemein Information: 0x%X, 0x%X, 0x%X |Information
0x1201 Information Kommunikation |Communication re-established Kommunikation zur Feldseite wiederhergestellt
Die Meldung tritt auf, wenn z. B. im Betrieb die
Spannung der Powerkontakte entfernt und wieder
angelegt wurde.
0x1300 Information Encoder Position set: %d, %d Position gesetzt - Startinputhandler
0x1303 Information Encoder Encoder Supply ok Encoder Netzteil OK
0x1304 Information Encoder Encoder initialization Encoder Initialisierung erfolgreich abgeschlossen
successfully, channel: %X
0x1305 Information Encoder Sent command encoder reset, Sende Kommando Encoder Reset
channel: %X
0x1400 Information Drive Drive is calibrated: %d, %d Antrieb ist kalibriert
0x1401 Information Drive Actual drive state: 0x%X, %d Aktueller Status des Antriebs
0x1705 Information CPU usage returns in normal Prozessorauslastung ist wieder im normalen Bereich
range (< 85%)
0x1706 Information Channel is not in saturation Kanal ist nicht mehr in Sattigung
anymore
0x1707 Information Channel is not in overload Kanal ist nicht mehr tUberlastet
anymore
0x170A  |Information No channel range error anymore |Es liegt kein Messbereichsfehler mehr vor
0x170C  |Information Calibration data saved Abgleichdaten wurden gespeichert
0x170D  |Information Calibration data will be applied Abgleichdaten werden erst nach dem Senden des
and saved after sending the Kommandos ,0x5AFE* ibernommen und gespeichert
command “Ox5AFE”
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Text-ID |Typ Ort Text Message Zusatzlicher Kommentar

0x2000 Information System %s: %s

0x2001 Information System %s: Network link lost Netzwerk Verbindung verloren

0x2002 Information System %s: Network link detected Netzwerk Verbindung gefunden

0x2003 Information System %s: no valid IP Configuration - Ungliltige IP Konfiguration
Dhcp client started

0x2004 Information System %s: valid IP Configuration (IP: Giiltige, vom DHCP-Server zugewiesene IP-
%d.%d.%d.%d) assigned by Konfiguration
Dhcp server %d.%d.%d.%d

0x2005 Information System %s: Dhcp client timed out Zeitliberschreitung DHCP-Client

0x2006 Information System %s: Duplicate IP Address Doppelte IP-Adresse gefunden
detected (%d.%d.%d.%d)

0x2007 Information System %s: UDP handler initialized UDP-Handler initialisiert

0x2008 Information System %s: TCP handler initialized TCP-Handler initialisiert

0x2009 Information System %s: No more free TCP sockets  |Keine freien TCP Sockets verfligbar
available

