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1.1 Copyright

6088

© Alle Rechte bei ifm electronic gmbh. Vervielfaltigung und Verwertung dieser Anleitung, auch
auszugsweise, nur mit Zustimmung der ifm electronic gmbh.

Alle auf unseren Seiten verwendeten Produktnamen, -Bilder, Unternehmen oder sonstige Marken sind Eigentum der
jeweiligen Rechteinhaber:
+ AS-i ist Eigentum der AS-International Association, (— www.as-interface.net)
+ CAN ist Eigentum der CiA (CAN in Automation e.V.), Deutschland (— www.can-cia.org)
+ CODESYS™ ist Eigentum der 3S — Smart Software Solutions GmbH, Deutschland (— www.codesys.com)
+ DeviceNet™ ist Eigentum der ODVA™ (Open DeviceNet Vendor Association), USA (— www.odva.org)
+ EtherNet/IP®ist Eigentum der —ODVA™
+ EtherCAT® ist eine eingetragene Marke und patentierte Technologie, lizenziert durch die Beckhoff Automation GmbH,
Deutschland
+ |0-Link® (— www.io-link.com) ist Eigentum der —PROFIBUS Nutzerorganisation e.V., Deutschland
+ ISOBUS ist Eigentum der AEF — Agricultural Industry Electronics Foundation e.V., Deutschland
(— www.aef-online.org)
* Microsoft® ist Eigentum der Microsoft Corporation, USA (— www.microsoft.com)
+ PROFIBUS® ist Eigentum der PROFIBUS Nutzerorganisation e.V., Deutschland (— www.profibus.com)
« PROFINET® ist Eigentum der —PROFIBUS Nutzerorganisation e.V., Deutschland
+ Windows® ist Eigentum der —Microsoft Corporation, USA
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Vorbemerkung Ubersicht: Anwender-Dokumentation fiir CR0033

1.2 Ubersicht: Anwender-Dokumentation fiir CR0033

23791
22853

Die Dokumentation fir das Geréat besteht aus folgenden Modulen:
(Downloads von der Homepage — ifm weltweit * ifm worldwide ¢ ifm a I'échelle internationale (— S. 342) )

Dokument Inhalt / Beschreibung
Datenblatt Technische Daten in Tabellenform
Montageanleitung . Anleitung fur Montage, elektrische Installation und Inbetriebnahme

(gehort zum Lieferumfang

des Gerats) . Technische Daten

Programmierhandbuch . Funktionen des Setup-Menis des Geréat
. Erstellen eines CODESYS-Projekts mit diesem Geréat
e  Zielsystem einstellen mit CODESYS
e  Gerateinterne SPS mit CODESYS programmieren
e  Beschreibung der geratespezifischen CODESY S-Funktionsbibliotheken

Systemhandbuch "Know- | Hintergrundwissen zu folgenden Themen (Beispiele):
How ecomatmobile” e Ubersicht Templates und Demo-Programme

. CAN, CANopen

. Ausgange steuern

. Visualisierungen

. Ubersicht Dateien und Bibliotheken

Systemhandbuch "Der Beschreibung der Konfiguration und der Funktionen der ISOBUS-Software im Gerét
ISOBUS im ifm-Controller"
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1.3 Was bedeuten die Symbole und Formatierungen?

203
Folgende Symbole oder Piktogramme verdeutlichen Ihnen unsere Hinweise in unseren Anleitungen:

Tod oder schwere irreversible Verletzungen sind méglich.

A VORSICHT

Leichte reversible Verletzungen sind maéglich.

ACHTUNG

Sachschaden ist zu erwarten oder moglich.

1 Wichtiger Hinweis
L Fehlfunktionen oder Stérungen sind bei Nichtbeachtung méglich
o Information
1 Erganzender Hinweis
> ... Handlungsaufforderung
> . Reaktion, Ergebnis
— ... "siehe"
abc Querverweis
123 Dezimalzahl

0x123 Hexadezimalzahl
0b010 Binarzahl

[...] Bezeichnung von Tasten, Schaltflachen oder Anzeigen
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Wie ist diese Dokumentation aufgebaut?

1.4

Wie ist diese Dokumentation aufgebaut?

16416
1508

Diese Dokumentation ist eine Kombination aus verschiedenen Anleitungstypen. Sie ist eine
Lernanleitung fir den Einsteiger, aber gleichzeitig auch eine Nachschlageanleitung fiir den versierten
Anwender. Dieses Dokument richtet sich an die Programmierer der Anwendungen.

Und so finden Sie sich zurecht:

e Um gezielt zu einem bestimmten Thema zu gelangen, benutzen Sie bitte das Inhaltsverzeichnis.
e Mit dem Stichwortregister "Index" gelangen Sie ebenfalls schnell zu einem gesuchten Begriff.
e Am Anfang eines Kapitels geben wir Innen eine kurze Ubersicht tiber dessen Inhalt.

e Abkurzungen und Fachbegriffe — Anhang.

Bei Fehlfunktionen oder Unklarheiten setzen Sie sich bitte mit dem Hersteller in Verbindung:
Kontakt — ifm weltweit * ifm worldwide ¢ ifm a I'échelle internationale (— S. 342)

Wir wollen immer besser werden! Jeder eigenstandige Abschnitt enthalt in der rechten oberen Ecke
eine Identifikationsnummer. Wenn Sie uns tber Unstimmigkeiten unterrichten wollen, dann nennen
Sie uns bitte diese Nummer zusammen mit Titel und Sprache dieser Dokumentation. Vielen Dank ftr
lhre Unterstlitzung!

Im Ubrigen behalten wir uns Anderungen vor, so dass sich Abweichungen vom Inhalt der vorliegenden
Dokumentation ergeben kdnnen. Die aktuelle Version finden Sie auf der ifm-Homepage:
— ifm weltweit ¢ ifm worldwide ¢ ifm a I’échelle internationale (— S. 342)

16420

@ HINWEIS

Diese Anleitung gilt fir das Gerat ohne und mit integriertem E/A-Modul.
» In beiden Fallen die Steuerungskonfiguration unbedingt fir das Gerat CR0033 einrichten!

Die Beschreibung zum integrierten E/A-Modul finden Sie hier:
— Kapitel Integriertes E/A-Modul: Beschreibung (— S. 246) im Anhang dieser Dokumentation.

1.5

Historie der Anleitung (CR0033 + CR0133)

15794

Was hat sich wann in dieser Anleitung geandert? Ein Uberblick:

Datum

2013-06-24
2014-02-03
2014-04-28
2014-06-24
2014-06-30

2014-07-04

2014-07-24

2014-07-31
2014-07-31

Thema

diverse

integriertes E/A-Modul
diverse FBs

FB PID2

Name der Dokumentation

Gerate-Ausgang ERROR (Klemme 13)

FB INPUT_ANALOG
FB SET_INPUT_MODE
FB SET_OUTPUT_MODE

Kapitel "Fehler-Codes, Diagnose"

FB PHASE

Anderung

neue Dokumentenstruktur

Beschreibung CR0133 hinzugefigt
Beschreibung FB-Eingang CHANNEL préazisiert
Grafik korrigiert

"Systemhandbuch" umbenannt zu
"Programmierhandbuch”

Ausgang ist nicht vorhanden. Hinweise darauf
entfernt.

mogliche Fehler-Codes fiir Ausgang ERROR ergénzt

Fehler-Code-Tabellen erganzt

Beschreibung Parameter der Ausgange C, ET
korrigiert
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Vorbemerkung Historie der Anleitung (CR0033 + CR0133)

Datum Thema Anderung

2014-07-31 FB OUTPUT_CURRENT_CONTROL Wenn Sollwert=0 mA >> Regelung auf 0 "innerhalb
von 100 ms" anstatt "sofort"

2014-08-08 Kapitel "Eingange integriertes E/A-Modul" erganzt um Abschnitte
"Analog-Eingange" und "Binar-Eingénge"

2014-08-08 Kapitel "Objektverzeichnis des integrierten E/A- in den Uberschriften "SDOs" ersetzt durch

Moduls" "Objektverzeichnis"

2014-08-26 Beschreibung Eingénge, Ausgange highside / lowside ersetzt durch plusschaltend /
minusschaltend

2014-08-29 Schnelle Eingénge Hinweis auf automatisch eingestellten
Eingangswiderstand

2014-09-29 Begriff OUT_OVERLOAD_PROTECTION allgemein ersetzt durch Uberlastschutz

2014-11-12 Kapitel "Ausgénge (Technologie)" Abschnitt "Diagnose der bindren Ausgange" erganzt
oder korrigiert

2015-01-13 Dokumentationsstruktur Fehlercodes, Systemmerker ' Fehlermerker:

nur noch im Anhang, Kapitel Systemmerker

» CAN / CANopen Fehler und Fehlerbehandlung:
nur noch im Systemhandbuch "Know-How"

* Fehlercodes, EMCY-Codes:
nun im Anhang, Kapitel Fehler-Tabellen

2015-03-10 Verfligbarer Speicher Darstellung verbessert

2015-05-26 FB J1939_x GLOBAL_REQUEST Beschreibung prazisiert

2015-06-10 diverse FBs Beschreibung FB-Eingang CHANNEL korrigiert

2015-07-20 Betriebsarten Eingange IN12...IN15 nun ohne Mode 19

2015-07-27 FB GET_IDENTITY erganzt um Ausgang SERIALNUMBER

2015-08-04 Ausgange OUTO00...01 Diagnose via Strom- und Spannungsmessung

2015-08-24 E/A-Modul ExBO1 nicht realisierte E/A-Modes entfernt

2015-10-22 Systemmerker-Bit SERIAL_MODE Debugging des Anwenderprogramms tiber USB nicht
maoglich

2016-04-27 FBs fur schnelle Eingénge Hinweis im Fall von héheren Frequenzen ergénzt

2017-01-04 FB INC_ENCODER auf Standardseite des Geréats am selben Eingang
zusammen nutzbar mit einem FB FAST_COUNT,
FREQUENCY, FREQUENCY_PERIOD, PERIOD,
PERIOD_RATIO, PHASE

2017-01-13 Software-Handbuch fir CODESYS 2.3 Hinweis auf Download von ifm-Homepage entfernt

2017-01-13 System-Handbuch fiir ISOBUS Hinweis auf Download von ifm-Homepage erganzt

2017-02-22 FB INC_ENCODER auf Standardseite des Gerats am selben Eingang
zusammen nutzbar mit einem FB PERIOD,
PERIOD_RATIO, PHASE

2017-04-28 Systemmerker LAST_RESET ab LZS v02.00.01: Wert ist immer = "0"

2017-06-02 FRAM, MEMCPY, MEMSET: aus Handbuch entfernt, weil Wert und Startadresse

Angabe fir "vom Anwender frei verfligbarer von Hardware und Software des Geréts abhangen
remanenter Speicher"

2017-06-02 Schnelle Eingénge Innenwiderstand der Signalquelle muss wesentlich
geringer sein als der Eingangswiderstand des
verwendeten Eingangs

2017-06-02 Adressen / Variablen der E/As Beschreibung der Eingangs- und Ausgangsbytes
entfernt, weil ungultig

2017-12-18 Liste der ifm-Niederlassungen aktualisiert
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Sicherheitshinweise Beachten!
2 Sicherheitshinweise
Inhalt
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2.1 Beachten!

214
11212

Mit den in dieser Anleitung gegebenen Informationen, Hinweisen und Beispielen werden keine
Eigenschaften zugesichert. Die abgebildeten Zeichnungen, Darstellungen und Beispiele enthalten
weder Systemverantwortung noch anwendungsspezifische Besonderheiten.

» Die Sicherheit der Maschine/Anlage muss auf jeden Fall eigenverantwortlich durch den Hersteller
der Maschine/Anlage gewahrleistet werden.

» Beachten Sie die nationalen Vorschriften des Landes, in welchem die Maschine/Anlage in Verkehr
gebracht werden soll!

A WARNUNG

Bei Nichtbeachten der Hinweise in dieser Anleitung sind Sach- oder Kérperschaden maoglich!
Die ifm electronic gmbh Gbernimmt hierfir keine Haftung.

» Die handelnde Person muss vor allen Arbeiten an und mit diesem Gerét die Sicherheitshinweise
und die betreffenden Kapitel dieser Anleitung gelesen und verstanden haben.

» Die handelnde Person muss zu Arbeiten an der Maschine/Anlage autorisiert sein.

» Die handelnde Person muss fiir die auszufiihrende Arbeit Gber die erforderliche Ausbildung und
Qualifikation verfligen.

» Beachten Sie die Technischen Daten der betroffenen Gerate!
Das aktuelle Datenblatt finden Sie auf der ifm-Homepage.

» Beachten Sie die Montage- und Anschlussbedingungen sowie die bestimmungsgemalie
Verwendung der betroffenen Geréate!
— mitgelieferte Montageanleitung oder auf der ifm-Homepage

» Beachten Sie die Korrekturen und Hinweise in den "Release-Notes" zur vorhandenen Hardware,
Software und Dokumentation auf der ifm-Homepage

Homepage — ifm weltweit « ifm worldwide ¢ ifm a I’échelle internationale (— S. 342)

5020

Der Treiberbaustein der seriellen Schnittstelle kann beschadigt werden!

Beim Trennen oder Verbinden der seriellen Schnittstelle unter Spannung kann es zu undefinierten
Zustanden kommen, die zu einer Schadigung des Treiberbausteins fiihren.

» Die serielle Schnittstelle nur im spannungslosen Zustand trennen oder verbinden!

10
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2.2 Welche Vorkenntnisse sind notwendig?

215

Das Dokument richtet sich an Personen, die Uber Kenntnisse der Steuerungstechnik und SPS-
Programmierkenntnisse mit IEC 61131-3 verfugen.

Zum Programmieren der SPS sollten die Personen zusatzlich mit der Software CODESY'S vertraut
sein.

Das Dokument richtet sich an Fachkrafte. Dabei handelt es sich um Personen, die aufgrund ihrer
einschlagigen Ausbildung und ihrer Erfahrung befahigt sind, Risiken zu erkennen und mdégliche
Gefahrdungen zu vermeiden, die der Betrieb oder die Instandhaltung eines Produkts verursachen
kann. Das Dokument enthalt Angaben zum korrekten Umgang mit dem Produkt.

Lesen Sie dieses Dokument vor dem Einsatz, damit Sie mit Einsatzbedingungen, Installation und
Betrieb vertraut werden. Bewahren Sie das Dokument wahrend der gesamten Einsatzdauer des
Gerates auf.

Befolgen Sie die Sicherheitshinweise.

2.3 Anlaufverhalten der Steuerung

6827
15233
11575

A WARNUNG

Gefahr durch unbeabsichtigtes und geféhrliches Anlaufen von Maschinen- oder Anlagenteilen!

» Der Programmierer muss bei der Programmerstellung verhindern, dass nach Auftreten eines
Fehlers (z.B. NOT-HALT) und der anschlieBenden Fehlerbeseitigung unbeabsichtigt Maschinen-
oder Anlagenteile gefahrlich anlaufen kénnen!
= Wiederanlaufsperre realisieren!

» Dazu im Fehlerfall die in Frage kommenden Ausgénge im Programm logisch abschalten!

Ein Wiederanlauf kann z.B. verursacht werden durch:

» Spannungswiederkehr nach Spannungsausfall

» Reset nach Watchdog-Ansprechen wegen zu langer Zykluszeit
* Fehlerbeseitigung nach NOT-HALT

So erreichen Sie sicheres Verhalten der Steuerung:
» Spannungsversorgung im Anwendungsprogramm Uberwachen.
» Im Fehlerfall alle relevanten Ausgange im Anwendungsprogramm ausschalten.

» Aktuatoren, die zu gefahrbringenden Bewegungen fiihren kénnen, zusatzlich im
Anwendungsprogramm Uberwachen (Feedback).

» Relaiskontakte, die zu gefahrbringenden Bewegungen fiihren kénnen, zusétzlich im
Anwendungsprogramm Uberwachen (Feedback).

» Bei Bedarf im Anwendungsprojekt sicherstellen, dass verschweif3te Relaiskontakte keine
gefahrbringenden Bewegungen ausldsen oder fortfliihren kénnen.

11
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2.4 Hinweise: Seriennummer

20780
» In der Fertigung des Anwenders einen Netzwerkplan mit allen Steuerungen in der Maschine
erstellen. In den Netzwerkplan die Seriennummer jeder verbauten Steuerung eintragen.

» Vor dem Download einer Software-Komponente diese Seriennummer auslesen und mit Hilfe des
Netzwerkplans priifen, dass man auf die richtige Steuerung zugreift.

2.5 Hinweise: TEST-Eingange
20781
» Die TEST-Eingange aller Steuerungen in der Maschine einzeln verdrahten und eindeutig
markieren, so dass eine Zuordnung zu den Steuerungen eindeutig hergestellt werden kann.

» Bei einem Maintenance-Zugriff darf immer nur der TEST-Eingang der Steuerung aktiviert werden,
auf die zugegriffen werden soll.

12
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3 Systembeschreibung

Inhalt
ANGADEN ZUM GEIAL ......eiiiiiiiii ettt ekt e skt e e s bbbt e e s bbbt e e s aabn e e e e annb e e e s annneee s 13
Hardware-BeSChIEIDUNG . .........oiiiii e e 13
Schnittstellen-BeSChreibUNG ........oooi i 36
Y0 1011 1= PP 38
975
3.1 Angaben zum Gerat
10415
Diese Anleitung beschreibt aus der Geratefamilie fir den mobilen Einsatz, ecomatmobile der ifm
electronic gmbh:
e ClassicController: CR0033
e ExtendedController: CR0133 (= CR0033 mit integriertem E/A-Modul)
3.2 Hardware-Beschreibung
Inhalt
HArAWAIrEAUTDAU .......ooiiiiiie et e et e e e e e s bbbt et e e e e e anbbbeeeeaeeeaannne 14
Funktionsweise der verzogerten ADSChaltUNG ...........uuuuimiimiiii s 16
Relais: WIChHIgE HINWEISE! ........uuiiiiiiiiiiii s 17
o=y ATz Ted AU T Ty Ao 1 (=] o] R 18
EINGANQGE (TECHNOIOGIE) ...uvueuiiiiiiiiiiiiiiiii s 22
F o L= Ta Lo [ I=Tel a1 gTo] (oo 1) PP 27
Hinweise zur ANSChIUSSDEIEGUNG.......couuiiiiiiiie e e 32
Sicherheitshinweise ZU REEA-REIAIS ...........coouiiiiiiiiiiiiie e e e e e e 32
Ruckspeisung bei extern beschalteten AUSGENGEN .........oiiiiiiiiiiiiii e 33
SHATUS-LED ... s 34
14081
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3.21 Hardwareaufbau
Inhalt
SEAMVOTAUSSEIZUNG. ....eeeeeeieiiiiere ettt e ettt e e et e s et et e e e s e s s e et e e e e e s e e e et e e e e e eannrreeeaeeeeas 14
=] = T PP PRPPT 14
PHNZIPSCNAITUNG ...ttt e e et e e e bt e e e st e e e bt e e e e e nbe e e e enres 14
VerfUgDarer SPEICNEN ........veiiiiie ettt st e e e sttt e e st et e e e sabb e e e e sbnneeesbnneeeane 15
15332
Startvoraussetzung
19658

Das Gerét startet erst, wenn am Versorgungsanschluss VBBs (unter anderem Versorgung der Relais
auf der Standardseite) und an Klemme 15 eine ausreichende Spannung anliegt.
Klemme 15 ist in Fahrzeugen die vom Ziindschloss geschaltete Plusleitung.

« zulassiger Versorgungsspannungsbereich = 8...32 V
* Einschaltbedingung: VBBs > 10 V

Relais
19661
Der ClassicController verfiigt Gber 2 interne Ausgangsrelais, die jeweils 8 Ausgange von der
Klemmenspannung VBBX trennen kénnen (X = o | r).
Die Relais werden nur unter folgender Voraussetzung aktiviert:
« das globale Bit ERROR = FALSE
UND
+ das Bit RELAIS_VBBx = TRUE
Im aktivierten Zustand legen die Relaiskontakte die Ausgéange an die Klemmenspannung VBBX.
0) Zugehorige Ausgange erst > 45 ms nach Einschalten der Relais aktivieren!
Prinzipschaltung
19662
Klemme 15 VBBS VBBO VBBR
0 w o % Q w
Q
CLAMP_15_VOLTAGE % fE fE
6I o 6' 0—»(—)!
¥ >I >I >I
5 2 &
Versorgung )Q—/'/ % 2 @

SUPPLY_SWITCH |— — — — —
ERROR o \
& -
RELAIS_VBBO
&
RELAIS_VBBR

I
c |
I

(blau) = Systemmerker

VBBO_RELAIS_VOLTAG

VBBR_RELAIS_VOLTAGE

)

Q00...Q07 Q08...Q15
Grafik: Prinzipaufbau der Versorgung und der Relais
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Verfiigbarer Speicher
13736
FLASH-Speicher
8136
FLASH-Speicher (nichtfliichtiger, langsamer Speicher) 2 176 kByte

insgesamt im Gerat vorhanden

Davon sind folgende Speicherbereiche reserviert fir ...

maximale GroRe fur das Anwendungsprogramm 1 280 kByte
Daten aul3erhalb des Anwendungsprogramms 128 kByte
Anwender kann Daten speichern, z.B. Files, Bitmaps, Fonts

Daten auf3erhalb des Anwendungsprogramms 64 kByte
Daten mit FLASHREAD (— S. 206) lesen oder mit FLASHWRITE (— S. 207)

schreiben

(bei Files: abziiglich 128 Byte fir Header)

Der verbleibende Speicher ist reserviert flr system-interne Zwecke.

SRAM

8360

SRAM (flichtiger, schneller Speicher) 2 216 kByte
insgesamt im Gerét vorhanden
SRAM steht hier allgemein fir alle Arten von fliichtigen, schnellen Speichern.

Davon sind folgende Speicherbereiche reserviert fir ...
vom Anwendungsprogramm reservierte Daten 192 kByte

Der verbleibende Speicher ist reserviert fur system-interne Zwecke.

FRAM

20794

FRAM (nichtflichtiger, schneller Speicher) 128 kByte
insgesamt im Gerét vorhanden

FRAM steht hier allgemein fur alle Arten von nichtfliichtigen, schnellen

Speichern.

Davon sind folgende Speicherbereiche reserviert fir ...

im Anwendungsprogramm als VAR_RETAIN deklarierte Variablen 4 kByte
als remanent definierte Merker (ab %MBO...) 4 kByte
» Ende des Speicherbereichs im FB MEMORY_RETAIN_PARAM (— S. 203)

angeben!

Der verbleibende Speicher ist reserviert fir system-interne Zwecke.

15
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3.2.2 Funktionsweise der verzogerten Abschaltung

993

Werden die Controller von der Versorgungsspannung getrennt, werden im Normalfall sofort alle
Ausgénge abgeschaltet, keine Eingangssignale mehr eingelesen und die Abarbeitung der
Steuerungssoftware (Laufzeitsystem und Anwendungsprogramm) abgebrochen. Dieses geschieht
unabhéngig davon, in welchem Programmschritt sich der Controller befindet.

Wenn dieses Verhalten nicht gewiinscht ist, muss der Controller programmgesteuert abgeschaltet
werden. Das ermdglicht nach Abschalten der Ziindung zum Beispiel das Sichern von
Speicherstanden.

Die ClassicController kénnen durch eine entsprechende Beschaltung der Versorgungsspannungs-
Eingange und die Auswertung der zugehdérigen Systemmerker, programmgesteuert abgeschaltet
werden. Das Prinzipschaltbild im Kapitel Hardwareaufbau (— S. 14) zeigt schematisch die
Zusammenhange der einzelnen Strompfade.

Klemme VBB15 mit Ziindschalter verbinden
2418

Uber die Klemme VBB15 wird die interne Steuerungselektronik initialisiert, wenn an Klemme VBBs
Versorgungsspannung anliegt.

Diese Klemmen VBB15 und VBBs werden intern Uberwacht. Die anliegende Klemmenspannung
VBB15 kann Uber den Systemmerker CLAMP_15 VOLTAGE uberwacht werden. Die anliegende
Klemmenspannung VBBs kann Uber den Systemmerker SUPPLY_VOLTAGE Uberwacht werden.

Selbsthaltung

2419
Einschalten der Steuerung:
e Der Zundschalter legt Spannung an VBB15 (Klemme 15%).

e Der Systemmerker CLAMP_15 VOLTAGE erkennt die angelegte Spannung und aktiviert den
Systemmerker SUPPLY_SWITCH.

e SUPPLY_SWITCH aktiviert die Verbindung zum Potential VBBs.
> Somit ist der ZUndschalter tberbriickt, die Selbsthaltung der Steuerspannung ist hergestellt.

Ausschalten der Steuerung tber Klemme 15:

e Der Systemmerker CLAMP_15 VOLTAGE erkennt das Abschalten der Versorgungsspannung an
Klemme VBB15.

» Im Anwendungsprogramm den Systemmerker SUPPLY_SWITCH zurlicksetzen.
> Die Selbsthaltung Gber VBBs ist aufgehoben und der Controller wird vollstandig abgeschaltet.

*) Klemme 15 ist in Fahrzeugen die vom Ziindschloss geschaltete Plusleitung.

16
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3.23 Relais: wichtige Hinweise!

12976
Zuordnung Relais — Potentiale: — Datenblatt
Max. Summenstrom je Relaiskontakt (= je Ausgangsgruppe): — Datenblatt

ACHTUNG

Gefahr der Zerstérung der Relaiskontakte!
"Klebende" Relaiskontakte kdnnen auch im Notfall nicht mehr die Ausgénge von der Versorgung
trennen!

Falls VBBS (VBBrel) und Klemme 15 gleichzeitig von der Versorgung getrennt werden, jedoch die
Potentiale VBBx an der Versorgung angeschlossen bleiben, dann kénnen die Relais schon abfallen,
bevor die Ausgédnge vom System deaktiviert werden.
In diesem Fall trennen die Relais unter Last die Ausgénge von der Versorgung. Dies schrankt die
Lebensdauer der Relais deutlich ein.
» Bei dauerhaftem Anschluss von VBBXx an Versorgung:

» auch VBBS (VBBrel) dauerhaft anschlief3en und

« die Ausgange programmgesteuert mit Hilfe von Klemme 15 abschalten.

17
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3.24 Uberwachungskonzept

Inhalt
Qberwachung der VersorgungSSPANNUNGEN .....cccoiututeeaiieeeeaaititeeaaiteeeesasbeeeesasbeeeesasbeeeeasbneeesaneeeeesnnnes 19
Uberwachungs- und SicherungsSmeChaniSMEN...........coouiiiiiiiiie e 20
ReferenZSPanNUNGSAUSGEANG .. ..ciuurtteiiutiieiiirteeaieeeeeaaseseeesaasseeesaanbeeesaasbeeesasbeeesanbeeesanbeeeeannbneeeeannns 21

Die Steuerung tUberwacht die Versorgungsspannungen und die System-Fehlermerker.
Je nach Zustand ...
« die Steuerung schaltet die internen Relais ab
> die Ausgange werden stromlos, behalten aber ihren logischen Zustand
> das Programm lauft weiter
oder:
« die Steuerung schaltet vollstandig ab
> das Programm stoppt
> die Ausgange werden stromlos und gehen auf logisch "0"
> die Status-LED erlischt

18



ifm Programmierhandbuch ecomatmobile Controller (CR0033, CR0133) Laufzeitsystem V02.00.03 2018-01-10

Systembeschreibung Hardware-Beschreibung

Uberwachung der Versorgungsspannungen

6752

Im Fehlerfall unterscheiden wir 2 Szenarien:

Klemmenspannung VBBx fallt unter den Grenzwert von 5,25 V
15752

> Die Steuerung erkennt Unterspannung. Die von der Klemmenspannung VBBXx versorgten
Ausgéange werden deaktiviert.
> Erholt sich die Klemmenspannung und befindet sich wieder im regularen Bereich (> 10 V), werden

die Ausgénge wieder aktiviert.
13975

A WARNUNG

Gefahrlicher Wiederanlauf méglich!
Gefahr von Personenschaden! Gefahr von Sachschaden an der Maschine/Anlage!
Wird ein Ausgang im Fehlerfall hardwaremafig abgeschaltet, &ndert sich der durch das
Anwendungsprogramm erzeugte logische Zustand dadurch nicht.
» Abhilfe:

* Die Ausgange zunachst im Anwendungsprogramm logisch zurticksetzen!

* Fehler beseitigen!

» Ausgange situationsabhangig wieder setzen.

Versorgungsspannung VBBs fallt unter den Grenzwert von 10 V
20638

> Die Steuerung lauft weiter, bis die Spannung so weit gefallen ist, dass die daraus erzeugten
internen Spannungen einbrechen.

(M unterhalb von 10 V werden keine Retain-Daten gespeichert. — Merker RETAIN_WARNING

> Brechen die internen Spannungen ein, geht der Controller in den Reset.
Die Ausfihrung von Laufzeitsystem und Anwendungsprogramm wird abgebrochen.
Dies geschieht unabhéngig davon, in welchem Programmschritt sich die Steuerung befindet.

> Ein Wiederanlauf der Steuerung erfolgt erst, wenn die Versorgungsspannungen wieder oberhalb
des Grenzwerts sind.
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Uberwachungs- und Sicherungsmechanismen

2421

A WARNUNG

Gefahr durch unbeabsichtigtes Abschalten aller Ausgange!

Falls Uberwachungsroutinen einen Systemfehler feststellen:
> das Gerat schaltet die Energie fir alle Ausgénge aus.

Wahrend des Programmablaufes stehen die Ausgangsrelais unter voller Software-Kontrolle des
Anwenders. So kann z.B. ein paralleler Kontakt der Sicherheitskette als Eingangssignal ausgewertet
und das Ausgangsrelais entsprechend abgeschaltet werden. Zur weiteren Sicherheit missen die
entsprechenden nationalen Vorschriften beachtet werden.

Tritt wahrend des Programmablaufs ein Fehler auf, kénnen durch das Systemmerker-Bit ERROR die
Relais spannungsfrei geschaltet werden, um kritische Anlagenteile abzutrennen.

(I Manuelles Setzen von einem Merker-Bit ERROR_VBB... hat KEINE Auswirkungen auf die
Relais!

11575

A WARNUNG

Gefahr durch unbeabsichtigtes und gefahrliches Anlaufen von Maschinen- oder Anlagenteilen!

» Der Programmierer muss bei der Programmerstellung verhindern, dass nach Auftreten eines
Fehlers (z.B. NOT-HALT) und der anschlieBenden Fehlerbeseitigung unbeabsichtigt Maschinen-
oder Anlagenteile geféahrlich anlaufen kénnen!
= Wiederanlaufsperre realisieren!

» Dazu im Fehlerfall die in Frage kommenden Ausgange im Programm logisch abschalten!

[ Bei Auftreten eines Watchdog-Fehlers ...
> die Programmabarbeitung wird automatisch unterbrochen
die Ausgéange werden stromlos und gehen auf logisch "0"
der Controller wird zuriickgesetzt
der Controller startet anschlieBend neu, wie nach einem Power-On.

vV V V
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Referenzspannungsausgang

13934
Der Referenzspannungsausgang dient der Versorgung von Sensoren mit einer stabilen Spannung, die
nicht den Schwankungen der Versorgungsspannung unterworfen ist.

13402

Referenzspannungsausgang kann beschadigt werden!
» Von aufRen KEINE Spannung anlegen!

Uber die binaren Systemvariablen REFERENCE_VOLTAGE_5 oder REFERENCE_VOLTAGE_10
wird die Spannung am Referenzspannungsausgang [Vrer OUT] eingestellt:

REFERENCE_VOLTAGE_10 REFERENCE_VOLTAGE_5 RETEIEZS Py
B - B - [Vrer OUT]
FALSE FALSE oV
FALSE TRUE 5V
TRUE FALSE 10V
TRUE TRUE oV

» Wenn Referenzspannungsausgang = 10 V gewahlt:
die Steuerung mit mindestens 13 V versorgen!

» Uberwachen der Spannung am Referenzspannungsausgang mit Systemvariable REF_VOLTAGE.
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3.25

Inhalt

Eingange (Technologie)
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Binareingange
Eingangsgruppe 100...111
Eingangsgruppe 112...115

Analogeingange

15446

Die Analogeingange kdnnen Uber das Anwendungsprogramm konfiguriert werden. Der Messbereich
kann zwischen folgenden Bereichen umgeschaltet werden:

» Stromeingang 0...20 mA
* Spannungseingang 0...10 V
* Spannungseingang 0...32 V

» Widerstandsmessung 16...30 000 Q2 / 3...680 Q@ (Messung gegen GND)

Die Spannungsmessung kann auch ratiometrisch erfolgen (0...1000 %o, Uber FBs einstellbar). Das
bedeutet, ohne zusatzliche Referenzspannung kénnen Potentiometer oder Joysticks ausgewertet
werden. Ein Schwanken der Versorgungsspannung hat auf diesen Messwert keinen Einfluss.

Alternativ kann ein Analog-Kanal auch binar ausgewertet werden.

() Bei ratiometrischer Messung missen die angeschlossenen Sensoren mit VBBs des Gerats
versorgt werden. Dadurch werden Fehlmessungen durch Spannungsverschiebungen vermieden.
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Binareingange

1015
7345

Der Binareingang kann in folgenden Modi betrieben werden:
* bindrer Eingang plus-schaltend (BL) fur positives Gebersignal
* bindrer Eingang, minus-schaltend (BH) flir negatives Gebersignal

Je nach Gerat kdnnen auch die Binareingange unterschiedlich konfiguriert werden. Neben den
Schutzmechanismen gegen Stérungen werden die Bindreingange intern Uber eine Analogstufe
ausgewertet. Das ermoglicht die Diagnose der Eingangssignale. Im Anwendungsprogramm steht das
Schaltsignal aber direkt als Bit-Information zur Verfigung.

: - -
{(eR '(+)
i
[
i
i 2a
i (2a) In = Anschluss Binareingang n
i ) (CR) = Gerit
1
H (1) = Input-Filter
ﬂé %" ' I> —— (3) (2a) = Eingang minus-schaltend
: X (2b) = Eingang plus-schaltend
i (3) = Spannung
i
1
i (2b)
1
’ ¢)

Grafik: Prinzipschaltung Binareingang minus-schaltend / plus-schaltend fur negative und positive Gebersignale

|(+) (+)
C) |
A In = Anschluss Bindreingang n In In = Anschluss Bindreingang n
(S) = Sensor (S) = Sensor
(S))-
¢ ¢

Prinzipschaltung Bin&reingang plus-schaltend (BL) Prinzipschaltung Bindreingang minus-schaltend (BH)
fur positives Sensorsignal: fur negatives Sensorsignal:
Eingang = offen = Signal = Low (GND) Eingang = offen = Signal = High (Supply)

Bei einem Teil dieser Eingange (— Datenblatt) kann das Potential gewahlt werden, gegen das
geschaltet wird.
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Eingangsgruppe 100...111

19315
Bei diesen Eingangen handelt es sich um eine Gruppe von Multifunktionskanalen.

Jeder einzelne dieser Eingange ist wahlweise wie folgt konfigurierbar:

» analoger Eingang 0...20 mA

* analoger Eingang 0...10 V

* analoger Eingang 0...32 V

* Spannungsmessung ratiometrisch 0...1000 %o

* bindrer Eingang plus-schaltend (BL) fur positives Gebersignal (mit/ohne Diagnose)

* bindrer Eingang, minus-schaltend (BH) fir negatives Gebersignal

« schneller Eingang fir z.B. Inkrementalgeber und Frequenz- oder Periodendauermessung
— Kapitel Mogliche Betriebsarten Ein-/Ausgénge (— S. 242)

Diagnosefahige Sensoren nach NAMUR kénnen ausgewertet werden.

Alle Eingénge zeigen das gleiche Verhalten bei Funktion und Diagnose. Jedoch:
100...107: Multifunktionseingang mit versorgungsspannungsabhangigen Pegeln zur Frequenzmessung.
108...111: Multifunktionseingang mit festen Pegeln zur Frequenzmessung.
Detaillierte Beschreibung — Kapitel Adressbelegung Ein-/Ausgange
» Die Konfiguration jedes einzelnen Eingangs erfolgt tlber das Anwendungsprogramm:
* FB INPUT_ANALOG (— S. 129) > Eingang MODE oder:
* FB SET_INPUT_MODE (— S. 132) > Eingang MODE
» schnelle Eingange mit folgenden FBs:

FAST_COUNT (— S. 140) Zahlerbaustein fiir schnelle Eingangsimpulse

FREQUENCY (— S. 142) misst die Frequenz des am gewahlten Kanal ankommenden Signals
FREQUENCY_PERIOD (— S. 144) misst die Frequenz und die Periodendauer (Zykluszeit) in [us] am angegebenen Kanal
INC_ENCODER (— S. 146) Vorwarts-/Riickwarts-Zahlerfunktion zur Auswertung von Drehgebern
INC_ENCODER_HR (— S. 148) Vorwarts-/Riickwarts-Zahlerfunktion zur hochauflésenden Auswertung von Drehgebern
PERIOD (— S. 150) misst am angegebenen Kanal die Frequenz und die Periodendauer (Zykluszeit) in [us]
PHASE (— S. 154) liest ein Kanalpaar mit schnellen Eingangen ein und vergleicht die Phasenlage der Signale

> Werden die Analogeingange auf Strommessung konfiguriert, wird bei Uberschreiten des
Endwertes (21,7 mA) in den sicheren Spannungsmessbereich (0...32 V DC) geschaltet und das
jeweilige Fehlerbit im Merkerbyte ERROR_CURRENT _Ix gesetzt.
Einmal je Sekunde prift das Gerat, ob der Stromwert wieder unter dem Grenzwert liegt. Ist der
Wert wieder im gultigen Bereich, schaltet der Eingang selbsttatig auf den Strommessbereich
zuriick.

» Fur NAMUR: Soll die Diagnose genutzt werden, dann diesen Modus zusétzlich aktivieren:
* FB SET_INPUT_MODE > Eingang DIAGNOSTICS setzen.

e Fir NAMUR: das Nutzsignal der Schalter oder Sensoren soll an den Eingadngen nicht héher sein
als die Systemversorgungsspannung!

p———

NAMUR-Diagnose fiir digitale Signale bei 056.1k2 S  Inn,
nichtelektronischen Schaltern: *o+11 \'_OT
» Schalter mit einer zusatzlichen 15 kO i

|

Widerstandsbeschaltung versehen!
Grafik: Nichtelektronischer Schalter S am Eingang Inn
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13956
> Das Diagnose-Ergebnis zeigen z.B. folgende Systemmerker:

Systemmerker (Symbolname) Typ Beschreibung

ERROR_BREAK_Ix DWORD Eingangs-Doppelwort x: Leiterbruch-Fehler

(x=0...n; Wert abhangig vom Gerét, oder (Widerstandseingang): Schluss nach Versorgung

— Datenblatt) [Bit O fur Eingang O] ... [Bit z fur Eingang z] dieser Gruppe
Bit = TRUE: Fehler
Bit = FALSE: kein Fehler

ERROR_SHORT_Ix DWORD Eingangs-Doppelwort x: Kurzschluss-Fehler

(x=0...n; Wert abhangig vom Gerét, nur wenn Eingang = IN_DIGITAL_H

— Datenblatt) [Bit O fur Eingang 0] ... [Bit z fiir Eingang z] dieser Gruppe
Bit = TRUE: Fehler
Bit = FALSE: kein Fehler

> Im Anwendungsprogramm kénnen die Systemvariablen ANALOGO00...ANALOGxx zur
kundenspezifischen Diagnose der Eingénge dienen.

Eingangsgruppe 112...115

10424
Bei diesen Eingangen handelt es sich um eine Gruppe von Multifunktionskanélen.

Jeder einzelne dieser Eingange ist wahlweise wie folgt konfigurierbar:

* binarer Eingang plus-schaltend (BL) fur positives Gebersignal (mit/ohne Diagnose)
* Eingang fur Widerstandsmessung (z.B. Temperatursensoren oder Tankgeber)
— Kapitel Mogliche Betriebsarten Ein-/Ausgange (— S. 242)

Diagnosefahige Sensoren nach NAMUR kdnnen ausgewertet werden.

» Die Konfiguration jedes einzelnen Eingangs erfolgt Gber das Anwendungsprogramm:
* FB INPUT_ANALOG (— S. 129) > Eingang MODE oder:
* FB SET_INPUT_MODE (— S. 132) > Eingang MODE
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Widerstandsmessung

Typische Sensoren an diesen Eingéngen:
» Tankpegel
» Temperatur (PT1000, NTC)

fcry T
Grafik: Prinzipschaltung Widerstandsmess-Eingang
(1 2) In = Anschluss Widerstandsmess-Eingang n

X, (CR) = Gerat

% - T |> 4) (1) = Eingangsfilter
(2) = Konstantstromquelle

3) (3) = Innenwiderstand

(4) = Spannung

Bei diesem Gerét ist die Auflosung nicht linear abhangig vom Widerstandswert, — Grafik:

O 1000
8
100
Grafik: Auflésung abhéngig vom
Widerstandswert
(1) = Widerstandswert am Eingang
10 (2) = Auflésung
" 10 100 1000 10000 30000

—nQ

Um wieviel Ohm &ndert sich der Messwert, wenn sich das Signal des A/D-Wandlers am Eingang um 1 &ndert? Beispiele:

* Im Bereich 1...100 Q betragt die Auflésung 1,2 Q.

« Im Bereich bei 1 kQ) betragt die Aufldsung ca. 2 Q.

* Im Bereich bei 2 kQ) betragt die Auflésung ca. 3 Q.

« Im Bereich bei 3 kQ) betragt die Aufldsung ca. 6 Q.

« Im Bereich bei 6 kQ betragt die Auflésung ca. 10 Q.

« Im Bereich bei 10 kQ betragt die Aufldsung ca. 11 Q

« Im Bereich bei 20 kQ betragt die Aufldsung ca. 60 Q.
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3.2.6 Ausgange (Technologie)

Inhalt
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PWIM-AUSGENGE ..ttt ettt ettt e e e e o4 et e e e e a4 a ettt e e e e e s s s b nee e et e e e e e sann e nneeeeeesannnn 27
SchutzfunKtioNeN der AUSGENGE .......oooiiiiiieiiiiee ettt e et e e e st e e et e e e snbe e e e e aabeeeeennnees 28
Ausgangsgruppe QO0...QL5. ... it e e e r e e e e e n e 30

14093
Binarausgange
14094
Bei den Gerate-Ausgangen sind folgende Betriebsarten mdglich (— Datenblatt):

* binarer Ausgang, plus-schaltend (BH) mit/ohne Diagnosefunktion

* bindrer Ausgang, minus-schaltend (BL) ohne Diagnosefunktion
15450

)] )]
D ||J !#I(L)
Qn Qn = Anschluss Ausgang n Qn = Anschluss Ausgang n
(L) = Last —D—l Qn (L) = Last
. 1
¢ ¢

Prinzipschaltung Ausgang plus-schaltend (BH) Prinzipschaltung Ausgang minus-schaltend (BL)

fur positives Ausgangssignal fur negatives Ausgangssignal

PWM-Ausgange

14095
Bei den Gerate-Ausgéngen sind folgende Betriebsarten moglich (— Datenblatt):
* PWM-Ausgang, plus-schaltend (BH) ohne Diagnosefunktion
15451

|(+)
| > | Qn Qn = Anschluss Ausgang n
(L) = Last

L
0

Prinzipschaltung Ausgang plus-schaltend (BH)
fur positives Ausgangssignal
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Schutzfunktionen der Ausgéange

15248

Die Ausgange dieses Gerts sind in Grenzen gegen Uberlast und Kurzschluss geschiitzt.
— Datenblatt

Definition: Uberlast
15249

Uberlast kann nur an einem Ausgang mit Strommessung erkannt werden.

Uberlast ist definiert als ...
"nominaler Maximalstrom laut Datenblatt + 12,5 %".

Definition: Kurzschluss

15250
Ein Kurzschluss kann an allen diagnosefahigen Ausgangen erkannt werden.
Voraussetzung: Ausgang ist NICHT auf Strommessung konfiguriert.
Kurzschluss ist definiert als ...
"Absinken der Ausgangsspannung unter 88 % (+ 2,5 % vom gemessenen Wert) der zugehdrigen
Versorgungsspannung.”

> Ein Schluss gegen Masse kann nur erkannt werden bei Ausgang = TRUE.
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Reaktion der Ausgange auf Uberlast oder Kurzschluss
15251

Eigenschutz des Ausgangs
15333
Unabhangig von der Betriebsart des Ausgangs und der Fehlererkennung schutzt sich die Hardware
selbst. Bei zu hoher thermischer Belastung (durch Kurzschluss oder Uberlast) beginnt der
Ausgangstreiber zu takten.
Bei zu lange andauerndem Takten des Ausgangs (mehrere Stunden) kann der Treiber beschadigt
werden!

Wir empfehlen deshalb:

Diagnosefahige Ausgange des Gerats unbedingt mit folgenden Einstellungen betreiben, da hier die
Software zusatzlich die Treiber durch Abschalten schitzt:

» FB SET_OUTPUT_MODE (— S. 157) > Eingang DIAGNOSTICS = TRUE und

* FB SET_OUTPUT_MODE > Eingang PROTECTION = TRUE

Reaktion abhangig von Betriebsart des Ausgangs

15479
Im Falle von Uberlast oder Kurzschluss hangt das Verhalten des Ausgangs von dessen Betriebsart ab
(— FB SET_OUTPUT_MODE (— S. 157) > Eingange DIAGNOSTICS und PROTECTION):

e DIAGNOSTICS = FALSE und PROTECTION = FALSE:
> der Ausgang wird weiter betrieben.

e DIAGNOSTICS = TRUE und PROTECTION = FALSE:
> Fehler wird erkannt und als Fehler-Code gemeldet (— Kapitel Fehler-Codes (— S. 312)).
Das héangt vom Ausgangstyp und dem Strom oder der Spannung am Ausgang ab.
Der Programmierer kann im Programm auf den Fehler reagieren.

e DIAGNOSTICS = TRUE und PROTECTION = TRUE:
> Fehler wird erkannt und als Fehler-Code gemeldet (— Kapitel Fehler-Codes).
> Der betreffende Ausgang wird abgeschaltet.
> M per logische Zustand des Ausgangs bleibt davon unverandert!
> Die Steuerung pruft im Sekundentakt, ob der Fehler beseitigt ist.
Falls Fehler beseitigt: Steuerung gibt Ausgang wieder frei.

Reaktion bei Einsatz von PWM1000, OUTPUT_CURRENT_CONTROL, OUTPUT_BRIDGE
15480
Anders verhélt es sich bei Einsatz der folgenden FBs:
* PWM1000 (— S. 169)
* OUTPUT_CURRENT_CONTROL (— S. 166)
* OUTPUT_BRIDGE (— S. 161)
Hier gibt es keine Diagnose.
Der Eigenschutz des Ausgangs (— S. 29) wird aktiv.

Reaktion bei Ausgdngen mit Stromriicklesung
20641
» Bei Ausgangen mit Stromriicklesung:
Im Anwendungsprogramm den typischen Strom fur den Ausgang abfragen!
Hier ist der Anwendungsprogrammierer verantwortlich, auf das Ereignis zu reagieren.
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Ausgangsgruppe Q00...Q15

10445
Bei diesen Ausgéngen handelt es sich um eine Gruppe von Multifunktionskanalen.

Jeder einzelne dieser Ausgange ist wahlweise wie folgt konfigurierbar:
* binarer Ausgang, plus-schaltend (BH), teilweise auch minus-schaltend (BL)
* analoger Ausgang, stromgeregelt (PWMi)
* analoger Ausgang mit Pulsweitenmodulation (PWM), teilweise als H-Briicke
— Kapitel Mégliche Betriebsarten Ein-/Ausgénge (— S. 242)

» Die Konfiguration jedes einzelnen Ausgangs erfolgt tber das Anwendungsprogramm:
— FB SET_OUTPUT_MODE (— S. 157) > Eingang MODE
Laststrome anzeigen — FB OUTPUT_CURRENT (— S. 165)
PWM-Ausgang: — FB PWM1000 (— S. 169)
PWMi-Ausgang: — FB OUTPUT_CURRENT_CONTROL (— S. 166)
H-Briicke steuern — FB OUTPUT_BRIDGE (— S. 161)

» Strommessbereich konfigurieren fiir die Ausgange Q00...Q03 und Q08...Q11
(wahlweise 2 A oder 4 A):
— FB SET_OUTPUT_MODE > Eingang CURRENT_RANGE

Bei Einsatz der H-Briicke wird die Stromregelung nicht unterstiitzt.

® HINWEIS

Um die internen Messwiderstande zu schiitzen, sollte der Uberlastschutz immer aktiv sein
(voreingestellt). Es besteht folgender Schutz:

« Strommessbereich = 2 A: Uberlastschutz ab 2,25 A

« Strommessbereich = 3 A: Uberlastschutz ab 3,375 A

« Strommessbereich = 4 A: Uberlastschutz ab 4,5 A.

Die Funktion wird nicht im PWM-Modus unterstitzt.

Die Funktion kann bei Bedarf abgeschaltet werden.

@ zu den Grenzwerten unbedingt das Datenblatt beachten!

Die Leiterbruch- und die Kurzschlusserkennung sind aktiv, wenn...
+ der Ausgang ist als "binér plusschaltend" (BH) konfiguriert UND
« der Ausgang ist EINgeschaltet.

» Bei Verwendung von gegen Masse schaltenden Ausgangen darf die Versorgungsspannung an
der angeschlossenen Last nicht hoher sein als die Versorgungsspannung(en) der
Ausgangsgruppe(n)!

» Soll verhindert werden, dass eine Ausgangsgruppe trotz deaktiviertem Relais weiter betrieben
werden kann, darf die Last an einem gegen Masse schaltenden Ausgang nur Gber einen gegen
Versorgung schaltenden Ausgang der selben Ausgangsgruppe versorgt werden.

13976

0] Abhangig von der Umgebungstemperatur kann ab einem bestimmten Kurzschlussstrom ein
Kurzschluss eventuell nicht mehr zuverlassig erkannt werden, da die Ausgangstreiber sich zum
Schutz vor Zerstorung selbsttatig zeitweise deaktivieren.
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Diagnose: bindre Ausgange (via Strommessung)

19398
19396

Die Diagnose dieser Ausgange erfolgt tiber eine interne Strommessung im Ausgang:

lj O Ug

.:>_| Grafik: Prinzipschaltung
(1) |—|_ Ri Qn (1) Ausgangskanal
L] (%_ (2) Riicklesekanal fiir Diagnose
« (3) Anschluss Ausgang
@) A& (4) Last
O GND

Diagnose: Uberlast (via Strommessung)

19437
15249

Uberlast kann nur an einem Ausgang mit Strommessung erkannt werden.

Uberlast ist definiert als ...
"nominaler Maximalstrom laut Datenblatt + 12,5 %".

Diagnose: Leiterbruch (via Strommessung)
19400

Die Diagnose erfolgt Uber den Riicklese-Kanal des Ausgangs.
Voraussetzung zur Diagnose: Ausgang = TRUE

Uber den Widerstand Ri flie3t kein Strom (keine Spannung
fallt ab).
Ohne den Leiterbruch flieBt durch den Langswiderstand R; der Laststrom

und erzeugt damit einen Spannungsabfall, der Gber den Riicklesekanal
ausgewertet wird.

Diagnose = Leiterbruch:

Diagnose: Kurzschluss (via Strommessung)
19401

Die Diagnose erfolgt Uber den Riicklese-Kanal des Ausgangs.
Voraussetzung zur Diagnose: Ausgang = TRUE

Uber den Langswiderstand R; fallt die

Diagnose = Kurzschluss gegen GND: Versorgungsspannung ab
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3.2.7 Hinweise zur Anschlusshelegung

1426
Die Anschlussbelegungen (— Montageanleitungen der Gerate, Kapitel "Anschlussbelegung")
beschreiben die Standard-Geratekonfigurationen. Die Anschlussbelegung dient der Zuordnung der
Ein- und Ausgangskanéle zu den IEC-Adressen und den Gerateanschlussklemmen.

Die einzelnen Kirzel haben folgende Bedeutung:

A Analoger Eingang

BH Binarer highside-Eingang: minus-schaltend fiir negatives Sensorsignal
Binéarer highside-Ausgang: plus-schaltend fur positives Ausgangssignal

BL Binarer lowside-Eingang: plus-schaltend fur positives Sensorsignal
Binéarer lowside-Ausgang: minus-schaltend fir negatives Ausgangssignal

CYL Eingang Periodendauermessung

ENC Eingang Drehgebersignale

FRQ Frequenzeingang

H-Bridge Ausgang mit H-Briicken-Funktion

PWM Pulsweiten-moduliertes Signal

PWMi PWM-Ausgang mit Strommessung

IH Impuls-/Zahlereingang, highside, minus-schaltend fir negatives Sensorsignal

IL Impuls-/Z&ahlereingang, lowside, plus-schaltend fur positives Sensorsignal

R Rucklesekanal fur einen Ausgang

Zuordnung der Ein-/Ausgangskanéle: — Katalog, Montageanleitung oder Datenblatt

3.28 Sicherheitshinweise zu Reed-Relais

7348
Beim Einsatz von nichtelektronischen Schaltern Folgendes beachten:

6915

() Kontakte von Reed-Relais kénnen (reversibel) verkleben, wenn sie ohne Vorwiderstand an den
Geréate-Eingangen angeschlossen werden.

» Abhilfe: Vorwiderstand zum Reed-Relais installieren:
Vorwiderstand = max. Eingangsspannung / zulassiger Strom im Reed-Relais
Beispiel: 32 V /500 mA = 64 Ohm

» Der Vorwiderstand darf 5 % des Eingangswiderstands RE des Gerate-Eingangs (— Datenblatt)
nicht Gberschreiten. Sonst wird das Signal nicht als TRUE erkannt.
Beispiel:
RE =3 000 Ohm
= max. Vorwiderstand = 150 Ohm
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3.29 Riickspeisung bei extern beschalteten Ausgangen

2422

In manchen Anwendungen werden Aktuatoren nicht nur von Ausgéngen der SPS gesteuert, sondern
zusatzlich von externen Schaltern. In solchen Fallen missen die extern beschalteten Ausgange mit
Sperrdioden geschutzt werden (— Grafik unten).

ACHTUNG

Zerstdrung von Ausgangen bei unzulassiger Ruckspeisung!

Werden Aktoren von extern angesteuert, darf die Potentialschiene derselben Ausgangsgruppe nicht
potentialfrei werden (z.B. bei RELAIS = FALSE).

Andernfalls findet tiber die integrierte Schutzdiode im Ausgangstreiber des extern beschalteten
Ausgangs eine Ruckspeisung der Klemmenspannung VBB auf die Potentialschiene der

Ausgangsgruppe statt. Dadurch steuert ein gesetzter anderer Ausgang derselben Gruppe seine an
ihm angeschlossene Last an. Durch den Laststrom wird der riickspeisende Ausgang zerstort.

» Extern beschaltete Ausgénge mit Sperrdioden schiitzen!

Beispiel:
GND VBBO Merker RELAIS schaltet die
Versorgung VBBo der

/‘ _AVBBO . _Ausgangsgruppe aus.
SI ! \ I | Ohne Sperrdioden speist der externe

Schalter S1 die Versorgung VBBo
. Uber die interne Schutzdiode (rot)
: — @1 =FALSE | von Ausgang Q1 auf die interne
_B Q1¢ | I Potentialschiene der Ausgéange.
K1 | - Wird Ausgang Q2 = TRUE
I | (— Grafik), dann bekommt K2 trotz
! K |—a2=TRUE | RELAIS = FALSE Spannung iiber die
Rar -

Schutzdiode von Q1 (rote Linien).
Wegen Uberlastung brennt diese

L e e e - . =" Schutzdiode durch und der Ausgang
Q1 wird zerstort!

GND VBBO
Grafik: Beispiel Beschaltung mit Sperrdioden
| wegen Gefahr der Riickspeisung
. I Abhilfe:
V1 I =FALSE | Sperrdioden V1 und V2 einsetzen
. A ar=FasE!l ( griine Preile)!
K1 PVt ! | Erfolg:
! | Wenn RELAIS = FALSE, dann bleibt
| 1 _ . K2 ausgeschaltet, auch wenn
_B A T TRUE 1 Q2= TRUE.
| .
K2 Q2T |
L e i = ="
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® HINWEIS

Abhilfe bei extern beschalteten Ausgangen

» Die extern beschalteten Ausgénge so Uber Dioden entkoppeln, dass keine externe Spannung an
die Ausgangsklemme der Steuerung geschaltet werden kann!

3.210 Status-LED

20774
Die Betriebszusténde werden durch die integrierte Status-LED (Voreinstellung) angezeigt.

LED-Farbe Anzeige Beschreibung

konstant aus keine Betriebsspannung
Aue NN

kurzzeitig ein Initialisierung oder Reset Checks
Gelb

I B l t  (Zeitraster = 200 ms)

blinkt 0,2 Hz TEST=FALSE: kein Laufzeitsystem geladen
Orange

’ | Ll s t  (Zeitraster = 1)

blinkt 5 Hz TEST=TRUE: kein Laufzeitsystem geladen

o AARARAANAAL,,
t  (Zeitraster = 200 ms)

blinkt 2 Hz Anwendung = RUN

Grin s NI e W

t  (Zeitraster = 200 ms)

Anwendung = STOP

konstant ein oder: keine Anwendung geladen

Grin
| L.,
. TEST=TRUE: Anwendung = RUN und ERROR STOP / FATAL
blinkt 2 Hz
ERROR
Rot
|| | | |
_ - t (Zeitraster = 200 ms)
kurzzeitia ein Trap-Fehler oder:
9 TEST=FALSE: FATAL ERROR
Rot
m || . _
t  (Zeitraster = 200 ms)
konstant ein TEST=FALSE: ERROR STOP
Rot
[

Fur die Betriebszustdnde STOP und RUN kann die Status-LED vom Programmiersystem geandert
werden.
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LED im Anwendungsprogramm steuern

20775

Bei diesem Gerét kann die Status-LED auch durch das Anwendungsprogramm gesetzt werden. Dazu
dienen folgende Systemvariablen (— Kapitel Systemmerker (— S. 230)):

Systemmerker (Symbolname) Typ Beschreibung

LED WORD LED-Farbe fur "LED eingeschaltet":

0x0000 = LED_GREEN (voreingestellt)
0x0001 = LED_BLUE

0x0002 = LED_RED

0x0003 = LED_WHITE

0x0004 = LED_BLACK

0x0005 = LED_MAGENTA

0x0006 = LED_CYAN

0x0007 = LED_YELLOW

LED_X WORD LED-Farbe fur "LED ausgeschaltet":

0x0000 = LED_GREEN

0x0001 = LED_BLUE

0x0002 = LED_RED

0x0003 = LED_WHITE

0x0004 = LED_BLACK (voreingestellt)
0x0005 = LED_MAGENTA

0x0006 = LED_CYAN

0x0007 = LED_YELLOW

LED_MODE WORD LED-Blinkfrequenz:

0x0000 = LED_2HZ (blinkt mit 2 Hz; voreingestellt)
0x0001 = LED_1HZ (blinkt mit 1 Hz)

0x0002 = LED_O5HZ (blinkt mit 0,5 Hz)

0x0003 = LED_0HZ (leuchtet dauernd mit Wert in LED)

M HINWEIS

» Im Anwendungsprogramm NICHT die LED-Farbe ROT verwenden.

> Im Fehlerfall wird die LED-Farbe ROT durch das Laufzeitsystem gesetzt.
ABER: Werden die Farben und/oder Blinkmodi im Anwendungsprogramm geéandert, gilt die
obige Tabelle der Voreinstellung nicht mehr.
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3.3 Schnittstellen-Beschreibung

Inhalt
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3.31 Serielle Schnittstelle

14099
Dieses Gerét bietet eine serielle Schnittstelle.

Grundsatzlich kann die serielle Schnittstelle mit folgenden Funktionen genutzt werden:
* Programm-Download
* Debugging
« freie Nutzung in der Anwendung
12998

® HINWEIS

Voreingestellt steht die serielle Schnittstelle dem Anwender nicht zur Verfliigung, da sie fir den
Programm-Download und das Debugging genutzt wird.

Setzt der Anwender das Systemmerkerbit SERIAL_MODE=TRUE, dann kann die Schnittstelle frei
genutzt werden. Ein Debugging des Anwendungsprogramms ist dann nur noch uber eine (beliebige)
CAN-Schnittstelle mdglich.

Anschliisse und Daten — Datenblatt

3.3.2 USB-Schnittstelle

14100
Dieses Gerat bietet eine USB-Schnittstelle fir den Programm-Download und das Debugging.

Anschlisse und Daten — Datenblatt
USB-Treiber auf dem PC installieren — Montageanleitung / Betriebsanleitung

Einstellungen in CODESYSS fir [Online] > [Kommunikationsparameter...] via USB:

Gerat Laufzeitsystem-Version Parameter Wert
CR0032 < V03.00.00 Baudrate 115200
CR0032 >V03.00.01 Baudrate 4800...57600
CR0033, CR0133 <V02.00.01 Baudrate 115200
CR0033, CR0133 >V02.00.02 Baudrate 4800...57600
CR0232, CR0233 alle Baudrate 115200
CR0234, CR0235 alle Baudrate 4800...57600
CR7n32 <V01.00.04 Baudrate 115200
CR7n32 >V01.00.05 Baudrate 4800...57600
CRON3n, CR7n32 alle Motorola byteorder No
CRON3n, CR7n32 alle Flow Control On
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333 CAN-Schnittstellen

Inhalt
CAN: SchnittStellen UNA PrOtOKOIIE ..........iiieeiiiieee et e e e e et e e e st s e e eaaeesebaesesanaeas 37

Anschlisse und Daten — Datenblatt

CAN: Schnittstellen und Protokolle

13820
14587

Die Geréte werden je nach Aufbau der Hardware mit mehreren CAN-Schnittstellen ausgeristet.
Grundsatzlich kénnen alle Schnittstellen unabhangig voneinander mit folgenden Funktionen genutzt
werden:

* Layer 2: CAN auf Ebene 2 (— Kapitel Bausteine: CAN Layer 2 (— S. 74))

* CANopen-Master (— Kapitel Bausteine: CANopen-Master (— S. 83))

* CANopen-Slave (— Kapitel Bausteine: CANopen-Slave (— S. 93))

» CANopen-Netzwerkvariablen (via CODESYS)

* SAE J1939 (fur Antriebsmanagement, — Kapitel Bausteine: SAE J1939 (— S. 106))

* Buslast-Erkennung

* Errorframe-Zahler

» Download-Schnittstelle

* 100 % Buslast ohne Paketverlust

11793
In diesem ecomatmobile-Gerat sind folgende CAN-Schnittstellen und CAN-Protokolle verflgbar:

CAN-Schnittstelle CAN 1 CAN 2 CAN 3 CAN 4
voreingestellte Download-ID ID 127 ID 126 ID 125 ID 124
CAN Layer 2 CAN Layer 2 CAN Layer 2 CAN Layer 2
CAN-Protokolle CANopen CANopen CANopen CANopen
SAE J1939 SAE J1939 SAE J1939 SAE J1939

Standard-Baudrate = 125 kBit/s

Welche CANopen-fahige Schnittstelle mit welchem CANopen-Protokoll arbeitet, entscheidet die
Reihenfolge, mit der Sie in der Steuerungskonfiguration die Unterelemente anhangen:

CODESYS > [Steuerungskonfiguration] > [CR0033 Configuration Vxx] > [Unterelement anhéngen] >
[CANopen Master] oder [CANopen Slave]
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3.4 Software
Inhalt
Software-Module fUr das GEIAL ........ccciiiiiiieie e e as 38
Programmierhinweise flir CODESYS-ProjeKIe ........cooiiiiiiiiiiiieiiie et 41
ST T=] 0 1Sy7AN ] = 1 T [ 45
2 L= (1T 01 10T PSSR 49
LeiStuUNGSYreNZEN AES GEIALS ...ieciiiiiiiiiiiiie e e ie ittt et e e et e sateeeeeeeessaasaaaeeeeeeeaesastasneeeaeeseaasnsanneeeeeesannnnes 50
14107
341 Software-Module fiir das Gerat
Inhalt
[5T0T0) 1 [01= To [T 39
[ 10 7427165 (=] 0 P O PO PP PPPP P 39
F Y o [N gTo LS o oo [ =T o] o PP RPPPI 39
L5310 [0 1 01T = 0 P 40
14110

Die Software in diesem Geréat setzt wie folgt auf der Hardware auf:

Software-Modul Anwender kann das Modul andern?
Anwendungsprogramm .

mit Bibliotheken ja

Laufzeitsystem (LZS) *) D‘;\f’vﬂ;argg é"’:a

Bootloader nein

(Hardware) nein

womit?

CODESYS,
MaintenanceTool

MaintenanceTool

*) Die Laufzeitsystem-Versionsnummer muss der Target-Versionsnummer in der CODESYS-Zielsystemeinstellung entsprechen!

— Kapitel Target einrichten (— S. 54)

Nachfolgend beschreiben wir diese Software-Module:
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Bootloader
14111
Im Auslieferungszustand enthalten ecomatmobile-Controller nur den Bootloader.
Der Bootloader ist ein Startprogramm, mit dem das Laufzeitsystem und das Anwendungsprogramm
auf dem Gerat nachgeladen werden kénnen.
Der Bootloader enthalt Grundroutinen...
» zur Kommunikation der Hardware-Module untereinander,
» zum Nachladen des Laufzeitsystems.
Der Bootloader ist das erste Software-Modul, das im Gerat gespeichert sein muss.

Laufzeitsystem

14112
Grundprogramm im Gerét, stellt die Verbindung her zwischen der Hardware des Gerates und dem
Anwendungsprogramm.
— Kapitel Software-Module fiir das Gerat (— S. 38)

Im Auslieferungszustand ist im Normalfall kein Laufzeitsystem im Controller geladen (LED blinkt griin
mit 5 Hz). In diesem Betriebszustand ist nur der Bootloader aktiv. Dieser stellt die minimalen
Funktionen fir den Laufzeitsystem-Ladevorgang zur Verfiigung, u.a. die Unterstiitzung der
Schnittstellen (z.B. CAN).

Der Laufzeitsystem-Download muss im Normalfall nur einmalig durchgefiihrt werden. Das
Anwendungsprogramm kann anschlielend (auch mehrmals) in den Controller geladen werden, ohne
das Laufzeitsystem zu beeinflussen.

Das Laufzeitsystem wird zusammen mit dieser Dokumentation auf einem separaten Datentrager zur
Verflgung gestellt. Zuséatzlich kann auch die aktuelle Version von der Homepage der ifm electronic
gmbh heruntergeladen werden:

— ifm weltweit ¢ ifm worldwide ¢ ifm a I’échelle internationale (— S. 342)

Anwendungsprogramm

14118
Software, die speziell fur die Anwendung vom Hersteller in die Maschine programmiert wird. Die
Software enthalt tblicherweise logische Sequenzen, Grenzwerte und Ausdriicke zum Steuern der

entsprechenden Ein- und Ausgange, Berechnungen und Entscheidungen.
8340

A WARNUNG

Fur die sichere Funktion der Anwendungsprogramme, die vom Anwender erstellt werden, ist dieser
selbst verantwortlich. Bei Bedarf muss er zusatzlich entsprechend der nationalen Vorschriften eine
Abnahme durch entsprechende Prif- und Uberwachungsorganisationen durchfiihren lassen.
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Bibliotheken

14117
ifm electronic bietet passend fiir jedes Geréat eine Reihe von Bibliotheken (*.LIB) an, die
Programmmodule fur das Anwendungsprogramm enthalten. Beispiele:

Bibliothek Verwendung

ifm_CROO33_Vxxyyzz.LIB geratespezifische Bibliothek
Muss immer im Anwendungsprogramm enthalten sein!

ifm_CROO33_CANopenxMaster_Vxxyyzz.LIB (optional)

x = 1...4 = Nummer der CAN-Schnittstelle wenn eine CAN-Schnittstelle des Gerats als CANopen-Master
betrieben werden soll

ifm_CROO33_CANopenxSlave Vxxyyzz.LIB (optional)

x = 1...4 = Nummer der CAN-Schnittstelle wenn eine CAN-Schnittstelle des Geréts als CANopen-Slave

betrieben werden soll

ifm_CRO033_J1939 Vxxyyzz.LIB (optional)
wenn eine CAN-Schnittstelle des Gerats mit einer
Motorsteuerung kommunizieren soll

Details: — Kapitel ifm-Bibliotheken fiir das Gerat CR0033 (— S. 69)
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34.2 Programmierhinweise flir CODESYS-Projekte
Inhalt
FB, FUN, PRG iN CODESYS ...ttt ettt ettt st e e shb e s s bt e s aba e e sabe e e sabeesabeeabaeeenbeeenaneas 41
Berechnungen und Konvertierungen im AnwendungSProgramim ............eeeeeureeeeeureeesanieeeessneeessnnnes 42
ZYKIUSZEIE DEACKHTIENT ... ettt et e e st bt e e e sbb e e e e s bbeeeesbneeeeane 42
Anwendungsprogramim EFSTEIEN...........iii ittt anre s 43
2 ToTo] o md T 0] (=] A=Y o 1= T =T o o PSR 44
IfM-DOWNIOAAET NMUEZEN ......eiiiiieiie ettt e et s et sne e e snne e e nnn e nnreeennees 44
IfM-MaINTENANCE-TOOI NUIZEN .......eeiiiiieiiee ettt s e mn e e s e sne e e sreeennnees 44
7426
Hier erhalten Sie Tipps zum Programmieren des Gerats.
» Beachten Sie die Hinweise im CODESYS-Programmierhandbuch.
FB, FUN, PRG in CODESYS
8473

In CODESYS unterscheiden wir folgende Typen von Bausteinen (POUs):

FB = function block = Funktionsbaustein
* Ein FB kann mehrere Eingénge und mehrere Ausgange haben.
« Ein FB darf in einem Projekt mehrmals aufgerufen werden.
* Fir jeden Aufruf muss eine Instanz deklariert werden.
* Erlaubt: Im FB aufrufen von FB und FUN.

