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BEGKHOFF Hinweise zur Dokumentation

1 Hinweise zur Dokumentation

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 Erkldrungen unbedingt notwendig.

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

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

Disclaimer

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

Wir behalten uns das Recht vor, die Dokumentation jederzeit und ohne Ankiindigung zu Gberarbeiten 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® 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 firr den Fall der Patent-, Gebrauchsmuster-
oder Geschmacksmustereintragung vorbehalten.

Fremdmarken

In dieser Dokumentation werden Marken und Wortmarken Dritter verwendet. Die zugehdrigen
Markenvermerke befinden sich unter: https://www.beckhoff.com/trademarks

1.1 Symbolerklarung

In der Dokumentation werden folgende Warnhinweise verwendet. Lesen und befolgen Sie die
Warnhinweise.

CX2100-0014 Version: 1.3 5
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Warnhinweise, die vor Personenschiaden warnen:

A GEFAHR

Es besteht eine Gefahrdung 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 Gefahrdung mit geringem Risikograd, die eine leichte Verletzung zur Folge haben kann.

Warnhinweise, die vor Sach- oder Umweltschaden warnen:

Es besteht eine mdgliche Gefahrdung fur Umwelt und Gerate.

Hinweise, die weitere Informationen oder Tipps anzeigen:

Dieser Hinweis gibt wichtige Informationen, die beim Umgang mit dem Produkt oder der Software
helfen. Es besteht keine unmittelbare Gefahr fiir Produkt, Mensch und Umwelt.

Version: 1.3 CX2100-0014
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1.2 Weiterfuhrende Dokumente

In dieser Dokumentation werden Inhalte beriicksichtigt und beschrieben, die fiir das Netzteil CX2100-0014
notwendig sind. Das Netzteil CX2100-0014 ist Teil eines modularen Systems und gehort zur Embedded-PC-
Serie CX2000. Weiterfihrende Informationen zu den Geraten der Embedded-PC-Serie CX2000 entnehmen
Sie bitte aus den dazugehdrigen Dokumentationen. Lesen und befolgen Sie insbesondere die
Sicherheitskapitel aus diesen Dokumentationen.

Folgende wichtige Dokumentationen kdnnen auf der Beckhoff-Homepage eingesehen und heruntergeladen
werden:

http://www.beckhoff.de

Dokumentationstitel
CX20x0 Multicore

Dokumentation aufbewahren

Diese Dokumentation ist Bestandteil des Netzteils CX2100-0014. Bewahren Sie die Dokumentation wahrend
der gesamten Nutzungsdauer in unmittelbarer Nahe auf. Stellen Sie sicher, dass die Dokumentation fir das
Personal jederzeit zuganglich bleibt. Geben Sie die Dokumentation an jeden nachfolgenden Benutzer weiter
und stellen Sie darlber hinaus sicher, dass jede erhaltene Erganzung in die Dokumentation mit
aufgenommen wird.

1.3 Ausgabestande der Dokumentation

Version Anderungen

1.0 Erste Version

1.1 Kapitel ,Passive EtherCAT-Klemmen montieren®
angepasst und Kapitel ,Display Uberarbeitet.

1.2 Kapitel ,Inbetriebnahme® angepasst.

1.3 Redaktionelle Korrekturen

14 Abbildungen angepasst

CX2100-0014 Version: 1.3 7


http://www.beckhoff.de

Zu lhrer Sicherheit BEGKHOFF

2 Zu lhrer Sicherheit

Lesen Sie das Sicherheitskapitel und halten Sie die Hinweise ein, um sich vor Personenschaden und
Sachschaden zu schitzen.

Haftungsbeschrankungen

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

Darlber hinaus werden folgende Punkte aus der Haftung der Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
ausgeschlossen:

» Nichtbeachtung dieser Dokumentation.

+ Nichtbestimmungsgemafie Verwendung.

« Einsatz von nicht ausgebildetem Fachpersonal.
* Verwendung nicht zugelassener Ersatzteile.

2.1 BestimmungsgemaRe Verwendung

Das Netzteil CX2100-0014 gehort zu einem modularen Steuerungssystem und ist fur die Montage auf einer
Hutschiene vorgesehen. Das System ist skalierbar, so dass je nach Aufgabenstellung die PC-Grundmodule,
Netzteile, Systemmodule und Erweiterungsmodule zusammengesteckt und in den Schaltschrank oder
Klemmenkasten eingebaut werden.

Das Netzteil CX2100-0014 versorgt die Embedded-PCs der Serie CX2000, die Systemmodule und die
Erweiterungsmodule mit Spannung. Anschlieend werden die Embedded-PC der Serie CX2000 zusammen
mit Busklemmen dazu benutzt, um digitale und analoge Signale von Sensoren aufzunehmen und an Aktoren
auszugeben oder an Ubergeordnete Steuerungen weiterzuleiten.

Die Netzteile CX2100-0014 sind fir ein Arbeitsumfeld entwickelt, welches der Schutzklasse IP20 genligt. Es
besteht Fingerschutz und Schutz gegen feste Fremdkorper bis 12,5 mm, jedoch kein Schutz gegen Wasser.
Der Betrieb der Gerate in nasser und staubiger Umgebung ist nicht gestattet, sofern nicht anders
angegeben. Die angegebenen Grenzwerte flr elektrische- und technische Daten mussen eingehalten
werden.

NichtbestimmungsgemaRe Verwendung

Das Netzteil ist nicht fir den Betrieb in folgenden Bereichen geeignet:
* In explosionsgefahrdeten Bereichen.

 In Bereichen mit einer aggressiven Umgebung, die z.B. mit aggressiven Gasen oder Chemikalien
angereichert ist.

* Im Wohnbereich. Im Wohnbereich missen die entsprechenden Normen und Richtlinien flr
Stéraussendungen eingehalten und die Gerate in Gehause oder Schaltkdsten mit entsprechender
Schirmdampfung eingebaut werden.

2.2 Personalqualifikation

Alle Arbeitsschritte an der Beckhoff Soft- und Hardware diirfen nur vom Fachpersonal mit Kenntnissen in der
Steuerungs- und Automatisierungstechnik durchgefiihrt werden. Das Fachpersonal muss tber Kenntnisse in
der Administration des eingesetzten Industrie-PCs und des jeweils eingesetzten Netzwerks verfligen.

Alle Eingriffe missen mit Kenntnissen in der Steuerungs-Programmierung durchgefuhrt werden und das
Fachpersonal muss die aktuellen Normen und Richtlinien fir das Automatisierungsumfeld kennen.

8 Version: 1.3 CX2100-0014
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2.3

Sicherheitshinweise

Folgende Sicherheitshinweise miissen wahrend der Montage, der Arbeit mit Netzwerken und der Arbeit mit
Software beachtet werden.

Montage

Arbeiten Sie nicht an Geraten unter Spannung. Schalten Sie immer die Spannungsversorgung fir das
Gerat ab bevor Sie es montieren, Stérungen beheben oder Wartungsarbeiten durchfiihren. Sichern Sie
das Gerat gegen ein unbeabsichtigtes Einschalten ab.

Beachten Sie die Unfallverhiitungsvorschriften, die flur lhre Maschine zutreffend sind (z.B. die BGV A 3,
Elektrische Anlagen und Betriebsmittel).

Achten Sie auf einen normgerechten Anschluss und vermeiden Sie Gefahren fir das Personal.
Verlegen Sie die Daten- und Versorgungsleitungen normgerecht und achten Sie auf die korrekte
Anschlussbelegung.

Beachten Sie die fir Inre Anwendung zutreffenden EMV-Richtlinien.

Vermeiden Sie die Verpolung der Daten- und Versorgungsleitungen, da dies zu Schaden an den
Geraten flhren kann.

In den Geraten sind elektronische Bauteile integriert, die Sie durch elektrostatische Entladung bei
Berlihrung zerstéren kdnnen. Beachten Sie die SicherheitsmafRnahmen gegen elektrostatische
Entladung entsprechend DIN EN 61340-5-1/-3.

Arbeiten mit Netzwerken

Beschranken Sie den Zugriff zu samtlichen Geraten auf einen autorisierten Personenkreis.

Andern Sie die standardmaBig eingestellten Passwérter und verringern so das Risiko, dass Unbefugte
Zugriff erhalten.

Schiitzen Sie die Gerate mit einer Firewall.

Wenden Sie die Vorgaben zur IT-Sicherheit nach der IEC 62443 an, um den Zugriff und die Kontrolle
auf Gerate und Netzwerke einzuschranken.

CX2100-0014 Version: 1.3 9
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3 Transport und Lagerung

Transport

HINWEIS

Kurzschluss durch Feuchtigkeit

Feuchtigkeit kann sich bei Transporten in kalter Witterung oder bei extremen Temperaturunterschieden
bilden.

* Achten Sie darauf, dass sich keine Feuchtigkeit im Netzteil niederschlagt (Betauung) und gleichen Sie
das Netzteil langsam an die Raumtemperatur an. Schalten Sie das Netzteil bei Betauung erst nach einer
Wartezeit von mindestens 12 Stunden ein.

Trotz des robusten Aufbaus sind die eingebauten Komponenten empfindlich gegen starke Erschitterungen
und StéRe. Schiitzen Sie das Netzteil bei Transporten vor:

« grol3er mechanischer Belastung und
» benutzen Sie flur den Versand die Originalverpackung.

Tab. 1: Abmessungen und Gewichte.

Technische Daten CX2100-0014
Abmessungen (B xH x T) |60 mm x 100 mm x 91 mm
Gewicht 550 g

Lagerung

» Lagern Sie das Netzteil in einer trockenen Umgebung bei einer Umgebungstemperatur zwischen -40°
C...+85°C.

» Lagern Sie das Netzteil in der Originalverpackung.

10 Version: 1.3 CX2100-0014
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4 Produktubersicht

Das Netzteil CX2100-0014 versorgt Embedded-PCs der Serie CX2000 mit Spannung. Das Netzteil ist fur
alle Embedded-PCs der Serie CX2000 geeignet. Zusatzlich werden weitere Komponenten wie z.B. System-,
Erweiterungs-, und Feldbusmodule mitversorgt.

Display

Das Netzteil CX2100-0014 verfugt Gber ein FSTN-LCD-Display mit 2 x 16 Zeichen, einen Auswahlschalter
sowie eine Enter-Taste. Damit kdnnen interne Statuswerte sowie selbsterstellte Anzeigeparameter oder
Ments, mit und ohne Eingabemdglichkeit, abgefragt werden. Die Ansteuerung der Netzteile erfolgt tber
TwinCAT.

Netzteilklemme

Auf der rechten Seite des Netzteils befindet sich die Netzteilklemme mit Anschliissen fur die
Spannungsversorgung. An die Netzteilklemme kdnnen auf der rechten Seite Busklemmen (K-Bus) oder
EtherCAT-Klemmen (E-Bus) angereiht werden. Die Netzteilklemme erkennt automatisch das jeweilige
Bussystem (K-Bus oder E-Bus).

Weitere Netzteile

Insgesamt stehen fiir die Embedded-PCs der Serie CX2000 vier verschiedene Netzteile zur Auswahl:
+ CX2100-0004: E-Bus-/K-Bus-Netzteil mit automatischer Umschaltung.
+ CX2100-0014: E-Bus-/K-Bus-Netzteil mit automatischer Umschaltung und passiver Abbliftung.
+ CX2100-0904: E-Bus-/K-Bus-Netzteil mit automatischer Umschaltung und integrierter kapazitiver USV.

+ CX2100-0914: E-Bus-/K-Bus-Netzteil mit automatischer Umschaltung und integrierter Ladeelektronik
fur externe Akkupacks zur USV-Funktionalitat.

Wann ein Netzteil zusammen mit einem bestimmten Embedded-PC der Serie CX2000 verwendet werden
kann, istimmer abhangig vom eingesetzten Embedded-PC, der Einbaulage und ob der Embedded-PC aktiv
gekunhlt wird.