EL7201-000x, EL7211-000x
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Text-ID |Typ Ort Text Message Zusatzlicher Kommentar
0x4000 Warnung Warning: 0x%X, 0x%X, 0x%X allgemeine Warnung, Parameter je nach Ereignis.
Interpretation siehe Geratedokumentation.
0x4001 Warnung System Warning: 0x%X, 0x%X, 0x%X
0x4002 Warnung System %s: %s Connection Open (IN:%d
OUT:%d API:%dms) from %d.
%d.%d.%d successful
0x4003 Warnung System %s: %s Connection Close (IN:%d
OUT:%d) from %d.%d.%d.%d
successful
0x4004 Warnung System %s: %s Connection (IN:%d OUT:
%d) with %d.%d.%d.%d timed
out
0x4005  |Warnung System %s: %s Connection Open (IN:%d
OUT:%d) from %d.%d.%d.%d
denied (Error: %u)
0x4006 Warnung System %s: %s Connection Open (IN:%d
OUT:%d) from %d.%d.%d.%d
denied (Input Data Size expected:
%d Byte(s) received: %d Byte(s))
0x4007  |Warnung System %s: %s Connection Open (IN:%d
OUT:%d) from %d.%d.%d.%d
denied (Output Data Size
expected: %d Byte(s) received:
%d Byte(s))
0x4008 Warnung System %s: %s Connection Open (IN:%d
OUT:%d) from %d.%d.%d.%d
denied (RPI:%dms not supported
-> API:%dms)
0x4101 Warnung Allgemein Terminal-Overtemperature Ubertemperatur. Die Innentemperatur der Klemme
Uberschreitet die parametrierte Warnschwelle.
0x4102 Warnung Allgemein Discrepancy in the PDO- Die ausgewahlten PDOs passen nicht zur eingestellten
Configuration Betriebsart.
Beispiel: Antrieb arbeitet im Velocity-Mode. Das
Velocity-PDO ist jedoch nicht in die PDOs gemapped.
0x417F Warnung Allgemein Warnung: 0x%X, 0x%X, 0x%X
0x428D  |Warnung Allgemein Challenge is not Random
0x4300 Warnung Encoder Subincrements deactivated: %d, |Subinkremente deaktiviert (trotz aktivierter
%d Konfiguration)
0x4301 Warnung Encoder Encoder-Warning Allgemeiner Encoderfehler
0x4302 Warnung Encoder Maximum frequency of the input |Maximale Frequenz des Eingangssignals ist bald
signal is nearly reached (channel |erreicht
%d)
0x4303 Warnung Encoder Limit counter value was reduced |Limit-Zahlergrenze wurde aufgrund der PDO-
because of the PDO configuration |Konfiguration reduziert (Kanal %d)
(channel %d)
0x4304 Warnung Encoder Reset counter value was reduced |Reset-Zahlergrenze wurde aufgrund der PDO-
because of the PDO configuration |Konfiguration reduziert (Kanal %d)
(channel %d)
0x4400 Warnung Drive Drive is not calibrated: %d, %d Antrieb ist nicht kalibriert
0x4401 Warnung Drive Starttype not supported: 0x%X, |Starttyp wird nicht unterstitzt
%d
0x4402 Warnung Drive Command rejected: %d, %d Kommando abgewiesen
0x4405 Warnung Drive Invalid modulo subtype: %d, %d |Modulo-Subtyp ungiiltig
0x4410 Warnung Drive Target overrun: %d, %d Zielposition wird Uiberfahren
0x4411 Warnung Drive DC-Link undervoltage (Warning) |Die Zwischenkreisspannung der Klemme unterschreitet
die parametrierte Mindestspannung. Das Aktivieren der
Endstufe wird unterbunden.
0x4412 Warnung Drive DC-Link overvoltage (Warning)  |Die Zwischenkreisspannung der Klemme Uberschreitet
die parametrierte Maximalspannung. Das Aktivieren
der Endstufe wird unterbunden.
0x4413 Warnung Drive 12T-Model Amplifier overload » Der Verstarker wir aulRerhalb der Spezifikation
(Warning) betrieben
» Das I12T-Modell des Verstarkers ist falsch
parametriert
0x4414 Warnung Drive 12T-Model Motor overload » Der Motor wird auRerhalb der parametrierten
(Warning) Nennwerte betrieben.
» Das I12T-Modell des Motors ist falsch parametriert.
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Text-ID |Typ Ort Text Message Zusatzlicher Kommentar
0x4415 Warnung Drive Speed limitation active Die maximale Drehzahl wird durch die parametrierten
Objekte (z. B. velocity limitation, motor speed limitation)
begrenzt. Die Warnung wird ausgegeben, wenn die
Sollgeschwindigkeit groRer ist, als eines der
parametrierten Begrenzungen.
0x4416 Warnung Drive Step lost detected at position: Schrittverlust erkannt
0x%X%X
0x4417 Warnung Drive Motor-Overtemperature Die Innentemperatur des Motors libersteigt die
parametrierte Warnschwelle.
0x4418 Warnung Drive Limit: Current Limit: Strom wird limitiert
0x4419 Warnung Drive Limit: Amplifier 12T-model Die Schwellwerte fiir den maximalen Strom wurden
exceeds 100% Uberschritten.