FUN = function = Funktion
* Eine Funktion kann mehrere Eingange, aber nur einen Ausgang haben.
» Der Ausgang ist vom gleichen Datentyp wie die Funktion selbst.
PRG = program = Programm
* Ein PRG kann mehrere Eingange und mehrere Ausgange haben.
* Ein PRG darf in einem Projekt nur einmal aufgerufen werden.
* Erlaubt: im PRG aufrufen von PRG, FB und FUN.

® HINWEIS

Funktionsbausteine dirfen NICHT in Funktionen aufgerufen werden!
Sonst: Bei der Ausfihrung stiirzt das Anwendungsprogramm ab.

Alle Bausteine (POUSs) durfen NICHT rekursiv aufgerufen werden, auch nicht indirekt!
Eine IEC-Anwendung darf maximal 8000 Bausteine (POU) enthalten!

Hintergrund:
Alle Variablen von Funktionen...
» werden beim Aufruf initialisiert und
» werden nach der Riickkehr zum Aufrufer ungultig.

Funktionsbausteine haben 2 Aufrufe:
« einen Initialisierungsaufruf und
« den eigentlichen Aufruf, um irgend etwas zu tun.

Folglich heil3t das fur den FB-Aufruf in einer Funktion:
* jedesmal erfolgt ein zusétzlicher Initialisierungsaufruf und
« die Daten des letzten Aufrufs gehen verloren.
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Berechnungen und Konvertierungen im Anwendungsprogramm
20779

® HINWEIS

Falls folgende Elemente im Anwendungsprogramm erforderlich sind:

» mathematische Funktionen (z.B. ATAN),

* Berechnungen,

» Konvertierungen (z.B. REAL_TO_BYTE),

dann gilt fir die Werte an den Eingangen und Ausgangen der entsprechenden Operatoren:

» Den zulassigen Wertebereich in jedem Einzelfall unbedingt einhalten!
> Ansonsten kann es zu einem FPU-Fehler in der Steuerung kommen.

Beispiele:
20777
Der maximal darstellbare Wert des Zielformats wird Uberschritten.
Beispiel:
REAL_TO_INT (12345678.3)
> INT ist begrenzt auf -32768...+32767 (nur ganze Zahlen)
20778
Eine vorhandene Realzahl liegt augenscheinlich im Wertebereich des Zielformats.
Tatsachlich (wegen der internen Darstellung der Realzahl) liegt die Zahl auRerhalb des Zielformats.
Beispiel:
DW := REAL_TO_DWORD (4294967295.0);
> Die genaueste Darstellung fur 4294967295 in REAL ist 4.294967296E9
> Der Wert ist damit um 1 héher als der maximal erlaubte Wert des Zielformats.
> DWORD ist begrenzt auf 0...4294967295.

Zykluszeit beachten!

8006
Bei den frei programmierbaren Geraten aus der Controller-Familie ecomatmobile stehen in einem
grof3en Umfang Bausteine zur Verfligung, die den Einsatz der Geréte in den unterschiedlichsten
Anwendungen ermdglichen.
Da diese Bausteine je nach Komplexitat mehr oder weniger Systemressourcen belegen, kénnen nicht
immer alle Bausteine gleichzeitig und mehrfach eingesetzt werden.

ACHTUNG

Gefahr von zu tragem Verhalten des Geréts!
Zykluszeit darf nicht zu lang werden!

» Beim Erstellen des Anwendungsprogramms die oben aufgefuhrten Empfehlungen beachten und
durch Austesten tberprufen.

» Bei Bedarf durch Neustrukturieren der Software und des Systemaufbaus die Zykluszeit
vermindern.
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Anwendungsprogramm erstellen

8007
Das Anwendungsprogramm wird mit dem Programmiersystem CODESYS 2.3 erstellt und wahrend
der Programmentwicklung mehrfach zum Testen in die Steuerung geladen:
In CODESYS: [Online] > [Einloggen] > das neue Programm laden.
Fur jeden derartigen Download via CODESYS 2.3 wird dazu der Quellcode neu Uibersetzt. Daraus
resultiert, dass auch jedes Mal im Speicher der Steuerung eine neue Prifsumme gebildet wird. Auch
fuir Sicherheitssteuerungen ist dieses Verfahren bis zur Freigabe der Software zulassig.

‘—» Programmieren in CODESYS
I

[Projekt] > [Alles Ubersetzen]

nein

ja

[Online] > [Bootprojekt erzeugen] *) *) abhéngig vom Gerét
I

[Online] > [Einloggen]
I

Neu / gedndert?
Das neue Programm laden

TEST .

-Gerat
SERIE
| -Gerét

Im Speicher ergénzt mit CRC *)
I

Applikation testen

Downloader *) / Maintenance-Tool *):
*) CRC aus SPS lesen
und CRC mit Original vergleichen

!

Test in Ordnung?

Downloader *) / Maintenance-Tool *): Downloader *) / Maintenance-Tool *):
Programmkennung auslesen Projekt in SPS schreiben
und mit Vorgabe vergleichen
| !
Downloader ’7./ Maintenance-Tool *): Projektdatei(en) (mit CRC)
Projekt auslesen

Grafik: Erstellen und Verteilen der Software

43



ifm Programmierhandbuch ecomatmobile Controller (CR0033, CR0133) Laufzeitsystem V02.00.03 2018-01-10

Systembeschreibung Software

Boot-Projekt speichern

7430

0) Speichern Sie im Gerat zusammen mit lhrem Anwendungsprogramm immer auch das zugehérige
Boot-Projekt! Nur so ist das Anwendungsprogramm auch nach einem Spannungsausfall im Geréat

verflgbar.

® HINWEIS

Beachten: das Boot-Projekt ist etwas grof3er als das eigentliche Programm.

Jedoch: das Speichern des Boot-Projekts im Gerat wird scheitern, wenn das Boot-Projekt gréRer
wird als der vorhandene IEC-Code-Speicherbereich. Nach Power-On-Reset ist das Boot-Projekt
wieder geldscht oder ungultig.

» CODESYS-Menu [Online] > [Bootprojekt erzeugen]
Dies muss auch nach jeder Anderung erneut erfolgen!

> Nach einem Neustart startet das Gerat mit dem zuletzt gespeicherten Boot-Projekt.

> Falls noch KEIN Boot-Projekt gespeichert wurde:
+ das Gerat bleibt nach dem Neustart im STOP-Betrieb
» das Anwendungsprogramm ist nicht (mehr) vorhanden
+ die LED leuchtet grin.

ifm-Downloader nutzen

8008
Der ifm-Downloader dient dem einfachen Ubertragen des Programmcodes vom Programmierplatz in
die Steuerung. Grundséatzlich kann jedes Anwendungsprogramm mit dem ifm-Downloader auf die
Steuerungen kopiert werden. Vorteil: Dazu ist kein Programmiersystem mit einer CODESYS-Lizenz
erforderlich.
Hier finden Sie den aktuellen ifm-Downloader (min. V06.18.26):
Homepage — ifm weltweit ¢ ifm worldwide ¢ ifm a I’échelle internationale (— S. 342)

ifm-Maintenance-Tool nutzen

8492
Das ifm-Maintenance-Tool dient dem einfachen Ubertragen des Programmcodes vom
Programmierplatz in das Gerat. Grundsatzlich kann jedes Anwendungsprogramm mit dem ifm-
Maintenance-Tool auf die Gerate kopiert werden. Vorteil: Dazu ist kein Programmiersystem mit einer
CODESYS-Lizenz erforderlich.
Hier finden Sie das aktuelle ifm-Maintenance-Tool:
Homepage — ifm weltweit « ifm worldwide ¢ ifm a I'échelle internationale (— S. 342)
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343 Betriebszustande
Inhalt
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Betriebszustande: Anwendungsprogramm nicht Verflgbar ..o 46
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14120

Nach Anlegen der Versorgungsspannung kann sich das ecomatmobile-Gerat in einem von flnf
maoglichen Betriebszustanden befinden:

* BOOTLOADER

< INIT

« STOP

* RUN

* SYSTEM STOP (nach ERROR STOP)

Betriebszustande

19217

POWER OFF / RESET

C TEST-Pin aufgelegt D

BOOTLOADER

C Laufzeitsystem nicht verfiigbar j

| Download Laufzeitsystem '

Grafik: Betriebszustande (hier: Laufzeitsystem ist nicht verfligbar)
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Betriebszustande: Anwendungsprogramm nicht verfiigbar

19218

aus allen Betriebszustédnden méglich

POWER OFF / RESET <—Gower-0ff—0n erforderlicDj

!

INIT

!

C ERROR STOP )

!

SYSTEM STOP SYSTEM STOP —

—»C ERROR STOP )

Grafik: Betriebszusténde (hier: Anwendungsprogramm ist nicht verfiigbar)
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Betriebszustande: Anwendungsprogramm verfiigbar

19219

aus allen Betriebszustédnden méglich

!

POWER OFF / RESET Power-Off-On erforderlicDﬁ

4

r{ Fataler Fehler ) INIT

! K

Letzter Zustand = RUN) CLetzter Zustand = STOP) C ERROR STOP
- — RUN STOP SYSTEM STOP —-
|—»(SPS-Kommando STOP
(SPS-Kommando RUN
ERROR STOP J
il '

Grafik: Betriebszusténde (hier: Anwendungsprogramm ist verfiigbar)
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Bootloader-Zustand

1080

Es wurde kein Laufzeitsystem geladen. Der ecomatmobile-Controller befindet sich im Bootloader-
Zustand. Vor dem Laden des Anwendungsprogramms muss ein Laufzeitsystem-Download
durchgefiihrt werden.

> Die LED blinkt griin (5 Hz).

INIT-Zustand (Reset)

1076
Voraussetzung: ein giltiges Laufzeitsystem ist installiert.
Dieser Zustand wird nach jedem Power-On-Reset durchlaufen:
> Das Laufzeitsystem wird initialisiert.
> Verschiedene Checks werden durchgefuhrt, z.B. Warten auf giltige Versorgungsspannung.
> Dieser nur temporare Zustand wird vom RUN- oder STOP-Zustand abgel6st.
> Die LED leuchtet gelb.

Wechsel aus diesem Zustand in einen der folgenden Zustédnde mdoglich:
* RUN
+ STOP

STOP-Zustand

1078
Dieser Zustand wird in folgenden Fallen erreicht:

e Aus dem RESET-Zustand, wenn:
* kein Anwendungsprogramm ist geladen oder
* der letzte Zustand vor dem RESET-Zustand war der STOP-Zustand

e Aus dem RUN-Zustand durch das STOP-Kommando
* nur bei Betriebsmodus = TEST (— Kapitel TEST-Betrieb (— S. 49))

> Die LED leuchtet grin.

RUN-Zustand

1077
Dieser Zustand wird in folgenden Fallen erreicht:

e Aus dem RESET-Zustand, wenn:
« der letzte Zustand vor dem RESET-Zustand war der RUN-Zustand

e Aus dem STOP-Zustand durch das RUN-Kommando
* nur bei Betriebsmodus = TEST (— Kapitel TEST-Betrieb (— S. 49))

> Die LED blinkt griin (2 Hz).

SYSTEM-STOP-Zustand

19222
In diesen Zustand fallt der ecomatmobile-Controller, wenn ein nicht tolerierbarer Fehler (ERROR
STOP) festgestellt wurde. Dieser Zustand kann nur durch einen Power-Off-On-Reset verlassen
werden.

> Die LED leuchtet rot.
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344 Betriebsmodi

1083

Unabhéngig von den Betriebszustanden kann der Controller in verschiedenen Betriebsmodi betrieben
werden.

TEST-Betrieb

1084

ACHTUNG

Verlust der gespeicherten Software méglich!
Im Test-Betrieb besteht kein Schutz der gespeicherten Laufzeitsystem- und Anwendungs-Software.

14892

O HINWEIS

» Erst NACH dem AnschlielRen des OPC-Client den TEST-Anschluss mit der
Versorgungsspannung verbinden!

Dieser Betriebsmodus wird durch Anlegen von Versorgungsspannung am Test-Eingang erreicht
(— Montageanleitung > Kapitel "Technische Daten" > Kapitel "Anschlussbelegung").

Jetzt kann der Controller im RUN- oder STOP-Zustand Kommandos Uber eine der Schnittstellen
entgegennehmen und z.B. mit dem Programmiersystem kommunizieren.

Nur im TEST-Betrieb ist ein Software-Download im Controller mdglich.

Uber den Merker TEST kann der Zustand vom Anwendungsprogramm abgefragt werden.
Zusammenfassung Test-Eingang ist aktiv:

» Programmiermodus ist freigeben

* Software-Download ist mdglich

 Zustand des Anwendungsprogramms ist abfragbar
* kein Schutz der gespeicherten Software maoglich

Hinweise: TEST-Eingange
20781
» Die TEST-Eingange aller Steuerungen in der Maschine einzeln verdrahten und eindeutig
markieren, so dass eine Zuordnung zu den Steuerungen eindeutig hergestellt werden kann.

» Bei einem Maintenance-Zugriff darf immer nur der TEST-Eingang der Steuerung aktiviert werden,
auf die zugegriffen werden soll.

SERIAL_MODE

2548
Die serielle Schnittstelle steht fur den Datenaustausch in der Anwendung zur Verfigung. Ein
Debugging des Anwendungsprogramms ist dann nur noch tber alle 4 CAN-Schnittstellen mdglich.

Diese Funktion ist standardmé&Rig abgeschaltet (FALSE). Uber den Merker SERIAL_MODE kann der
Zustand uber das Anwendungsprogramm oder das Programmiersystem gesteuert und abgefragt
werden.

(— Kapitel Bausteine: serielle Schnittstelle (— S. 118))
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DEBUG-Modus

1086

Wird der Eingang DEBUG von SET_DEBUG (— S. 217) auf TRUE gesetzt, kann z.B. das
Programmiersystem oder der Downloader mit dem Gerat kommunizieren und spezielle
Systemkommandos ausfuhren (z.B. fur Servicefunktionen Uber das GSM-Modem CANremote).

Ein Software-Download ist in dieser Betriebsart nicht mdglich, da der Test-Eingang (— Kapitel TEST-
Betrieb (— S. 49)) nicht mit Versorgungsspannung verbunden wird.

345 Leistungsgrenzen des Gerats

7358

Leistungsgrenzen des Geréts beachten! — Datenblatt

Verhalten des Watchdog

11786
Ein Watchdog tUberwacht in diesem Gerét die Programmlaufzeit der CODESY S-Anwendung.

Wird die maximale Watchdog-Zeit (ca. 100 ms) tberschritten:
> das Gerat fiihrt einen Reset durch und startet neu

Zu erkennen im Merker LAST_RESET.

CODESYS-Funktionen

2254
Folgende Grenzen sollten Sie beriicksichtigen:
e Bis zu 2048 Bausteine (PB, FB...) werden unterstutzt.

e Fiur Anwender verflighare Merker — Kapitel Verfiigharer Speicher (— S. 15).
Beschreibung der Retain-Merker — bei den jeweiligen FBs.
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4 Konfigurationen
Inhalt

LaufzeitSyStem @INFICRTEN ... ..ottt e e bt e e e st e e e enenes 51

Programmiersystem @iNFICHTIEN..........ooiiiiiiii e e e e 54

Funktionskonfiguration, allgEIMEIN ............eii it 57

Funktionskonfiguration der Ein- UNA AUSGANGE .. ..ueiiiiiriieiiiiiie ittt e e s e e anenes 58

R = A= 1o = o PO PP PPPPTRRPR 67
18065
1016

Die in den jeweiligen Montage- und Installationsanweisungen oder dem Anhang (— S. 230) dieser
Dokumentation beschriebenen Geratekonfigurationen stehen als Standardgerate (Lagerware) zur
Verfluigung. Diese decken bei den meisten Anwendungen die geforderten Spezifikationen ab.
Entsprechend den Kundenanforderungen bei Serieneinsatz ist es aber auch mdglich, dass andere
Geratekonfigurationen z.B. hinsichtlich der Zusammenstellung der Ein- und Ausgange und der
Ausfuhrung der Analogkanéle eingesetzt werden.

16420
) HINWEIS
Diese Anleitung gilt fir das Gerat ohne und mit integriertem E/A-Modul.
» In beiden Fallen die Steuerungskonfiguration unbedingt fir das Gerat CR0033 einrichten!
Die Beschreibung zum integrierten E/A-Modul finden Sie hier:
— Kapitel Integriertes E/A-Modul: Beschreibung (— S. 246) im Anhang dieser Dokumentation.
4.1 Laufzeitsystem einrichten
Inhalt
Laufzeitsystem NeU INSTAIEIEN ........ooiii et e e e 52
LaufzeitSystem @KLUAIISIEIEN ..........uueiiieiieiii s 53
INSEAllAtION VEFTIZIEIEN ...ttt e e e e s ettt e e e e e e e s nnbeeeeeeeeesannnnes 53
14091
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411 Laufzeitsystem neu installieren

14092
2733

Im Auslieferungszustand ist im Normalfall kein Laufzeitsystem im Gerat geladen (LED blinkt griin mit
5 Hz). In diesem Betriebszustand ist nur der Bootloader aktiv. Dieser stellt die minimalen Funktionen
fir den Laufzeitsystem-Ladevorgang zur Verfiigung, u.a. die Unterstiitzung der Schnittstellen (z.B.
RS232, CAN).

Der Laufzeitsystem-Download muss im Normalfall nur einmalig durchgefihrt werden. Das
Anwendungsprogramm kann anschlieRend (auch mehrmals) in das Gerét geladen werden, ohne das
Laufzeitsystem zu beeinflussen.

Das Laufzeitsystem wird zusammen mit dieser Dokumentation auf einem separaten Datentrager zur
Verflgung gestellt. Zusatzlich kann auch die aktuelle Version von der Homepage der ifm electronic
gmbh heruntergeladen werden:
— ifm weltweit ¢ ifm worldwide ¢ ifm a I'échelle internationale (— S. 342)

2689

® HINWEIS

Es missen immer die zum gewahlten Target passenden Software-Stande zum Einsatz kommen:
* des Laufzeitsystems (ifm_CRO033_Vxxyyzz.H86),

« der Steuerungskonfiguration (ifm_CR@033_Vxx.CFG),

« der Geratebibliothek (ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB ) und

« der weiteren Dateien

\Y Version

xx: 00...99 Versionsnummer
yy: 00...99 Release-Nummer
zz: 00...99 Patch-Nummer

Dabei miussen der Basisdateiname (z.B. "CR033") und die Software-Versionsnummer "xx" (z.B.
"@02") Uberall den gleichen Wert haben! Andernfalls geht das Geréat in den STOP-Zustand.

Die Werte fur "yy" (Release-Nummer) und "zz" (Patch-Nummer) missen nicht tbereinstimmen.

4368

0 Folgende Dateien missen ebenfalls geladen sein:

« die zum Projekt erforderlichen internen Bibliotheken (in IEC 61131 erstellt),
« die Konfigurationsdateien (*.CFG)

» und die Target-Dateien (*.TRG).

Es kann vorkommen, dass das Zielsystem mit Ihrer aktuell installierten Version von CODESYS
nicht oder nur teilweise programmiert werden kann. Im diesem Fall wenden Sie sich bitte an den
technischen Support der ifm electronic gmbh.

Kontakt — ifm weltweit ¢ ifm worldwide ¢ ifm a I'échelle internationale (— S. 342)

Das Laufzeitsystem wird mit dem eigenstandigen Programm "ifm-Downloader" in das Gerét
Ubertragen.

Der ifm-Downloader und dessen Dokumentation kann bei Bedarf von der ifm-Homepage
heruntergeladen werden:

— ifm weltweit ¢ ifm worldwide ¢ ifm a I’échelle internationale (— S. 342)

Das Anwendungsprogramm wird im Normalfall iiber das Programmiersystem in das Gerat geladen. Es
kann aber ebenfalls mit dem ifm-Downloader geladen werden, wenn es zuvor aus dem Geréat
ausgelesen wurde (— Upload).
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41.2 Laufzeitsystem aktualisieren

Auf dem Gerét ist bereits ein alteres Laufzeitsystem installiert. Nun mochten Sie das Laufzeitsystem
auf dem Gerat aktualisieren?

14158

Gefahr von Datenverlust!

Beim Ldschen oder Aktualisieren des Laufzeitsystems werden alle Daten und Programme auf dem
Gerat geldscht.

» Alle erforderlichen Daten und Programme sichern, bevor das Laufzeitsystem geldscht oder
aktualisiert wird!

Prinzipiell gelten fur diesen Vorgang die gleichen Hinweise, wie zuvor im Kapitel 'Laufzeitsystem neu
installieren' gegeben wurden.

41.3 Installation verifizieren

19517
14406

» Nach dem Laden des Laufzeitsystems in die Steuerung:
* Prifen, ob das Laufzeitsystem korrekt Gibertragen wurde!
* Priifen, ob sich das richtige Laufzeitsystem auf der Steuerung befindet!

» 1. Prifung:
mit dem ifm-Downloader oder mit dem Maintenance-Tool prifen, ob die richtige Laufzeitsystem-
Version geladen wurde:
* Name, Version und die CRC des Laufzeitsystems im Gerat auslesen!
* Diese Daten manuell mit den Soll-Daten vergleichen!

» 2. Prifung (optional):
Im Anwendungsprogramm prifen, ob die richtige Laufzeitsystem-Version geladen wurde:
* Name und die Version des Laufzeitsystems im Gerat auslesen!
* Diese Daten mit fest vorgegebenen Werten vergleichen!
Zum Auslesen der Daten dient folgender FB:

GET_IDENTITY (— S. 216) liest die im Gerat gespeicherten spezifischen Kennungen:
+ Hardware-Name und Hardware-Version des Geréts
+ Seriennummer des Gerats
+ Name des Laufzeitsystems im Geréat
« Version und Ausgabe des Laufzeitsystems im Geréat
+ Name der Anwendung (wurde zuvor mit SET_IDENTITY (— S. 218) gespeichert)

» Wird durch die Anwendung eine falsche Laufzeitsystem-Version erkannt:
alle Sicherheitsfunktionen in den sicheren Zustand schalten!
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Programmiersystem einrichten

4.2 Programmiersystem einrichten

Inhalt

Programmiersystem manuell einrichten ...........cccocooviiiiiiieec e,
Programmiersystem Uber Templates einrichten ..............cccocveeeeennnnns

421 Programmiersystem manuell einrichten

Inhalt

LIV fo [ A= T o] 1 (= o R
Steuerungskonfiguration aktivieren (z.B. CR0033) .........ccccevviiirernnnne

Target einrichten

2687
11379

Beim Erstellen eines neuen Projektes in CODESYS muss die dem Gerat entsprechende Target-Datei

geladen werden.

» Im Dialog-Fenster [Zielsystem Einstellungen] im Meni [Konfiguration] die gewlinschte Target-

Datei wahlen.

> Die Target-Datei stellt fir das Programmiersystem die Schnittstelle zur Hardware her.
>  Gleichzeitig mit Wahl des Targets werden automatisch einige wichtige Bibliotheken und die

Steuerungskonfiguration geladen.

» Bei Bedarf im Fenster [Zielsystem Einstellungen] > Reiter [Netzfunktionen] > [Parameter-Manager

unterstitzen] und / oder [Netzvariablen unterstiitzen] aktivieren.

» Bei Bedarf geladene (3S-)Bibliotheken wieder entfernen oder durch weitere (ifm-)Bibliotheken

erganzen.

» Immer die passende Gerate-Bibliothek ifm_CR0033 Vxxyyzz.LIB manuell ergdnzen!
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Steuerungskonfiguration aktivieren (z.B. CR0033)

15824

Bei der Konfiguration des Programmiersystems (— vorheriger Abschnitt) erfolgte automatisch auch
die Steuerungskonfiguration.

| 2

| 2

Den Punkt [Steuerungskonfiguration] erreicht man tber den Reiter [Ressourcen].
Mit Doppelklick auf den Punkt [Steuerungskonfiguration] 6ffnet sich das entsprechende Fenster.

In CODESYS den Reiter [Ressourcen] klicken:

1 —
Bausteinel Lty Datent_l,lpenl "-.-"isualisierungenl E; Hessuurcenl

In der linken Spalte Doppelklick auf [Steuerungskonfiguration]
Anzeige der aktuellen Steuerungskonfiguration (Beispiel — folgendes Bild):

| [ PLC Configuration [ o ="
B—CRO033 Configuration V01 e |
E--finpulsiOupUIsFT {3| | Besepermetes |
BF--Inputs(FIX]
ie--inpuls AnalogFi Module i 1 |
F--Crulpuls Current[FE] : I_
H:T--Innuls MiscellaneousiFix) ok it) ]
Bi--Inputs Analog Infermupl[Fig Ingus addiess: [*980
EF'"GL“"”E[FN Ouitoid adtimss W
E-ulpuls MiscellaneausFiy o
-1 put Filted(F 1] Diagresti sddiess: [rmsd
B -QuIpul Filler[FIX] Commmert: |
E-—-Dhigltal Filber[FI

Durch die Konfiguration ist fur den Anwender in der Programmumgebung Folgendes verfugbar:

alle wichtigen System- und Fehlermerker
Je nach Anwendung und Anwendungsprogramm missen diese Merker bearbeitet und
ausgewertet werden. Der Zugriff erfolgt Uber deren symbolischen Namen.

die Struktur der Ein- und Ausgénge
Diese konnen im Fenster [Steuerungskonfiguration] (— Bild unten) direkt symbolisch bezeichnet
werden (sehr empfohlen!) und stehen als [Globale Variablen] im gesamten Projekt zur Verfligung.

' i PLC Configuration =SjE=s
&--CROD33 Configuration V01 -
E--inpulsiOulputs[Fi] Base paremeters I
Er--Inputs[FIX]
i[5/ /I00 AT %1X0.0; BOOL; (* Bution START ) [CH|
—— ) 101 AT %1X0.1; BOOL; {* Connector 1, Pin 35, Comment [Bulion START
——-["§] 102 AT %1X0.2; BOOL, (* Connector 1, Pin 54, Channelld: 81
—["§] 103 AT %1X0.3: BOOL; (* Connector 1, Pin 35,
——[§] 104 AT 1X0.4; BOOL; (* Connector 1, Pin 53, Cuel!
%] 105 AT %1X0.5: BOOL; {* Connector 1, Pin 34, Size 1
— "] 106 AT %1X0.6: BOOL, (* Connector 1, Pin 52,
i--[§| 107 AT %1X0.7: BOOL; (* Connector 1, Pin 33, Dtk Koot 0

=[] 108 AT %1X0.8: BOOL; {* Connector 1, Pin 24,
i~ 109 AT %1X0.8; BOOL; (" Connector 1. Pin 41,
——['¥] 110 AT %1X0.10; BOOL. (* Connector 1, Pin 23
=[] 111 AT %IX0.11: BOOL; (* Connector 1. Pin 4¢
—["¥ 112 AT %1X0.12: BOOL; (* Connector 1. Pin 2z
—--[§| 113 AT %IX0.13; BOOL: (* Connector 1, Pin 3¢
—f'¥ 114 AT %IX0.14: BOOL; (* Connector 1, Pin 21
=] 115 AT 5%1X0.15: BOOL; (* Connector 1, Pin 3¢
B--Inpuls AnalogFix]

BhewMudnule Currantieng

55



ifm Programmierhandbuch ecomatmobile Controller (CR0033, CR0133) Laufzeitsystem V02.00.03

2018-01-10
Konfigurationen

Programmiersystem einrichten

422 Programmiersystem liber Templates einrichten

13745
ifm bietet vorgefertigte Templates (Programm-Vorlagen), womit Sie das Programmiersystem schnell,
einfach und vollsténdig einrichten kénnen.

970

Beim Installieren der ecomatmobile-DVD "Software, tools and documentation" wurden auch
Projekte mit Vorlagen auf Ihrem Computer im Programmverzeichnis abgelegt:
.\ifm electronic\CoDeSys V..\Projects\Template_DVD_V..

» Die gewiinschte dort gespeicherte Vorlage in CODESYS 6ffnen mit:
[Datei] > [Neu aus Vorlage...]

CODESYS legt ein neues Projekt an, dem der prinzipielle Programmaufbau enthnommen werden
kann. Es wird dringend empfohlen, dem gezeigten Schema zu folgen.
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Funktionskonfiguration, allgemein

4.3 Funktionskonfiguration, allgemein

Inhalt

Konfiguration der Ein- und Ausgénge (Voreinstellung)
SysSteMVANabIEN .......ueiiiiei e

431 Konfiguration der Ein- und Ausgange (Voreinstellung)

Eingange (Voreinstellung)

e im Binar-Modus (plus-schaltend)
e Diagnosefunktion ist nicht aktiv

Ausgange mit Strommessung (Voreinstellung)

e im Binar-Modus (plus-schaltend)
e Diagnosefunktion ist aktiv
e Uberlastschutz ist aktiv

Ausgénge ohne Strommessung (Voreinstellung)

e im Binar-Modus (plus-schaltend)
o Diagnosefunktion ist nicht aktiv
e Uberlastschutz ist nicht vorhanden

4.3.2 Systemvariablen

20784

20785

20786

20787

13519
15576

Alle Systemvariablen (— Kapitel Systemmerker (— S. 230)) liegen auf festen, nicht verschiebbaren

Adressen.

> Zur Anzeige und Verarbeitung eines Watchdog-Fehlers oder Ursachen eines Neustarts wird die

Systemvariable LAST_RESET gesetzt.
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Konfigurationen
4.4 Funktionskonfiguration der Ein- und Ausgange
Inhalt
EiNGANge KONTIQUIIEIEI ....ciiiiiiiie ittt ettt e e ekt e s ee et e e e st e e e e sbne e e e annnes 58
AUSGANGE KONTIGUITETEIN ...ttt ettt skt e skt e e s ab et e e s bbbt e e s annne e e s annneee s 63
1394

Bei bestimmten Ein- und Ausgangen sind zuséatzliche Diagnosefunktionen aktivierbar. Damit kann das
jeweilige Ein- und Ausgangssignal Giberwacht werden und im Fehlerfall kann das
Anwendungsprogramm darauf reagieren.
Je nach Ein- und Ausgang mussen bei der Nutzung der Diagnose bestimmte Randbedingungen
beachtet werden:
» Anhand des Datenblattes prifen, fir welche Ein- und Ausgange des Geréts welche
Diagnosemoglichkeit zur Verfugung steht!
e Zur Konfiguration der Ein- und Ausgéange sind in den Gerétebibliotheken
(ifm_CRe@33_Vxxyyzz.LIB ) Konstanten vordefiniert (z.B. IN_DIGITAL_H).
Ausfuhrliche Angaben — Kapitel Mogliche Betriebsarten Ein-/Ausgange (— S. 242).

441 Eingange konfigurieren
Inhalt
Sicherheitshinweise ZU REEA-REIAIS ...........coiiiiiiiiiiiiiii e e e e e e 59
Software-Filter der EINgANGE KONTIGUITEIEN .......coiiiiiiiiiiiiie e 59
Analogeingange: Konfiguration Und DIQQNOSE ..........eeuuiiiiiieiiiiieieiieieeeeeeeeeeseeessssssssssssssssssrsrersrnrerernnnne 60
Binareingange: Konfiguration Und DIGgNOSE..........uuuuuuuuuuuiniiiiiieiiiinnn s 60
SCNNEIIE BN GANGE. .. e 61
3973

Zulassige Betriebsarten — Kapitel Mégliche Betriebsarten Ein-/Ausgange (— S. 242)
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Sicherheitshinweise zu Reed-Relais

7348
Beim Einsatz von nichtelektronischen Schaltern Folgendes beachten:

6915

() Kontakte von Reed-Relais kénnen (reversibel) verkleben, wenn sie ohne Vorwiderstand an den
Gerate-Eingangen angeschlossen werden.

» Abhilfe: Vorwiderstand zum Reed-Relais installieren:
Vorwiderstand = max. Eingangsspannung / zulassiger Strom im Reed-Relais
Beispiel: 32 V /500 mA = 64 Ohm

» Der Vorwiderstand darf 5 % des Eingangswiderstands RE des Gerate-Eingangs (— Datenblatt)
nicht tberschreiten. Sonst wird das Signal nicht als TRUE erkannt.
Beispiel:
RE =3 000 Ohm
= max. Vorwiderstand = 150 Ohm

Software-Filter der Eingange konfigurieren

6883
Uber die Systemvariablen Ixx_FILTER kann ein Software-Filter konfiguriert werden, der die
gemessene Eingangsspannung an den Analogeingangen filtert. Der Filter verhalt sich bei einer
Sprungantwort wie ein klassischer Tiefpassfilter, wobei die Grenzfrequenz durch den in die
Systemvariable eingetragenen Wert eingestellt wird. Es sind Werte von 0...8 mdglich.
Tabelle: Grenzfrequenz Software-Tiefpassfilter am Analogeingang

Ixx_FILTER Filterfrequenz [Hz] Signalanstiegszeit Hinweise
0 Filter deaktiviert
1 390 1ms
2 145 2,5ms
3 68 5ms
4 34 10 ms empfohlen, Voreinstellung
5 17 21 ms
6 8 42 ms
7 4 84 ms
8 2 169 ms
>9 34 10 ms — Voreinstellung

12969

(M Nach dem Andern der Filtereinstellung wird der Wert dieses Ein- oder Ausgangs nicht sofort
richtig ausgegeben. Erst nach der Signalanstiegszeit (— Tabelle) ist der Wert wieder korrekt.

Die Signalanstiegszeit ist die Zeitdauer, die ein Signal am Ausgang des Filters benétigt, um von 10 % auf 90 % des

Endwerts zu kommen, wenn am Eingang ein Sprung angelegt wird. Die Signalabstiegszeit ist die Zeitdauer von 90 % bis
10 %.
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Analogeingange: Konfiguration und Diagnose

13960

» Die Konfiguration jedes einzelnen Eingangs erfolgt Giber das Anwendungsprogramm:
* FB INPUT_ANALOG (— S. 129) > Eingang MODE oder:
* FB SET_INPUT_MODE (— S. 132) > Eingang MODE

>

Werden die Analogeingange auf Strommessung konfiguriert, wird bei Uberschreiten des

Endwertes (21,7 mA) in den sicheren Spannungsmessbereich (0...32 V DC) geschaltet und das
jeweilige Fehlerbit im Merkerbyte ERROR_CURRENT _Ix gesetzt.

Einmal je Sekunde prift das Geréat, ob der Stromwert wieder unter dem Grenzwert liegt. Ist der
Wert wieder im glltigen Bereich, schaltet der Eingang selbsttatig auf den Strommessbereich

zuriick.

Im Anwendungsprogramm kdnnen die Systemvariablen ANALOGO00...ANALOGXxx zur

kundenspezifischen Diagnose der Eingange dienen.

18414

@ Falis Eingang 115 nicht verwendet:
P Eingang I15 als Binareingang konfigurieren!

Binareingange: Konfiguration und Diagnose

14516

» Die Konfiguration jedes einzelnen Eingangs erfolgt Uber das Anwendungsprogramm:
* FB INPUT_ANALOG (— S. 129) > Eingang MODE oder:
* FB SET_INPUT_MODE (— S. 132) > Eingang MODE

» Fur NAMUR: Soll die Diagnose genutzt werden, dann diesen Modus zusétzlich aktivieren:
* FB SET_INPUT_MODE > Eingang DIAGNOSTICS setzen.

NAMUR-Diagnose fir digitale Signale bei
nichtelektronischen Schaltern:

» Schalter mit einer zusatzlichen
Widerstandsbeschaltung versehen!

056.1kQ S
+O—41 11—
15 kO

1
T

Inn

[pEp—

Grafik: Nichtelektronischer Schalter S am Eingang Inn

13956

Beschreibung

Eingangs-Doppelwort x: Leiterbruch-Fehler

oder (Widerstandseingang): Schluss nach Versorgung
[Bit O fur Eingang 0] ... [Bit z fuir Eingang z] dieser Gruppe
Bit = TRUE: Fehler

Bit = FALSE: kein Fehler

> Das Diagnose-Ergebnis zeigen z.B. folgende Systemmerker:
Systemmerker (Symbolname) Typ

ERROR_BREAK_Ix DWORD

(x=0...n; Wert abhangig vom Gerét,

— Datenblatt)

ERROR_SHORT_Ix DWORD

(x=0...n; Wert abhangig vom Gerét,
— Datenblatt)

>

Eingangs-Doppelwort x: Kurzschluss-Fehler

nur wenn Eingang = IN_DIGITAL_H

[Bit O fur Eingang 0] ... [Bit z fiir Eingang z] dieser Gruppe
Bit = TRUE: Fehler

Bit = FALSE: kein Fehler

Im Anwendungsprogramm kdnnen die Systemvariablen ANALOGOO0...ANALOGxx zur

kundenspezifischen Diagnose der Eingénge dienen.
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Schnelle Eingange

19318
Die Geréte verfugen uber schnelle Z&hl-/Impulseingénge fur eine Eingangsfrequenz bis 30 kHz
(— Datenblatt).

19102
Der Eingangswiderstand der schnellen Eingénge schaltet automatisch um, je nach verwendetem
Modus oder Funktionsblock:

Eingangswiderstand bei Modus / FB
3,2 kOhm (Standard) FAST_COUNT, FREQUENCY, INC_ENCODER, PERIOD und ahnliche FBs
50,7 kOhm Eingang mit festem Schaltpegel 32 V

23900

Der Innenwiderstand Ri der Signalquelle muss wesentlich geringer sein als der
Eingangswiderstand Rinput des verwendeten Eingangs (Prinzip Spannungsanpassung).

Ansonsten kann das Eingangssignal des schnellen Eingangs verfalscht werden (Tiefpass-
Charakteristik).

=N

14677
() werden z.B. mechanische Schalter an diesen Eingadngen angeschlossen, kann es durch
Kontaktprellen zu Fehlsignalen in der Steuerung kommen.
P Bei Bedarf diese "Fehlsignale" Giber die Filter Ixx_DFILTER ausfiltern.
(— Kapitel Systemmerker (— S. 230)) (nicht fir alle Eingénge verfligbar)

Geeignete Funktionsbausteine sind z.B.:

FAST_COUNT (— S. 140) Zahlerbaustein fiir schnelle Eingangsimpulse

FREQUENCY (— S. 142) misst die Frequenz des am gewahlten Kanal ankommenden Signals

FREQUENCY_PERIOD (— S. 144) misst die Frequenz und die Periodendauer (Zykluszeit) in [us] am angegebenen Kanal
INC_ENCODER (— S. 146) Vorwarts-/Rickwarts-Zahlerfunktion zur Auswertung von Drehgebern

INC_ENCODER_HR (— S. 148) Vorwarts-/Riickwarts-Zahlerfunktion zur hochaufldsenden Auswertung von Drehgebern
PERIOD (— S. 150) misst am angegebenen Kanal die Frequenz und die Periodendauer (Zykluszeit) in [us]
PERIOD_RATIO (— S. 152) misst die Frequenz und die Periodendauer (Zykluszeit) in [us] Uber die angegebenen Perioden

am angegebenen Kanal. Zusatzlich wird das Puls-/Periodenverhaltnis in [%o] angegeben.

PHASE (— S. 154) liest ein Kanalpaar mit schnellen Eingéngen ein und vergleicht die Phasenlage der Signale

Bei Einsatz dieser Bausteine werden automatisch die dort parametrierten Ein-/Ausgange
konfiguriert. Der Programmierer der Anwendung ist hiervon entlastet.
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Hardware-Filter konfigurieren

19320
Uber die Systemvariable Ixx_DFILTER kann ein digitaler Hardware-Filter an den schnellen Z&hl- und
Impulseingangen konfiguriert werden. Der Wert in ps (max. 100 000) gibt an, wie lange ein binérer
Pegel ohne Unterbrechung anliegen muss, bevor er ibernommen wird. Voreinstellung = 0 ps.

@ Dper Pegelwechsel des Eingangssignals wird um den im Filter eingestellten Wert verzégert.

Nur bei folgenden Funktionsbausteinen hat der Filter Auswirkungen auf die erfassten Signale:

FAST_COUNT (— S. 140) Zahlerbaustein fir schnelle Eingangsimpulse

FREQUENCY (— S. 142) misst die Frequenz des am gewahlten Kanal ankommenden Signals

FREQUENCY_PERIOD (— S. 144) misst die Frequenz und die Periodendauer (Zykluszeit) in [us] am angegebenen Kanal
INC_ENCODER (— S. 146) Vorwarts-/Riickwérts-Zahlerfunktion zur Auswertung von Drehgebern

INC_ENCODER_HR (— S. 148) Vorwarts-/Riickwarts-Zahlerfunktion zur hochauflésenden Auswertung von Drehgebern
PERIOD (— S. 150) misst am angegebenen Kanal die Frequenz und die Periodendauer (Zykluszeit) in [us]
PERIOD_RATIO (— S. 152) misst die Frequenz und die Periodendauer (Zykluszeit) in [us] Uber die angegebenen Perioden

am angegebenen Kanal. Zusatzlich wird das Puls-/Periodenverhaltnis in [%o] angegeben.

Digitale Filter stehen nicht fir alle schnellen Zahl- und Impulseingange zur Verfliigung.

Einsatz als Binareingange

3804
Durch die zuléssigen hohen Eingangsfrequenzen kénnen auch Fehlsignale erkannt werden, z.B.
prellende Kontakte mechanischer Schalter.

» Bei Bedarf die Fehlsignale im Anwendungsprogramm unterdriicken!
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442 Ausgange konfigurieren

Inhalt
Software-Filter der AuSgANGE KONTIGUIEIEN ......ccoiiiiiiiiiiiie et 63
Binarausgange: Konfiguration UNd DIiagNOSE.........uueiiiiuiiiieiiiiiee ittt e e enenes 64
PWIM-AUSGENGE ..eveeiieeieiiitet ettt ettt et e e 44t e e e e e e 4 e ettt e e e e e s s s rnne e et e e e s e sannnnneeeeesesannnn 65
3976
Zuléssige Betriebsarten — Kapitel Mdgliche Betriebsarten Ein-/Ausgénge (— S. 242)
Software-Filter der Ausgange konfigurieren
6882
Uber die Systemvariablen Qxx_FILTER kann ein Software-Filter konfiguriert werden, der die
gemessenen Stromwerte filtert.
o Der Filter verhélt sich bei einer Sprungantwort wie ein klassischer Tiefpassfilter, wobei die
Grenzfrequenz durch den in die Systemvariable eingetragenen Wert eingestellt wird.
e Die Einstellung des Filters bei der Strommessung hat Einfluss auf die Diagnosezeit.
Tabelle: Grenzfrequenz Software-Tiefpassfilter bei der Strommessung am Ausgang
Qxx_FILTER Filterfrequenz [Hz] Signalanstiegszeit Hinweise
0 Filter deaktiviert
1 580 0,6 ms
2 220 1,6 ms
3 102 3,5ms
4 51 7ms empfohlen, Voreinstellung
5 25 14 ms
6 12 28 ms
7 6 56 ms
8 3 112 ms
>9 51 7ms — Voreinstellung
12969

() Nach dem Andern der Filtereinstellung wird der Wert dieses Ein- oder Ausgangs hicht sofort
richtig ausgegeben. Erst nach der Signalanstiegszeit (— Tabelle) ist der Wert wieder korrekt.
Die Signalanstiegszeit ist die Zeitdauer, die ein Signal am Ausgang des Filters benétigt, um von 10 % auf 90 % des

Endwerts zu kommen, wenn am Eingang ein Sprung angelegt wird. Die Signalabstiegszeit ist die Zeitdauer von 90 % bis
10 %.
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Binarausgange: Konfiguration und Diagnose

Bei den Gerate-Ausgangen sind folgende Betriebsarten mdglich (— Datenblatt):
* bindrer Ausgang, plus-schaltend (BH) mit/ohne Diagnosefunktion
* bindrer Ausgang, minus-schaltend (BL) ohne Diagnosefunktion

15754

15450

) +
D | |J !#I(L)
Qn Qn = Anschluss Ausgang n Qn = Anschluss Ausgang n
i n (L) = Last —D—l Qn (L) = Last
¢ ]_

) ¢
Prinzipschaltung Ausgang plus-schaltend (BH) Prinzipschaltung Ausgang minus-schaltend (BL)
fur positives Ausgangssignal fur negatives Ausgangssignal
13975

Gefahrlicher Wiederanlauf méglich!
Gefahr von Personenschaden! Gefahr von Sachschaden an der Maschine/Anlage!

Wird ein Ausgang im Fehlerfall hardwaremafig abgeschaltet, andert sich der durch das
Anwendungsprogramm erzeugte logische Zustand dadurch nicht.

» Abhilfe:
* Die Ausgange zunachst im Anwendungsprogramm logisch zurlicksetzen!
* Fehler beseitigen!
* Ausgange situationsabhangig wieder setzen.

Bindrausgénge: Konfiguration

» Die Konfiguration jedes einzelnen Ausgangs erfolgt Gber das Anwendungsprogramm:

— FB SET_OUTPUT_MODE (— S. 157) > Eingang MODE
zulassige Werte — Kapitel Mégliche Betriebsarten Ein-/Ausgéange (— S. 242)

Bindrausgénge: Diagnose

Soll die Diagnose genutzt werden, muss diese zusatzlich aktiviert werden.
Voraussetzung: binarer Ausgang als plus-schaltend konfiguriert

» Ausgang als Bindrausgang mit Diagnose nutzen (— Datenblatt):
— FB SET_OUTPUT_MODE > Eingang DIAGNOSTICS = TRUE

> Die Diagnosemeldungen der Ausgénge erscheinen im Systemmerker ERRORCODE:

15868

15762

ERRORCODE DWORD Zuletzt eingetragener Fehler in der internen Fehlerliste

Die Liste enthalt alle aufgetretenen Fehler-Codes.

Weitere Meldungen erfolgen uber diverse Fehlermerker.
— Kapitel Systemmerker (— S. 230)
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PWM-Ausgange
14717
Bei den Gerate-Ausgangen sind folgende Betriebsarten mdglich (— Datenblatt):
* PWM-Ausgang, plus-schaltend (BH) ohne Diagnosefunktion
* PWM-Ausgangspaar H-Briicke ohne Diagnosefunktion

15451

(L) = Last
(L

¢

Prinzipschaltung Ausgang plus-schaltend (BH)
fur positives Ausgangssignal

|(+)
| > ! an Qn = Anschluss Ausgang n

16253

A WARNUNG

Sach- oder Kérperschaden maoglich durch Fehlfunktionen!
Fir Ausgange im PWM-Modus gilt:
* es gibt keine Diagnosefunktionen

9980

® HINWEIS

PWM-Ausgange dirfen NICHT parallel betrieben werden, um z.B. den max. Ausgangsstrom zu
erhohen. Die Ausgénge arbeiten nicht synchron.

Andernfalls kann die komplette Last Giber nur einen Ausgang gehen. Die Strommessung funktioniert
dann nicht mehr.

e PWM-Ausgange kdnnen mit und ohne Stromregelfunktion betrieben werden.
Stromgeregelte PWM-Ausgange werden Uberwiegend zur Ansteuerung von proportionalen
Hydraulikfunktionen genutzt.
Der mittlere Strom Uber ein PWM-Signal kann tber den FB OUTPUT_CURRENT (— S. 165) nur
dann korrekt ermittelt werden, wenn der im eingeschaltetem Zustand flieRende Strom immer
innerhalb des Messbereichs liegt.
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Verfiigbarkeit von PWM

15885

PWM-fahige Ausgange — Datenblatt

FBs fiir PWM-Funktionen

14710
Fur die PWM-Funktion der Ausgénge stehen folgende Funktionsbausteine zur Verfligung:

OUTPUT_BRIDGE (— S. 161) H-Briicke an einem PWM-Kanalpaar

OUTPUT_CURRENT (— S. 165) misst den Strom (Mittelung dber Dither-Periode) an einem Ausgangskanal
OUTPUT_CURRENT_CONTROL (— S. 166) Stromregler fir einen PWMi-Ausgangskanal

PWM1000 (— S. 169) initialisiert und parametriert einen PWM-fahigen Ausgangskanal

das Puls-Pausen-Verhéltnis kann in 1 %.-Schritten angegeben werden

Mdgliche Spezial-Funktionen der Ausgange:
— Kapitel Bausteine: Hydraulikregelung (— S. 171)
— Kapitel Bausteine: Regler (— S. 186)

Stromregelung mit PWM (= PWMi)

13829

Uber die im Controller integrierten Strommesskanéle kann eine Strommessung des Spulenstroms
durchgefiihrt werden. Dadurch kann zum Beispiel der Strom bei einer Spulenerwarmung nachgeregelt
werden. Damit bleiben die Hydraulikverhaltnisse im System gleich.

Grundsatzlich sind die stromgeregelten Ausgange gegen Kurzschluss geschutzt.
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4.5 Variablen

Inhalt
LR LS = 1 B 2= T4 =T 0] 1 o 67
LS WA =T QY= U= 1 0] 1= o 68
3130
In diesem Kapitel erfahren Sie mehr Gber den Umgang mit Variablen.
14486
Das Gerat unterstiitzt folgende Variablentypen:
Variable Deklarationsort Gultigkeitsbereich Speicherverhalten
okl im Deklarationsteil des Bausteins gilt nur ‘T“ Baustein (POU), in dem sie fldeht
lokal Retain konfiguriert wurde nicht fliichtig
global in [Ressourcen] > [Globale gilt in allen Bausteinen (POUs) dieses | fllichtig
global Retain | Variablen] > [Globale_Variablen] ~ CODESYS-Projekts nicht fliichtig
Netzwerk Werte stehen allen CODESYS- fliichtig
in [Ressourcen] > [Globale Projekten im gesamten Netzwerk zur
Variablen] > Deklarationsliste Verfugung, wenn die Variable in ihren
Netzwerk Retain Deklarationslisten enthalten ist. nicht fliichtig
1| — cODESsYSs-Programmierhandbuch
451 Retain-Variablen
15454
Als RETAIN deklarierte Variablen erzeugen remanente Daten. Retain-Variablen behalten beim Aus-
/Einschalten des Geréats oder einem Online-Reset die in ihnen gespeicherten Werte.
@ Die Inhalte der Retain-Variablen gehen verloren, falls beim Ausschalten das Gerat im STOP-
Zustand ist!
14166

Typische Einsétze fir Retain-Variablen sind z.B.:

* Betriebsstunden, die zur Laufzeit der Maschine fortgeschrieben werden,

* Positionswerte von Inkrementalgebern,

« im Bildschirmgerat eingetragene Sollwerte,

* Maschinenparameter,

also alle Variablen, deren Werte beim Ausschalten des Geréts nicht verloren gehen dtrfen.

Als Retain kénnen alle Variablentypen, auch komplexe Stukturen (z.B. Timer), gekennzeichnet
werden.

» Dazu in der Variablen-Deklaration das Kontrollfeld [RETAIN] aktivieren (— Bild).

Klasss Name. T oK
75 =] rave fwioro Ji| (|
i 5 % Abbrachen
WVeriablen Liste Irilizlvient Adiesse —_
[Glcbae Vasatien | [ o i
Kommentae: |[Counler opeeation cpele W E_Iﬁl..i.
I~ FERSISTEN]
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45.2 Netzwerkvariablen

9856

Globale Netzwerkvariablen dienen dem Datenaustausch zwischen Controllern im Netzwerk. Die Werte
von globalen Netzwerkvariablen stehen allen CODESYS-Projekten im gesamten Netzwerk zur
Verfliigung, wenn die Variablen in deren Deklarationslisten enthalten sind.

» Dazu folgende Bibliothek(en) in das CODESYS-Projekt einbinden:

. 3S_CANopenNetVar.lib
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ifm-Funktionselemente ifm-Bibliotheken fiir das Gerat CR0033
5 ifm-Funktionselemente
Inhalt
ifm-Bibliotheken flr das Gerat CROOSB3........couuuiiiiiieieiie e et e et e e et e e s st e e eeatesaesaaeessaneeerenans 69
ifm-Bausteine flr das GErat CRODSBS ... .....iiiieiiiiiiee e et e e et e et e e et et e e esaa e et saa s eesta e sesannsessaneeererans 74
13586

Alle CODESYS-Funktionselemente (FBs, PRGs, FUNSs) sind in Bibliotheken zusammengefasst.
Nachfolgend zeigen wir Ihnen alle ifm-Bibliotheken, die Sie zusammen mit diesem Gerét nutzen
kénnen.

Anschlie3end finden Sie eine thematisch gegliederte Beschreibung der Funktionselemente.

5.1 ifm-Bibliotheken fiir das Gerat CR0033

Inhalt
Bibliothek ifm_CRO033_VO2YYZZ.LIB........ccoouiiiiiiiiieiiiiee ettt 70
Bibliothek ifm_CRO0033_CANopenxMaster_VXXYYZZ.LIB ........cccooiiiiiiiiiiieiniiie e 72
Bibliothek ifm_CRO0033_CANopenxSlave VXXYYZZ.LIB........ccccccoiiiiiiiiiiiie e 72
Bibliothek ifm_CR0O033_J1939 VXXYYZZ.LIB ......ccociuiiiiiiiiieeiiiie ittt 73
Bibliothek ifm_hydraulic_32bit VXXYYZZ.LIB .........uuuuiiiiiii s 73

Legende fur ..._Vxxyyzz.LIB:

\% Version

xx: 00...99 Versionsnummer
yy: 00...99 Release-Nummer
zz: 00...99 Patch-Nummer

Hier finden Sie die fur dieses Gerat passenden ifm-Funktionselemente aufgelistet, nach CODESYS-
Bibliotheken sortiert.
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5.1.1 Bibliothek ifm_CR0033_V02yyzz.LIB

19426
Dies ist die Gerate-Bibliothek. Diese ifm-Bibliothek enthalt folgende Bausteine:

Baustein

CANx (— S. 75)

CANx_BAUDRATE (— S.76)

CANx_BUSLOAD (— S. 77)

CANx_DOWNLOADID (— S. 78)

CANx_ERRORHANDLER (— S. 79)

CANx_RECEIVE (— S. 80)

CANx_SDO_READ (— S. 102)

CANx_SDO_WRITE (— S. 104)

CANX_TRANSMIT (— S. 82)

CHECK_DATA (— S. 214)

DELAY (— S. 187)
ERROR_REPORT (— S. 221)
ERROR_RESET (— S. 222)
FAST_COUNT (— S. 140)
FLASHREAD (— S. 206)
FLASHWRITE (— S. 207)
FRAMREAD (— S. 209)

FRAMWRITE (— S. 210)

FREQUENCY (— S. 142)
FREQUENCY_PERIOD (— S. 144)
GET_IDENTITY (— S. 216)

INC_ENCODER (— S. 146)
INC_ENCODER_HR (— S. 148)
INPUT_ANALOG (> S. 129)

MEMCPY (— S. 211)

Kurzbeschreibung

initialisiert die CAN-Schnittstelle x
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt)

stellt die Ubertragungsrate fiir den Busteilnehmer an der CAN-Schnittstelle x ein
x =1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt)

ermittelt die aktuelle Buslast an der CAN-Schhnittstelle x und zahlt die aufgetretenen Error-
Frames
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt)

stellt den Download-Identifier fiir die CAN-Schnittstelle x ein
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt)

fiihrt ein "manuelles" Bus-Recover auf der CAN-Schnittstelle x durch
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt)

CAN-Schnittstelle x: konfiguriert ein Datenempfangsobijekt und liest den Empfangspuffer des
Datenobjektes aus
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt)

CAN-Schnittstelle x: liest das SDO mit den angegebenen Indizes aus dem Knoten aus
x = 1..n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt)

CAN-Schnittstelle x: schreibt das SDO mit den angegebenen Indizes in den Knoten
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt)

ibergibt in jedem Aufruf ein CAN-Datenobjekt (Message) an die CAN-Schnittstelle x zur
Ubertragung
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt)

erzeugt Uber einen konfigurierbaren Speicherbereich eine Prifsumme (CRC) und priift die
Daten des Speicherbereichs auf ungewollte Veranderung

verzdgert die Ausgabe des Eingangswertes um die Zeit T (Totzeit-Glied)
meldet dem System einen anwendungsspezifischen Fehler

setzt anstehende Fehlermeldungen zurlick

Zahlerbaustein fir schnelle Eingangsimpulse

liest unterschiedliche Datentypen direkt aus dem Flash-Speicher in den RAM
schreibt unterschiedliche Datentypen direkt in den Flash-Speicher

liest unterschiedliche Datentypen direkt aus dem FRAM-Speicher in den RAM
FRAM steht hier allgemein fiir alle Arten von nichtfliichtigen, schnellen Speichem.

schreibt unterschiedliche Datentypen direkt in den FRAM-Speicher
FRAM steht hier allgemein fiir alle Arten von nichtfliichtigen, schnellen Speichem.

misst die Frequenz des am gewahlten Kanal ankommenden Signals
misst die Frequenz und die Periodendauer (Zykluszeit) in [us] am angegebenen Kanal

liest die im Gerat gespeicherten spezifischen Kennungen:

+ Hardware-Name und Hardware-Version des Geréts

+ Seriennummer des Gerats

+ Name des Laufzeitsystems im Gerat

+ Version und Ausgabe des Laufzeitsystems im Geréat

+ Name der Anwendung (wurde zuvor mit SET_IDENTITY (— S. 218) gespeichert)

Vorwarts-/Riickwarts-Zahlerfunktion zur Auswertung von Drehgebern
Vorwérts-/Riickwarts-Zahlerfunktion zur hochaufldsenden Auswertung von Drehgebern

Analoger Eingangskanal: Wahlweise Messung von...
+ Strom
+ Spannung

schreibt und liest unterschiedliche Datentypen direkt in den Speicher

70



ifm Programmierhandbuch ecomatmobile Controller (CR0033, CR0133) Laufzeitsystem V02.00.03 2018-01-10

ifm-Funktionselemente

ifm-Bibliotheken fiir das Gerat CR0033

Baustein

MEMORY_RETAIN_PARAM (— S. 203)
MEMSET (— S. 212)

NORM (— S. 135)

NORM_DINT (— S. 137)

NORM_REAL (— S. 138)
OUTPUT_BRIDGE (— S. 161)
OUTPUT_CURRENT (— S. 165)
OUTPUT_CURRENT_CONTROL (— S. 166)
PACK_ERRORCODE (— S. 224)

PERIOD (— S. 150)
PERIOD_RATIO (— S. 152)

PHASE (— S. 154)
PID1 (— S. 188)
PID2 (— S. 190)

PT1 (—S.192)
PWM1000 (— S. 169)

SERIAL_PENDING (— S. 119)
SERIAL_RX (— S. 120)
SERIAL_SETUP (— S. 121)
SERIAL_TX (— S. 122)
SET_DEBUG (— S. 217)
SET_IDENTITY (— S. 218)
SET_INPUT_MODE (— S. 132)
SET_INTERRUPT_| (— S. 124)

SET_INTERRUPT_XMS (— S. 126)
SET_OUTPUT_MODE (— S. 157)
SET_PASSWORD (— S. 219)
SHOW_ERROR_LIST (— S. 225)
SOFTRESET (— S. 194)
TEMPERATURE (— S. 199)
TIMER_READ (— S. 196)

TIMER_READ_US (— S. 197)

UNPACK_ERRORCODE (— S. 226)

Kurzbeschreibung

legt das remanente Verhalten der Daten fir verschiedene Ereignisse fest

beschreibt einen bestimmten Datenbereich

normiert einen Wert [WORD] innerhalb festgelegter Grenzen auf einen Wert mit neuen Grenzen
normiert einen Wert [DINT] innerhalb festgelegter Grenzen auf einen Wert mit neuen Grenzen
normiert einen Wert [REAL] innerhalb festgelegter Grenzen auf einen Wert mit neuen Grenzen
H-Briicke an einem PWM-Kanalpaar

misst den Strom (Mittelung dber Dither-Periode) an einem Ausgangskanal

Stromregler fiir einen PWMi-Ausgangskanal

hilft beim Zusammenbauen eines ERRORCODE aus den Bytes fiir:
* Fehlerklasse

+ anwendungsspezifischer Fehler

+ Fehlerquelle

* Fehlerursache

misst am angegebenen Kanal die Frequenz und die Periodendauer (Zykluszeit) in [us]

misst die Frequenz und die Periodendauer (Zykluszeit) in [us] Uber die angegebenen Perioden
am angegebenen Kanal. Zusatzlich wird das Puls-/Periodenverhaltnis in %] angegeben.

liest ein Kanalpaar mit schnellen Eingéngen ein und vergleicht die Phasenlage der Signale
PID-Regler

PID-Regler

Regelstrecke mit Verzégerung 1. Ordnung

initialisiert und parametriert einen PWM-fahigen Ausgangskanal
das Puls-Pausen-Verhaltnis kann in 1 %o-Schritten angegeben werden

ermittelt die Anzahl der im seriellen Empfangspuffer gespeicherten Datenbytes

liest mit jedem Aufruf ein empfangenes Datenbyte aus dem seriellen Empfangspuffer aus
initialisiert die serielle RS232-Schnittstelle

Ubertragt ein Datenbyte tber die serielle RS232-Schnittstelle

organisiert (abhangig vom TEST-Eingang) den DEBUG-Modus oder den Monitoring-Modus
setzt eine anwendungsspezifische Programmkennung

weist einem Eingangskanal eine Betriebsart zu

bedingtes Ausfiihren eines Programmteils nach einer Interrupt-Anforderung tber einen
definierten Eingangskanal

bedingtes Ausfiihren eines Programmteils im Intervall von x Millisekunden

setzt die Betriebsart des gewahlten Ausgangskanals

setzt Benutzerkennung fir Zugangskontrolle bei Programm- und Speicher-Upload
liest den aktuell vorliegenden Fehler-Code

fuhrt einen kompletten Neustart des Geréts aus

liest die aktuelle Temperatur im Gerét aus

liest die aktuelle Systemzeit in [ms] aus
Max-Wert = 49d 17h 2min 47s 295ms

liest die aktuelle Systemzeit in [us] aus
Max-Wert = 1h 11min 34s 967ms 295us

hilft beim Trennen eines ERRORCODE in die Bytes fiir:
+ Fehlerklasse

+ anwendungsspezifischer Fehler

+ Fehlerquelle

+ Fehlerursache
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5.1.2 Bibliothek ifm_CR0033_CANopenxMaster_Vxxyyzz.LIB

13707

x = 1...4 = Nummer der CAN-Schnittstelle
Diese Bibliothek enthélt Bausteine fir den Betrieb des Gerats als CANopen-Master.

Diese ifm-Bibliothek enthalt folgende Bausteine:
Baustein Kurzbeschreibung

CANx_MASTER_EMCY_HANDLER (— S. 84) verwaltet den geréteeigenen Fehlerstatus des CANopen-Masters an der CAN-Schnittstelle x
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt)

CANx_MASTER_SEND_EMERGENCY (— S. 85) versendet anwendungsspezifische Fehlerstatus des CANopen-Masters an der CAN-
Schnittstelle x
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt)

CANx_MASTER_STATUS (— S. 87) Status-Anzeige an der CAN-Schnittstelle x des als CANopen-Master eingesetzten Gerétes
x = 1..n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt)

51.3 Bibliothek ifm_CR0033_CANopenxSlave_Vxxyyzz.LIB

13709

x = 1...4 = Nummer der CAN-Schnittstelle
Diese Bibliothek enthalt Bausteine fir den Betrieb des Gerats als CANopen-Slave.

Diese ifm-Bibliothek enthalt folgende Bausteine:
Baustein Kurzbeschreibung

CANx_SLAVE_EMCY_HANDLER (— S. 94) verwaltet den geréteeigenen Fehlerstatus des CANopen-Slaves an der CAN-Schnittstelle x:
+ Error Register (Index 0x1001) und
« Error Field (Index 0x1003) des CANopen Objektverzeichnis
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt)

CANx_SLAVE_NODEID (— S. 95) ermdglicht das Einstellen der Node-ID eines CANopen-Slaves an der CAN-Schnittstelle x zur
Laufzeit des Anwendungsprogramms
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt)

CANx_SLAVE_SEND_EMERGENCY (— S. 96) versendet anwendungsspezifische Fehlerstatus des CANopen-Slaves an der CAN-
Schnittstelle x
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt)

CANx_SLAVE_SET_PREOP (— S. 98) schaltet den Betriebsmodus dieses CANopen-Slaves an der CAN-Schnittstelle x von
OPERATIONAL auf PRE-OPERATIONAL
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt)

CANx_SLAVE_STATUS (— S. 99) zeigt den Status des an der CAN-Schnittstelle x als CANopen-Slave eingesetzten Gerates
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt)
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514 Bibliothek ifm_CR0033_J1939_Vxxyyzz.LIB

13711

Diese Bibliothek enthélt Bausteine zur Motorsteuerung.

Diese ifm-Bibliothek enthélt folgende Bausteine:

Baustein

J1939_x (— S. 107)

J1939_x_GLOBAL_REQUEST (— S. 108)

J1939_x_RECEIVE (— S. 110)

J1939_x_RESPONSE (— S. 112)

J1939_x_SPECIFIC_REQUEST (— S. 114)

J1939_x_TRANSMIT (— S. 116)

Kurzbeschreibung

CAN-Schnittstelle x: Protokoll-Handler fiir das Kommunikationsprofil SAE J1939
x = 1..n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt)

CAN-Schnittstelle x: organisiert globales Anfordern und Empfangen von Daten der J1939-
Netzwerkteilnehmer
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt)

CAN-Schnittstelle x: empfangt eine einzelne Nachricht oder einen Nachrichtenblock
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt)

CAN-Schnittstelle x: organisiert die automatische Antwort auf ein Request-Telegramm
x = 1..n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt)

CAN-Schnittstelle x: automatisches Anfordem einzelner Nachrichten von einem bestimmten
(specific) J1939-Netzwerkteilnehmer
x = 1..n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt)

CAN-Schnittstelle x: versendet einzelne Nachrichten oder Nachrichtenblocks
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt)

5.1.5 Bibliothek ifm_hydraulic_32bit Vxxyyzz.LIB

13729

Diese Bibliothek enthalt Bausteine fur Hydraulik-Steuerungen.

Diese ifm-Bibliothek enthalt folgende Bausteine:

Baustein

CONTROL_OCC (— S. 172)

JOYSTICK_0 (— S. 174)
JOYSTICK 1 (— S. 177)
JOYSTICK_2 (— S. 181)

NORM_HYDRAULIC (— S. 184)

Kurzbeschreibung

OCC = Output Current Control (= stromgeregelter Ausgang)
skaliert den Eingangswert [WORD] auf einen angegebenen Strombereich

skaliert Signale [INT] aus einem Joystick auf fest definierte Kennlinien, normiert auf 0...1000
skaliert Signale [INT] aus einem Joystick auf parametrierbare Kennlinien, normiert auf 0...1000

skaliert Signale [INT] aus einem Joystick auf einen parametrierbaren Kennlinien-Verlauf; die
Normierung ist frei bestimmbar

normiert einen Wert [DINT] innerhalb festgelegter Grenzen auf einen Wert mit neuen Grenzen
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5.2 ifm-Bausteine fur das Gerat CR0033

Inhalt
BAUSTEINE: CAN LAYET 2.ttt ettt e ekt e e ekt e e e e e e e e e nbe e e e e nbn e e e e nnnns 74
BauStEINE: CANOPEN-IMASTE ..ottt ettt ettt e s e bt e s e bt e e e e en et e e e nbe e e e anbreeeeanens 83
BaUSTEINE: CANOPEN-SIAVE......ccoiiiiiieiiiiti ettt e et e e st e s ab et e e e nbe e e e ensbreeeeanenes 93
BausteiNg: CANOPEN SDOS .....oiiieiiiiiiiiiiiieee e e ie ettt e e e e et e s e et e eeeesasantaeeeeaeeesaasaataneeaaeeesanssnneneeaeeees 101
BaUSLEINE: SAE J1939 ...ttt ettt e et e b bt e e e bae e e e nnaes 106
Bausteine: serielle SChNITISIEIIE. ..........cueiiiiiiiie e 118
Bausteine: SPS-Zyklus optimieren mit INteITUPLS.........cciiiiiiiiiiieeee e i e e e s e e e e e e s senraeeeae e 123
Bausteine: EINgangSWeErte VEIarDEITEN. ..........ciiiiuiiiiieee e e et e e s e e e e e e s e e e e e e s sennnaeeeaeeaeas 128
Bausteine: analoge Wert€ anPaASSEN ........ceveeiiiiuiiiiiieeeeeieiiieeeeeaesesesantaeeeeaesssassanraeeeeaeeesanssnreeeeaeeaan 134
Bausteine: Zahlerfunktionen zur Frequenz- und Periodendauermessung...........cccveeevveeeeenieeeeennnne. 139
Bausteine: Ausgangsfunktionen allgemein .............oooiiiiiiiiiiiie e 156
Bausteing: PWM-FUNKLONEN.........oiiiiiie ettt e e e e e st e e e e e e s et nraeeeaeeeeas 160
Bausteine: HydrauliKregeIUNG .........oooiiiiiiiiiieee et e e e e 171
BaAUSTEINE: REGIET ...ttt et e st e e e s i bt e e e st bt e e e eabb e e e e anbneeeeannes 186
BaUStEINE: SOfWAIE-RESEL.......ciiii ittt e e e e e s e e e e e e e e sannbnraeeeaeeeeas 193
BauSteINE: ZeIt MESSEN / SEIZEN ..ottt e e e e et e e e e e s aabnbeeeeaee e s 195
Bausteine: Geratetemperatur QUSIESEN ...........uuuuuuuuuuueieiiii s 198
Bausteine: Daten im Speicher sichern, lesen und wandeln............ccccoooooiiiiiiiiiiiiiincscreccrce e 200
Bausteine: Datenzugriff und Datenprifung .................eeeeeeeieen 213
Bausteine: Fehlermeldungen VEIWAILEN .............uuiuieiii s 220
13988
3826
Hier finden Sie die Beschreibung der fir dieses Gerét passenden ifm-Funktionselemente, nach
Thema sortiert.
5.2.1 Bausteine: CAN Layer 2
Inhalt
L L N 75
CANX_BAUDRATE ....ci ettt ettt e e e e sttt e e e st e e e sa et e e e sabae e e e anba e e e e antaeaeeanbbeaeeantbeeeenneees 76
CANX_BUSLOAD ....cooiiiitiiee ittt e sttt e e ettt e e e ettt e e e s s ta e e e e asbae e e e anbaeeeeanbeeeeeanbaeeeeanbbeeeeantbeeeeansees 77
CANX_DOWNLOADID ....oetiiiiiiteeeeieee ettt e st e e e e st e e e e ssbe e e e e asbae e e e asbaeaeeasbaeeeeanbaeaeeanbbeeeeantaeeeaansees 78
CANX_ERRORHANDLER ... ..ttt ettt e e e et e e e st e e e e snba e e e e anbae e e e antbeeeeaneees 79
L7 D G = =10 =1 AV PSPPSR 80
CANX _TRANSMIT ..ttt ettt ettt e e st e e e st e e e e sabe e e e e s sbaeeeeasbaeaeeasbaeeeeasbaeeeeantaeeeeantbeeeeansaeeeennsees 82
13754

Hier werden die CAN-Funktionsbausteine (Layer 2) zur Nutzung im Anwendungsprogramm
beschrieben.
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CANXx

x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerét, — Datenblatt)

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

CANXx

INIT
EXTENDED_MODE
DOWNLOAD_ID
BAUDRATE

Beschreibung

CANX initialisiert die x. CAN-Schnittstelle.
(x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat, — Datenblatt))

Der Download-ID muss fir jede Schnittstelle unterschiedlich sein.
Die Baudraten der einzelnen CANx kénnen unterschiedlich eingestellt werden.
» Den Eingang INIT nur fiir einen Zyklus bei Neustart oder Restart der Schnittstelle setzen!