Tab. 2: Weitere Netzteile und dazu kompatible Embedded-PCs der Serie CX2000.

Embedded-PC CX2100-0004  |CX2100-0014  |CX2100-0904 | CX2100-0914
CX2020 X X X X

CX2030 X
CX2040 -
©X2020 (mit Lifter) -
CX2030 (mit Lifter) -
CX2042 -
CX2062 -
CX2072 -
CX2033 X*
CX2043 -
CX2033 (mit Lifter)

XX | X | X | X

XX | XXX |X|X|X|X|X

XX | X |

* Kann verwendet werden, wenn die Gesamtlast 45 W nicht Uberschreitet, z.B. durch USB-Gerate oder
CX25xx-Module.

CX2100-0014 Version: 1.3 11
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4.1 Aufbau des Netzteils CX2100-0014
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Abb. 1: Aufbau des Netzteils CX2100-0014.
Tab. 3: Legende zum Aufbau.
Nr. Komponente Beschreibung
1 Hochpoliger Anschluss Fir den rechtsseitigen Anschluss an das CPU-Grundmodul.
2 Kuhloffnungen Zusatzliche Kuhléffnungen fur passive Kihlung.

3 FSTN-LCD-Display [» 23] Display fur Statusanzeige mit 2 x 16 Zeichen und
Hintergrundbeleuchtung.

Entertaste [P 34] Erlaubt Eingaben und die Abfrage interner Statuswerte.
Auswahlschalter [» 34] Fir Navigation in Menus.
Diagnose-LEDs [ 411, Diagnose der Spannungsversorgung fur Embedded-PC und
Netzteilklemme. Klemmbus. Status der E-Bus und K-Bus Kommunikation.
7 Federkraftklemmen, +24 V |Spannungsversorgung fir Embedded-PC.
und OV
8 Klemmenbus (K- oder E-  |Schnittstelle fur EtherCAT-Klemmen oder Busklemmen.
Bus) Datenaustausch und Versorgung.
9 Federkraftklemme, +24 V. |Spannungsversorgung fir Busklemmen Uber Powerkontakt.
10 Federkraftklemme, 0 V Spannungsversorgung fir Busklemmen Gber Powerkontakt.
11 Klemmenentriegelung Lost die Netzteilklemme und damit den Embedded-PC von der
Tragschiene.
12 Federkraftklemme, + Federkraftklemme flir Powerkontakt <.
13 Powerkontakte, +24 V, 0 V, |Powerkontakte fir Busklemmen.
L

12 Version: 1.3 CX2100-0014
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Produktibersicht

4.2

Typenschild

Auf dem Netzteil CX2100-0014 befindet sich auf der liken Seite des Gehauses ein Typenschild.

5—|BECKHOFF C€ == —6
Hiilshorstweg 20, D-33415 Verl
4 —— | Model CX2100-0xxx Documentation: www.beckhoff.com
Serial No. 123
3 HW 1.0
Date 24.12.2012
2 — Power supply 24V DC
emm FOT UsleN‘I‘)Is.\and fUp/GNDp: See operating instructions
1 — |G US LISTED se £\mp. fuse or for type of battery to be used.
Ind.Cont.Eq. 24TB. Class 2 power supply

Abb. 2: Netzteil CX2100-0014 Typenschild.

Tab. 4: Legende zum Typenschild.

Nr. Beschreibung
1 UL-Zulassung mit vorgeschriebenen Angaben zu Spannungsversorgung, Sicherung,
Temperatur und Kabelquerschnitten.
2 Angaben zum Netzteil fir die Spannungsversorgung.
3 Angaben zu:
« Seriennummer,
* Hardwarestand,
» und Produktionsdatum.
4 Angaben zum Model. Die letzten vier Ziffern kodieren die Ausfiihrung des Netzteils.
5 Herstellerangaben inklusive Anschrift.
6 CE-Konformitat.

CX2100-0014 Version: 1.3
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5 Inbetriebnahme

5.1 Montage

In diesem Kapitel wird beschrieben wie Sie das Netzteil CX2100-0014 montieren. In dieser Dokumentation
wird zur Veranschaulichung der Embedded-PC CX2020 verwendet.

51.1 Netzteil anstecken

Das Netzteil CX2100-0014 versorgt Embedded-PCs der Serie CX2000 mit Spannung. Das Netzteil und der
Embedded-PC werden ber den hochpoligen Anschluss miteinander verbunden.

Gehen Sie folgt vor:
1. Stecken Sie das Netzteil rechts an den hochpoligen Anschluss des CPU-Grundmoduls an.

o X2020 (X21002
0 0
q4i] =
g I HE
0 o
gog | ] 0 =
(8]
e

*

*

2. Uberpriifen Sie, ob das Netzteil biindig mit dem Embedded-PC abschlielt.
= Im nachsten Schritt kdnnen Sie die Riegelclips montieren.

5.1.2 Riegelclips montieren

Im Regelfall ist die Verbindung zwischen den Modulen stark genug. Es kann aber vorkommen, dass das
CPU-Grundmodul und die angesteckten Module Erschitterungen, Vibrationen oder Sté3en ausgesetzt
werden. Mit Hilfe von Riegelclips lassen sich die Module sicher miteinander verbinden.

Montieren Sie die Riegelclips wie folgt:

1. Stecken Sie die Riegelclips auf der Ober- und Unterseite zwischen die Kihlrippen.

v
m_ e | O2020 o002
g
= 0
. Q ©0)
5o
] i
Iy
2. Stecken Sie die Riegelclips, wie auf dem nachfolgenden Bild gezeigt, zwischen die Kuhlrippen lhrer

Gerate.

P |

i
NElEsENNNTIN
Qi
kb ekt
L |

TEA T

3. Uberpriifen Sie, ob die Riegelclips biindig sitzen.

14 Version: 1.3 CX2100-0014
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= Sie haben die Riegelclips erfolgreich montiert, wenn diese nicht hervorstehen und eine Ebene mit den
Kahlrippen Ihrer Module bilden.
Wenn alle Module verriegelt sind, kdbnnen als nachstes die Gerate auf die Tragschiene montiert werden.

CX2100-0014 Version: 1.3 15
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51.3 Zulassige Einbaulagen beachten

HINWEIS

Erhohte Warmeentwicklung
Bei nicht eingehaltenen Mindestabstanden kdnnen Netzteil und Embedded-PC Uberhitzen.

+ Lassen Sie einen Freiraum von mindestens 30 mm oberhalb und unterhalb des Embedded-PCs. Sorgen
Sie fUr eine ausreichende BellUftung. Halten Sie die zuldssige Umgebungstemperatur fir Netzteil und
Embedded-PC ein.

Beachten Sie folgende Vorgaben flir den Schaltschrank:

» Halten Sie die zulassige Umgebungstemperatur fir Netzteil und Embedded-PC ein. Messen Sie dazu
die Temperatur unter dem Embedded-PC in einem Abstand von 30 mm zu den Kuhlrippen, um die
Umgebungstemperatur korrekt zu ermitteln.

» Halten Sie die Mindestabstande von 30 mm ober- und unterhalb des Embedded-PCs ein.

* Weitere elektrische Gerate beeinflussen die Warmeentwicklung im Schaltschrank. Wahlen Sie eine
passende SchaltschrankgroRe abhangig vom Anwendungsfall oder sorgen Sie daflr, dass
Uberschlssige Warme aus dem Schaltschrank abtransportiert wird.

Das Netzteil CX2100-0014 und der Embedded-PC werden standardmafig waagerecht auf der Tragschiene
befestigt. Eine senkrechte oder liegende Einbaulage ist nur dann moglich, wenn der Embedded-PC aktiv
gekunhlt wird.

Tab. 5: Kompatible Embedded-PCs und zuldssige Einbaulagen.

CX2020 CX2030 CX2040 CX2020 mit |CX2030 mit |CX20x2
Lifteroption |Liifteroption |Manycore

Waagerechte X X X X X X
Einbaulage
Senkrechte - - X X X X
Einbaulage

Umgebungs- -25°C...+60°C |-25°C...+60°C |-25°C...+60°C |-25°C...+60°C |-25°C...+60°C |-25°C...+50°C
temperatur im
Betrieb

Waagerechte Einbaulage

Halten Sie die Umgebungstemperaturen ein. Zusatzlich ist ein Freiraum von mindestens 30 mm oberhalb
und unterhalb der Kihlrippen des Embedded-PCs erforderlich, um eine ausreichende Beliftung zu
gewabhrleisten. Auf diese Weise kommt ein optimaler Luftstrom zustande, der die Kiihlrippen des Embedded-
PCs durchstromt.

edaebadi
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min. 30 mm

UE oE elloe
(E el eoe
(E cLE ol Jee
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Abb. 3: Embedded-PC CX2020, waagerechte Einbaulage.
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min. 30 mm

Wenn Vibrationen und St6Re bei einer waagerechten Einbaulage in der gleichen Richtung verlaufen wie die
Tragschiene, muss der Embedded-PC zusatzlich mit einer Halterung fixiert werden, damit er nicht verrutscht.

16 Version: 1.3 CX2100-0014



BEGKHOFF Inbetriebnahme

Senkrechte Einbaulage

Halten Sie die Umgebungstemperaturen ein. Halten Sie auch bei der senkrechten Einbaulage die
Mindestabstande von mindestens 30 mm oberhalb und unterhalb der Kihlrippen des Embedded-PCs ein.

Achten Sie darauf, dass die Busklemmen, die an den Embedded-PCs angeschlossenen werden, fir den
senkrechten Betrieb ausgelegt sind.
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Abb. 4: Embedded-PC CX2040, senkrechte Einbaulage.

Wenn Sie den Embedded-PC senkrecht montieren, muss der Embedded-PC fixiert werden, damit er nicht
von der Hutschiene rutscht. Montieren Sie dazu eine mechanische Sicherung unterhalb des Embedded-PCs.

Liegende Einbaulage

Halten Sie die Umgebungstemperaturen ein. Halten Sie auch bei der liegenden Einbaulage die
Mindestabstande von mindestens 30 mm oberhalb und unterhalb der Kihlrippen des Embedded-PCs ein.

Achten Sie darauf, dass die Busklemmen, die an den Embedded-PCs angeschlossenen werden, flr den
liegenden Betrieb ausgelegt sind.
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Abb. 5: Embedded-PC CX2040, liegende Einbaulage.

Wenn Vibrationen und Stdl3e bei einer liegenden Einbaulage in der gleichen Richtung verlaufen wie die
Tragschiene, muss der Embedded-PC zusatzlich mit einer Halterung fixiert werden, damit er nicht verrutscht.
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51.4 Auf Tragschiene befestigen

Das Gehause ist so konstruiert, dass der Embedded-PC an die Tragschiene gehalten und auf diese
eingerastet werden kann.

Voraussetzungen:
» Tragschiene von Typ TS35/7.5 oder TS35/15 nach DIN EN 60715.

Befestigen Sie den Embedded-PC wie folgt auf der Tragschiene:

1. Entriegeln Sie die Halteriegel an der Ober- und Unterseite.

2. Setzen Sie den Embedded-PC frontal auf die Tragschiene. Driicken Sie den Embedded-PC leicht an die
Tragschiene bis es leise klickt und der Embedded-PC eingerastet ist.

= Sie haben den Embedded-PC erfolgreich montiert. Uberpriifen Sie nochmal die korrekte Montage und ob
der Embedded-PC an der Tragschiene eingerastet ist.
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51.5 Passive EtherCAT-Klemmen montieren

@® Falsch montierte passive EtherCAT-Klemmen

1 Das E-Bus Signal zwischen einem Embedded-PC und den EtherCAT-Klemmen kann durch falsch
montierte passive EtherCAT-Klemmen geschwacht werden.

Montieren Sie passive EtherCAT-Klemmen nicht direkt an das Netzteil.

EtherCAT-Klemmen, die nicht aktiv am Datenaustausch teilnehmen, werden als passive Klemmen
bezeichnet. Dadurch haben passive EtherCAT-Klemmen kein Prozessabbild und bendtigen keinen Strom
aus dem Klemmbus (E-Bus).