0x441A  |Warnung Drive Limit: Motor I2T-model exceeds |Limit: Motor 12T-Modell Gbersteigt 100%
100%
0x441B  |Warnung Drive Limit: Velocity limitation Die Schwellwerte fiir die maximale Drehzahl wurden
Uberschritten.
0x441C  |Warnung Drive STO while the axis was enabled |Es wurde versucht die Achse zu aktivieren, obwohl die
Spannung am STO-Eingang nicht anliegt.
0x4600 Warnung Allgemein |10 Wrong supply voltage range Versorgungsspannung im falschen Bereich
0x4610 Warnung Allgemein 10 Wrong output voltage range Ausgangsspannung im falschen Bereich
0x4705  |Warnung Processor usage at %d % Prozessorauslastung bei %d %
0x470A  |Warnung EtherCAT Frame missed (change |EtherCAT Frame verpasst (Einstellungen, DC
Settings or DC Operation Mode |Operation Mode oder SyncO Shift Time andern)
or Sync0 Shift Time)
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Text-ID |Typ Ort Text Message Zusatzlicher Kommentar
0x8000 Fehler System %s: %s
0x8001 Fehler System Error: 0x%X, 0x%X, 0x%X allgemeiner Fehler, Parameter je nach Ereignis.
Interpretation siehe Geratedokumentation.
0x8002 Fehler System Communication aborded Kommunikation abgebrochen
0x8003 Fehler System Configuration error: 0x%X, 0x%X, |allgemeine, Parameter je nach Ereignis.
0,
Ox%X Interpretation siehe Geratedokumentation.
0x8004 Fehler System %s: Unsuccessful FwdOpen-
Response received from %d.%d.
%d.%d (%s) (Error: %u)
0x8005 Fehler System %s: FwdClose-Request sent to
%d.%d.%d.%d (%s)
0x8006 Fehler System %s: Unsuccessful FwdClose-
Response received from %d.%d.
%d.%d (%s) (Error: %u)
0x8007 Fehler System %s: Connection with %d.%d.%d.
%d (%s) closed
0x8100 Fehler Allgemein Status word set: 0x%X, %d Fehlerbit im Statuswort gesetzt
0x8101 Fehler Allgemein Operation mode incompatible to |Betriebsart inkompatibel zum PDO-Interface
PDO interface: 0x%X, %d
0x8102 Fehler Allgemein Invalid combination of Inputs and |Ungliltige Kombination von In- und Output PDOs
Outputs PDOs
0x8103 Fehler Allgemein No variable linkage Keine Variablen verknupft
0x8104 Fehler Allgemein Terminal-Overtemperature Die Innentemperatur der Klemme Uberschreitet die
parametrierte Fehlerschwelle. Das Aktivieren der
Klemme wird unterbunden.
0x8105 Fehler Allgemein PD-Watchdog Die Kommunikation zwischen Feldbus und Endstufe
wird durch einen Watchdog abgesichert. Sollte die
Feldbuskommunikation abbrechen, wird die Achse
automatisch gestoppt.
» Die EtherCAT-Verbindung wurde im Betrieb
unterbrochen
» Der Master wurde im Betrieb in den Config-Mode
geschaltet
0x8135 Fehler Allgemein Cycletime has to be a multiple of |Die 10- oder NC-Zykluszeit ist nicht ganzzahlig durch
125 ps 125ps teilbar.
0x8136 Fehler Allgemein Configuration error: invalid Konfigurationsfehler: Ungultige Samplingrate
sampling rate
0x8137 Fehler Allgemein Elektronisches Typenschild: Inhalt des Speicher des externen Typenschildes nicht
CRC-Fehler gultig.
0x8140 Fehler Allgemein Sync Error Echtzeitverletztung
0x8141 Fehler Allgemein Sync%X Interrupt lost Sync%X Interrupt fehlt
0x8142 Fehler Allgemein Sync Interrupt asynchronous Sync Interrupt asynchron
0x8143 Fehler Allgemein Jitter too big Jitter Grenzwertlberschreitung
0x817F Fehler Allgemein Error: 0x%X, 0x%X, 0x%X
0x8200 Fehler Kommunikation |Write access error: %d, %d Fehler beim Schreiben
0x8201 Fehler Kommunikation |No communication to field-side » Es ist keine Spannung an den Powerkontakten
(Auxiliary voltage missing) angelegt
» Ein Firmware Update ist fehlgeschlagen
0x8281 Fehler Kommunikation |Ownership failed: %X
0x8282 Fehler Kommunikation |To many Keys founded
0x8283 Fehler Kommunikation |Key Creation failed: %X
0x8284 Fehler Kommunikation |Key loading failed
0x8285 Fehler Kommunikation |Reading Public Key failed: %X
0x8286 Fehler Kommunikation |Reading Public EK failed: %X
0x8287 Fehler Kommunikation |Reading PCR Value failed: %X
0x8288 Fehler Kommunikation |Reading Certificate EK failed: %X
0x8289 Fehler Kommunikation |Challenge could not be hashed:
%X
0x828A Fehler Kommunikation |Tickstamp Process failed
0x828B Fehler Kommunikation |PCR Process failed: %X
0x828C  |Fehler Kommunikation |Quote Process failed: %X
0x82FF  |Fehler Kommunikation |Bootmode not activated Bootmode nicht aktiviert