2159

2162

M Eine Anderung des Download-ID und/oder der Baudrate wird erst giiltig ...
* nach Spannung Aus/Ein,
* nach Soft-Reset.

Wenn der FB nicht ausgefuhrt wird, arbeitet die Schnittstelle mit 11-Bit-Identifier.

Parameter der Eingange

Parameter Datentyp Beschreibung
INIT BOOL TRUE (im 1. Zyklus):
Baustein wird initialisiert
FALSE:  im weiteren Programmablauf
EXTENDED_MODE BOOL := FALSE TRUE: Identifier der CAN-Schnittstelle arbeitet mit 29 Bits
FALSE: Identifier der CAN-Schnittstelle arbeitet mit 11 Bits
DOWNLOAD_ID BYTE Download-ID der CAN-Schnittstelle x
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat,
— Datenblatt)

zuldssig =1...127
voreingestellt = 127 - (x-1)

BAUDRATE WORD := 125 Baudrate [kBit/s]
zuldssig = 20, 50, 100, 125, 250, 500, 1000
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CANx_BAUDRATE

11834
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerét, — Datenblatt)

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

CANx_BAUDRATE

—1ENABLE
= BAUDRATE

Beschreibung
11839

CANx_BAUDRATE stellt die Ubertragungsrate fiir den Busteilnehmer ein.

Mit dem FB wird fiir das Gerat die Ubertragungsrate eingestellt. Dazu wird am Eingang BAUDRATE
der entsprechende Wert in kBit/s angegeben.

() Der neue Wert wird erst nach einem RESET gultig (Spannung Aus/Ein oder Soft-Reset).

Parameter der Eingange
655

Parameter Datentyp Beschreibung
ENABLE BOOL TRUE (im 1. Zyklus):
Parameter iibernehmen und aktivieren
sonst: diese Funktion wird nicht ausgefiihrt
BAUDRATE WORD := 125 Baudrate [kBit/s]

zuléssig = 20, 50, 100, 125, 250, 500, 1000
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CANx_BUSLOAD

2178
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerét, — Datenblatt)

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

CANx_BUSLOAD

—1 ENABLE ERRORFRAMES [—
=1 INIT BUSLOAD [—
—1 RESET
=1 PERIOD

Beschreibung
2180

Ermittelt die aktuelle Buslast auf dem CAN-Bus und z&hlt die aufgetretenen Error-Frames.
CANx_BUSLOAD ermittelt die Buslast Uber die Anzahl und Lange der wahrend der Zeit PERIOD uber

den CAN-Bus ubertragenen Telegramme, bei Beriicksichtigung der aktuellen Baudrate. Der Wert
BUSLOAD wird jeweils nach Ablauf der Zeit PERIOD aktualisiert.

Ist das Bit RESET dauerhaft FALSE, wird die Anzahl der Error-Frames angezeigt, die seit dem letzten
RESET aufgetreten sind.

® HINWEIS

Lauft die Kommunikation auf dem CAN-Bus Uber das CANopen-Protokoll, dann ist es sinnvoll, den
Wert von PERIOD auf die Dauer des SYNC-Zyklus zu setzen.

Die Messperiode ist dabei nicht mit dem CANopen SYNC-Zyklus synchronisiert.

Parameter der Eingange
2181

Parameter Datentyp Beschreibung

ENABLE BOOL TRUE: Baustein ausfiihren

FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingénge sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert

INIT BOOL TRUE (nur 1 Zyklus lang):
Konfiguration der Messdauer PERIOD

FALSE:  im weiteren Programmablauf

RESET BOOL TRUE: ERRORFRAME zuriicksetzen auf "0"
FALSE:  Funktion wird nicht ausgefiihrt
PERIOD WORD Zeit in [ms], Uber welche die Buslast ermittelt wird

zuléssig = 20...1 000 ms

Parameter der Ausgange
2182
R Datentyp Beschreibung
ERRORFRAMES WORD Anzahl der auf dem CAN-Bus aufgetretenen Error-Frames seit dem
letzten Reset
BUSLOAD BYTE mittlere Buslast in [%]

zuléssig: 0...100
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CANx_DOWNLOADID

11841

= CANx Download-ID

x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerét, — Datenblatt)

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:
CANx_DOWNLOADID

= ENABLE
—1ID

Beschreibung
11846

CANx_DOWNLOADID stellt den Download-Identifier fur die CAN-Schnittstelle x ein.
Mit dem FB kann der Kommunikations-Identifier fir den Programm-Download und das Debuggen

eingestellt werden. Der neue Wert wird eingetragen, wenn der Eingang ENABLE auf TRUE gesetzt
wird.

() Der neue Wert wird erst nach einem RESET glltig (Spannung Aus/Ein oder Soft-Reset).

Parameter der Eingédnge
649

Parameter Datentyp Beschreibung

ENABLE BOOL TRUE (im 1. ZykKlus):
Parameter {ibernehmen und aktivieren

sonst: diese Funktion wird nicht ausgefiihrt

ID BYTE Download-ID der CAN-Schnittstelle x setzen
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerat,
— Datenblatt)
zuléssig = 1...127
voreingestellt = 127 - (x-1)
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CANx_ERRORHANDLER

2174
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerét, — Datenblatt)

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)

Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

CANx_ERRORHANDLER
=1 BUSOFF_RECOVER

Beschreibung

2329
13991

[ wenn die automatische Bus-Recover-Funktion genutzt werden soll (Voreinstellung), darf
CANx_ERRORHANDLER nicht in das Programm eingebunden und instanziert werden!

CANx_ERRORHANDLER fihrt ein "manuelles" Bus-Recover auf der CAN-Schnittstelle x durch.

» Nach einem erkannten CAN-Busoff den FB fiir einen Zyklus mit BUSOFF_RECOVER = TRUE
aufrufen, damit die Steuerung wieder auf dem CAN-Bus senden und empfangen kann.

» AnschlieRend im Anwendungsprogramm fiir diese CAN-Schnittstelle das Fehlerbit
CANx_BUSOFF zuriicksetzen.

> Die CAN-Schnittstelle arbeitet wieder.

Parameter der Eingédnge
2177

Parameter Datentyp Beschreibung

BUSOFF_RECOVER BOOL TRUE (nur 1 Zyklus lang):
> Bus-off-Zustand beheben
> Neustart der CAN-Schnittstelle

FALSE:  Funktion wird nicht ausgefiihrt
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CANx_RECEIVE

627
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerét, — Datenblatt)

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)

Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

CANx_RECEIVE
—| conFiG DATA |—
—]CLEAR pLC |—
—ip RTR |—
AVAILABLE |—
OVERFLOW |—

Beschreibung
13338

CANx_RECEIVE konfiguriert ein Datenempfangsobjekt und liest den Empfangspuffer des
Datenobjektes aus.

» Den FB fur jedes Datenobjekt in der Initialisierungsphase einmalig aufrufen, um dem CAN-
Controller die Identifier der Datenobjekte bekannt zu machen.

» Im weiteren Programmzyklus CANx_RECEIVE zum Auslesen des jeweiligen Empfangspuffers
aufrufen, bei langen Programmzyklen auch mehrfach.

» Je CAN-Schnittstelle sind maximal 256 Instanzen fir den FB CANx_RECEIVE mdglich.

» Im Standard Mode kénnen alle 2048 IDs gleichzeitig genutzt werden
Im Extended Mode kénnen nur 256 (beliebige) IDs gleichzeitig genutzt werden.

» Jede ID (Standard oder Extended) kann nur einer FB-Instanz zugeordnet werden.
Bei mehrfacher Nutzung einer ID: jeweils die letzte aufgerufene Instanz.

» Im FB CANXx einstellen, ob CANx_RECEIVE Normal oder Extended Frames empfangen soll.

>  Wird CANx_RECEIVE fur den Empfang eines Normal Frame konfiguriert, wird der Frame mit
dieser ID nicht mehr an einen eventuell vorhandenen CANopen Stack weitergeleitet.

> Wird eine ID aulRerhalb des zulassigen Bereichs eingestellt (abhangig von der Einstellung in
CANX), wird der Funktionsbaustein nicht ausgefthrt.

» Den Ausgang AVAILABLE auswerten, so dass neu eingegangene Datenobjekte rechtzeitig aus
dem Puffer gelesen und weiterverarbeitet werden.
Receive-Puffer. max. 16 Software-Puffer pro Identifier.

> Jeder Aufruf des FB dekrementiert das Byte AVAILABLE um 1.
Ist AVAILABLE = 0, sind keine Daten im Puffer.

» Den Ausgang OVERFLOW auswerten, um einen Uberlauf des Datenpuffers zu erkennen.
Wenn OVERFLOW = TRUE, dann ist mindestens 1 Datenobjekt verloren gegangen.
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Parameter der Eingédnge

Parameter
CONFIG

CLEAR

Parameter der Ausgange

Parameter
DATA

DLC

RTR

AVAILABLE

OVERFLOW

Datentyp
BOOL

BOOL

DWORD

Datentyp
ARRAY [0..7] OF BYTE
BYTE

BOOL = FALSE

BYTE

BOOL

2172
Beschreibung
TRUE (im 1. Zyklus):
Datenobjekt konfigurieren

FALSE:  im weiteren Programmablauf

TRUE: Empfangspuffer 1dschen
FALSE:  Funktion wird nicht ausgefiihrt

Nummer des Datenobjekt-Identifiers:
Normal Frame (2'* IDs):

0...2 047 = 0x0000 0000...0x0000 07FF
Extended Frame (22 IDs):

0...536 870 911 = 0x0000 0000...0x1FFF FFFF

19810

Beschreibung
empfangene Daten (1...8 Bytes)

Anzahl der Bytes des aus dem Empfangspuffer ausgelesenen CAN-
Telegramms
zulassig: 0...8

empfangene Nachricht war ein Remote Transmission Request
(wird hier nicht unterstiitzt)

Anzahl der empfangenen, aber noch nicht aus dem Empfangspuffer
ausgelesenen CAN-Telegramme (vor dem Aufruf des FB).
mdgliche Werte =0...16

0 = keine giltigen Daten vorhanden

TRUE: Uberlauf des Datenpuffers = Datenverlust!
FALSE:  Datenpuffer ist ohne Datenverlust
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CANx_TRANSMIT

609
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerét, — Datenblatt)

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)

Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

CANx_TRANSMIT

ID RESULT p—
DLC
DATA
ENABLE

Beschreibung
2166

CANX_TRANSMIT ubergibt in jedem Aufruf ein CAN-Datenobjekt (Message) an den CAN-Controller
zur Ubertragung.
» Den FB fur jedes Datenobjekt im Programmzyklus aufgerufen, bei langen Programmzyklen auch

mehrfach.

Transmit-Puffer: max. 16 Software- und 1 Hardware-Puffer fur alle Identifier zusammen.
» Den Ausgang RESULT auswerten zur Prifung, dass der Sendeauftrag angenommen wurde.
Vereinfacht gilt bei 125 kBit/s, dass pro 1 ms ein Sendeauftrag ausgefuhrt werden kann.

Uber den Eingang ENABLE kann die Ausfiihrung des FB zeitweilig gesperrt werden (ENABLE =
FALSE). Damit kann z.B. eine Busuberlastung verhindert werden.

Mehrere Datenobjekte (mit gleicher oder unterschiedlicher ID) kénnen quasi gleichzeitig verschickt
werden, wenn jedem Datenobjekt ein Merkerflag zugeordnet wird und mit diesem die Ausfiihrung des
FB Uber den ENABLE-Eingang gesteuert wird.

Parameter der Eingange
19813

Parameter Datentyp Beschreibung
D DWORD Nummer des Datenobjekt-Identifiers:
Normal Frame (2'" IDs):
0...2 047 = 0x0000 0000...0x0000 07FF
Extended Frame (22 IDs):
0...536 870 911 = 0x0000 0000...0x1FFF FFFF
DLC BYTE Anzahl der zu Ubertragenden Bytes aus dem Array DATA
zuléssig: 0...8
DATA ARRAY [0..7] OF BYTE zu sendende Daten (1...8 Bytes)
ENABLE BOOL TRUE: Baustein ausflihren
FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert
Parameter der Ausgange
2168
Parameter Datentyp Beschreibung
RESULT BOOL TRUE (nur 1 Zyklus lang):

der Baustein hat den Sendeauftrag angenommen
FALSE:  Sendeauftrag wurde nicht angenommen
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5.2.2 Bausteine: CANopen-Master

Inhalt
CANX_MASTER_EMCY_HANDLER ...t e e e e e e e e et e e a e aeeaaaes 84
CANX_MASTER_SEND_EMERGENCY ..ottt ettt e e et e e e e e e e eaaann e e e e aaaes 85
(O N D Y NS I = S I AN U TP 87

Fir den CANopen-Master stellt ifm electronic eine Reihe von Bausteinen zur Verfligung, die im
Folgenden erklart werden.
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CANx_MASTER_EMCY_HANDLER

2006
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerét, — Datenblatt)

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)

Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_CANopenxMaster_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

CANx_MASTER_EMCY_HANDLER

=] CLEAR_ERROR_FIELD ERROR_REGISTER —
ERROR_FIELD p=—

Beschreibung
2009

CANx_MASTER_EMCY_HANDLER verwaltet den gerateeigenen Fehlerstatus des Masters. Der FB
muss in folgenden Fallen aufgerufen werden:

e der Fehlerstatus soll ins Netzwerk tbertragen werden und

e die Fehlermeldungen des Anwendungsprogramms sollen im Objektverzeichnis gespeichert
werden.

Uber den FB kénnen die aktuellen Werte aus dem Error-Register (Index 0x1001/01) und Error Field
(Index 0x1003/0-5) des CANopen-Objektverzeichnis ausgelesen werden.

@ sollen anwendungsspezifische Fehlernachrichten im Objektverzeichnis gespeichert werden,
muss CANx_MASTER_EMCY_HANDLER nach dem (mehrfachen) Bearbeiten von
CANx_MASTER_SEND_EMERGENCY (— S. 85) aufgerufen werden.

Parameter der Eingange
2010

Parameter Datentyp Beschreibung
CLEAR_ERROR_FIELD BOOL FALSE = TRUE (Flanke):
+ Inhalt des ERROR_FIELD an FB-Ausgang ausgeben
+ Inhalt des ERROR_FIELD im Objektverzeichnis léschen
sonst: diese Funktion wird nicht ausgefiihrt
Parameter der Ausgange
2011
R Datentyp Beschreibung
ERROR_REGISTER BYTE Zeigt den Inhalt des OBV Index 0x1001 (Error-Register)
ERROR_FIELD ARRAY [0..5] OF WORD Zeigt den Inhalt des OBV Index 0x1003 (Error-Field)

ERROR_FIELDI0]: Anzahl der gespeicherten Fehler

ERROR_FIELDJ1...5]: gespeicherte Fehler, der jiingste Fehler steht
im Index [1]
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CANx_MASTER_SEND_EMERGENCY

2012
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerét, — Datenblatt)

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_CANopenxMaster_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

CANx_MASTER_SEND_EMERGENCY

ENABLE

ERROR

ERROR_CODE
ERROR_REGISTER
MANUFACTURER_ERROR_FIELD

Beschreibung
2015

CANx_MASTER_SEND_EMERGENCY versendet anwendungsspezifische Fehlerstatus. Der FB wird
aufgerufen, wenn der Fehlerstatus an andere Gerate im Netzwerkverbund tbertragen werden soll.

@ sollen anwendungsspezifische Fehlernachrichten im Objektverzeichnis gespeichert werden,
muss CANx_MASTER_EMCY_HANDLER (— S. 84) nach dem (mehrfachen) Bearbeiten von
CANx_MASTER_SEND_ EMERGENCY aufgerufen werden.

Parameter der Eingédnge
2016

Parameter Datentyp Beschreibung

ENABLE BOOL TRUE: Baustein ausflihren

FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert

ERROR BOOL Uber diesen Eingang wird dem FB die Information iibergeben, ob der
zum konfigurierten Fehlercode gehdrende Fehler aktuell anliegt.

FALSE = TRUE (Flanke):
sendet den anstehenden Fehler-Code
falls Eingang in der letzten Sekunde nicht TRUE war

TRUE = FALSE (Flanke)
UND Fehler steht nicht mehr an:
Nach Verzdgerung von ca. 1 s:
> Null-Fehlermeldung wird gesendet

sonst: diese Funktion wird nicht ausgefiihrt

ERROR_CODE WORD Der Error-Code gibt detailliert Auskunft Uber den erkannten Fehler.
Die Werte sollten gemaR der CANopen-Spezifikation eingetragen
werden.

ERROR_REGISTER BYTE ERROR_REGISTER gibt die Art des Fehlers an.
Der hier angegebene Wert wird mit allen anderen aktuell aktiven
Fehlernachrichten bitweise ODER-verknipft. Der sich hierbei
ergebende Wert wird ins Error-Register (Index 10014¢/00)
geschrieben und mit der EMCY-Nachricht versendet.
Die Werte sollten gemaR der CANopen-Spezifikation eingetragen
werden.

MANUFACTURER_ERROR_FIELD ARRAY [0..4] OF BYTE Hier kénnen bis zu 5 Bytes anwendungsspezifische
Fehlerinformationen eingetragen werden. Das Format ist dabei frei
wéhlbar.
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Beispiel: CANx_MASTER_SEND_EMERGENCY

ClearErrarFi

o001
"""" SendEmeyt
CAN1_MASTER_SEMD_EMERGENCY
TRUE—EM&ELE
|apmiEmer1 JERROR
1GEFFO0=-ERROR_CODE
16#01{ERROR_REGISTER
—MANUFACTURER _ERROR_FIELD
o0z
SendEmcy2
CaM1_MASTER_SEMD_EMERGENGCY
TRUE-ENSELE
ApRIENoFI—ERROR
| B2 F01—ERROR_CODE
16281 —-ERROR_REGISTER
MANUFACTURER _ERROR_FIELD
0003
BendEmicy3
CANT_MASTER_SEMD_EMERGEMCY
IRUESEMABLE
ApplErmori—-ERROR
1 G#FFO2-HERROR_CODE
16%81=ERROR_REGISTER
MANUFACTURER_ERROR_FIELD
004

EmcyHandler
Ca&H1_MASTER_EMCY_HAMDLER
aldq{CLEAR_ERROR_FIELD

ERROR_REGISTER———————0hjekt1 001h
ERROR_FIELD|—Ohjeki1 003k

In diesem Beispiel werden nacheinander 3 Fehlermeldungen generiert:
ApplErrorl, Code = OXFFO0 im Fehlerregister 0x81
ApplError2, Code = OxFFO1 im Fehlerregister 0x81
ApplError3, Code = OxFF02 im Fehlerregister 0x81

1.
2.
3.

2018

Der FB CAN1_MASTER_EMCY_HANDLER sendet die Fehlermeldungen an das Fehler-Register
"Objekt 0x1001" im Fehler-Array "Objekt 0x1003".
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CANx_MASTER_STATUS

2692
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerét, — Datenblatt)

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)

Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_CANopenxMaster_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

CANx_MASTER_STATUS
=] GLOBAL_START NODE_ID |—
—] CLEAR_RX_OVERFLOW_FLAG BAUDRATE |—
=i CLEAR_RX_BUFFER NODE_STATE }—
—] CLEAR_TX_OVERFLOW_FLAG SYNC |—
— CLEAR_TX_BUFFER RX_OVERFLOW |—
=] CLEAR_OD_CHANGED_FLAG TX_OVERFLOW |—
—] CLEAR_ERROR_CONTROL OD_CHANGED }—
= RESET_ALL_NODES ERROR_CONTROL |—
—{ START_ALL_NODES GET_EMERGENCY |—
= NODE_STATE_SLAVE FIRST_NODE_INDEX }—
— EMERGENCY_OBJECT_SLAVES  LAST_NODE_INDEX |—

Beschreibung
2024

Status-Anzeige des als CANopen-Master eingesetzten Gerates

Der FB zeigt den Status des als CANopen-Master eingesetzten Gerates an. Weitere Mdglichkeiten:
« den Status des Netzwerks Uberwachen

 den Status der angeschlossenen Slaves Uberwachen

« die Slaves im Netzwerk zurlicksetzen oder starten.

Der FB vereinfacht die Anwendung der CODESYS-CANopen-Master-Bibliotheken. Wir empfehlen
dringend, die Auswertung des Netzwerkstatus und der Fehlermeldungen Uber diesen FB
vorzunehmen.
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Parameter der Eingédnge

Parameter
GLOBAL_START

CLEAR_RX_OVERFLOW_FLAG

CLEAR_RX_BUFFER

CLEAR_TX_OVERFLOW_FLAG

CLEAR_TX_BUFFER

CLEAR_OD_CHANGED_FLAG

CLEAR_ERROR_CONTROL

RESET_ALL_NODES

START_ALL_NODES

NODE_STATE_SLAVES

EMERGENCY_OBJECT_SLAVES

Datentyp
BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

DWORD

DWORD

19861

Beschreibung

TRUE: Alle angeschlossenen Netzwerkteilnehmer (Slaves)
werden gleichzeitig bei der Netzwerkinitialisierung
gestartet (= Zustand OPERATIONAL).

FALSE:  Die angeschlossenen Netzwerkteilnehmer werden
einzeln nacheinander gestartet.

FALSE = TRUE (Flanke):
Fehlerflag RX_OVERFLOW Idschen

sonst: diese Funktion wird nicht ausgefiihrt

FALSE = TRUE (Flanke):
Daten im Empfangspuffer I6schen

sonst: diese Funktion wird nicht ausgeftihrt

FALSE = TRUE (Flanke):
Fehlerflag TX_OVERFLOW I6schen

sonst: diese Funktion wird nicht ausgefiihrt

FALSE = TRUE (Flanke):
Daten im Sendepuffer I1dschen

sonst: diese Funktion wird nicht ausgefiihrt

FALSE = TRUE (Flanke):
Flag OD_CHANGED léschen

sonst: diese Funktion wird nicht ausgeftihrt

FALSE = TRUE (Flanke):
Die Guard-Fehlerliste (ERROR_CONTROL) Idschen

sonst: diese Funktion wird nicht ausgefiihrt

FALSE = TRUE (Flanke):
Alle angeschlossenen Netzwerkteilnehmer (Slaves)
werden per NMT-Kommando zuriickgesetzt

sonst: diese Funktion wird nicht ausgefiihrt

FALSE = TRUE (Flanke):
Alle angeschlossenen Netzwerkteilnehmer (Slaves)
werden per NMT-Kommando gestartet

sonst: diese Funktion wird nicht ausgefiihrt

Zeigeradresse auf ein Array [0.. MAX_NODEINDEX] of
CANx_NODE_STATE

In das Array werden die Statusinformationen der im CANopen-
Netzwerk befindlichen Slaves geschrieben. Uber den Zugriff auf
bestimmte Werte in den Strukturen im Array kann auch das Verhalten
der Slaves gesteuert werden.

MAX_NODEINDEX ist eine Konstante, die beim Ubersetzen der
Anwendung von CODESY'S ermittelt wird.

@ Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein
libergeben!

Beispiel-Code — Kapitel Beispiel: CANx_MASTER_STATUS
(—8.91)

Zeigeradresse auf ein Array [0.. MAX_NODEINDEX] of
CANx_EMERGENCY_MESSAGE

Zeigt die zuletzt aufgetretenen Fehlermeldungen aller
Netzwerkknoten.

@ Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein
libergeben!
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Parameter der Ausgénge
2696

PErETEET Datentyp Beschreibung

NODE_ID BYTE aktuelle Knoten-ID des CANopen-Masters

BAUDRATE WORD aktuelle Baudrate des CANopen-Masters in [kBaud]

NODE_STATE INT aktueller Status des CANopen-Masters

SYNC BOOL SYNC-Signal des CANopen-Masters

TRUE: Im letzten Zyklus wurde ein SYNC-Signal gesendet
FALSE:  Im letzten Zyklus wurde kein SYNC-Signal gesendet

RX_OVERFLOW BOOL TRUE: Fehler: Empfangspuffer-Uberlauf
FALSE:  kein Uberlauf
TX_OVERFLOW BOOL TRUE: Fehler: Sendepuffer-Uberlauf

FALSE:  kein Uberlauf
OD_CHANGED BOOL TRUE: Daten im Objektverzeichnis des CANopen-Masters
wurden geandert
FALSE:  keine Datenanderung

ERROR_CONTROL ARRAY [0..7] OF BYTE Das Array enthalt die Liste (max. 8) der fehlenden Netzwerkknoten
(Guard- oder Heartbeat-Fehler)

GET_EMERGENCY STRUCT Am Ausgang stehen die Daten fiir die Struktur
CANx_EMERGENCY_MESSAGE A CANx_EMERGENCY_MESSAGE zur Verfiigung.

Es wird immer die zuletzt empfangene EMCY-Nachricht im
CANopen-Netzwerk angezeigt.

Liste aller aufgetretenen Fehler erhalten:
das Array EmergencyObjectSlavesArray auswerten!

FIRST_NODE_INDEX INT Bereich, in dem sich die Knotennummern der an diesem CAN-Bus
LAST NODE INDEX INT angeschlossenen Knoten (Slaves) befinden
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Parameter der internen Strukturen

2698

Hier sehen Sie die Strukturen der in diesem Baustein genutzten Arrays.

Die Anwendung des FB CANx_MASTER_STATUS zeigen Ihnen die Code-Fragmente am Beispiel
des Controllers CR0032 — Kapitel Beispiel: CANx_MASTER_STATUS (— S. 91).

Struktur von CANx_EMERGENCY_MESSAGE

13996

Die Struktur ist in den globalen Variablen der Bibliothek ifm_CR@033_CANopenMaster_Vxxyyzz.LIB

angelegt.

Parameter
NODE_ID

ERROR_CODE
ERROR_REGISTER

MANUFACTURER_ERROR_FIELD

Struktur von CANx_NODE_STATE

Die Struktur ist in den globalen Variablen der Bibliothek

angeleqgt.

Parameter
NODE_ID

NODE_STATE

LAST_STATE

RESET_NODE
START_NODE

PREOP_NODE

SET_TIMEOUT_STATE

SET_NODE_STATE

Datentyp
BYTE

WORD

BYTE

ARRAY [0..4] OF BYTE

Datentyp
BYTE

BYTE

BYTE

BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

Beschreibung

Node-ID des Teilnehmers, von dem die EMCY-Nachricht empfangen
wurde

Error-Code mit der Information, welcher Fehler aufgetreten ist.
— CANopen-Spezifikation CiA Draft Standard 301 Version 4

Wert im Error-Register (Index 0x1001/00) des sendenden
Teilnehmers

herstellerspezifischer Datenbereich in der EMCY-Nachricht

13997
ifm_CROO33_CANopenMaster_Vxxyyzz.LIB

Beschreibung

Node-ID des CANopen-Slaves, zu dem die Statusinformationen und
Konfigurationsflags in der Struktur gehéren

aktueller Status des CANopen-Slaves aus Sicht des CANopen-
Stacks des CANopen-Masters

der letzte bekannte Status des CANopen-Slaves
0 = Bootup-Nachricht vom CANopen-Slave empfangen

4 = CANopen-Slave im Status PRE-OPERATIONAL
und wird per SDO-Zugriff konfiguriert

5 = CANopen-Slave im Status OPERATIONAL
127 = CANopen-Slave im Status PRE-OPERATIONAL

Flag zum manuellen Zurticksetzen des CANopen-Slaves
(NMT-Kommando = Reset_Node)

Flag zum manuellen Starten des CANopen-Slaves
(NMT-Kommando = start)

Flag zum manuellen Versetzen des CANopen-Slaves in den Zustand
PRE-OPERATIONAL
(NMT-Kommando = enter PRE-OPERATIONAL)

Flag zum manuellen Uberspringen der Initialisierung eines CANopen-
Slaves, wenn Folgendes zutrifft:

+ Slave ist nicht im Netzwerk vorhanden

+ und Slave ist nicht als optional konfiguriert

Flag zum manuellen Einleiten der Initialisierung eines CANopen-
Slaves

Der Slave hatte sich beim Zugriff auf das Objekt 0x1000 als ein
anderer Geréatetyp identifiert, als in der EDS-Datei angegeben ist, die
in der CODESYS-Steuerungskonfiguration eingebunden wurde

90



ifm Programmierhandbuch ecomatmobile Controller (CR0033, CR0133) Laufzeitsystem V02.00.03 2018-01-10

ifm-Funktionselemente ifm-Bausteine fiir das Gerat CR0033

Beispiel: CANx_MASTER_STATUS

2031

Slave-Informationen

2699
Damit Sie auf die Informationen der einzelnen CANopen-Knoten zugreifen kénnen, missen Sie ein
Array der jeweiligen Struktur anlegen. Die Strukturen sind in der Bibliothek enthalten. Sie kénnen Sie
im Bibliotheksverwalter unter [Datentypen] sehen.

Die Anzahl der Array-Elemente wird bestimmt durch die Globale Variable MAX_NODEINDEX, die

automatisch vom CANopen-Stack angelegt wird. Sie enthalt die Anzahl der im Netzwerkkonfigurator
angegebenen Slaves minus 1.

(™ bie Nummern der Array-Elemente entsprechen nicht der Node-ID. Der Identifier kann aus der
jeweiligen Struktur unter NODE_ID ausgelesen werden.

Programm-Beispiel zu CAN1_MASTER_STATUS

20651
Variablen-Deklaration:

VAR
Statua: CANI_MASTER_STATUS,

Led3taius: BOOL = TRLIE;
StartAiModes: BOOL:= TRUE;
ClearRoCverowFlag BOOL,
ClearRxBuiter; BOUL
ClearmxDverlowFlag: BOOL,
ClearmsBufer; BOOL;
ClearldChanged: BOOL;
ClearErmorControl: BOOL;
ResetdiModes: BOOL;
MogdeStateSlavesAray. ARRAY [0.MAX_MNODEINDEX] OF CAN1_MODE_STATE;
Emergencylplectsiavesamay; ARRAD. MAX_MODEIMDEX] OF CANT_EMERGEMCY_MESEAGE;
my_node_|d: BYTE;
my_baudrate: WORD,
my_node_state: INT;
Sync: BOGL;
RxOverllow: BOOL;
Todverfow: BOOL;
QdChanged: BOOL;
GuardHeanbeatEmoraray; ARRAYD.T) OF BYTE:
GetEmergency: CANI_ENERGEMCY_MESEAGE;
StartZ: BOGL;
Ency_handler CANI_MASTER_EMCY_HANDLER;
reset_emcy. BOOL
EMD_VAR

Programm-Beispiel:

Stalus
ADR CAM1_MASTER_STATUS
MNeodeSiataSismsdmay SlarAliModes-|GLOBAL_START MODE_ID my_nods_id
IClaarRxivartowFlag—CLEAR R _OVERFLOW_FLAG BAUDRATE—
ClearfxBufarqCLEAR_RX_SUFFER ROOE_STATE—
EmergencydbjacSisesAmay: ClearTadvartowFlag-—{CLEAR_TX_OYERFLOW_FLAG SMC—
ClearTxBufferHCLEAR_TX_EUFFER ¥ _OVERFLOWE—
ClearDoChangad-CLEAR_J0_CHANGED_FLAG TA_CNERFLOWI—
ClearErmorConrod{CLEAR_ERROIR_COMTROL OD_CHAMNGED|—
ResaliMoszs—{RESET_ALL_NCOES ERROR_COMTROLl—
slartz2<3TART_ALL_MAODES GET_EMERGENCY|—
MODE_STATE_SLAVES FIRST_MODE_INDEX|—
EMERGEMCY_DOBJECT_SLAVES LAST_MODE _INDEX|—
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Struktur Knoten-Status

TYPE CAM1_HODE_STATE ;

STRUET
HODE_|D; BYTE;
HODE_STATE: BYTE;
LAST_STATE: BYTE;
RESET_NODE: BOOL:
START_MODE: BOOL;
PRECP_RMODE: BOOL;
SET_TIMEQUT_STATE: BOGL:
SET_MODE_STATE: BOOL,;

END_STRUGCT

END_TYFE

Struktur Emergency_Message

TYPE CAN1_EMERGENCY_WMESSAGE ;
STRUET
HODE_|D: BYTE;
ERROR_CODE: WORD,;
ERROR_REGISTER: BYTE;

MANUFACTURER_ERROR_FIELD: ARRAY[D.4] OF BYTE;

END_STRUGCT
EMD_TYPE

2034

2035
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5.2.3 Bausteine: CANopen-Slave

Inhalt
CANX_SLAVE_EMCY _HANDLER ... oottt e e e e et e e st e e e e e e e e eaaaanaeeaaees 94
CANX_SLAVE _NODEID ...uiiiiiieiiiiieie ettt e e e e e e et a e e e e et e e e ta bt e e e e e e eaataa e e eeeeaesssnnneaeaaaees 95
CANX_SLAVE_SEND EMERGENCQCY ...ttt ettt ss s e ettt s e e e e e eaaatn e e e e e e aesssnnannaenaaees 96
CANX_SLAVE_SET PREOP ...ttt e e e e e e e s e e e e e et e e et e e eeaaees 98
CANX _SLAVE ST ATUS oottt ettt e e e e et e e et e e e e et e e e tat s e e e e e e e esbaaeeeeeeeesannnnaeeeaees 99

Fir den CANopen-Slave stellt ifm electronic eine Reihe von Bausteinen zur Verfligung, die im
Folgenden erklart werden.
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CANx_SLAVE_EMCY_HANDLER

2050

x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerét, — Datenblatt)

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)

Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_CANopenxSlave_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

CANx_SLAVE_EMCY_HANDLER

=] CLEAR_ERROR_FIELD ERROR_REGISTER —
ERROR_FIELD p=—

Beschreibung

2053

CANx_SLAVE_EMCY_HANDLER verwaltet den gerateeigenen Fehlerstatus des CANopen-Slaves:

* Error Register (Index 0x1001) und

* Error Field (Index 0x1003) des CANopen Objektverzeichnis.

» Den FB in folgenden Fallen aufrufen:

+ der Fehlerstatus soll ins CAN-Netzwerk tbertragen werden und
+ die Fehlernachrichten des Anwendungsprogramms sollen im Objektverzeichnis gespeichert

werden.

CANx_SLAVE_EMCY_HANDLER aufrufen!

(M Sollen die Fehlernachrichten im Objektverzeichnis gespeichert werden?
» Nach dem (mehrfachen) Bearbeiten von CANx_SLAVE_SEND_EMERGENCY (— S. 96) einmalig

Parameter der Eingange

Parameter Datentyp
CLEAR_ERROR_FIELD BOOL

Parameter der Ausgange
Parameter Datentyp
ERROR_REGISTER BYTE
ERROR_FIELD ARRAY [0..5] OF WORD

2054
Beschreibung
FALSE = TRUE (Flanke):

+ Inhalt des ERROR_FIELD an FB-Ausgang ausgeben
* Inhalt des ERROR_FIELD im Objektverzeichnis Ischen

sonst: diese Funktion wird nicht ausgefiihrt

2055

Beschreibung

Zeigt den Inhalt des OBV Index 0x1001 (Error-Register)

Zeigt den Inhalt des OBV Index 0x1003 (Error-Field)
ERROR_FIELDJ[0]: Anzahl der gespeicherten Fehler

ERROR_FIELDI1...5]: gespeicherte Fehler, der jiingste Fehler steht
im Index [1]
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CANx_SLAVE_NODEID

2044

= CANXx Slave Node-ID
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerét, — Datenblatt)

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR@033_CANopenxSlave_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:
CANx_SLAVE_NODEID

= ENABLE
=—{NODEID

Beschreibung
2049

CANx_SLAVE_NODEID ermdglicht das Einstellen der Node-ID eines CANopen-Slaves zur Laufzeit
des Anwendungsprogramms.

Der FB wird im Normalfall bei der Initialisierung der Steuerung einmalig, im ersten Zyklus, aufgerufen.
Anschliel3end wird der Eingang ENABLE wieder auf FALSE gesetzt.

Parameter der Eingange
2047

Parameter Datentyp Beschreibung
ENABLE BOOL FALSE = TRUE (Flanke):
Parameter iibernehmen und aktivieren
sonst: diese Funktion wird nicht ausgefiihrt
NODEID BYTE Node-ID = ID des Knotens

zuldssige Werte = 1...127
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CANx_SLAVE_SEND_EMERGENCY

2056
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerét, — Datenblatt)

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_CANopenxSlave_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

CANx_SLAVE_SEND_EMERGENCY

ENABLE

ERROR

ERROR_CODE
ERROR_REGISTER
MANUFACTURER_ERROR_FIELD

Beschreibung

2059
CANx_SLAVE_SEND_EMERGENCY versendet anwendungsspezifische Fehlerstatus. Das sind
Fehlernachrichten, die zuséatzlich zu den gerateinternen Fehlernachrichten (z.B. Kurzschluss am
Ausgang) gesendet werden sollen.
» Den FB aufrufen, wenn der Fehlerstatus an andere Gerate im Netzwerkverbund tbertragen
werden soll.
Parameter der Eingédnge
2060
PR Datentyp Beschreibung
ENABLE BOOL TRUE:  Baustein ausfiihren
FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert
ERROR BOOL Uber diesen Eingang wird dem FB die Information iibergeben, ob der

zum konfigurierten Fehlercode gehérende Fehler aktuell anliegt.

FALSE = TRUE (Flanke):
sendet den anstehenden Fehler-Code
falls Eingang in der letzten Sekunde nicht TRUE war

TRUE = FALSE (Flanke)
UND Fehler steht nicht mehr an:
Nach Verzégerung von ca. 1 s:
> Null-Fehlermeldung wird gesendet

sonst: diese Funktion wird nicht ausgefiihrt

ERROR_CODE WORD Der Error-Code gibt detailliert Auskunft Uber den erkannten Fehler.
Die Werte sollten gemaR der CANopen-Spezifikation eingetragen
werden.

ERROR_REGISTER BYTE ERROR_REGISTER gibt die Art des Fehlers an.

Der hier angegebene Wert wird mit allen anderen aktuell aktiven
Fehlernachrichten bitweise ODER-verknUpft. Der sich hierbei
ergebende Wert wird ins Error-Register (Index 10014¢/00)
geschrieben und mit der EMCY-Nachricht versendet.

Die Werte sollten gemaR der CANopen-Spezifikation eingetragen
werden.

MANUFACTURER_ERROR_FIELD ARRAY [0..4] OF BYTE Hier kénnen bis zu 5 Bytes anwendungsspezifische
Fehlerinformationen eingetragen werden. Das Format ist dabei frei
wéhlbar.
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Beispiel: CANx_SLAVE_SEND_EMERGENCY

jooni
SendEmcyl
CaM1_SLAVE_SEMD_EMERGEMCY
TRUE-{EMABLE
ApPIETOF HERROR
16#FFO0—ERROR_CODE
16#81HERROR_REGISTER
~MANUFACTURER_ERROE_FIELD
jonz
SendEmey2
CAN1_SLAVE_SEND_EMERGERCY
TRUE—-EMABLE
ApplEror2HERROR
1GEFF01=ERROR_CODE
16¥01{ERROR_REGISTER
ANUFACTURER_ERROR_FIELD
joon3
SendEmcy3
CAN1_SLAVE_SEND_EMERGEMCY
TRUE={EMABLE
ApplErmoriqERROR
16#FFO02—ERROR_CO0E
16481 4ERROR_REGISTER
MANUFACTURER_ERROR_FIELD
jaons
EmeyHandlier
CAM1_BLaVE_EMCY_HAMDLER
ClearEmarField{CLEAR_ERROR_FIELD ERROR_REGISTER
ERROR_FIELD—OBjekii0d3h

In diesem Beispiel werden nacheinander 3 Fehlermeldungen generiert:
ApplErrorl, Code = OXFFO0 im Fehlerregister 0x81
ApplError2, Code = OxFFO1 im Fehlerregister 0x81
ApplError3, Code = OxFF02 im Fehlerregister 0x81

1.
2.
3.

2062

Der FB CAN1_SLAVE_EMCY_HANDLER sendet die Fehlermeldungen an das Fehler-Register
"Objekt 0x1001" im Fehler-Array "Objekt 0x1003".
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CANx_SLAVE_SET_PREOP

2700
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerét, — Datenblatt)

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_CANopenxSlave_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

CANx_SLAVE_SET_PREOP

—1ENABLE

Beschreibung

2703
CANx_SLAVE_SET_PREOP schaltet den Betriebsmodus dieses CANopen-Slaves von
OPERATIONAL auf PRE-OPERATIONAL.

Normalerweise schaltet das Geréat im Fehlerfall wie folgt (abhéngig von der Fehlerklasse):

« ein fataler Fehler flihrt zu Soft-Reset der Steuerung

* ein Error-Stop-Fehler fihrt zu einem System-Stop

Unter bestimmten Bedingungen kann es erforderlich sein, dass das Anwendungsprogramm den
Betriebszustand des als Slave arbeitenden Gerats auf PRE-OPERATIONAL setzt. Dies erfolgt Gber
den hier beschriebenen FB.

Parameter der Eingange
2704

Parameter Datentyp Beschreibung
ENABLE BOOL FALSE = TRUE (Flanke):
Slave auf PRE-OPERATIONAL setzen
sonst: diese Funktion wird nicht ausgefiihrt
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CANx_SLAVE_STATUS

x =1...n = Nummer der CAN-

Schnittstelle (je nach Geréat, — Datenblatt)

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_CANopenxSlave_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

— CLEAR_RX_OVERFLOW_FLAG NODE_ID
— CLEAR_RX_BUFFER BAUDRATE
= CLEAR_TX_OVERFLOW_FLAG NODE_STATE
— CLEAR_TX_BUFFER SYNC
— CLEAR_RESET_FLAGS SYNC_ERROR
— CLEAR_OD_CHANGED_FLAG GUARD_HEARTBEAT_ERROR

CANx_SLAVE_STATUS

RX_OVERFLOW
TX_OVERFLOW
RESET_NODE
RESET_COM
OD_CHANGED
OD_CHANGED_INDEX

Beschreibung

CANx_SLAVE_STATUS zeigt den Status des als CANopen-Slave eingesetzten Gerétes.
@ wir empfehlen dringend, die Auswertung des Netzwerkstatus iber diesen FB vorzunehmen.

Parameter der Eingange

Parameter Datentyp
CLEAR_RX_OVERFLOW_FLAG BOOL
CLEAR_RX_BUFFER BOOL
CLEAR_TX_OVERFLOW_FLAG BOOL
CLEAR_TX_BUFFER BOOL
CLEAR_RESET_FLAGS BOOL
CLEAR_OD_CHANGED_FLAGS BOOL

Beschreibung

FALSE = TRUE (Flanke):
Fehlerflag RX_OVERFLOW I6schen

sonst: diese Funktion wird nicht ausgefiihrt
FALSE = TRUE (Flanke):

Daten im Empfangspuffer 16schen
sonst: diese Funktion wird nicht ausgefiihrt
FALSE = TRUE (Flanke):

Fehlerflag TX_OVERFLOW I6schen
sonst: diese Funktion wird nicht ausgefiihrt
FALSE = TRUE (Flanke):

Daten im Sendepuffer I6schen
sonst: diese Funktion wird nicht ausgefiihrt
FALSE = TRUE (Flanke):

Flag RESET_NODE I8schen
Flag RESET_COM léschen

sonst: diese Funktion wird nicht ausgeftihrt
FALSE = TRUE (Flanke):

Flag OD_CHANGED léschen
Flag OD_CHANGED_INDEX Iéschen

sonst: diese Funktion wird nicht ausgefiihrt
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Parameter der Ausgénge
2068
PErETEET Datentyp Beschreibung
NODE_ID BYTE aktuelle Knoten-ID des CANopen-Slaves
BAUDRATE WORD aktuelle Baudrate des CANopen-Knotens in [kBaud]
NODE_STATE BYTE aktueller Status des CANopen-Slaves

0 = Bootup-Nachricht versendet

4 = CANopen-Slave im Status PRE-OPERATIONAL
und wird per SDO-Zugriff konfiguriert

5 = CANopen-Slave im Status OPERATIONAL
127 = CANopen-Slave im Status PRE-OPERATIONAL

SYNC BOOL SYNC-Signal des CANopen-Masters
TRUE: Im letzten Zyklus wurde ein SYNC-Signal empfangen
FALSE:  Im letzten Zyklus wurde kein SYNC-Signal empfangen

SYNC_ERROR BOOL TRUE: Fehler: das SYNC-Signal des Masters wurde nicht
oder zu spat (nach Ablauf von ComCyclePeriod)
empfangen

FALSE:  kein SYNC-Fehler

GUARD_HEARTBEAT_ERROR BOOL TRUE: Fehler: das Guarding- oder Heartbeat-Signal des

Masters wurde nicht oder zu spat empfangen
FALSE:  kein Guarding- oder Heartbeat-Fehler

RX_OVERFLOW BOOL TRUE: Fehler: Empfangspuffer-Uberlauf
FALSE:  kein Uberlauf
TX_OVERFLOW BOOL TRUE: Fehler: Sendepuffer-Uberlauf
FALSE:  kein Uberlauf
RESET_NODE BOOL TRUE: CANopen-Stack des Slaves vom Master
zurlickgesetzt
FALSE: ~ CANopen-Stack des Slaves nicht zurlickgesetzt
RESET_COM BOOL TRUE: Kommunikations-Interface des CAN-Stack wurde

vom Master zuriickgesetzt
FALSE:  Kommunikations-Interface nicht zuriickgesetzt

OD_CHANGED BOOL TRUE: Daten im Objektverzeichnis des CANopen-Masters
wurden geandert

FALSE:  keine Datenanderung
OD_CHANGED_INDEX INT Index des zuletzt gednderten Objektverzeichnis-Eintrags
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524 Bausteine: CANopen SDOs

Inhalt
(O N D ST 1@ T = AN 0 U 102
(07 N DS T I 1@ T AT I 104

Hier finden Sie ifm-Bausteine fir den Umgang von CANopen mit Service Data Objects (SDOSs).
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CANx_SDO_READ

621
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerét, — Datenblatt)
Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

CANx_SDO_READ
— ENABLE RESULT —
— NODE LEN f—
—1IDX
— SuBIDX
=i DATA

Beschreibung
624

CANx_SDO_READ liest das —SDO (— S. 330) mit den angegebenen Indizes aus dem Knoten aus.
Voraussetzung: Knoten muss sich im Zustand PRE-OPERATIONAL oder OPERATIONAL befinden.

Uber diese Indizes kénnen die Eintrage im Objektverzeichnis gelesen werden. Dadurch ist es maoglich,
die Knotenparameter gezielt zu lesen.

(1) Gefahr von Datenverlust!
Genlgend Speicher fir das angeforderte SDO bereitstellen!
Ansonsten werden dahinter liegende Daten Uberschrieben

Beispiel:
joonz|
S00_read]
ADR CAM1_SDO_READ Ei R
sdal_dala — mi-qEMAELE RESULT mi
nade-MNODE LEM{—LEM1- -]
Ids=I0H
subide—SUBIDM
DATA
Parameter der Eingdnge
625
R Datentyp Beschreibung
ENABLE BOOL TRUE: Baustein ausflihren
FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert
NODE BYTE CANopen-ID des Knotens
zuléssig = 1...127 = 0x01...0x7F

IDX WORD Index im Objektverzeichnis

SUBIDX BYTE Subindex bezogen auf den Index im Objektverzeichnis

DATA DWORD Adresse des Empfangsdaten-Arrays

zuldssige Lange = 0...255

Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein
libergeben!
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Parameter der Ausgénge
626
PErETEET Datentyp Beschreibung
RESULT BYTE Riickmeldung des Funktionsbausteins
(mdgliche Meldungen — folgende Tabelle)
LEN WORD Léange des Eintrags in "Anzahl der Bytes"

Der Wert fir LEN darf nicht groRer sein als die Grole des Empfangs-
Arrays. Andernfalls werden beliebige Daten in der Anwendung
Uberschrieben.

Mdgliche Ergebnisse fur RESULT:

Wert
dez | hex
0 00
1 01
2 02
3 03

Beschreibung

FB ist inaktiv
FB-Ausfihrung wurde ohne Fehler beendet — Daten sind giiltig
Funktionsbaustein ist aktiv (Aktion noch nicht beendet)

Fehler, keine Daten wihrend der Uberwachungszeit empfangen
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CANx_SDO_WRITE

615
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerét, — Datenblatt)
Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

CANx_SDO_WRITE

ENABLE RESULT p—
NODE
IDX
SUBIDX
LEN
DATA

Beschreibung
618

CANx_SDO_WRITE schreibt das —SDO (— S. 330) mit den angegebenen Indizes in den Knoten.
Voraussetzung: Knoten muss sich im Zustand PRE-OPERATIONAL oder OPERATIONAL befinden.

Uber diesen FB kénnen die Eintrage im Objektverzeichnis geschrieben werden. Dadurch ist es
moglich, die Knotenparameter gezielt zu setzen.

() Der Wert fiir LEN muss kleiner sein als die GroRe des Sende-Arrays. Andernfalls werden
beliebige Daten versendet.

Beispiel:
Boos

SO _writz1

ADR CAN1_SD0_WRITE EG [

ml =EMABLE RESLILT rm

node—{rODE 14 -
idu D

SUBids—SUIBIC
do_len=-ILEM

SO0 _idata=
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Parameter der Eingédnge

Parameter Datentyp

ENABLE BOOL

NODE BYTE

IDX WORD

SUBIDX BYTE

LEN WORD

DATA DWORD
Parameter der Ausgénge

Parameter Datentyp

RESULT BYTE

Mdgliche Ergebnisse fir RESULT:

619

Beschreibung

TRUE: Baustein ausfiihren

FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert

CANopen-ID des Knotens
zuldssig = 1...127 = 0x01...0x7F

Index im Objektverzeichnis
Subindex bezogen auf den Index im Objektverzeichnis

Léange des Eintrags in "Anzahl der Bytes"

Der Wert fiir LEN darf nicht groRer sein als die GroRe des Sende-
Arrays. Andernfalls werden beliebige Daten versendet.

Adresse des Sendedaten-Arrays
zuldssige Lange =0...255

Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein
Ubergeben!

620

Beschreibung

Ruickmeldung des Funktionsbausteins
(mdgliche Meldungen — folgende Tabelle)

dez Wiart hex Beschreibung

0 00 FB ist inaktiv

1 01 FB-Ausfihrung wurde ohne Fehler beendet — Daten sind gultig
2 02 Funktionsbaustein ist aktiv (Aktion noch nicht beendet)

3 03 Fehler, Daten kdnnen nicht tibertragen werden
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5.25 Bausteine: SAE J1939

Inhalt

B0 10 D PSPPI 107

J1939 X GLOBAL REQUEST ...iiiiiiiiiiiiiiie ettt e e e e et et a s e e e e e e e aa b s e eeaeeeestnnneaeaaeees 108

J1939 X RECEIVE ..ottt e ettt e e e e e e eea b e e e e e e e e eaa b e e eeaeeaaatna e aaaaaaes 110

J1939 X RESPONSE ... ..ottt et et a et e e e e et ae et e e e e e e eeeaa b e e eeeeeearta e e aaaaae 112

J1939 X _SPECIFIC_REQUEST ...ttt ittt e e ettt s s e e e e e e e aab e r e e e e e e eeabaannaeeeaees 114

J1939 X TRANSIMIT et ie ettt ettt e ettt e e et e e et et e e e e e e e e e baa e s e e e e e e e anba e e eeeeeeesbnnnneeeeaees 116
2273

Fir SAE J1939 stellt ifm electronic eine Reihe von Bausteinen zur Verfigung, die im Folgenden
erklart werden.
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J1939 x

2274
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerét, — Datenblatt)

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_J1939 Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

J1939_x

—]ENABLE
—]START
—]MY_ADDRESS

Beschreibung
2276

J1939 x dient als Protokoll-Handler fir das Kommunikationsprofil SAE J1939.

Zur Abwicklung der Kommunikation muss der Protokoll-Handler in jedem Programmzyklus aufgerufen
werden. Dazu wird der Eingang ENABLE auf TRUE gesetzt.

O Einmal gesetzt, muss ENABLE auf TRUE bleiben!

Der Protokoll-Handler wird gestartet, wenn der Eingang START fir einen Zyklus auf TRUE gesetzt
wird.

Uber MY_ADRESS wird dem Controller eine Gerateadresse iibergeben. Sie muss sich von Adressen

der anderen J1939-Busteilnehmer unterscheiden. Sie kann dann von anderen Busteilnehmern
ausgelesen werden.

Parameter der Eingange
469

Parameter Datentyp Beschreibung

ENABLE BOOL TRUE: Baustein ausflihren

FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert

START BOOL TRUE (nur 1 Zyklus lang):
J1939-Protokoll an CAN-Schnittstelle x starten

FALSE:  im weiteren Programmablauf

MY_ADDRESS BYTE J1939-Adresse des Geréats
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J1939_x_GLOBAL_REQUEST

2282
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerét, — Datenblatt)

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)

Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_J1939 Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

J1939_x_GLOBAL_REQUEST
— ENABLE RESULT [—
—{PRIO SA[—
- PG LEN [—
=i PF
—1Ps
—1DST

Beschreibung

2301
J1939 x GLOBAL_REQUEST ist fur das automatische Anfordern einzelner Nachrichten von allen
(global) aktiven J1939-Netzwerkteilnehmern verantwortlich. Dazu werden dem FB die Parameter PG,
PF, PS und die Adresse des Arrays DST Ubergeben, in dem die empfangenen Daten abgelegt
werden.

Info

PGN = [Page] + [PF] + [PS]
PDU = [PRIO] + [PGN] + [J1939-Adresse] + [Daten]

13790

Daten kénnen unzuldssig Uiberschrieben werden!

» Ein Empfangs-Array mit einer Gréf3e von 1 785 Bytes anlegen!
Dies ist die maximale Grof3e einer J1939-Nachricht.

» Die Anzahl empfangener Daten prifen:
der Wert darf nicht gro3er sein als das bereitgestellte Empfangs-Array!

» Fir jede angefragte Nachricht eine eigene Instanz des FBs verwenden!
» Fir die Zieladresse DST gilt:

Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein Uibergeben!
» Zusatzlich die Prioritat (typisch 3, 6 oder 7) Ubergeben.

» Da das Anfordern der Daten tber mehrere Steuerungszyklen abgewickelt werden kann, muss
dieser Vorgang lUber das RESULT-Byte ausgewertet werden.

e RESULT = 2: der Baustein wartet auf Daten der Teilnehmer.

e RESULT = 1: von einem Teilnehmer wurden Daten empfangen.
Der Ausgang LEN zeigt an, wie viele Datenbytes empfangen wurden.
Diese neuen Daten in DST sofort speichern / auswerten!
Der Empfang einer weiteren Nachricht Uberschreibt die Daten auf der Speicheradresse DST.

e RESULT = 0: innerhalb von 1,25 Sekunden hat kein Teilnehmer am Bus eine Antwort gesendet.
Der Baustein wird wieder inaktiv.
Erst jetzt darf ENABLE wieder auf FALSE gesetzt werden!

» Fir das Empfangen von Daten von mehreren Teilnehmern in schneller Folge:
den Baustein im selben SPS-Zyklus mehrmals aufrufen und direkt auswerten!
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Parameter der Eingédnge

463

PErETEET Datentyp Beschreibung
ENABLE BOOL TRUE: Baustein ausfiihren

FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt

> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert

PRIO BYTE Nachrichten-Prioritatin der PDU (Parameter Data Unit)

zuldssig =0...7
PG BYTE Data Page

Wert der definierten PGN (Parameter Group Number)

zulassig = 0...1 (normalerweise = 0)
PF BYTE PDU format byte

Wert der definierten PGN (Parameter Group Number)

PDU2 (global) =240...255
PS BYTE PDU specific byte

Wert der definierten PGN (Parameter Group Number)

GE (Group Extension) =0...255
DST DWORD Startadresse im Zielspeicher

@ Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein

Ubergeben!
Info
PGN = [Page] + [PF] + [PS]
PDU = [PRIO] + [PGN] + [J1939-Adresse] + [Daten]

Parameter der Ausgange
20789

Parameter Datentyp Beschreibung
RESULT BYTE Ruckmeldung des Funktionsbausteins

(mdgliche Meldungen — folgende Tabelle)
SA BYTE J1939-Adresse des antwortenden Geréats
LEN WORD Anzahl der empfangenen Bytes

Mdgliche Ergebnisse fir RESULT:

dez Wlert hex Beschreibung

0 00 FB ist inaktiv

1 01 FB-Ausfihrung wurde ohne Fehler beendet — Daten sind giiltig
2 02 Funktionsbaustein ist aktiv (Aktion noch nicht beendet)
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J1939_x_RECEIVE

2278
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerét, — Datenblatt)

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_J1939 Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

J1939_x_RECEIVE

ENABLE RESULT |—
CONFIG DEVICE |—
PG LEN |—
PF

PS

DST
RPT
LIFE

Beschreibung
2288

J1939 x_ RECEIVE dient dem Empfang einer einzelnen Nachricht oder eines Nachrichtenblocks.
Dazu muss der FB Uber den Eingang CONFIG fir einen Zyklus initialisiert werden. Bei der

Initialisierung werden die Parameter PG, PF, PS, RPT, LIFE und die Speicheradresse des
Datenarrays DST lbergeben.

(M Nach dem ersten Konfigurieren kénnen diese Parameter im laufenden Anwendungsprogramm
nicht mehr verandert werden: PG, PF, PS, RPT, LIFE, DST.

13790

Daten kénnen unzuléssig Gberschrieben werden!

» Ein Empfangs-Array mit einer Grof3e von 1 785 Bytes anlegen!
Dies ist die maximale Grof3e einer J1939-Nachricht.
» Die Anzahl empfangener Daten priifen:
der Wert darf nicht gro3er sein als das bereitgestellte Empfangs-Array!

» Fir die Zieladresse DST gilt:
Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein Ubergeben!
(J Nach dem ersten Setzen kann RPT nicht mehr verandert werden!

» Der Datenempfang muss tber das RESULT-Byte ausgewertet werden. Wird RESULT = 1, kbnnen
die Daten von der Giber DST Ubergebenen Speicheradresse ausgelesen und weiter verarbeitet
werden.

> Der Empfang einer neuen Nachricht Giberschreibt die Daten auf der Speicheradresse DST.
> Die Anzahl der empfangenen Nachrichten-Bytes wird Uber den Ausgang LEN angezeigt.

> Wird RESULT = 3, wurden im angegebenen Zeitfenster (LIFE « RPT) keine gultigen Nachrichten
empfangen.

() Dieser Baustein muss auch eingesetzt werden, wenn die Nachrichten mit den FBs
J1939 ... REQUEST angefordert werden.
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Parameter der Eingédnge

Parameter Datentyp
ENABLE BOOL
CONFIG BOOL

PG BYTE

PF BYTE

PS BYTE
DST DWORD
RPT TIME

LIFE BYTE
Parameter der Ausgange

Parameter Datentyp
RESULT BYTE
DEVICE BYTE
LEN WORD

Mdgliche Ergebnisse fir RESULT:

dez
0
1
3

Wert
|

hex
00
01
03

Beschreibung

FB ist inaktiv

457

Beschreibung

TRUE: Baustein ausfiihren
FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert

TRUE (im 1. Zyklus):

Datenobjekt konfigurieren
FALSE:  im weiteren Programmablauf
Data Page

Wert der definierten PGN (Parameter Group Number)
zuldssig = 0...1 (normalerweise = 0)

PDU format byte

Wert der definierten PGN (Parameter Group Number)
PDU1 (specific) =0...239

PDU2 (global) = 240...255

PDU specific byte

Wert der definierten PGN (Parameter Group Number)

Wenn PF = PDU1 = PS = DA (Destination Address)
(DA = J1939-Adresse des externen Geréts)

Wenn PF =PDU2 = PS = GE (Group Extension)

Startadresse im Zielspeicher

@ Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein
Uibergeben!

Uberwachungszeit

Innerhalb dieses angegebenen Zeitfensters missen die
Telegramme zyklisch empfangen werden.

> Andernfalls erfolgt eine Fehlermeldung.

RPT = T#0s = keine Uberwachung

Nach dem ersten Setzen kann RPT nicht mehr
verandert werden!

tolerierte Anzahl der nicht empfangenen J1939-Nachrichten

Beschreibung

Ruckmeldung des Funktionsbausteins
(mdgliche Meldungen — folgende Tabelle)

J1939-Adresse des Absenders

Anzahl der empfangenen Bytes

FB-Ausfuhrung wurde ohne Fehler beendet — Daten sind glltig

Fehler, keine Daten wéhrend der Uberwachungszeit empfangen
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J1939_x_RESPONSE

2280

x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerét, — Datenblatt)
Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)

Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_J1939 Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

J1939_x_RESPONSE

ENABLE
CONFIG
PG

PF

PS

SRC
LEN

RESULT p—

Beschreibung

2299

J1939 x_RESPONSE organisiert die automatische Antwort auf ein Request-Telegramm

(Anforderungstelegramm).

Der FB ist flr das automatische Versenden von Nachrichten auf "Global Requests” und "Specific
Requests” verantwortlich. Dazu muss der FB tber den Eingang CONFIG fir einen Zyklus initialisiert

werden.

Dem FB werden die Parameter PG, PF, PS, RPT und die Adresse des Datenarrays SRC Ubergeben.
» Fir die Quelladresse SRC gilt:

Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein Ubergeben!
» Zusatzlich die Anzahl der zu Ubertragenen Datenbytes Ubergeben.

Parameter der Eingdnge

Parameter
ENABLE

CONFIG

PG

PF

PS

SRC

LEN

Datentyp
BOOL

BOOL

BYTE

BYTE

BYTE

DWORD

WORD

451

Beschreibung

TRUE: Baustein ausfiihren

FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingénge sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert

TRUE (im 1. Zyklus):

Datenobjekt konfigurieren
FALSE:  im weiteren Programmablauf
Data Page

Wert der definierten PGN (Parameter Group Number)
zulassig = 0...1 (normalerweise = 0)

PDU format byte

Wert der definierten PGN (Parameter Group Number)
PDU1 (specific) =0..239

PDU2 (global) = 240...255

PDU specific byte

Wert der definierten PGN (Parameter Group Number)

Wenn PF = PDU1 = PS = DA (Destination Address)
(DA = J1939-Adresse des externen Geréts)

Wenn PF =PDU2 = PS = GE (Group Extension)

Startadresse im Quellspeicher

@ Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein
libergeben!

Anzahl (> 1) der zu Ubertragenden Daten-Bytes
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Parameter der Ausgénge
13993
PErETEET Datentyp Beschreibung
RESULT BYTE Riickmeldung des Funktionsbausteins

(mdgliche Meldungen — folgende Tabelle)

Mdgliche Ergebnisse fir RESULT:

dez Wlert hex Beschreibung

0 00 FB ist inaktiv

1 01 Dateniibertragung wurde ohne Fehler beendet

2 02 Funktionsbaustein ist aktiv (Aktion noch nicht beendet)
3 03 Fehler, Daten kdnnen nicht Ubertragen werden
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J1939_x_SPECIFIC_REQUEST

2281
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerét, — Datenblatt)

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_J1939 Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

J1939_x_SPECIFIC_REQUEST

ENABLE RESULT
PRIO LEN
DA

PG

PF

PS

DST

Beschreibung

2300
J1939 x_SPECIFIC_REQUEST ist fur das automatische Anfordern einzelner Nachrichten von einem
bestimmten (specific) J1939-Netzwerkteilnehmer verantwortlich. Dazu werden dem FB die logische
Gerateadresse DA, die Parameter PG, PF, PS und die Adresse des Arrays DST ubergeben, in dem
die empfangenen Daten abgelegt werden.

Info

PGN = [Page] + [PF] + [PS]
PDU = [PRIO] + [PGN] + [J1939-Adresse] + [Daten]

13790

Daten kénnen unzuléssig Gberschrieben werden!
» Ein Empfangs-Array mit einer Grof3e von 1 785 Bytes anlegen!
Dies ist die maximale GroRRe einer J1939-Nachricht.
» Die Anzahl empfangener Daten prifen:
der Wert darf nicht gréRer sein als das bereitgestellte Empfangs-Array!

» Fir die Zieladresse qgilt:
Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein Uibergeben!
» Zusatzlich die Prioritat (typisch 3, 6 oder 7) Ubergeben.

» Da das Anfordern der Daten Uber mehrere Steuerungszyklen abgewickelt werden kann, muss
dieser Vorgang Uber das RESULT-Byte ausgewertet werden. Wird RESULT = 1, wurden alle
Daten empfangen.

> Der Ausgang LEN zeigt an, wie viele Datenbytes empfangen wurden.

> Wird innerhalb von 1,25 Sekunden vom angeforderten Teilnehmer keine Antwort gesendet,
meldet der FB einen Fehler (= RESULT = 3).
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Parameter der Eingédnge

445
PErETEET Datentyp Beschreibung
ENABLE BOOL TRUE: Baustein ausfiihren
FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert
PRIO BYTE Nachrichten-Prioritatin der PDU (Parameter Data Unit)
zuldssig =0...7
DA BYTE J1939-Adresse des angefragten Gerats
PG BYTE Data Page
Wert der definierten PGN (Parameter Group Number)
zuldssig = 0...1 (normalerweise = 0)
PF BYTE PDU format byte
Wert der definierten PGN (Parameter Group Number)
PDU1 (specific) =0..239
PDU2 (global) = 240...255
PS BYTE PDU specific byte
Wert der definierten PGN (Parameter Group Number)
Wenn PF =PDU1 = PS =DA (Destination Address)
(DA = J1939-Adresse des externen Geréts)
Wenn PF = PDU2 = PS = GE (Group Extension)
DST DWORD Startadresse im Zielspeicher
@ Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein
Ubergeben!
Info

PGN = [Page] + [PF] + [PS]

PDU = [PRIO] + [PGN] + [J1939-Adresse] + [Daten]

Parameter der Ausgange
Parameter Datentyp
RESULT BYTE
LEN WORD

Mdgliche Ergebnisse fir RESULT:

Wert

dez | hex Beschreibung

00 FB ist inaktiv

Beschreibung

Ruckmeldung des Funktionsbausteins
(mdgliche Meldungen — folgende Tabelle)

Anzahl der empfangenen Bytes

01 FB-Ausfiihrung wurde ohne Fehler beendet — Daten sind gultig

0
1
2 02
3 03 Fehler

Funktionsbaustein ist aktiv (Aktion noch nicht beendet)
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J1939_x_TRANSMIT

279
x = 1...n = Nummer der CAN-Schnittstelle (je nach Gerét, — Datenblatt)

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)

Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_J1939 Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

J1939_x_TRANSMIT

ENABLE RESULT |—
PRIO
PG
PF
PS
SRC
LEN
RPT

Beschreibung

2298
J1939_x_TRANSMIT ist fur das Versenden einzelner Nachrichten oder Nachrichtenblocks
verantwortlich. Dazu werden dem FB die Parameter PG, PF, PS, RPT und die Adresse des
Datenarrays SRC Ubergeben.

Info

PGN = [Page] + [PF] + [PS]
PDU = [PRIO] + [PGN] + [J1939-Adresse] + [Daten]

» Fir die Quelladresse SRC gilt:
Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein Uibergeben!

» Zusatzlich die Anzahl der zu Ubertragenen Datenbytes und die Prioritat (typisch 3, 6 oder 7)
Ubergeben.

» Da das Versenden der Daten Uber mehrere Steuerungszyklen abgewickelt wird, muss der
Vorgang Uber das RESULT-Byte ausgewertet werden. Wird RESULT = 1, wurden alle Daten
Ubertragen.

Wenn mehr als 8 Bytes gesendet werden sollen, wird ein "multi package transfer" durchgefiihrt.
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Parameter der Eingédnge

439
PErETEET Datentyp Beschreibung
ENABLE BOOL TRUE: Baustein ausfiihren
FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert
PRIO BYTE Nachrichten-Prioritatin der PDU (Parameter Data Unit)
zuldssig =0...7
PG BYTE Data Page
Wert der definierten PGN (Parameter Group Number)
zulassig = 0...1 (normalerweise = 0)
PF BYTE PDU format byte
Wert der definierten PGN (Parameter Group Number)
PDU1 (specific) =0..239
PDU2 (global) =240...255
PS BYTE PDU specific byte
Wert der definierten PGN (Parameter Group Number)
Wenn PF = PDU1 = PS = DA (Destination Address)
(DA = J1939-Adresse des externen Geréts)
Wenn PF = PDU2 = PS = GE (Group Extension)
SRC DWORD Startadresse im Quellspeicher
@ Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein
Ubergeben!
LEN WORD Anzahl der zu Ubertragenden Daten-Bytes
zuldssig = 1...1 785 = 0x0001...0x06F9
RPT TIME Wiederholzeit, innerhalb der die Daten-Telegramme zyklisch
versendet werden sollen
RPT =T#0s = nur einmalig versenden
Info

PGN = [Page] + [PF] + [PS]
PDU = [PRIO] + [PGN] + [J1939-Adresse] + [Daten]

Parameter der Ausgange
Parameter Datentyp
RESULT BYTE

Mdgliche Ergebnisse fir RESULT:

dez

0
1
2
3

Wert
|  hex

00
01
02
03

Beschreibung

FB ist inaktiv

Beschreibung

Ruickmeldung des Funktionsbausteins
(mdgliche Meldungen — folgende Tabelle)

FB-Ausfihrung wurde ohne Fehler beendet — Daten sind gliltig

Funktionsbaustein ist aktiv (Aktion noch nicht beendet)

Fehler, Daten kdnnen nicht Ubertragen werden
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5.2.6 Bausteine: serielle Schnittstelle
Inhalt

S = A I = N 5 N[ U 119

S A I GO U 120

] A IS Y i 1 U S 121

] A 1 S 122
13011
12998

® HINWEIS

Voreingestellt steht die serielle Schnittstelle dem Anwender nicht zur Verfligung, da sie fiir den
Programm-Download und das Debugging genutzt wird.