Passive EtherCAT-Klemmen (z.B. eine EL9195) kdnnen Sie in TwinCAT erkennen. Die EtherCAT-Klemme
wird im Strukturbaum ohne Prozessabbild angezeigt und der Wert in der Spalte ,E-Bus (mA)“ verandert sich
im Vergleich zu der vorangehenden EtherCAT-Klemme nicht.

« % DEVICES. Number Box Name Ad.. Type InSize  OutSize E-Bus(mA)
4 == Device 2 (EtherCAT) -
*8 [nage 1 Term 7 (EK1200) EK1200
,i Image-Info ®i 2  Term8(EL2828) 1001 EL2828 1.0 1890
s 2 SyncUnits :i 2 Tenn0(Floaoay 1002 F| 2828 10 1730
b [ Inputs | # 4 Term10 (EL9195) EL9195 1780 |
. B Outputs %5 Termll (EL2828) 1003 EL2828 1.0 1670
> [@ InfoData "l 6 Term12 (ELOOIL) ELO011

a I_] Term 7 (EK1200)
> ™ Term 8 (EL2828)
B 828
. W Term WL
B Term 12 (EL9011)

Abb. 6: Passive EtherCAT-Klemme in TwinCAT identifizieren.

In den technischen Daten einer EtherCAT-Klemme koénnen Sie unter dem Eintrag ,Stromaufnahme aus dem
E-Bus" nachlesen, ob eine bestimmte EtherCAT-Klemme Strom aus dem Klemmbus (E-Bus) bendétigt.

Die folgende Abbildung zeigt die zuldssige Montage einer passiven EtherCAT-Klemme. Die passive
EtherCAT-Klemme wurde nicht direkt an das Netzteil angereiht.
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Abb. 7: Passive EtherCAT-Klemmen, zuldssige Montage.

Die folgende Abbildung zeigt die unzuldssige Montage einer passiven EtherCAT-Klemme.
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Abb. 8: Passive EtherCAT-Klemmen, unzulassige Montage.

CX2100-0014 Version: 1.3 19



Inbetriebnahme BEGKHOFF

5.2  Spannungsversorgung

In diesem Kapitel wird beschrieben wie Sie das Netzteil CX2100-0014 anschlief3en. In dieser Dokumentation
wird zur Veranschaulichung der Embedded-PC CX2020 verwendet.

5.21 Embedded-PC anschlieRen

Schaden an den Embedded-PCs
Die Embedded-PCs kénnen wahrend der Verdrahtung beschadigt werden.
 Schliel3en Sie die Leitungen flr die Spannungsversorgung nur im spannungsfreien Zustand an.

Fir die Spannungsversorgung des Netzteils CX2100-0014 ist eine externe Spannungsquelle erforderlich, die
eine 24 V Gleichspannung (-15 % / +20 %) bereitstellt.

Verkabeln Sie den Embedded-PC im Schaltschrank entsprechend der Norm EN 60204-1:2006
Schutzkleinspannungen (PELV = Protective Extra Low Voltage):

* Die Leiter “ £ und “0 V" der Spannungsquelle fir ein CPU-Grundmodul miissen auf dem gleichen
Potential liegen (im Schaltschrank verbunden).

» Die Norm EN 60204-1:2006 Abschnitt 6.4.1:b: schreibt vor, dass eine Seite des Stromkreises oder ein
Punkt der Energiequelle dieses Stromkreises an das Schutzleitersystem angeschlossen werden muss.

Anschlussbeispiel mit CPU-Grundmodul CX2020 und Netzteil CX2100-0014 :

oV
24V
Us 24 V (DC) CPU module
X000 X0 xi02 cxzozo cxz] 00 §

0 PWR

=

Ic

=
0 HDD

==
g BL

e
. m m % =
0
X001 xio X103

@

00 DV

o] el reld A@DDMH
o] ol el @0

1] = S |
|

Up 24 V (DC) Terminals

Tab. 6: Legende zum Anschlussbeispiel.

Nr. Beschreibung

1 Die oberen Federkraftklemmen mit der Bezeichnung “24 V* und “0 V* versorgen das CPU-
Grundmodul und den Klemmenbus (Datenubertragung Uber K- oder E-Bus) mit Spannung.
2 Die Federkraftklemmen mit der Bezeichnung “+*, “-“ und “ +" versorgen die Busklemmen

Uber die Powerkontakte mit Spannung und die an den Busklemmen angeschlossenen
Sensoren oder Aktoren.
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Die Leitungen einer externen Spannungsquelle werden mit Federkraftklemmen am Netzteil verbunden.

Tab. 7: Erforderliche Leiterquerschnitte und Abisolierldngen.

Leiterquerschnitt 0,5...2,5 mm? AWG 20 ... AWG 14
Abisolierlange 8..9mm 0.33 inch

SchlieRen Sie den Embedded-PC wie folgt an:

1. Offnen Sie eine Federkraftklemme, indem Sie mit einem Schraubendreher oder einem Dorn leicht in die
viereckige Offnung Uber der Klemme driicken.

X000 X0 X102 €X2020

8] PWR
=
e
=
8] HDD
=
0 BL
. m m 8
L
8]
X001 ot x13

@

X200 DV

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

3. Durch Riicknahme des Druckes schlief3t sich die Klemme automatisch und halt den Draht sicher und
dauerhaft fest.

Sie haben die Spannungsquelle erfolgreich an das Netzteil FE
angeschlossenen, wenn die beiden oberen LEDs der Netzteilklemme grin
aufleuchten.

 Die linke LED (Us 24V) zeigt die Versorgung des CPU-Grundmoduls KR N
und des Klemmenbusses an.

» Die rechte LED (Up 24V) zeigt die Versorgung der Busklemmen Gber [ ]
die Powerkontakte an.

BE:

HINWEIS
Spannungsversorgung unterbrechen / abschalten

Um den Embedded-PC abzuschalten, darf nicht die Masse (0 V) getrennt werden, da sonst je nach Geréat
der Strom Uber den Schirm weiterflieRt und der Embedded-PC oder die Peripherie beschadigt wird.

* Trennen Sie immer die 24 V Leitung. An dem Embedded-PC angeschlossene Gerate mit eigener

Stromversorgung (z.B. ein Panel) mussen fir “ +“ und ,0 V* das gleiche Potential wie der Embedded-PC
haben (keine Potentialdifferenz).
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5.2.2 UL-Anforderungen beachten

UL-Anforderungen beachten

Die Embedded-PCs CX20xx sind UL-zertifiziert. Das entsprechende UL-Label befindet sich auf dem
Typenschild.
“ e 2514 For Us/GNDs and Up/GNDp:
¢\ YL Jus ListeD Use 4 Amp. fuse or
Ind.Cont.Eq. 24TB Class 2 power supply

Abb. 9: UL-Label beim CX20xx.

Die Embedded-PCs CX20xx kénnen damit in Bereichen eingesetzt werden, in denen spezielle UL-
Anforderungen eingehalten werden missen. Diese Anforderungen gelten fir die Systemspannung (Us) und
fur die Powerkontakte (Up). Einsatzbereiche ohne spezielle UL-Anforderungen sind von den UL-Vorschriften

nicht betroffen.

UL-Anforderungen:
+ Die Embedded-PCs durfen nicht mit unbegrenzten Spannungsquellen verbunden werden.

* Embedded-PCs durfen nur mit einer Spannungsquelle von 24 V Gleichspannung versorgt werden. Die
Spannungsquelle muss isoliert sein und mit einer Sicherung (entsprechend UL248) von maximal 4 A
geschutzt werden.

» Oder die Spannungsversorgung muss von einer Spannungsquelle stammen, die NEC class 2
entspricht. Eine Spannungsquelle entsprechend NEC class 2 darf dabei nicht seriell oder parallel mit
einer anderen NEC class 2 Spannungsquelle verbunden werden.
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6 Konfiguration

6.1 Display

Das LCD-Display des Netzteils verfuigt GUber 2 x 16 Zeichen. Jedes Zeichen hat eine Aufldsung von 5 x 8
Pixel. Das Display verfligt Giber eine Hintergrundbeleuchtung die ein- und ausgeschaltet werden kann. Sie
kénnen die Aufmerksamkeit eines Benutzers durch ein blinkendes Display erreichen, indem die
Hintergrundbeleuchtung schnell ein- und ausgeschaltet wird. Die Ansteuerung erfolgt Uiber das SPS-
Interface, ADS-Kommunikation oder den Systemmanager.

6.1.1 Zeichendarstellung

Die darstellbaren Zeichen auf dem Display entsprechen ASCII / ISO 8859-1 von 0x20 bis Ox7E.
Hex Zeichen Hex Zeichen Hex Zeichen
0x20 0x40 @ 0x60 ’
0x21 ! 0x41 A 0x61 a
0x22 " 0x42 B 0x62 b
0x23 # 0x43 C 0x63 c
0x24 $ 0x44 D 0x64 d
0x25 % 0x45 E 0x65 e
0x26 & 0x46 F 0x66 f
0x27 ' 0x47 G 0x67 g
0x28 ( 0x48 H 0x68 h
0x29 ) 0x49 | 0x69 i
0x2A * O0x4A J 0x6A j
0x2B + 0x4B K 0x6B k
0x2C , 0x4C L 0x6C I
0x2D - 0x4D M 0x6D m
Ox2E . Ox4E N Ox6E n
0x2F / Ox4F (0] 0x6F o
0x30 0 0x50 P 0x70 p
0x31 1 0x51 Q 0x71 q
0x32 2 0x52 R 0x72 r
0x33 3 0x53 S 0x73 s
0x34 4 0x54 T 0x74 t
0x35 5 0x55 U 0x75 u
0x36 6 0x56 Vv 0x76 v
0x37 7 0x57 w 0x77 w
0x38 8 0x58 X 0x78 X
0x39 9 0x59 Y 0x79 y
0x3A : 0x5A Z Ox7A z
0x3B ; 0x5B [ 0x7B {
0x3C < 0x5C \ 0x7C |
0x3D = 0x5D ] 0x7D }
Ox3E > Ox5E A Ox7E ~
0x3F ? Ox5F _
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6.1.2 Darstellen von Texten

Softwareanbindung fiir das Display

Es gibt die Mdglichkeit statische Texte Uber den Systemmanager einzustellen. Alternativ gibt es zwei
TwinCAT Bausteine. Sie heifden FB_CXSetTextDisplayUSB(FB) und FB_CXGetTextDisplayUSB(FB). Mit
FB_CXSetTextDisplayUSB(FB) werden Parameter geschrieben und mit FB_CXGetTextDisplayUSB(FB)
werden die Statuswerte aus dem Baustein gelesen. Eine ausfihrliche Dokumentation der Bausteine befindet

sich in der TwinCAT-Softwaredokumentation. Die beiden Screenshots zeigen die zugehorigen Bibliotheken
fur die Bausteine.