0x8300 Fehler Encoder Set position error: 0x%X, %d Fehler beim Setzen der Position
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Text-ID |Typ Ort Text Message Zusatzlicher Kommentar
0x8301 Fehler Encoder Encoder increments not Enkoderinkremente nicht konfiguriert
configured: 0x%X, %d
0x8302 Fehler Encoder Encoder-Error Die Amplitude des Resolvers ist zu klein.
0x8303 Fehler Encoder Encoder power missing (channel |Encoderspannung nicht vorhanden (Kanal %d)
%d)
0x8304 Fehler Encoder Encoder communication error, Encoder Kommunikationsfehler
channel: %X
0x8305 Fehler Encoder EnDat2.2 is not supported, EnDat2.2 wird nicht unterstitzt
channel: %X
0x8306 Fehler Encoder Delay time, tolerance limit Laufzeitmessung, Toleranz tberschritten
exceeded, 0x%X, channel: %X
0x8307 Fehler Encoder Delay time, maximum value Laufzeitmessung, Maximalwert Giberschritten
exceeded, 0x%X, channel: %X
0x8308 Fehler Encoder Unsupported ordering Falsche EnDat Bestellbezeichnung
designation, 0x%X, channel: %X
(only 02 and 22 is supported)
0x8309 Fehler Encoder Encoder CRC error, channel: %X |Encoder CRC Fehler
0x830A  |Fehler Encoder Temperature %X could not be Temperatur kann nicht gelesen werden
read, channel: %X
0x830C  |Fehler Encoder Encoder Single-Cycle-Data Error, |[CRC Fehler festgestellt. Uberpriifen Sie den
channel. %X Ubertragungsweg und das CRC Polynom
0x830D  |Fehler Encoder Encoder Watchdog Error, Der Sensor hat nicht innerhalb einer vordefinierten
channel. %X Zeitspanne geantwortet
0x8310 Fehler Encoder Initialisation error Initialisierungsfehler
0x8311 Fehler Encoder Maximum frequency of the input |Maximale Frequenz des Eingangssignals ist
signal is exceeded (channel %d) |Uberschritten (Kanal %d)
0x8312 Fehler Encoder Encoder plausibility error Encoder Plausibilitatsfehler (Kanal %d)
(channel %d)
0x8313 Fehler Encoder Configuration error (channel %d) |Konfigurationsfehler (Kanal %d)
0x8314 Fehler Encoder Synchronisation error Synchronisierungsfehler
0x8315 Fehler Encoder Error status input (channel %d)  |Fehler Status-Eingang (Kanal %d)
0x8400 Fehler Drive Incorrect drive configuration: Antrieb fehlerhaft konfiguriert
0x%X, %d
0x8401 Fehler Drive Limiting of calibration velocity: Begrenzung der Kalibrier-Geschwindigkeit
%d, %d
0x8402 Fehler Drive Emergency stop activated: 0x%X, |[Emergency-Stop aktiviert
%d
0x8403 Fehler Drive ADC Error Fehler bei Strommessung im ADC
0x8404 Fehler Drive Overcurrent Uberstrom Phase U, V, oder W
0x8405 Fehler Drive Invalid modulo position: %d Modulo-Position ungliltig
0x8406 Fehler Drive DC-Link undervoltage (Error) Die Zwischenkreisspannung der Klemme unterschreitet
die parametrierte Mindestspannung. Das Aktivieren der
Endstufe wird unterbunden.
0x8407 Fehler Drive DC-Link overvoltage (Error) Die Zwischenkreisspannung der Klemme Uberschreitet
die parametrierte Maximalspannung. Das Aktivieren
der Endstufe wird unterbunden.
0x8408 Fehler Drive 12T-Model Amplifier overload » Der Verstarker wir auRerhalb der Spezifikation
(Error) betrieben
» Das I12T-Modell des Verstarkers ist falsch
parametriert
0x8409 Fehler Drive 12T-Model motor overload (Error) | < Der Motor wird auRerhalb der parametrierten
Nennwerte betrieben.
» Das I12T-Modell des Motors ist falsch parametriert.
0x840A  |Fehler Drive Overall current threshold Summenstrom Uberschritten
exceeded
0x8415 Fehler Drive Invalid modulo factor: %d Modulo-Faktor ungliltig
0x8416 Fehler Drive Motor-Overtemperature Die Innentemperatur des Motors Ubersteigt die
parametrierte Fehlerschwelle. Der Motor bleibt sofort
stehen. Das Aktivieren der Endstufe wird unterbunden.
0x8417 Fehler Drive Maximum rotating field velocity Drehfeldgeschwindigkeit Gbersteigt den von Dual Use
exceeded (EU 1382/2014) vorgeschriebenen Wert.
0x841C  |Fehler Drive STO while the axis was enabled |Es wurde versucht die Achse zu aktivieren, obwohl die
Spannung am STO-Eingang nicht anliegt.
0x8550 Fehler Inputs Zero crossing phase %X missing |Nulldurchgang Phase %X fehlt
0x8551 Fehler Inputs Phase sequence Error Drehrichtung Falsch
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Text-ID |Typ Ort Text Message Zusatzlicher Kommentar