Setzt der Anwender das Systemmerkerbit SERIAL_MODE=TRUE, dann kann die Schnittstelle frei
genutzt werden. Ein Debugging des Anwendungsprogramms ist dann nur noch tber eine (beliebige)
CAN-Schnittstelle moglich.

Mit den folgend aufgeflihrten Bausteinen kann die serielle Schnittstelle im Anwendungsprogramm
genutzt werden.
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SERIAL_PENDING

314
Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

SERIAL_PENDING

NUMBER |—

Beschreibung
12994
SERIAL_PENDING ermittelt die Anzahl der im seriellen Empfangspuffer gespeicherten Datenbytes.

Im Gegensatz zu SERIAL_RX (— S. 120) bleibt der Inhalt des Puffers nach Aufruf dieser Funktion
unverandert.

Die SERIAL-Bausteine bilden die Grundlage fir die Erstellung eines anwendungsspezifischen
Protokolls fur die serielle Schnittstelle.
Dazu das Systemmerkerbit SERIAL_MODE=TRUE setzen!

12998

® HINWEIS

Voreingestellt steht die serielle Schnittstelle dem Anwender nicht zur Verfiigung, da sie fir den
Programm-Download und das Debugging genutzt wird.

Setzt der Anwender das Systemmerkerbit SERIAL_MODE=TRUE, dann kann die Schnittstelle frei
genutzt werden. Ein Debugging des Anwendungsprogramms ist dann nur noch tber eine (beliebige)
CAN-Schnittstelle moglich.

Parameter der Ausgédnge
12996
R Datentyp Beschreibung
NUMBER WORD Anzahl der empfangenen Datenbytes (1...1 000)
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SERIAL_RX

308
Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

SERIAL_RX

—]CLEAR RX —
AVAILABLE |—
OVERFLOW |—

Beschreibung
12997

SERIAL_RX liest mit jedem Aufruf ein empfangenes Datenbyte aus dem seriellen Empfangspuffer
aus.

Gehen mehr als 1 000 Datenbytes ein, lauft der Puffer Uber und es gehen Daten verloren. Dieses wird
durch das Bit OVERFLOW angezeigt.

Wird eine 7-Bit-Datenlbertragung genutzt, enthalt das 8. Bit die Paritéat und muss gegebenenfalls vom
Anwender ausgeblendet werden.

Die SERIAL-Bausteine bilden die Grundlage fir die Erstellung eines anwendungsspezifischen
Protokolls fur die serielle Schnittstelle.

Dazu das Systemmerkerbit SERIAL_MODE=TRUE setzen!

12998

® HINWEIS

Voreingestellt steht die serielle Schnittstelle dem Anwender nicht zur Verfiigung, da sie fir den
Programm-Download und das Debugging genutzt wird.

Setzt der Anwender das Systemmerkerbit SERIAL_MODE=TRUE, dann kann die Schnittstelle frei
genutzt werden. Ein Debugging des Anwendungsprogramms ist dann nur noch uber eine (beliebige)
CAN-Schnittstelle mdglich.

Parameter der Eingdange
312

FErEEEr Datentyp Beschreibung
CLEAR BOOL TRUE: Empfangspuffer Idschen
FALSE:  Funktion wird nicht ausgefiihrt
Parameter der Ausgange
12931
PETERIEIED Datentyp Beschreibung
RX BYTE empfangene Byte-Daten aus dem Empfangspuffer
AVAILABLE WORD Anzahl der empfangenen Bytes, die sich im Empfangspuffer befinden
VOR dem Aufruf des FBs:

0 = keine Daten empfangen
1...1 000 = Anzahl von Bytes im Empfangspuffer

OVERFLOW BOOL TRUE: Uberlauf des Datenpuffers = Datenverlust!
FALSE:  Datenpuffer ist ohne Datenverlust
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SERIAL_SETUP

302

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

SERIAL_SETUP

ENABLE
BAUDRATE
DATABITS
PARITY
STOPBITS

Beschreibung
13000

SERIAL_SETUP initialisiert die serielle RS232-Schnittstelle.

Der FB muss nicht zwingend ausgefihrt werden, um die serielle Schnittstelle verwenden zu kénnen.
Ohne FB-Aufruf gilt der zuletzt eingestellte Wert.

Mit ENABLE=TRUE fir einen Zyklus setzt der FB die serielle Schnittstelle auf die angegebenen
Parameter. Die mit dem FB vorgenommenen Anderungen werden remanent gespeichert.
12998

® HINWEIS

Voreingestellt steht die serielle Schnittstelle dem Anwender nicht zur Verfiigung, da sie fiir den
Programm-Download und das Debugging genutzt wird.

Setzt der Anwender das Systemmerkerbit SERIAL_MODE=TRUE, dann kann die Schnittstelle frei
genutzt werden. Ein Debugging des Anwendungsprogramms ist dann nur noch tber eine (beliebige)
CAN-Schnittstelle mdglich.

Parameter der Eingange
13002

Parameter Datentyp Beschreibung
ENABLE BOOL TRUE (nur 1 Zyklus lang):
Schnittstelle initialisieren
FALSE:  im weiteren Programmablauf
BAUDRATE DWORD Baudrate
zuldssige Werte — Datenblatt
Voreinstellwert — Datenblatt
DATABITS BYTE =8 Anzahl der Daten-Bits
zulssig = 7 oder 8
PARITY BYTE =0 Paritat

zulassig: 0=keine, 1=gerade, 2=ungerade

@ Falls DATABITS = 7 und PARITY = 0 parametriert:
dann arbeitet der FB mit PARITY =1

STOPBITS BYTE :=1 Anzahl der Stopp-Bits
zuléssig = 1 oder 2
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SERIAL_TX

296
Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

SERIAL_TX

ENABLE
DATA

Beschreibung
13003
SERIAL_TX Ubertragt ein Datenbyte Uber die serielle RS232-Schnittstelle.
Der FiFo-Sendespeicher fasst 1 000 Bytes.
Mit dem Eingang ENABLE kann die Ubertragung freigegeben oder gesperrt werden.

Die SERIAL-Bausteine bilden die Grundlage fir die Erstellung eines anwendungsspezifischen
Protokolls fur die serielle Schnittstelle.
Dazu das Systemmerkerbit SERIAL_MODE=TRUE setzen!

12998

® HINWEIS

Voreingestellt steht die serielle Schnittstelle dem Anwender nicht zur Verfiigung, da sie fir den
Programm-Download und das Debugging genutzt wird.

Setzt der Anwender das Systemmerkerbit SERIAL_MODE=TRUE, dann kann die Schnittstelle frei
genutzt werden. Ein Debugging des Anwendungsprogramms ist dann nur noch tber eine (beliebige)
CAN-Schnittstelle mdglich.

Parameter der Eingange
300

Parameter Datentyp Beschreibung

ENABLE BOOL TRUE: Baustein ausflihren

FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert

DATA BYTE zu Ubertragender Wert
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5.2.7 Bausteine: SPS-Zyklus optimieren mit Interrupts

Inhalt
S I I =1 LU I SRR 124
SET _INTERRUPT _XIMS ... iiiiieiiiiiee e itiee e e staee e e staee e s sataeeaasataaeeesntaeaaeantaeaaeantaaaeeantaaaesssbeeeesnssneaeanes 126
20965
8609
Hier zeigen wir lhnen Funktionen zum Optimieren des SPS-Zyklus.
1599

Die SPS arbeitet das gespeicherte Anwendungsprogramm zyklisch in voller Ladnge ab. Von z.B.
auleren Ereignissen abhéngige Verzweigungen im Programm (= bedingte Spriinge) lassen die
Zykluszeit variieren. Fur bestimmte Funktionen kann dieses Verhalten nachteilig sein.

Mit Hilfe gezielter Unterbrechungen (= Interrupts) des zyklischen Programmablaufs kénnen
zeitkritische Ablaufe unabhéngig vom Zyklus in festen Zeitrastern oder bei bestimmten Ereignissen
aufgerufen werden.
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SET_INTERRUPT I

2381
Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

SET_INTERRUPT_I

ENABLE
CHANNEL

MODE
READ_INPUTS
WRITE_OUTPUTS
ANALOG_INPUTS

Beschreibung

19234
11573

SET_INTERRUPT_I organisiert das Ausfuhren eines Programmteils durch eine Interrupt-Anforderung
Uber einen Eingangskanal.

In der klassischen SPS ist die Zykluszeit das Maf3 der Dinge fur Echtzeitbetrachtungen. Gegeniber
kundenspezifischen Steuerungen ist die SPS damit im Nachteil. Auch ein "Echtzeit-Betriebssystem"
andert nichts an dieser Tatsache, wenn das gesamte Anwendungsprogramm in einem einzigen
unveranderlichen Block ablauft.

Ein mdéglicher Losungsansatz ware, die Zykluszeit kurz zu halten. Dieser Weg fiihrt oft dazu, die
Anwendung auf mehrere Steuerungszyklen zu verteilen. Die Programmierung wird dadurch jedoch
unubersichtlich und schwierig.

Eine andere Moglichkeit besteht darin, einen bestimmten Programmteil nur auf Anforderung durch
einen Eingangsimpuls unabhangig vom Steuerungszyklus aufzurufen:

Der zeitkritische Teil des Anwendungsprogramms wird vom Anwender in einen Baustein vom Type
PROGRAMM (PRG) zusammengefasst. Dieser Baustein wird zur Interrupt-Routine deklariert, indem
einmalig (zur Initialisierungszeit) SET_INTERRUPT _| aufgerufen wird. Das hat zur Folge, dass dieser
Programmteil immer dann ausgefthrt wird, wenn eine Flanke am Eingang CHANNEL erkannt wird.
Werden Ein- und Ausgange in diesem Programmteil genutzt, werden diese ebenfalls in der Interrupt-
Routine, ausgeldst durch die Eingangs-Flanke, gelesen oder beschrieben. Uber die Eingange
READ_INPUTS, WRITE_OUTPUTS oder ANALOG_INPUTS kann das Lesen oder Schreiben
unterbunden werden.

Innerhalb des Programmteils kbnnen also alle zeitkritischen Ereignisse bearbeitet werden, indem
Eingange oder globale Variablen verknipft und Ausgange beschrieben werden. So kénnen auch
Bausteine nur genau dann ausgefihrt werden, wenn sie durch ein Eingangssignal angefordert
werden.

M HINWEIS

Damit der per Interrupt aufgerufene Programmteil nicht zusétzlich zyklisch aufgerufen wird, sollte er
(mit Ausnahme des Initialisierungsaufrufes) im Zyklus tbersprungen werden.

Der Eingang (CHANNEL), der zum Auslésen des Interrupt iberwacht wird, kann in der Interrupt-
Routine nicht initialisiert und weiter verarbeitet werden.

Die Laufzeit des Hauptzyklus plus die Summe der Laufzeiten aller per Interrupt aufgerufenen
Programmteile muss stets innerhalb der max. zulassigen Zykluszeit bleiben!

Fur die Datenkonsistenz zwischen Hauptprogramm und den im Interrupt laufenden Programmteilen
ist der Anwender zustandig!
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Interrupt-Prioritaten:

o Alle per Interrupt aufgerufenen Programmteile haben die gleiche Prioritat der Ausfihrung.
Mehrere gleichzeitige Interrupts werden sequenziell in Reihenfolge ihres Auftretens abgearbeitet.

e Wird eine weitere Flanke am gleichen Eingang wéahrend der Ausfiihrung des per Interrupt
aufgerufenen Programmteils erkannt, wird dieser zur Bearbeitung eingetragen und das Programm
nach Beendigung direkt wieder aufgerufen. Optional kénnen durch Setzen des Glitch-Filters
stérende Mehrfachimpulse ausgefiltert werden.

e Das im Interupt laufende Programm kann durch héherpriorisierte Interrupts (z.B. CAN)

unterbrochen werden.

19866

e Belegen mehrere Interrupts den gleichen Kanal, erhélt der zuletzt initialisierte FB (oder das PRG)

den Kanal. Der zuvor definierte FB (oder das PRG) wird dann nicht mehr aufgerufen und liefert

keine Daten mehr.

(1) Am selben Eingang diesen FB nicht gemeinsam mit einem der folgenden FBs nutzen!
* INC_ENCODER_HR (— S. 148)

Parameter der Eingédnge

Parameter
ENABLE

CHANNEL

MODE

READ_INPUTS

WRITE_OUTPUTS

ANALOG_INPUTS

Datentyp
BOOL

BYTE

BYTE

BOOL

BOOL

BOOL

Beschreibung

TRUE (nur 1 Zyklus lang):
Initialisierung des Bausteins

FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt

Nummer des Interrupt-Eingangs
0...7 fur die Eingénge 100...107

Art der Flanke am Eingang CHANNEL, die den Interrupt ausldst
1 = steigende Flanke (Standard-Wert)

2 = fallende Flanke

3 = steigende und fallende Flanke

> 3 = Standard-Wert

TRUE: die Eingange 0..7 vor Aufruf des Programms lesen
und in die Eingangsmerker 100...107 schreiben

FALSE:  nur den unter CHANNEL angegebenen Kanal lesen
und in den dazugehérigen Eingangsmerker Ixx
schreiben

TRUE: die aktuellen Werte der Ausgangsmerker Q00...Q07
nach Programmablauf auf die Ausgénge schreiben

FALSE:  keine Ausgange schreiben

TRUE: die Eingange 0..7 lesen und die ungefilterten,

unkalibrierten Analogwerte in die Merker
ANALOG_IRQ00...07 schreiben

FALSE:  die Merker ANALOG_IRQ00...07 nicht schreiben
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SET_INTERRUPT_XMS

272

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

SET_INTERRUPT_XMS

ENABLE
REPEATTIME
READ_INPUTS
WRITE_OUTPUTS
ANALOG_INPUTS

Beschreibung
19363

SET_INTERRUPT_XMS organisiert das Ausfiihren eines Programmteils im Intervall von x ms.

In der klassischen SPS ist die Zykluszeit das Mal3 der Dinge fir Echtzeitbetrachtungen. Gegeniber
kundenspezifischen Steuerungen ist die SPS damit im Nachteil. Auch ein "Echtzeit-Betriebssystem”
andert nichts an dieser Tatsache, wenn das gesamte Anwendungsprogramm in einem einzigen
unveranderlichen Block ablauft.

Ein mdéglicher Lésungsansatz ware, die Zykluszeit kurz zu halten. Dieser Weg fuhrt oft dazu, die
Anwendung auf mehrere Steuerungszyklen zu verteilen. Die Programmierung wird dadurch jedoch
unubersichtlich und schwierig.

Eine andere Mdglichkeit besteht darin, einen bestimmten Programmteil in festen Zeitabstanden (alle
x ms) unabhéangig vom Steuerungszyklus aufzurufen:

Der zeitkritische Teil des Anwendungsprogramms wird vom Anwender in einen Baustein vom Typ
PROGRAMM (PRG) zusammengefasst. Dieser Baustein wird zur Interrupt-Routine deklariert, indem
einmalig (zur Initialisierungszeit) SET_INTERRUPT_XMS aufgerufen wird. Das hat zur Folge, dass
dieser Programmteil immer nach Ablauf der REPEATTIME (alle x ms) abgearbeitet wird. Werden Ein-
und Ausgéange in diesem Programmteil genutzt, werden diese ebenfalls im festgelegten Takt gelesen
oder beschrieben. Uber die Eingange READ_INPUTS, WRITE_OUTPUTS oder ANALOG_INPUTS
kann das Lesen oder direkte Schreiben unterbunden werden.

Innerhalb des Programmteils kdnnen also alle zeitkritischen Ereignisse bearbeitet werden, indem
Eingénge oder globale Variablen verknlpft und Ausgénge beschrieben werden. So kénnen auch
Zeitglieder genauer Uberwacht werden, als es in einem "normalen” Zyklus méglich ist.

M HINWEIS
e SET_INTERRUPT_XMS im gesamten Programm nur einmalig und nur im ersten Zyklus
aufrufen!

e Damit der per Interrupt aufgerufene Programmteil nicht zusatzlich zyklisch aufgerufen wird, sollte
er (mit Ausnahme des Initialisierungsaufrufes) im Zyklus Gbersprungen werden.

Es kdnnen mehrere Timer-Interrupt-Bausteine aktiv sein.
Zeitverhalten-Vorgabe:
e Laufzeit des im Interupt laufenden Programmteils < REPEATTIME

e Die Laufzeit des Hauptzyklus plus die Summe der Laufzeiten aller per Interrupt aufgerufenen
Programmteile muss stets innerhalb der max. zulassigen Zykluszeit bleiben!

Fur die Datenkonsistenz zwischen Hauptprogramm und den im Interrupt laufenden Programmteilen
ist der Anwender zustandig!

Bitte beachten: Bei einer hohen CAN-Busaktivitéat kann die eingestellte REPEATTIME schwanken.
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Die Anzahl der per Interupt laufenden Programmteile (als SET_INTERRUPT_XMS) ist begrenzt

auf 16. Weitere Definitionen von im Interrupt laufenden Programmteile als SET_INTERRUPT_XMS

werden ignoriert und nicht ausgefuhrt.

Interrupt-Prioritaten:

e Alle per Interrupt aufgerufenen Programmteile haben die gleiche Prioritat der Ausfiihrung.
Mehrere gleichzeitige Interrupts werden sequenziell in Reihenfolge ihres Auftretens abgearbeitet.

e Das im Interupt laufende Programm kann durch hdherpriorisierte Interrupts (z.B. CAN)
unterbrochen werden.

Parameter der Eingédnge
2382

PErEmIEET Datentyp Beschreibung
ENABLE BOOL TRUE (nur 1 Zyklus lang):
Initialisierung des Bausteins
FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
REPEATTIME TIME Zeitdauer in [ms] zwischen Ende des Programms und Neustart
Die Zeitdauer zwischen zwei Aufrufen ermittelt sich damit als Summe
aus REPEATTIME und Laufzeit des per Interrupt aufgerufenen
Programms.
READ_INPUTS BOOL TRUE: die Eingange 0..7 vor Aufruf des Programms lesen
und in die Eingangsmerker 100...107 schreiben
FALSE:  keine Aktualisierung der Eingénge
WRITE_OUTPUTS BOOL TRUE: die aktuellen Werte der Ausgangsmerker QQ00...Q07
nach Programmablauf auf die Ausgange schreiben
FALSE:  keine Ausgange schreiben
ANALOG_INPUTS BOOL TRUE: die Eingange 0..7 lesen und die ungefilterten,

unkalibrierten Analogwerte in die Merker
ANALOG_IRQ00...07 schreiben

FALSE:  die Merker ANALOG_IRQ00...07 nicht schreiben
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5.2.8 Bausteine: Eingangswerte verarbeiten
Inhalt
INPUT_ANALOG ......ovvomieviiarssesssssssssssiesssssssssssessssssss oo ssss s 129
SET_INPUT_MODE .......ooomiviiosiiosssssssssssssssssesssssesssssssssssassssssss s ss s sssss s 132
1602

Hier zeigen wir Thnen ifm-Funktionsbausteine zum Lesen und Verarbeiten der analogen oder binéren
Signale am Gerate-Eingang.

@ HINWEIS

Die in der Steuerungskonfiguration von CODESYS erscheinenden analogen Rohwerte kommen
direkt aus dem ADC. Sie sind noch nicht korrigiert!

Deshalb kénnen in der Steuerungskonfiguration bei gleichen Geréaten unterschiedliche Rohwerte
erscheinen.

Erst durch die ifm-FBs findet eine Fehlerkorrektur und Normierung statt. Die FBs liefern den
korrigierten Wert.
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INPUT_ANALOG

15916
Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

INPUT_ANALOG

= ENABLE ouT p—
—]MODE ERROR p—
—] CHANNEL

Beschreibung

12912
12916

INPUT_ANALOG ermdglicht die nachfolgend aufgefiihrten Betriebsarten an den Eingangskanélen.
Details — Kapitel Mogliche Betriebsarten Ein-/Ausgange (— S. 242)

Der FB liefert den aktuellen Analogwert am gewahlten Analogkanal. Die Analogwerte werden normiert
ausgegeben. Gleichzeitig werden die unkalibrierten Rohwerte Uber die Systemmerker ANALOGXxx
ausgegeben.

» Fur Frequenz- und Periodenmessungen sowie Zahlerfunktionen: MODE=1 (= IN_DIGITAL_H)
einstellen!

Die Messung und der Ausgangswert resultieren aus der uber MODE angegebenen Betriebsart:

19260

dezMO|DIIE1ex Eingang Betriebsart Globale Variable Ausgang OUT Einheit
0 0000 | deaktiviert IN_NOMODE
1 0001 ' Binareingang minus-schaltend IN_DIGITAL_H 0/1 ---
2 0002 Binareingang plus-schaltend IN_DIGITAL_L 0/1 -
4 0004 | Stromeingang IN_CURRENT 0...20 000 HA
8 0008 ' Spannungseingang IN_VOLTAGE10 0...10 000 mvV
16 0010 @ Spannungseingang IN_VOLTAGE30 0...32 000 mvV
32 0020 ' Spannungseingang ratiometrisch IN_RATIO 0...1 000 %o
64 0040  ---
128 = 0080 | ---
256 0100 @ --
512 0200 Widerstandseingang IN_RESISTANCE 3...680 Q
16...30 000

20790
Diese und weitere Betriebsarten der Eingange auch einstellbar mit...

SET_INPUT_MODE (— S. 132) weist einem Eingangskanal eine Betriebsart zu

l i e bei VBBs <4V (fur Modi 1, 2, 32) werden keine Werte eingelesen
e hohere Werte als angegeben werden ebenfalls erfasst (auch ratio)
e Uberlastschutz ist bei Strommessung immer aktiv

18414

@ Fals Eingang 115 nicht verwendet:
P Eingang I15 als Binareingang konfigurieren!
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13020

@ HINWEIS
Nach dem Umschalten in einen anderen Modus wahrend der Laufzeit dauert es wenige Zyklen, bis
der Ausgangswert wieder korrekt ist.

Wenn derselbe Eingangskanal wahrend der Laufzeit unterschiedlich konfiguriert wurde, dann gilt die
zuletzt vorgenommene Konfiguration.

Parameter der Eingénge
11937
Parameter Datentyp Beschreibung

ENABLE BOOL TRUE: Baustein ausfiihren

FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert

MODE WORD Betriebsart des Eingangskanals CHANNEL:
0 =0x0000 IN_NOMODE (Aus; Voreinstellung aktiv)
1=0x0001 IN_DIGITAL_H Voreinstellung
2 =0x0002 IN_DIGITAL_L

4 = 0x0004 IN_CURRENT 0...20 000 pA
8 =0x0008 IN_VOLTAGE10  0...10 000 mV
16 =0x0010 IN_VOLTAGE30  0...32000 mV
32 = 0x0020 IN_RATIO 0...1 000 %o
64 = 0x0040
128 = 0x0080
256 = 0x0100

512=0x0200  IN_RESISTANCE 3..680 Q2 /16...30 000 Q
CHANNEL BYTE Nummer des Eingangskanals
0...15 fiir die Eingénge 100...115

Fir den FB xxx_E (falls vorhanden) gilt:
0...23 fiir die Eingange 100_E...I23_E
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Parameter der Ausgénge
11938
PEETEED Datentyp Beschreibung
ouT WORD Ausgangswert entsprechend MODE

bei ungliltiger Einstellung: OUT ="0"

ERROR DWORD Fehler-Code aus diesem FB-Aufruf — Fehler-Codes (— S. 312)
(mdgliche Meldungen — folgende Tabelle)

Mogliche Ergebnisse fir ERROR (n=beliebiger Wert):
Der 32-Bit-Fehler-Code besteht aus vier 8-Bit-Werten (DWORD).

4. Byte 3. Byte 2. Byte 1. Byte
Fehlerklasse anwendungsspezifischer Fehler-Code Fehlerquelle Fehlerursache
Wert [hex] Beschreibung
00 00 00 00 kein Fehler

01 00 10+nn 01 Leitungsbruch am Eingangskanal Inn  (nn = HEX-Wert)
Beispiel: Kanal 115 = 10+nn = 1F

01 00 10+nn 02 Kurzschluss am Eingangskanal Inn  (nn = HEX-Wert)
Beispiel: Kanal 115 = 10+nn = 1F
(nur bei IN_DIGITAL_H und DIAGNOSTICS = TRUE)

01 00 10+nn 04 Uberlast am Eingangskanal Inn  (nn = HEX-Wert)
Beispiel: Kanal 115 = 10+nn = 1F
(nur bei Strommessung oder Widerstandsmessung)

010000 F8 falscher Parameter = allgemeiner Fehler
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SET_INPUT_MODE

15918
Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

SET_INPUT_MODE

ENABLE ERROR |—
MODE
CHANNEL
DIAGNOSTICS

Beschreibung
11944

Mit SET_INPUT_MODE kdnnen Sie den Eingangskanélen Betriebsarten zuweisen.
— Kapitel Mogliche Betriebsarten Ein-/Ausgange (— S. 242)

e hohere Werte als angegeben werden ebenfalls erfasst (auch ratio)
e Uberlastschutz ist bei Strommessung immer aktiv

() Im laufenden Betrieb sollte die Betriebsart nicht geandert werden.

Auch mit dem FB INPUT_ANALOG (— S. 129) kann die Betriebsart an einem Eingang konfiguriert

werden.
18414

@ Falis Eingang 115 nicht verwendet:
» Eingang I15 als Binareingang konfigurieren!

13020

® HINWEIS

Nach dem Umschalten in einen anderen Modus wahrend der Laufzeit dauert es wenige Zyklen, bis
der Ausgangswert wieder korrekt ist.

Wenn derselbe Eingangskanal wahrend der Laufzeit unterschiedlich konfiguriert wurde, dann gilt die
zuletzt vorgenommene Konfiguration.
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Parameter der Eingédnge
11945

Parameter Datentyp Beschreibung

ENABLE BOOL FALSE = TRUE (Flanke):
Baustein initialisieren (nur 1 Zyklus)
> Baustein-Eingange lesen

TRUE: Baustein ausfiihren

FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert

MODE WORD Betriebsart des Eingangskanals CHANNEL:
0=0x0000 IN_NOMODE (Aus; Voreinstellung aktiv)
1=0x0001 IN_DIGITAL_H Voreinstellung
2=0x0002 IN_DIGITAL_L

4 = 0x0004 IN_CURRENT 0...20 000 pA
8 =0x0008 IN_VOLTAGE10  0...10 000 mV
16 = 0x0010 IN_VOLTAGE30  0...32000 mV
32 = 0x0020 IN_RATIO 0...1 000 %o
64 = 0x0040
128 = 0x0080
256 = 0x0100
512=0x0200  IN_RESISTANCE 3..680 Q/ 16...30 000 Q
CHANNEL BYTE Nummer des Eingangskanals
0...15 fiir die Eingange 100...115
Fiir den FB xxx_E (falls vorhanden) gilt:
0...23 fiir die Eingange 100_E...I23_E
DIAGNOSTICS BOOL TRUE: Kanal mit Diagnosefunktion
nur wirksam fiir IN_DIGITAL_H oder IN_RESISTANCE
Fehlermeldungen:

+ Leiterbruch oder Schluss gegen Masse
bei Eingangsspannung < 1V fiir > 100 ms
+ Schluss gegen Versorgung
bei Eingangsspannung > 95 % VBBS fiir > 100 ms
+ Widerstandswert > 31 kOhm (112...114) oder > 700 Ohm (I15)

FALSE:  Kanal ohne Diagnosefunktion

Parameter der Ausgange
11947
Parameter Datentyp Beschreibung
ERROR DWORD Fehler-Code aus diesem FB-Aufruf — Fehler-Codes (— S. 312)

(mdgliche Meldungen — folgende Tabelle)

Mogliche Ergebnisse fir ERROR (n=beliebiger Wert):
Der 32-Bit-Fehler-Code besteht aus vier 8-Bit-Werten (DWORD).

4. Byte 3. Byte 2. Byte 1. Byte
Fehlerklasse anwendungsspezifischer Fehler-Code Fehlerquelle Fehlerursache
Wert [hex] Beschreibung
00 00 00 00 kein Fehler
01 00 00 F8 falscher Parameter = allgemeiner Fehler
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5.2.9 Bausteine: analoge Werte anpassen
Inhalt
LI L 135
LI L@ 1Y I 11 PP 137
LI L Y P 138
1603

Wenn die Werte analoger Eingange oder die Ergebnisse von analogen Funktionen angepasst werden
missen, helfen lhnen die folgenden Funktionsbausteine.
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NORM

401
Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

NORM
X Y b—
XH
XL
YH
YL

Beschreibung
404

NORM normiert einen Wert innerhalb festgelegter Grenzen auf einen Wert mit neuen Grenzen.
Der FB normiert einen Wert vom Typ WORD, der innerhalb der Grenzen XH und XL liegt, auf einen

Ausgangswert innerhalb der Grenzen YH und YL. Der FB wird z.B. bei der Erzeugung von PWM-
Werten aus analogen Eingangsgrof3en genutzt.

@ HINWEIS
» Der Eingangswert fiir X muss sich im definierten Bereich zwischen XL und XH befinden!
Der FB prift NICHT den Wert X auf Plausibilitéat.
> Bedingt durch die Rundungsfehler kbnnen Abweichungen beim normierten Wert um 1 auftreten.

> Werden die Grenzen (XH/XL oder YH/YL) invertiert angegeben, erfolgt auch die Normierung
invertiert.

Parameter der Eingange
405

Parameter Datentyp Beschreibung

X WORD Eingangswert

XH WORD obere Grenze des Eingangswertebereichs [Inkremente]

XL WORD untere Grenze des Eingangswertebereichs [Inkremente]

YH WORD obere Grenze des Ausgangswertebereichs

YL WORD untere Grenze des Ausgangswertebereichs
Parameter der Ausgange

406

R Datentyp Beschreibung

Y WORD Ausgangswert
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Beispiel: NORM (1)

unterer Grenzwert Eingang 0
oberer Grenzwert Eingang 100
unterer Grenzwert Ausgang 0
oberer Grenzwert Ausgang 2000

dann wandelt der Funktionsbaustein das Eingangssignal z.B. wie folgt um:

von X = 50 0 100
J J J
nach Y = 1000 0 2000

Beispiel: NORM (2)

unterer Grenzwert Eingang 2000
oberer Grenzwert Eingang 0
unterer Grenzwert Ausgang 0
oberer Grenzwert Ausgang 100

dann wandelt der Funktionsbaustein das Eingangssignal z.B. wie folgt um:

von X = 1000 0 2000
\’ ) )
nach Y = 50 100 0

407

XL
XH
YL
YH
75
\
1500
408
XL
XH
YL
YH
1500
\
25
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NORM_DINT

2217

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

NORM_DINT
X Y b—
XH
XL
YH
YL

Beschreibung
2355

NORM_DINT normiert einen Wert innerhalb festgelegter Grenzen auf einen Wert mit neuen Grenzen.

Der FB normiert einen Wert vom Typ DINT, der innerhalb der Grenzen XH und XL liegt, auf einen
Ausgangswert innerhalb der Grenzen YH und YL. Dieser FB wird z.B. bei der Erzeugung von PWM-
Werten aus analogen Eingangsgrof3en genutzt.

® HINWEIS

» Der Eingangswert flr X muss sich im definierten Bereich zwischen XL und XH befinden!
Der FB prift NICHT den Wert X auf Plausibilitat.

» Das Ergebnis der Berechnung (XH-XL)*(YH-YL) muss im Wertebereich des Datentyps DINT (-
2 147 483 648...2 147 483 647) bleiben!

> Bedingt durch die Rundungsfehler kbnnen Abweichungen beim normierten Wert um 1 auftreten.

> Werden die Grenzen (XH/XL oder YH/YL) invertiert angegeben, erfolgt auch die Normierung
invertiert.

Parameter der Eingange
2359

Parameter Datentyp Beschreibung

X DINT Eingangswert

XH DINT obere Grenze des Eingangswertebereichs

XL DINT untere Grenze des Eingangswertebereichs

YH DINT obere Grenze des Ausgangswertebereichs

YL DINT untere Grenze des Ausgangswertebereichs
Parameter der Ausgange

2360

Parameter Datentyp Beschreibung

Y DINT Ausgangswert
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NORM_REAL

2218

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:
NORM_REAL

XH
XL
YH
YL

Beschreibung
2358

NORM_REAL normiert einen Wert innerhalb festgelegter Grenzen auf einen Wert mit neuen Grenzen.

Der FB normiert einen Wert vom Typ REAL, der innerhalb der Grenzen XH und XL liegt, auf einen
Ausgangswert innerhalb der Grenzen YH und YL. Dieser FB wird z.B. bei der Erzeugung von PWM-
Werten aus analogen Eingangsgrof3en genutzt.

® HINWEIS

» Der Eingangswert fir X muss sich im definierten Bereich zwischen XL und XH befinden!
Der FB prift NICHT den Wert X auf Plausibilitat.

» Das Ergebnis der Berechnung (XH-XL)+(YH-YL) muss im Wertebereich des Datentyps REAL (-
3,402823466+1038...3,402823466+10%) bleiben!

> Bedingt durch die Rundungsfehler kbnnen Abweichungen beim normierten Wert um 1 auftreten.

> Werden die Grenzen (XH/XL oder YH/YL) invertiert angegeben, erfolgt auch die Normierung
invertiert.

Parameter der Eingange
2356

Parameter Datentyp Beschreibung

X REAL Eingangswert

XH REAL obere Grenze des Eingangswertebereichs

XL REAL untere Grenze des Eingangswertebereichs

YH REAL obere Grenze des Ausgangswertebereichs

YL REAL untere Grenze des Ausgangswertebereichs
Parameter der Ausgange

2357

Parameter Datentyp Beschreibung

Y REAL Ausgangswert
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5.210 Bausteine: Zahlerfunktionen zur Frequenz- und Periodendauermessung
Inhalt

LS I O L N PP PP PP PPPP PP 140
FREQUENCY ...ttt ettt e e e e ettt e e e e a4 bttt e e e e e s b e e e et e e e e e s asrnneeeneee e s 142
FREQUENCY _PERIOD ..ottt ettt e e e e e e e e e e s e e eaee e s 144
INC_ENCODER ...coiiiiiiiiitei ittt e ettt e e e e e s e e et e e e s e e aneeeee e e s e na e n et eeesesannnn 146
INC_ENCODER_HR ... ittt r e e e s s s e e e e e e s e s enaes 148
PERIOD ...ttt e e r e e e e 150
PERIOD_RATIO ...ttt bbb r e e e s s s b e e e e e e s e s bbb e e ne e e e s 152
PHASE oo e e e e e 154
19285

Je nach Controller werden bis zu 16*) schnelle Eingange unterstitzt, die Eingangsfrequenzen bis zu
30 kHz verarbeiten kénnen. Neben der reinen Frequenzmessung kénnen die Eingénge auch zur
Auswertung von inkrementellen Drehgebern (Z&hlerfunktion) eingesetzt werden.

*) ExtendedController: bis zu 32 schnelle Eingange

Bedingt durch die unterschiedlichen Messmethoden kdnnen Fehler bei der Frequenzermittiung
auftreten.

Zur einfachen Auswertung stehen folgende Bausteine zur Verfligung:
Baustein zuléssige Werte Erklarung

Frequenz am angegebenen Kanal messen.

FREQUENCY 0,1...30 000 Hz Messfehler verringert sich bei hohen Frequenzen

PERIOD 0,1...5 000 Hz Frequenz und Periodendauer (Zykluszeit) am angegebenen Kanal messen

Frequenz und Periodendauer (Zykluszeit) sowie Puls-Pause-Verhaltnis [%.] am

PERIOD_RATIO 0,1...5 000 Hz angegebenen Kanal messen
Die Funktion vereinigt die beiden Funktionen FREQUENCY und PERIOD oder

FREQUENCY_PERIOD 0,1...30 000 Hz PERIOD_RATIO. Automatisches Umschalten der Messmethode bei 5 kHz
PHASE 0,1...5 000 Hz Liest ein Kanalpaar ein und vergleicht die Phasenlage der Signale
INC_ENCODER 0,1...30 000 Hz Vorwarts-/Riickwarts-Zahlerfunktion zur Auswertung von Drehgebern
INC ENCODER HR 0.1...5 000 Hz Vorwarts-/Riickwarts-Zahlerfunktion zur hochaufldsenden Auswertung von

- - Drehgebern
FAST_COUNT 0,1...30 000 Hz Schnelle Impulse zahlen

0] Wichtig bei Einsatz der schnellen Eingange als "normale" Digitaleingange:

» Die erhohte Empfindlichkeit gegen Stérimpulse beachten (z.B. Kontaktprellen bei mechanischen
Kontakten).

» Das Eingangssignal bei Bedarf entprellen! — Kapitel Hardware-Filter konfigurieren (— S. 62)

e Der Standard-Digitaleingang kann Signale bis 50 Hz auswerten (abhangig von IEC-Zyklus und
Filtereinstellung).
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FAST_COUNT

15922
Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Fur die Extended-Seite des ExtendedControllers endet der FB-Name mit "_E". (nicht bei CR0133)
Symbol in CODESYS:

FAST_COUNT

ENABLE cV|—
INIT

CHANNEL
MODE_UP_DOWN
LOAD

PV

Beschreibung
20653

FAST_COUNT arbeitet als Zahlerbaustein fur schnelle Eingangsimpulse.

Wahrend ENABLE=TRUE erfasst der FB steigende Flanken an den FRQ-Eingangskanalen.
Maximale Eingangsfrequenz — Datenblatt.

Nach Riicksetzen und erneutem Setzen von ENABLE zahlt der Zahler von dem Wert an weiter, der
beim letzten Rucksetzen von ENABLE gultig war.

Mit Setzen von INIT (steigende Flanke) wird der Zahlerwert CV=0 gesetzt.
Nach Ricksetzen des Parameters INIT zahlt der Zahler von 0 an.
22690

Fur die Standardseite des Gerats gilt:
Dieser Funktionsbaustein darf am selben Eingang gemeinsam mit dem FB INC_ENCODER
(— S. 146) genutzt werden.

22692

(1) » Die gemeinsam betriebenen Funktionsbausteine gleichzeitig initialisieren!

> Ein spaterer Load des FB FAST_COUNT kann die Werte des FB INC_ENCODER
beeinflussen.

M Am selben Eingang diesen FB nicht gemeinsam mit einem der folgenden FBs nutzen!
* FREQUENCY (— S. 142)

* FREQUENCY_PERIOD (— S. 144)

* INC_ENCODER_HR (— S. 148)

« PERIOD (— S. 150)

* PERIOD_RATIO (— S. 152)

* PHASE (— S. 154)

14888

® HINWEIS

Bei hdheren Frequenzen (als den von ifm garantierten) kénnen folgende Probleme auftreten:
e Die Ein- und Ausschaltzeiten der Eingédnge werden zunehmend relevant.
e Die Bauteile kbnnen sich unzuldssig erwarmen.

Die genannten Einflisse sind abh&ngig von den im Einzelfall eingesetzten Bauteilen.
Diese mdglichen Einflisse sind nicht exakt vorhersagbar.
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Parameter der Eingédnge

19869
PErETEET Datentyp Beschreibung
ENABLE BOOL TRUE: Baustein ausfiihren
FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Zahler angehalten
INIT BOOL FALSE = TRUE (Flanke):
Baustein wird initialisiert
FALSE:  im weiteren Programmablauf
CHANNEL BYTE Nummer des schnellen Eingangskanals
0...11 fiir die Eingange 100...111
Fir den FB xxx_E (falls vorhanden) gilt:
0...15 fiir die Eingange 100_E...I15_E
MODE_UP_DOWN BOOL TRUE: Zahler zahlt abwarts
FALSE:  Zahler zahlt aufwérts
LOAD BOOL TRUE: Startwert PV wird in CV geladen
FALSE:  Funktion wird nicht ausgefiihrt
PV DWORD Startwert (Preset value) fiir den Zahler
Parameter der Ausgange
572
Parameter Datentyp Beschreibung

cv DWORD aktueller Zahlerwert
Verhalten beim Uberlauf:
* zahlt der Zahler abwarts, bleibt er bei 0 stehen
+ zahlt der Zahler aufwarts, gibt es einen Uberlauf.
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FREQUENCY

15924
Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Fur die Extended-Seite des ExtendedControllers endet der FB-Name mit "_E". (nicht bei CR0133)
Symbol in CODESYS:

FREQUENCY

=—INIT FI—
= CHANNEL
— TIMEBASE

Beschreibung

20656
20675

FREQUENCY misst die Frequenz des am gewahlten Kanal (CHANNEL) ankommenden Signals. Der
FB wertet dazu die positive Flanke des Signals aus.

In Abhangigkeit von der Zeitbasis (TIMEBASE) kénnen Frequenzmessungen in einem weiten
Wertebereich durchgefuhrt werden.

» hohe Frequenzen erfordern eine kurze Zeitbasis

* niedrige Frequenzen erfordern eine entsprechend langere Zeitbasis

Grenzwerte:
TIMEBASE zulassige, messbare Frequenz
57 000 ms
(= Maximalwert) 1149 Hz
30 000 Hz

2184 ms (= Maximalwert)
Je langer die Timebase fir eine zu messende Frequenz ist, desto genauer wird der ermittelte
Messwert.
Beispiel fur Frequenz = 1 Hz:

TIMEBASE [ms] max. Fehler [%] Messung [Hz]
1000 100 0..2
10 000 10 09..1,1

Die Frequenz wird direkt in [Hz] ausgegeben.
14888

M HINWEIS

Bei hoheren Frequenzen (als den von ifm garantierten) kénnen folgende Probleme auftreten:
¢ Die Ein- und Ausschaltzeiten der Eingange werden zunehmend relevant.
¢ Die Bauteile kdnnen sich unzulassig erwarmen.

Die genannten Einflisse sind abhangig von den im Einzelfall eingesetzten Bauteilen.
Diese mdglichen Einflisse sind nicht exakt vorhersagbar.
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7321

@ Bei der Frequenzmessung sicherstellen, dass der FB innerhalb des Wertes von TIMEBASE nicht
mehr als 65 535 positive Flanken empfangt!
Sonst kann das interne Zahlregister Giberlaufen und zu falschen Ergebnissen fuhren.

22690

(— S. 146) genutzt werden.

Fir die Standardseite des Gerats gilt:
Dieser Funktionsbaustein darf am selben Eingang gemeinsam mit dem FB INC_ENCODER

22691

(1) » Die gemeinsam betriebenen Funktionsbausteine gleichzeitig initialisieren!

« FAST_COUNT (— S. 140)
- FREQUENCY_PERIOD (— S. 144)
- INC_ENCODER_HR (— S. 148)

« PERIOD (— S. 150)

- PERIOD_RATIO (— S. 152)

« PHASE (— S. 154)

(J Am selben Eingang diesen FB nicht gemeinsam mit einem der folgenden FBs nutzen!

Parameter der Eingange

Parameter Datentyp
INIT BOOL
CHANNEL BYTE
TIMEBASE TIME
Parameter der Ausgange

Parameter Datentyp
F REAL

Beschreibung

TRUE (nur 1 Zyklus lang):
Baustein und Schnittstelle werden initialisiert

FALSE:  Messung lauft
oder: Messung startet, wenn zuvor INIT=TRUE war
Nummer des schnellen Eingangskanals

0...11 fiir die Eingange 100...111
Fir den FB xxx_E (falls vorhanden) gilt:

0...15 fiir die Eingange 100_E...I15_E

Zeitbasis zur Frequenzmessung (max. 57 s)

Beschreibung

Frequenz des Eingangssignals in [Hz]
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FREQUENCY_PERIOD

15926

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Fur die Extended-Seite des ExtendedControllers endet der FB-Name mit "_E". (nicht bei CR0133)
Symbol in CODESYS:

FREQUENCY_PERIOD
=1 INIT chH—
— CHANNEL F|—
—] PERIODS ET[—
— TIMEBASE RATIO1000 [—
= RATIO_ENABLE

Beschreibung

20659
20676

FREQUENCY_PERIOD misst die Frequenz und die Periodendauer (Zykluszeit) in [pus] am
angegebenen Kanal (fur alle Eingédnge zugelassen). Maximale Eingangsfrequenz — Datenblatt.
Der FB vereinigt PERIOD oder PERIOD_RATIO und FREQUENCY in einem gemeinsamen
Funktionsbaustein. Die Umschaltung der Messmethode erfolgt automatisch bei etwa 5 kHz:

« unterhalb von 5,2 kHz verhalt sich der FB wie PERIOD oder PERIOD_RATIO

« oberhalb von 5,5 kHz verhalt sich der FB wie FREQUENCY.

Der FB misst die Frequenz und die Zykluszeit des am gewahlten Kanal (CHANNEL) anstehenden
Signals. Zur Berechnung werden alle positiven Flanken ausgewertet und der Mittelwert Uber die
Anzahl der angegebenen Perioden (PERIODS) gebildet.

Bei einer Eingangsfrequenz > 5 kHz und aktivem FREQUENCY-Modus kann der Ratio nicht
gemessen werden.

Der maximale Messbereich betrégt ca. 15 min.
14888

® HINWEIS

Bei hoheren Frequenzen (als den von ifm garantierten) kénnen folgende Probleme auftreten:
¢ Die Ein- und Ausschaltzeiten der Eingange werden zunehmend relevant.
¢ Die Bauteile kdnnen sich unzulassig erwarmen.

Die genannten Einflisse sind abhéngig von den im Einzelfall eingesetzten Bauteilen.
Diese mdglichen Einflisse sind nicht exakt vorhersagbar.

7321

@ Bei der Frequenzmessung sicherstellen, dass der FB innerhalb des Wertes von TIMEBASE nicht
mehr als 65 535 positive Flanken empfangt!
Sonst kann das interne Zahlregister Uberlaufen und zu falschen Ergebnissen fihren.

22690

Fur die Standardseite des Geréts gilt:
Dieser Funktionsbaustein darf am selben Eingang gemeinsam mit dem FB INC_ENCODER
(— S. 146) genutzt werden.

22691

(1) » Die gemeinsam betriebenen Funktionsbausteine gleichzeitig initialisieren!
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Am selben Eingang diesen FB nicht gemeinsam mit einem der folgenden FBs nutzen!

« FAST_COUNT (— S. 140)

« FREQUENCY (— S. 142)

- INC_ENCODER_HR (— S. 148)
« PERIOD (— S. 150)

« PERIOD_RATIO (— S. 152)

« PHASE (— S. 154)

Parameter der Eingédnge

Parameter
INIT

CHANNEL

PERIODS

TIMEBASE
RATIO_ENABLE

Parameter der Ausgange

Parameter
C

ET

RATIO1000

Datentyp
BOOL

BYTE

BYTE

TIME
BOOL

Datentyp
DWORD

REAL
TIME

WORD

Beschreibung

TRUE (nur 1 Zyklus lang):
Baustein und Schnittstelle werden initialisiert

FALSE:  Messung lauft
oder: Messung startet, wenn zuvor INIT=TRUE war

Nummer des schnellen Eingangskanals
0...11 fiir die Eingange 100...111

Fiir den FB xxx_E (falls vorhanden) gilt:
0...15 fiir die Eingange 100_E...I15_E

Anzahl der Perioden, tber die gemittelt wird (1...16)
0 : Ausgange C und F werden nicht aktualisiert
>16: wird auf 16 limitiert

Zeitbasis zur Frequenzmessung (max. 57 s)

TRUE: Ratio-Messung an RATIO1000 ausgeben
FALSE:  Ratio-Messung nicht ausgeben

Beschreibung

Zykluszeit der erfassten Perioden in [us]
zuldssig = 33...10 000 000 = 0x21...0x989680

Frequenz des Eingangssignals in [Hz]

bei Messung der Periodendauer:
(nutzbar bei sehr langsamen Signalen)

RATIO_ENABLE = TRUE:
Verstrichene Zeit seit dem letzten Flankenwechsel am Eingang

RATIO_ENABLE = FALSE:
Verstrichene Zeit seit der letzten positiven Flanke am Eingang

bei anderen Messungen:
ET=0

Puls-/Periode-Verhaltnis in [%o]
zuléssig = 1...999 = 0x1...0x3E7
Voraussetzungen:

+ Periodendauermessung

* Impulsdauer > 100 us

* Frequenz < 5 kHz
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INC_ENCODER

15928
= Incremental Encoder

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Fur die Extended-Seite des ExtendedControllers endet der FB-Name mit "_E". (nicht bei CR0133)
Symbol in CODESYS:

INC_ENCODER
=—1INIT COUNTER [—
—] CHANNEL UP p—
= PRESET_VALUE DOWN [—
— PRESET

Beschreibung
19302

INC_ENCODER bietet eine Vorwarts-/Ruckwarts-Zahlerfunktion zur Auswertung von Drehgebern.
Immer zwei benachbarte Frequenzeingange bilden das auszuwertende Eingangspaar CHANNEL.

Grenzfrequenz = 30 kHz
max. anschliebar: 4 Drehgeber (ExtendedController: max. 8 Drehgeber)

Voreinstellwert setzen:

1. Wert in PRESET_VALUE eintragen

2. PRESET fur einen Zyklus auf TRUE setzen
3. PRESET wieder auf FALSE setzen

1 3 1 3 1 3 A1
Al LT LI LTI Der FB z&hlt jeden 4. Impuls am Eingangspaar
2
>t

4 2| 4| 2 4 (identisch mit der Auflosung des Drehgebers),

2
B I LI L. 01 solange INIT=FALSE und PRESET=FALSE sind.
Am Ausgang COUNTER steht der aktuelle

\/ \J Zahlerstand an
+1 +1 +1

Die Ausgange UP und DOWN zeigen die aktuelle Zahlrichtung des Zahlers an. Die Ausgange sind
dann TRUE, wenn im vorangegangenen Programmzyklus der Zahler in die entsprechende Richtung
gezahlt hat (auch bei Uberlauf). Bleibt der Zahler stehen, wird auch der Richtungsausgang im

folgenden Programmzyklus zurlickgesetzt.
22616

Fur die Standardseite des Geréts qilt:
Fur jeden physikalischen Eingang des FB INC_ENCODER (— S. 146) darf einer der folgenden
Bausteine zusatzlich genutzt werden:

« FAST_COUNT (— S. 140)

« FREQUENCY (— S. 142)

- FREQUENCY_PERIOD (— S. 144)
« PERIOD (— S. 150)

« PERIOD_RATIO (— S. 152)

« PHASE (— S. 154)

22691

(1) » Die gemeinsam betriebenen Funktionsbausteine gleichzeitig initialisieren!

(1) Fur die Extended-Seite des Geréts gilt:
An den Eingéngen des FB INC_ENCODER_E dirfen KEINE weiteren Funktionsbausteine

genutzt werden.
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Parameter der Eingédnge

Parameter
INIT

CHANNEL

PRESET_VALUE
PRESET

Parameter der Ausgénge
Parameter
COUNTER

uP

DOWN

Datentyp
BOOL

BYTE

DINT
BOOL

Datentyp
DINT
BOOL

BOOL

Beschreibung

TRUE (nur 1 Zyklus lang):
Baustein wird initialisiert

FALSE:  im weiteren Programmablauf

Nummer des Eingangskanal-Paares
0 = Kanalpaar 0 = Eingénge 100 + 101

;’5“= Kanalpaar 3 = Eingange 106 + 107

Fir den FB xxx_E (falls vorhanden) gilt:
0 = Kanalpaar 0 = Eingénge 100_E + 101_E

.?;.= Kanalpaar 3 = Eingange 106_E +107_E
Zahler-Startwert

FALSE = TRUE (Flanke):
PRESET_VALUE wird nach COUNTER geladen

TRUE: Zahler ignoriert die Eingangsimpulse
FALSE:  Zahler zahlt die Eingangsimpulse

Beschreibung
aktueller Zahlerstand

TRUE: Zahler zahlte im letzten Zyklus aufwarts
FALSE:  Zahler zahlte im letzten Zyklus nicht aufwarts

TRUE: Zahler zahlte im letzten Zyklus abwarts
FALSE:  Zahler zahlte im letzten Zyklus nicht abwarts
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INC_ENCODER_HR

19225
= Incremental Encoder high resolution

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Fur die Extended-Seite des ExtendedControllers endet der FB-Name mit " _E".
Symbol in CODESYS:

INC_ENCODER_HR

=1 INIT COUNTER —
—] CHANNEL UP—
=] PRESET_VALUE DOWN [—
— PRESET

Beschreibung

19231
INC_ENCODER_HR bietet eine Vorwarts-/Rickwarts-Zahlerfunktion zur hochauflésenden
Auswertung von Drehgebern.

Immer zwei benachbarte Frequenzeingange bilden das auszuwertende Eingangspaar CHANNEL.

Grenzfrequenz = 5 kHz
max. anschlielbar: 4 Drehgeber (ExtendedController: max. 8 Drehgeber)

Voreinstellwert setzen:

1. Wert in PRESET_VALUE eintragen

2. PRESET fur einen Zyklus auf TRUE setzen
3. PRESET wieder auf FALSE setzen

1 3 1 3 1 3

L

2 41 21 2] 2 4 2 Der FB zéahlt jeden Impuls am Eingangspaar
B | (entspricht 4-fache Auflésung des Drehgebers),
l>t solange INIT=FALSE und PRESET=FALSE sind.
vyiv]vi]VvYylYy Am Ausgang COUNTER steht der aktuelle
”+1 V+1 +1 \ +1 | +1 V+1V+1 Zahlerstand an.

v Vv V¥
+1 +1 +1 +1 +1 +1 +1

Die Ausgange UP und DOWN zeigen die aktuelle Zahlrichtung des Zahlers an:

e Ausgang = TRUE, wenn im vorangegangenen Programmzyklus der Zahler in die entsprechende
Richtung gezahlt hat (auch bei Uberlauf).

e Bleibt der Zahler stehen, wird auch der Richtungsausgang im folgenden Programmzyklus
zurlickgesetzt.

e Anders bei Uberlauf:
Bleibt der Zahler stehen, bleibt der Richtungsausgang = TRUE, bis eine gegenlaufige Zahlung
stattfand.

M Am selben Eingang diesen FB nicht gemeinsam mit einem der folgenden FBs nutzen!
* FAST_COUNT (— S. 140)

* FREQUENCY (— S. 142)

* FREQUENCY_PERIOD (— S. 144)

* INC_ENCODER (— S. 146)

« PERIOD (— S. 150)

» PERIOD_RATIO (— S. 152)

 PHASE (— S. 154)

» SET_INTERRUPT_I (— S. 124)
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Parameter der Eingédnge

Parameter
INIT

CHANNEL

PRESET_VALUE
PRESET

Parameter der Ausgédnge
Parameter
COUNTER

uP

DOWN

Datentyp
BOOL

BYTE

DINT
BOOL

Datentyp
DINT
BOOL

BOOL

Beschreibung

TRUE (nur 1 Zyklus lang):

FALSE:

Baustein wird initialisiert
im weiteren Programmablauf

Nummer des Eingangskanal-Paares
0 = Kanalpaar 0 = Eingénge 100 + 101

;’5“= Kanalpaar 3 = Eingange 106 + 107

Fir den FB xxx_E (falls vorhanden) gilt:
0 = Kanalpaar 0 = Eingénge 100_E + 101_E

.?;.= Kanalpaar 3 = Eingange 106_E +107_E

Zahler-Startwert

FALSE = TRUE (Flanke):
PRESET_VALUE wird nach COUNTER geladen

TRUE:
FALSE:

Zahler ignoriert die Eingangsimpulse
Zahler zahlt die Eingangsimpulse

Beschreibung

aktueller Zahlerstand

TRUE:
FALSE:

TRUE:
FALSE:

Zahler zahlte im letzten Zyklus aufwarts
Zahler zahlte im letzten Zyklus nicht aufwarts

Zahler zahlte im letzten Zyklus abwarts
Zahler zahlte im letzten Zyklus nicht abwérts
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PERIOD

15930
Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Fur die Extended-Seite des ExtendedControllers endet der FB-Name mit "_E". (nicht bei CR0133)
Symbol in CODESYS:

PERIOD

= INIT
—] CHANNEL
=1 PERIODS E

- mnoO

Beschreibung

20662
20677

PERIOD misst die Frequenz und die Periodendauer (Zykluszeit) in [us] am angegebenen Kanal (fir
alle Eingange zugelassen). Maximale Eingangsfrequenz — Datenblatt.

Der FB misst die Frequenz und die Zykluszeit des am gewahlten Kanal (CHANNEL) anstehenden
Signals. Zur Berechnung werden alle positiven Flanken ausgewertet und der Mittelwert tber die
Anzahl der angegebenen Perioden (PERIODS) gebildet.

Bei niedrigen Frequenzen kommt es mit FREQUENCY (— S. 142) zu Ungenauigkeiten. Um dieses zu
umgehen, kann PERIOD genutzt werden. Die Zykluszeit wird direkt in [us] ausgegeben.

Der maximale Messbereich betragt 10 Sekunden.
14888

® HINWEIS

Bei héheren Frequenzen (als den von ifm garantierten) kbnnen folgende Probleme auftreten:
¢ Die Ein- und Ausschaltzeiten der Eingange werden zunehmend relevant.
e Die Bauteile kbnnen sich unzulassig erwarmen.

Die genannten Einflisse sind abhangig von den im Einzelfall eingesetzten Bauteilen.
Diese mdglichen Einflisse sind nicht exakt vorhersagbar.

22690

Fir die Standardseite des Gerats gilt:
Dieser Funktionsbaustein darf am selben Eingang gemeinsam mit dem FB INC_ENCODER
(— S. 146) genutzt werden.

22691

(1) » Die gemeinsam betriebenen Funktionsbausteine gleichzeitig initialisieren!

(J Am selben Eingang diesen FB nicht gemeinsam mit einem der folgenden FBs nutzen!
* FAST_COUNT (— S. 140)

* FREQUENCY (— S. 142)

* FREQUENCY_PERIOD (— S. 144)

* INC_ENCODER_HR (— S. 148)

* PERIOD_RATIO (— S. 152)

* PHASE (— S. 154)
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Parameter der Eingédnge

Parameter Datentyp
INIT BOOL
CHANNEL BYTE
PERIODS BYTE
Parameter der Ausgange

Parameter Datentyp
C DWORD

F REAL

ET TIME

19874
Beschreibung
FALSE = TRUE (Flanke):
Baustein wird initialisiert
FALSE:  im weiteren Programmablauf

Nummer des schnellen Eingangskanals
0...11 fiir die Eingange 100...111

Fiir den FB xxx_E (falls vorhanden) gilt:
0...15 fiir die Eingange 100_E...I15_E

Anzahl der Perioden, Uber die gemittelt wird (1...16)
0 : Ausgange C und F werden nicht aktualisiert
>16: wird auf 16 limitiert

375

Beschreibung

Zykluszeit der erfassten Perioden in [us]
zulassig = 200...10 000 000 = 0xC8...0x989680 (= 10 Sekunden)

Frequenz des Eingangssignals in [Hz]

Verstrichene Zeit seit der letzten positiven Flanke am Eingang
(nutzbar bei sehr langsamen Signalen)
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PERIOD_RATIO

15932

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Fur die Extended-Seite des ExtendedControllers endet der FB-Name mit "_E". (nicht bei CR0133)
Symbol in CODESYS:

PERIOD_RATIO
=—1INIT cpP—
=1 CHANNEL Fp—
— PERIODS ET p—
RATIO1000 —

Beschreibung

20665
20678

PERIOD_RATIO misst die Frequenz und die Periodendauer (Zykluszeit) in [us] Gber die angegebenen
Perioden am angegebenen Kanal (fir alle Eingdnge zugelassen). Zusétzlich wird das Puls-/Periode-
Verhaltnis in [%0] angegeben. Maximale Eingangsfrequenz — Datenblatt.

Dieser FB misst die Frequenz und die Zykluszeit des am gewéhlten Kanal (CHANNEL) anstehenden
Signals. Zur Berechnung werden alle positiven Flanken ausgewertet und der Mittelwert tber die
Anzahl der angegebenen Perioden (PERIODS) gebildet. Zusétzlich wird das Puls-/Periode-Verhéltnis
in [%o] angegeben.

Zum Beispiel: Bei einem Signalverhéltnis von 25 ms High-Pegel und 75 ms Low-Pegel, wird der Wert
RATIO1000 von 250 %o ausgegeben.

Bei niedrigen Frequenzen kommt es mit FREQUENCY (— S. 142) zu Ungenauigkeiten. Um dieses zu
umgehen, kann PERIOD_RATIO genutzt werden. Die Zykluszeit wird direkt in [us] ausgegeben.

Der maximale Messbereich betragt 10 Sekunden.
14888

® HINWEIS

Bei htheren Frequenzen (als den von ifm garantierten) kbnnen folgende Probleme auftreten:
e Die Ein- und Ausschaltzeiten der Eingange werden zunehmend relevant.
e Die Bauteile kdnnen sich unzulassig erwarmen.

Die genannten Einflisse sind abh&angig von den im Einzelfall eingesetzten Bauteilen.
Diese mdglichen Einflisse sind nicht exakt vorhersagbar.

22690

Fur die Standardseite des Gerats gilt:
Dieser Funktionsbaustein darf am selben Eingang gemeinsam mit dem FB INC_ENCODER
(— S. 146) genutzt werden.

22691

(1) » Die gemeinsam betriebenen Funktionsbausteine gleichzeitig initialisieren!

M Am selben Eingang diesen FB nicht gemeinsam mit einem der folgenden FBs nutzen!
* FAST_COUNT (— S. 140)

* FREQUENCY (— S. 142)

* FREQUENCY_PERIOD (— S. 144)

* INC_ENCODER_HR (— S. 148)

« PERIOD (— S. 150)

* PHASE (— S. 154)
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Parameter der Eingédnge

Parameter
INIT

CHANNEL

PERIODS

Parameter der Ausgange

Parameter
C

F
ET

RATIO1000

Datentyp
BOOL

BYTE

BYTE

Datentyp
DWORD

REAL
TIME

WORD

19873

Beschreibung

FALSE = TRUE (Flanke):
Baustein wird initialisiert

FALSE:  im weiteren Programmablauf

Nummer des schnellen Eingangskanals
0...11 fiir die Eingange 100...111

Fiir den FB xxx_E (falls vorhanden) gilt:
0...15 fiir die Eingange 100_E...I15_E

Anzahl der Perioden, Uber die gemittelt wird (1...16)
0 : Ausgange C und F werden nicht aktualisiert
>16: wird auf 16 limitiert

369

Beschreibung

Zykluszeit der erfassten Perioden in [us]
zulassig = 200...10 000 000 = 0xC8...0x989680 (= 10 Sekunden)

Frequenz des Eingangssignals in [Hz]

Verstrichene Zeit seit dem letzten Zustandswechsel am Eingang
(nutzbar bei sehr langsamen Signalen)

Puls-/Periode-Verhéltnis in [%o]
zuldssig = 1...999 = 0x1...0x3E7
Voraussetzungen:

* Periodendauermessung

* Impulsdauer > 100 us

* Frequenz < 5 kHz
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PHASE

15934

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Fur die Extended-Seite des ExtendedControllers endet der FB-Name mit "_E". (nicht bei CR0133)
Symbol in CODESYS:

PHASE
= INIT crH—
—] CHANNEL P
ET

Beschreibung

20668
20679

PHASE liest ein Kanalpaar mit schnellen Eingdngen ein und vergleicht die Phasenlage der Signale.
Maximale Eingangsfrequenz — Datenblatt.

Dieser FB fasst jeweils ein Kanalpaar mit schnellen Eingadngen zusammen, so dass die Phasenlage
zweier Signale zueinander ausgewertet werden kann. Es kann eine Periodendauer bis in den

Sekundenbereich ausgewertet werden (max. 10 Sekunden).
14888

® HINWEIS

Bei htheren Frequenzen (als den von ifm garantierten) kbnnen folgende Probleme auftreten:
e Die Ein- und Ausschaltzeiten der Eingange werden zunehmend relevant.
e Die Bauteile kdnnen sich unzulassig erwarmen.

Die genannten Einflusse sind abhéngig von den im Einzelfall eingesetzten Bauteilen.
Diese mdglichen Einflisse sind nicht exakt vorhersagbar.

22690

Fur die Standardseite des Geréts qilt:
Dieser Funktionsbaustein darf am selben Eingang gemeinsam mit dem FB INC_ENCODER
(— S. 146) genutzt werden.

22691

(1) » Die gemeinsam betriebenen Funktionsbausteine gleichzeitig initialisieren!

M Am selben Eingang diesen FB nicht gemeinsam mit einem der folgenden FBs nutzen!
* FAST_COUNT (— S. 140)

* FREQUENCY (— S. 142)

* FREQUENCY_PERIOD (— S. 144)

* INC_ENCODER_HR (— S. 148)

* PERIOD (— S. 150)

* PERIOD_RATIO (— S. 152)
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Parameter der Eingédnge

Parameter
INIT

CHANNEL

Parameter der Ausgange

Parameter
C

ET

Datentyp
BOOL

BYTE

Datentyp
DWORD

INT

TIME

19875

Beschreibung

TRUE (nur 1 Zyklus lang):
Baustein und Schnittstelle werden initialisiert

FALSE:  im weiteren Programmablauf
Nummer des Eingangskanal-Paares
0 = Kanalpaar 0 = Eingénge 100 + 101

é.= Kanalpaar 5 = Eingange 10 + 111
Fir den FB xxx_E (falls vorhanden) gilt:
0 = Kanalpaar 0 = Eingénge 100_E + 101_E

%.= Kanalpaar 7 = Eingange 114_E +115_E

363

Beschreibung

Periodendauer des Signals am ersten Eingang des Kanalpaares
in [Ws]

Winkel der Phasenverschiebung
giltige Messung = 1...358 ©

Verstrichene Zeit seit der letzten positiven Flanke am zweiten
Impulseingang des Kanalpaares
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5.2.11 Bausteine: Ausgangsfunktionen allgemein
Inhalt
SET_OUTPUT_MODE .......ovvomieieseesssessssesssssesssssssssss s ssss s 157

Fur dieses Gerat kénnen Sie die Funktionsweise von einigen oder von allen Ausgéngen einstellen.
Hier zeigen wir lhnen geeignete Bausteine dazu.
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SET_OUTPUT_MODE

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

SET_OUTPUT_MODE

ENABLE ERROR p=—
MODE

CHANNEL
DIAGNOSTICS
PROTECTION
CURRENT_RANGE

Beschreibung

SET_OUTPUT_MODE setzt die Betriebsart des gewéhlten Ausgangskanals.

Zugelassene Betriebsarten (— Datenblatt):

Konfig.-Wert
MODE CURRENT_RANGE
hex dez
keine Strommessung
fiir MODE = 2
OUT DIGITAL_H (plus) 001 1 fsutrrc'meonE)eEss:u?g 2ABA)
OUT_DIGITAL_L (minus) 0002 2 %‘r“,’wmongeés:”?g 4A

15937

12094

Konfig.-Wert
hex dez
00 0
01 1
02 2

() Im laufenden Betrieb sollte die Betriebsart nicht geandert werden.

15672

® HINWEIS

Soll im laufenden Betrieb am FB OUTPUT_BRIDGE der Messbereich fir ACTUAL_CURRENT

(auf 4 A) umgeschaltet werden?

» Fir beide betreffenden Ausgange den FB SET_OUTPUT_MODE in der Init-Phase vor dem FB

OUTPUT_BRIDGE aufrufen!
CURRENT_RANGE = 2 (fiir 4 A)
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Parameter der Eingédnge
12096

Parameter Datentyp Beschreibung

ENABLE BOOL FALSE = TRUE (Flanke):
Baustein initialisieren (nur 1 Zyklus)
> Baustein-Eingange lesen

TRUE: Baustein ausfiihren

FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert

MODE WORD Betriebsart des Ausgangskanals CHANNEL:
1=0x0001 OUT_DIGITAL_H
2=0x0002 OUT_DIGITAL_L

CHANNEL BYTE Nummer des Ausgangskanals
0...15 fir die Ausgange Q00...Q15

Fir den FB xxx_E (falls vorhanden) gilt:
0...23 firr die Ausgange Q00_E...Q23_E

DIAGNOSTICS BOOL TRUE: Kanal mit Diagnosefunktion
nur wirksam fiir OUT_DIGITAL_H
+ Leiterbruch bei Ausgangen mit Strommessung:
wenn Ausgang eingeschaltet UND
wenn Strom < 25 mA fiir > 66 ms
+ Leiterbruch bei Ausgangen ohne Strommessung:
wenn Ausgang ausgeschaltet UND
wenn Ausgangsspannung > 22 % VBBx fiir > 100 ms
+ Uberlast bei Ausgangen mit Strommessung:
wenn Strom > 112,5 % des Messbereichs fiir > 66 ms
+ Kurzschluss bei Ausgangen ohne Strommessung:
wenn VBBx > 7,3 V UND
wenn Ausgangsspannung < 88 % VBBx fir > 66 ms

@ Die Einstellung des Filters bei der Strommessung hat Einfluss
auf die Diagnosezeit.

FALSE:  Kanal ohne Diagnosefunktion

PROTECTION BOOL TRUE: Schutz vor Uberlast
nur fir OUT_DIGITAL_H
UND Ausgang mit Strommessung
Bei Erkennen von Uberlast oder Kurzschluss schaltet der Ausgang
fiir 1 s aus und dann wieder ein.