B TuinCAT PLC Control - CX2100_uselib.pro® - [Library Manager] [ ==
) File Edit Project Insert Extras  Online ‘Window Help
e e R e e T e e
STAMDARD.LIB 5.6.958 12:03:02 FUMCTION_BLOCK FE_CXGefTextDisplayJSEB -
52 Resources TcBaselib 14509 12:14:08 AAR_INPUT 3
B[220 Global Yariables TeSystem lib*16.1.14 19:358:48 bExecute (BOOL
-2 fibrary STAMDARD.LIE 5.6.98 12:03 0g shetiD cT_AmsNetlD;
B2 lbrary ToSystem ib 16.1.14 19:35:4 nPort cT_AmsPor; )
B (2] ibrany TeSystemC b B.12.13 20:1 eMode E_Cx2100_DisplayModesRd;
-~ ) &larm configuration END_VAR
I AR_DUTRUT
m Library kanager 3 POUs LE . .
- ) o usy (BOOL
D Device |dentification hEfrar CBOOL:
-3 Display nErroriD :UDINT:
i S ampling Trace F_CxMaviSwitch [FUN] ~ sLinel CSTRING: S
[ Task configuration F_CxMaviSwitchUISE [FUN) 4l C
""" Q “w atch- and Fecipe Manager TextDisplaylSE [FB)
..... 4* Warkspace FB_CSetT extDisplay (FB] FE_CHGETTEXTDISPLAYIISE
FB_CxSetTextDisplaylIE [FE] —{bExecute : BOOL bBusy : EOOL—
ER=lle —{sNetlD: T_AmsNetiD bErrar: BOOL—
o FB_CxSimpleUps [FB) —inPort: T_AmsPart nErrorD : UDINT|—
B2 WwinCE Tools —ekode : E_Cx2100_DisplaytodesRd  sLinel : STRING(B0)—

----- F_GetVersionT cSystemCi [FUN) sLine2 : STRING(B0)—
nCursorPosx: USINT—
niursarPasy USINT—

| nCursortdode : USINT|—
FOUs| ™8 Data ty... | ] Visualiz.. | ) Global .. | nBacklight: USINT|—
Loading librany 'CATWINCATVFLCWLIBAS TANDARD LIE!
Loading library 'CYTWINCATVPLOWLE TcBase lib'
Loading library 'CYTWINCATVPLCLIBA T cSysterm ik
Loading library 'CYTWINCATPLCLIBATcSysterm Cx ik
4 [ | +
PD...].T: Da...IVis... |E| He...l 4 1 v
[ [ONLINE [0% [READ
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B TwinCAT PLC Control - CX2100_useLib.pra* - [Library Manager] [ ==
) File Edit Project Insert Exdras  Online ‘Window Help =[5 =
B2 E| 0|©)]|eedE]SS5 & |26
STAMDARD.LIE 5.6.95 12:03:02 FUMCTION_BLOCK FB_CHSefTextDisplay 5B -
25 Resources TcBaselib 14509 12:14:08 AAR_IMPUT 3
B[220 Global Variables ib*16.1.1419:38:45 bExecute :BOOL;
B[220 fibrary STANDARD LIE 5.6.98 12:03 sMetlD cT_AmsNetlD;
-2 library TeSystem ib*16.1.14 19384 nFaort cT_AmsPor; )
B (2] ibrany ToSystemC lib £.12.13 20:1 ehode : E_Cx21 QD_DlspIayMDdESWr;
- Alarm configuration SL!ne1 “ETRING:
. sline2 (STRING;
""" m Library Manager 3 POUs nCursorPosy CUSINT:
""" D Device |dentification nCursorPosy USlNT:
""" PLC Configuration B2 Display EMD_WAR
- (3] Sampling Trace : F_CxMaviSwitch [FUN) VisE OUTPUT ~
Task configuration F_CxMaviSwitchUSE (FUN] 4 C
- Q ‘“Watch- and Recipe Manager FB_CxGetT extDizplaylSE [FB)
""" A% workspace FB_CxSetTextDizplay [FB) FB_CHSETTEXTDISFLAYUSE
ey | JENeD T Amshietd bEror- BOOLL
e FE CxSimplelps [FB —sMetlD: T_AmsMNe fror: —
[]"'[:I EE_T llmpe ps FE) —nPoart: T_AmsPort nErrarlD : UDINT—
-t foms —leMode : E_CX2100_DisplayModesiwr
""" F_GetversionT cSystemCx [FUM] —lsLinel : STRING(50)
—sLines : STRING(E)
—nCursorPosx: LISINT
= —nCursorPosy : USINT
FOUs| ™3 Data ty... | 5] visualiz..| @ Global .. |
Loading library 'CATWINCATPLOLIEYSTANDARDLIE'
Loading library 'CATWINCATVPLOLIEY T cBase lib'
Loading libran 'CATWINCATVFLCLIEY T cSystem lib'
Loading libran 'CATWINCATVFLCLIEY T cSystemCx ik
4 [ | +
PO_|*30a v |ere [ [l wm '
[ [ONLINE [0% [READ

Verfligbarkeit der Bausteine

o

1 Diese Funktionsbausteine sind im TwinCAT Builds ab der Version
TC2.11 R3 Build 2240
TC3.1 Build 4015

enthalten. Bei alteren Versionen ist ein Update fur den Einsatz der Bausteine erforderlich.

Die Darstellung des Displays mit Systemmanager

Im Systemmanager gib es sechs Karteireiter. Diese werden im Folgenden kurz beschrieben. Es wird dabei
der Fokus auf die flir das Netzteil relevanten Parameter gelegt

Karteireiter: General

Hier werden allgemeine Eigenschaften des Netzteils angezeigt.
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! Untitled - TuinCAT Systern Manager
File Edit Actions Wiew Options  Help

Do wd| | |44 & | = e « &

L5 (@)% | B QlIE () @

o=
7

Bl SvSTEM - Configuration

General | ESE Device I Ads Commands I Startup | CoE - Online I Dnline|

BA PLC - Configuration

E“ V0 - Cenfiguration Marne: Biox 2 [Cx2100 Power Supply)
—-B 1/0 Devices
B’W Dievice 3 (U3E) Type: Cx2100 Power Supply

..=%= Device 3-Image Comment:

&1 Inputs

- @l Outputs

- 1l B 2 (C¥2100 Power Supply)
9%‘[ DIz Inputs

E-&T Status

ot Up [] Disabled

&l Down

oF Left

&1 Right

&1 Enter

------ Gl TxPDO Taggle

- %1 Badnfo

%] BoxState

Gl MissedCnt

Create syribolz

.88 Mappings
Ready Local (127.255.255.1.1.1) WREIRLEE
Name Name des EtherCAT-Gerats
Id Laufende Nr. des EtherCAT-Geréats
Typ Typ des EtherCAT-Gerats
Kommentar Hier kdnnen Sie einen Kommentar (z.B. zum Anlagenteil) hinzufigen.
Disabled Hier kdnnen Sie das EtherCAT-Gerat deaktivieren.

Karteireiter: ESB Device

Hier werden die Einstellungen zum Datenaustausch zwischen Netzteil und dem System eingestellt bzw.

angezeigt.
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! Untitled - TwinCAT Systern Manager E'@
File Edit Actions Wiew Options  Help
il | % B |4 B[ ee v & (&5 (@22 Q€ 2

- Canfiguration
Bl SvSTEM - Configurati

- Configuration
: PLC - Configurati
- /O - Configuration

- B 1Y Devices

o= Device 3 (USE)
: evice 3-Image
== D 3-Imag
%‘[ Inputs
- @l Outputs

9%‘[ DIS Inputs
BQT Status

ST Up

&1 Down
ot Left
1 Right
&1 Enter
------ G TxPDO Toggle
=& Boxdnfo

- BoxState
ol MissedCnt

.88 Mappings

- 1l B 2 (C¥2100 Power Supply)

General | ESB Device |.t'3.ds Commands I Startup | CoE - Online I Dnline|

ESE Id 2

Device Handle:

WWusbivid_0378%pid_21004#6%1 86af 2340884 38ab75a3-¢17b-42d5-a56f-fofaBacc 2335}

[rata Exchange
Auto Divider [calculates at least BOms)

-

Diivider 1 -

Cycle Time (mz)

ADS

Part:

28928 [0x7100) Change...

Feady

Local (127.255,255.1.1.1)

Config hMode

ESB Id

Laufende Nummer der Gerate am BUS

Device Handle

Zeiger auf den Geratetreiber

Data Exchange

Zyklus in dem die Kommunikation erfolgt

ADS

Portadresse fur ADS Zugriff
(7100 fur den TwinCAT Funktionsblock)

Karteireiter: ADS Commands

Hier wird der Bereich fur die ADS-Kommunikation angezeigt.

CX2100-0014
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! Untitled - TwinCAT Systern Manager
File  Edit Wiew  Options

W S8R

Actions Help

B = s « & B

5
SRR ]

(@] % | 2 Qo6 & = 2

=N Nol )

Bl SvsTEM - Configuration
. PLC - Configuration
=8 1/0 - Configuration

aﬂ IO Devices
-~ Device 3 (USE)
=t Device 3-Irmage

- 1l B 2 (C¥2100 Power Supply)
9%‘[ DIz Inputs
E-&T Status
L%l Up
-t Down
Gt Left
%1 Right
& Enter
-] TxPDO Toggle
- %1 Badnfo
] BoxState
Gl MissedCnt
.88 Mappings

General I ESE Device | Ads Commands | Startup | CoE - Online I Dnline|

Addresz [Port)
127 286.255.1.1.1 (28161

1Grp
03000 0O

Type
R

10ffs

RLen
2

Wlen ROffs

W OfEs
0 0

il : Mew...

Delete...

Edi...

Feady

Local (127.255,255.1.1.1)

Config hMode

Karteireiter: CoE Online

. Untitled - TwinCAT Systern Manager
File  Edit Wiews Options

R TEIEY

Actions Help

CRICAECRE: &%

&
uorE

@ % =2 Q€ 2

[=][@] =]

- Bl SYSTEM - Configuration
; BB PLC - Configuration
B /0 - Configuration

5B /0 Devices
B~ Device 3 (LISE)
L.=da Device 3-Image

i Box 2 (032100 Power Supphy
- & DIS Inputs
B&T Status

=

-1 Right

-1 Enter

o] TxPDO Toggle
- & Boxdnfo

L] BoxState

el MissedCnt

.88 Mappings

| General I ESBE Device I Ads Commands I Startupl CoE - Orlire | Dnline|

[T] Awter Update Single Update [] Shaw Offine Data
Add ta Startup... Orling Data Module 0D [&0E Port]: 0
Index Mame Flags Yalue ta
- {0000 OIS Inputs RO 16 <
gOO0:03  Up ROF FalSE
G000:04  Dawn ROP FALSE
GO000:05  Left ROF FalSE
BO00:0E  Right ROF FaLSE
G000:07  Enter ROP FALSE y
500010 T«PDO Toggle ROF FalSE
- 80000 OIS Settings R »17 <
8000:11  Display Backlight Intensity R 0«FF [255]
- 800s:.0 D15 CHR Settings R » 27«
800811 Raw 1 R TR AT UITR QRJWT Yk £
800812 FRow 2 Fws TEQI7 N538U
8003:19  Cursor Rt Blink [2]
a008:14  Cursor Rt Qw00 (0]
200818 Cursory R 000 (0] |4
- 9000:0 D15 Info data RO »17 <
9000:11  Display Type RO 00007 (1]
+- FOOO:0 Modular device profile RO rag 7
4| mn | 3

Feady

Local {127,255.255.1.1.1)

28

Version: 1.3

CX2100-0014



BEGKHOFF Konfiguration

CoE-Interface - Parameterverwaltung im EtherCAT System

In einer Automatisierungsumgebung werden viele unterschiedliche Gerate eingesetzt. Diese Gerate kénnen
einzeln oder im Verbund an einem Bussystem zusammen eingesetzt werden. Solche Gerate kénnen
Steuerungen, Drehgeber, Servoverstarker, Motoren, 1/0-Module oder Sensoren u.a. sein. Je nach
Komplexitat muss ein solches Gerat fiur den jeweiligen Bedarfsfall parametrierbar/einstellbar sein. Bei einem
einfachen digitalen 24V-Eingang mit fester Schaltschwelle und -verzégerung ist eine Parametrierung unter
Umstanden nicht nétig, jedoch wird man bei einem Drehgeber nicht darauf verzichten kénnen (z.B. Anzahl
der Striche, absolut oder relativ, Datenformat, usw.) Darlber hinaus kann es von Interesse sein, im Gerat bei
der Produktion oder im Betrieb Daten abzulegen. Der Hersteller kdnnte Produktionsdaten ablegen wie
Geratename, Seriennummer, Firmwarestand, Abgleichdaten oder Herstellungsdatum, ggf. mit Zugangs-
oder Anderungsschutz versehen. Der Anwender kénnte Anwenderabgleichdaten und die einsatzspezifischen
Einstellungen im Gerat hinterlegen.