0x8552 Fehler Inputs Overcurrent phase %X Uberstrom Phase %X

0x8553 Fehler Inputs Overcurrent neutral wire Uberstrom Neutralleiter

0x8581 Fehler Inputs Wire broken Ch %D Leitungsbruch Ch %d

0x8600 Fehler Allgemein IO Wrong supply voltage range Versorgungsspannung im falschen Bereich

0x8601 Fehler Allgemein |10 Supply voltage to low Versorgungsspannung zu klein

0x8602 Fehler Allgemein 10 Supply voltage to high Versorgungsspannung zu grof

0x8603 Fehler Allgemein 10 Over current of supply voltage Uberstrom der Versorgungsspannung

0x8610 Fehler Allgemein 10 Wrong output voltage range Ausgangsspannung im falschen Bereich

0x8611 Fehler Aligemein 10 Output voltage to low Ausgangsspannung zu klein

0x8612 Fehler Allgemein 10 Output voltage to high Ausgangsspannung zu grof}

0x8613 Fehler Allgemein |10 Over current of output voltage Uberstrom der Ausgangsspannung

0x8700 Fehler Channel/Interface not calibrated |Kanal/Interface nicht abgeglichen

0x8701 Fehler Operating time was manipulated |Betriebslaufzeit wurde manipuliert

0x8702 Fehler Oversampling setting is not Oversampling Einstellung nicht méglich
possible

0x8703 Fehler No slave controller found Kein Slave Controller gefunden

0x8704 Fehler Slave controller is not in Slave Controller ist nicht im Bootstrap
Bootstrap

0x8705 Fehler Processor usage to high (>= Prozessorauslastung zu hoch (>= 100%)
100%)