FALSE:  Funktion wird nicht ausgefiihrt

CURRENT_RANGE BYTE Strommessbereich im Ausgangskanal CHANNEL:
0=0x00 OUT_CURRENT_RANGE_NONE  (Aus)
nur fir Ausgang...

ohne Strommessung
oder fir OUT_DIGITAL_L

1=0x01 OUT_CURRENT_RANGE1 2A/3A
nur fir OUT_DIGITAL_H
2=0x02 OUT_CURRENT_RANGE2 4A

nur fir OUT_DIGITAL_H
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Parameter der Ausgénge
12102
PErETEET Datentyp Beschreibung
ERROR DWORD Fehler-Code aus diesem FB-Aufruf — Fehler-Codes (— S. 312)

(mdgliche Meldungen — folgende Tabelle)

Mégliche Ergebnisse fir ERROR (n=beliebiger Wert):
Der 32-Bit-Fehler-Code besteht aus vier 8-Bit-Werten (DWORD).

4. Byte 3. Byte 2. Byte 1. Byte
Fehlerklasse anwendungsspezifischer Fehler-Code Fehlerquelle Fehlerursache
Wert [hex] Beschreibung
00 00 00 00 kein Fehler
010000 F8 falscher Parameter = allgemeiner Fehler
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5.212 Bausteine: PWM-Funktionen

Inhalt
(O 10 I I B =1 o 51 U 161
(O 10 I I B O 1 4 =l N O 165
OUTPUT_CURRENT _CONTROL ..uuuiiiiiieiiiii ittt s e e e ettt e e e e e e eaaban e s e e e s eeaanannn s 166
LT 1 1 0O PP 169
13758

Hier finden Sie ifm-Bausteine, um die Ausgange mit Pulsweitenmodulation (PWM) betreiben zu
kénnen.
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OUTPUT_BRIDGE

2198
Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Fur die Extended-Seite des ExtendedControllers endet der FB-Name mit "_E". (nicht bei CR0133)
Symbol in CODESYS:

OUTPUT_BRIDGE

INIT ACTUAL_CURRENT p—
CHANNEL
PWM_FREQUENCY
VALUE

DIRECTION
BRAKE_ASSISTANT
CHANGEOVER_TIME

Beschreibung
19298

OUTPUT_BRIDGE organisiert das Ansteuern der H-Briicken an den PWM-Kanélen.

Der FB dient zur einfachen Verwendung der Ausgénge als H-Brlicke. Dazu werden jeweils zwei
aufeinander folgende Ausgangskanale mit minus-schaltendem Treiber zu einer Briicke
zusammengefasst. Ist DIRECTION = FALSE, wird beim ersten Ausgang der plus-schaltende Treiber
Uber ein PWM-Signal angesteuert und der minus-schaltende Treiber des zweiten Ausgangs ist
durchgeschaltet.

® HINWEIS

Bei Einsatz der H-Briicke wird die Stromregelung nicht unterstitzt.

Ausgange, die im PWM-Modus betrieben werden, unterstitzen keine Diagnosefunktionen und es
werden keine ERROR-Merker gesetzt.

Der Aufruf dieses FB mit einem als B(L) konfigurierten Ausgang ist nicht zulassig.

Ein einmal als PWM-Ausgang definierter Ausgang kann nicht mehr umkonfiguriert werden und als
Bindrausgang verwendet werden.

Die Qberlastschutzfunktion ist in diesem Modus nicht aktiv!

Die Uberlastschutzfunktion wird durch OUTPUT_BRIDGE zurlickgesetzt.

» Anderungen an den Parametern im Betrieb nur bei INIT=FALSE durchfiihren! Die neuen
Parameter werden friihestens nach Ablauf der aktuellen PWM-Periode ibernommen.

» Anderung der PWM-Frequenzen im laufenden Betrieb:
nur zulassig im Bereich 40...2 000 Hz.

() Bei VALUE = 0 wird der Ausgang nicht komplett deaktiviert. Prinzipbedingt wird der Ausgang fur

die Dauer eines Timer-Ticks des PWM-Timers aktiv sein (typisch ca. 50 ps).

» FBin jedem SPS-Zyklus aufrufen!
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Lage der als H-Briicke verwendbaren Ausgangskanéle — Datenblatt.

15672

® HINWEIS

Soll im laufenden Betrieb am FB OUTPUT_BRIDGE der Messbereich fir ACTUAL_CURRENT
(auf 4 A) umgeschaltet werden?

» Fir beide betreffenden Ausgange den FB SET_OUTPUT_MODE in der Init-Phase vor dem FB
OUTPUT_BRIDGE aufrufen!

CURRENT_RANGE = 2 (fiir 4 A)

ACTUAL_CURRENT zeigt den Strom in der H-Briicke in [mA].
Mess-Methode:

* PWM-Frequenz < 100 Hz: Mittelung Gber eine PWM-Periode
* PWM-Frequenz > 100 Hz: Mittelung Gber (PWM-Frequenz/50) PWM-Perioden (abgerundet)

Prinzip der H-Briicke

9990
16411

Hier sehen Sie, wie eine H-Brucke am ifm-Controller via PWM-Ausgéangen betrieben werden kann.
Prinzipschaltung einer H-Briicke mit PWM-Ansteuerung:

@UB UB
D1 D3
1 T3
g % >
— —i

@ Qy

T1 und T2 bilden zusammen z.B. den Ausgang QXx.

Genauso bilden T3 und T4 z.B. den Ausgang Qy.
Dadurch werden nur zwei Anschlisse fur den DC-Motor bendtigt.
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Programm-Beispiel:

-
hJ

[ 5 S = o i e i S

VAR

Initl: BCOL:=TRUE;
CycleTime:DWORD;
MaxCycleTime:DWORED;
ResetMax:800L;

DownloadiD: CAN1_DOWNLOADID;

(FF3533RI4FERIERRFFRAIERSITARAEERAILRSLEXISFZSIERASERZAIEEFIFRFEERSIZXNSLRXILXZSS

CHANNEL = 1: Motor between OUT@L (Pinl7) and QUTE3(Pinl5)

CHANNEL = 2: Motor between QUT@S (Pine3) and CUT11(Pines)

v"vv'vvi"v'v'vv'vvv'vv-"v-"vv'vvv'vvt"-v"vv'vv"v-t"v"*-v'v'v'vrﬂvv‘v)
H_BRIDGE: OUTPUT_BRIDGE;
PWM_value: WORD := 10¢; (* current PWM value - VALUE = ©,,.10¢0 *)
H_direction: BOOL; (* FRUE = counter clockwise; FALSE = clocknise =)
H_current: WORD; (* output current in mi *)

changeover_time: WORD := 508; (* Space time [ms) during which the motor is not triggereg
(> 10 m3) in the cese of a change of the rotational direction. *)
END_VAR

|

|H_direction-{DIRECTICN

H_BRIDGE
CUTPUT_BRIDGE
Init1-INIT ACTUAL_CURRENT——H_current
1-{CHANNEL
25@-PWM_FREQUENCY
PM_value-VALUE

FALSE-BRAKE_ASSISTANT
2B2@-CHANGECNER _TIME
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Parameter der Eingédnge

Parameter
INIT

CHANNEL

PWM_FREQUENCY

VALUE

DIRECTION

BRAKE_ASSISTANT

CHANGEOVER_TIME

Parameter der Ausgange

Parameter
ACTUAL_CURRENT

Datentyp
BOOL

BYTE

WORD

WORD

BOOL

BOOL

WORD

Datentyp
WORD

2204

Beschreibung

TRUE (nur 1 Zyklus lang):
Baustein wird initialisiert

FALSE:  im weiteren Programmablauf

Name des Ausgangspaares:
1 =Briicke 1 an Q01 + Q03
2 = Briicke 2 an Q09 + Q11

(&) Fir den FB xxx_E (falls vorhanden) gilt:
1 =Brlicke 1an Q01_E + Q03_E
2=Bricke 2an Q09_E + Q11_E

PWM-Frequenz [Hz] fiir die Last am Ausgang

> FB begrenzt den Wert auf 20...2 000 = 0x0014...0x07D0
Anderung der PWM-Frequenzen im laufenden Betrieb:

nur zulassig im Bereich 40...2 000 Hz.

PWM-Wert (Puls-Periode-Verhaltnis) in [%o]
zuldssig = 0...1 000 = 0x0000...0x03E8
Werte > 1 000 gelten als = 1 000

Drehrichtung des Motors:

TRUE: entgegen Uhrzeigersinn (ccw):
Briicke 1: Stromfluss Q01(_E) <= Q03(_E)
Briicke 2: Stromfluss Q09(_E) < Q11(_E)
FALSE:  im Uhrzeigersinn (cw):
Briicke 1: Stromfluss Q01(_E) = Q03(_E)
Briicke 2: Stromfluss Q09(_E) = Q11(_E)

TRUE: Beim Wechsel der Drehrichtung:
FB schaltet beide Ausgange gegen Masse,
zwecks Bremswirkung am Motor,
solange CHANGEOVER_TIME lauft.

FALSE:  Funktion wird nicht ausgefiihrt

Pausezeit in [ms], wahrend der bei einem Wechsel der Drehrichtung
der Motor nicht angesteuert wird (> Zykluszeit, mindestens 10 ms)
Werte < 10 ms gelten als = 10 ms

2205

Beschreibung

Ausgangsstrom in [mA]
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OUTPUT_CURRENT

382

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Fur die Extended-Seite des ExtendedControllers endet der FB-Name mit "_E".. (nicht bei CR0133)
Symbol in CODESYS:

OUTPUT_CURRENT

= ENABLE ACTUAL_CURRENT |—
= OUTPUT_CHANNEL
== DITHER_RELATED

Beschreibung

385
OUTPUT_CURRENT dient dem Messen des Stroms (optional: Mittelung tUber Dither-Periode) an
einem Ausgangskanal.
Der FB liefert den aktuellen Ausgangsstrom, wenn die Ausgange als PWM-Ausgéange oder als plus-
schaltend benutzt werden. Die Strommessung erfolgt innerhalb des Geréates, es werden also keine
externen Messwiderstande bendtigt.

Parameter der Eingédnge
17894

PR Datentyp Beschreibung
ENABLE BOOL TRUE: Baustein ausfihren
FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert
OUTPUT_CHANNEL BYTE Nummer des stromgeregelten Ausgangskanals (0...15)
0...15 fiir die Ausgénge Q00...Q15
Fiir den FB xxx_E (falls vorhanden) gilt:
0...15 fiir die Ausgénge QO0_E...Q15_E
DITHER_RELATED BOOL Strom wird ermittelt als Mittelwert Uber...
TRUE: eine Dither-Periode
FALSE:  eine PWM-Periode
Parameter der Ausgange
387
Parameter Datentyp Beschreibung
ACTUAL_CURRENT WORD Ausgangsstrom in [mA]
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OUTPUT_CURRENT_CONTROL

2196
Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Fur die Extended-Seite des ExtendedControllers endet der FB-Name mit "_E". (nicht bei CR0133)
Symbol in CODESYS:

OUTPUT_CURRENT_CONTROL

ENABLE PWM_RATIO [—
INIT
OUTPUT_CHANNEL
DESIRED_CURRENT
PWM_FREQUENCY
DITHER_FREQUENCY
DITHER_VALUE

KP

Ki

Beschreibung
2200

OUTPUT_CURRENT_CONTROL arbeitet als Stromregler fir die PWM-Ausgénge.

Die beiden Anstellparameter KI und KP reprasentieren den I- und den P-Anteil des Reglers. Zur
Ermittlung der besten Einstellung des Reglers bietet sich als Startwert an, KI = 50 und KP =50 zu
setzen. Je nach gewlinschtem Reglerverhalten kénnen die Werte schrittweise vergro3ert (Regler wird
harter / schneller) oder verkleinert (Regler wird schwacher / langsamer) werden.

Bei Sollwert DESIRED_CURRENT=0 wird der Ausgang innerhalb von etwa 100 ms auf 0 mA
heruntergeregelt , wobei die Anstellparameter ignoriert werden.

] Werden Parameter wahrend des Betriebs geéndert, dann kann Folgendes geschehen:
d + die Regelung kann eventuell ganz aussetzen oder
« die Regelung kann eine langere Zeit bendtigen, um den Sollwert wieder einzuregeln.
» Daher den gemessenen Strom priifen und gegebenenfalls die Regelung neu starten.
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M HINWEIS
» Bei der Definition des Parameters DITHER_VALUE darauf achten, dass das resultierende PWM-

Ratio im Arbeitsbereich der Regelung zwischen 0...1000 %o bleibt:

* PWM-Ratio + DITHER_VALUE < 1000 %o und

* PWM-Ratio - DITHER_VALUE > 0 %e.
AuRerhalb dieses zulassigen Bereichs wird DITHER_VALUE intern voriibergehend auf den
maximal moglichen Wert reduziert, so dass der Mittelwert des PWM-Ratio dem geforderten Wert
entspricht.

Bei aktiviertem Dither werden Anderungen an PWM_FREQUENCY, DITHER_VALUE und
DITHER_FREQUENCY erst nach Ende der aktuellen Dither-Periode angewendet.

Anderungen an den Parametern im Betrieb nur bei INIT=FALSE durchfiihren! Die neuen
Parameter werden friihestens nach Ablauf der aktuellen PWM-Periode ibernommen.

Anderung der PWM-Frequenzen im laufenden Betrieb:
nur zulassig im Bereich 40...2 000 Hz.

Kann der im Parameter DESIRED_CURRENT angegebene Strom nicht erreicht werden, weil
das PWM-Ratioverhéltnis schon bei 100 % ist, wird das durch die Systemvariable
ERROR_CONTROL_Qx angezeigt.

Bei Kl = 0 findet keine Regelung statt.

Ergibt sich bei der Regelung ein PWM_RATIO = 0, wird der Ausgang nicht komplett deaktiviert.
Prinzipbedingt wird der Ausgang fur die Dauer eines Timer-Ticks des PWM-Timers aktiv sein
(typisch ca. 50 ps).

Die Initialisierung des FBs (INIT=TRUE) darf nur einmalig fur einen SPS Zyklus erfolgen.

Der Aufruf dieses FB mit einem als B(L) konfigurierten Ausgang ist nicht zuléssig.

Ein als PWM-Ausgang definierter Ausgang kann anschlieBend nicht mehr als Bindrausgang
verwendet werden.

Ubersteigt der flieBende Strom im eingeschalteten Zustand den Messbereich, kann keine
Regelung mehr erfolgen, da der AD-Wandler am Messbereichsende ist und daher falsche Werte
(den max. Wert) liefert.
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Parameter der Eingédnge

Parameter
ENABLE

INIT

OUTPUT_CHANNEL

DESIRED_CURRENT

PWM_FREQUENCY

DITHER_FREQUENCY

DITHER_VALUE

KP
K

Parameter der Ausgange

Parameter
PWM_RATIO

Datentyp
BOOL

BOOL

BYTE

WORD

WORD

WORD

WORD

BYTE
BYTE

Datentyp
WORD

Beschreibung

TRUE: Baustein ausfiihren

FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Regelung lauft weiter mit den zuletzt giiltigen
Parametern

TRUE (nur 1 Zyklus lang):
Baustein wird initialisiert

FALSE:  im weiteren Programmablauf

Nummer des stromgeregelten Ausgangskanals (0...15)
0...15 fir die Ausgange Q00...Q15

Fir den FB xxx_E (falls vorhanden) gilt:
0...15 fir die Ausgange Q00_E...Q15_E

Stromsollwert des Ausgangs in [mA]
zulassig = 0...2 000/ 0...4 000
(abhangig vom Ausgang und der Konfiguration)

PWM-Frequenz [Hz] fiir die Last am Ausgang

> FB begrenzt den Wert auf 20...2 000 = 0x0014...0x07D0
Anderung der PWM-Frequenzen im laufenden Betrieb:
nur zulassig im Bereich 40...2 000 Hz.

Dither-Frequenz in [Hz]
Wertebereich = 0...FREQUENCY /2

FREQUENCY / DITHER_FREQUENCY muss geradzahlig sein!

2201

Alle anderen Werte erhoht der FB auf den nachst passenden Wert.

Spitze-Spitze-Wert des Dithers in [%o]
zuléssig = 0...1 000 = 0x0000...0x03E8

Proportional-Anteil des Ausgangsignals

Integral-Anteil des Ausgangsignals
bei Kl = 0 keine Regelung

Beschreibung

Zu Kontrollzwecken: Anzeige PWM-Tastverhéltnis 0...999 %o
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PWM1000

326
Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)

Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Fur die Extended-Seite des ExtendedControllers endet der FB-Name mit "_E". (nicht bei CR0133)

Symbol in CODESYS:

PWM1000

INIT

FREQUENCY
CHANNEL

VALUE

CHANGE
DITHER_VALUE
DITHER_FREQUENCY

Beschreibung

2311
PWMZ1000 initialisiert und parametriert einen PWM-féahigen Ausgang.

Der FB ermdglicht eine einfache Anwendung der PWM-Funktion im Gerat. Fur jeden Kanal kann
jeweils eine eigene PWM-Frequenz, das Puls-Periode-Verhdltnis und der Dither eingestellt werden.
Die PWM-Frequenz FREQUENCY kann direkt in [Hz] und das Puls-Periode-Verhaltnis VALUE in 1 %eo-
Schritten angegeben werden.

Bei VALUE = 0 wird der Ausgang nicht komplett deaktiviert. Prinzipbedingt wird der Ausgang flr
die Dauer eines Timer-Ticks des PWM-Timers aktiv sein (typisch ca. 50 pus).

» Bei der Definition des Parameters DITHER_VALUE darauf achten, dass das resultierende PWM-
Ratio im Arbeitsbereich der Regelung zwischen 0...1000 %o bleibt:
* PWM-Ratio + DITHER_VALUE < 1000 %o und
* PWM-Ratio - DITHER_VALUE > 0 %eo.
Aulerhalb dieses zulassigen Bereichs wird DITHER_VALUE intern voribergehend auf den
maximal moglichen Wert reduziert, so dass der Mittelwert des PWM-Ratio dem geforderten Wert
entspricht.
» Den FB dauerhaft aufrufen!

» Der Aufruf dieses FB mit einem als B(L) konfigurierten Ausgang ist nicht zulassig.

@ HINWEIS

Die Funktionsé&nderung eines als PWM-Funktion definierten Kanals im laufenden Betrieb ist nicht
mdoglich. Die PWM-Funktion bleibt solange gesetzt, bis an der Steuerung ein Hardware-Reset
durchgefiihrt wurde = Versorgungsspannung ausschalten und wieder einschalten.

Bei hohen PWM-Frequenzen kann es systembedingt zu Differenzen kommen zwischen
eingestelltem und ausgegebenem Ratio-Verhéltnis.

» Anderungen an den Parametern im Betrieb nur bei INIT=FALSE durchfiihren! Die neuen
Parameter werden frithestens nach Ablauf der aktuellen PWM-Periode ibernommen.

» Anderung der PWM-Frequenzen im laufenden Betrieb:
nur zulassig im Bereich 40...2 000 Hz.
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Anderungen wahrend der Laufzeit:

Immer, wenn Eingang CHANGE auf TRUE gesetzt ist, ibernimmt der FB den Wert ...

« FREQUENCY nach der aktuellen PWM-Periode

* VALUE nach der aktuellen PWM-Periode

* DITHER_VALUE nach der aktuellen Dither-Periode
* DITHER_FREQUENCY nach der aktuellen Dither-Periode

Parameter der Eingange

Parameter Datentyp
INIT BOOL
FREQUENCY WORD
CHANNEL BYTE
VALUE WORD
CHANGE BOOL
DITHER_VALUE WORD
DITHER_FREQUENCY WORD

Beschreibung

TRUE (nur 1 Zyklus lang):
Baustein wird initialisiert
Ubernahme neuer Wert von FREQUENCY

FALSE:  im weiteren Programmablauf

PWM-Frequenz in [Hz]

> FB begrenzt den Wert auf 20...2 000 = 0x0014...0x07D0
Anderung der PWM-Frequenzen im laufenden Betrieb:
nur zulassig im Bereich 40...2 000 Hz.

Nummer des PWM-Ausgangskanals
0...15 fir die Ausgange Q00...Q15

() Fir den FB xxx_E (falls vorhanden) gilt:
0...15 firr die Ausgange Q00_E...Q15_E

PWM-Wert (Puls-Periode-Verhaltnis) in [%o]
zuldssig = 0...1 000 = 0x0000...0x03E8
Werte > 1 000 gelten als = 1 000

TRUE: Ubernahme neuer Wert von ...

+ FREQUENCY: nach der aktuellen PWM-Periode

* VALUE: nach der aktuellen PWM-Periode

* DITHER_VALUE: nach der aktuellen Dither-Periode

+* DITHER_FREQUENCY: nach der aktuellen Dither-Periode

FALSE:  geénderter PWM-Wert hat keinen Einfluss auf
den Ausgang

Spitze-Spitze-Wert des Dithers in [%o]
zulassig = 0...1 000 = 0x0000...0x03E8
Dither-Frequenz in [Hz]

Wertebereich = 0...FREQUENCY / 2
FREQUENCY / DITHER_FREQUENCY muss geradzahlig sein!

2312

Alle anderen Werte erhoht der FB auf den nachst passenden Wert.
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5.213 Bausteine: Hydraulikregelung

Inhalt
CONTROL _OCC ... s 172
JOY STICK 0. 174
JOY STICK L e 177
JOY STICK 2 . 181
NORM_HYDRAULIC ...ttt s 184
13760
Die Bibliothek ifm_HYDRAULIC 32bit Vxxyyzz.Lib enthalt folgende Bausteine:
CONTROL_OCC (— S. 172) OCC = Output Current Control (= stromgeregelter Ausgang)
skaliert den Eingangswert [WORD] auf einen angegebenen Strombereich
JOYSTICK_0 (— S. 174) skaliert Signale [INT] aus einem Joystick auf fest definierte Kennlinien, normiert auf 0...1000
JOYSTICK_1 (— S. 177) skaliert Signale [INT] aus einem Joystick auf parametrierbare Kennlinien, normiert auf 0...1000
JOYSTICK 2 (— S. 181) skaliert Signale [INT] aus einem Joystick auf einen parametrierbaren Kennlinien-Verlauf; die
Normierung ist frei bestimmbar
NORM_HYDRAULIC (— S. 184) normiert einen Wert [DINT] innerhalb festgelegter Grenzen auf einen Wert mit neuen Grenzen

Aus der Bibliothek UTIL.Lib (im CODESYS-Paket) werden folgende Bausteine bendtigt:
* RAMP_INT
* CHARCURVE

Diese Bausteine werden von den FBs der Hydraulik-Bibliothek automatisch aufgerufen und
parametriert.

Aus der Bibliothek ifm_CR0033 Vxxyyzz.LIB werden folgende Bausteine bendtigt:
OUTPUT_CURRENT (— S. 165) misst den Strom (Mittelung ber Dither-Periode) an einem Ausgangskanal
OUTPUT_CURRENT_CONTROL (— S. 166) Stromregler fiir einen PWMi-Ausgangskanal

Diese Bausteine werden von den FBs der Hydraulik-Bibliothek automatisch aufgerufen und
parametriert.
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CONTROL_OCC

2735

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_HYDRAULIC_32bit_Vxxyyzz.Lib

Symbol in CODESYS:

CONTROL_OCC

ENABLE DESIRED_CURRENT
INIT ACTUAL_CURRENT
R_RAMP BREAK
F_RAMP SHORT
TIMEBASE

X

XH

XL

MAX_CURRENT

MIN_CURRENT

TOLERANCE

CHANNEL

PWM_FREQUENCY

DITHER_FREQUENCY

DITHER_VALUE

KP

Ki

Beschreibung
2737

CONTROL_OCC skaliert den Eingangswert X auf einen angegebenen Strombereich.

Jede Instanz des FBs wird in jedem SPS-Zyklus einmalig aufgerufen.

Dieser FB nutzt aus der Bibliothek ifm_CR0033 Vxxyyzz.LIB folgende FBs:

* OUTPUT_CURRENT_CONTROL (— S. 166)

* OUTPUT_CURRENT (— S. 165)

Der Regler regelt in Abhangigkeit der Periodendauer des PWM Signals.

Die beiden Anstellparameter KI und KP reprasentieren den Integral- und den Proportionalanteil des

Reglers. Zur Ermittlung der besten Einstellung des Reglers bietet sich als Startwert an, KI=50 und
KP=50 zu setzen.

» Werte fur Kl und/oder KP vergro3ern: = Regler wird scharfer / schneller
Werte fur KI und/oder KP verkleinern: = Regler wird schwacher / langsamer

> Bei Ausgang DESIRED_CURRENT=0 wird der Ausgang sofort auf 0 mA geschaltet, wobei
nicht entsprechend der eingestellten Parameter auf 0 mA heruntergeregelt wird.

Der Regler verfugt uber einen schnellen Ausgleichsmechanismus bei Spannungseinbriichen der
Versorgungsspannung. In Abhangigkeit der Gré3e des Spannungseinbruchs wird zusatzlich zum
Regelverhalten des Reglers die Ratio des PWMs dementsprechend so vergrofert, dass der Regler so
schnell wie moglich den Sollwert erreicht.

Der Eingang X von CONTROL_OCC sollte von einem Ausgang der JOYSTICK-Bausteine gespeist
werden.

172



ifm Programmierhandbuch ecomatmobile Controller (CR0033, CR0133) Laufzeitsystem V02.00.03 2018-01-10

ifm-Funktionselemente

ifm-Bausteine fiir das Gerat CR0033

Parameter der Eingédnge

Parameter
ENABLE

INIT

R_RAMP

F_RAMP

TIMEBASE

X

XH

XL
MAX_CURRENT
MIN_CURRENT
TOLERANCE

CHANNEL

PWM_FREQUENCY
DITHER_FREQUENCY

DITHER_VALUE

KP
K

Datentyp
BOOL

BOOL

INT

INT

TIME

WORD
WORD
WORD
WORD
WORD
BYTE

BYTE

WORD
WORD

BYTE

BYTE
BYTE

Far KP, Kl gilt: empfohlener Startwert = 50

Parameter der Ausgange

Parameter
DESIRED_CURRENT

ACTUAL_CURRENT
BREAK
SHORT

Datentyp
WORD

WORD
BOOL
BOOL

2739

Beschreibung

TRUE: Baustein ausfiihren

FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert

FALSE = TRUE (Flanke):
Baustein wird initialisiert

FALSE:  im weiteren Programmablauf

Steigende Flanke der Rampe in [Inkremente/SPS-Zyklus]
0 = keine Rampe

Fallende Flanke der Rampe in [Inkremente/SPS-Zyklus]
0 = keine Rampe

Referenz fiir steigende und fallende Flanke der Rampe:
t#0s = steigende / fallende Flanke in [Inkremente/SPS-Zyklus]
@ Schnelle Controller haben sehr kurze Zykluszeiten!
sonst = steigende / fallende Flanke in [Inkremente/TIMEBASE]

Eingangswert

obere Grenze des Eingangswertebereichs [Inkremente]
untere Grenze des Eingangswertebereichs [Inkremente]
Max. Ventilstrom in [mA]

Min. Ventilstrom in [mA]

Toleranz fiir min. Ventilstrom in [Inkremente]
Bei Uberschreiten der Toleranz erfolgt Sprung auf MIN_CURRENT

Nummer des stromgeregelten Ausgangskanals
0...15 fiir die Ausgénge Q00...Q15

Fiir den FB xxx_E (falls vorhanden) gilt:
0...15 fiir die Ausgénge QO0_E...Q15_E

PWM-Frequenz [Hz] fiir die Last am Ausgang

Dither-Frequenz in [Hz]

Wertebereich = 0...FREQUENCY / 2
FREQUENCY / DITHER_FREQUENCY muss geradzahlig sein!
Alle anderen Werte erhoht der FB auf den nachst passenden Wert.

Spitze-Spitze-Wert des Dithers in [%)]
zulassige Werte = 0...100 = 0x00...0x64

Proportional-Anteil des Ausgangsignals

Integral-Anteil des Ausgangsignals

602

Beschreibung

Stromsoliwert in [mA] fir OCC
(zu Kontrollzwecken)

Ausgangsstrom in [mA]
Fehler: Leitung am Ausgang unterbrochen

Fehler: Kurzschluss in Leitung am Ausgang
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JOYSTICK_0

6250

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_hydraulic_32bit_Vxxyyzz.Lib

Symbol in CODESYS:

JOYSTICK_0
—1X ouT1 p—
=1 XH_POS ouT2 —
—1XL_POS OouT3 p—
—1XH_NEG WRONG_MODE |—
—1XL_NEG ERR1 —
—MODE ERR2 p—

Beschreibung
432

JOYSTICK 0 skaliert Signale aus einem Joystick auf fest definierte Kennlinien, normiert auf 0...1000.
Bei diesem FB sind die Kennlinien-Werte fest vorgegeben (— Grafiken):
e Steigende Flanke der Rampe =5 Inkremente/SPS-Zyklus
Schnelle Controller haben sehr kurze Zykluszeiten!
e Fallende Flanke der Rampe = keine Rampe

ouT

Die Parameter XL_POS (XL+), XH_POS (XH+), XL_NEG (XL-
) und XH_NEG (XH-) dienen dazu, die Joystickbewegung nur
im erwlinschten Bewegungsbereich auszuwerten. XH- XL-

Die Werte fiir den positiven und den negativen Bereich dirfen ! ! ! '

; . XL+ XH+
sich unterscheiden.
Die Werte fir XL_NEG und XH_NEG sind hier negativ.
ouT A
100 % —f—---=-==mmmmmememnoy
Modus 0:
Kennlinie linear fir den Bereich XL bis XH '
>
100 %
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OUT ,
100 % —f—---====mmsmmmemnn ey

Modus 1:
Kennlinie linear mit Totbereich

Werte fest eingestellt auf:

Totbereich:
0...10% von 1000 Inkrementen

P QP R

f » X
10 % 100 %
OUT ,
Modus 2: 100 % —b—m e e .
Kennlinie 2-stufig linear mit Totbereich i
Werte fest eingestellt auf: ;
Totbereich: |
0...10% von 1000 Inkrementen i
Stufe: i
X =50 % von 1000 Inkrementen 20% ——---------- , i
Y = 20 % von 1000 Inkrementen | ' | o
I I >
0% 50% 100 %
OuT ,
100 % —f—---o-cmmee
Kennlinie Modus 3:
Kurve ansteigend (Verlauf ist fest eingestellt) '
> x
100 %
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Parameter der Eingédnge

Parameter

X

XH_POS

XL_POS

XH_NEG

XL_NEG

MODE

Parameter der Ausgange

Parameter

ouT1

0ouT2

OuUT3

WRONG_MODE

ERR1

ERR2

433
Datentyp Beschreibung
INT Eingangswert [Inkremente]
INT Max. Sollwert positive Richtung [Inkremente]
(auch negative Werte zuldssig)
INT Min. Sollwert positive Richtung [Inkremente]
(auch negative Werte zuldssig)
INT Max. Sollwert negative Richtung [Inkremente]
(auch negative Werte zuldssig)
INT Min. Sollwert negative Richtung [Inkremente]
(auch negative Werte zulassig)
BYTE Modus Auswahl Kennlinie:
0 = linear
(XJOUT =0]0 ... 1000|1000)
1 = linear mit Totbereich
(XJOUT =0]0 ... 100]0 ... 1000|1000)
2 = 2-stufig linear mit Totbereich
(XJOUT =010 ... 10010 ... 500J200 ... 1000]1000)
3 = Kurve ansteigend (Verlauf ist fest eingestellt)
6252
Datentyp Beschreibung
WORD normierter Ausgangswert: 0...1000 Inkremente
z.B. fiir Ventil links
WORD normierter Ausgangswert: 0...1000 Inkremente
z.B. fur Ventil rechts
INT normierter Ausgangswert: -1000...0...1000 Inkremente
z.B. fir Ventil an Ausgangsmodul (z.B. CR2011 oder CR2031)
BOOL Fehler: Ungiiltiger Modus
BYTE Fehler-Code fiir steigende Flanke

(bezogen auf die intern verwendeten FBs CHARCURVE und
RAMP_INT aus der util.1lib)
(mdgliche Meldungen — folgende Tabelle)

BYTE Fehler-Code fiir fallende Flanke
(bezogen auf die intern verwendeten FBs CHARCURVE und
RAMP_INT aus der util.1lib)
(mdgliche Meldungen — folgende Tabelle)

Mdgliche Ergebnisse fir ERR1 und ERR2:

A N B O

Wert
dez | hex

00
01
02
04

Beschreibung

kein Fehler
Fehler in Zahlenreihe: Falsche Reihenfolge
Fehler: Eingangswert IN ist nicht im Wertebereich der Zahlenreihe

Fehler: Ungultige Anzahl N fur Zahlenreihe
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JOYSTICK _1

6255

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_hydraulic_32bit_Vxxyyzz.Lib

Symbol in CODESYS:

CHANGE_POINT_X
CHANGE_POINT_Y

JOYSTICK 1
—] X OouUT! |—
— XH_POS ouT2 f—
— XL_POS ouT3 |—
— XH_NEG WRONG_MODE |—
—]XL_NEG ERR1 —
— R_RAMP ERR2 |—
— F_RAMP
= TIMEBASE
=] MODE
— DEAD_BAND

Beschreibung
425

JOYSTICK 1 skaliert Signale aus einem Joystick auf parametrierbare Kennlinien, normiert auf
0...1000.

Bei diesem FB sind die Kennlinien-Werte parametrierbar (— Grafiken):

ouT ,
100 % —f—----=-==mmmmmemno e

Modus 0:
Kennlinie linear

100 % = 1000 Inkremente

P

10

OUT ,

100 % —f—----mmmmmmmee e
Modus 1:
Kennlinie linear mit Totbereich

Wert fur Totbereich (DB) einstellbar in % von
1000 Inkrementen

100 % = 1000 Inkremente
DB = Dead_Band

DB 100 %
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Modus 2:
Kennlinie 2-stufig linear mit Totbereich OouT ,
Werte parametrierbar auf: 100 % ——---------mm-mmemm oo
Totbereich:

0...DB in % von 1000 Inkrementen

Stufe:
X = CPX in % von 1000 Inkrementen
Y = CPY in % von 1000 Inkrementen

100 % = 1000 Inkremente CPY 4—--------
DB = Dead_Band |

CPX = Change_Point_X ' o: X
CPY = Change_Point_Y %
OuT ,
100 % ——-----=====--mmmmmmm oo
Kennlinie Modus 3:
Kurve ansteigend (Verlauf ist fest eingestellt) :
> x
100 %

178



ifm Programmierhandbuch ecomatmobile Controller (CR0033, CR0133) Laufzeitsystem V02.00.03

ifm-Funktionselemente

2018-01-10

ifm-Bausteine fiir das Gerat CR0033

Parameter der Eingédnge

Parameter
X

XH_POS
XL_POS
XH_NEG
XL_NEG
R_RAMP
F_RAMP

TIMEBASE

MODE

DEAD_BAND
CHANGE_POINT_X

CHANGE_POINT_Y

Datentyp
INT

INT

INT

INT

INT

INT

INT

TIME

BYTE

BYTE

BYTE

BYTE

Beschreibung

Eingangswert [Inkremente]

Max. Sollwert positive Richtung [Inkremente]
(auch negative Werte zuldssig)

Min. Sollwert positive Richtung [Inkremente]
(auch negative Werte zuldssig)

Max. Sollwert negative Richtung [Inkremente]
(auch negative Werte zuldssig)

Min. Sollwert negative Richtung [Inkremente]
(auch negative Werte zulassig)

Steigende Flanke der Rampe in [Inkremente/SPS-Zyklus]
0 = keine Rampe

Fallende Flanke der Rampe in [Inkremente/SPS-Zyklus]

0 = keine Rampe

Referenz fiir steigende und fallende Flanke der Rampe:

t#0s = steigende / fallende Flanke in [Inkremente/SPS-Zyklus]
Schnelle Controller haben sehr kurze Zykluszeiten!

sonst = steigende / fallende Flanke in [Inkremente/TIMEBASE]

Modus Auswahl Kennlinie:

0 = linear
(X|OUT =0]0 ... 1000|1000)

1 = linear mit Totbereich
(X|OUT =00 ... DBJ0 ... 1000|1000)

2 = 2-stufig linear mit Totbereich
(XJOUT =010 ... DB|0 ... CPX|CPY ... 1000|1000)

3 = Kurve ansteigend (Verlauf ist fest eingestellt)

Einstellbarer Totbereich
in [% von 1000 Inkrementen]

Fir Modus 2: Rampenstufe, Wert fiir X
in [% von 1000 Inkrementen]

Fir Modus 2: Rampenstufe, Wert fiir Y
in [% von 1000 Inkrementen]
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Parameter der Ausgénge
PErETEET Datentyp Beschreibung
OuT1 WORD normierter Ausgangswert: 0...1000 Inkremente
z.B. fur Ventil links
ouT2 WORD normierter Ausgangswert: 0...1000 Inkremente
z.B. fiir Ventil rechts
OuT3 INT normierter Ausgangswert: -1000...0...1000 Inkremente
z.B. fir Ventil an Ausgangsmodul (z.B. CR2011 oder CR2031)
WRONG_MODE BOOL Fehler: Ungiiltiger Modus
ERR1 BYTE Fehler-Code fiir steigende Flanke
(bezogen auf die intern verwendeten FBs CHARCURVE und
RAMP_INT aus der util.1lib)
(mdgliche Meldungen — folgende Tabelle)
ERR2 BYTE Fehler-Code fiir fallende Flanke

(bezogen auf die intern verwendeten FBs CHARCURVE und
RAMP_INT aus der util.1ib)
(mdgliche Meldungen — folgende Tabelle)

Mdgliche Ergebnisse fur ERR1 und ERR2:

Wert
dez | hex

0
1
2
4

00
01
02
04

Beschreibung

kein Fehler
Fehler in Zahlenreihe: Falsche Reihenfolge
Fehler: Eingangswert IN ist nicht im Wertebereich der Zahlenreihe

Fehler: Ungiiltige Anzahl N fiir Zahlenreihe
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JOYSTICK _2

6258
Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_hydraulic_32bit_Vxxyyzz.Lib

Symbol in CODESYS:

JOYSTICK 2
—{x ouT1|—
— XH_POS ouT2 |—
=] XL_POS ouT3 |—
—{XH_NEG ERR1 —
— XL_NEG ERR2 —
— R_RAMP
— F_RAMP
— TIMEBASE
— VARIABLE_GAIN
— N_POINT

Beschreibung
418

JOYSTICK 2 skaliert Signale aus einem Joystick auf einen parametrierbaren Kennlinien-Verlauf. Die
Normierung ist frei bestimmbar.

Bei diesem FB ist der Kennlinien-Verlauf frei parametrierbar (— Grafik):

ouT ,
100 % —f—----mmmmenneo2a

Kennlinie frei parametrierbar

100 %
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Parameter der Eingédnge

Parameter
X

XH_POS
XL_POS
XH_NEG
XL_NEG
R_RAMP
F_RAMP

TIMEBASE

VARIABLE_GAIN

N_POINT

Datentyp
INT

INT

INT

INT

INT

INT

INT

TIME

ARRAY [0..10] OF POINT

BYTE

Beschreibung

Eingangswert [Inkremente]

Max. Sollwert positive Richtung [Inkremente]
(auch negative Werte zuldssig)

Min. Sollwert positive Richtung [Inkremente]
(auch negative Werte zuldssig)

Max. Sollwert negative Richtung [Inkremente]
(auch negative Werte zuldssig)

Min. Sollwert negative Richtung [Inkremente]
(auch negative Werte zulassig)

Steigende Flanke der Rampe in [Inkremente/SPS-Zyklus]
0 = keine Rampe

Fallende Flanke der Rampe in [Inkremente/SPS-Zyklus]

0 = keine Rampe

Referenz fiir steigende und fallende Flanke der Rampe:

t#0s = steigende / fallende Flanke in [Inkremente/SPS-Zyklus]
Schnelle Controller haben sehr kurze Zykluszeiten!

sonst = steigende / fallende Flanke in [Inkremente/TIMEBASE]

Wertepaare, die den Kurven-Verlauf beschreiben

Es werden die ersten in N_POINT angegebenen Wertepaare
verwertet. n =2...11

Beispiel: 9 Wertepaare als Variable VALUES deklariert:
VALUES : ARRAY [0..10] OF POINT :=
(X:=0,Y:=0), (X:=200,Y:=0), (X:=300,Y:=50),
(X:=400,Y:=100), (X:=700,Y:=500),
(X:=1000,Y:=900), (X:=1100,Y:=950),
(X:=1200,Y:=1000), (X:=1400,Y:=1050);

Zwischen den Werten dlirfen auch Leerzeichen stehen.

Anzahl der Punkte (Wertepaare in VARIABLE_GAIN), womit die
Kurven-Charakteristik definiert ist: n = 2...11
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Parameter der Ausgénge
PErETEET Datentyp Beschreibung
OuT1 WORD normierter Ausgangswert: 0...1000 Inkremente
z.B. fur Ventil links
ouT2 WORD normierter Ausgangswert: 0...1000 Inkremente
z.B. fiir Ventil rechts
OuT3 INT normierter Ausgangswert: -1000...0...1000 Inkremente
z.B. fir Ventil an Ausgangsmodul (z.B. CR2011 oder CR2031)
ERR1 BYTE Fehler-Code fiir steigende Flanke
(bezogen auf die intern verwendeten FBs CHARCURVE und
RAMP_INT aus der util.1lib)
(mdgliche Meldungen — folgende Tabelle)
ERR2 BYTE Fehler-Code firr fallende Flanke

(bezogen auf die intern verwendeten FBs CHARCURVE und
RAMP_INT aus der util.1lib)
(mdgliche Meldungen — folgende Tabelle)

Mdgliche Ergebnisse fir ERR1 und ERR2:

0
1
2
4

Wert
dez | hex

00
01
02
04

Beschreibung

kein Fehler
Fehler in Zahlenreihe: Falsche Reihenfolge
Fehler: Eingangswert IN ist nicht im Wertebereich der Zahlenreihe

Fehler: Ungiiltige Anzahl N fiir Zahlenreihe
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NORM_HYDRAULIC

394

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_hydraulic_32bit_Vxxyyzz.Lib

Symbol in CODESYS:

NORM_HYDRAULIC
—_ X Yl—
—1 XH X_OUT_OF_RANGE |—
—] XL
—1YH
—] YL

Beschreibung
397

NORM_HYDRAULIC normiert Eingangswerte innerhalb festgesetzter Grenzen auf Werte mit neuen
Grenzen.

Dieser FB entspricht NORM_DINT aus der CODESYS-Bibliothek UTIL.Lib.

Der FB normiert einen Wert vom Typ DINT, der innerhalb der Grenzen zwischen XH und XL liegt, auf
einen Ausgangswert innerhalb der Grenzen zwischen YH und YL.

Bedingt durch Rundungsfehler kbnnen Abweichungen beim normierten Wert um 1 auftreten. Werden
die Grenzen (XH/XL oder YH/YL) invertiert angegeben, erfolgt auch die Normierung invertiert.

Wenn X aufderhalb der Grenzen XL...XH liegt, wird die Fehlermeldung X_OUT_OF_RANGE = TRUE.

Q
[Vmin] A
100 % ——----mmmrmmmmmmnae,
Typischer Kennlinienverlauf eines Hydraulikventils:
Erst bei ca. 20 % des Spulenstroms beginnt der Olfluss. i
Der Olfluss ist anfanglich nicht linear. :
| >
20 % 100 % [MA]
I
[mA] A
YH ooy
Charakteristik des Funktionsbausteins :
|
XL xH [Vmin]
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Parameter der Eingédnge

PErETEET Datentyp Beschreibung

X DINT Eingangswert

XH DINT Max. Eingangswert [Inkremente]

XL DINT Min. Eingangswert [Inkremente]

YH DINT Max. Ausgangswert [Inkremente], z.B.:
Ventilstrom [mA], Durchfluss [l/min]

YL DINT Min. Ausgangswert [Inkremente], z.B.:
Ventilstrom [mA], Durchfluss [I/min]

Parameter der Ausgénge

ERrEmEET Datentyp Beschreibung

Y DINT Ausgangswert

X_OUT_OF_RANGE BOOL Fehler: X liegt auBerhalb der Grenzen von XH und XL

Beispiel: NORM_HYDRAULIC

Parameter Fall 1 Fall 2 Fall 3
oberer Grenzwert Eingang XH 100 100 2000
unterer Grenzwert Eingang XL 0 0 0
oberer Grenzwert Ausgang YH 2000 0 100
unterer Grenzwert Ausgang YL 0 2000 0
nicht normierter Wert X 20 20 20
normierter Wert Y 400 1600 1

o Falll1:

Eingang mit relativ grober Auflésung.
Ausgang mit hoher Auflésung.
1 X-Inkrement ergibt 20 Y-Inkremente.

Fall 2:

Eingang mit relativ grober Auflésung.

Ausgang mit hoher Auflésung.

1 X-Inkrement ergibt 20 Y-Inkremente.

Ausgangssignal ist gegentber dem Eingangssignal invertiert.

Fall 3:

Eingang mit hoher Auflésung.

Ausgang mit relativ grober Auflésung.

20 X-Inkremente ergeben 1 Y-Inkrement.
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5.2.14 Bausteine: Regler

Inhalt
Einstellregel fr €iNeN REGIET ....... v e e 186
DE LAY ittt R b et e e ek b et e e e eR R et e e oA R et e e oAb et e e e R b et e e e R be et e e anbe e e e e e bne e e e nnnns 187
L | PP P PP PP P PPPPP PP 188
L | PP P PP PP PRSP 190
PSPPSR 192

Der nachfolgende Abschnitt beschreibt im Detail die Bausteine, die zum Aufbau von Software-Reglern
im ecomatmobile-Gerét bereitgestellt werden. Die Bausteine kdnnen auch als Basis fur die
Entwicklung von eigenen Regelungsfunktionen genutzt werden.

Einstellregel fiir einen Regler
1627

Fur Regelstrecken, deren Zeitkonstanten nicht bekannt sind, ist das Einstellverfahren nach Ziegler und
Nickols im geschlossenen Regelkreis vorteilhaft:

Einstellregel
1628

Die Regeleinrichtung wird zunéchst als eine reine P-Regeleinrichtung betrieben. Dazu wird die
Vorhaltezeit Tv auf O und die Nachstellzeit Tn auf einen sehr gro3en Wert (ideal auf unendlich) fur eine
trage Strecke eingestellt. Bei einer schnellen Regelstrecke sollte ein kleines Tn gewahlt werden.

Der Proportionalbeiwert KP wird anschlieRend solange vergréRRert, bis die Regel- und die
Stellabweichung bei KP = KPxitisch Dauerschwingungen mit konstanter Amplitude ausfiihren. Es ist
damit die Stabilitdtsgrenze erreicht.

Anschliel3end muss die Periodendauer Twiisch der Dauerschwingung ermittelt werden.
Nur bei Bedarf einen D-Anteil hinzufligen.

Tv sollte ca. 2...10-mal kleiner sein als Tn.

KP sollte gleich grof3 wie KD gewahlt werden.

Idealisiert ist die Regelstrecke wie folgt einzustellen:

Regeleinrichtung KP = KD TN TV
P 2,0 * KPysitisch — —
PI 2,2 * KPysitisch 0,83 * Tiitisch —

PID 1,7 * KPuitisch 0,50 * Tyritisch 0,125 * Tuitscn

() Bei diesem Einstellverfahren darauf achten, dass die Regelstrecke durch die auftretenden
Schwingungen keinen Schaden nimmt. Bei empfindlichen Regelstrecken darf KP nur bis zu einem
Wert erhéht werden, bei dem sicher noch keine Schwingungen auftreten.

Dampfung von Uberschwingungen
1629

Um Uberschwingungen zu dampfen, kann PT1 (— S. 192) (Tiefpass) eingesetzt werden. Dazu wird der
Sollwert XS durch das PT1-Glied gedampft, bevor er der Reglerfunktion zugefihrt wird.

Die EinstellgroRe T1 sollte ca. 4...5-mal gro3er sein als TN des Reglers.
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DELAY

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

DELAY

Beschreibung

DELAY verzdégert die Ausgabe des Eingangswertes um die Zeit T (Totzeit-Glied).

A

y

t=0

v

Grafik: Zeitlicher Verlauf von DELAY

Die Totzeit wird durch die Dauer des SPS-Zyklus beeinflusst.

Die Totzeit darf nicht langer sein als 100 « SPS-Zykluszeit (Speichergrenze!).

Wird eine gréRere Verzdogerung eingestellt, wird die Auflésung der Werte am Ausgang des FB
schlechter, wodurch kurze Wertednderungen verloren gehen kdnnen.

585

588

() Damit der FB einwandfrei arbeitet: FB in jedem SPS-Zyklus aufrufen!

Parameter der Eingange
Parameter

X
T

Parameter der Ausgange

Parameter
Y

Datentyp
REAL
TIME

Datentyp
REAL

Beschreibung
Eingangswert

Verzégerungszeit (Totzeit)
zuldssig: 0...100 * Zykluszeit

Beschreibung

Eingangswert, verzégert um die Zeit T
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PID1

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

PID1

XS
KP

KI

KD
Y_MAX
RESET

Y
OVERFLOW

Beschreibung

PID1 organisiert einen PID-Regler.
Die Anderung der StellgréRRe eines PID-Reglers setzt sich aus einem proportionalen, integralen und

differentialen Anteil zusammen.

19235

19237

Wenn der I-Anteil eine interne Begrenzung erreicht, weil eine Regelabweichung nicht ausgeregelt
werden konnte, wird OVERFLOW = TRUE gemeldet.
OVERFLOW bleibt solange TRUE, solange die Begrenzung aktiv ist.

Parameter der Eingédnge

Parameter
X

XS
KP

K
KD

Y_MAX
RESET

Parameter der Ausgange

Parameter
Y

OVERFLOW

Datentyp
REAL
REAL
REAL

REAL

REAL

REAL
BOOL

Datentyp
REAL
BOOL

Beschreibung
Eingangswert
Sollwert

Proportional-Anteil des Ausgangsignals
(nur positive Werte zulassig)

Integral-Anteil des Ausgangsignals
(nur positive Werte zulassig)

Differential-Anteil des Ausgangsignals
(nur positive Werte zulassig)

Maximaler Stellwert

TRUE:
FALSE:

Regler zuriicksetzen
Funktion wird nicht ausgefiihrt

Beschreibung

Ausgangswert

TRUE:
FALSE:

Uberlauf des Datenpuffers = Datenverlust!
Datenpuffer ist ohne Datenverlust
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Einstellempfehlung

19242
» Startwerte:
KP=0
KD=0

» Kl dem Prozess anpassen.
» KP und Kl anschlieBend schrittweise verandern.
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PID2

344

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

PID2

XS
XMAX
KP

Ki

TN

KD

RESET

Beschreibung
6262

PID2 organisiert einen PID-Regler.

Die Anderung der StellgroRe eines PID-Reglers setzt sich aus einem proportionalen, integralen und
differentialen Anteil zusammen. Die Stellgrof3e andert sich zunéchst um einen von der
Anderungsgeschwindigkeit der EingangsgréRe abhangigen Betrag (Differential-Anteil). Nach Ablauf
der Vorhaltezeit TV geht die Stellgréfl3e auf den dem Proportionalbereich entsprechenden Wert zurtick
und andert sich dann entsprechend der Nachstellzeit TN.

Die Stellgréf3e Y ist bereits auf PWM1000 (— S. 169) normiert.

Regeln:

* Negative Werte bei KP, KI und KD sind nicht zulassig.
» Bei TN = 0 wird der I-Anteil nicht berechnet.

* Bei XS > XMAX wird XS auf XMAX limitiert.

* Bei X > XMAX wird Y auf 0 gesetzt.

* Wenn X > XS, dann wird die Stellgrofie erhoht.

* Wenn X < XS, dann wird die Stellgrof3e reduziert.

Eine FuhrungsgroRe wird intern zur Stellgrof3e hinzuaddiert:
Y =Y + 65536 - (XS / XMAX 65 536).

Die StellgroRe Y hat folgenden zeitlichen Verlauf.

A
y
KD
=
/ KI * Xd
KP* X,
~T, T ) t

Grafik: Typische Sprungantwort eines PID-Reglers
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Parameter der Eingédnge

Parameter
X

XS
XMAX
KP

K

N
KD

v
RESET

Parameter der Ausgénge

Parameter
Y

Einstellempfehlung

» TN gemal des Zeitverhaltens der Strecke wéhlen

Datentyp
WORD
WORD
WORD
REAL

REAL

TIME
REAL

TIME
BOOL

Datentyp
WORD

12963
Beschreibung

Eingangswert

Sollwert

Maximaler Istwert zur Festlegung des Istwert-Wertebereichs

Proportional-Anteil des Ausgangsignals
(nur positive Werte zuldssig)

Integral-Anteil des Ausgangsignals
(nur positive Werte zulassig)

Nachstellzeit (Integral-Anteil)

Differential-Anteil des Ausgangsignals
(nur positive Werte zulassig)

Vorhaltezeit (Differential-Anteil)

TRUE: Regler zuriicksetzen
FALSE:  Funktion wird nicht ausgefiihrt

349

Beschreibung

StellgraRe (0...1000 %o)

350

(schnelle Strecke = kleines TN, trage Strecke = grof3es TN)
» KP langsam, schrittweise erhdhen bis zu einem Wert, bei dem sicher noch kein Schwingen auftritt.

v

TN bei Bedarf nachjustieren

» Nur bei Bedarf D-Anteil hinzufligen:

TV ca. 2...10-mal kleiner als TN wahlen.

KD etwa gleich grol3 wie KP wéahlen.

Beachten Sie, dass die maximale Regelabweichung + 127 betragt. Fir ein gutes Regelverhalten sollte
dieser Bereich einerseits nicht Uberschritten, andererseits aber mdglichst ausgenutzt werden.
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PT1

338

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

PT1

Beschreibung
341

PT1 organisiert eine Regelstrecke mit Verzégerung 1. Ordnung.

Bei der Funktion handelt es sich um eine proportionale Regelstrecke mit Verzégerung. Sie wird z.B.
zur Bildung von Rampen bei Einsatz der PWM-Funktionen genutzt.

@ Der Ausgang des FB kann instabil werden, wenn T1 kleiner ist als die SPS-Zykluszeit.

Die Ausgangsvariable Y des Tiefpassfilters hat folgenden zeitlichen Verlauf (Einheitssprungfunktion):
A
y T,

i —

\4

t=0 t
Grafik: Zeitlicher Verlauf bei PT1

Parameter der Eingange
2618

Parameter Datentyp Beschreibung
X DINT Eingangswert
T TIME Verzdgerungszeit (Zeitkonstante)
Parameter der Ausgange
2619
Parameter Datentyp Beschreibung
Y DINT Ausgangswert
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5.215 Bausteine: Software-Reset

Inhalt
1O ol I =] = ISP 194

Hiermit kann die Steuerung per Kommando im Anwendungsprogramm neu gestartet werden.
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SOFTRESET

260

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:
SOFTRESET

—1ENABLE

Beschreibung
263

SOFTRESET fihrt einen kompletten Neustart des Gerats aus.

Die Funktion kann z.B. in Verbindung mit CANopen genutzt werden, wenn ein Node-Reset ausgefihrt
werden soll. Der FB SOFTRESET flihrt einen sofortigen Neustart der Steuerung durch. Der aktuelle
Zyklus wird nicht beendet.

Vor dem Neustart erfolgt das Speichern der Retain- Variablen.
Der Neustart wird im Fehlerspeicher protokolliert.

[ Bei einer laufenden Kommunikation: die lange Reset-Phase beachten, da andernfalls Guarding-
Fehler gemeldet werden.

Parameter der Eingédnge
264

Parameter Datentyp Beschreibung

ENABLE BOOL TRUE: Baustein ausfiihren

FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingénge sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert
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5.2.16 Bausteine: Zeit messen / setzen

Inhalt
TIMER _READ ...ttt ettt ettt et e e ettt et et e e et e e e ta bt e e e e e e eeetaa e e e e e e eeeaaba e eeeeeeeentnnanaeaeaaes 196
TIMER _READ _US ..ottt ittt ettt et ettt e e e e et e e e ta bt e e e e e e eeetaa e e e e et e e s aa b e e eaeeeeestnnneaaeaaees 197

Mit folgenden Bausteinen der ifm electronic kénnen Sie...
» Zeiten messen und im Anwendungsprogramm auswerten,
* bei Bedarf Zeitwerte andern.
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TIMER_READ

236
Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

TIMER_READ

Beschreibung
239

TIMER_READ liest die aktuelle Systemzeit aus.
Mit Anlegen der Versorgungsspannung bildet das Gerat einen Zeittakt, der in einem Register aufwarts

gezahlt wird. Dieses Register kann mittels des Funktionsaufrufes ausgelesen und z.B. zur
Zeitmessung genutzt werden.

@ Dper System-Timer lauft maximal bis OxFFFF FFFF (entspricht 49d 17h 2min 47s 295ms) und
startet anschlieRend wieder mit O.

Parameter der Ausgange
241
Parameter Datentyp Beschreibung
T TIME Aktuelle Systemzeit [ms]
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TIMER_READ_US

657
Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

TIMER_READ_US

TIME_US p—

Beschreibung
660

TIMER_READ_US liest die aktuelle Systemzeit in [us] aus.

Mit Anlegen der Versorgungsspannung bildet das Gerat einen Zeittakt, der in einem Register aufwérts
gezahlt wird. Dieses Register kann mittels des FB-Aufrufes ausgelesen werden und z.B. zur
Zeitmessung genutzt werden.

Info

Der System-Timer lauft maximal bis zum Z&hlerwert 1h 11min 34s 967ms 295us und startet
anschlieRend wieder mit O.

Parameter der Ausgange
662
BriamEE Datentyp Beschreibung
TIME_US DWORD Aktuelle Systemzeit [uis]
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5.2.17 Bausteine: Geratetemperatur auslesen
Inhalt
TEMPERATURE ......ooovticveoeeeeeeeseeeeeseese e s esee s se s ae s s s ees e s ssssne s aes s eeeseesseeneenes 199

Mit folgendem Baustein zeigt Ihnen das Gerét die Innentemperatur.
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TEMPERATURE

2216

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

TEMPERATURE
=1 ENABLE TEMPERATURE p——

Beschreibung
2365

TEMPERATURE liest die aktuelle Temperatur im Geréat aus.

Der FB kann zyklisch aufgerufen werden und zeigt am Ausgang die aktuelle Geratetemperatur an (-
40...125 °C).

Parameter der Eingédnge
2366

Parameter Datentyp Beschreibung
ENABLE BOOL TRUE: Baustein ausfiihren
FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert
Parameter der Ausgange
2367

Parameter Datentyp Beschreibung
TEMPERATURE INT Aktuelle Gerateinnentemperatur [°C]
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5.2.18 Bausteine: Daten im Speicher sichern, lesen und wandeln
Inhalt

Speicherarten zur DAteNSICREIUNG .....cciitiiiei ittt e st e e et re e e e sbneeeeaae 200
D= =T RS} (=] 1 TP PSP P PP PTPPP PP 201
Automatische DAtENSICNEIUNG .......coiiiuiiiieiiiiie et as et s e e e enbe e e e aanees 202
Manuelle DAtENSICNEIUNG ........eeiiiiiie ettt e e e sttt e e e st et e e e asbe e e e e aabe e e e e anbe e e e e anbneeeeannns 205

13795

Speicherarten zur Datensicherung

13805
Das Gerét bietet folgende Speicher:

Flash-Speicher
13803
Eigenschaften:
* nichtfliichtiger Speicher
« relativ langsames und nur blockweises Schreiben
« vor dem erneuten Schreiben muss Speicherinhalt geléscht werden
* schnelles Lesen
*» begrenzte Schreib-/Lesehaufigkeit
* nur zum Speichern grof3er Datenmengen sinnvoll einsetzbar
* Daten sichern mit FLASHWRITE
+ Daten lesen mit FLASHREAD

FRAM-Speicher
13802
FRAM steht hier allgemein fur alle Arten von nichtfliichtigen, schnellen Speichern.

Eigenschaften:

* schnelles Schreiben und Lesen

* unbegrenzte Schreib-/Lesehdufigkeit
* beliebige Speicherbereiche wahlbar
» Daten sichern mit FRAMWRITE

» Daten lesen mit FRAMREAD
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Dateisystem

2690
Das Dateisystem koordiniert, wo im Speicher welche Informationen liegen. Die Grol3e des
Dateisystems betragt 128 kByte.

Die Dateinamen des Dateisystems sind begrenzt:
max. Lange fur Controller: CROn3n, CR7n3n: 15 Zeichen
max. Lange fur alle anderen Gerate: 11 Zeichen

Verhalten des Dateisystems im Controller: CROn3n, CR7n3n:

e Der Controller versucht immer, die Datei zu schreiben, auch wenn der gleiche Dateiname bereits
existiert. Gegebenenfalls wird die Datei mehrfach gespeichert.Genutzt wird nur die aktuelle Datei.
Uber den Download (s.u.) wird diese Mehrfach-Ablage vermieden.

e Einzelne Dateien kdnnen nicht Uberschrieben oder geléscht werden.

o Das Dateisystem wird bei jedem Download (Boot-Projekt-Download oder RAM-Download)
komplett geléscht. AnschlieRend kann z.B. eine Symboldatei oder eine Projektdatei (Funktionen in
CODESYS) geschrieben werden.

e Das Dateisystem wird ebenfalls bei einem [Reset (Ursprung)] (CODESYS-Funktion im Menl
[Online]) geléscht.
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Automatische Datensicherung

Inhalt
MEMORY _RETAIN_PARAM L. .ottt ettt e e et e e e e e e e e st a e e e e et e eaaaa s e eeeeeaenaann s 203

14168
2347

Die ecomatmobile-Gerate bieten die Mdglichkeit, Daten (BOOL, BYTE, WORD, DWORD) remanent
(= spannungsausfallsicher) im Speicher zu sichern. Voraussetzung ist, dass die Daten als RETAIN-
Variablen angelegt wurden (— CODESYS).

Man unterscheidet zwischen Variablen, die als RETAIN deklariert wurden, und Variablen im
Merkerbereich, der als Block mit MEMORY_RETAIN_PARAM (— S. 203) als remanent konfiguriert werden
kann.

Details — Kapitel Variablen (— S. 67)

Der Vorteil des automatischen Speicherns ist, dass auch bei einem plétzlichen Spannungsabfall oder
einer Unterbrechung der Versorgungsspannung die aktuellen Werte der Daten erhalten bleiben (z.B.
Zahlerstande).

@ wenn Versorgungsspannung < 8 V, werden keine Retain-Daten mehr gesichert!
In diesem Fall wird Merker RETAIN_WARNING = TRUE.
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MEMORY_RETAIN_PARAM

2372

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:
MEMORY_RETAIN_PARAM

= ENABLE
=—1LEN

MODE

Beschreibung

2374
MEMORY_RETAIN_PARAM legt das remanente Verhalten der Daten fiir verschiedene Ereignisse
fest. In CODESYS als VAR_RETAIN deklarierte Variablen haben von vornherein ein remanentes
Verhalten.

Remanente Daten behalten (wie die als VAR_RETAIN deklarierte Variablen) ihren Wert nach einem
unkontrolliertem Beenden wie auch nach normalem Aus- und Einschalten der Steuerung. Bei
erneutem Start arbeitet das Programm mit den gespeicherten Werten weiter.

Fur (mit MODE) wéhlbare Gruppen von Ereignissen legt dieser FB fest, wie viele (LEN) Datenbytes
(ab Merkerbyte %MBO0) Retain-Verhalten haben sollen, auch wenn sie nicht ausdricklich als
VAR_RETAIN deklariert wurden.

Ereignis MODE =0 MODE =1 MODE = 2 MODE = 3
Power OFF = ON Dateigiﬁgzﬂ neu Daten sind remanent Daten sind remanent Daten sind remanent
Reset warm Datﬁgimgﬂ neu Daten sind remanent Daten sind remanent Daten sind remanent
Reset kalt Date.nlv.velr qen ney Datelnlv.ve.r qen neu Daten sind remanent Daten sind remanent
initialisiert initialisiert
Daten werden neu Daten werden neu . )
Reset Ursprung initialisiert initialisiert Daten sind remanent Daten sind remanent
Anwendungsprogramm laden Daten werdehggy Daten werden neu Daten sind remanent Daten sind remanent
initialisiert initialisiert
Laufzeitsystem laden Daten werden neu Daten werden neu Daten werden neu Daten sind remanent
Y initialisiert initialisiert initialisiert

Bei MODE = 0 habe nur solche Daten Retain-Verhalten wie bei MODE=1, die ausdriicklich als
VAR_RETAIN deklariert wurden.

Wird der FB nie aufgerufen, verhalten sich die Merkerbytes nach MODE = 0. Die Merkerbytes, die
oberhalb des konfigurierten Bereichs liegen, verhalten sich ebenfalls nach MODE = 0.

Eine einmal getétigte Konfiguration bleibt auf dem Gerét erhalten, auch wenn die Anwendung oder
das Laufzeitsystem neu geladen werden.
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Parameter der Eingédnge
2375

Parameter Datentyp Beschreibung

ENABLE BOOL TRUE: Baustein ausfiihren

FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert

LEN WORD Anzahl der Datenbytes ab Merkeradresse %MB0, die remanentes
Verhalten haben sollen
zulassig = 0...4 096 = 0x0...0x1000
LEN >4 096 wird automatisch zu LEN =4 096 korrigiert

MODE BYTE Ereignisse, bei denen diese Variablen Retain-Verhalten haben sollen
(0...3; — Tabelle oben)
Bei MODE > 3 bleibt die zuletzt gliltige Einstellung erhalten
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Manuelle Datensicherung

Inhalt
L I N o | A 5 PP 206
L I NS o LY I R 207
L 1Y N I PP 209
FRAMWIRITE ...ttt e e e ettt e e e e et et et e s e e et e e e ea bt e e e e e e eastaa e e e aeeeeaena s eeeeeeeentnnnns 210
YL PP 211
Y S S 212

Neben der Méglichkeit, die Daten automatisch zu sichern, kdnnen tber FB-Aufrufe Anwenderdaten
manuell in integrierte Speicher gesichert und von dort wieder gelesen werden.

Der Programmierer kann sich anhand der Speicheraufteilung (— Kapitel Verfiigbarer Speicher
(— S. 15)) dartiber informieren, welcher Speicherbereich frei zur Verfligung steht.
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FLASHREAD

561

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:
FLASHREAD

ENABLE
SRC
LEN
DST

Beschreibung
564

FLASHREAD ermdglicht das Lesen unterschiedlicher Datentypen direkt aus dem Flash-Speicher in
den RAM.

> Der FB liest den Inhalt ab der Adresse von SRC aus dem Flash-Speicher. Dabei werden genau so
viele Bytes Uibertragen, wie diese unter LEN angegeben sind.

Das Lesen erfolgt komplett in dem Zyklus, in dem der FB aufgerufen wird.

» Darauf achten, dass der Zielspeicherbereich im RAM grof3 genug ist.

» Fir die Zieladresse DST gilt:

() Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein ibergeben!

A\

Parameter der Eingange
2318

Parameter Datentyp Beschreibung

ENABLE BOOL TRUE: Baustein ausfiihren

FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingénge sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert

SRC DWORD Relative Quell-Anfangsadresse im Speicher
zuléssig = 0...65 535 = 0y0000 0000...0000 FFFF

@ Falls Startadresse aulerhalb des zulassigen Bereichs:
> kein Datentransfer

LEN DWORD Anzahl der Datenbytes (max. 65 536 = 0x0001 0000)

@ Wiirde durch die angegebene Anzahl an Bytes der Flash-
Speicherbereich iiberschritten werden, werden die Daten nur bis zum
Ende des Flash-Speicherbereichs libertragen.

DST DWORD Anfangsadresse der Zielvariablen

@ Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein
libergeben!
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FLASHWRITE

555

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:
FLASHWRITE

ENABLE
DST
LEN
SRC

Beschreibung
19245

» Fir den Einsatz des FBs den TEST-Eingang aktivieren! Ansonsten tritt ein Watchdog-Fehler auf.
Test-Eingang ist aktiv:

* Programmiermodus ist freigeben

* Software-Download ist moglich

» Zustand des Anwendungsprogramms ist abfragbar

* kein Schutz der gespeicherten Software moéglich

558

A WARNUNG

Gefahr durch unkontrollierten Prozessablauf!
Der Zustand der Ein-/Ausgange wird wahrend der Ausfihrung von FLASHWRITE "eingefroren”.
» Diesen Funktionsbaustein nicht bei laufender Maschine ausfiihren!

FLASHWRITE ermdglicht das Schreiben unterschiedlicher Datentypen direkt in den Flash-Speicher.

Mit diesem FB sollen wahrend der Inbetriebnahme groRe Datenmengen gesichert werden, auf die im
Prozess nur lesend zugegriffen wird.

Der Flash-Speicher ist in 256 Byte grof3e Pages organisiert.

» Wurde eine Page schon einmal (auch nur teilweise) beschrieben, muss der komplette Flash-
Speicherbereich vor einem erneuten Schreibzugriff auf diese Page geldscht werden. Dies
geschieht durch einen Schreibzugriff auf die Adresse 0.

» Niemals mehrfach in eine Page schreiben! Erst immer alles I6schen!
Sonst entstehen Traps oder Watchdog-Fehler.

» (Jpen Flash-Speicherbereich nicht 6fter als 100mal I6schen, da ansonsten die Datenkonsistenz
in anderen Flash-Speicherbereichen nicht mehr gewahrleistet werden kann.

» Injedem SPS-Zyklus darf FLASHWRITE nur einmalig gestartet werden!

» Fir die Quell-Startadresse SRC gilt:

Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein Uibergeben!

> Der FB schreibt den Inhalt der Adresse SRC in den Flash-Speicher. Dabei werden genau so viele

Bytes Ubertragen, wie diese unter LEN angegeben sind.

() Falls Ziel-Startadresse DST auRerhalb des zulassigen Bereichs: kein Datentransfer!
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Parameter der Eingédnge
2603

Parameter Datentyp Beschreibung

ENABLE BOOL TRUE: Baustein ausfiihren

FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert

DST DWORD Relative Ziel-Anfangsadresse im Speicher
zulassig = 0...65 535 = 0x0...0x0000 FFFF

LEN DWORD Anzahl der Datenbytes (max. 65 536 = 0x0001 0000)

@ Wiirde durch die angegebene Anzahl an Bytes der Flash-
Speicherbereich liberschritten werden, werden die Daten nur bis zum
Ende des Flash-Speicherbereichs Ubertragen.