Um hier eine anwenderfreundliche Schnittstelle zur Geratebedienung zu schaffen, sind von
unterschiedlichen Organisationen verschiedene Standards angelegt worden, in denen definiert wurde:
welche Gerateklassen es gibt (z.B: Klasse "Drehgeber”, "analoges Eingangsmodul") Gber welche Parameter
jeder Vertreter einer solchen Klasse verflgt (obligate und optionale Elemente) an welcher Stelle und mit
welchem Mechanismus diese Parameter zu finden und zu @andern sind. EtherCAT lehnt sich hier an den so
genannten CoE-Standard an, Can-Application-protocoll-over-EtherCAT.

Can-Over-EtherCAT

Die CiA-Organisation (CAN in Automation) verfolgt u.a. das Ziel, durch Standardisierung von
Geratebeschreibungen Ordnung und Austauschbarkeit zwischen gleichartigen Geraten herzustellen. Zu
diesem Zweck werden so genannte Profile definiert, die die veranderlichen und unveranderlichen Parameter
eines Gerates abschlieRend beschreiben. Solch ein Parameter umfasst mindestens folgende Eigenschaften:

* Indexnummer - zur eindeutigen Identifizierung aller Parameter. Um zusammengehdrige Parameter zu
kennzeichnen und zu ordnen, unterteilt sich die Indexnummer in einen Haupt- und Subindex.
- Hauptindex
- Subindex, (abgesetzt durch einen Doppelpunkt ":")

 Offizieller Name - als verstandlicher, selbsterklarender Text
» Angaben zur Veranderbarkeit, z.B. ob er nur gelesen oder auch beschrieben werden kann

« Einen Wert - je nach Parameter kann der Wert ein Text, eine Zahl oder wieder ein anderer
Parameterindex sein.

Beispiel: der Parameter "Herstellerkennung" (Vendor ID) habe die Indexnummer 4120:01 und den
Zahlenwert "2" als Kennzeichnung eines Beckhoff-Gerates.

Da im maschinellen Umfeld gerne mit hexadezimalen Werten gearbeitet wird, wird der Parameter aus
Anwendersicht also dargestellt als mit der Eigenschaft RO (read-only), denn die Herstellerkennung soll vom
Anwender nicht verandert werden.

Solch eine Liste an Parametern, die Gesamtheit des geratespezifischen CoE-Verzeichnisses, kann sehr
umfangreich werden. Die ersten Eintrage einer Beckhoff EL3152 analogen Eingangsklemme in der Ansicht
des TwinCAT Systemmanager lauten:

Die Indexnummern werden im Profil festgelegt, sie beginnen bei EtherCAT deshalb bei x1000, weil die
darunterliegenden Eintrage nicht dargestellt werden mussen.

CoE-Verzeichnis - Verfiigbarkeit

Ein EtherCAT-Teilnehmer kann, muss aber nicht tGber ein CoE-Verzeichnis verfigen. Einfache Slaves
bendtigen kein Parameterverzeichnis bzw. verfigen nicht tber den zur Verwaltung nétigen Controller.
Andererseits kann auch der EtherCAT Master (wie TwinCAT) als Software-EtherCAT-Gerat ein CoE-

Verzeichnis verwalten.

Wenn vorhanden, ist das CoE-Verzeichnis ab dem Status PREOP in Betrieb.

Das Objektverzeichnis ist per SDO-Information-Dienst auslesbar (Service Data Objects).
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CoE-Verzeichnis - Lokalisierung im EtherCAT-Slave

Das CoE-Verzeichnis als Parametersystem muss im Gerat in der Firmware (FW) im lokalen Controller
verwaltet werden. Dies ist das so genannte Online-Verzeichnis, weil es dem Anwender nur zur Verfugung
steht, wenn der EtherCAT-Slave unter Betriebsspannung in Betrieb ist und ggf. Gber EtherCAT-
Kommunikation manipuliert werden kann.

Damit auch ohne vorhandenen Slave schon vorab die Parameter eingesehen und verandert werden kénnen,
wird Ublicherweise eine Default-Kopie des gesamten Verzeichnisses in der Geratebeschreibungsdatei ESI
(XML) hinterlegt. Dies wird Offline-Verzeichnis genannt. Anderungen in diesem Verzeichnis wirken sich bei
TwinCAT nicht auf den spateren Betrieb des Slaves aus. Die xml-Dateien kdnnen auf der Beckhoff-Website

im Downloadfinder bezogen werden.

Der TwinCAT Systemmanager 2.11 kann beide Listen anzeigen und kennzeichnet dies:

im Online Verzeichnis im Offline Verzeichnis

wird das reale aktuelle Verzeichnis des Slaves wird das Offline-Verzeichnis aus der ES|-Datei
ausgelesen. Dies kann je nach Grole und Zykluszeit |angezeigt. Anderungen sind hier nicht sinnvoll bzw.
einige Sekunden dauern mdglich.

wird die tatsachliche Identitat angezeigt wird in der Identitat der konfigurierte Stand angezeigt
wird der Firmware- und Hardware-Stand des wird kein Firmware- oder Hardware-Stand angezeigt,
Gerates laut elektronischer Auskunft angezeigt da dies Eigenschaften des realen Gerates sind

ist ein griines Online im TwinCAT Systemmanager, |ist ein rotes Offline im TwinCAT Systemmanager,
Karteireiter CoE-Online zu sehen Karteireiter CoE-Online zu sehen

Einteilung

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

Die fir den anwendungsorientierten EtherCAT-Feldbusanwender wichtigen Bereiche im Slave-CoE sind

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

« x8000: hier sind die fiir den Betrieb erforderlichen funktionsrelevanten Parameter fir alle Kanale
zuganglich wie Filtereinstellung oder Ausgabefrequenz.

Ferner interessant sind die Bereiche

» x4000: hier liegen in manchen EtherCAT-Geréate alternativ zum x8000-Bereich die Kanalparameter.
» x6000: hier liegen die Eingangs-PDO ("Eingang" aus Sicht des EtherCAT-Masters)
» Xx7000: hier liegen die Ausgangs-PDO ("Ausgang" aus Sicht des EtherCAT-Masters)

Kanalweise Ordnung

Das CoE-Verzeichnis ist in EtherCAT Geraten angesiedelt die meist mehrere funktional gleichwertige Kanale
umfassen. z.B. hat eine 4 kanalige Analogeingangsklemme 0..10V auch 4 logische Kanale und damit 4
gleiche Satze an Parameterdaten fur 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,,/10,.-Schritten eingerichtet. Am
Beispiel des Parameterbereichs x8000 sieht man dies deutlich:

Kanal 0: Parameterbereich x8000:00 ... x800F:255
Kanal 1: Parameterbereich x8010:00 ... x801F:255
Kanal 2: Parameterbereich x8020:00 ... x802F:255
tbe...
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Allgemein wird dies geschrieben als x80n0.

CoE-Verzeichnis - Wertdnderungen

Einige, insbesondere die vorgesehenen Einstellungsparameter des Slaves sind durch den Anwender von
der Feldbusseite aus veranderlich und beschreibbar. Dies kann schreibend/lesend geschehen

Uber den Systemmanager (Abb. 3) durch Anklicken durch den Bediener

Die Werte werden dann direkt im online verbundenen Slave geandert.

Dies bietet sich bei der Inbetriebnahme der Anlage/Slaves an. Klicken Sie auf die entsprechende Zeile des
zu parametrierenden Indizes und geben sie einen entsprechenden Wert im "SetValue"-Dialog ein.

aus der Steuerung/PLC Uber ADS z.B. durch die Bausteine aus der TcEtherCAT.lib Bibliothek
Dies wird fiir Anderungen wahrend der Anlagenlaufzeit empfohlen oder wenn kein Systemmanager bzw.
Bedienpersonal zur Verfiigung steht.

wahrend des EtherCAT-Starts durch vordefinierte Befehle, die sog. StartUp-Liste.

Meist wird die TwinCAT Konfiguration im Vorfeld ohne tatsachlich vorhandene EtherCAT-Slaves erstellt.
Dann sollen bereits vor der Inbetriebnahme offline bekannte Eigenschaften wie Filtereinstellungen
vorgenommen werden kdnnen, um die Inbetriebnahme zu beschleunigen.

CoE-Verzeichnis - StartUp-Liste

@ StartUp-Liste

1 Veranderungen im lokalen CoE-Verzeichnis des EtherCAT Slaves gehen im Austauschfall mit dem

alten Gerat verloren. Wird im Austauschfall ein neues Gerat mit Werkseinstellungen ab Lager
Beckhoff eingesetzt, bringt diese die Standardeinstellungen mit. Es ist deshalb empfehlenswert, alle
Veranderungen im CoE-Verzeichnis eines EtherCAT Slave in der Startup List des Slaves zu
verankern, die bei jedem Start des EtherCAT Feldbus abgearbeitet wird. So wird auch ein im
Austauschfall ein neuer EtherCAT Slave automatisch mit den Vorgaben des Anwenders
parametriert.
Wenn EtherCAT Slaves verwendet werden, die lokal CoE-Wert nicht dauerhaft speichern kénnen,
ist zwingend die StartUp-Liste zu verwenden.

Fir diese Falle kommt die StartUp-Liste zum Einsatz: die hier vorliegenden, vom Anwender eingetragenen
Werte werden bei jedem EtherCAT Statustbergang/Start zum entsprechenden Slave gesendet. Ein StartUp-
Eintrag besteht aus

+ Zeitpunkt: in welchem Statusiibergang wird das Kommando gesendet
Meist ist PS (PREOP-->SAFEOP) die richtige Wahl, da dann ein EtherCAT Slave in den operativen
Input-Betrieb schaltet.

 Index:Subindex

* Daten
Die Reihenfolge der Eintrage wird nicht bericksichtigt: alle Eintrage, fur die ein Statuslibergang zutrifft,
werden gleichzeitig als asynchrone Kommandos an das EtherCAT System Ubergeben und dort ausgeflhrt,
sobald es die Buslast zuldsst. Eine Uberprifung, ob ein Eintrag schon gleichlautend im Slave vorliegt, findet

nicht statt. Beim Klick auf den Eintrag 8000:01 werden die entsprechenden Werte Gbernommen, bei Data
wird 01 als gewlinschter Wert eingetragen. Der Eintrag "P->S" kennzeichnet den Zeitpunkt der Ausfihrung.

CoE-Verzeichnis — Datenerhaltung

® Datenerhaltung

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

Andere Hersteller kbnnen dies anders handhaben.

Wenn EtherCAT Slaves verwendet werden, die lokal CoE-Wert nicht dauerhaft speichern kénnen,
ist zwingend die StartUp-Liste zu verwenden.
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Zusammenfassung der Eigenschaften
Nicht jedes EtherCAT-Gerat muss Uber ein CoE-Verzeichnis verfligen

Wenn ein CoE-Verzeichnis vorhanden ist, wird es im Gerat vom Controller verwaltet, zur Abfrage und
Beschreibung aufbereitet und gespeichert.

Zur Ansicht/Abfrage/Anderung kann der EtherCAT-Master verwendet werden, oder eine lokale
Bedienoberflache am Gerat (Tastenfeld, Bildschirm) erlaubt den Zugriff.

Geanderte Einstellungen werden in Beckhoff Geraten stromausfallsicher gespeichert.

Wenn das Gerat spater getauscht wird, gehen allerdings die vom Serienstand geanderten Einstellungen
verloren. Der EtherCAT-Master kann dann Uber die StartUp-Liste in das neue Gerat die geanderten CoE-
Parameter beim Start laden, wenn er entsprechend eingestellt ist.

Damit bei der Konfigurationsvorbereitung offline ein CoE-Verzeichnis zur Verfigung steht, kann es als Kopie
in der Geratebeschreibung enthalten sein.

In welchem Umfang das CoE-Verzeichnis unterstutzt wird, hangt von den Fahigkeiten des EtherCAT-
Masters ab.