0x8706 Fehler Channel in saturation Kanal in Sattigung

0x8707 Fehler Channel overload Kanallberlastung

0x8708 Fehler Overloadtime was manipulated Uberlastzeit wurde manipuliert

0x8709 Fehler Saturationtime was manipulated |Sattigungszeit wurde manipuliert

0x870A  |Fehler Channel range error Messbereichsfehler des Kanals

0x870B  |Fehler no ADC clock Kein ADC Takt vorhanden

OxFFFF  |Information Debug: 0x%X, 0x%X, 0x%X Debug: 0x%X, 0x%X, 0x%X

8.2

i

Hinweise zu Diag Messages in Verbindung mit
Motorklemmen

»Ack. Message‘ Button

Der ,Ack. Message”“ Button wirkt sich nicht auf die Drive State-Machine der Motorklemmen aus,
eine Betatigung flhrt zu keinem Achs-Reset.
Die Drive State-Machine der Motorklemmen hat keinen Einfluss auf die Fehlerliste, auch mit einem
Achsreset kdnnen keine Fehler aus der Liste entfernt werden, Fehler kdnnen jedoch durch die

Betatigung des ,Ack. Message” Buttons geléscht werden.
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9 Anhang

9.1 EtherCAT AL Status Codes

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

9.2 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 letztmogliche Firmware einzusetzen

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

HINWEIS

Beschadigung des Gerates moglich!

Beachten Sie die Hinweise zum Firmware Update auf der gesonderten Seite [»_190].

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!

EL7201-0000

Hardware (HW) Firmware (FW) Revision-Nr. Release-Datum
00 00 EL7201-0000-0016 2010/06
02-11* 01 EL7201-0000-0017 2012/01
02 2012/02
03 2012/04
EL7201-0000-0018 2012/08
EL7201-0000-0019 2013/04
04 EL7201-0000-0020 2014/06
05 EL7201-0000-0021 2015/03
06 2016/05
07 2018/08
08 2020/03
09* 2024/09
EL7211-0000
Hardware (HW) Firmware (FW) Revision-Nr. Release-Datum
06 - 12* 04 EL7211-0000-0020 2014/06
05 EL7211-0000-0021 2015/03
06 2016/05
07 2018/08
08 2020/03
09* 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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9.3 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 ausschliellich mit einer TwinCAT3-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!

9.3.1 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:
== 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. 166: 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. 167: 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. 168: 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:

= 8 Tem5(EK1101) [EK1101-0000-0017]

M Tem B (EL3204) [EL3204-0000-0018]
M Tem 7 (EL3201) [EL3201-0000-0017]
M Tem & [ELIOTT)

|gnare >

Delete »

» Copy Before »

» Copy After »

»» Copy all x>

Cancel

| B

Extended Infarmation

= °|j Term 1 [EETT01] [EK1107-0000-0017]
M Tern 2 [EL3204) [EL3204-0000-0018]
M Tern 3[EL3201) [EL3201-0000-0018]

M Term 4 [EL9011)

Abb. 169: Anderungsdialog

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

angezeigt zu bekommen.

Anderung der Slave-Kennung ESI

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

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

» Der State des Slave ist unerheblich

» Rechtsklick auf den Slave in der Online-Anzeige fuhrt zum Dialog EEPROM Update, Abb. EEPROM

Update
- Bl SYSTEM - Canfiguration
- B e - Configuration
-8 PLC - Configuration

General | Adapter | EtherCAT | Onling | CoE - Online

EI- I/ - Configuration No Addr | MName
Elﬁ I/ Devices °|_] 'I_ 1001 Temn 1 [ER1101)
== Device 2 (EtherCAT) B2 1002 Temn 2 [EL3204)

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

F- L Outputs

-8 InfoData

H-T Term 1 (EK1101)

-G8 Mappings

State CRC
FREOP 0.0
0.0

FREOF

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

Reguest 'BOOTSTRAP skate

EIFITIWEII’E Epaaie. o

Clear 'ERROR state

Advanced Settings. ..

Properties...

Abb. 170: EEPROM Update

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

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

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

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

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

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

Abb. 171: 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.

9.3.2 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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Abb. 172: 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.

9.3.3 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.