SRC DWORD Anfangsadresse der Quellvariablen

@ Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein
Ubergeben!
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FRAMREAD

549

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:
FRAMREAD

ENABLE
SRC
LEN
DST

Beschreibung
552

FRAMREAD ermdoglicht das schnelle Lesen unterschiedlicher Datentypen direkt aus dem Anwender-
Retain-Speicher (FRAMY).
Der FB liest den Inhalt ab der Adresse von SRC aus dem FRAM-Speicher. Dabei werden genau so
viele Bytes ubertragen, wie diese unter LEN angegeben sind.
Wirde durch die angegebene Anzahl an Bytes der FRAM-Speicherbereich Uberschritten werden,
werden nur die Daten bis zum Ende des FRAM-Speicherbereichs gelesen.
» Fir die Zieladresse DST gilt:

Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein Uibergeben!
1) FRAM steht hier allgemein fir alle Arten von nichtfliichtigen, schnellen Speichern.

Parameter der Eingange
2606

Parameter Datentyp Beschreibung
ENABLE BOOL TRUE: Baustein ausfihren
FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert
SRC DWORD Relative Quell-Anfangsadresse im Speicher
zuldssig = 0... 16 383 = 0x0000 0000...0x0000 3FFF
LEN DWORD Anzahl der Datenbytes
zulassig = 0...16 384 = 0x0000 0000...0x0000 4000
DST DWORD Anfangsadresse der Zielvariablen

[D Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein
libergeben!
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FRAMWRITE

543

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:
FRAMWRITE

ENABLE
DST
LEN
SRC

Beschreibung
546

FRAMWRITE ermdéglicht das schnelle Schreiben unterschiedlicher Datentypen direkt in den
Anwender-Retain-Speicher (FRAMY).

Der FB schreibt den Inhalt ab der Adresse SRC in den spannungsausfallsicheren FRAM-Speicher.
Dabei werden genau so viele Bytes Ubertragen, wie diese Uber LEN angegeben sind.
Wirde durch die angegebene Anzahl an Bytes der FRAM-Speicherbereich Uberschritten werden,
werden nur die Daten bis zum Ende des FRAM-Speicherbereichs geschrieben.
» Fir die Quelladresse SRC gilt:

Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein Ubergeben!

(J Falls Zieladresse DST auRerhalb des zuléssigen Bereichs: kein Datentransfer!
1) FRAM steht hier allgemein fiir alle Arten von nichtfliichtigen, schnellen Speichern.

Parameter der Eingédnge
2605

R Datentyp Beschreibung
ENABLE BOOL TRUE: Baustein ausfiihren
FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingénge sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert
DST DWORD Relative Zieladresse im Speicher
zulassig = 0...16 383 = 0x0000 0000...0x0000 3FFF
LEN DWORD Anzahl der Datenbytes
zuldssig = 0...16 384 = 0x0000 0000...0x0000 4000
SRC DWORD Anfangsadresse der Quellvariablen

@ Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein
Ubergeben!
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MEMCPY

409

= Memory Copy

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:
MEMCPY

—]DST
=—1SRC
=—1LEN

Beschreibung

15944
412

MEMCPY ermdoglicht das Schreiben und Lesen unterschiedlicher Datentypen direkt in den Speicher.
Der FB schreibt den Inhalt ab der Adresse von SRC an die Adresse DST.
» Fir die Adressen SRC und DST gilt:

Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein tibergeben!

> Dabei werden genau so viele Bytes Ubertragen, wie diese unter LEN angegeben wurden. Dadurch
ist es auch mdoglich, genau ein Byte einer Word-Variablen zu Gbertragen.

> Befindet sich der Speicherbereich, in den die Daten kopiert werden sollen, nicht komplett in einem
zulassigen Speicherbereich, werden die Daten nicht kopiert und es wird ein Parameterfehler

gemeldet.
DST Speicherbereich Gerat Speichergrofle
Anwendungsdaten (alle) 192 kBytes

Tabellen "Verflgbarer Speicher" — Kapitel Verfiigbarer Speicher (— S. 15)

Parameter der Eingédnge
413

R Datentyp Beschreibung

DST DWORD Startadresse im Zielspeicher
@ Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein
Ubergeben!

SRC DWORD Startadresse im Quellspeicher
@ Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein
libergeben!

LEN WORD Anzahl (> 1) der zu Uibertragenden Daten-Bytes
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MEMSET

2348

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:
MEMSET

=—DST
=—1DATA
—]LEN

Beschreibung
2350

MEMSET ermdglicht das Beschreiben eines bestimmten Datenbereiches.

Der FB beschreibt den Speicher ab der Adresse DST mit der Anzahl von LEN Bytes mit dem Inhalt
von DATA.

» Fir die Ziel-Adresse DST gilt:
() Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein tibergeben!

> Befindet sich der Speicherbereich, in den die Daten kopiert werden sollen, nicht komplett in einem
zulassigen Speicherbereich, werden die Daten nicht kopiert und es wird ein Parameterfehler

gemeldet.
DST Speicherbereich Gerat SpeichergrofRe
Anwendungsdaten (alle) 192 kBytes

Parameter der Eingange
2351

Parameter Datentyp Beschreibung

DST DWORD Startadresse im Zielspeicher
@ Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein
Ubergeben!

DATA BYTE zu schreibender Wert

LEN WORD Anzahl der mit DATA zu beschreibenden Datenbytes

212



ifm Programmierhandbuch ecomatmobile Controller (CR0033, CR0133) Laufzeitsystem V02.00.03 2018-01-10

ifm-Funktionselemente ifm-Bausteine fiir das Gerat CR0033

5.219 Bausteine: Datenzugriff und Datenpriifung

Inhalt
(O 1 L@ G I N [ N S 214
L] = I 10 = N N 8 P 216
] I I =1 = 1 S 217
] = I 1 = I I U 218
SET _PASSWORD.....cciiitiie ettt e e et et ea b a e s e e et e e e et a e e e e et e ebba e e e e e e e e e ana s 219

Die Bausteine in diesem Kapitel steuern den Datenzugriff und erméglichen ein Priifen der Daten.
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CHECK_DATA

603

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

CHECK_DATA
=] STARTADR RESULT p—
=1 LENGTH CHECKSUM [—
— UPDATE

Beschreibung

606
CHECK_DATA erzeugt Uber einen konfigurierbaren Speicherbereich eine Prifsumme (CRC) und pruft
die Daten des Speicherbereichs auf ungewollte Veranderung.

» Fir jeden zu uberwachenden Speicherbereich eine eigene Instanz des FB erzeugen.

» (U Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein Gbergeben!

» Zusatzlich die Anzahl der Datenbytes LENGTH (Lange ab der STARTADR) angeben.
Ungewollte Anderung: Fehler!

Wenn Eingang UPDATE = FALSE und Daten im Speicher sich ungewollt verandern, wird
RESULT = FALSE. Das Ergebnis kann dann fiir weitere Aktionen (z.B. Abschalten der Ausgéange)
genutzt werden.

Gewollte Anderung:

Nur wenn der Eingang UPDATE auf TRUE gesetzt ist, sind Datenénderungen im Speicher (z.B. vom
Anwendungsprogramm oder ecomatmobile-Gerat) zulassig. Der Wert der Prifsumme wird dann neu
berechnet. Der Ausgang RESULT ist wieder permanent TRUE.

Parameter der Eingange
2612

Parameter Datentyp Beschreibung
STARTADR DWORD Startadresse des Uiberwachten Datenspeichers
(WORD-Adresse ab %MWO0)
@ Die Adresse mit dem Operator ADR ermitteln und dem Baustein
Ubergeben!
LENGTH DWORD Lange des tiberwachten Datenspeichers in [Byte]
UPDATE BOOL TRUE: Daten wurden geédndert
> FB berechnet eine neue Priifsumme
FALSE:  Daten wurden nicht geandert
> FB priift den Speicherbereich
Parameter der Ausgange
2613
Parameter Datentyp Beschreibung
RESULT BOOL TRUE: CRC-Priifsumme in Ordnung:
Daten sind gewollt verandert oder nicht verandert
FALSE:  CRC-Priifsumme fehlerhaft:
Daten wurden ungewollt verandert
CHECKSUM DWORD aktuelle CRC-Priifsumme
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Beispiel: CHECK_DATA

4168

Im folgenden Beispiel ermittelt das Programm die Prifsumme und legt sie Uber den Pointer pt im RAM
ab:

OO0A[PR OGRAM PLE_PRG

m B0k = TRLUE;

ool ; CHECK_DATA;
ak; BOOL;

pt; POIRTER TO WORD,

ADD EUB
1EFEZDGD0— pt
162400 2

cd1
SUB CHEGK_DATA
16400~ 16EEIDCO0—STARTADR REELULT|
_I—LENGTH CHECKSLUM 1
m1—UPDATE I_n

ok

[ —
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GET_IDENTITY

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)

Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.

Symbol in CODESYS:

LIB

GET_IDENTITY
—1 ENABLE

DEVICENAME
SERIALNUMBER
FIRMWARE
RELEASE
APPLICATION

Beschreibung

GET_IDENTITY liest die im Geréat gespeicherten spezifischen Kennungen:

« Hardware-Name und Hardware-Version des Gerats

* Seriennummer des Geréats

* Name des Laufzeitsystems im Geréat

* Version und Ausgabe des Laufzeitsystems im Gerat

* Name der Anwendung (wurde zuvor mit SET_IDENTITY (— S. 218) gespeichert)

Parameter der Eingédnge

Parameter
ENABLE

Parameter der Ausgange

Parameter
DEVICENAME

SERIALNUMBER

FIRMWARE

RELEASE

APPLICATION

Datentyp
BOOL

Datentyp
STRING(31)

STRING(31)

STRING(31)

STRING(31)

STRING(79)

Beschreibung

TRUE: Baustein ausfiihren

FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingénge sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert

Beschreibung

Hardware-Name und Hardware-Version des Geréats
als Zeichenkette von max. 31 Zeichen
z.B.:"CR0403 01.00.00"

Seriennummer des Geréts
als Zeichenkette von max. 31 Zeichen
2.B.:"12345678"

Name des Laufzeitsystems im Geréat
als Zeichenkette von max. 31 Zeichen
z.B.: "CR0403"

Version und Ausgabe des Laufzeitsystems im Gerét
als Zeichenkette von max. 31 Zeichen
z.B.:"V01.00.00 120215"

Name der Anwendung
als String von max. 79 Zeichen
z.B.: "Crane1704"
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SET_DEBUG

290

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

SET_DEBUG

ENABLE
DEBUG

Beschreibung

293
SET_DEBUG organisiert den DEBUG-Modus ohne aktiven Test-Eingang (— Kapitel TEST-Betrieb
(— S. 49)).
Wird der Eingang DEBUG auf TRUE gesetzt, kann z.B. das Programmiersystem oder der Downloader
mit dem Gerat kommunizieren und einige, spezielle Systemkommandos ausfihren (z.B. far
Servicefunktionen tUber das GSM-Modem CANremote).

() Ein Software-Download ist in dieser Betriebsart nicht maoglich, da der Test-Eingang nicht mit
Versorgungsspannung verbunden wird. Nur lesender Zugriff ist méglich.

Parameter der Eingédnge
294

Parameter Datentyp Beschreibung

ENABLE BOOL TRUE: Baustein ausfihren
FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert
DEBUG BOOL TRUE: Debugging tber die Schnittstellen mdglich
FALSE:  Debugging uber die Schnittstellen nicht méglich
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SET_IDENTITY

11927
Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

SET_IDENTITY

= ENABLE
—ID

Beschreibung

287
SET_IDENTITY setzt eine anwendungsspezifische Programmkennung.
Mit dem FB kann durch das Anwendungsprogramm eine Programmkennung erzeugt werden. Diese

Kennung kann zur Identifizierung des geladenen Programms tber das Software-Tool
DOWNLOADER.EXE als Software-Version ausgelesen werden.

Die nachfolgende Grafik zeigt die Zusammenhéange der unterschiedlichen Kennungen, wie sie mit den
unterschiedlichen Software-Tools angezeigt werden. (Beispiel: ClassicController CR0020):

Bootloader

Identity
BOOTLD_H 020923
Erweiterte Identity

CR0020 00.00.01

7

Laufzeitsystem

Identity
CR0020
V2.0.0 041004

Hardware-Version
CR0020 00.00.01

Software-Version
Fahrwerk vorne *)

Downloader liest:

BOOTLD_H 020923
CR0020 00.00.01

7

Anwendung

SET_IDENTITY
Fahrwerk vorne *)

Downloader liest:

CR0020
V2.0.0 041004
ifm electronic gmbh

Fahrwerk vorne *)

CANopen-Tool liest:

Hardware-Version
OBV 1009
CR0020 00.00.01

*) 'Fahrwerk vorne' steht hier stellvertretend fur einen kundenspezifischen Text.

Parameter der Eingdnge
11928

Parameter Datentyp Beschreibung

ENABLE BOOL TRUE: Baustein ausfiihren

FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert

ID STRING(79) beliebiger Text mit einer maximalen Lénge von 79 Zeichen
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SET_PASSWORD

266

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

SET_PASSWORD

——1ENABLE
=1 PASSWORD

Beschreibung

269
SET_PASSWORD setzt Benutzerkennung fur Programm- und Speicher-Upload mit dem
DOWNLOADER.
Ist die Benutzerkennung aktiv, kann durch das Software-Tool DOWNLOADER das
Anwendungsprogramm oder der Datenspeicher nur ausgelesen werden, wenn das richtige Password
eingegeben wurde.
Wird an den Eingang PASSWORD ein Leer-String (Default-Zustand) bergeben, ist ein Upload des
Anwendungsprogramms oder des Datenspeichers jederzeit moglich.

Ein neues Passwort wird nur nach dem Léschen des bisherigen Passwortes Glbernommen.

(M Beim Laden eines neuen Anwendungsprogramms als Boot-Projekt wird die Kennung wieder
zurlckgesetzt.

Parameter der Eingange
2353

Parameter Datentyp Beschreibung
ENABLE BOOL FALSE = TRUE (Flanke):
Baustein initialisieren (nur 1 Zyklus)
> Baustein-Eingénge lesen
TRUE: Baustein ausfiihren
FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert
PASSWORD STRING(16) Benutzerkennung
Wenn PASSWORD ="', dann ist Zugriff ohne Passworteingabe
maglich.
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5.2.20 Bausteine: Fehlermeldungen verwalten
Inhalt

ERROR_REPORT
ERROR_RESET
PACK_ERRORCODE
SHOW_ERROR_LIST
UNPACK_ERRORCODE

Hier zeigen wir lhnen Funktionen, mit denen Sie Folgendes erreichen:

» anwendungsspezifische Fehler-Codes generieren
* Fehler-Codes auflisten oder I6schen
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ERROR_REPORT

12357
Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB
Symbol in CODESYS:

ERROR_REPORT

ENABLE ERROR p=—
ERRORCODE

Beschreibung

12364
Mit ERROR_REPORT meldet das Anwendungsprogramm dem System einen
anwendungsspezifischen Fehler.

» Das Ergebnis der Fehlerbedingung auf den Eingang ENABLE programmieren.
Bei ENABLE=TRUE tragt der FB den Fehler-Code in die Fehlerliste ein.
» aktuelle Fehlerliste ansehen mit SHOW_ERROR _LIST (— S. 225)
* Fehler aus der Fehlerliste I16schen mit ERROR_RESET (— S. 222)
» Den zugehdrigen Fehler-Code auf den Eingang ERRORCODE programmieren:
Muster: yy xx 00 00 — Kapitel Fehler-Codes (— S. 312)
xx = anwendungsspezifischer Fehler-Code
yy = Fehlerklasse
Dazu hilfreich ist der FB PACK_ERRORCODE (— S. 224)
> Der FB-Ausgang ERROR meldet, ob dieser FB-Aufruf richtig parametriert wurde.
Der FB prift die Fehler-Codes nicht darauf, ob sie sinnvoll sind.

Parameter der Eingange
12363

Parameter Datentyp Beschreibung

ENABLE BOOL TRUE: Baustein ausfiihren
ein Fehler ist aktiv
den dazu definierten ERRORCODE melden

FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
der Fehler ist nicht (mehr) aktiv
ERRORCODE DWORD Fehler-Code, bei dessen Auftreten das konfigurierte Verhalten
angewendet werden soll. — Kapitel Fehler-Codes (— S. 312)
Der FB priift die Fehler-Codes nicht darauf, ob sie sinnvoll sind.

Parameter der Ausgange
19255
Parameter Datentyp Beschreibung
ERROR DWORD Fehler-Code aus diesem FB-Aufruf — Fehler-Codes (— S. 312)

(mdgliche Meldungen — folgende Tabelle)

Mogliche Ergebnisse fir ERROR (n=beliebiger Wert):
Der 32-Bit-Fehler-Code besteht aus vier 8-Bit-Werten (DWORD).

4. Byte 3. Byte 2. Byte 1. Byte
Fehlerklasse anwendungsspezifischer Fehler-Code Fehlerquelle Fehlerursache
Wert [hex] Beschreibung
00 00 00 00 kein Fehler
01 00 00 F8 falscher Parameter = allgemeiner Fehler
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ERROR_RESET

12376

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

ERROR_RESET

ENABLE ERROR p=—
ERRORCODE

Beschreibung
12378

Mit ERROR_RESET kann das Anwendungsprogramm anstehende Fehlermeldungen zuriicksetzen:
e eine einzelne Fehlermeldung
e eine Gruppe gleichartiger Fehlermeldungen (gleiche Quelle oder gleiche Ursache)

e anwendungsspezifischer Fehler:
+ es werden alle Fehler-Eintrage geldscht, die den angegebenen USER-Errorcode enthalten.
« die Fehlerklasse wird ignoriert
* Fehlerursache und Fehlerquelle missen '0' sein.
e Wird ein Fehler der Klasse 3 oder 4 zurlickgesetzt, dann...
» der Merker ERROR=FALSE gesetzt
» alle weiteren gelisteten Fehler der Klassen 3 und 4 werden ebenfalls geldscht.

e alle Fehler
Abhangig vom eingetragenen ERRORCODE, geschieht bei ENABLE=TRUE Folgendes:

ERRORCODE Hinweis Beschreibung

0xCL 00 SO 00 Fehlerursache =0 alle Fehler mit gleicher Fehlerquelle zurticksetzen

O0xCL 00 00 CA Fehlerquelle =0 alle Fehler mit gleicher Fehlerursache zuriicksetzen

0xXX AS SO CA | anwendungsspezifischer alle Fehler mit gleicher Nummer (unabhéngig von der
Fehler Fehlerklasse) zurlicksetzen

0x00 00 00 00 Fehler-Code =0 alle Fehler zurlicksetzen

Legende:
CL = Code fir Fehlerklasse
AS = Code fur anwendungsspezifischer Fehler
SO = Code fir Fehlerquelle
CA = Code fiir Fehlerursache
XX = Code-Wert ohne Wirkung
> Solange ein Fehler aktiv ist, geschieht bei seinem Zuriicksetzen Folgendes:
* der Fehler wird kurzzeitig zuriickgesetzt.
* nach Ablauf der Diagnosezeit plus 1 Programmzyklus: der Fehler wird erneut gemeldet.

» Zwischen zwei Ricksetz-Aktionen des FBs:
ENABLE=FALSE setzen (mindestens einen SPS-Zyklus lang)!
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Parameter der Eingédnge

12379
PErETEET Datentyp Beschreibung
ENABLE BOOL TRUE: Baustein ausfiihren
FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingange sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert
ERRORCODE DWORD Fehler-Code, bei dessen Auftreten das konfigurierte Verhalten
angewendet werden soll. — Kapitel Fehler-Codes (— S. 312)
Der FB priift die Fehler-Codes nicht darauf, ob sie sinnvoll sind.
Parameter der Ausgénge
19257
Parameter Datentyp Beschreibung
ERROR DWORD Fehler-Code aus diesem FB-Aufruf — Fehler-Codes (— S. 312)
(mdgliche Meldungen — folgende Tabelle)
Madgliche Ergebnisse fir ERROR (n=beliebiger Wert):
Der 32-Bit-Fehler-Code besteht aus vier 8-Bit-Werten (DWORD).
4. Byte 3. Byte 2. Byte 1. Byte
Fehlerklasse anwendungsspezifischer Fehler-Code Fehlerquelle Fehlerursache
Wert [hex] Beschreibung
00 00 00 00 kein Fehler
010000 F8 falscher Parameter = allgemeiner Fehler
Beispiel: ERROR_RESET
13054

Sollen alle Fehler "Uberlast" mit der Fehlerklasse "Allgemeiner Fehler" zuriickgesetzt werden, dann
muss ERRORCODE=0x01000004 angegeben werden:

4. Byte 3. Byte 2. Byte 1. Byte
Fehlerklasse anweng;mgf_sgsggischer Fehlerquelle Fehlerursache
0x01 0x00 0x00 0x04
allgemeiner Fehler kein anwendungsspezifischer alle Fehlerquellen Uberlast

Fehler
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PACK_ERRORCODE

12382

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

PACK_ERRORCODE

CLASS ERRORCODE |—
USER
COURCE
CAUSE

Beschreibung
12384
PACK_ERRORCODE hilft beim Zusammenbauen eines ERRORCODE aus den Bestandteilen:
* Fehlerklasse
» anwendungsspezifischer Fehler
* Fehlerquelle
* Fehlerursache
(Struktur — Kapitel Fehler-Codes (— S. 312)).

M perFB pruft die Fehler-Codes nicht darauf, ob sie sinnvoll sind.

Parameter der Eingange
12385

Parameter Datentyp Beschreibung

CLASS BYTE Code firr Fehlerklasse

USER BYTE Code fiir anwendungsspezifischer Fehler

SOURCE BYTE Code fiir Fehlerquelle

CAUSE BYTE Code firr Fehlerursache
Parameter der Ausgange

12390

Parameter Datentyp Beschreibung

ERRORCODE DWORD erzeugter Fehler-Code — Kapitel Fehler-Codes (— S. 312)

Der FB priift die Fehler-Codes nicht darauf, ob sie sinnvoll sind.

224



ifm Programmierhandbuch ecomatmobile Controller (CR0033, CR0133) Laufzeitsystem V02.00.03

ifm-Funktionselemente

2018-01-10

ifm-Bausteine fiir das Gerat CR0033

SHOW_ERROR_LIST

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

SHOW_ERROR_LIST
— ENABLE

ERRORS p—

Beschreibung

Der FB SHOW_ERROR_LIST dient zum Auslesen der aktuell vorliegenden Fehler-Codes.

Mit ENABLE=TRUE erstellt der FB eine Liste von bis zu 64 derzeit aktuellen Fehler-Codes.
Bei ENABLE=FALSE bleibt die zuletzt erstellte Liste unverandert erhalten.

Ist die Liste voll, werden keine weiteren Fehler-Codes mehr aufgenommen.

Parameter der Eingange

Parameter
ENABLE

Parameter der Ausgénge

Parameter
ERRORS

Datentyp
BOOL

Datentyp
ARRAY [0..63] OF DWORD

Beschreibung

TRUE: Baustein ausfiihren

FALSE:  Baustein wird nicht ausgefiihrt
> Baustein-Eingénge sind nicht aktiv
> Baustein-Ausgange sind nicht spezifiziert

Beschreibung

Liste mit den aktuell vorliegenden Fehler-Codes
— Kapitel Fehler-Codes (— S. 312)
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UNPACK_ERRORCODE

Baustein-Typ = Funktionsbaustein (FB)
Baustein ist enthalten in Bibliothek ifm_CR0033_Vxxyyzz.LIB

Symbol in CODESYS:

UNPACK_ERRORCODE

=— ERRORCODE CLASS
USER
SOURCE
CAUSE

Beschreibung

UNPACK_ERRORCODE trennt einen ERRORCODE in seine Bestandteile:

* Fehlerklasse

» anwendungsspezifischer Fehler

* Fehlerquelle

* Fehlerursache

(Struktur — Kapitel Fehler-Codes (— S. 312)).

M perFB prift die Fehler-Codes nicht darauf, ob sie sinnvoll sind.

Parameter der Eingédnge

Parameter Datentyp Beschreibung

13650

13653

13654

ERRORCODE DWORD Fehler-Code — Kapitel Fehler-Codes (— S. 312)
@ Der FB priift die Fehler-Codes nicht darauf, ob sie sinnvoll sind.

Parameter der Ausgange
13675
Parameter Datentyp Beschreibung
CLASS BYTE Code fiir Fehlerklasse
USER BYTE Code fiir anwendungsspezifischer Fehler
SOURCE BYTE Code fiir Fehlerquelle
CAUSE BYTE Code firr Fehlerursache
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6 Diagnose und Fehlerbehandlung
Inhalt
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19598

Das Laufzeitsystem (LZS) Uberpriift das Gerét durch interne Fehler-Checks:
« in der Startphase (Reset-Phase)

» wahrend der Ausfihrung des Anwendungsprogramms

— Kapitel Betriebszustiande (— S. 45)

So wird eine mdglichst hohe Betriebssicherheit gewéhrleistet.

6.1 Diagnose

19601

Bei der Diagnose wird der "Gesundheitszustand" des Geréates gepriift. Es soll festgestellt werden, ob
und gegebenenfalls welche —Fehler im Gerat vorhanden sind.

Je nach Gerét kdnnen auch die Ein- und Ausgéange auf einwandfreie Funktion Giberwacht werden:
- Drahtbruch,
- Kurzschluss,
- Wert aul3erhalb des Sollbereichs.

Zur Diagnose kdnnen Konfigurations-Dateien herangezogen werden, die wahrend des "normalen”
Betriebs des Gerates erzeugt wurden.

Der korrekte Start der Systemkomponenten wird wahrend der Initialisierungs- und Startphase
Uberwacht.

Zur weiteren Diagnose konnen auch Selbsttests durchgefiihrt werden.

6.2 Fehler

19602

Ein Fehler ist die Unféahigkeit einer Einheit, eine geforderte Funktion auszufuhren.

Kein Fehler ist diese Unfahigkeit wahrend vorbeugender Wartung oder anderer geplanter Handlungen
oder aufgrund des Fehlers externer Mittel.

Ein Fehler ist oft das Resultat eines Ausfalls der Einheit selbst, kann aber ohne vorherigen Ausfall
bestehen.

In der ISO 13849-1 ist mit "Fehler" der "zuféllige Fehler" gemeint.
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6.3 Reaktion im Fehlerfall

19603
12217

Bei erkannten Fehlern kann im Anwendungsprogramm zusatzlich der Systemmerker ERROR gesetzt
werden. Im Fehlerfall reagiert die Steuerung dann wie folgt:

> die Betriebs-LED leuchtet rot,

> die Ausgangsrelais schalten ab,

> die daruber gesicherten Ausgange sind spannungsfrei,

> die logischen Signalzustande der Ausgéange andern sich dadurch NICHT.

@ HINWEIS

Bei Abschalten der Ausgange durch die Relais bleiben die logischen Signalzustdnde unveréndert.

» Der Programmierer muss das ERROR-Bit auswerten und so im Fehlerfall die Ausgénge auch
logisch zuriicksetzen.

Vollstandige Aufstellung der geratespezifischen Fehler-Codes und Diagnosemeldungen
— Kapitel Systemmerker (— S. 230)

6.4 Relais: wichtige Hinweise!

14034

Vorzeitiger Verschleil? der Relaiskontakte moglich.

» Im Normalfall die Relais nur lastfrei schalten!
Dazu via Anwendungsprogramm alle relevanten Ausgénge auf FALSE setzen!

6.5 Reaktion auf System-Fehler

14033
4320

@ Fur die sichere Verarbeitung der Daten im Anwendungsprogramm ist allein dessen
Programmierer verantwortlich.

» Die spezifischen Fehlermerker und / oder Fehler-Codes im Anwendungsprogramm verarbeiten!
Uber den Fehlermerker/Fehler-Code erhalt man eine Fehlerbeschreibung.
Dieser Fehlermerker/Fehler-Code kann bei Bedarf weiter verarbeitet werden.

Nach der Analyse und Beseitigung der Fehler-Ursache:

» Grundsatzlich alle Fehlermerker durch das Anwendungsprogramm zuriicksetzen.
Ohne ausdrtickliches Ricksetzen der Fehlermerker bleiben die Merker gesetzt mit
entsprechender Auswirkung im Anwendungsprogramm.
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6.6 CAN / CANopen: Fehler und Fehlerbehandlung

— Systemhandbuch "Know-How ecomatmobile”
— Kapitel CAN / CANopen: Fehler und Fehlerbehandlung

19604
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7 Anhang

Inhalt
SYSTEIMMETKEN ..ttt ettt e bt e e e ettt e e e ek et e e e sabe e e e e aa ket e e e sn ket e e e anbe e e e e anbneeeesabneeeeaan 230
Adressbelegung und E/A-BetrieDSAIMEN .........ooiiiiiiiiii et 237
Integriertes E/A-Modul: BESCII@IDUNG.........uuiiiiiiiie it 246
L= 01 [T g 1=V o =] 1= o PO 312
1664
Hier stellen wir Ihnen — ergdnzend zu den Angaben in den Datenblattern — zusammenfassende
Tabellen zur Verfligung.
741 Systemmerker
Inhalt
SYSIEMIMEIKET: CAN L. s 231
SystemMmMeErker: SAE-JL1030 ... . ————————— 232
Systemmerker: Fehlermerker (Standard-Seite) ........ccccooeeiieiiiiiiiiicicc s 233
Systemmerker: Status-LED (Standard-Seite) ...........eooiiiiiiiiiiiiiiiiiiee e 234
Systemmerker: Spannungen (Standard-SEiIte) .........cceiiiuiiriiiiiiieiiiiiiee e 235
Systemmerker: 16 Eingdnge und 16 Ausgange (Standard-Seite) ..........ccceeeviveeeriiieeeeiiieeeeiiiieeenne 236
12167

(1) Die zu den Systemmerkern gehérenden Merkeradressen kénnen sich bei einer Erweiterung der
Steuerungskonfiguration andern.

» Fur die Programmierung nur die Symbolnamen der Systemmerker nutzen!

— Systemhandbuch "Know-How ecomatmobile”
— Kapitel Fehler-Codes und Diagnoseinformationen
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7141 Systemmerker: CAN

12820

Systemmerker (Symbolname) Typ Beschreibung
CANx_BAUDRATE WORD CAN-Schnittstelle x: eingestellte Baudrate in [kBaud]
CANx_BUSOFF BOOL CAN-Schnittstelle x: Fehler "CAN-Bus off"

Zuriicksetzen des Fehler-Codes setzt auch den Merker

zurlick
CANx_DOWNLOADID BYTE CAN-Schnittstelle x: eingestellter Download-ldentifier
CANx_ERRORCOUNTER_RX BYTE CAN-Schnittstelle x: Fehlerzahler Empfang

Reset des Merkers ist via Schreibzugriff mdglich
CANx_ERRORCOUNTER_TX BYTE CAN-Schnittstelle x: Fehlerzahler Versand

(1) Reset des Merkers ist via Schreibzugriff méglich

CANx_LASTERROR BYTE CAN-Schnittstelle x:
Fehlernummer der letzten CAN-Ubertragung:

0 =kein Fehler | Initial-Wert

1= Stuff Error  mehr als 5 gleiche Bits in Reihe auf dem Bus

2 =Form Error = empfangenes Telegramm hatte falsches Format
3=Ack Error | gesendetes Telegramm wurde nicht bestatigt

4 =Bit1 Error  aulerhalb des Arbitrierungsbereichs wurde ein rezessives
Bit gesendet, aber ein dominates Bit auf dem Bus gelesen

5=Bit0 Error | es wurde versucht, ein dominantes Bit zu senden, aber es
wurde ein rezessiver Pegel gelesen
ODER: wahrend Bus-off Recovery wurde eine Sequenz
von 11 rezessiven Bits gelesen

6 =CRC Error | die Priifsumme der empfangenen Nachricht war falsch

CANx_WARNING BOOL CAN-Schnittstelle x: Warnschwelle erreicht (> 96)
Reset des Merkers ist via Schreibzugriff méglich

CANX steht fur x = 1...4 = Nummer der CAN-Schnittstelle
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71.2 Systemmerker: SAE-J1939

12815

Systemmerker (Symbolname) Typ Beschreibung

J1939_RECEIVE_OVERWRITE BOOL Einstellung gilt nur fiir 31939 Daten, die nicht Uber ein J1939-
Transportprotokoll Gibertragen wurden.
TRUE:

Alte Daten werden durch die neuen Daten Uberschrieben,
wenn die alten Daten noch nicht aus der Funktionsbaustein-
Instanz ausgelesen wurden

FALSE:
Neue Daten werden verworfen, solange die alten Daten noch
nicht aus der Funktionsbaustein-Instanz ausgelesen wurden

Neue Daten kdnnen eintreffen, bevor die alten ausgelesen
wurden, wenn der IEC-Zyklus langer ist als die
Aktualisierungsfrequenz der J1939-Daten

J1939_TASK BOOL Mit J1939_TASK wird die Zeitanforderung beim Versenden
von J1939-Telegrammen eingehalten.
Sollen J1939-Telegramme mit einer Wiederholzeit < 50 ms
versendet werden, setzt das Laufzeitsystem automatisch
J1939_TASK=TRUE.
Fir Anwendungen, bei denen die Zeitanforderungen > SPS-
Zykluszeit sind:
P Systemlast reduzieren mit J1939_TASK=FALSE!
TRUE: J1939-Task ist aktiv (= Initialwert)
Der Task wird alle 2 ms aufgerufen
Der J1939-Stack sendet seine Telegramme im
bendtigten Zeitraster

FALSE: J1939-Task ist nicht aktiv
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71.3 Systemmerker: Fehlermerker (Standard-Seite)
23784

Systemmerker (Symbolname)

ERROR

ERROR_BREAK_Ix
(x=0...n; Wert abhangig vom Gerét,
— Datenblatt)

ERROR_BREAK_Qx
(x=0...n; Wert abhangig vom Gerat,
— Datenblatt)

ERROR_CONTROL_Qx
(x=0...n; Wert abhangig vom Gerét,
— Datenblatt)

ERROR_CURRENT_Ix
(x=0...n; Wert abhangig vom Gerét,
— Datenblatt)

ERROR_POWER

ERROR_SHORT_Ix
(x=0...n; Wert abh&angig vom Gerét,
— Datenblatt)

ERROR_SHORT_Qx
(x=0...n; Wert abh&angig vom Gerét,
— Datenblatt)

ERROR_TEMPERATURE

ERROR_VBBx

ERRORCODE

LAST_RESET

Typ
BOOL

DWORD

DWORD

DWORD

DWORD

BOOL

DWORD

DWORD

BOOL

BOOL

DWORD

BYTE

Beschreibung

TRUE: sicherer Zustand eingenommen
alle Ausgénge = AUS
Ausgangs-Relais = AUS
(z.B. fataler Fehler / Error-Stop)

FALSE: kein schwerer Fehler aufgetreten

Eingangs-Doppelwort x: Leiterbruch-Fehler

oder (Widerstandseingang): Schluss nach Versorgung
[Bit O fur Eingang O] ... [Bit z fur Eingang z] dieser Gruppe
Bit = TRUE: Fehler

Bit = FALSE: kein Fehler

Ausgangs-Doppelwort x: Leiterbruch-Fehler

[Bit O fir Ausgang 0] ... [Bit z fur Ausgang z] dieser Gruppe
Bit = TRUE: Fehler

Bit = FALSE: kein Fehler

Ausgangs-Doppelwort x: Fehler Stromregelung

Endwert kann nicht erreicht werden

[Bit O fr Ausgang 0] ... [Bit z fur Ausgang z] dieser Gruppe
Bit = TRUE: Fehler

Bit = FALSE: kein Fehler

Eingangs-Doppelwort x: Uberstrom-Fehler

nur wenn Ixx_MODE = IN_CURRENT

[Bit O fur Eingang 0] ... [Bit z fiir Eingang z] dieser Gruppe
Bit = TRUE: Fehler

Bit = FALSE: kein Fehler

Uberspannungs-Fehler fiir VBBs / Klemme 15:

TRUE: Wert au3erhalb des zulassigen Bereichs
oder: Differenz (VBB15 - VBBs) > 1V

allgemeiner Fehler

Anwendung STOP

Ausgénge = inaktiv

keine Kommunikation

Meldung "Uberspannung Klemme 15"

FALSE: Wertin Ordnung

VVVVYV

Eingangs-Doppelwort x: Kurzschluss-Fehler

nur wenn Eingang = IN_DIGITAL_H

[Bit O fur Eingang 0] ... [Bit z fiir Eingang z] dieser Gruppe
Bit = TRUE: Fehler

Bit = FALSE: kein Fehler

Ausgangs-Doppelwort x: Kurzschluss-Fehler oder Uberlast-
Fehler

[Bit O fur Ausgang 0] ... [Bit z fur Ausgang z] dieser Gruppe
Bit = TRUE: Fehler

Bit = FALSE: kein Fehler

Temperatur-Fehler

TRUE: Wert auRerhalb des zulassigen Bereichs
> allgemeiner Fehler

FALSE: Wertin Ordnung

Versorgungsspannungs-Fehler an VBBx (X =0 | r):

TRUE: Wert auRerhalb des zulassigen Bereichs
> allgemeiner Fehler

FALSE: Wertin Ordnung

Zuletzt eingetragener Fehler in der internen Fehlerliste
Die Liste enthélt alle aufgetretenen Fehler-Codes.

Grund fiir den letzten Reset:
00 = Reset der Anwendung
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71.4 Systemmerker: Status-LED (Standard-Seite)

Systemmerker (Symbolname) Typ Beschreibung

LED WORD LED-Farbe fur "LED eingeschaltet":

0x0000 = LED_GREEN (voreingestellt)
0x0001 = LED_BLUE

0x0002 = LED_RED

0x0003 = LED_WHITE

0x0004 = LED_BLACK

0x0005 = LED_MAGENTA

0x0006 = LED_CYAN

0x0007 = LED_YELLOW

LED_X WORD LED-Farbe fur "LED ausgeschaltet":

0x0000 = LED_GREEN

0x0001 = LED_BLUE

0x0002 = LED_RED

0x0003 = LED_WHITE

0x0004 = LED_BLACK (voreingestellt)
0x0005 = LED_MAGENTA

0x0006 = LED_CYAN

0x0007 = LED_YELLOW

LED_MODE WORD LED-Blinkfrequenz:

0x0000 = LED_2HZ (blinkt mit 2 Hz; voreingestellt)
0x0001 = LED_1HZ (blinkt mit 1 Hz)

0x0002 = LED_05HZ (blinkt mit 0,5 Hz)

0x0003 = LED_OHZ (leuchtet dauernd mit Wert in LED)
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71.5 Systemmerker: Spannungen (Standard-Seite)

Systemmerker (Symbolname)
CLAMP_15_ VOLTAGE
REF_VOLTAGE
REFERENCE_VOLTAGE_5
REFERENCE_VOLTAGE_10

RELAIS_VBBY
y=o]|r

SERIAL_MODE

SUPPLY_SWITCH

SUPPLY_VOLTAGE
TEST

VBBx_RELAIS_VOLTAGE
X=o|r

VBBx_VOLTAGE
X=o|r

Typ
WORD
WORD
BOOL
BOOL
BOOL

BOOL

BOOL

WORD
BOOL

WORD

WORD

12135

Beschreibung

Spannung an Klemme 15 in [mV]

Spannung am Referenzspannungsausgang in [mV]
Referenzspannungsausgang mit 5 V aktiviert
Referenzspannungsausgang mit 10 V aktiviert

TRUE: Relais fir VBBY aktiviert
Ausgangsgruppe x wird mit Spannung versorgt
(x=112)

FALSE: Relais fur VBBy ausgeschaltet
Ausgangsgruppe X ist spannungslos

serielle Schnittstelle (RS232) fiir die Verwendung in der
Anwendung aktivieren

TRUE:

RS232-Schnittstelle kann in der Anwendung verwendet
werden, jedoch nicht mehr zum Programmieren, Debuggen
oder Monitoren des Geréts.

FALSE:

RS232-Schnittstelle kann in der Anwendung nicht verwendet
werden. Programmieren, Debuggen oder Monitoren des
Geréts ist moglich.

Bit zum Abschalten der Versorgungs-Selbsthaltung VBBs. Das
Riicksetzen des Merkers wird vom Laufzeitsystem nur
akzeptiert, wenn die Spannung an Klemme 15 <4V ist,
ansonsten wird der Merker wieder aktiviert.

Die Trennung von VBBs erfolgt vor dem Beginn des nachsten
SPS-Zyklus. Abhangig vom Ladezustand der internen
Kondensatoren kann es noch eine gewisse Zeit dauern, bis
das Gerat abschaltet.

TRUE: Versorgung des Geréts Uber VBBs ist aktiv
FALSE: Versorgung des Gerats tiber VBBs wird deaktiviert

Versorgungsspannung an VBBs in [mV]

TRUE: Test-Eingang ist aktiv:

* Programmiermodus ist freigeben

« Software-Download ist moglich

« Zustand des Anwendungsprogramms ist abfragbar
« kein Schutz der gespeicherten Software maéglich

FALSE: laufender Betrieb der Anwendung

Versorgungsspannung an VBBXx nach Relaiskontakt in [mV]

Versorgungsspannung an VBBx in [mV]
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7.1.6 Systemmerker: 16 Eingange und 16 Ausgange (Standard-Seite)

Systemmerker (Symbolname)

ANALOGxx
xx =00...15

ANALOG_IRQxx
xx = 00...07

CURRENTxx
xx =00...15

IXx
xx = 00...15

Ixx_DFILTER
xx =00...11

Ixx_FILTER
xx = 00...15

Qxx
xx = 00...15

Qxx_FILTER
xx = 00...15

Typ
WORD

WORD

WORD

BOOL

DWORD

BYTE:=4

BOOL

BYTE

13121

Beschreibung

Analog-Eingang xx:
gefilterter A/D-Wandler-Rohwert (12 Bit) ohne Kalibrierung und
Normierung

Analogeingang Kanal xx:

ungefilterter A/D-Wandler-Rohwert (12 Bit)

ohne Kalibrierung, ohne Normierung

Verwendung im FB SET_INTERRUPT_I (— S. 124) oder
SET_INTERRUPT_XMS (— S. 126)

PWM-Ausgang xx:
gefilterte A/D-Wandler-Rohwerte (12 Bit) der Strommessung
ohne Kalibrierung und Normierung

Status am Binareingang xx
Voraussetzung: Eingang ist als Binareingang konfiguriert
(MODE = IN_DIGITAL_H oder IN_DIGITAL_L)

TRUE: Spannung am Binareingang > 70 % von VBBS

FALSE: Spannung am Binareingang < 30 % von VBBS
oder: nicht als Binareingang konfiguriert
oder: falsch konfiguriert

Impulseingang xx:

Impulsdauer in [us], die als Glitch ignoriert werden soll. Die
Erfassung des Eingangssignals verzdgert sich um die
eingestellte Zeit.

zugelassen = 0...100 000 ps
voreingestellt = 0 ps = kein Filter

Binar- und Analogeingang xx:
Grenzfrequenz (oder Signalanstiegszeit) des Software-
Tiefpass-Filters erster Ordnung

0 = 0x00 = kein Filter

1 =0x01 =390 Hz (1 ms)

2 = 0x02 = 145 Hz (2,5 ms)

3 =0x03 = 68 Hz (5 ms)

4 = 0x04 = 34 Hz (10 ms) (voreingestellt)
5=0x05 =17 Hz (21 ms)

6 = 0x06 = 8 Hz (42 ms)

7 = 0x07 = 4 Hz (84 ms)

8 = 0x08 = 2 Hz (169 ms)

groRer = — voreingestellter Wert

Status am Bindrausgang xx:
Voraussetzung: Ausgang ist als Bindrausgang konfiguriert

TRUE: Ausgang aktiviert

FALSE: Ausgang deaktiviert (= Initialwert)
oder: nicht als Binarausgang konfiguriert

Ausgang xx:

Grenzfrequenz des Software-Tiefpass-Filters erster Ordnung
fur die Strommessung

nur wenn Qxx_MODE = OUT_DIGITAL_H

nicht bei PWM-Betrieb

0 = 0x00 = kein Filter

1 =0x01 = 580 Hz (0,6 ms)

2 =0x02 = 220 Hz (1,6 ms)

3 =0x03 =102 Hz (3,5 ms)

4 = 0x04 = 51 Hz (7 ms) (voreingestellt)
5 =0x05 = 25 Hz (14 ms)

6 = 0x06 = 12 Hz (28 ms)

7 = 0x07 = 6 Hz (56 ms)

8 = 0x08 = 3 Hz (112 ms)

gréBer = — voreingestellter Wert
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7.2 Adresshelegung und E/A-Betriebsarten
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Adressbelegung und E/A-Betriebsarten

Eingange: Adressen und Variablen (Standard-Seite) (16 Eingange)

Abkirzungen — Kapitel Hinweise zur Anschlussbelegung (— S. 32)

Betriebsarten der Ein- und Ausgange — Kapitel Mogliche Betriebsarten Ein-/Ausgange (— S. 242)

IEC-Adresse
%IX0.0
%1X0.1
%1X0.2
%IX0.3
%1X0.4
%IX0.5
%1X0.6
%IX0.7
%IX0.8
%1X0.9

%IX0.10
%1X0.11
%IX0.12
%1X0.13
%I1X0.14
%IX0.15

%IW2
%IW3
%IwW4
%IW5
%IW6
%IW7
%IW8
%IW9
%IW10
%IW11
%IW12
%IW13
%IW14
%IW15
%IW16
%IW17

%IW18
%IW19
%IW20
%IW21
%IW22

E/A-Variable
100
101
102
103
104
105
106
107
108
109
110
111
112
113
114
115

ANALOGO00
ANALOGO1
ANALOGO02
ANALOGO03
ANALOG04
ANALOGO05
ANALOGO06
ANALOGO7
ANALOGO08
ANALOGO09
ANALOG10
ANALOG11
ANALOG12
ANALOG13
ANALOG14
ANALOG15

CURRENTO00
CURRENTO1
CURRENTO02
CURRENTO03
CURRENTO04

Bemerkung
Bindreingang Kanal 0
Binareingang Kanal 1
Binareingang Kanal 2
Bindreingang Kanal 3
Binareingang Kanal 4
Bindreingang Kanal 5
Bin&reingang Kanal 6
Binareingang Kanal 7
Bindreingang Kanal 8
Bin&reingang Kanal 9
Bindreingang Kanal 10
Bin&reingang Kanal 11
Bindreingang Kanal 12
Bin&reingang Kanal 13
Bin&reingang Kanal 14

Bindreingang Kanal 15

Analogeingang Kanal O
Analogeingang Kanal 1
Analogeingang Kanal 2
Analogeingang Kanal 3
Analogeingang Kanal 4
Analogeingang Kanal 5
Analogeingang Kanal 6
Analogeingang Kanal 7
Analogeingang Kanal 8
Analogeingang Kanal 9
Analogeingang Kanal 10
Analogeingang Kanal 11
Analogeingang Kanal 12
Analogeingang Kanal 13
Analogeingang Kanal 14

Analogeingang Kanal 15

Ausgangsstrom (Rohwert) an Q00
Ausgangsstrom (Rohwert) an Q01
Ausgangsstrom (Rohwert) an Q02
Ausgangsstrom (Rohwert) an Q03
Ausgangsstrom (Rohwert) an Q04
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|IEC-Adresse E/A-Variable Bemerkung

%IW23 CURRENTO05 Ausgangsstrom (Rohwert) an Q05
%IW24 CURRENTO06 Ausgangsstrom (Rohwert) an Q06
%IW25 CURRENTO7 Ausgangsstrom (Rohwert) an Q07
%IW26 CURRENTO08 Ausgangsstrom (Rohwert) an Q08
%IW27 CURRENTO09 Ausgangsstrom (Rohwert) an Q09
%IW28 CURRENT10 Ausgangsstrom (Rohwert) an Q10
%IW29 CURRENT11 Ausgangsstrom (Rohwert) an Q11
%IW30 CURRENT12 Ausgangsstrom (Rohwert) an Q12
%IW31 CURRENT13 Ausgangsstrom (Rohwert) an Q13
%IW32 CURRENT14 Ausgangsstrom (Rohwert) an Q14
%IW33 CURRENT15 Ausgangsstrom (Rohwert) an Q15
%IW34 SUPPLY_VOLTAGE Versorgungsspannung an VBBs in [mV]
%IW35 CLAMP_15_VOLTAGE Spannung Klemme 15
%IW36 VBBO_VOLTAGE Versorgungsspannung an VBBo in [mV]
%IW37 VBBR_VOLTAGE Versorgungsspannung an VBBr in [mV]
%IW38 VBBO_RELAIS_VOLTAGE Versorgungsspannung VBBo nach Relaiskontakt in [mV]
%IW39 VBBR_RELAIS_VOLTAGE Versorgungsspannung VBBr nach Relaiskontakt in [mV]
%IW40 REF_VOLTAGE Spannung am Referenzausgang Pin 51
%IW41 ANALOG_IRQO00 Interrupt zu Analogeingang Kanal O
%IW42 ANALOG_IRQO1 Interrupt zu Analogeingang Kanal 1
%IW43 ANALOG_IRQ02 Interrupt zu Analogeingang Kanal 2
%IW4a4 ANALOG_IRQO03 Interrupt zu Analogeingang Kanal 3
%IW45 ANALOG_IRQO04 Interrupt zu Analogeingang Kanal 4
%IW46 ANALOG_IRQO05 Interrupt zu Analogeingang Kanal 5
%Iwa47 ANALOG_IRQO06 Interrupt zu Analogeingang Kanal 6
%IW48 ANALOG_IRQO7 Interrupt zu Analogeingang Kanal 7

%MB7960 ERROR_CURRENT_IO Fehler DWORD Uberstrom

%MB7964 ERROR_SHORT_IO Fehler DWORD Kurzschluss

%MB7968 ERROR_BREAK_10 Fehler DWORD Leiterbruch
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Ausgange: Adressen und Variablen (Standard-Seite) (16 Ausgange)

Abkirzungen — Kapitel Hinweise zur Anschlussbelegung (— S. 32)
Betriebsarten der Ein- und Ausgange — Kapitel Mogliche Betriebsarten Ein-/Ausgange (— S. 242)

|IEC-Adresse
%QX0.0
%QX0.1
%QX0.2
%QX0.3
%QX0.4
%QX0.5
%QX0.6
%QX0.7
%QX0.8
%QX0.9
%QX0.10
%QX0.11
%QX0.12
%QX0.13
%QX0.14
%QX0.15

%QB2
%QB3

%QB68
%QB69
%QB70
%QB71
%QB72
%QB73
%QB74
%QB75
%QB76
%QB77
%QB78
%QB79
%QB80
%QB81
%QB82
%QB83
%QB84
%QB85
%QB86

E/A-Variable
Q00
Qo1
Q02
Q03
Q04
Q05
Q06
Qo7
Qo8
Q09
Q10
Q11
Q12
Q13
Q14
Q15

REFERENCE_VOLTAGE_5
REFERENCE_VOLTAGE_10

I00_FILTER
I01_FILTER
102_FILTER
I03_FILTER
104_FILTER
I05_FILTER
106_FILTER
107_FILTER
I08_FILTER
I09_FILTER
I110_FILTER
111_FILTER
112_FILTER
I113_FILTER
114_FILTER
I115_FILTER

QO00_FILTER
QO1_FILTER
QO02_FILTER

Bemerkung

Bindrausgang / PWM-Ausgang Kanal 0
Bindrausgang / PWM-Ausgang Kanal 1
Bindrausgang / PWM-Ausgang Kanal 2
Bindrausgang / PWM-Ausgang Kanal 3
Bindrausgang / PWM-Ausgang Kanal 4
Bindrausgang / PWM-Ausgang Kanal 5
Bin&rausgang / PWM-Ausgang Kanal 6
Bindrausgang / PWM-Ausgang Kanal 7
Bindrausgang / PWM-Ausgang Kanal 8
Bin&rausgang / PWM-Ausgang Kanal 9
Bindrausgang / PWM-Ausgang Kanal 10
Bin&rausgang / PWM-Ausgang Kanal 11
Bindrausgang / PWM-Ausgang Kanal 12
Bin&rausgang / PWM-Ausgang Kanal 13
Bin&rausgang / PWM-Ausgang Kanal 14
Bindrausgang / PWM-Ausgang Kanal 15

Aktivieren des Referenzspannungsausgangs mit 5 V

Aktivieren des Referenzspannungsausgangs mit 10 V

Filterbyte fiir %1X0.0 / %IW2
Filterbyte fiir %1X0.1 / %IW3
Filterbyte fiir %1X0.2 / %IW4
Filterbyte fiir %1X0.3 / %IW5
Filterbyte fiir %1X0.4 / %IW6
Filterbyte fiir %1X0.5 / %IW7
Filterbyte fiir %1X0.6 / %IW8
Filterbyte fiir %1X0.7 / %IW9
Filterbyte fiir %1X0.8 / %IW2
Filterbyte fur %1X0.9 / %IW3
Filterbyte fiir %1X0.10 / %IW4
Filterbyte fiir %1X0.11 / %IW5
Filterbyte fiir %1X0.12 / %IW6
Filterbyte fur %1X0.13 / %IW7
Filterbyte fiir %1X0.14 / %IW8
Filterbyte fur %1X0.15 / %IW9

Filter-Byte fur %QX0.0
Filter-Byte fur %QX0.1
Filter-Byte fur %QX0.2
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|IEC-Adresse E/A-Variable Bemerkung
%QB87 QO03_FILTER Filter-Byte fiir %QX0.3
%QB88 QO04_FILTER Filter-Byte fiir %QX0.4
%QB89 QO5_FILTER Filter-Byte fur %QX0.5
%QB90 QO06_FILTER Filter-Byte fiir %QX0.6
%QB91 QO7_FILTER Filter-Byte fur %QX0.7
%QB92 QO08_FILTER Filter-Byte fiir %QX0.8
%QB93 QO09_FILTER Filter-Byte fur %QX0.9
%QB94 Q10_FILTER Filter-Byte fur %QX0.10
%QB95 Q11_FILTER Filter-Byte fur %QX0.11
%QB96 Q12_FILTER Filter-Byte fur %QX0.12
%QB97 Q13_FILTER Filter-Byte fiir %6QX0.13
%QB98 Q14 _FILTER Filter-Byte fiir %QX0.14
%QB99 Q15_FILTER Filter-Byte fiir %QX0.15
%QD25 100_DFILTER Filterwert Zahl-/Impulseingang 0
%QD26 I01_DFILTER Filterwert Zahl-/Impulseingang 1
%QD27 102_DFILTER Filterwert Zahl-/Impulseingang 2
%QD28 I03_DFILTER Filterwert Zahl-/Impulseingang 3
%QD29 104_DFILTER Filterwert Zahl-/Impulseingang 4
%QD30 105_DFILTER Filterwert Zahl-/Impulseingang 5
%QD31 106_DFILTER Filterwert Zahl-/Impulseingang 6
%QD32 107_DFILTER Filterwert Zahl-/Impulseingang 7
%QD33 108_DFILTER Filterwert Zahl-/Impulseingang 8
%QD34 109_DFILTER Filterwert Zahl-/Impulseingang 9
%QD35 110_DFILTER Filterwert Zahl-/Impulseingang 10
%QD36 111_DFILTER Filterwert Z&hl-/Impulseingang 11
%MB7948 ERROR_SHORT_QO Fehler DWORD Kurzschluss
%MB7952 ERROR_BREAK_QO Fehler DWORD Leiterbruch
%MB7956 ERROR_CONTROL_QO Fehler DWORD Stromregelung
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7.2.2

Inhalt

Eingange: Betriebsarten (Standard-Seite) (16 Eingange)
Ausgange: Betriebsarten (Standard-Seite) (16 Ausgénge)

Magliche Betriebsarten Ein-/Ausgange

Eingange: Betriebsarten (Standard-Seite) (16 Eingange)

Eingénge

100...111

100...107

112..114

115

mogliche Betriebsart

IN_NOMODE

IN_DIGITAL_H

IN_DIGITAL_L

IN_CURRENT

IN_VOLTAGE10

IN_VOLTAGE30

IN_RATIO

Diagnose

Frequenzmessung

Periodendauermessung

Phasenmessung

Periodendauermessung

Periodendauer- und
Ratiomessung

Zahler

Drehgeber erfassen

IN_NOMODE

IN_DIGITAL_H
Diagnose

IN_RESISTANCE

IN_NOMODE

IN_DIGITAL_H
Diagnose

IN_RESISTANCE

= diese Konfiguration ist voreingestellt

Aus

plus

minus

0...20 000 pA

0...10 000 mV

0...32.000 mV

0...1.000 %o

bei IN_DIGITAL_H

0...30 000 Hz

0,1...5000 Hz
0,1..5000 Hz

0...30 000 Hz

0...30 000 Hz
0..5000 Hz

Aus

plus
bei IN_DIGITAL_H

16...30 000 ©

Aus

plus
bei IN_DIGITAL_H

3...680 Q

einstellen mit FB

INPUT_ANALOG
SET_INPUT_MODE

INPUT_ANALOG
SET_INPUT_MODE

INPUT_ANALOG
SET_INPUT_MODE

INPUT_ANALOG
SET_INPUT_MODE

INPUT_ANALOG
SET_INPUT_MODE

INPUT_ANALOG
SET_INPUT_MODE

INPUT_ANALOG
SET_INPUT_MODE

SET_INPUT_MODE
FREQUENCY

FREQUENCY_PERIOD

PHASE
PERIOD

PERIOD_RATIO

FAST_COUNT

INC_ENCODER
INC_ENCODER_HR

INPUT_ANALOG
SET_INPUT_MODE

INPUT_ANALOG
SET_INPUT_MODE

SET_INPUT_MODE

INPUT_ANALOG
SET_INPUT_MODE

INPUT_ANALOG
SET_INPUT_MODE

INPUT_ANALOG
SET_INPUT_MODE

SET_INPUT_MODE

INPUT_ANALOG
SET_INPUT_MODE

FB-Eingang

MODE

MODE

MODE

MODE

MODE

MODE

MODE

DIAGNOSTICS

MODE

MODE
DIAGNOSTICS

MODE

MODE

MODE
DIAGNOSTICS

MODE
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2386
19368
Wert
dez hex
0 0000
1 0001
2 0002
4 0004
8 0008
16 0010
32 0020
TRUE
0 0000
1 0001
TRUE
512 0200
0 0000
1 0001
TRUE
512 0200
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Betriebsarten mit folgendem Funktionsbaustein einstellen:

FAST_COUNT (— S. 140)
FREQUENCY (— S. 142)
FREQUENCY_PERIOD (— S. 144)
INC_ENCODER (— S. 146)
INC_ENCODER_HR (— S. 148)
INPUT_ANALOG (— S. 129)

PERIOD (— S. 150)
PERIOD_RATIO (— S. 152)

PHASE (— S. 154)
SET_INPUT_MODE (— S. 132)

Zahlerbaustein fir schnelle Eingangsimpulse

misst die Frequenz des am gewahlten Kanal ankommenden Signals

misst die Frequenz und die Periodendauer (Zykluszeit) in [us] am angegebenen Kanal
Vorwérts-/Ruckwarts-Zahlerfunktion zur Auswertung von Drehgebern
Vorwarts-/Riickwérts-Zahlerfunktion zur hochaufldsenden Auswertung von Drehgebern

Analoger Eingangskanal: Wahlweise Messung von...
+ Strom

+ Spannung

+ Widerstand

misst am angegebenen Kanal die Frequenz und die Periodendauer (Zykluszeit) in [us]

misst die Frequenz und die Periodendauer (Zykluszeit) in [us] Uber die angegebenen Perioden
am angegebenen Kanal. Zusatzlich wird das Puls-/Periodenverhaltnis in [Jeo] angegeben.

liest ein Kanalpaar mit schnellen Eingéngen ein und vergleicht die Phasenlage der Signale

weist einem Eingangskanal eine Betriebsart zu
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Ausgange: Betriebsarten (Standard-Seite) (16 Ausgange)

Ausgange

Q00...Q15

mogliche Betriebsart

OUT_DIGITAL_H
OUT_DIGITAL_L

Diagnose

Uberlastschutz

Strommessbereich

= diese Konfiguration ist voreingestellt

15523

Wert
einstellen mit FB FB-Eingang

dez hex
plus SET_OUTPUT_MODE MODE 1 0001
minus SET_OUTPUT_MODE MODE 2 0002
bei OUT_DIGITAL_H SET_OUTPUT_MODE DIAGNOSTICS TRUE
via Strommessung
bei OUT_DIGITAL_H
mit Strommessung SET_OUTPUT_MODE PROTECTION TRUE
keine Strommessung SET_OUTPUT_MODE CURRENT_RANGE 0 00
2A/3A SET_OUTPUT_MODE CURRENT_RANGE 1 01
4A SET_OUTPUT_MODE CURRENT_RANGE 2 02

Details — Kapitel Ausgénge Q00...Q15: zuldssige Betriebsarten (— S. 245)

Betriebsarten mit folgendem Funktionsbaustein einstellen:

OUTPUT_BRIDGE (— S. 161)

H-Briicke an einem PWM-Kanalpaar

OUTPUT_CURRENT_CONTROL (— S. 166)

PWM1000 (— S. 169)

SET_OUTPUT_MODE (— S. 157)

Stromregler fiir einen PWMi-Ausgangskanal

initialisiert und parametriert einen PWM-fahigen Ausgangskanal
das Puls-Pausen-Verhéltnis kann in 1 %.-Schritten angegeben werden

setzt die Betriebsart des gewéhlten Ausgangskanals
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Ausgange Q00...Q15: zulédssige Betriebsarten

Betriebsart
OUT_DIGITAL_H
OUT_DIGITAL_L

Diagnose

Uberlastschutz

Strommessbereich

PWM
PWMi
H-Briicke

Betriebsart
OUT_DIGITAL_H
OUT_DIGITAL_L

Diagnose

Uberlastschutz

Strommessbereich

PWM

PWMi
H-Briicke

plus
minus

bei OUT_DIGITAL_H
via Strommessung

bei OUT_DIGITAL_H
mit Strommessung

2A
3A
4A

plus
minus

bei OUT_DIGITAL_H
via Strommessung

bei OUT_DIGITAL_H
mit Strommessung

2A
3A
4A

Qoo
X

Qo8

Qo1

x| X X X

Q09

<X | X X X

Q02
X

Q10

Qo3

< | X X X

Q1

< X X X

Qo4

Qo5
X
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7.3 Integriertes E/A-Modul: Beschreibung

Inhalt
Systembeschreibung E/A-MOAUl EXBOL ..........oooiiiiiiiiiiiiieee et e b e e b ee e 246
Konfiguration des E/A-MOTUIS .........oooiiiiiiiiiiiee ettt e e e e e e e 259
Objektverzeichnis des integrierten E/A-MOGUIS .........ccooiiiiiiiiiiiiiiiiiee e 271
BetrieD deS E/A-MOUUIS.........coueieiiieiiet ettt r e s e s e e s e s ne e nnneeeanes 305
Systemmerker fir das integrierte E/A-Modul EXBOL...........ccociuiiiiiieeeiiiiiiieeeee e eesiviee e e e e e s e snineeees 308
Fehlermeldungen flr das E/A-MOAUL.........coooi i e e e e e e e e e e e e e s nnrnraeeeaeeeeas 309
16418
7.31 Systembeschreibung E/A-Modul ExB01
Inhalt
Hardware-Beschreibung E/A-MOUL...........oociiiiiiii e 246
Schnittstellen-Beschreibung E/A-MOAUL ............coooiiiiiiiiiie e e e 257
16422
Hardware-Beschreibung E/A-Modul
Inhalt
Hardware-AufDau E/A-MOAUI ...........oooiiiiiiiie e e 246
STALUS-LED E/A-MOUUL ...ttt ettt ekt et e e snn e s b e e anneesbeeesnnee e 247
Eingange des integrierten E/A-ModUlS EXBOL ..........uuuuuiiimiiiiii s 248
Ausgénge des integrierten E/A-Moduls EXBOL ........c.cuuiiiiiiiiiiiiiiee it 253
16423
Hardware-Aufbau E/A-Modul
16425
EXTENDED VBBS VBB1 VBB2
%] ? = Q o
m m 1]
g g g
o o [ =
) 3} o
& g g
Versorgung
(blau) = Systemmerker
OUT08...0UT15
OUTO0...0UT07

Grafik: Prinzipaufbau der Versorgung
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Status-LED E/A-Modul

Die Betriebszustande werden durch die integrierte Status-LED (Voreinstellung) angezeigt.

LED-Farbe Anzeige Beschreibung
konstant aus keine Betriebsspannung
Aue IR
kurzzeitig ein Zustand = INIT
Gelb
I A t  (Zeitraster = 200 ms)
konstant ein Zustand = PRE-OPERATIONAL
Grin | ]
>t
blinkt 2 Hz Zustand = OPERATIONAL
Grin
N E— t  (Zeitraster = 200 ms)
blinkt 1 Puls Zustand = STOP
erin mEEEEE NN

t  (Zeitraster = 200 ms)

konstant ein Fehler: CAN busoff

Rot
[

blinkt 1 Puls EMCY: CAN error warning
Rot
L1 | | I
- ] t  (Zeitraster = 200 ms)
blinkt 2 Pulse EMCY: guarding / heartbeat

Rot
jII-lIl-i-i-l-L-lII-I‘I-J-J-J-J-J—>t

blinkt 3 Pulse

Rot
lIIL-lIl--IIl-J--L-J-J--III--III--III-J--L-i-J--L—>t

(Zeitraster = 200 ms)

EMCY: synch error

(Zeitraster = 200 ms)
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Eingédnge des integrierten E/A-Moduls ExB01

Inhalt

F Y g E= V(o To =T g To F= T o =PRSS PP PP

Binareingange

E/A-Modul Eingangsgruppe INOO...
E/A-Modul Eingangsgruppe INO4...
E/A-Modul Eingangsgruppe INO6...
E/A-Modul Eingangsgruppe IN12...

Analogeingénge

15444

Die Analogeingange kdnnen Uber das Anwendungsprogramm konfiguriert werden. Der Messbereich
kann zwischen folgenden Bereichen umgeschaltet werden:

» Stromeingang 0...20 mA
* Spannungseingang 0...10 V
* Spannungseingang 0...32 V

» Widerstandsmessung 16...30 000 Q (Messung gegen GND)

Die Spannungsmessung kann auch ratiometrisch erfolgen (0...1000 %o, Uber FBs einstellbar). Das
bedeutet, ohne zusatzliche Referenzspannung kénnen Potentiometer oder Joysticks ausgewertet
werden. Ein Schwanken der Versorgungsspannung hat auf diesen Messwert keinen Einfluss.

Alternativ kann ein Analog-Kanal auch binar ausgewertet werden.

@ Bei ratiometrischer Messung mussen die angeschlossenen Sensoren mit VBBs des Gerats
versorgt werden. Dadurch werden Fehlmessungen durch Spannungsverschiebungen vermieden.

s (6)

j(cR) (+,
§ (1)
In i :X/ | p— | p— |

; \ w Ley

E @ (@a)$ §(4b)

| 3\

E 9 (3a) -t 4 $(3b)

Grafik: Prinzipschaltung Multifunktionseingang

E(CR)“ - o - - - )
P o @

Int ;_XKJ ____I>_-,(4)

(3)

I

>
>

Pt (5)

In = Anschluss Multifunktionseingang n

(CR) = Gerat

(1) = Eingangsfilter

(2) = analoge Strommessung

(3a) = Binareingang plus-schaltend

(3b) = Bindreingang minus-schaltend

(4a) = analoge Spannungsmessung 0...10 V
(4b) = analoge Spannungsmessung 0...32 V
(5) = Spannung

(6) = Referenzspannung

Grafik: Prinzipschaltung Widerstandsmess-Eingang

In = Anschluss Widerstandsmess-Eingang n

(

(1
(2
(3
(

CR

)=

)=
)

4) = Spannung

) = Gerat

Eingangsfilter
Konstantstromquelle
= Innenwiderstand
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Bindreingénge

1015
7345

Der Binareingang kann in folgenden Modi betrieben werden:
* bindrer Eingang plus-schaltend (BL) fur positives Gebersignal
* bindrer Eingang, minus-schaltend (BH) flir negatives Gebersignal

Je nach Gerat kdnnen auch die Binareingdnge unterschiedlich konfiguriert werden. Neben den
Schutzmechanismen gegen Stérungen werden die Bindreingange intern Uiber eine Analogstufe
ausgewertet. Das ermoglicht die Diagnose der Eingangssignale. Im Anwendungsprogramm steht das
Schaltsignal aber direkt als Bit-Information zur Verfugung.

: — -
H(CR) '(+)
i
1
i
i 2a
i (2a) In = Anschluss Binareingang n
E ) (CR) = Gerét
i (1) = Input-Filter

In & %f —1 l> — (2a) = Eingang minus-schaltend

E XL (2b) = Eingang plus-schaltend
i (3) = Spannung
i
1
i (2b)
1
; ¢)

Grafik: Prinzipschaltung Binareingang minus-schaltend / plus-schaltend fiir negative und positive Gebersignale

|(+) ™)
(S) |
4 In = Anschluss Bindreingang n In In = Anschluss Bindreingang n
(S) = Sensor (S) = Sensor
(S))-
¢ ¢

Prinzipschaltung Bin&reingang plus-schaltend (BL) Prinzipschaltung Bindreingang minus-schaltend (BH)
fur positives Sensorsignal: fur negatives Sensorsignal:
Eingang = offen = Signal = Low (GND) Eingang = offen = Signal = High (Supply)

Bei einem Teil dieser Eingange (— Datenblatt) kann das Potential gewahlt werden, gegen das
geschaltet wird.
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E/A-Modul Eingangsgruppe IN00...IN03

15801
Bei diesen Eingangen handelt es sich um eine Gruppe von Multifunktionskanalen.

Jeder einzelne dieser Eingange ist wahlweise wie folgt konfigurierbar:
» analoger Eingang 0...20 mA
* analoger Eingang 0...10 V
* analoger Eingang 0...32 V
« binarer Eingang plus-schaltend (BL) fur positives Gebersignal (mit/ohne Diagnose)
* binarer Eingang, minus-schaltend (BH) flir negatives Gebersignal
— Kapitel Mégliche Betriebsarten E/A-Modul (— S. 267)

Alle Eingénge zeigen das gleiche Verhalten bei Funktion und Diagnose.