Karteireiter: Online

Hier wird der Zustandsautomat der EtherCAT-Kommunikation angezeigt. Es kann hier auch in einen
anderen Zustand geschaltet werden. Dies geschieht durch Anwahlen des gewunschten Zustands per
Mausklick auf den entsprechenden Knopf. In Folgenden werden die einzelnen Zustande kurz beschrieben.
Fir weitere Informationen schauen Sie bitte in die EtherCAT-Systembeschreibung auf unsere Webseite.

. Untitled - TwinCAT Systern Manager |E||E||E|
File Edit Actions Wiew Options Help
nril | (98 mlea v &% (E2 =2Q@EL e

#-Bl SYSTEM - Configuration
! PLC - Configuration
E|- /0 - Configuration State Machine
Elﬁ IF0 Dewices [1nit | [Bootstrap
£ Device 3 (USB) Curent State: op
-.=fm Device 3-Image [PIE'DD ] [Safe-Dp ]
T Inputs [op | [ Clear Error
- $l Outputs
- 18 Box 2 (CX2100 Power Supphy)

- &1 DISInputs

| General I ESE Device I Adz Commands I Startup | CaE - Dnline| Online |

Requested State: ar

File ficcess owver EtherCAT

Download...

&1 Right
----- &1 Enter
" %1 TxPDO Toggle
=& Boxdnfo
----- %] BoxState
e T MissedCnt
.-@8 Mappings

Ready Local (127.255.255.1.1.1)  safqiyleNifletel

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 Init

* Pre-Operational

» Safe-Operational und
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* Operational
* Boot

Regularer Zustand eines jeden EtherCAT Slaves nach dem Hochlauf ist der Status OP.

Init
t {PI}[ ' [lEl]% B}
L ,,.....,...'i',........,.i....,...:
Pre-Operational ‘ (S) ?;:itar“ap i
(ol | {PSJI {EPII
(OF) Safe-Operational
{sn}l {GSII
Operational
Init

Nach dem Einschalten befindet sich der EtherCAT-Slave im Zustand Init . Dort ist weder Mailbox- noch
Prozessdatenkommunikation mdglich. Der EtherCAT-Master initialisiert die Sync-Manager-Kanale 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 Prozessdaten-Kommunikation mdglich. Der
EtherCAT-Master initialisiert die Sync-Manager-Kanale fir Prozessdaten (ab Sync-Manager-Kanal 2), die
FMMU-Kanale und falls der Slave ein konfigurierbares Mapping unterstitzt das PDO-Mapping oder das
Sync-Manager-PDO-Assignement. Weiterhin werden in diesem Zustand die Einstellungen fur die
Prozessdatenubertragung sowie ggf. noch klemmenspezifische Parameter Ubertragen, die von den
Defaulteinstellungen 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. ob die Einstellungen fir die Distributed-Clocks korrekt sind. Bevor er
den Zustandswechsel quittiert, kopiert der EtherCAT-Slave aktuelle Inputdaten in die entsprechenden DP-
RAM-Bereiche des EtherCAT-Slave-Controllers (ECSC).

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

Operational (Op)

Bevor der EtherCAT-Master den EtherCAT-Slave von Safe-Op nach Op schaltet muss er bereits glltige
Outputdaten tbertragen.Im Zustand Op kopiert der Slave die Ausgangsdaten des Masters auf seine
Ausgange. Es ist Prozessdaten- und Mailbox-Kommunikation mdglich.

Boot

Im Zustand Boot kann ein Update der Slave-Firmware vorgenommen werden. Der Zustand Boot ist nur tber
den Zustand /nit zu erreichen.Im Zustand Boot ist Mailbox-Kommunikation Uber das Protokoll File-Access
over EtherCAT (FoE) moglich, aber keine andere Mailbox-Kommunikation und keine Prozessdaten-
Kommunikation.
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6.2 Funktionsweise des Tasters

Die CX2100-0xx4 Netzteile verfiigen alle Giber einen 4 Navigationstaster und eine Enter Taste. Es kdnnen
als funf Grundzustande Uber den Taster eingegeben werden

X21008 |

[=1[-1]

L]

ZANZAN
Button Wert Button Wert
UP 4 RIGHT 32
DOWN 8 ENTER / SELECT 64
LEFT 16

Darlber hinaus kénnen auch kombinierte Eingaben also UP + RIGHT oder UP + RIGHT + ENTER erfasst
werden. Jeder Wert wird einzeln als boolescher Wert zur Verfigung gestellt und kann in der SPS verknUpft
werden.

B Cx2100_uselibutsm - TwinCAT System Manager - EE=]
File Edit Actions View Options Help
Dewd &0 ERIEIEYZ LY [% 2 Q@@ [Flen ?
-] SYSTEM - Configurati
] onfiguration Version [Local] | version (Targel) | Boot Settings (Targe)|
e TuinCAT System Manager
% w211 (Buid 2261)
TwinCAT NC |
w2.11 [Build 2244)
& 1 Box 2 (CX2L00 Power Supply) Copyright BECKHOFF © 13362011
& §1 DiSInputs it/ A beckhft. com
BT Status
&1 Up
1 Down
&1 Left Regisration
&1 Right Hame: Windows User
&1 Enter Conpany: BA
&1 TPDO Taggle Reg-Key: G7FE-441 337CE-1EFC
1 Bosdnfo
&8 Mappings

Ready

[CENEGUGRRT]  Stopped

Uber eine TwinCAT-Funktion kénnen die Werte des Tasters als nummerischer Wert ausgewertet werden.
Uber den Wert ist auch einen Kombination der Tasten auswertbar. In einem SPS-Programm kann auf das
Register zugegriffen werden und der Wert ausgewertet werden. Dazu muss in dem SPS-Programm
zunachst eine Variable vom Type USINT angelegt werden. Diese wird dann als Parameter in der Funktion
.F_CXNaviSwitchUSB* aufgerufen. Das Codefragment zeigt die Deklaration der bendtigten Variablen.

34 Version: 1.3 CX2100-0014



BEGKHOFF Konfiguration

PROGRAM MAIN

VAR

bUp AT %$I* : BOOL;

bDown AT %I* : BOOL;

bLeft AT %$I* : BOOL;

bRight AT $I* : BOOL;

bEnter AT $I* : BOOL;

bToggle AT %I* : BOOL;

Taster : USINT; (* als Summenwert ¥*)
eNaviSwitchCx2 : E CX2100 NaviSwitch;

END_ VAR
B TwinCAT PLC Control - CX2100_useLib.pro® - [Library Manager] [ ==
) File Edit Project Insert Extras  Online  ‘Window Help =[5 =
B=|E| S|S0 % |2 6|5 ]
STAMDARD.LIB 5.6.98 12:03:02 FUNCTION F_CxMNawi SwitchlJSB : E_Cx2100_NawiSwitch
$2 Resources TcBaselib145.0912:14:08 AR_INPUT
B[220 Global Variables TcSystem lib*16.1.14 19:35:48 iCHX2100_IN - USINT;
B3 library STANDARD.LIB 5.6.98 12:03 [ Ay EMD_WAR
B library TeSyster ib*16.1.14 13:38:4 VAR
B fibrary TeSystemC.lib 61213 20:1 END_vaR.
) &larm configuration
""" m Library Manager 3 POUs
""" m Log D Device |dentification
- PLC Configuration B3 Display
- (3] Sampling Trace : F_CxMaviSwitch [FUN) .
- Task configuration B iSwitchlISE [FUN) 4 L
""" @, Watch- and Recipe Manager FB_CxGetT extDisplapl)SE (FB)
""" '}@ ‘Workspace FB_CxSetTextDisplay [FB]
FB_CxSetT extDizplaylSB [FB)
E- 3 UPS
#[E] FB_CxSimpleUps [FE) F_CXNAVISWITCHUSE
B0 WinCE Tools
..... F_GetversionT cSystemC [FUN) —iCx2100_IM : USINT F_CxMNaviSwitchlSE | E_Cx2100_NawiSwitch—
FOUs| ™3 Data ty... | 5] visualiz..| @ Global .. |
Loading library 'CATWINCATVPLOLIEASTANDARD LIE'
Loading library 'CATWINCATVPLOLIEY T cBase lib'
Loading libran 'CATWINCATVFLCLIEY T cSystem lib'
Loading libran 'CATWINCATVFLCLIEY T cSystemCx ik
4 [ | +
PO |3 0a |vie |SaRe [ [ [« wm '

[ONLINE [0% [READ

(* get navi switch *)
eNaviSwitchCx2 := F CXNaviSwitchUSB (Taster) ;

Uber die Variable Taster kann jetzt im SPS-Programm auf den Taster zugegriffen werden. Uber ein

einfaches CASE-Statement kann der Schalter dann ausgewertet, und die gewlinschte Funktion initiiert
werden z.B.:

CASE Taster OF

4 : ACTION := UP;

8 : ACTION := DOWN;
16: ACTION := LEFT;
32: ACTION := RIGHT;
64: ACTION := SELECT;
END CASE;

In diesem Fall ist "ACTION" ein neu definierter ENUM-Type. Es kann auch die gewiinschte Aktion sofort
aktiviert werden.

Far die kombinierten Funktionen werden die Zahlwerte addiert. Also UP (4) und RIGHT (32) wéare dann 4 +

32 = 36 (Rechts-Oben). Werte sind: {UP (4), DOWN(8), LEFT(16), RIGHT(32) und ENTER(64)} sind auf
diese Weise nur sinnvolle Kombinationen moglich.
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6.3 Beispielprogramm

Das folgende SPS-Programm zeigt beispielhaft die Anwendung der drei Bausteine fiir das Netzteil.
PROGRAM MAIN

VAR

nCounter AT %Q*: USINT;
(* navi switch *)

bUp AT %I* : BOOL;
bDown AT %I* : BOOL;
bLeft AT %$I* : BOOL;
bRight AT $I* : BOOL;
bEnter AT $I* : BOOL;
bToggle AT %I* : BOOL;
nIn : USINT;
eNaviSwitchCx2 : E CX2100 NaviSwitch;

(* get display *)

fbGetDisplayText : FB CXGetTextDisplayUSB;
bExecuteRead : BOOL;

eModeRead : E CX2100 DisplayModesRd;
nCursorMode : USINT;

nBacklight : USINT;
bReadCursorInfoReqg : BOOL := TRUE;
bReadBacklightReg : BOOL := TRUE;
bReadLinelReqg : BOOL;

bReadLine2Req : BOOL;

bReadLinesReq : BOOL := TRUE;

(* set display *)

fbSetDisplayText : FB CXSetTextDisplayUSB;
bExecuteWrite : BOOL;

eModeWrite : E CX2100 DisplayModesWr;
bCursorOnReq : BOOL;

bCursorOffReq : BOOL;
bBlinkCursorOnReqg : BOOL;
bBlinkCursorOffReq : BOOL;
bBacklightOnReq : BOOL;
bBacklightOffReq : BOOL;
bClearDisplayReq : BOOL;
bWriteLinelReq : BOOL;
bWriteLine2Reqg : BOOL;
bWriteLinesReqg : BOOL;
bSetCursorPosXReq : BOOL;
bSetCursorPosYReq : BOOL;
bSetCursorPosXYReqg : BOOL;

(* common *)
nCursorPosX : USINT;
nCursorPosY : USINT;
sLinel : STRING;
sLine2 : STRING;
bBusy : BOOL;

bError : BOOL;
nErrorID : UDINT;

END VAR
nCounter := nCounter + 1;
nIn.2 := bUp;

nIn.3 := bDown;

nIn.4 := blLeft;

nIn.5 := bRight;

nIn.6 := bEnter;

(* get navi switch *)
eNaviSwitchCx2 := F CXNaviSwitchUSB (nIn);

(* prepare get display mode *)

IF (eModeRead = eCX2100 DisplayNoActionRd) AND (eModeWrite = eCX2100 DisplayNoActionWr) THEN
IF bReadCursorInfoReq THEN

eModeRead := eCX2100_ ReadCursorInfo;

bExecuteRead := TRUE;