EL7201-000x, EL7211-000x Version: 3.8.0 195



Anhang

BECKHOFF

-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 %
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Abb. 173: 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

- Vi, ™
@ o-a| &= [ General | Adapier | EinerCAR Online [JoE -Oniine |
Search Solution Explorer (Ctrl+ Q) P~
No Addr  Name CRC
[ SAFETY - _
E Cox §1 1001 Tem 5(EL1004) 0.0
d ) M2 1002 Tem 6(EL2004) 0.0
. M3 1003 Tem 7(ELE6BE) 0
j!, Image-Info
b 2 SyncUnits Actual State: PREOP Couriter Cyclic Queued
4 [ Inputs [t ] p | [SafeOp| [ Op Send Frames 17167+ 5289
#1 Frm05tate [ Clea [ Clear Frames ] Frames / sec 459 + 43
#1 Frm0WcState Lost Frames 0 = 0
# FrmOInputToggle TP Emmors 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.

9.34 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. 174: 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. 175: 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. 176: 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

Optionen ¢

EEr IR R

o v
AT IR

aa v & @ &% B

- Bl S¥STEM - Konfiguration
- CNC - Konfiguration

' MC - Konfiguration

3R =Ps - Konfiguration

Ell E/A - Konfiguration

=1-BB /A Gerdte

- E8 Gerat 2 (EtherCAT)

== Gerdt 2-Prozefiabbild

== Gerdt 2-Prozefiabbild-Info

[+ %T Eingange

[+ ‘l Ausgange

- § InfoData

- Klemme 1 (EK1100)

£-§ InfoData

: Klemme 2 (EL2004)

- Klemme 3 (EL2004)

Klemme 4 (ELS001)

Klemme 5 (ELS001)

&1 Channel 1

& WiState

-& InfoData
Klemme & {(ELS5101)
Klemme 7 {(ELS5101)
Klemme & (EL2010)

@8 Zuordnungen

Eereit

Allgemein  EtherCAT | Prozessdaten I Startupl CoE - Dnlinel I:Inlinel

Typ: |EL500T 1K. 551 Encoder

Produkt # Beviziorn: IELEEIEI'I -0000-0000

[FFFC
EtherCAT-Adresze: [ |1EIEIE Eﬁ

[ Klemme 4 [EL5001] - B

Auto-lnc-Adresse;

Weitere Einstellungen... .‘ |

d

Yarganger-Puort:

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

Mame | | Online I Tvp | Griide
w1 Status D4 {65 E¥TE 1.0
T value 0::00000000 {0 UDINT 4.0
T wWestate 0 BOOL 0.1
%1 State 00008 (8) UINT 2.0
ST adsaddr AC1003F30301EDO3  AMSADDRESS 8.0

al |

Lokal )

Config Mode

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

Schaltflache Schreibe FPGA:

Advanced Settings

[+ Allgernein
i Mailbio

<]

FPGA

Distributed Clock,

=- EﬁC-ZugriFF

Ok

| SckuabeI:PGﬂ_..g

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-
Geréts 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!

9.3.5 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. 177: 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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94 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. 178: 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. 179: 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!

9.5 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 Systemldsungen zur
Verfugung stellt.

Beckhoff Niederlassungen und Vertretungen

Wenden Sie sich bitte an lhre Beckhoff Niederlassung oder lhre Vertretung fir 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 Innen einen umfangreichen technischen Support, der Sie nicht nur bei dem
Einsatz einzelner Beckhoff Produkte, sondern auch bei weiteren umfassenden Dienstleistungen unterstitzt:
» Support
» Planung, Programmierung und Inbetriebnahme komplexer Automatisierungssysteme
« umfangreiches Schulungsprogramm fir Beckhoff Systemkomponenten

Hotline: +49 5246 963 157

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

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

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

Unternehmenszentrale Deutschland
Beckhoff Automation GmbH & Co. KG

Hulshorstweg 20

33415 Verl

Deutschland

Telefon: +49 5246 963 0
E-Mail: info@beckhoff.com
Internet: www.beckhoff.com
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Mehr Informationen:
www.beckhoff.com/EL7xxx

Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
Hilshorstweg 20

33415 Verl

Deutschland

Telefon: +49 5246 9630
info@beckhoff.com
www.beckhoff.com
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