ELSIF bReadBacklightReqg THEN

eModeRead := eCX2100 ReadBackLight;

bExecuteRead := TRUE;

ELSIF bReadLinelReqg THEN

eModeRead := eCX2100 ReadLinel;
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bExecuteRead := TRUE;

ELSIF bReadLine2Req THEN
eModeRead := eCX2100 ReadLine2;
bExecuteRead := TRUE;

ELSIF bReadLinesReqg THEN
eModeRead := eCX2100 ReadLines;
bExecuteRead := TRUE;

END IF

END IF

(* get display *)

IF (eModeRead <> eCX2100_DisplayNoActionRd) AND (eModeWrite

fbGetDisplayText (

bExecute := bExecuteRead,

sNetID := '',

nPort := 16#7100,

eMode := eModeRead,

bBusy => bBusy,

bError => bError,

nErrorID => nErrorID,

)i

IF NOT fbGetDisplayText.bBusy THEN
fbGetDisplayText (bExecute := FALSE);

IF NOT fbGetDisplayText.bError THEN

CASE eModeRead OF

eCX2100_ ReadCursorInfo:

nCursorPosX := fbGetDisplayText.nCursorPosX;
nCursorPosY := fbGetDisplayText.nCursorPosY;
nCursorMode := fbGetDisplayText.nCursorMode;
bReadCursorInfoReq := FALSE;
eCX2100_ReadBackLight:

nBacklight := fbGetDisplayText.nBacklight;
bReadBacklightReq := FALSE;

eCX2100 ReadLinel:

sLinel := fbGetDisplayText.sLinel;
bReadLinelReq := FALSE;

eCX2100_ReadLine2:

‘ sLine2 := fbGetDisplayText.sLine?2;
bReadLine2Req := FALSE;

eCX2100_ReadLines:

sLinel := fbGetDisplayText.sLinel;

sLine2 := fbGetDisplayText.sLine2;
bReadLinesReq := FALSE;

END_CASE

END IF

bExecuteRead := FALSE;

eModeRead := eCX2100 DisplayNoActionRd;
END IF

END IF

(* prepare set display mode *)

IF (eModeWrite = eCX2100_ DisplayNoActionWr) AND (eModeRead

IF bCursorOnReq THEN

eModeWrite := eCX2100 CursorOn;
bExecuteWrite := TRUE;
bReadCursorInfoReqg := TRUE;

ELSIF bCursorOffReq THEN
eModeWrite := eCX2100 CursorOff;
bExecuteWrite := TRUE;
bReadCursorInfoReqg := TRUE;

ELSIF bBlinkCursorOnReq THEN
eModeWrite := eCX2100 CursorBlinkOn;
bExecuteWrite := TRUE;
bReadCursorInfoReqg := TRUE;

ELSIF bBlinkCursorOffReqg THEN
eModeWrite := eCX2100_CursorBlinkOff;
bExecuteWrite := TRUE;
bReadCursorInfoReqg := TRUE;

ELSIF bBacklightOnReq THEN
eModeWrite := eCX2100_BackLightOn;
bExecuteWrite := TRUE;
bReadBacklightReqg := TRUE;

ELSIF bBacklightOffReqg THEN
eModeWrite := eCX2100_ BackLightOff;
bExecuteWrite := TRUE;
bReadBacklightReqg := TRUE;

ELSIF bClearDisplayReqg THEN

eCX2100 DisplayNoActionWr)

eCX2100 DisplayNoActionRd)

THEN

THEN

CX2100-0014

Version: 1.3
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eModeWrite := eCX2100 ClearDisplay;
bExecuteWrite := TRUE;
bReadLinesReq := TRUE;

ELSIF bWriteLinelReqg THEN
eModeWrite := eCX2100 WriteLinel;
bExecuteWrite := TRUE;
bReadLinelReq := TRUE;

ELSIF bWriteLine2Req THEN
eModeWrite := eCX2100 WriteLine2;
bExecuteWrite := TRUE;
bReadLine2Req := TRUE;

ELSIF bWriteLinesReq THEN
eModeWrite := eCX2100 WriteLines;
bExecuteWrite := TRUE;
bReadLinesReq := TRUE;

ELSIF bSetCursorPosXReqg THEN
eModeWrite := eCX2100_ CursorPosX;
bExecuteWrite := TRUE;
bReadCursorInfoReqg := TRUE;

ELSIF bSetCursorPosYReqg THEN
eModeWrite := eCX2100_ CursorPosY;
bExecuteWrite := TRUE;
bReadCursorInfoReqg := TRUE;

ELSIF bSetCursorPosXYReqg THEN
eModeWrite := eCX2100_ CursorPosXY;
bExecuteWrite := TRUE;
bReadCursorInfoReqg := TRUE;

END IF

END IF

(* set display *)
IF (eModeWrite <> eCX2100 DisplayNoActionWr) AND (eModeRead = eCX2100 DisplayNoActionRd) THEN

fbSetDisplayText (

bExecute := bExecutelWrite,
sNetID := '',

nPort := 16#7100,

eMode := eModeWrite,

sLinel := sLinel,

sLine2 := slLine2,
nCursorPosX := nCursorPosX,
nCursorPosY := nCursorPosY,

bBusy => bBusy,

bError => bError,

nErrorID => nErrorID

)

IF NOT fbSetDisplayText.bBusy THEN

fbSetDisplayText (bExecute := FALSE) ;
bExecuteWrite := FALSE;

eModeWrite := eCX2100 DisplayNoActionWr;
END IF

END IF
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7 Fehlerbehandlung und Diagnose

7.1 Diagnose im SPS-Programm

Zur Analyse des Klemmbus (K-Bus) kann auf das Register State Giber TwinCAT von einem SPS-Programm
zugegriffen werden.

! Untitled - TuinCAT Systern Manager = || = [
File Edit Actions Wiew Options  Help
DEad =6 - 3 |0k B | = e v BB | Gz %, [€7| & & 2
Bl SYSTEM - Configuration _—I—— ;
Online
B® PLC - Confiquration | anable | Flogs |
Bléf - Configuration Vale: 0+0000 [0)
=B /O Devices
BB Device 2 (CX2020-BK) Hewale: Force... Release
Device 2-Image
+ Box 1 CXEDEIDE’ B Cornnent; Bit 1 = Terminal State En -
ox1( -BKY Bit 2 = Process Data Length Err L
&1 Inputs Bit 8 = Mo walid Inputs |
L Bit 9 = K-Bus Input Update busy IS
91 State Bit 10 = K-Bus Output Update buzy |
- §l Outputs Bit 11 = Watchdog Enr M
fl gl Cl Bit 15 = Acye. Function atcive [e.g. K-Bus Rezet] o
- Term 2 (KL310Z)
M8 Term 3 (KL4002) I
L End Term (KLO01M) U
(=~ Dewvice 3 (USE) | S S EE
=¥ Device 3-Irnage £ Y N S
1 Inputs 1 I R
. Outputs ===
[+ Box 3 (CXH2100 Powver Supply)
[ @ Device 5 (NOW/DP-RAM)
-G8 Mappings
Ready Local §5.16.137.70.1.1) Ssfqil-glslelz

Im Folgenden wird die Fehleranalyse als Beispiel vorgestellt.

Fir die Fehleranalyse werden im Wesentlichen ein Signal/Variable benétigt:

« State (gibt den Zustand des Busses an: 0 -> kein Fehler)

In dem SPS-Programm mussen dazu analog externe Variablen angelegt werden:

VAR
k _bus_state AT %IB2 : USINT;

END VAR

In dem SPS-Programm kann dann der Fehler wie folgt bestimmt werden (es handelt sich hier um
Pseudocode, der so direkt nicht lauffahig ist)

IF k bus state != 0 THEN (* auf dem K-Bus ist ein Fehler aufgetreten *)
IF k bus state.l = 1 THEN melde Fehler; (* Klemmenzustandsfehler *) END IF

IF k_bus_state.2 = 1 THEN melde Fehler; (* Prozessdatenlange ungtltig *) END_IF

IF k bus state.8 = 1 THEN melde Fehler; (* keine giiltigen Eingédnge *) END IF

IF k bus state.9 = 1 THEN melde Fehler; (* K bus Input Update ist aktiv *) END_IF
IF k bus state.10 1 THEN melde Fehler; (* K bus Output Update ist aktiv *) END IF
IF k_bus_state.ll 1 THEN melde Fehler; (* Watchdog Fehler *) END_IF

IF k bus_state.l15 = 1 THEN melde Fehler; (* Bus ist asynchron *) END IF

END_CASE

@ N
|

k bus request := TRUE; (* Riicksetzen des Busses, wenn Fehler beseitigt, dann startet der Klemmbus
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wieder *)

Damit die Steuerung und die Register zusammenarbeiten, missen sie im System Manager verknUpft
werden.
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7.2 K-Bus

Die angeschlossenen Busklemmen werden vom Netzteil auf Fehler Uberpruft. Die rote LED ,K-BUS ERR* ist
aus, wenn keine Fehler vorhanden sind. Die rote LED ,K-BUS ERR* blinkt, wenn Fehler im Bereich der
Busklemmen vorhanden sind.

Tab. 8: Diagnose-LEDs im K-Bus-Modus.

Anzeige LED Bedeutung
Us 24V Spannungsversorgung flir CPU-Grundmodul und Klemmenbus.
Us 24V I EPB?SVRUN Die LED leuchtet griin bei korrekter Spannungsversorgung.
.:.jE K:BUS ERR |Up 24V Spannungsversorgung flr Powerkontakte. Die LED leuchtet griin
XX bei korrekter Spannungsversorgung.

K-BUS RUN |Diagnose K-Bus. Die griine LED leuchtet, um den fehlerfreien
Betrieb anzuzeigen. Fehlerfrei bedeutet, dass auch die
Kommunikation mit dem Feldbussystem fehlerfrei lauft.

K-BUS ERR |Diagnose K-Bus. Die rote LED blinkt zur Fehleranzeige. Die rote
LED blinkt mit zwei unterschiedlichen Frequenzen.

Durch die Frequenz und Anzahl des Blinkens kann der Fehlercode und das Fehlerargument ermittelt
werden. Ein Fehler wird durch die LED ,K-BUS ERR" in einer festen Reihenfolge angezeigt.

Tab. 9: K-BUS ERR LED, Reihenfolge der Fehleranzeige durch die LED.

Reihenfolge Bedeutung

Schnelles Blinken Start der Sequenz
Erste langsame Sequenz Fehlercode

Keine Anzeige Pause, die LED ist aus
Zweite langsame Sequenz Fehlerargument

Zahlen Sie, wie oft die rote LED K-BUS ERR blinkt, um den Fehlercode und das Fehlerargument zu
ermitteln. Bei dem Fehlerargument zeigt die Anzahl der Impulse die Position der letzten Busklemme vor dem
Fehler an. Passive Busklemmen, wie zum Beispiel eine Einspeiseklemme, werden nicht mitgezahit.
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Tab. 10: K-BUS ERR LED, Fehlerbeschreibung und Abhilfe.

Fehlercode |Fehlerargument Beschreibung Abhilfe

Standiges, EMV Probleme. ¢ Spannungsversorgung auf Unter- oder
konstantes Uberspannungsspitzen kontrollieren.
Blinken * EMV-MalRnahmen ergreifen.

» Liegt ein K-Bus-Fehler vor, kann durch
erneutes Starten (Aus- und
Wiedereinschalten des Netzteils) der
Fehler lokalisiert werden.

3 Impulse 0 K-Bus-Kommandofehler. |+ Keine Busklemme gesteckt.

» Eine der Busklemmen ist defekt,
angehangte Busklemmen halbieren und
prufen ob der Fehler bei den Ubrigen
Busklemmen noch vorhanden ist. Dieses
Vorgehen wiederholen, bis die defekte
Busklemme lokalisiert ist.

4 Impulse 0 K-Bus-Datenfehler, Kontrollieren, ob die Busendklemme 9010
Bruchstelle hinter dem gesteckt ist.
Netzteil.
n Bruchstelle hinter Prifen, ob die Busklemme n+1 hinter dem
Busklemme n. Netzteil richtig gesteckt ist, gegebenenfalls
tauschen.
5 Impulse n K-Bus-Fehler bei Busklemme an Stelle n tauschen.
Register-Kommunikation
mit Busklemme n.
6 Impulse 0 Fehler bei der Embedded-PC tauschen.
Initialisierung.
1 Interner Datenfehler. Hardware-Reset des Embedded-PCs (aus -
und wieder einschalten).
8 Interner Datenfehler. Hardware-Reset des Embedded-PCs (aus-
und wieder einschalten).
7 Impulse 0 Prozessdatenlangen der |Konfiguration und Busklemmen auf

Soll- und Ist-Konfiguration
stimmen nicht Gberein.

Konsistenz prufen.

Bei manchen Fehlern geht die LED ,K-BUS ERR* nicht aus, obwohl der Fehler beseitigt wurde. Schalten Sie
die Spannungsversorgung fur das Netzteil aus und wieder ein, damit die LED nach der Fehlerbeseitigung
ausgeschaltet wird.
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State-Variable

In TwinCAT gibt es unter dem Buskoppler die Variable State, fur die K-Bus-Diagnose.

o Example - Microsoft Visual Studio |?||E||?|
File Edit View Project Build Debug TwinCAT TwinSAFE PLC Tools Scope Window Help T
PSP b B9 - - -3 b [Release ~| | TwinCAT RT (:86) - | @2 2

im B2 RE|® || cxecss ~| 2 i | Unbenannti A mg|EESE=D |t

Solution Explorer MLl Example X

- - Variable | Fags I Online
z Solution 'Example’ (1 project)

4 il Example MName: State
. |l svsTEM —
=] MOTION Type:
PLC Group: Inputs Size:
[@5] saFeTY
Cos Address: 0 {0x0) User ID:
& vo [Unkedto... |
4 " Devices
4 [ Device 3 (CX-BK) Commert: Bit 0 = K-Bus Em
0 | Bit 1 = Terminal State Er
|+ IMage Bit 2 = Process Data Length Err
4 il Box1(CX-BK) En g- Enavalid Inpﬁs
it 9 = K-Bus Input Update busy
). g Bit 10 = K-Bus Output Update busy
#1 State Bit 11 = Watchdog Er
. [l Outputs Bit 15 = Acye. Function atcive (2.9, K-Bus Reset)
. W Term 2 (KL2012)
b W Term 3 (KL4032) ADS Info: Port: 300, IGm: (3003, I0ffs: k0, Len: 2
§ Term 4 (KL3102)
:i End Term (KL9010)
4 =@ Device 4 (USB) Full Name: TID"Device 3 {CH-BK) Box 1 (CH-BK) Inputs " State
8 Image
| Inputs
B Outputs
4 i Box1 (CX2100 Power Supply)
[» | DIS Inputs
[» Bosdnfo
5 7 Device 5 (NOV-DP-RAM)
&% Mappings

Abb. 10: Status-Variable fur Fehlerbehandlung und Diagnose unter TwinCAT.

Ist der Wert ,,0“ so arbeitet der K-Bus synchron und ohne Fehler. Sollte der Wert <> ,0“ sein, kann ein Fehler
vorliegen. Es kann aber auch nur ein Hinweis sein, das zum Beispiel der K-Bus-Zyklus langer dauert, als die
verwendete Task. Damit ist er dann nicht mehr synchron zu der Task. Die Task-Zeit sollte schneller als 100

ms sein. Wir empfehlen eine Task-Zeit kleiner 50 ms. Typischerweise liegt die K-Bus-Update-Zeit zwischen
einer und finf ms.

Tab. 11: Beschreibung der Werte bei der State-Variable.

Bit Beschreibung

Bit 0 K-Bus-Fehler.

Bit 1 Klemmenkonfiguration hat sich seit dem Start geandert.
Bit 2 Prozessabbildlangen stimmen nicht Gberein.

Bit 8 (noch) keine gultigen Eingange.

Bit 9 K-Bus ist im Inputupdate noch nicht fertig.

Bit 10 K-Bus ist im Output-Update noch nicht fertig.

Bit 11 Watchdog.

Bit 15 azyklische K-Bus-Funktion aktiv (z.B. K-Bus-Reset).

Liegt ein K-Bus-Fehler vor, kann dieser tUber den Funktionsbaustein IOF_DeviceReset (in der
TcloFunctions.lib) zurlickgesetzt werden.
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7.3 E-Bus

Die angeschlossenen EtherCAT-Klemmen werden vom Netzteil Gberprift. Im E-Bus-Modus leuchtet die LED
,L/A“. Wenn Daten Ubertragen werden, blinkt die LED ,L/A".

Tab. 12: Diagnose-LEDs im E-Bus-Modus.

Anzeige LED Bedeutung

Us 24V Spannungsversorgung fir CPU-Grundmodul und
Us 24V [ Up 24 v Klemmenbus. Die LED leuchtet griin bei korrekter
LA B Spannungsversorgung.

M A Up24V Spannungsversorgung fir Powerkontakte. Die LED
leuchtet griin bei korrekter Spannungsversorgung.

L/A aus E-Bus nicht angeschlossen.
an E-Bus angeschlossen / Kein Datenverkehr.
blinkt E-Bus angeschlossen / Datenverkehr auf dem E-Bus.
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8 AuBerbetriebnahme

8.1 Leitungen entfernen

Elektrische Spannung

Eine eingeschaltete Spannungsversorgung kann wahrend der Demontage zu Schaden an dem Embedded-
PC fuhren.

» Schalten Sie die Spannungsversorgung flir den Embedded-PC wahrend der Demontage ab.

® Verkabelung

Notieren Sie sich die Beschaltung, wenn Sie die Verkabelung mit einem anderen Gerat
wiederherstellen wollen.

Bevor Sie den Embedded-PC demontieren, miissen Sie den Embedded-PC herunterfahren und die
Spannungsversorgung abschalten. Erst danach kdnnen Sie alle Leitungen entfernen. Entfernen Sie auch
alle Leitungen von der ersten Klemme nach der Netzteilklemme.
Voraussetzungen:

» Beenden Sie die Software und fahren Sie den Embedded-PC herunter.

+ Schalten Sie die Spannungsversorgung ab.

Entfernen Sie die Leitungen wie folgt:

1. Entfernen Sie die Verkabelung vom CPU-Grundmodul, den evtl. angeschlossenen Systemschnittstellen
und den Erweiterungsmodulen.

2. Entfernen Sie die Verkabelung von der ersten Klemme neben der Netzteilklemme.

3. Ziehen Sie an der orangefarbenen Lasche und ziehen Sie damit die erste Klemme nach der
Netzeilklemme nach vorne heraus.
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8.2 Netzteil demontieren

Die Embedded-PC-Serie CX2000 ist ein modulares System und erméglicht es einzelne Module
unkompliziert zu wechseln oder zu demontieren. In diesem Kapitel wird gezeigt, wie Sie Gerate der
Embedded-PC-Serie CX2000 demontieren.

Voraussetzungen:
* Alle Leitungen wurden vom Embedded-PC entfernt.
Demontieren Sie den Embedded-PC wie folgt:

1. Lésen Sie die Hutschienenbefestigung, indem Sie die Haken mit einem Schraubendreher nach auf3en
driicken.
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]
2. Ziehen Sie an der orangefarbenen Lasche, die sich am Netzteil befindet und nehmen Sie das Gerat
vorsichtig von der Hutschiene.
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3. Heben Sie die Riegelclips mit Hilfe eines Schraubendrehers an und nehmen Sie die Riegelclips heraus.
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= Wenn die Riegelclips erfolgreich demontiert sind, dann kénnen die Module wieder voneinander getrennt

werden.

Entsorgung

Zur Entsorgung muss das Gerat auseinandergebaut und vollstandig zerlegt werden. Elektronikbestandteile

sind entsprechend der nationalen Elektronikschrottverordnung zu entsorgen.
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9 Technisch

e Daten

Tab. 13: Technische Daten, Abmessungen und Gewichte.

Technische Daten

CX2100-0014

Abmessungen (B x H x T)

60 mm x 100 mm x 91 mm

Gewicht

550 g

Tab. 14: Technische Daten, allgemeine Daten.

Technische Daten

CX2100-0014

Spannungsversorgung

24 V DC (-15 %/+20 %)

Spannungsfestigkeit

500 V (Versorgung/interne Elektronik)

Anschlussart

Federkrafttechnik

Max. Leistungsabgabe

130 W

Max. Verlustleistung

3.5W

Max. Leistungsaufnahme
E-Bus/K-Bus

10 W (5 V/Imax. 2 A)

usv

Kapazitat

Display

FSTN-Display 2 Zeilen x 16 Zeichen Text, beleuchtet

Diagnose-LED

1xPWR, 1 x /O Run, 1x1/0 Err

Zulassungen

CE, UL

Tab. 15: Technische Daten

, I/0-Klemmen.

Technische Daten

CX2100-0014

I/O-Anschluss

E-Bus oder K-Bus, automatische Erkennung

Stromversorgung fir 1/0-
Klemmen

max. 2 A

Strombelastung
Powerkontakte

max. 10 A

Prozessdaten K-Bus

max. 2048 Byte In und 2048 Byte Output

max. Anzahl der Klemmen
(K-Bus)

64 (255 mit K-Bus-Verlangerung)

max. Anzahl der Klemmen
(E-Bus)

bis zu 65534 Klemmen

Tab. 16: Technische Daten

, Umgebungsbedingungen.

Technische Daten

CX2100-0014

Umgebungstemperatur im
Betrieb

-25°C ... +60° C

Umgebungstemperatur
bei Lagerung

-40°C ... +85° C

Relative Feuchte

95% ohne Betauung

Schockfestigkeit

gemall EN 60068-2-27

Schwingungsfestigkeit

gemaf EN 60068-2-6

EMV-Festigkeit

gemal EN 61000-6-2

EMV-Aussendung

gemaRl EN 61000-6-4

Schutzart

IP 20
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10 Anhang

10.1  Zertifizierungen

FCC Approvals for the United States of America
FCC: Federal Communications Commission Radio Frequency Interference Statement

This equipment has been tested and found to comply with the limits for a Class A digital device, pursuant to
Part 15 of the FCC Rules. These limits are designed to provide reasonable protection against harmful
interference when the equipment is operated in a commercial environment. This equipment generates, uses,
and can radiate radio frequency energy and, if not installed and used in accordance with the instruction
manual, may cause harmful interference to radio communications. Operation of this equipment in a
residential area is likely to cause harmful interference in which case the user will be required to correct the
interference at his own expense.

FCC Approval for Canada
FCC: Canadian Notice

This equipment does not exceed the Class A limits for radiated emissions as described in the Radio
Interference Regulations of the Canadian Department of Communications.
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10.2 Support und Service

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

Downloadfinder

Unser Downloadfinder beinhaltet alle Dateien, die wir lhnen zum Herunterladen anbieten. Sie finden dort
Applikationsberichte, technische Dokumentationen, technische Zeichnungen, Konfigurationsdateien und
vieles mehr.

Die Downloads sind in verschiedenen Formaten erhaltlich.

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 unserer
Internetseite: www.beckhoff.com

Dort finden Sie auch weitere Dokumentationen zu Beckhoff Komponenten.

Beckhoff Support

Der Support bietet Ihnen einen umfangreichen technischen Support, der Sie nicht nur bei dem Einsatz
einzelner Beckhoff Produkte, sondern auch bei weiteren umfassenden Dienstleistungen unterstitzt:

» Support

* Planung, Programmierung und Inbetriebnahme komplexer Automatisierungssysteme

« umfangreiches Schulungsprogramm fir Beckhoff Systemkomponenten

Hotline: +49 5246 963-157
E-Mail: support@beckhoff.com
Beckhoff 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
Beckhoff Unternehmenszentrale

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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