» Die Konfiguration jedes einzelnen Eingangs erfolgt Giber die Steuerungskonfiguration:
— Kapitel Eingénge des integrierten E/A-Moduls konfigurieren (— S. 261)

> Werden die Analogeingange auf Strommessung konfiguriert, wird bei Uberschreiten des
Endwertes (23 mA fur > 40 ms) in den sicheren Spannungsmessbereich (0...32 V DC) geschaltet.
Dies meldet das PDO1 als "overcurrent". Nach etwa einer Sekunde schaltet der Eingang
selbsttatig auf den Strommessbereich zuriick.

E/A-Modul Eingangsgruppe IN04...IN0O5

15803
Bei diesen Eingdngen handelt es sich um eine Gruppe von Multifunktionskanéalen.
Jeder einzelne dieser Eingange ist wahlweise wie folgt konfigurierbar:
* binarer Eingang plus-schaltend (BL) fur positives Gebersignal (mit/ohne Diagnose)
« Eingang fir Widerstandsmessung (z.B. Temperatursensoren oder Tankgeber)
— Kapitel Mogliche Betriebsarten E/A-Modul (— S. 267)
» Die Konfiguration jedes einzelnen Eingangs erfolgt Uber die Steuerungskonfiguration:
— Kapitel Eingange des integrierten E/A-Moduls konfigurieren (— S. 261)
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Widerstandsmessung

Typische Sensoren an diesen Eingangen:
» Tankpegel
» Temperatur (PT1000, NTC)

cr T
Grafik: Prinzipschaltung Widerstandsmess-Eingang
(1 2) In = Anschluss Widerstandsmess-Eingang n
1 o
n!t X, (CR) = Gerat
% - T |> 4) (1) = Eingangsfilter
(2) = Konstantstromquelle
3) (3) = Innenwiderstand
(4) = Spannung

Bei diesem Gerét ist die Auflosung nicht linear abhangig vom Widerstandswert, — Grafik:

0 1000
)
100
Grafik: Auflésung abhéngig vom
Widerstandswert
(1) = Widerstandswert am Eingang
10 (2) = Auflésung
Y 10 100 1000 10000 30000

—_—(1) Q

Um wieviel Ohm &ndert sich der Messwert, wenn sich das Signal des A/D-Wandlers am Eingang um 1 &ndert? Beispiele:

* Im Bereich 1...100 Q betragt die Auflésung 1,2 Q.

« Im Bereich bei 1 kQ) betragt die Auflésung ca. 2 Q.

« Im Bereich bei 2 k) betragt die Aufldsung ca. 3 Q.

« Im Bereich bei 3 k) betragt die Aufldsung ca. 6 Q.

« Im Bereich bei 6 kQ betragt die Auflésung ca. 10 Q.

« Im Bereich bei 10 kQ betragt die Aufldsung ca. 11 Q

« Im Bereich bei 20 kQ betragt die Aufldsung ca. 60 Q.
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E/A-Modul Eingangsgruppe IN06...IN11

Bei diesen Eingangen handelt es sich um eine Gruppe von Multifunktionskanalen.

Jeder einzelne dieser Eingange ist wahlweise wie folgt konfigurierbar:
* binarer Eingang plus-schaltend (BL) fur positives Gebersignal (mit/ohne Diagnose)
— Kapitel Mégliche Betriebsarten E/A-Modul (— S. 267)

Diagnoseféhige Sensoren nach NAMUR kdnnen ausgewertet werden.

» Die Konfiguration jedes einzelnen Eingangs erfolgt Gber die Steuerungskonfiguration:
— Kapitel Eingédnge des integrierten E/A-Moduls konfigurieren (— S. 261)

E/A-Modul Eingangsgruppe IN12...IN15

Bei diesen Eingangen handelt es sich um eine Gruppe von Multifunktionskanalen.

Jeder einzelne dieser Eingange ist wahlweise wie folgt konfigurierbar:

« binarer Eingang plus-schaltend (BL) fUr positives Gebersignal

« schneller Eingang fir z.B. Inkrementalgeber und Frequenz- oder Periodendauermessung
— Kapitel Mogliche Betriebsarten E/A-Modul (— S. 267)

» Die Konfiguration jedes einzelnen Eingangs erfolgt Uber die Steuerungskonfiguration:
— Kapitel Eingange des integrierten E/A-Moduls konfigurieren (— S. 261)
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Ausgaénge des integrierten E/A-Moduls ExB01

Inhalt
E/A-Modul Ausgangsgruppe OUTO, OUTL .....ccoiiiiiiiiiiiieeaiiiie ettt e e e e e e 253
E/A-Modul Ausgangsgruppe OUTO02...0UTO7 .......eeeeiiiieeeiiiiieeeiieee et e et e e et e e e b e e e sbeeeeeninees 255
E/A-Modul Ausgangsgruppe OUTO08...0UT09 ........ccooiiiiiiiiiiieeeiiite ettt e e 256
E/A-Modul Ausgangsgruppe OUTL0...0UTILL ......ooiiiiiiiiieiiiiie ettt e e e e e e e 256
E/A-Modul Ausgangsgruppe OUTL2...0UT LS ......uiiiiiiiiiieiiiiie ettt e e e e 256

E/A-Modul Ausgangsgruppe OUTO0, OUT1
15806
Bei diesen Ausgéngen handelt es sich um eine Gruppe von Multifunktionskanalen.

Jeder einzelne dieser Ausgange ist wahlweise wie folgt konfigurierbar:
* binarer Ausgang, plus-schaltend (BH) mit Diagnosefunktion und Protection
* analoger Ausgang, stromgeregelt (PWMi)
+ analoger Ausgang mit Pulsweitenmodulation (PWM)

— Kapitel Mégliche Betriebsarten E/A-Modul (— S. 267)

» Die Konfiguration jedes einzelnen Ausgangs erfolgt Uber die Steuerungskonfiguration:
— Kapitel Ausgéange des integrierten E/A-Moduls konfigurieren (— S. 264)

» (I zuden Grenzwerten unbedingt das Datenblatt beachten!

Diagnose: bindre Ausgénge (via Strom- und Spannungsmessung)

19433
19434

Die Diagnose dieser Ausgénge erfolgt Gber eine interne Strom- und Spannungsmessung im Ausgang:

' ¢ O Ug
J [T]

=

@ 5—4& S
:)——
&

¢-<

(2a)

o< @
(@)

O GND

Grafik: Prinzipschaltung

(1) Ausgangskanal

(2a) Ricklesekanal fiir Diagnose via Strommessung

(2b) Ricklesekanal fiir Diagnose via Spannungsmessung
(

(

3) Anschluss Ausgang
4) Last

Diagnose: Uberlast (via Strommessung)

19437
15249

Uberlast kann nur an einem Ausgang mit Strommessung erkannt werden.

Uberlast ist definiert als ...
"nominaler Maximalstrom laut Datenblatt + 12,5 %".
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Diagnose: Leiterbruch (via Spannungsmessung)

19436
19404

Die Diagnose erfolgt Gber den Ricklese-Kanal des Ausgangs.
Voraussetzung zur Diagnose: Ausgang = FALSE

der Widerstand Ry zieht den Ricklesekanal auf HIGH-

Diagnose = Leiterbruch: Potential (Versorgung).
Ohne den Leiterbruch wiirde die niederohmige Last
(RL <10 kOhm) LOW (logisch 0) erzwingen.

Diagnose: Kurzschluss (via Spannungsmessung)

19405
Die Diagnose erfolgt Gber den Ricklese-Kanal des Ausgangs.

Voraussetzung zur Diagnose: Ausgang = TRUE

der Ricklesekanal wird auf LOW-Potential (GND)

Diagnose = Kurzschluss gegen GND: gezogen
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E/A-Modul Ausgangsgruppe OUT02...0UT07
15808

Bei diesen Ausgéngen handelt es sich um eine Gruppe von Multifunktionskanalen.

Jeder einzelne dieser Ausgange ist wahlweise wie folgt konfigurierbar:
* binarer Ausgang, plus-schaltend (BH) mit/ohne Diagnosefunktion
* analoger Ausgang mit Pulsweitenmodulation (PWM)

— Kapitel Mégliche Betriebsarten E/A-Modul (— S. 267)

» Die Konfiguration jedes einzelnen Ausgangs erfolgt Gber die Steuerungskonfiguration:
— Kapitel Ausgange des integrierten E/A-Moduls konfigurieren (— S. 264)

» (I zuden Grenzwerten unbedingt das Datenblatt beachten!

Diagnose: binare Ausgénge (via Spannungsmessung)

19403
19397

Die Diagnose dieser Ausgénge erfolgt Gber eine interne Spannungsmessung im Ausgang:

I—T O Ug
= Ry Grafik: Prinzipschaltung
1 Qn (1) Ausgangskanal
(3:) (2) Riicklesekanal fiir Diagnose
(3) Anschluss Ausgang n
(‘:2:') 2@ (4) Last
O GND

Diagnose: Uberlast
19448
Die Ausgange haben keine Strommessung, keine Uberlasterkennung.

Diagnose: Leiterbruch (via Spannungsmessung)
19404
Die Diagnose erfolgt Uber den Ricklese-Kanal des Ausgangs.

Voraussetzung zur Diagnose: Ausgang = FALSE

der Widerstand Ry zieht den Ricklesekanal auf HIGH-
Potential (Versorgung).

Ohne den Leiterbruch wirde die niederohmige Last
(RL < 10 kOhm) LOW (logisch 0) erzwingen.

Diagnose = Leiterbruch:

Diagnose: Kurzschluss (via Spannungsmessung)
19405
Die Diagnose erfolgt Uber den Riicklese-Kanal des Ausgangs.

Voraussetzung zur Diagnose: Ausgang = TRUE

der Rucklesekanal wird auf LOW-Potential (GND)

Diagnose = Kurzschluss gegen GND:
gezogen
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E/A-Modul Ausgangsgruppe OUT08...0UT09

15809
Bei diesen Ausgéngen handelt es sich um eine Gruppe von Multifunktionskanalen.
Jeder einzelne dieser Ausgange ist wahlweise wie folgt konfigurierbar:
* binarer Ausgang, plus-schaltend (BH)
* analoger Ausgang mit Pulsweitenmodulation (PWM)
* analoger Ausgang mit Pulsweitenmodulation (PWM), spannungsgeregelt
— Kapitel Mégliche Betriebsarten E/A-Modul (— S. 267)

» Die Konfiguration jedes einzelnen Ausgangs erfolgt Giber die Steuerungskonfiguration:
— Kapitel Ausgange des integrierten E/A-Moduls konfigurieren (— S. 264)

» (I zuden Grenzwerten unbedingt das Datenblatt beachten!

E/A-Modul Ausgangsgruppe OUT10...0UT11

15810
Bei diesen Ausgéangen handelt es sich um eine Gruppe von Multifunktionskanélen.
Jeder einzelne dieser Ausgange ist wahlweise wie folgt konfigurierbar:
* binarer Ausgang, plus-schaltend (BH)
« analoger Ausgang mit Pulsweitenmodulation (PWM)
— Kapitel Mogliche Betriebsarten E/A-Modul (— S. 267)

» Die Konfiguration jedes einzelnen Ausgangs erfolgt Uber die Steuerungskonfiguration:
— Kapitel Ausgéange des integrierten E/A-Moduls konfigurieren (— S. 264)

» ([ Zzuden Grenzwerten unbedingt das Datenblatt beachten!

E/A-Modul Ausgangsgruppe OUT12...0UT15

15811
Bei diesen Ausgangen handelt es sich um eine Gruppe von Kanélen mit fest eingestellter Funktion.

Diese Ausgénge sind fix eingestellt wie folgt:
* binarer Ausgang, plus-schaltend (BH)
— Kapitel Mogliche Betriebsarten E/A-Modul (— S. 267)

» (U zu den Grenzwerten unbedingt das Datenblatt beachten!
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Schnittstellen-Beschreibung E/A-Modul

Inhalt
CAN-SChNItESTEIEN B/A-MOUUI ... .ceeeiieieeeeeee et e e e e et e e e et e e e e et s e s eeaaeessaaneseeanans 257
16426
CAN-Schnittstellen E/A-Modul
Inhalt
CAN: Schnittstellen und Protokolle: E/A-Modul in CROL33 ........uiiiiiiiieee e e 257
CAN: Schnittstellen und Protokolle: E/A-Modul in CR2532 .......uuuuiiiiiiieeeeeee e 257
Integriertes E/A-Modul ExBO1 als CANopen-Slave anschlieRen..........cccooeviiiiieeeeeeeiiiiiiiiieeee e 258
16608
Anschliisse und Daten — Datenblatt
CAN: Schnittstellen und Protokolle: E/A-Modul in CR0133
15833
15835

Im integrierten E/A-Modul des Geréts sind folgende CAN-Schnittstellen und CAN-Protokolle verfligbar:

CAN-Schnittstelle CAN 1 CAN 2 CAN 3 CAN 4
voreingestellte Download-ID ID 123 ID 122
CAN-Protokolle CANopen-Slave

Standard-Baudrate = 125 kBit/s

CAN: Schnittstellen und Protokolle: E/A-Modul in CR2532

16429
16435

Im integrierten E/A-Modul des Gerats sind folgende CAN-Schnittstellen und CAN-Protokolle verfligbar:

CAN-Schnittstelle CAN 1 CAN 2 CAN 3 CAN 4
voreingestellte Download-ID ID 125 ID 124 ---
CAN-Protokolle CANopen-Slave

Standard-Baudrate = 250 kBit/s
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Integriertes E/A-Modul ExB01 als CANopen-Slave anschlieRen
15829

Das integrierte E/A-Modul des Gerats basiert auf dem SmartController CR2530:
« diese Seite ist voreingestellt als CANopen-Slave ExB01
« diese Seite als Ein-/Ausgangsmodul behandeln!

Wir empfehlen folgende Verbindungsmethode:
ExtendedController

Standard Extended
Controller-Seite E/A-Modul
CAN2 || CAN1 CAN2
L H|JL H L H
1

T T
26 |44 27 |45 |28 |46 |29

47
CAN-Anwendung E

e CAN1 des E/A-Moduls dient ausschlieflich als Service- oder Maintenance-Schnittstelle!

» Fir die Verbindung der Standard-Seite des Controllers mit dem integrierten E/A-Modul nur die
gezeigte Verbindung nutzen!
Diese Anschliisse NICHT flir andere Zwecke verwenden!

» Fur das CAN-Netzwerk in der Anwendung nur die Schnittstellen > CAN2 der Standard-Seite
nutzen!
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7.3.2 Konfiguration des E/A-Moduls

Inhalt

Programmiersystem einrichten (E/A-Modul) ...
Funktionskonfiguration der Ein- und Ausgange im E/A-Modul ................
Mogliche Betriebsarten E/A-MOdUL...........ccoociiiiiiiiiiiiiieeeee e

Programmiersystem einrichten (E/A-Modul)
Inhalt

Programmiersystem manuell einrichten (E/A-Modul).........ccccceveeevinnnneen.
Programmiersystem tber Templates einrichten (E/A-Modul) ..................

Programmiersystem manuell einrichten (E/A-Modul)
Inhalt

Integriertes EA-Modul EXBO1 einbinden ..........coccovveiiiiiieiniiiieeeiiee e
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Integriertes EA-Modul ExB01 einbinden

15828

M pas integrierte E/A-Modul des Geréts via CODESY S-Steuerungskonfiguration als CANopen-Slave
einbinden!
Dies erfolgt mit der gleichen Methode wie beim Einbinden eines externen EA-Moduls:

» In der CODESYS-Steuerungskonfiguration die oberste Zeile (CRO933 Configuration Vxx) mit
Links-Klick markieren.

» Mit Rechts-Klick das Kontext-Menu aufrufen.

» Dort [Unterelement anhangen] wahlen.

» Im Auswahlmenu [CANopen Master...] wahlen.
Es ist immer sinnvoll, an CAN1 den ersten CANopen-Master zu konfigurieren.

» Mit Rechts-Klick auf [CANopen-Master] erneut das Kontext-Menu aufrufen.

» Dort [Unterelement anhangen] wahlen.

» Im Auswahimeni die EDS-Datei fir das integrierte E/A-Modul des Geréats wahlen:
[ExBO1_Vxxyyzz.EDS].

> Ergebnis:

E--[# ExBE1 (EDS) [VAR]
------ %QB256 Can-Output
~~~~~~ %IB256 Can-Input

@) Die IEC-Adressen fiir CAN-Input und CAN-Output ergeben sich aus folgenden Details:
* Typ des als CANopen-Master eingesetzten Gerats,

* Position des E/A-Moduls nach dem CANopen-Master,

» zugewiesene Node-ID.

M Das E/A-Modul belegt 3 aufeinander folgende Node-IDs. Regel:

= [Node-ID des folgenden CAN-Slaves] > [Node-ID des E/A-Moduls] + 3

» CAN-Parameter festlegen:
* Node-ID
* Nodeguarding
* Heartbeat-Settings

» Parametrieren der Ein- und Ausgange im E/A-Modul:
— Kapitel Objektverzeichnis des integrierten E/A-Moduls (— S. 271)

Programmiersystem liber Templates einrichten (E/A-Modul)

16611
13745

ifm bietet vorgefertigte Templates (Programm-Vorlagen), womit Sie das Programmiersystem schnell,
einfach und vollstéandig einrichten kénnen.
970

Beim Installieren der ecomatmobile-DVD "Software, tools and documentation” wurden auch
Projekte mit Vorlagen auf Ihrem Computer im Programmverzeichnis abgelegt:
.\ifm electronic\CoDeSys V..\Projects\Template_DVD V..

» Die gewlnschte dort gespeicherte Vorlage in CODESYS 6ffnen mit:
[Datei] > [Neu aus Vorlage...]

> CODESYS legt ein neues Projekt an, dem der prinzipielle Programmaufbau entnommen werden
kann. Es wird dringend empfohlen, dem gezeigten Schema zu folgen.
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Funktionskonfiguration der Ein- und Ausgéange im E/A-Modul
Inhalt

Eingange des integrierten E/A-Moduls konfigurieren...........ccccccceeeenis
Ausgéange des integrierten E/A-Moduls konfigurieren...............ccc.......

Eingange des integrierten E/A-Moduls konfigurieren
Inhalt

Software-Filter der Eingange konfigurieren (E/A-Modul) .....................
Analogeingange: Konfiguration und Diagnose (E/A-Modul ExB01).....
Binareingange: Konfiguration und Diagnose (E/A-Modul ExB01)........
Schnelle Eingange: E/A-Modul EXBOL........ccovveiiiiiiiiiiieeee e cesiiieeeeeenn,

Software-Filter der Eingénge konfigurieren (E/A-Modul)

Der Software-Filter ist fix eingestellt und nicht &nderbar:
Tabelle: Grenzfrequenz Software-Tiefpassfilter am Analogeingang

Sprungantwort [ms] fiir ...

FILTER Filterfrequenz [Hz]
0...70 % 0...90 %

fix 10 19 36

15898

Hinweise
0...99 %

72
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Analogeingénge: Konfiguration und Diagnose (E/A-Modul ExB01)
15894

» Die Konfiguration jedes einzelnen Eingangs erfolgt Uber die Steuerungskonfiguration:

« unterhalb von [CANopen Master] auf die Zeile [ExB01 (EDS)] klicken

* Reiter [Service Data Objects] klicken

* Index / Sub-Index des gewlinschten Parameters wéhlen

* in Spalte [Value] auf den bestehenden Wert klicken

* Wert andern und mit [ENTER] bestatigen

zulassige Werte — Kapitel Eingange: Betriebsarten (E/A-Modul) (— S. 269)

> Werden die Analogeingéange auf Strommessung konfiguriert, wird bei Uberschreiten des
Endwertes (23 mA fur > 40 ms) in den sicheren Spannungsmessbereich (0...32 V DC) geschaltet.
Dies meldet das PDO1 als "overcurrent". Nach etwa einer Sekunde schaltet der Eingang
selbsttatig auf den Strommessbereich zuriick.

Binareingédnge: Konfiguration und Diagnose (E/A-Modul ExB01)
15896

» Die Konfiguration jedes einzelnen Eingangs erfolgt Uber die Steuerungskonfiguration:

« unterhalb von [CANopen Master] auf die Zeile [ExB0O1 (EDS)] klicken

* Reiter [Service Data Objects] klicken

* Index / Sub-Index des gewiinschten Parameters wahlen

* in Spalte [Value] auf den bestehenden Wert klicken

* Wert andern und mit [ENTER] bestatigen

zulassige Werte — Kapitel Eingange: Betriebsarten (E/A-Modul) (— S. 269)

r———

N i - - 056.1kQ S  Inn!
NAMUR-Diagnose fir digitale Signale bei + Oy -

nichtelektronischen Schaltern:
15 kQ

» Schalter mit einer zusatzlichen ]
Widerstandsbeschaltung versehen!

Grafik: Nichtelektronischer Schalter S am Eingang Inn

> Das Diagnose-Ergebnis zeigt PDO 1
Send PDO-Mapping | Service Data Obj

= PDO 0x1800 (Id: $Nodeld + 0x180)
Binary inputs INOD - INO?
Binary inputs INDO3 - IN15
“ Short to supply voltage INOD - [N(
“ Short to supply voltage INOS - [N”
- Wire brake INOOD - INO?
- Wire brake INOS - IN11
Owvercurrent INOD - IND3
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Schnelle Eingédnge: E/A-Modul ExB01

15869

Die Gerate verfiigen tber schnelle Zahl-/Impulseingénge fir eine Eingangsfrequenz bis 30 kHz
(— Datenblatt).

14677
() werden z.B. mechanische Schalter an diesen Eingadngen angeschlossen, kann es durch
Kontaktprellen zu Fehlsignalen in der Steuerung kommen.
Die Konfiguration jedes einzelnen Eingangs erfolgt Gber die Steuerungskonfiguration:
zuléssige Werte — Kapitel Eingange: Betriebsarten (E/A-Modul) (— S. 269)

3804

Durch die zuléssigen hohen Eingangsfrequenzen kdnnen auch Fehlsignale erkannt werden, z.B.
prellende Kontakte mechanischer Schalter.

» Bei Bedarf die Fehlsignale im Anwendungsprogramm unterdriicken!
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Ausgange des integrierten E/A-Moduls konfigurieren
Inhalt

Software-Filter der Ausgange konfigurieren (E/A-ModUI) ..........cooiiiiiiiiiiiiiiiiiee e 264
Binarausgange: Konfiguration und Diagnose (E/A-Modul EXBOL)..........ccooiiiieeiiiiieenniiiie e 264
PWM-Ausgénge: E/A-Modul ExB01

Software-Filter der Ausgéange konfigurieren (E/A-Modul)
15900
Fur das E/A-Modul gilt:
Der Software-Filter ist fix eingestellt und nicht anderbar.
Tabelle: Grenzfrequenz Software-Tiefpassfilter am PWM-Ausgang

Sprungantwort [ms] fiir ...
FILTER Filterfrequenz [Hz] Hinweise
0...90 % 0...95 % 0...99 %

fix 52 7.2 9.4 14.4

Binarausgange: Konfiguration und Diagnose (E/A-Modul ExB01)
15882
Bei den Gerate-Ausgangen sind folgende Betriebsarten moglich (— Datenblatt):
* binarer Ausgang, plus-schaltend (BH) mit/ohne Diagnosefunktion
15450

*) ™)
D | IJ !#I(L)
Qn Qn = Anschluss Ausgang n Qn = Anschluss Ausgang n
0 : MCAE —[>—| an (L) = Last
¢ ]-

¢
Prinzipschaltung Ausgang plus-schaltend (BH) Prinzipschaltung Ausgang minus-schaltend (BL)
fur positives Ausgangssignal fur negatives Ausgangssignal
13975

Gefahrlicher Wiederanlauf méglich!
Gefahr von Personenschaden! Gefahr von Sachschaden an der Maschine/Anlage!
Wird ein Ausgang im Fehlerfall hardwareméafig abgeschaltet, &ndert sich der durch das
Anwendungsprogramm erzeugte logische Zustand dadurch nicht.
» Abhilfe:

* Die Ausgange zunachst im Anwendungsprogramm logisch zurticksetzen!

* Fehler beseitigen!

» Ausgange situationsabhangig wieder setzen.
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Bindrausgéange: Konfiguration (E/A-Modul ExB01)

| 2

15887

Die Konfiguration jedes einzelnen Ausgangs erfolgt Giber die Steuerungskonfiguration:
+ unterhalb von [CANopen Master] auf die Zeile [ExBO1 (EDS)] klicken

* Reiter [Service Data Objects] klicken

* Index / Sub-Index des gewiinschten Parameters wahlen

* in Spalte [Value] auf den bestehenden Wert klicken

* Wert andern und mit [ENTER] bestatigen

zulassige Werte — Kapitel Ausgéange: Betriebsarten (E/A-Modul) (— S. 270)

Bindrausgéange: Diagnose (E/A-Modul ExB01)

| 2

15889

Die Konfiguration jedes einzelnen Ausgangs erfolgt Uber die Steuerungskonfiguration:
Aktivieren der Diagnose mit...

* Modus = 15 (OUT_BINARY_HIGH_DIAG) oder

* Modus = 16 (OUT_BINARY_HIGH_DIAG_PROT)

zulassige Werte — Kapitel Ausgéange: Betriebsarten (E/A-Modul) (— S. 270)

Das Ergebnis zeigt PDO 9:

Send PDO-Mapping ] Service Data Ob

PDO 0x1800 (Id: $Nodeld + 0x180]
PDO 0x1801 (Id: $Nodeld + 0x280]
PDO 0x1802 (Id: $Nodeld + 0x380]
PDO 0x1803 (Id: $Nodeld + 0x480]
PDO 0x1804 (Id: $Nodeld + 0x181)
PDO 0x1805 (Id: $Nodeld + 0x281)
PDO 0x1806 (Id: $Nodeld + 0x381)
PDO 0x1807 (Id: $Nodeld + 0x481)
PDO 01808 (Id: $Nodeld + 0x182)

- Short circuit OUT00 - OUTO7

“- Open circuit OUTO0 - OUTO7

“ Overload OUTOD - OUTO1
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PWM-Ausgéange: E/A-Modul ExB01

16415

Bei den Gerate-Ausgangen sind folgende Betriebsarten mdglich (— Datenblatt):
* PWM-Ausgang, plus-schaltend (BH) ohne Diagnosefunktion
15451

(L) = Last
L

¢

Prinzipschaltung Ausgang plus-schaltend (BH)
fur positives Ausgangssignal

|(+)
| > | ; OQn Qn = Anschluss Ausgang n

16253

A WARNUNG

Sach- oder Kérperschaden maoglich durch Fehlfunktionen!
Fir Ausgange im PWM-Modus gilt:
* es gibt keine Diagnosefunktionen

9980

® HINWEIS

PWM-Ausgange dirfen NICHT parallel betrieben werden, um z.B. den max. Ausgangsstrom zu
erhohen. Die Ausgénge arbeiten nicht synchron.

Andernfalls kann die komplette Last Giber nur einen Ausgang gehen. Die Strommessung funktioniert
dann nicht mehr.

e PWM-Ausgange kdnnen mit und ohne Stromregelfunktion betrieben werden.
Stromgeregelte PWM-Ausgange werden Uberwiegend zur Ansteuerung von proportionalen
Hydraulikfunktionen genutzt.
Der mittlere Strom Uber ein PWM-Signal kann nur dann korrekt ermittelt werden, wenn der im
eingeschaltetem Zustand flieRende Strom immer innerhalb des Messbereichs liegt.

Verfiigbarkeit von PWM

16364

Geriit Anzahl| verfiigbare davon stromgeregelt PWM-Frequenz
PWM-Ausgénge (PWMi) [Hz]
integriertes E/A-Modul ExB01 12 2 20...250

Ausgénge konfigurieren fiir PWM-Funktionen
15888
Fur die PWM-Funktion der Ausgénge stehen folgende Einstellungen zur Verfligung:
* Modus = 4 (OUT_PWM) oder
* Modus = 5 (OUT_CURRENT)
zulassige Werte — Kapitel Ausgange: Betriebsarten (E/A-Modul) (— S. 270)

Stromregelung mit PWM (= PWMi)

14722

Uber die im Controller integrierten Strommesskanale kann eine Strommessung des Spulenstroms
durchgefuihrt werden. Dadurch kann zum Beispiel der Strom bei einer Spulenerwarmung nachgeregelt
werden. Damit bleiben die Hydraulikverhaltnisse im System gleich.

Grundsatzlich sind die stromgeregelten Ausgénge gegen Kurzschluss geschitzt.
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Mégliche Betriebsarten E/A-Modul

Inhalt
UDBISICIE ... .vev ettt ettt ettt e b et et et e e e b s e b e ss e s e e e s e ssese e b e se e s ese et e b es e s et et e s e s eb e st eneerens 268
Eingénge: Betriebsarten (E/A-MOUI)........coocuiiiiiiiiiiie e 269
Ausgange: Betriebsarten (E/A-MOGUI)........c.uuiiiiiiiiiie ettt 270
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Ubersicht

15859
Fur die Ein- und Ausgénge sind folgende Betriebsarten mdglich (konkret: — folgende Seiten):

SDO-Wert Eingang .
dez | hex Modus Ausgang Beschreibung
0 0x00  OFF Eingang ausgeschaltet, ohne Funktion
usgang
1 0x01 | IN_BINARY_LOW_DIGITAL Eingang binar plus-schaltend, digital erfasst

(mdglichst statt dessen Modus 10 verwenden!)

binar plus-schaltend:
2 0x02 A OUT_BINARY_HIGH Ausgang | Ausgang = FALSE = 0V
Ausgang = TRUE = Versorgungsspannung der Ausgénge

3 0x03 | IN_VOLTAGE_10V Eingang | analoge Spannungsmessung im 10-V-Messbereich

4 0x04 ' OUT_PWM Ausgang = PWM-Betrieb

5 0x05 OUT_CURRENT Ausgang | stromgeregelt

6 0x06 | IN_VOLTAGE_RATIO Eingang | analoge Spannungsmessung ratiometrisch zur Versorgungsspannung VBBs
7 0x07 | IN_CURRENT Eingang | analoge Strommessung (bis 23 mA)

8  0x08 - reserviert

9 0x09 ' IN_VOLTAGE_32 Eingang ' analoge Spannungsmessung im 32-V-Messbereich

10 Ox0A  IN_BINARY LOW Eingang binar plus-schaltend (abhéngig von der Versorgungsspannung VBBs)

(analog oder digital erfasst)

binar plus-schaltend mit Diagnose (analog erfasst)
11 0xOB | IN_BINARY_LOW_DIAG Eingang | abh&ngig von der Versorgungsspannung VBBs
Diagnose auf Schluss gegen VBBs oder GND

binar minus-schaltend (analog erfasst)

12 | 0x0C | IN_BINARY_HIGH Eingang abhéngig von der Versorgungsspannung VBBs
13 0xOD | -- reserviert
14 OxOE | IN_FREQUENCY Eingang | Frequenzmessung (digital erfasst)
binar plus-schaltend:
15 OXOF OUT BINARY_HIGH_DIAG Ausgang | Ausgang =FALSE = 0V

Ausgang = TRUE = Versorgungsspannung der Ausgéange
Diagnose auf Leiterbruch und Kurzschluss

binar plus-schaltend:
Ausgang =FALSE= 0V
16 0x10 | OUT_BINARY_HIGH_DIAG_PROT Ausgang | Ausgang = TRUE = Versorgungsspannung der Ausgange
Diagnose auf Leiterbruch und Kurzschluss
Abschaltung des Ausgangs bei Kurzschluss

17 ox11 - reserviert

18 | 0x12 | IN_RESISTOR Eingang | Widerstandsmessung (analog erfasst)

19  0x13 - reserviert

20 | O0x14 | IN_PERIOD_RATIO Eingang | Periodendauermessung als Ratio-Verhéltnis (digital erfasst)
21 0x15 - reserviert

22 0x16 - reserviert

23 0x17 - reserviert

24 0x18 - reserviert
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Eingénge: Betriebsarten (E/A-Modul)

» Die Konfiguration jedes einzelnen Eingangs erfolgt Giber die Steuerungskonfiguration:
« unterhalb von [CANopen Master] auf die Zeile [ExB01 (EDS)] klicken
* Reiter [Service Data Objects] klicken

* Index / Sub-Index des gewlinschten Parameters wéhlen

* in Spalte [Value] auf den bestehenden Wert klicken

* Wert andern und mit [ENTER] bestatigen

= diese Konfiguration ist voreingestellt

Eingénge

INOO...INO3

INO4...IN05

IN0G...IN11

IN12...IN15

mogliche Betriebsart

Aus
Spannungseingang

Spannungseingang
ratiometrisch

Stromeingang
Spannungseingang
binérer Eingang

binérer Eingang mit Diagnose
(Namur)

binérer Eingang
Aus
binarer Eingang

binérer Eingang mit Diagnose
(Namur)

Widerstandseingang

Aus
binarer Eingang

binérer Eingang mit Diagnose
(Namur)

Aus

binérer Eingang digital
ausgewertet

Frequenzmessung

Periodendauer- und
Ratiomessung

0...10 000 mV

0...1 000 %o

0...20 000 pA
0...32000 mV

plus-schaltend
plus-schaltend

minus-schaltend

plus-schaltend
plus-schaltend

16...30 000 Ohm

plus-schaltend

plus-schaltend

plus-schaltend
0...30 000 Hz

0,1...3000 Hz

im Objektverzeichnis

Index

0x2000

0x2000

0x2000

0x2000
0x2000
0x2000

0x2000

0x2000

0x2000
0x2000

0x2000

0x2000

0x2000
0x2000

0x2000

0x2000

0x2000

0x2000

0x2000

Sub-Index

0x01...

0x01...

0x01...

0x01...
0x01...
0x01...

0x01...

0x01...

0x05...
0x05...

0x05...

0x05...

0x07...
0x07...

0x07...

0x0D..

0x0D..

0x0D..

0x0D..

0x04

0x04

0x04

0x04
0x04
0x04

0x04

0x04

0x06
0x06

0x06

0x06

0x0C
0x0C

0x0C

.0x10

.0x10

.0x10

.0x10
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dez

20

Wert

15965

hex

0x00

0x03

0x06

0x07
0x09
0x0A

0x0B

0x0C

0x00
0x0A

0x0B

0x12

0x00
0x0A

0x0B

0x00

0x01

0x0E

0x14
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Ausginge: Betriebsarten (E/A-Modul)

» Die Konfiguration jedes einzelnen Ausgangs erfolgt Giber die Steuerungskonfiguration:
« unterhalb von [CANopen Master] auf die Zeile [ExB01 (EDS)] klicken
* Reiter [Service Data Objects] klicken

* Index / Sub-Index des gewiinschten Parameters wahlen

* in Spalte [Value] auf den bestehenden Wert klicken

* Wert andern und mit [ENTER] bestatigen

Ausgange

OUT00
...0UTO1

0OUT02
...0uT07

OuUT08
...0UTO09

OouT10
...OUT11

OUT12
...0UT15

mogliche Betriebsart

Aus

binérer Ausgang

analoger Ausgang mit
Pulsweitenmodulation

analoger stromgeregelter
Ausgang

bin&rer Ausgang mit Diagnose
binarer Ausgang mit Diagnose
und Protection

Aus

binérer Ausgang

analoger Ausgang mit
Pulsweitenmodulation

binarer Ausgang mit Diagnose
binérer Ausgang mit Diagnose
und Protection

Aus

binarer Ausgang

analoger Ausgang mit
Pulsweitenmodulation

analoger Ausgang mit
Pulsweitenmodulation,
spannungsgeregelt

Aus

binérer Ausgang

analoger Ausgang mit
Pulsweitenmodulation

Aus

binarer Ausgang

= diese Konfiguration ist voreingestellt

plus-schaltend

plus-schaltend

plus-schaltend

plus-schaltend

plus-schaltend

plus-schaltend

plus-schaltend

(an Pins 25 +43)

plus-schaltend

plus-schaltend

im Objektverzeichnis

Index

0x2000

0x2000

0x2000

0x2000

0x2000

0x2000

0x2000

0x2000

0x2000

0x2000

0x2000

0x2000

0x2000

0x2000

0x2000

0x2000

0x2000

0x2000

0x2000

0x2000

Sub-Index

0x11.

0x11...

0x11...

0x11...

0x11...

0x11...

0x13...

0x13...

0x13...

0x13...

0x13...

0x19..

0x19..

0x19..

0x19..

0x1B..

0x1B..

0x1B..

0x1D..

0x1D..

.0x12

0x12

0x12

0x12

0x12

0x12

0x18

0x18

0x18

0x18

0x18

Ox1A

Ox1A

Ox1A

Ox1A

0x1C

0x1C

0x1C

.0x20

.0x20
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dez

Wert

15966

hex

0x00

0x02

0x04

0x05

0x0F

0x10

0x00

0x02

0x04

0xO0F

0x10

0x00

0x02

0x04

0x04

0x00

0x02

0x04

0x00

0x02
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7.3.3 Objektverzeichnis des integrierten E/A-Moduls

Inhalt

Objektverzeichnis-Parametertabellen, Ubersicht
Objektverzeichnis-Parametertabellen, Details

Objektverzeichnis-Parametertabellen, Ubersicht
Inhalt

1o =0 1 = o P
Datentypen iN der EDS-Datei.........cccicuuiiiiiie e iiiciieii e e e ses e e e e e e s e e e e e e e s aaataeeeeaeeesanrnnaneeaeeaeas
Objektverzeichnis Pflichtobjekte (Index 0x1000...0x1FFF), Ubersicht ...........cccvevviveeiveeeeecieeennen
Objektverzeichnis optionale Objekte (Index 0x1000...0x1FFF), Ubersicht ..........c.cccoveveveevevernnen.
Objektverzeichnis herstellerspezifische Objekte (Index 0x2000...0x6FFF), Ubersicht
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Allgemein

15967

» Das automatische Sichern der Kommunikations- und Geréteparameter Uber den Eintrag [Save
Parameter] (— Objektverzeichnis, Index 0x1010) aus- oder einschalten:

e Wenn Sublndex 0x1 = 0x02:

alle Parameter bei einer Anderung automatisch sichern.

e Wenn Subindex 0x1 = 0x00:

die Parameter nicht automatisch sichern.
Geanderte Parameter sind nur gultig ...
* bis zum Ausschalten des Gerats

* bis zum nachsten Reset.

» Uber die Funktion [Restore] (— Objektverzeichnis, Index 0x1011) die Parameter mit den
voreingestellten Werten belegen (gilt nicht fiir Baudrate und Node-ID). Diese Werte sind giltig
nach dem nachsten Einschalten der Versorgungsspannung.

Datentypen in der EDS-Datei

EDS-Datentyp

0x0005
0x0003
0x0006

0x0007
0x0008

0x0009

IEC-Datentyp
BOOL
BYTE

WORD
DWORD
SINT
USINT
INT
UINT
DINT
UDINT
REAL
ULINT
STRING

min. Wert
FALSE
0
0
0
-128

-32 768
0
-2 147 483 648
0
-3,402823466 + 1038
0

max. Wert
TRUE
255
65535
4294 967 295
127
255
32767
65535
2 147 483 647
4294 967 295
3,402823466 + 1038
18 446 744 073 709 551 615

16409
GroRe im Speicher
8 Bit = 1 Byte
8 Bit=1Byte
16 Bit = 2 Bytes
32 Bit = 4 Bytes
8 Bit=1Byte
8 Bit =1 Byte
16 Bit = 2 Bytes
16 Bit = 2 Bytes
32 Bit = 4 Bytes
32 Bit = 4 Bytes
32 Bit =4 Bytes
64 Bit = 8 Bytes

number of char. + 1
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Objektverzeichnis Pflichtobjekte (Index 0x1000...0x1FFF), Ubersicht

Objektverzeichnis

Index

0x1000

0x1001

0x1018

Sub-ldx

0x1

0x2

0x3

0x4

Parameter-Beschreibung

Device type

Error register

Device identification

Vendor ID

Product code

Revision number

Serial number

Parameter fiir

device

device

device

device

device

device

device

Parameter-Wert
voreingestellt

0xF0191

6907501

Anderung
automatisch
gesichert?

ja

ja
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Anderung wann
wirksam?

sofort
(via CAN-Stack)

sofort
(via CAN-Stack)

einmalig bei
Herstellung

einmalig bei
Herstellung

einmalig bei
Herstellung

einmalig bei
Herstellung
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Objektverzeichnis optionale Objekte (Index 0x1000...0x1FFF), Ubersicht

Objektverzeichnis

Index  Sub-ldx

Parameter-Beschreibung

0x1003 | 0x1...0x5 Predefined error field

0x1005
0x1006
0x1008
0x1009
0x100A
0x100C
0x100D
0x1010
0x1
0x1011
0x1
0x1014
0x1016
0x1
01017
01400
0x1
0x2
0x1401
0x1
0x2
0x1402
0x1

COB ID synch message

Communication cycle period

Manufacturer device name

Manufacturer hardware version

Manufacturer software version

Guard time

Lifetime factor

Store parameters

Save all parameters

Restore default parameters

Restore all default parameters

COB ID emergency

Consumer heartbeat times

Consumer heartbeat time

Producer heartbeat time

Receive PDO communication
parameter

COB ID used by PDO
transmission type

Receive PDO communication
parameter

COB ID used by PDO
transmission type

Receive PDO communication

parameter

COB ID used by PDO

Parameter fiir

CANopen
Basiskonfiguration

CANopen
Basiskonfiguration

CANopen
Basiskonfiguration

CANopen
Basiskonfiguration

CANopen
Basiskonfiguration

CANopen
Basiskonfiguration

CANopen
Basiskonfiguration

CANopen
Basiskonfiguration

CANopen
Basiskonfiguration

CANopen
Basiskonfiguration

CANopen
Basiskonfiguration

CANopen
Basiskonfiguration

CANopen
Basiskonfiguration

CANopen
Basiskonfiguration

CANopen
Basiskonfiguration

CANopen
Basiskonfiguration

Konfiguration
Empfangs-PDO 1

Konfiguration
Empfangs-PDO 1

Konfiguration
Empfangs-PDO 1

Konfiguration
Empfangs-PDO 2

Konfiguration
Empfangs-PDO 2

Konfiguration
Empfangs-PDO 2

Konfiguration
Empfangs-PDO 3

Konfiguration
Empfangs-PDO 3

Parameter-Wert
voreingestellt

0

0x80

ExBO01

V00.00.00

00.00.00

0x80 + Node-ID

0x0200 + Node-ID

0x0300 + Node-ID

0x0400 + Node-ID

Anderung
automatisch
gesichert?
ja

ja

nein

nein
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Anderung wann
wirksam?

sofort
(via CAN-Stack)

sofort
(via CAN-Stack)
sofort
sofort
sofort
sofort
sofort
sofort
sofort
sofort
nach Reset

nach Reset

sofort

sofort

sofort

nach PreOp

sofort

nach PreOp

sofort

nach PreOp
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Objektverzeichnis Anderung

Parameter-Beschreibung Parameter fiir Paran'ieter-Welt automatisch Ande.rung “f,an"
Index  Sub-ldx voreingestellt gesichert? wirksam?
0x2 transmission type Konfiguration 1 ja sofort
Empfangs-PDO 3
0x1403 Receive PDO communication Konfiguration -
parameter Empfangs-PDO 4
0x1 COB ID used by PDO Konfiguration 0x0500 + Node-ID ja nach PreOp
Empfangs-PDO 4
0x2 transmission type Konfiguration 1 ja sofort
Empfangs-PDO 4
0x1600 Receive PDO mapping Mapping ja nach PreOp
Empfangs-PDO 1
0x1 PDO mapping Mapping 0x6200 0108 ja nach PreOp
Empfangs-PDO 1
0x2 PDO mapping Mapping 0x6200 0208 ja nach PreOp
Empfangs-PDO 1
0x1601 Receive PDO mapping Mapping ja nach PreOp
Empfangs-PDO 2
0x1 PDO mapping Mapping 0x6414 0110 ja nach PreOp
Empfangs-PDO 2
0x2 PDO mapping Mapping 0x6414 0210 ja nach PreOp
Empfangs-PDO 2
0x3 PDO mapping Mapping 0x6414 0310 ja nach PreOp
Empfangs-PDO 2
0x4 PDO mapping Mapping 0x6414 0410 ja nach PreOp
Empfangs-PDO 2
0x1602 Receive PDO mapping Mapping ja nach PreOp
Empfangs-PDO 3
0x1 PDO mapping Mapping 0x6414 0510 ja nach PreOp
Empfangs-PDO 3
0x2 PDO mapping Mapping 0x6414 0610 ja nach PreOp
Empfangs-PDO 3
0x3 PDO mapping Mapping 0x6414 0710 ja nach PreOp
Empfangs-PDO 3
0x4 PDO mapping Mapping 0x6414 0810 ja nach PreOp
Empfangs-PDO 3
0x1603 Receive PDO mapping Mapping ja nach PreOp
Empfangs-PDO 4
0x1 PDO mapping Mapping 0x6414 0910 ja nach PreOp
Empfangs-PDO 4
0x2 PDO mapping Mapping 0x6414 0A10 ja nach PreOp
Empfangs-PDO 4
0x3 PDO mapping Mapping 0x6414 0B10 ja nach PreOp
Empfangs-PDO 4
0x4 PDO mapping Mapping 0x6414 0C10 ja nach PreOp
Empfangs-PDO 4
0x5 PDO mapping Mapping 0x00 ja nach PreOp
Empfangs-PDO 4
0x1800 Transmit PDO communication Konfiguration -
parameter Sende-PDO 1
0x1 COB ID used by PDO Konfiguration 0x180 + Node-ID -
Sende-PDO 1
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Objektverzeichnis

Index

0x1801

0x1802

0x1803

0x1804

Sub-ldx
0x2

0x3

0x4

0x5

0x1

0x2

0x3

0x4

0x5

0x1

0x2

0x3

0x4

0x5

0x1

0x2

0x3

0x4

0x5

0x1

0x2

0x3

Parameter-Beschreibung
transmission type

inhibit time

reserved

event time

Transmit PDO communication
parameter

COB ID used by PDO
transmission type

inhibit time

reserved

event time

Transmit PDO communication
parameter

COB ID used by PDO
transmission type

inhibit time

reserved

event time

Transmit PDO communication
parameter

COB ID used by PDO
transmission type

inhibit time

reserved

event time

Transmit PDO communication
parameter

COB ID used by PDO

transmission type

inhibit time

Parameter fiir

Konfiguration
Sende-PDO 1

Konfiguration
Sende-PDO 1

Konfiguration
Sende-PDO 1

Konfiguration
Sende-PDO 1

Konfiguration
Sende-PDO 2

Konfiguration
Sende-PDO 2

Konfiguration
Sende-PDO 2

Konfiguration
Sende-PDO 2

Konfiguration
Sende-PDO 2

Konfiguration
Sende-PDO 2

Konfiguration
Sende-PDO 3

Konfiguration
Sende-PDO 3

Konfiguration
Sende-PDO 3

Konfiguration
Sende-PDO 3

Konfiguration
Sende-PDO 3

Konfiguration
Sende-PDO 3

Konfiguration
Sende-PDO 4

Konfiguration
Sende-PDO 4

Konfiguration
Sende-PDO 4

Konfiguration
Sende-PDO 4

Konfiguration
Sende-PDO 4

Konfiguration
Sende-PDO 4

Konfiguration
Sende-PDO 5

Konfiguration
Sende-PDO 5

Konfiguration
Sende-PDO 5

Konfiguration
Sende-PDO 5

Parameter-Wert
voreingestellt

1

0x280 + Node-ID

0x380 + Node-ID

0x480 + Node-ID

0x181 + Node-ID

Anderung
automatisch
gesichert?

ja

nein

ja
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Anderung wann
wirksam?

sofort

sofort

sofort

sofort

sofort

sofort

sofort

sofort

sofort

sofort

sofort

sofort

sofort

sofort
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Objektverzeichnis g Anderung 5
Parameter-Beschreibung Parameter fiir Paran.ieter L automatisch Ande.rung “f,an"
Index  Sub-ldx voreingestellt gesichert? wirksam?
0x4 reserved Konfiguration 0 nein
Sende-PDO 5
0x5 event time Konfiguration 0 ja sofort
Sende-PDO 5
0x1805 Transmit PDO communication Konfiguration -
parameter Sende-PDO 6
0x1 COB ID used by PDO Konfiguration 0x281 + Node-ID -
Sende-PDO 6
0x2  transmission type Konfiguration 1 ja sofort
Sende-PDO 6
0x3 inhibit time Konfiguration 0 ja sofort
Sende-PDO 6
Ox4 reserved Konfiguration 0 nein
Sende-PDO 6
0x5  eventtime Konfiguration 0 ja sofort
Sende-PDO 6
0x1806 Transmit PDO communication Konfiguration -
parameter Sende-PDO 7
0x1 COB ID used by PDO Konfiguration 0x381 + Node-ID -
Sende-PDO 7
0x2 transmission type Konfiguration 1 ja sofort
Sende-PDO 7
0x3  inhibit time Konfiguration 0 ja sofort
Sende-PDO 7
0x4  reserved Konfiguration 0 nein
Sende-PDO 7
0x5  eventtime Konfiguration 0 ja sofort
Sende-PDO 7
0x1807 Transmit PDO communication Konfiguration -
parameter Sende-PDO 8
0x1 COB ID used by PDO Konfiguration 0x481 + Node-ID -
Sende-PDO 8
0x2  transmission type Konfiguration 1 ja sofort
Sende-PDO 8
0x3  inhibit time Konfiguration 0 ja sofort
Sende-PDO 8
0x4 reserved Konfiguration 0 nein
Sende-PDO 8
0x5  eventtime Konfiguration 0 ja sofort
Sende-PDO 8
0x1808 Transmit PDO communication Konfiguration -
parameter Sende-PDO 9
0x1 COB ID used by PDO Konfiguration 0x182 + Node-ID -
Sende-PDO 9
0x2  transmission type Konfiguration 1 ja sofort
Sende-PDO 9
0x3 inhibit time Konfiguration 0 ja sofort
Sende-PDO 9
0x4  reserved Konfiguration 0 nein
Sende-PDO 9
0x5  eventtime Konfiguration 0 ja sofort
Sende-PDO 9
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Objektverzeichnis

Index

0x1809

0x1A00

0x1A01

0x1A02

Sub-ldx

0x1

0x2

0x3

0x4

0x5

0x1

0x2

0x3

0x4

0x5

0x6

0x7

0x1

0x2

0x3

0x4

0x1

0x2

0x3

0x4

0x5

Parameter-Beschreibung

Transmit PDO communication

parameter

COB ID used by PDO

transmission type

inhibit time

reserved

event time

Transmit PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

Transmit PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

Transmit PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

Parameter fiir

Konfiguration
Sende-PDO 10

Konfiguration
Sende-PDO 10

Konfiguration
Sende-PDO 10

Konfiguration
Sende-PDO 10

Konfiguration
Sende-PDO 10

Konfiguration
Sende-PDO 10

Mapping
Sende-PDO 1

Mapping
Sende-PDO 1

Mapping
Sende-PDO 1

Mapping
Sende-PDO 1

Mapping
Sende-PDO 1

Mapping
Sende-PDO 1

Mapping
Sende-PDO 1

Mapping
Sende-PDO 1

Mapping
Sende-PDO 2

Mapping
Sende-PDO 2

Mapping
Sende-PDO 2

Mapping
Sende-PDO 2

Mapping
Sende-PDO 2

Mapping
Sende-PDO 3

Mapping
Sende-PDO 3

Mapping
Sende-PDO 3

Mapping
Sende-PDO 3

Mapping
Sende-PDO 3

Mapping
Sende-PDO 3

Parameter-Wert
voreingestellt

0x282 + Node-ID

0x6000 0108

0x6000 0208

0x2020 0108

0x2020 0208

0x2021 0108

0x2021 0208

0x2025 0108

0x6404 0110

0x6404 0210

0x6404 0310

0x6404 0410

0x2030 0110

0x2030 0210

0x2002 0110

0x2002 0210

Anderung
automatisch
gesichert?

278

Anderung wann
wirksam?

sofort

sofort

sofort

nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp

nach PreOp
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Objektverzeichnis Anderung

Parameter-Beschreibung Parameter fiir Paran'ieter-lNﬁtlt automatisch Ande.rlI:ng “f,an"
Index  Sub-ldx voreingeste: gesichert? wirksam?
0x1A03 Transmit PDO mapping Mapping ja nach PreOp
Sende-PDO 4
0x1 PDO mapping Mapping 0x2012 0120 ja nach PreOp
Sende-PDO 4
0x2 PDO mapping Mapping 0x2012 0220 ja nach PreOp
Sende-PDO 4
0x3 PDO mapping Mapping 0 ja nach PreOp
Sende-PDO 4
0x1A04 Transmit PDO mapping Mapping ja nach PreOp
Sende-PDO 5
0x1 PDO mapping Mapping 0x2012 0320 ja nach PreOp
Sende-PDO 5
0x2 PDO mapping Mapping 0x2012 0420 ja nach PreOp
Sende-PDO 5
0x3 PDO mapping Mapping 0 ja nach PreOp
Sende-PDO 5
0x1A05 Transmit PDO mapping Mapping ja nach PreOp
Sende-PDO 6
0x1 PDO mapping Mapping 0x2014 0110 ja nach PreOp
Sende-PDO 6
0x2 PDO mapping Mapping 0x2014 0210 ja nach PreOp
Sende-PDO 6
0x3 PDO mapping Mapping 0x2014 0310 ja nach PreOp
Sende-PDO 6
0x4 PDO mapping Mapping 0x2014 0410 ja nach PreOp
Sende-PDO 6
0x5 PDO mapping Mapping 0 ja nach PreOp
Sende-PDO 6
0x1A06 Transmit PDO mapping Mapping ja nach PreOp
Sende-PDO 7
0x1 PDO mapping Mapping 0x2015 0120 ja nach PreOp
Sende-PDO 7
0x2 PDO mapping Mapping 0x2015 0220 ja nach PreOp
Sende-PDO 7
0x3 PDO mapping Mapping 0 ja nach PreOp
Sende-PDO 7
0x1A07 Transmit PDO mapping Mapping ja nach PreOp
Sende-PDO 8
0x1 PDO mapping Mapping 0x2015 0320 ja nach PreOp
Sende-PDO 8
0x2 PDO mapping Mapping 0x2015 0420 ja nach PreOp
Sende-PDO 8
0x3 PDO mapping Mapping 0 ja nach PreOp
Sende-PDO 8
0x1A08 Transmit PDO mapping Mapping ja nach PreOp
Sende-PDO 9
0x1 PDO mapping Mapping 0x2022 0108 ja nach PreOp
Sende-PDO 9
0x2 PDO mapping Mapping 0x2023 0108 ja nach PreOp
Sende-PDO 9
0x3 PDO mapping Mapping 0x2024 0108 ja nach PreOp
Sende-PDO 9
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Objektverzeichnis Anderung

Parameter-Beschreibung Parameter fiir Paran'i:ter-lNﬁ t't automatisch Ande.lr'lI:ng"\:?nn
Index  Sub-ldx voreingeste gesichert? wirksams
0x4 PDO mapping Mapping 0 ja nach PreOp
Sende-PDO 9
0x1A09 Transmit PDO mapping Mapping ja nach PreOp
Sende-PDO 10
0x1 PDO mapping Mapping 0x2040 0110 ja nach PreOp
Sende-PDO 10
0x2 PDO mapping Mapping 0x2041 0110 ja nach PreOp
Sende-PDO 10
0x3 PDO mapping Mapping 0x2041 0210 ja nach PreOp
Sende-PDO 10
0x4 PDO mapping Mapping 0x2050 0010 ja nach PreOp
Sende-PDO 10
0x5 PDO mapping Mapping 0 ja nach PreOp

Sende-PDO 10

() Life Time Factor 0 wird als 1 interpretiert.

Das erste Guardprotokoll wird als "Start Guarding” gewertet, auch wenn zu diesem Zeitpunkt das
Guarding noch nicht aktiviert ist (Guardtime = 0).
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Integriertes E/A-Modul: Beschreibung

Objektverzeichnis herstellerspezifische Objekte (Index 0x2000...0x6FFF), Ubersicht

Objektverzeichnis
Index

0x2000

0x2001
0x2002
0x2004
0x2005
0x2006
0x2007
0x2012
0x2013
0x2014
0x2015
0x2016
0x2020
0x2021
0x2022
0x2023
0x2024
0x2025
0x2030
0x2040
0x2041
0x2050
0x20F0 1= 0x20F1 *)
0x20F2 1= 0x20F3 *)
0x20F4
0x6000

0x6200

0x6404
0x6414

*) Werte missen identisch sein!

Parameter-Beschreibung

/0 configuration

PWM frequency
Current value
P-value

-value

PWM dither frequency
PWM dither value
Input period duration
Number of periods
Period ratio value
Input frequency
Timebase frequency
Input short to VBBS
Input wire brake
Output short circuit
Output open circuit
Output overload
Input overcurrent
Input resistance
Supply voltage
Supply voltage
Device temperature
Node ID

Baud rate

Autostart

Binary inputs

Binary output

Analog inputs

Analog outputs

Parameter fiir

INOO...
IN12....

0ouT00..
0ouT00..
OuTO00..
0ouT00..
0ouT00..
OuTO00..
IN12...
IN12...
IN12...
IN12.
IN12...
INQO...
INOO...
OouT00..
OuTO00..
OouT00..
INOO...
INO4...

IN11
IN15

.0uUT!
.0UTO01
.0UTO1
.0UTO01
.0uUT!
.OUT

IN15
IN15
IN15

.IN15

IN15
IN11
IN11

.0uUT07
.0UTO07
.0UT01

INO3
INOS

VBBS
VBB1, VBB2

device

device

device

device

INOO...
INOS...

OuTO00..
OuTO08..

INOO...
OuTO00..

INO7
IN15

.0UTO07
.0UT15

INO3

.OUT1

Parameter-Wert
voreingestellt

10
01

100
0
30
20

o o o o o

o ©
oS o

o O O O o o o o o o

124

Anderung
automatisch
gesichert?

ja

ja

ja

ja
sobald beide identisch

sobald beide identisch
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Anderung wann
wirksam?

nach PreOp

nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach PreOp
nach Reset
nach Reset
sofort

nach PreOp

nach PreOp
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Objektverzeichnis-Parametertabellen, Details

Inhalt

Objektverzeichnis Pflichtobjekte (Index 0x1000...0x1FFF), Details
Objektverzeichnis optionale Objekte (Index 0x1000...
Objektverzeichnis optionale Objekte (Index 0x1400...
Objektverzeichnis optionale Objekte (Index 0x1600...
Objektverzeichnis optionale Objekte (Index 0x1800...
Objektverzeichnis optionale Objekte (Index 0x1A00...
Objektverzeichnis herstellerspezifische Objekte (Index 0x2000...0x6FFF), Details

Objektverzeichnis Pflichtobjekte (Index 0x1000...0x1FFF), Details

Index
0x1000
0x1001

0x1018

Legende:

S-ldx

0x0

0x1
0x2
0x3
0x4

Parameter name
Device type

Error register

Device identification
Number of entries

Vendor-ID
Product code
Revision number

Serial number

ro

Data type

UDINT 0x000F 0191

USINT

USINT

UDINT 0x0690 7501

STRING
UDINT
UDINT

Default

0

0x04

0
0
0

Data type: ro =read only / rw=read and write / wo = write only

Details
Geratetyp

Fehlerregister bitcodiert gemaR Profil 301
zuléssige Werte:

0b0000 0000 = kein Fehler

0b0000 0001 = generic error

0b0001 0000 = communication error
0b1000 0000 = manufacturer specific

Gerateidentifizierung

Vendor-ID des Geréts gemal CiA-Spezifikation
Produkt-Code des Geréats
Revisionsnummer des Gerats

Seriennummer des Gerats
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0x10FF), Details
0x14FF), Details
0x16FF), Details
0x18FF), Details
0x1AFF), Details

15985



ifm Programmierhandbuch ecomatmobile Controller (CR0033, CR0133) Laufzeitsystem V02.00.03

Anhang

2018-01-10
Integriertes E/A-Modul: Beschreibung

Objektverzeichnis optionale Objekte (Index 0x1000...0x10FF), Details

Index

0x1003

0x1005

0x1006

0x1008
0x1009
0x100A
0x100C

0x100D

0x1010

0x1011

0x1014

0x1016

S-ldx
0x0

0x1

0x2
0x3
0x4
0x5

0x0

0x1

0x0

0x1

0x0

Parameter name

Predefined error field
Number of entries

Error history

Error history
Error history
Error history
Error history
COB-ID synch message

Communication cycle period

Manufacturer device name
Manufacturer hardware version
Manufacturer software version

Guard time

Lifetime factor

Store parameters
Largest sub-index supported

Save all parameters

Restore default parameters
Largest sub-index supported

Restore all default parameters

COBId Emergency

Consumer heartbeat times
Nums consumer heartbeat time

w

ro

ro

ro

ro

ro

ro

ro

ro

Data type
UDINT

UDINT

UDINT
UDINT
UDINT
UDINT
UDINT

UDINT

STRING

STRING

STRING
UINT

USINT

USINT

UDINT

USINT

UDINT

UDINT

USINT

0x0000 0080

0x80 + Node-ID

Default
0

o o o

0

EXBO1
V00.00.00
00.00.00

0

0x01

0x01

0x01

0x01

16603

Details

Es wird eine Fehlerliste mit 4 Eintragen unterstiitzt

Aufgetretener Fehler; codiert entsprechend EMCY-Liste
der zuletzt aufgetretene Fehler steht jeweils in Sub-Index 1

Aufgetretener Fehler; codiert entsprechend EMCY-Liste
Aufgetretener Fehler; codiert entsprechend EMCY-Liste
Aufgetretener Fehler; codiert entsprechend EMCY-Liste
Aufgetretener Fehler; codiert entsprechend EMCY-Liste

Identifier der Synch Meldung

Bit 30 = 0 = Gerét generiert keine Synch-Meldung
Bit 30 = 1 = Gerat generiert eine Synch-Meldung
Bit29 =0 = 11 Bit-ID

Bit29 =1 = ID = 0x80 + Node-ID

max. Zeit zwischen 2 Synch. Objekten in [us]
Nutzauflésung = 1 ms

Geratebezeichnung
Hardware-Version
Software-Version

Das Geréat erwartet innerhalb dieser Zeit in [ms] ein ,node
guarding" des Netz-Masters.
0 = diese Funktion wird nicht unterstitzt.

@ Die Uberwachung des Knotens mit ,node guarding”
oder ,heartbeat" ist nur alternativ méglich.

Falls fir "guard time" « "lifetime" kein "node guarding”
empfangen wurde, schaltet das Geréat die Ausgénge aus.
Das Gerat wechselt den CANopen-Status nach PREOP.

Vorgabe: "guard time" « "lifetime" = 0...65535

Anzahl der Optionen "sichern"

Automatisches Sichem aller geanderten Parameter
0 = Autosicherung AUS
2 = Autosicherung EIN

Anzahl der Optionen "Restore"

Wird hier der String "load" eingetragen, werden die
Parameter mit den werkseitigen Voreinstellungen belegt
und sind nach dem néchsten Reset giltig.

Bit 31 = 0 = EMCY ist gilltig
Bit31= 1 = EMCY ist nicht giiltig

Bit29 =0 = 11Bit-ID
Bit29 =1 = ID = 0x80 + Node-ID

CAN-Identifier kann vom Benutzer geandert werden.

Heartbeat-Uberwachungszeit fiir den Knoten
Anzahl der Uiberwachten Gerate = 1
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Index S-ldx  Parameter name Data type Default Details

0x1 Consumer heartbeat time rw | UDINT 0 Heartbeat-Uberwachungszeit fiir den Knoten

Format: OxOnnttt

tttt = Uberwachungszeit [ms]

nn = Knotennummer

wenn nn=0 oder tttt=0 = keine Uberwachung

@ Die Uberwachung des Knotens mit ,node guarding”
oder ,heartbeat" ist nur alternativ mglich.

0x1017 Producer heartbeat time w UINT 0 Zeitintervall [ms], in dem das Gerat einen Producer-
Heartbeat erzeugt

Legende:
Data type: ro =read only / rw=read and write / wo = write only
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Objektverzeichnis optionale Objekte (Index 0x1400...0x14FF), Details

Receive PDO communication parameters

Index S-ldx  Parameter name Data type
0x1400 0x0 Receive PDO Communication | ro USINT
Parameter
Number of entries
0x1 COBID used by PDO rw | UDINT
0x2 transmission type rw  USINT

0x1401 0x0 Receive PDO Communication | ro USINT

Parameter

Number of entries
0x1 COBID used by PDO rw | UDINT
0x2 transmission type rw | USINT

0x1402 0x0 Receive PDO Communication ro USINT

Parameter

Number of entries
0x1 COBID used by PDO rw | UDINT
0x2 transmission type rw | USINT

0x1403 0x0 Receive PDO Communication | ro USINT
Parameter
Number of entries

0x1 COBID used by PDO rw | UDINT

0x200 + Node-

0x300 + Node-

0x400 + Node-

0x500 + Node-

Default
0x02

ID

0x01

0x02

ID

0x01

0x02

ID

0x01

0x02

ID

Details

Receive PDO 1: Bindrausgange
Anzahl der Eintrage = 2

CAN-ID des 1. Lese-PDOs

Bit 31 = 0 = PDO ist giiltig
Bit 31 =1 = PDO ist ungiiltig

0x00 = synch acyclic

16604

0x01...0xF0 = synch cyclic; Ausgange werden erst nach

,n" Synch Objekten aktualisiert
n=1...240 = 0x01...0xFO

0xFC/OXFD nicht implementiert

0xFE = asynch man. spec. event;

Ausgénge werden sofort aktualisiert
0xFF = asynch device profile event;
Ausgénge werden sofort aktualisiert

Receive PDO 2: PWM-Ausgéange
Anzahl der Eintrage = 2

CAN-ID des 2. Lese-PDOs

Bit31= 0 = PDO ist giiltig
Bit31= 1 = PDO ist ungiiltig

0x00 = synch acyclic

0x01...0xF0 = synch cyclic; Ausgange werden erst nach

,n" Synch Objekten aktualisiert
n=1...240 = 0x01...0xFO

0xFC/OXFD nicht implementiert

0xFE = asynch man. spec. event;
Ausgénge werden sofort aktualisiert

0xFF = asynch device profile event;
Ausgénge werden sofort aktualisiert

Receive PDO 3: PWM-Ausgénge
Anzahl der Eintrage = 2

CAN-ID des 3. Lese-PDOs

Bit 31 = 0 = PDO ist giiltig
Bit 31 =1 = PDO ist ungiiltig

0x00 = synch acyclic

0x01...0xF0 = synch cyclic; Ausgange werden erst nach

,n" Synch Objekten aktualisiert
n=1...240 = 0x01...0xFO

0xFC/0xFD nicht implementiert

OxFE = asynch man. spec. event;

Ausgange werden sofort aktualisiert
0xFF = asynch device profile event;
Ausgange werden sofort aktualisiert

Receive PDO 4: PWM-Ausgénge
Anzahl der Eintrage = 2

CAN-ID des 4. Lese-PDOs

Bit31=0 = PDO ist giiltig
Bit31= 1 = PDO ist ungiltig
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Index S-ldx  Parameter name Data type Default Details

0x2 transmission type rw  USINT 0x01 0x00 = synch acyclic

0x01...0xF0 = synch cyclic; Ausgange werden erst nach
,n" Synch Objekten aktualisiert
n=1...240 = 0x01...0xFO

0xFC/OXFD nicht implementiert

0xFE = asynch man. spec. event;
Ausgange werden sofort aktualisiert

0xFF = asynch device profile event;
Ausgange werden sofort aktualisiert

Legende:
Data type: ro =read only / rw=read and write / wo = write only
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Objektverzeichnis optionale Objekte (Index 0x1600...0x16FF), Details

Receive PDO mapping

Index

0x1600

0x1601

0x1602

S-ldx
0x0

0x1

0x2

0x0

0x1

0x2

0x3

0x4

0x0

0x1

Parameter name Data type Default
Receive PDO mapping rw | USINT 0x02
Number of mapped objects in

PDO

PDO mapping ro | UDINT 0x6200 0108
PDO mapping ro | UDINT 0x6200 0208
Receive PDO mapping w | USINT 0x04
Number of mapped objects in

PDO

PDO mapping w  UDINT 0x6414 0110
PDO mapping rw | UDINT 0x6414 0210
PDO mapping rw | UDINT 0x6414 0310
PDO mapping rw | UDINT 0x6414 0410
Receive PDO mapping rw | USINT 0x04
Number of mapped objects in

PDO

PDO mapping rw | UDINT 0x6414 0510

16605

Details
Mapping Lese-PDO 1: Bin&rausgénge
Anzahl der eingebundenen Applikationsobjekte = 2

im Index 0x6200, Subindex 01 steht 1 Byte
Binar-Eingénge IN0O...INO7

Ob---- --- X = IN@®
@b---- --X- = INe1
@b---- -X-- = IN@2
@b---- X--- = IN@3
@b---X ---- = IN@4
@b--X- ---- = IN®@5
@b-X-- ---- = IN@6
@bX--- ---- = INe7

im Index 0x6200, SubIndex 02 steht 1 Byte
Binar-Eingénge IN08...IN15

@b---- --- X = IN@s
@b---- --X- = IN@9
@b---- -X-- = IN10O
@b---- X--- = IN11
@b---X ---- = IN12
@b--X- ---- = IN13
@b-X-- ---- = IN14
@bX--- ---- = IN15

Mapping Lese-PDO 2:
PWM-Ausgange OUTO00...0UTO03
Anzahl der eingebundenen Applikationsobjekte = 4

PWM-Ausgang OUT00

Im Index 0x6414, Subindex 0x1 steht der Sollwert des
PWM-Ausgangs OUTO0, der Wert wird als Tastverhaltnis
in %o oder als Stromsollwert interpretiert (abhangig von
Konfiguration Index 0x2000).

PWM-Ausgang OUT01

Im Index 0x6414, Subindex 0x2 steht der Sollwert des
PWM-Ausgangs OUTO01, der Wert wird als Tastverhaltnis
in %o oder als Stromsollwert interpretiert (abhangig von
Konfiguration Index 0x2000).

PWM-Ausgang OUT02

Im Index 0x6414, Subindex 0x3 steht der Sollwert des
PWM-Ausgangs OUT02, der Wert wird als Tastverhaltnis
in %o oder als Stromsollwert interpretiert (abhangig von
Konfiguration Index 0x2000).

PWM-Ausgang OUTO03

Im Index 0x6414, Subindex 0x4 steht der Sollwert des
PWM-Ausgangs OUTO3, der Wert wird als Tastverhaltnis
in %o oder als Stromsollwert interpretiert (abhangig von
Konfiguration Index 0x2000).

Mapping Lese-PDO 3:
PWM-Ausgénge OUT04...0UT07
Anzahl der eingebundenen Applikationsobjekte = 4

PWM-Ausgang OUT04

Im Index 0x6414, Subindex 0x5 steht der Sollwert des
PWM-Ausgangs OUT04, der Wert wird als Tastverhaltnis
in %o oder als Stromsollwert interpretiert (abhangig von
Konfiguration Index 0x2000).
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Index S-ldx
0x2

0x3

0x4

0x5
0x1603 0x0

0x1

0x2

0x3

0x4

0x5

Legende:

Data type: ro =read only /

Parameter name

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

Receive PDO mapping
Number of mapped objects in
PDO

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

Data type

w

UDINT

UDINT

UDINT

UDINT
USINT

UDINT

UDINT

UDINT

UDINT

UDINT

Default
0x6414 0610

0x6414 0710

0x6414 0810

0x04

0x6414 0910

0x6414 0A10

0x6414 0B10

0x6414 0C10

0

rw = read and write / wo = write only

Details

PWM-Ausgang OUT05

Im Index 0x6414, Subindex 0x6 steht der Sollwert des
PWM-Ausgangs OUT05, der Wert wird als Tastverhaltnis
in %o oder als Stromsollwert interpretiert (abhangig von
Konfiguration Index 0x2000).

PWM-Ausgang OUT06

Im Index 0x6414, Subindex 0x7 steht der Sollwert des
PWM-Ausgangs OUT06, der Wert wird als Tastverhaltnis
in %o oder als Stromsollwert interpretiert (abhangig von
Konfiguration Index 0x2000).

PWM-Ausgang OUTO07

Im Index 0x6414, Subindex 0x8 steht der Sollwert des
PWM-Ausgangs OUTO7, der Wert wird als Tastverhaltnis
in %o oder als Stromsollwert interpretiert (abhangig von
Konfiguration Index 0x2000).

Reserve

Mapping Lese-PDO 4:
PWM-Ausgéange OUTO08...0UT11
Anzahl der eingebundenen Applikationsobjekte = 4

PWM-Ausgang OUTO08

Im Index 0x6414, Subindex 0x9 steht der Sollwert des
PWM-Ausgangs OUT08, der Wert wird als Tastverhéltnis
in %o oder als Stromsollwert interpretiert (abhangig von
Konfiguration Index 0x2000).

PWM-Ausgang OUTO09

Im Index 0x6414, SubIndex 0xA steht der Sollwert des
PWM-Ausgangs OUT09, der Wert wird als Tastverhéltnis
in %o oder als Stromsollwert interpretiert (abhangig von
Konfiguration Index 0x2000).

PWM-Ausgang OUT10

Im Index 0x6414, SubIndex 0xB steht der Sollwert des
PWM-Ausgangs OUT10, der Wert wird als Tastverhéltnis
in %o oder als Stromsollwert interpretiert (abhangig von
Konfiguration Index 0x2000).

PWM-Ausgang OUT11

Im Index 0x6414, SubIndex 0xC steht der Sollwert des
PWM-Ausgangs OUT11, der Wert wird als Tastverhéltnis
in %o oder als Stromsollwert interpretiert (abhéngig von
Konfiguration Index 0x2000).

Reserve
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Objektverzeichnis optionale Objekte (Index 0x1800...0x18FF), Details

Transmit PDO communication parameters

Index

0x1800

0x1801

0x1802

S-ldx
0x0

0x1

0x2

0x3

0x4
0x5

0x0

0x1

0x2

0x3

0x4
0x5

0x0

0x1

Parameter name

Transmit PDO Communication
Parameter
Number of entries

COBID used by PDO

transmission type

inhibit time

reserved

event time

Transmit PDO Communication
Parameter
Number of entries

COBID used by PDO

transmission type

inhibit time

reserved

event time

Transmit PDO Communication
Parameter
Number of entries

COBID used by PDO

Data type
ro USINT
w | UDINT
w | USINT
w UINT
w  USINT
w UINT
ro USINT
rw | UDINT
w  USINT
w UINT
w  USINT
w UINT
ro USINT
rw | UDINT

0x180 + Node-

0x280 + Node-

0x380 + Node-

Default
0x05

ID

0x01

0x05

ID

0x01

0x05

ID

16606

Details

Konfiguration Sende-PDO 1
Anzahl der Eintrage = 5

CAN-ID des Sende-PDO 1
Bit 31 = 0 = PDO ist gilltig
Bit 31 =1 = PDO ist ungliltig
0x00 = synch acyclic

0x01...0xFO = synch cyclic; Werte werden erst nach ,n"
Synch Objekten Ubertragen
n=1...240 = 0x01...0xFO

0xFC/OXFD nicht implementiert

OxFE = asynch man. spec. event;
Werte werden sofort iibertragen
0xFF = asynch device profile event;
Werte werden sofort iibertragen

Wartezeit im Sende-Type "asynch" bevor das PDO
friihestens wieder gesendet wird. (0...65535 « 100 us)

Reserve

max. Sendepause im Sende-Type ,asynch" (0...65535 ms)
Nach Ablauf dieser Zeit wird das PDO Ubertragen, auch
wenn das Appl.-Event nicht eingetreten ist.

Konfiguration Sende-PDO 2
Anzahl der Eintrage = 5

CAN-ID des Sende-PDO 2
Bit 31 = 0 = PDO ist giiltig
Bit 31 = 1 = PDO ist ungiiltig
0x00 = synch acyclic

0x01...0xF0 = synch cyclic; Werte werden erst nach ,n"
Synch Objekten Ubertragen
n=1...240 = 0x01...0xFO

0xFC/OxFD nicht implementiert

OxFE = asynch man. spec. event;
Werte werden sofort iibertragen

OxFF = asynch device profile event;
Werte werden sofort iibertragen

Wartezeit im Sende-Type "asynch" bevor das PDO
friihestens wieder gesendet wird. (0...65535 « 100 ps)

Reserve

max. Sendepause im Sende-Type ,asynch" (0...65535 ms)
Nach Ablauf dieser Zeit wird das PDO Ubertragen, auch
wenn das Appl.-Event nicht eingetreten ist.

Konfiguration Sende-PDO 3
Anzahl der Eintrage = 5

CAN-ID des Sende-PDO 3

Bit31=0 = PDO ist giiltig
Bit 31 = 1 = PDO ist ungilltig
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Index

0x1803

0x1804

S-ldx

0x2

0x3

0x4
0x5

0x0

0x1

0x2

0x3

0x4
0x5

0x0

0x1

0x2

0x3

0x4

Parameter name

transmission type

inhibit time

reserved

event time

Transmit PDO Communication
Parameter
Number of entries

COBID used by PDO

transmission type

inhibit time

reserved

event time

Transmit PDO Communication
Parameter
Number of entries

COBID used by PDO

transmission type

inhibit time

reserved

Data type

w

ro

ro

w

w

USINT

UINT

USINT
UINT

USINT

UDINT

USINT

UINT

USINT
UINT

USINT

UDINT

USINT

UINT

USINT

0x480 + Node-

0x181 + Node-

Default
0x01

0

0x05

ID

0x01

0x05

ID

0x01

0

Details

0x00 = synch acyclic

0x01...0xF0 = synch cyclic; Werte werden erst nach ,n"
Synch Objekten Ubertragen
n=1...240 = 0x01...0xFO

0xFC/OXFD nicht implementiert

0xFE = asynch man. spec. event;
Werte werden sofort iibertragen

OxFF = asynch device profile event;
Werte werden sofort iibertragen

Wartezeit im Sende-Type "asynch" bevor das PDO
friihestens wieder gesendet wird. (0...65535 « 100 ps)

Reserve

max. Sendepause im Sende-Type ,asynch" (0...65535 ms)
Nach Ablauf dieser Zeit wird das PDO Ubertragen, auch
wenn das Appl.-Event nicht eingetreten ist.

Konfiguration Sende-PDO 4
Anzahl der Eintrége = 5

CAN-ID des Sende-PDO 4
Bit 31 = 0 = PDO ist giltig
Bit 31 =1 = PDO ist ungliltig
0x00 = synch acyclic

0x01...0xFO = synch cyclic; Werte werden erst nach ,n"
Synch Objekten Uibertragen
n=1...240 = 0x01...0xFO

0xFC/OXFD nicht implementiert

OxFE = asynch man. spec. event;
Werte werden sofort iibertragen

OxFF = asynch device profile event;
Werte werden sofort iibertragen

Wartezeit im Sende-Type "asynch" bevor das PDO
friihestens wieder gesendet wird. (0...65535 « 100 us)

Reserve

max. Sendepause im Sende-Type ,asynch" (0...65535 ms)
Nach Ablauf dieser Zeit wird das PDO Ubertragen, auch
wenn das Appl.-Event nicht eingetreten ist.

Konfiguration Sende-PDO 5
Anzahl der Eintrége = 5

CAN-ID des Sende-PDO 5
Bit 31 = 0 = PDO ist giltig
Bit 31 =1 = PDO ist ungliltig
0x00 = synch acyclic

0x01...0xFO = synch cyclic; Werte werden erst nach ,n"
Synch Objekten Uibertragen
n=1...240 = 0x01...0xFO

0xFC/OXFD nicht implementiert

OxFE = asynch man. spec. event;
Werte werden sofort iibertragen

0xFF = asynch device profile event;
Werte werden sofort iibertragen

Wartezeit im Sende-Type "asynch" bevor das PDO
friihestens wieder gesendet wird. (0...65535 « 100 ps)

Reserve
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Index S-ldx  Parameter name Data type Default Details
0x5 event time w UINT 0 max. Sendepause im Sende-Type ,asynch" (0...65535 ms)
Nach Ablauf dieser Zeit wird das PDO Ubertragen, auch
wenn das Appl.-Event nicht eingetreten ist.
0x1805 0x0 Transmit PDO Communication = ro | USINT 0x05 Konfiguration Sende-PDO 6
Parameter Anzahl der Eintrage = 5
Number of entries
0x1 COBID used by PDO rw  UDINT = 0x281+ Node- = CAN-ID des Sende-PDO 6
ID Bit31=0 = PDO ist giiltig
Bit 31 =1 = PDO ist ungliltig
0x2 transmission type rw  USINT 0x01 0x00 = synch acyclic
0x01...0xF0 = synch cyclic; Werte werden erst nach ,n"
Synch Objekten tbertragen
n=1...240 = 0x01...0xFO
0xFC/OxXFD nicht implementiert
OxFE = asynch man. spec. event;
Werte werden sofort iibertragen
OxFF = asynch device profile event;
Werte werden sofort iibertragen
0x3 inhibit time w UINT 0 Wartezeit im Sende-Type "asynch" bevor das PDO
friihestens wieder gesendet wird. (0...65535 « 100 us)
Ox4 reserved w | USINT 0 Reserve
0x5 event time w UINT 0 max. Sendepause im Sende-Type ,asynch" (0...65535 ms)
Nach Ablauf dieser Zeit wird das PDO Ubertragen, auch
wenn das Appl.-Event nicht eingetreten ist.
0x1806 0x0 Transmit PDO Communication = ro | USINT 0x05 Konfiguration Sende-PDO 7
Parameter Anzahl der Eintrage = 5
Number of entries
0x1 COBID used by PDO rw  UDINT = 0x381+ Node- = CAN-ID des Sende-PDO 7
ID Bit31=0 = PDO ist giiltig
Bit 31 = 1 = PDO ist ungiiltig
0x2 transmission type rw  USINT 0x01 0x00 = synch acyclic
0x01...0xF0 = synch cyclic; Werte werden erst nach ,n"
Synch Objekten Ubertragen
n=1...240 = 0x01...0xFO
0xFC/OxFD nicht implementiert
OxFE = asynch man. spec. event;
Werte werden sofort tibertragen
OxFF = asynch device profile event;
Werte werden sofort iibertragen
0x3 inhibit time w UINT 0 Wartezeit im Sende-Type "asynch" bevor das PDO
friihestens wieder gesendet wird. (0...65535 « 100 ps)
0x4 reserved w | USINT 0 Reserve
0x5 event time w UINT 0 max. Sendepause im Sende-Type ,asynch" (0...65535 ms)
Nach Ablauf dieser Zeit wird das PDO ibertragen, auch
wenn das Appl.-Event nicht eingetreten ist.
0x1807 0x0 Transmit PDO Communication = ro | USINT 0x05 Konfiguration Sende-PDO 8
Parameter Anzahl der Eintrage = 5
Number of entries
0x1 COBID used by PDO rw  UDINT | 0x481+ Node- = CAN-ID des Sende-PDO 8

ID

Bit31=0 = PDO ist giiltig
Bit 31 = 1 = PDO ist ungilltig
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Index

0x1808

0x1809

S-ldx

0x2

0x3

0x4
0x5

0x0

0x1

0x2

0x3

0x4
0x5

0x0

0x1

0x2

0x3

0x4

Parameter name

transmission type

inhibit time

reserved

event time

Transmit PDO Communication
Parameter
Number of entries

COBID used by PDO

transmission type

inhibit time

reserved

event time

Transmit PDO Communication
Parameter
Number of entries

COBID used by PDO

transmission type

inhibit time

reserved

Data type

w

ro

ro

w

w

USINT

UINT

USINT
UINT

USINT

UDINT

USINT

UINT

USINT
UINT

USINT

UDINT

USINT

UINT

USINT

0x181 + Node-

0x281 + Node-

Default
0x01

0

0x05

ID

0x01

0x05

ID

0x01

0

Details

0x00 = synch acyclic

0x01...0xF0 = synch cyclic; Werte werden erst nach ,n"
Synch Objekten Ubertragen
n=1...240 = 0x01...0xFO

0xFC/OXFD nicht implementiert

0xFE = asynch man. spec. event;
Werte werden sofort iibertragen

0xFF = asynch device profile event;
Werte werden sofort iibertragen

Wartezeit im Sende-Type "asynch" bevor das PDO
friihestens wieder gesendet wird. (0...65535 « 100 ps)

Reserve

max. Sendepause im Sende-Type ,asynch" (0...65535 ms)
Nach Ablauf dieser Zeit wird das PDO Ubertragen, auch
wenn das Appl.-Event nicht eingetreten ist.

Konfiguration Sende-PDO 9
Anzahl der Eintrége = 5

CAN-ID des Sende-PDO 9
Bit 31 = 0 = PDO ist giltig
Bit 31 =1 = PDO ist ungliltig
0x00 = synch acyclic

0x01...0xFO = synch cyclic; Werte werden erst nach ,n"
Synch Objekten Uibertragen
n=1...240 = 0x01...0xFO

0xFC/OXFD nicht implementiert

OxFE = asynch man. spec. event;
Werte werden sofort iibertragen

OxFF = asynch device profile event;
Werte werden sofort iibertragen

Wartezeit im Sende-Type "asynch" bevor das PDO
friihestens wieder gesendet wird. (0...65535 « 100 us)

Reserve

max. Sendepause im Sende-Type ,asynch" (0...65535 ms)
Nach Ablauf dieser Zeit wird das PDO Ubertragen, auch
wenn das Appl.-Event nicht eingetreten ist.

Konfiguration Sende-PDO 10
Anzahl der Eintrége = 5

CAN-ID des Sende-PDO 10
Bit 31 = 0 = PDO ist giltig
Bit 31 =1 = PDO ist ungliltig
0x00 = synch acyclic

0x01...0xF0 = synch cyclic; Werte werden erst nach ,n"
Synch Objekten Uibertragen
n=1...240 = 0x01...0xFO

0xFC/OXFD nicht implementiert

OxFE = asynch man. spec. event;
Werte werden sofort iibertragen

0xFF = asynch device profile event;
Werte werden sofort iibertragen

Wartezeit im Sende-Type "asynch" bevor das PDO
friihestens wieder gesendet wird. (0...65535 « 100 ps)

Reserve
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Index S-ldx  Parameter name Data type Default Details

0x5 event time w UINT 0 max. Sendepause im Sende-Type ,asynch" (0...65535 ms)
Nach Ablauf dieser Zeit wird das PDO Ubertragen, auch
wenn das Appl.-Event nicht eingetreten ist.

Legende:
Data type: ro =read only / rw=read and write / wo = write only
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Objektverzeichnis optionale Objekte (Index 0x1A00...0x1AFF), Details

Transmit PDO mapping

Index

0x1A00

0x1A01

0x1A02

0x1A03

S-ldx

0x0

0x1

0x2

0x3

0x4

0x5

0x6

0x7

0x0

0x1

0x2

0x3

0x4

0x0

0x1

0x2

0x3

0x4

0x5

0x0

0x1

0x2

Parameter name

Transmit PDO mapping
Number of mapped objects in
PDO

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

Transmit PDO mapping
Number of mapped objects in
PDO

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

Transmit PDO mapping
Number of mapped objects in
PDO

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

PDO mapping

Transmit PDO mapping
Number of mapped objects in
PDO

PDO mapping

PDO mapping

Data type
rw  USINT
rw | UDINT
rw | UDINT
rw | UDINT
rw | UDINT
rw | UDINT
w | UDINT
rw | UDINT
w  USINT
w | UDINT
w | UDINT
rw | UDINT
w | UDINT
w  USINT
w | UDINT
rw | UDINT
w | UDINT
rw | UDINT
rw | UDINT
w | USINT
rw | UDINT
w | UDINT

Default

0x07

0x6000 0108

0x6000 0208

0x2020 0108

0x2020 0208

0x2021 0108

0x2021 0208

0x2025 0108

0x04

0x6404 0110

0x6404 0210

0x6404 0310

0x6404 0410

0x04

0x2030 0110

0x2030 0210

0x2002 0110

0x2002 0210

0x02

0x2012 0120

0x2012 0220

Details

Mapping Sende-PDO 1
Anzahl der eingebundenen Applikationsobjekte = 7

Index 0x6000, Sublndex 0x1
Binar-Eingénge 00...07: Istwerte (Bit-codiert)

Index 0x6000, Sublndex 0x2
Binar-Eingénge 08...15: Istwerte (Bit-codiert)

Index 0x2020, Sublindex 0x1
Eingéange 00...07: Merker "Kurzschluss" (Bit-codiert)

Index 0x2020, Sublndex 0x2
Eingénge 08...11: Merker "Kurzschluss" (Bit-codiert)

Index 0x2021, Sublndex 0x1
Eingéange 00...07: Merker "Leiterbruch" (Bit-codiert)

Index 0x2021, Sublndex 0x2
Eingénge 08...11: Merker "Leiterbruch" (Bit-codiert)

Index 0x2025, Subindex 0x1
Eingéange 00...03: Merker "Uberlast" (Bit-codiert)

Mapping Sende-PDO 2 (Analog-Eingange)
Anzahl der eingebundenen Applikationsobjekte = 4

Index 0x6404, Sublndex 0x1
Analog-Eingang 00: Istwert
(abhangig von Konfiguration 0x2000)

Index 0x6404, Sublndex 0x2
Analog-Eingang 01: Istwert
(abhangig von Konfiguration 0x2000)

Index 0x6404, Sublndex 0x3
Analog-Eingang 02: Istwert
(abhangig von Konfiguration 0x2000)

Index 0x6404, Sublndex 0x4
Analog-Eingang 03: Istwert
(abhangig von Konfiguration 0x2000)

Mapping Sende-PDO 3
Anzahl der eingebundenen Applikationsobjekte = 4

Index 0x2030, Sublndex 0x1
Eingang 04: Widerstands-Istwert

Index 0x2030, SubIndex 0x2
Eingang 05: Widerstands-Istwert

Index 0x2002, Sublndex 0x1
Ausgang 00: Strom-Istwert

Index 0x2002, Sublndex 0x2
Ausgang 01: Strom-Istwert

Reserve

Mapping Sende-PDO 4 (Periodendauer IN12...IN13)
Anzahl der eingebundenen Applikationsobjekte = 2

Index 0x2012, SubIndex 0x1
Frequenzeingang 12: Periodendauer des Signals

Index 0x2012, SubIndex 0x2
Frequenzeingang 13: Periodendauer des Signals
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Index S-ldx  Parameter name Data type Default Details
0x3 PDO mapping rw | UDINT 0 Reserve
0x1A04 0x0 Transmit PDO mapping rw  USINT 0x02 Mapping Sende-PDO 5 (Periodendauer IN14...IN15)
Number of mapped objects in Anzahl der eingebundenen Applikationsobjekte = 2
PDO
0x1 PDO mapping rw | UDINT 0x2012 0320  Index 0x2012, SubIndex 0x3
Frequenzeingang 14: Periodendauer des Signals
0x2 PDO mapping rw | UDINT 0x2012 0420 | Index 0x2012, SubIndex 0x4
Frequenzeingang 15: Periodendauer des Signals
0x3 PDO mapping rw | UDINT 0 Reserve
0x1A05 0x0 Transmit PDO mapping rw  USINT 0x04 Mapping Sende-PDO 6 (Einschaltzeit des Signals an
Number of mapped objects in Frequenzeingang IN12...IN15)
PDO Anzahl der eingebundenen Applikationsobjekte = 4
0x1 PDO mapping rw | UDINT 0x2014 0110  Index 0x2014, Sublndex 0x1
Frequenzeingang 12: Einschaltzeit des Signals in %o
0x2 PDO mapping rw | UDINT 0x2014 0210  Index 0x2014, SubIndex 0x2
Frequenzeingang 13: Einschaltzeit des Signals in %o
0x3 PDO mapping w  UDINT 0x2014 0310 | Index 0x2014, SubIndex 0x3
Frequenzeingang 14: Einschaltzeit des Signals in %o
0x4 PDO mapping rw | UDINT 0x2014 0410  Index 0x2014, SubIndex 0x4
Frequenzeingang 15: Einschaltzeit des Signals in %o
0x5 PDO mapping w  UDINT 0 Reserve
0x1A06 0x0 Transmit PDO mapping rw  USINT 0x02 Mapping Sende-PDO 7 (Frequenz an IN12...IN13)
Number of mapped objects in Anzahl der eingebundenen Applikationsobjekte = 2
PDO
0x1 PDO mapping w  UDINT 0x20150120  Index 0x2015, Sublndex 0x1
Frequenzeingang 12: Frequenzwert des Signals in Hz
0x2 PDO mapping w  UDINT 0x2015 0220 | Index 0x2015, Subindex 0x2
Frequenzeingang 13: Frequenzwert des Signals in Hz
0x3 PDO mapping rw | UDINT 0 Reserve
0x1A07 0x0 Transmit PDO mapping rw | USINT 0x02 Mapping Sende-PDO 8 (Frequenz an IN14...IN15)
Number of mapped objects in Anzahl der eingebundenen Applikationsobjekte = 2
PDO
0x1 PDO mapping rw | UDINT 0x2015 0320  Index 0x2015, SubIndex 0x3
Frequenzeingang 14: Frequenzwert des Signals in Hz
0x2 PDO mapping rw | UDINT 0x2015 0420  Index 0x2015, SubIndex 0x4
Frequenzeingang 15: Frequenzwert des Signals in Hz
0x3 PDO mapping rw | UDINT 0 Reserve
0x1A08 0x0 Transmit PDO mapping rw | USINT 0x03 Mapping Sende-PDO 9 (Fehlermerker OUT00...0UT07)
Number of mapped objects in Anzahl der eingebundenen Applikationsobjekte = 3
PDO
0x1 PDO mapping rw | UDINT 0x2022 0108 ' Index 0x2022, SubIndex 0x1
OUTO00...0UTO07: Merker "Kurzschluss" (Bit-codiert)
0x2 PDO mapping rw | UDINT 0x2023 0108 ' Index 0x2023, SubIndex 0x1
OUT00...0UT07: Merker "Leiterbruch” (Bit-codiert)
0x3 PDO mapping rw | UDINT 0x2024 0108 Index 0x2024, Subindex 0x1
OUT00...0UT01: Merker "Uberlast" (Bit-codiert)
0x4 PDO mapping rw | UDINT 0 Reserve
0x1A09 0x0 Transmit PDO mapping rw  USINT 0x04 Mapping Sende-PDO 10 (Systemmerker)
Number of mapped objects in Anzahl der eingebundenen Applikationsobjekte = 4
PDO
0x1 PDO mapping rw | UDINT 0x2040 0110 ' Index 0x2040, SubIndex 0x1

System-Versorgungsspannung VBBS
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Index S-ldx  Parameter name Data type Default Details

0x2 PDO mapping rw | UDINT 0x2041 0110  Index 0x2041, SubIndex 0x1
Ausgangs-Versorgungsspannung VBB1

0x3 PDO mapping rw | UDINT 0x2041 0210 | Index 0x2041, SubIndex 0x2
Ausgangs-Versorgungsspannung VVBB2

Ox4 PDO mapping rw | UDINT 0x2050 0010 | Index 0x2050, SubIndex 0x0
Systemtemperatur in °C

0x5 PDO mapping rw | UDINT 0 Reserve

Legende:

Data type: ro=read only / rw =read and write / wo = write only
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Objektverzeichnis herstellerspezifische Objekte (Index 0x2000...0x6FFF), Details

Index

0x2000

0x2000

0x2000

S-ldx
0x0

0x1

0x2

0x3

0x4

0x5

0x6

0x7

0x8

0x9

0xA

0xB

Parameter name

IO configuration
Largest sub-index supported

Configuration INOO

Configuration INO1

Configuration IN02

Configuration IN03

Configuration IN04

Configuration IN05

Configuration IN06

Configuration INO7

Configuration INO8

Configuration IN09

Configuration IN10

Data type
ro | USINT
w | USINT
w | USINT
w | USINT
w | USINT
w  USINT
w | USINT
w | USINT
w | USINT
w | USINT
w | USINT
w | USINT

Default

32

10

15983

Details

Konfiguration Ein- / Ausgange
GroRter unterstiitzter Sub-Index = 32

0=0x00 off Input INOO

3=0x03 0...10 000 mV

6 = 0x06 ratiometric 0...1000 %o

7=0x07 0...20 000 pA

9=0x09 0...32 000 mV

10=0x0A | binary plus switched

11 =0x0B binary plus switched with diagnosis
12 =0x0C binary minus switched

0=0x00 off Input INO1

3=0x03 0...10 000 mV

6 = 0x06 ratiometric 0...1000 %o

7=0x07 0...20 000 pA

9=0x09 0...32 000 mV

10 = Ox0A binary plus switched

11=0x0B | binary plus switched with diagnosis
12=0x0C binary minus switched

0=0x00 off Input INO2

3=0x03 0...10 000 mV

6 = 0x06 ratiometric 0...1000 %o

7=0x07 0...20 000 pA

9=0x09 0...32 000 mV

10 = Ox0A binary plus switched

11=0x0B | binary plus switched with diagnosis
12=0x0C binary minus switched

0=0x00 off Input INO3

3=0x03 0..10 000 mV

6 = 0x06 ratiometric 0...1000 %o

7=0x07 0...20 000 pA

9 =0x09 0..32 000 mV

10 = 0x0A binary plus switched

11=0x0B | binary plus switched with diagnosis
12=0x0C binary minus switched

0=0x00 off Input INO4

10 = 0x0A binary plus switched

11=0x0B | binary plus switched with diagnosis
18 =0x12 16...30 000 Ohm

0=0x00 off Input INO5

10 = 0x0A binary plus switched

11=0x0B | binary plus switched with diagnosis
18 =0x12 16...30 000 Ohm

0=0x00 off Input INO6
10 = 0x0A binary plus switched
11=0x0B | binary plus switched with diagnosis

0=0x00 off Input INO7
10 = 0x0A binary plus switched
11=0x0B | binary plus switched with diagnosis

0=0x00 off Input INO8
10 = 0x0A binary plus switched
11=0x0B | binary plus switched with diagnosis

0=0x00 off Input INO9
10 = 0x0A binary plus switched
11 =0x0B binary plus switched with diagnosis

0=0x00 off Input IN10
10 = 0x0A binary plus switched
11 =0x0B binary plus switched with diagnosis
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Index S-ldx  Parameter name Data type Default Details
0xC Configuration IN11 w | USINT 10 0=0x00 off Input IN11
10=0x0A | binary plus switched
11=0x0B | binary plus switched with diagnosis
0x2000 0xD Configuration IN12 w | USINT 1 0=0x00 off Input IN12
1=0x01 binary plus switched, digitally monitored
14 = OxOE frequency 0...30 000 Hz
19=0x13 period duration
20 =0x14 period duration as ratio 0...1 000 %o
21=0x15 counting up
22 =0x16 counting down
23=0x17 incremental encoder
OxE Configuration IN13 w | USINT 1 0=0x00 off Input IN13
1=0x01 binary plus switched, digitally monitored
14 = 0xOE frequency 0...30 000 Hz
19=0x13 period duration
20 =0x14 period duration as ratio 0...1 000 %o
21=0x15 counting up
22 =0x16 counting down
23=0x17 incremental encoder
OxF Configuration IN14 rw | USINT d 0=0x00 off Input IN14
1=0x01 binary plus switched, digitally monitored
14 = 0xOE frequency 0...30 000 Hz
19=0x13 period duration
20 =0x14 period duration as ratio 0...1 000 %o
21=0x15 counting up
22 = 0x16 counting down
23=0x17 incremental encoder
0x10  Configuration IN15 w | USINT 1 0=0x00 off Input IN15
1=0x01 binary plus switched, digitally monitored
14=0x0E | frequency 0...30 000 Hz
19=0x13 period duration
20 = 0x14 period duration as ratio 0...1 000 %o
21=0x15 counting up
22 =0x16 counting down
23=0x17 incremental encoder
0x2000 0x11  Configuration OUT00 w | USINT 2 0=0x00 off Input OUTO0
2=0x02 binary plus switched
4 =0x04 PWM output
5=0x05 current control
15 = 0xOF binary plus switched with diagnosis
16 = 0x10 binary plus switched with diagnosis + protection
0x12  Configuration OUTO01 rw | USINT 2 0=0x00 off Input OUTO1
2=0x02 binary plus switched
4 =0x04 PWM output
5=0x05 current control
15 = OxOF binary plus switched with diagnosis
16 =0x10 binary plus switched with diagnosis + protection
0x2000 0x13  Configuration OUTO02 w | USINT 2 0=0x00 off Input OUT02
2=0x02 binary plus switched
4 =0x04 PWM output
15 = 0xOF binary plus switched with diagnosis
16 =0x10 binary plus switched with diagnosis + protection
0x14  Configuration OUTO03 rw | USINT 2 0=0x00 off Input OUTO3
2=0x02 binary plus switched
4 =0x04 PWM output
15 = OxOF binary plus switched with diagnosis
16 = 0x10 binary plus switched with diagnosis + protection
0x15  Configuration OUT04 w | USINT 2 0=0x00 off Input OUTO04
2=0x02 binary plus switched
4 =0x04 PWM output
15 = OxOF binary plus switched with diagnosis
16 =0x10 binary plus switched with diagnosis + protection
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0x16  Configuration OUT05 w | USINT 2 0=0x00 off Input OUT05
2=0x02 binary plus switched
4 =0x04 PWM output
15 = 0xOF binary plus switched with diagnosis
16 =0x10 binary plus switched with diagnosis + protection
0x17  Configuration OUT06 w | USINT 2 0=0x00 off Input OUTO06
2=0x02 binary plus switched
4 =0x04 PWM output
15 = 0xOF binary plus switched with diagnosis
16 =0x10 binary plus switched with diagnosis + protection
0x18  Configuration OUT07 w | USINT 2 0=0x00 off Input OUTO7
2=0x02 binary plus switched
4 = 0x04 PWM output
15 = 0xOF binary plus switched with diagnosis
16 =0x10 binary plus switched with diagnosis + protection
0x2000 0x19  Configuration OUT08 rw | USINT 2 0=0x00 off Input OUTO08
2=0x02 binary plus switched
4 = 0x04 PWM output + PWM output, voltage controlled
0x1A  Configuration OUT09 rw | USINT 2 0= 0x00 off Input OUT09
2=0x02 binary plus switched
4 = 0x04 PWM output + PWM output, voltage controlled
0x2000 0x1B  Configuration OUT10 rw | USINT 2 0=0x00 off Input OUT10
2=0x02 binary plus switched
4 = 0x04 PWM output
0x1C  Configuration OUT11 w | USINT 2 0=0x00 off Input OUT11
2=0x02 binary plus switched
4 =0x04 PWM output
0x2000 0x1D  Configuration OUT12 w | USINT 2 0=0x00 off Input OUT12
2=0x02 binary plus switched
0x1E  Configuration OUT13 rw | USINT 2 0=0x00 off Input OUT13
2=0x02 binary plus switched
0x1F  Configuration OUT14 w | USINT 2 0=0x00 off Input OUT14
2=0x02 binary plus switched
0x20  Configuration OUT15 w | USINT 2 0=0x00 off Input OUT15
2=0x02 binary plus switched
0x2001 0x0 PWM frequency ro | USINT 12 Largest sub-index supported
0x1 PWM frequency OUT00 w UINT 100 20...250 OUT00 PWM frequency [Hz]
0x2 PWM frequency OUTO1 w UINT 100 20...250 OUTO01 PWM frequency [Hz]
0x3 PWM frequency OUTO02 w UINT 100 20...250 OUT02 PWM frequency [Hz]
0x4 PWM frequency OUTO03 w UINT 100 20...250 OUT03 PWM frequency [Hz]
0x5 PWM frequency OUTO04 w UINT 100 20...250 OUT04 PWM frequency [Hz]
0x6 PWM frequency OUT05 w UINT 100 20...250 OUTO05 PWM frequency [Hz]
0x7 PWM frequency OUT06 w UINT 100 20...250 OUT06 PWM frequency [Hz]
0x8 PWM frequency OUTO7 w UINT 100 20...250 OUT07 PWM frequency [Hz]
0x9 PWM frequency OUT08 w UINT 100 20...250 OUT08 PWM frequency [Hz]
0xA PWM frequency OUT09 w UINT 100 20...250 OUT09 PWM frequency [Hz]
0xB PWM frequency OUT10 w UINT 100 20...250 OUT10 PWM frequency [Hz]
0xC PWM frequency OUT11 w UINT 100 20...250 OUT11 PWM frequency [Hz]
0x2002 0x0 Current value ro | USINT 2 Largest sub-index supported
0x1 Current value OUTO00 ro UINT 0 0...2000 OUTO0 output current [mA]
0x2 Current value OUTO1 ro UINT 0 0...2000 OUTO1 output current [mA]
0x2004 0x0 P-value ro | USINT 2 Largest sub-index supported
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0x1 P-value OUT00 w | USINT 30 0...255 OUTO0 P-value for current control
0x2 P-value OUT01 w | USINT 30 0...255 OUTO1 P-value for current control
0x2005 0x0 [-value ro  USINT 2 Largest sub-index supported
0x1 l-value OUTO00 w | USINT 20 0...255 OUTOO I-value for current control
0x2 [-value OUTO1 w | USINT 20 0...255 OUTO1 I-value for current control
0x2006 0x0 PWM dither frequency ro  USINT 12 Largest sub-index supported
0x1 PWM dither frequency OUTO0 = rw UINT 0 0...PWMfreq/2  OUT00 PWM dither frequency [Hz]
0x2 PWM dither frequency OUTO1 = rw UINT 0 0...PWMfreq/2  OUTO1 PWM dither frequency [Hz]
0x3 PWM dither frequency OUT02 = rw UINT 0 0...PWMfreq/2  OUTO02 PWM dither frequency [Hz]
0x4 PWM dither frequency OUT03 = rw UINT 0 0...PWMfreq/2  OUTO03 PWM dither frequency [Hz]
0x5 PWM dither frequency OUT04  rw UINT 0 0...PWMfreq/2  OUT04 PWM dither frequency [Hz]
0x6 PWM dither frequency OUT05 = rw UINT 0 0...PWMfreq/2  OUTO05 PWM dither frequency [Hz]
0x7 PWM dither frequency OUT06 = rw UINT 0 0...PWMfreq/2  OUT06 PWM dither frequency [Hz]
0x8 PWM dither frequency OUT07 ~ rw UINT 0 0...PWMfreq/2  OUTO07 PWM dither frequency [Hz]
0x9 PWM dither frequency OUT08 = rw UINT 0 0...PWMfreq/2  OUTO08 PWM dither frequency [Hz]
0xA PWM dither frequency OUT09 = rw UINT 0 0...PWMfreq/2  OUT09 PWM dither frequency [Hz]
0xB PWM dither frequency OUT10  rw UINT 0 0...PWMfreq/2  OUT10 PWM dither frequency [Hz]
0xC PWM dither frequency OUT11 = rw UINT 0 0...PWMfreq/2  OUT11 PWM dither frequency [Hz]
0x2007 0x0 PWM dither value ro USINT 12 Largest sub-index supported
0x1 PWM dither value OUT00 w UINT 0 0...1 000 OUT00 PWM dither value [%o]
0x2 PWM dither value OUT01 w UINT 0 0...1000 OUTO1 PWM dither value [%o]
0x3 PWM dither value OUT02 w UINT 0 0...1000 OUTO02 PWM dither value [%o]
0x4 PWM dither value OUT03 w UINT 0 0...1 000 OUT03 PWM dither value [%o]
0x5 PWM dither value OUT04 w UINT 0 0...1 000 OUT04 PWM dither value [%o]
0x6 PWM dither value OUT05 w UINT 0 0...1000 OUTO05 PWM dither value [%o]
0x7 PWM dither value OUT06 w UINT 0 0...1 000 OUT06 PWM dither value [%o]
0x8 PWM dither value OUTO7 w UINT 0 0...1000 OUTO07 PWM dither value [%o]
0x9 PWM dither value OUT08 w UINT 0 0...1000 OUT08 PWM dither value [Yo]
0xA  PWM dither value OUT09 w UINT 0 0...1 000 OUT09 PWM dither value [%o]
0xB PWM dither value OUT10 w UINT 0 0...1000 OUT10 PWM dither value [%o]
0xC PWM dither value OUT11 w UINT 0 0...1000 OUT11 PWM dither value [%o]
0x2012 0x0 Period input ro | USINT 4 Largest sub-index supported
0x1 Period duration IN12 ro  UDINT 0 IN12 period duration [us]
0x2 Period duration IN13 ro  UDINT 0 IN13 period duration [us]
0x3 Period duration IN14 ro  UDINT 0 IN14 period duration [us]
0x4 Period duration IN15 ro  UDINT 0 IN15 period duration [us]
0x2013 0x0 Period input ro | USINT 4 Largest sub-index supported
number of periods for average
0x1 Number of periods IN12 rw | USINT 4 1...255 IN12 number of periods
0x2 Number of periods IN13 w | USINT 4 1...255 IN13 number of periods
0x3 Number of periods IN14 w | USINT 4 1...255 IN14 number of periods
0x4 Number of periods IN15 rw | USINT 4 1...255 IN15 number of periods
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0x2014 0x0 Period input - ratio value ro | USINT 4 Largest sub-index supported
0x1 Period ratio value IN12 ro UINT 0 0...1000 IN12 marc-to-space ratio [Yo]
0x2 Period ratio value IN13 ro UINT 0 0...1000 IN13 marc-to-space ratio [%o]
0x3 Period ratio value IN14 ro UINT 0 0...1000 IN14 marc-to-space ratio [%o]
0x4 Period ratio value IN15 ro UINT 0 0...1000 IN15 marc-to-space ratio [Yo]
0x2015 0x0 Frequency input ro  USINT 4 Largest sub-index supported
0x1 Frequency IN12 ro REAL 1 0...30 000 IN12 frequency [Hz]
0x2 Frequency IN13 ro REAL 1 0...30 000 IN13 frequency [Hz]
0x3 Frequency IN14 ro REAL 1 0...30 000 IN14 frequency [Hz]
0x4 Frequency IN15 ro REAL 1 0...30 000 IN15 frequency [Hz]
0x2016 0x0 Timebase ro  USINT 4 Largest sub-index supported
0x1 Timebase IN12 w UINT 50 0...2000 IN12 timebase [ms]
0x2 Timebase IN12 w UINT 50 0...2000 IN13 timebase [ms]
0x3 Timebase IN12 w UINT 50 0...2000 IN14 timebase [ms]
0x4 Timebase IN12 w UINT 50 0...2000 IN15 timebase [ms]
0x2020 0x0 Input — short to supply voltage | ro USINT 2 Largest sub-index supported
0x1 Short to supply voltage ro | USINT 0 0 = normal channels (bit coded)
IN0O...INO7 1 = short circuit Ob--on - X = INO®
@b---- --X- = IN@1
@b---- -X-- = IN@2
@b---- X--- = IN@3
Ob---X ---- = IN04
@b--X- ---- = IN@5
Ob-X-- ---- = IN@6
ObX--- ---- = INe7
0x2 Short to supply voltage ro | USINT 0 0 = normal channels (bit coded)
INO8...IN11 1 = short circuit Ob--on - X = INOS
@b---- --X- = IN@9
Ob---- -X-- = IN10
Ob---- X--- = IN11
@b---X ---- = IN12
@b--X- ---- = IN13
Ob-X-- ---- = IN14
ObX--- ---- = IN15
0x2021 0x0 Input — wire break ro  USINT 2 Largest sub-index supported
0x1 Wire break INOO...INO7 ro | USINT 0 0 = normal channels (bit coded)
1=wirebreak | gy____ ___ X = INO®
@b---- --X- = INe1
Ob---- -X-- = INO2
@b---- X--- = INe3
@b---X ---- = IN@4
@b--X- ---- = IN@5
@b-X-- ---- = IN@6
@bX--- ---- = INe7
0x2 Wire break IN08...IN11 ro | USINT 0 0 = normal channels (bit coded)
1=wirebreak | gn____ ___ X = INeS
@b---- --X- = IN@9
@b---- -X-- = IN10
@b---- X--- = IN11
@b---X ---- = IN12
Ob--X- ---- = IN13
@b-X-- ---- = IN14
obX--- ---- = IN15
0x2022 0x0 Output — short circuit ro  USINT 1 Largest sub-index supported
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0x1 Short circuit OUTO00...0UT07 ro  USINT 0 0 = normal channels (bit coded)
1=shortcircuit | g____ __. X = 0UT@9
@b---- --X- = OUTe1
@b---- -X-- = 0UT@2
@b---- X--- = 0UTe3
@b---X ---- = OUTe4
@b--X- ---- = 0UT@5
@b-X-- ---- = 0UT@6
@bX--- ---- = 0UTe7
0x2023 0x0 Output - open circuit ro | USINT 1 Largest sub-index supported
0x1 Open circuit OUT00...0UTO07 ro  USINT 0 0 = normal channels (bit coded)
1=opencircuit | gy____ ___ X = OUT@®
ob---- --X- = ouTe1
Ob---- -X-- = 0UTO2
@b---- X--- = 0OUT@3
Ob---X ---- = 0UTO4
@b--X- ---- = 0UT@5
@b-X-- ---- = 0UT@6
@bX--- ---- = 0UTe7
0x2024 0x0 Output — overload ro  USINT 1 Largest sub-index supported
0x1 Overload OUT00...0UTO01 ro | USINT 0 0 = normal channels (bit coded)
1 = overload Ob--on - X = OUTO®
Ob---- --X- = 0UTo1
0x2025 0x0 Input analog — overcurrent ro USINT 1 Largest sub-index supported
0x1 Overcurrent INOO...INO3 ro  USINT 0 0 = normal channels (bit coded)
1=overcurrent | gn____ __._ X = INO®
@b---- --X- = INe1
@b---- -X-- = IN@2
@b---- X--- = IN@3
0x2030 0x0 Input resistor ro USINT 2 Largest sub-index supported
0x1 Resistance IN04 ro UINT 0 0...30 000 INO4 resistance [Ohms]
0x2 Resistance IN05 ro UINT 0 0...30 000 INO5 resistance [Ohms]
0x2040 0x0 System supply voltage VBBS ro | USINT 1 Largest sub-index supported
0x1 VBBS ro | USINT 0 VBBS voltage [mV]
0x2041 0x0 Output supply voltage ro  USINT 2 Largest sub-index supported
0x1 VBB1 ro UINT 0 VBB1 voltage [mV]
0x2 VBB2 ro UINT 0 VBB2 voltage [mV]
0x2050 Device temperature ro INT 0 temperature [°C]
0x20F0 Node ID w | USINT 124 1...125 node ID
[ value(0x20F0) != value(20F1)
0x20F1 Node ID w | USINT 124 1...125 node ID
[ value(0x20F0) = value(20F1)
0x20F2 Baud rate w | USINT - baud rate
[ value(0x20F2) != value(20F3)
0x20F3 Baud rate rw | USINT - baud rate
[ value(0x20F2) != value(20F3)
0x20F4 Autostart w UINT 0 nicht benutzt
0x6000 0x0 Binary input ro | USINT 0x02  Binar-Eingange

Largest sub-index supported

GroRter unterstiitzter Sub-Index = 2
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0x1 Binary inputs INOO - INO7 ro | USINT 0 Binar-Eingénge IN0O...INO7
ob---- --- X = INee
Ob---- --X- = INe1
@b---- -X-- = IN@2
@b---- X--- = IN@3
@b---X ---- = INO4
@b--X- ---- = INO5
@b-X-- ---- = IN@6
@bX--- ---- = INe7
0x2 Binary inputs INO8 - IN15 ro | USINT 0 Binar-Eingénge IN08...IN15
ob---- --- X = IN@8
@b---- --X- = IN@9
Ob---- -X-- = IN1@
@b---- X--- = IN11
@b---X ---- = IN12
@b--X- ---- = IN13
Ob-X-- ---- = IN14
ObX--- ---- = IN15
0x6200 0x0 binary output ro | USINT 0x02  Binar-Ausgéange
Largest sub-index supported GroRter unterstltzter Sub-Index = 2
0x1 Binary outputs OUT00 - OUTO7  wo = USINT 0 Binar-Ausgange OUT00...0UT07
ob---- --- X = 0UT@e
@b---- --X- = ouTe1l
@b---- -X-- = 0UT@2
@b---- X--- = OUTe3
@b---X ---- = OUTe4
@b--X- ---- = 0UTe5
Ob-X-- ---- = 0UTO6
@bX--- ---- = 0UTe7
0x2 Binary outputs OUT08 - OUT15 wo = USINT 0 Binar-Ausgange OUT08...0UT15
ob---- --- X = 0UTes
@b---- --X- = 0UT@9
@b---- -X-- = OUT1@
@b---- X--- = OUT11
@b---X ---- = 0UT12
@b--X- ---- = 0UT13
@b-X-- ---- = 0UT14
ObX--- ---- = 0UT15
0x6404 0x0 analog input ro | USINT 0x04  Analog-Eingénge
Largest sub-index supported GroRter unterstltzter Sub-Index = 4
0x1 Analog input INOO ro UINT - Analogwert von Eingang INOO
0x2 Analog input INO1 ro UINT - Analogwert von Eingang INO1
0x3 Analog input INO2 ro UINT - Analogwert von Eingang IN02
0x4 Analog input INO3 ro UINT - Analogwert von Eingang INO3
0x6414 0x0 PWM output ro | USINT 0x12  PWM-Ausgénge
Largest sub-index supported GroRter unterstlitzter Sub-Index = 12
0x1 PWM output OUT00 wo UINT - Wert fiir PWM-Ausgang OUTO00
0x2 PWM output OUTO01 wo UINT - Wert fiir PWM-Ausgang OUTO01
0x3 PWM output OUT02 wo UINT - Wert fiir PWM-Ausgang OUT02
0x4 PWM output OUTO03 wo UINT - Wert fiir PWM-Ausgang OUTO03
0x5 PWM output OUT04 wo UINT - Wert fiir PWM-Ausgang OUT04
0x6 PWM output OUTO05 wo UINT - Wert fiir PWM-Ausgang OUTO05
0x7 PWM output OUT06 wo UINT - Wert fiir PWM-Ausgang OUT06
0x8 PWM output OUTO7 wo UINT - Wert fiir PWM-Ausgang OUTO07
0x9 PWM output OUT08 wo UINT - Wert fiir PWM-Ausgang OUT08
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0xA  PWM output OUT09 wo | UINT - Wert fiir PWM-Ausgang OUT09
0xB  PWM output OUT10 wo | UINT - Wert fiir PWM-Ausgang OUT10
0xC PWM output OUT11 wo UINT - Wert fiir PWM-Ausgang OUT11
Legende:

Data type: ro =read only / rw =read and write / wo = write only
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734 Betrieb des E/A-Moduls

Inhalt
Eingénge: PDO-Mapping (E/A-MOGUI) ......coouiiiiiiiiieeeiiiee e 305
Ausgéange: PDO-Mapping (E/A-MOGUI) ........uuiiiiiiiiiiee et 307

Eingange: PDO-Mapping (E/A-Modul)
15968

Die folgende Tabelle enthélt aus der Steuerungskonfiguration die folgenden Eintrage:
* CAN-Input

» Send PDO-Mapping

Bit-Codierung:

Ob---- ---X = INOO (INO8)
ObX--- ---- = INO7 (IN15)
. COB-ID =
TX-PDO Variable Typ NodelD + .. Bemerkung
1 USINT 0x180 Eingangsbyte 0 (IN0O...INO7)
1 USINT 0x180 Eingangsbyte 1 (IN08...IN15)
1 USINT 0x180 Kurzschluss gegen VBBS am Eingang (IN0O...INO7)
1 USINT 0x180 Kurzschluss gegen VBBS am Eingang (IN08...IN15)
1 USINT 0x180 Drahtbruch am Eingang (INOO...IN0O7)
1 USINT 0x180 Drahtbruch am Eingang (INO8...IN15)
1 USINT 0x180 Uberstrom am Eingang (IN0O...IN03)
2 UINT 0x280 Analogeingang INOO
2 UINT 0x280 Analogeingang INO1
2 UINT 0x280 Analogeingang IN02
2 UINT 0x280 Analogeingang INO3
3 UINT 0x380 Widerstandseingang INO4
3 UINT 0x380 Widerstandseingang INO5
3 UINT 0x380 Ausgangsstrom an OUTO00
3 UINT 0x380 Ausgangsstrom an OUTO1
4 UDINT 0x480 Periodendauer in [us] an IN12
4 UDINT 0x480 Periodendauer in [us] an IN13
5 UDINT 0x181 Periodendauer in [us] an IN14
5 UDINT 0x181 Periodendauer in [us] an IN15
6 UINT 0x281 Puls-/Periode-Verhaltnis in [%o] an IN12
6 UINT 0x281 Puls-/Periode-Verhaltnis in [%o] an IN13
6 UINT 0x281 Puls-/Periode-Verhaltnis in [%o] an IN14
6 UINT 0x281 Puls-/Periode-Verhaltnis in [%o] an IN15
7 USINT 0x381 Frequenz in [Hz] an IN12
7 REAL 0x381 Frequenz in [Hz] an IN13
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. COB-ID =
TX-PDO Variable Typ NodelD + ... Bemerkung
8 REAL 0x481 Frequenz in [Hz] an IN14
8 REAL 0x481 Frequenz in [Hz] an IN15
9 USINT 0x182 Kurzschluss am Ausgang (OUTO00...0UT07)
9 USINT 0x182 Drahtbruch am Ausgang (OUTO00...0UT07)
9 USINT 0x182 Uberstrom am Ausgang (OUT00...0UTO01)
10 UINT 0x282 Versorgungsspannung an VBBS in [mV]
10 UINT 0x282 Versorgungsspannung an VBB1 in [mV]
10 UINT 0x282 Versorgungsspannung an VBB2 in [mV]
10 UINT 0x282 Temperatur im Geréat
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Ausgénge: PDO-Mapping (E/A-Modul)

15969

Die folgende Tabelle enthélt aus der Steuerungskonfiguration die folgenden Eintrage:

« CAN-Output

* Receive PDO-Mapping

Bit-Codierung:

@b---- ---X
ObX--- ----
RX-PDO

1

1

2

2

2

2

3

3

3

3

4

4

4

4

OUTee (0UTeS)

0UTe7 (OUT15)

Variable Typ

USINT
USINT

UINT
UINT
UINT
UINT
UINT
UINT
UINT
UINT
UINT
UINT
UINT
UINT

COB-ID =
NodelD + ...

0x200
0x200

0x300
0x300
0x300
0x300
0x400
0x400
0x400
0x400
0x500
0x500
0x500
0x500

Bemerkung

Ausgangsbyte 0 (OUTO00...0UTO07)
Ausgangsbyte 1 (OUT08...0UT15)

PWM-Ausgang OUTO0
PWM-Ausgang OUTO1
PWM-Ausgang OUT02
PWM-Ausgang OUTO03
PWM-Ausgang OUT04
PWM-Ausgang OUTO05
PWM-Ausgang OUTO06
PWM-Ausgang OUTO7
PWM-Ausgang OUTO08
PWM-Ausgang OUTO09
PWM-Ausgang OUT10
PWM-Ausgang OUT11
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735 Systemmerker fiir das integrierte E/A-Modul ExB01

Inhalt
Systemmerker (E/A-MOTUI EXBOL) ....cccouuiieiiiiieeiiiiieeeiiieee et e e sbeteessbeeeessbneeessnbneeessbneeessnneeeesan 308
16270
Systemmerker (E/A-Modul ExB01)
15957

Fur das integrierte E/A-Modul des Geréats gibt es keine Systemmerker.
Die Ruckmeldungen erfolgen tber Process-Data-Objects (PDOSs) Uber die EDS-Datei.
— Kapitel Eingange: PDO-Mapping (E/A-Modul) (— S. 305)
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7.3.6 Fehlermeldungen fiir das E/A-Modul

Inhalt
=Y (O 0] o] (=] (TP PP PP PPP PP 309
SDOS FENIEIMEIAUNGEN ...ttt e e st e e e st e e e e sabr e e e e ebbeeeesbneeeesae 310
15891
EMCY-Objekte
15981

Folgende Fehlercodes gemal DSP-401 und DSP-301 werden unterstitzt:

EMCY-Code Error-Reg Zusatz-Code Beschreibung

0x6100 0x11 0x00 Internal Software

Uberlauf einer RX-Warteschlange
z.B. Frequenz der RX-PDOs ist zu gro3

Reset nur extern tber Eintrag in Index 0x1003 Subldx 00

0x6101 0x11 0x00 Internal Software

Uberlauf einer TX-Warteschlange
z.B. Gerat kommt nicht auf den Bus

Reset nur extern tber Eintrag in Index 0x1003 Subldx 00

0x8100 0x11 0x00 Monitoring (Guarding Error)

Fur die Zeit "guard time" « "life time factor" wird kein guard objekt
empfangen

Reset bei erneuter Kommunikation
0x8200 0x11 0x00 Monitoring (Synch Error)

Fir "communication cycle" wird kein synch objekt empfangen

Nur in OPEATIONAL
Reset bei Synch-OBJ oder PREOP

CANopen sieht nicht vor, dass zwei gleiche EMCY-Objekte hintereinander abgesetzt werden.
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SDOs Fehlermeldungen

15951
Folgende Meldungen werden im Fehlerfall erzeugt:

Index Subldx Parameter name Data type Default Details
0x1001 Error register ro | USINT 0 Fehlerregister bitcodiert gemaR Profil 301
zulassige Werte:

0b00oo 0000 = kein Fehler

0b0oO0 0001 = generic error
0b0001 0000 = communication error
0b1000 0000 = manufacturer specific

0x1003 0x0 Predefined error field rw | UDINT 0 Es wird eine Fehlerliste mit 4 Eintragen unterstiitzt
Number of entries
0x1 Error history ro | UDINT 0 Aufgetretener Fehler; codiert entsprechend EMCY-Liste

der zuletzt aufgetretene Fehler steht jeweils in Sub-Index
1

0x2 Error history ro UDINT 0 Aufgetretener Fehler; codiert entsprechend EMCY-Liste
0x3 Error history ro  UDINT 0 Aufgetretener Fehler; codiert entsprechend EMCY-Liste
Ox4 Error history ro  UDINT 0 Aufgetretener Fehler; codiert entsprechend EMCY-Liste
0x5 Error history ro | UDINT 0 Aufgetretener Fehler; codiert entsprechend EMCY-Liste
0x2020 0x0 Input — short to supply voltage | ro USINT 2 Largest sub-index supported
0x1 Short to supply voltage ro | USINT 0 0 = normal channels (bit coded)
INOO...INO7 1 = short circuit Ob--mn --- X = IN@®
@b---- --X- = INe1
@b---- -X-- = IN@2
@b---- X--- = INe3
@b---X ---- = INe4
@b--X- ---- = IN@5
@b-X-- ---- = IN@6
@bX--- ---- = INO7
0x2 Short to supply voltage ro | USINT 0 0 = normal channels (bit coded)
INO8...IN11 1 = short circuit Ob--nn - X = INes
@b---- --X- = IN@9
@b---- -X-- = IN1@
@b---- X--- = IN11
@b---X ---- = IN12
@b--X- ---- = IN13
@b-X-- ---- = IN14
@bX--- ---- = IN15
0x2021 0x0 Input — wire break ro  USINT 2 Largest sub-index supported
0x1 Wire break INOO...INO7 ro | USINT 0 0 = normal channels (bit coded)
1 = wire break Ob--nn - X = INO®
@b---- --X- = INO1
@b---- -X-- = IN@2
@b---- X--- = IN@3
@b---X ---- = IN0O4
@b--X- ---- = IN@5
@b-X-- ---- = IN@6
@bX--- ---- = INO7
0x2 Wire break IN08...IN11 ro | USINT 0 0 = normal channels (bit coded)
1 = wire break Ob-cnn - X = INes
@b---- --X- = IN@9
@b---- -X-- = IN1O
@b---- X--- = IN11
@b---X ---- = IN12
@b--X- ---- = IN13
@b-X-- ---- = IN14
@bX--- ---- = IN15
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Index Subldx Parameter name Data type Default Details
0x2022 0x0 Output - short circuit ro USINT 1 Largest sub-index supported
0x1 Short circuit OUTO00...0UT07 ro USINT 0 0 = normal channels (bit coded)
1 = short circuit Ob---n --- X = 0UT@9
@b---- --X- = ouUTe1l
@b---- -X-- = 0UT@2
@b---- X--- = 0UT@3
@b---X ---- = 0UTe4
@b--X- ---- = 0UT@S
@b-X-- ---- = 0UT@6
ObX--- ---- = ouTe7
0x2023 0x0 Output — open circuit ro USINT 1 Largest sub-index supported
0x1 Open circuit OUTO0...0UT07 ro | USINT 0 0 = normal channels (bit coded)
1 = open circuit Ob---- --- X = 0UT@9
@b---- --X- = OUTel
Ob---- -X-- = 0UTO2
@b---- X--- = 0UTe3
@b---X ---- = OUTe4
@b--X- ---- = 0UT@5
@b-X-- ---- = 0UT@6
@bX--- ---- = ouTe7
0x2024 0x0 Output — overload ro USINT 1 Largest sub-index supported
0x1 Overload OUT00...0UTO1 ro  USINT 0 0 = normal channels (bit coded)
1 = overload Ob---- --- X = 0UTO9
@b---- --X- = 0UTel
0x2025 0x0 Input analog — overcurrent ro  USINT 1 Largest sub-index supported
0x1 Overcurrent INQO...INO3 ro  USINT 0 0 = normal channels (bit coded)
1 = overcurrent Ob---- --- X = IN@O
@b---- --X- = INe1
@b---- -X-- = IN@2
@b---- X--- = IN@3
Legende

Data type: ro =read only / rw=read and write / wo = write only
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7.4 Fehler-Tabellen

Inhalt
= 0] =T O o o [T PSP P PP PPPPPPP P 312
=0 =T 0 T ] PSP PP PP PPPPPPP 318
= 0] =T o O N Y A O N\ [] o= o PSP PP PP PPPPPP P 318
19606
74.1 Fehler-Codes
Inhalt
FENIErUIrSACHE (L. BYLE) ...eiiiiiiieeiiieiee ettt ettt ettt e e e st e e e s bt e e e enbe e e e e anbneeeeannees 313
FENIEIQUEIIE (2. BYLE) ....eeeeeiitiiee ettt etttk e et e e e s b et e e e st et e e e enbn e e e e anbneeeennnns 314
Anwendungsspezifischer Fehler-Code (3. BYIE) ......coiuiiiiiiiiiieiiiie e 315
FENIEIKIASSE (4. BYLE) ...eeeeiiiiiiie ettt e et e e e it e e e it e e e e eabb e e e st ne e e e nnnes 315
Fehler-Codes: BEISPIEIE ..........ooi it e et e e e b e e e 316
12334

Ubersicht der Fehler-Codes, die von einigen Funktionsbausteinen ausgegeben werden.
Der 32-Bit-Fehler-Code besteht aus vier 8-Bit-Werten (DWORD).

4. Byte 3. Byte 2. Byte 1. Byte

Fehlerklasse anwendungsspezifischer Fehler-Code Fehlerquelle Fehlerursache
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Fehlerursache (1. Byte)

Wert

dez | hex
0 00
01

2 02
4 04
5 05
6 06
7 07
24 18
26 20
27 21
51 33
56 38
57 39
58 3A
59 3B
128 80
129 81
130 82
131 83
144 90
145 91
147 93
194 Cc2
224 EO
225 El
240 FO
241 F1
248 F8

Beschreibung

keine Fehlerursache
oder: anwendungsspezifischer Fehler

Bruch

Schluss

Uberlast
Unterspannung
Uberspannung
Stromregelung

Temperatur

Speichertest

Adresstest
Ganzzahl-Uberlauf oder: Division durch Null

FPU Underflow

FPU Overflow

FPU Division durch Null
FPU unspezifischer Fehler
CRC

Daten korrupt
Speicherschutz

keine Daten

Watchdog
Trap

Assertion fehlgeschlagen
CAN Busoff

Board Link Warnung (ExtendedController)
Board Link Fehler (ExtendedController)

Seriennummer

Laufzeitsystem abgelaufen

falscher Parameter
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Fehlerquelle (2. Byte)

Wert
dez | hex
0 00
1 01
2 02
3 03
8 08

16...31 10...1F
32...63 20...3F
64...79 40...4F
80..111 50...6F

128...131 80...83

144 90
145 91
146 92
147 93
148 94
149 95
150 96
151 97
152 98
153 99
154 9A
155 9B
156 9C
157 9D
158 9E
160 A0
161 Al
176 BO
177 B1
178 B2
179 B3
192 Cco
193 @i,
194 Cc2
196 C4
197 C5

Beschreibung

keine Fehlerquelle
oder: anwendungsspezifischer Fehler

CPU
Peripherie-Prozessor

Co-Prozessor
Floating-Point-Unit

Eingang 0...15 (Standard-Seite)

Eingang 0...31 (Extended-Seite)
Ausgang 0...15 (Standard-Seite)
Ausgang 0...31 (Extended-Seite)

CAN1..4

Relaisspannung VBBo (Standard-Seite)
Relaisspannung VBBr (Standard-Seite)
VBBo (Standard-Seite)

VBBr (Standard-Seite)

VBBs (Standard-Seite)

Klemme 15

Relaisspannung VBB1 (Extended-Seite)
Relaisspannung VBB2 (Extended-Seite)
Relaisspannung VBB3 (Extended-Seite)
Relaisspannung VBB4 (Extended-Seite)
VBBrel (Extended-Seite)

VBB1 (Extended-Seite)

VBB2 (Extended-Seite)

VBB3 (Extended-Seite)

VBB4 (Extended-Seite)

Analog-Multiplexer

Analog-Referenz

internes Flash
externes Flash
internes RAM

externes RAM

Code Startupper
Code Bootloader

Code Laufzeitsystem

Bootprojekt

Code Anwendungsprogramm
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Wert ;
dez | hex Beschreibung
198 C6 Scratch-Pad RAM
224 EO Systemdaten
225 El Systemeinstellungen
226 E2 Systeminformation
227 E3 Kalibrierdaten
228 E4 FRAM / MRAM (Anwenderbereich)

Anwendungsspezifischer Fehler-Code (3. Byte)

12338

() Bei einem anwendungsspezifischen Fehler ist vorgeschrieben:
ERRORCODE Byte 1 = Fehlerursache = 0x00
ERRORCODE Byte 2 = Fehlerquelle = 0x00

» Anwendungsspezifische Fehler mit ERROR_REPORT (— S. 221) der Steuerung melden.

Wert .
dez | hex Beschreibung
0 00 kein anwendungsspezifischer Fehler
>0 > 00 anwendungsspezifischer Fehler

Fehlerklasse (4. Byte)

19271

@ Diese Angaben gelten nur, wenn Eingang TEST = FALSE.

Beschreibung

0 00 kein Fehler

allgemeiner Fehler, nicht sicherheitsrelevant
1 01 > Fehlermerker, Fehler-Code
> Fehler ricksetzen moglich

ERROR STOP
> Fehler-Code
3 03 > Anwendungsprogramm abgebrochen
> sicherer Zustand
» Power-Off-On-Reset erforderlich

fataler Fehler

Fehler-Code

Anwendungsprogramm abgebrochen
sicherer Zustand

Gerat startet neu (Soft-Reset)

\%

vV V V

14025

() Fatale Fehler und ERROR STOP sind in der Anwendung nur dann sichtbar, wenn beim Auftreten
des Fehlers der TEST-Eingang bereits aktiv ist.

Wenn TEST-Eingang = FALSE:

+ ein ERROR STOP fihrt zum STOP der Steuerung

« ein fataler Fehler fihrt zum Neustart der Steuerung
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Fehler-Codes: Beispiele

Byte 2 V Byte1 V¥
Fehlerquelle [hex] Fehlerursache [hex] Beschreibung Funktionsbaustein
10..1F 01 Leiterbruch Ixx INPUT_ANALOG
20..3F (Ex) 01 Leiterbruch Ixx_E INPUT_ANALOG_E
40..4F 01 Leiterbruch Qxx
50...6F (Ex) 01 Leiterbruch Qxx_E
10..1F 02 Kurzschluss Ixx INPUT_ANALOG
20..3F (Ex) 02 Kurzschluss Ixx_E INPUT_ANALOG_E
40..4F 02 Kurzschluss Qxx
50..6F (Ex) 02 Kurzschluss Qxx_E
10..1F 04 Uberstrom Ixx INPUT_ANALOG
20..3F (Ex) 04 Uberstrom Ixx_E INPUT_ANALOG_E
40..4F 04 Uberlast Qxx
50..6F (EX) 04 Uberlast Qxx_E
90 05 Unterspannung Relaisspannung VBBs
91 05 Unterspannung Relaisspannung VBBr
92 05 Unterspannung VBBo
93 05 Unterspannung VBBr
94 05 Unterspannung VBBs
95 05 Unterspannung Klemme 15
96..99 (Ex) 05 Unterspannung Relaisspannung VBBx
9A (Ex) 05 Unterspannung VBBrel
9B..9E (Ex) 05 Unterspannung VBBx
0 06 Uberspannung Relaisspannung VBBs
91 06 Uberspannung Relaisspannung VBBr
92 06 Uberspannung VBBo
93 06 Uberspannung VBBr
%4 06 Uberspannung VBBs > 34 V/
95 06 Uberspannung Klemme 15
96...99 (Ex) 06 Uberspannung Relaisspannung VBBx
9A (Ex) 06 Uberspannung VBBrel
9B..9E (Ex) 06 Uberspannung VBBx
40..4F 07 Stromregelung Qxx
50..6F (Ex) 07 Stromregelung Qxx_E
10...1F 08 (safe) Safety-Diagnose am Stromeingang
10..1F 09 (safe) Safety-Diagnose am Spannungseingang
40..4F 0A (safe) Safety-Diagnose am aktivierten Ausgang ("stuck at 1", Querschluss)
10..17 0B (safe) Safety-Diagnose am SafetySwitch SAFETY_SWITCH
A0 0C (safe) Analogwerte Ueberwachung /Multiplexer SAFETY_SWITCH
40..4F 0D (safe) Safety-Diagnose am deaktivierten Ausgang ("stuck at 1")
00 18 Temperaturfehler
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Byte 2 V  Byte1
Fehlerquelle [hex] Fehlerursache [hex] Beschreibung Funktionsbaustein
90...91 19 (safe) Kontaktfehler Relais VBBo / VBBr
B3 20 Speichertest im RAM fehlgeschlagen
E4 20 Speichertest im FRAM/MRAM fehlgeschlagen
B3 21 (safe) Adresstest im RAM fehigeschlagen
01 30 (safe) Falscher / fehlender Interrupt
01 31 (safe) Fehler Zeitbasis CPU
08 39 Floating-Point Overflow
08 3A Floating-Point Division durch 0
08 3B unspezifizierter Floating-Point-Fehler
C2 80 Priifsummenfehler im LZS-Code (ifm-Code)
C3 (safe) 80 Priifsummenfehler im PCP-Daten-RAM
C4 80 Prifsummenfehler im Bootprojekt
C5 80 Priifsummenfehler im Anwendungsprogramm-Code
C6 80 Priifsummenfehler im SP-RAM
C7 (safe) 80 Priifsummenfehler im PCP-Code-RAM
EO 80 Prifsummenfehler in den Systemdaten
E1 80 Prifsummenfehler in den Systemvariablen
E2 80 Prifsummenfehler in den Systemparametern
E3 80 Prifsummenfehler in den Kalibrierdaten
B3 81 Defekte Daten im RAM
E3 83 Kalibrierdaten korrupt
04 92 (safe) Safety-Core gestoppt
05 92 (safe) Fehler Safety-Code
80...83 C1 CANx Warning
80...83 C2 CANx Busoff
80...83 C3 (safe) CANsafety Empfangsfehler
80...83 C4 (safe) CANsafety Sendefehler
80, 82 C5 (safe) CANsafety-Konfiguration korrupt
00 (Ex) E1 Board-Link-Fehler
00 FO Fehler Seriennummer
00 F1 Laufzeitsystem abgelaufen
00 F8 Parameterfehler Alle FBs mit ERROR Ausgang
10..1F F8 Parameterfehler x Sg\lTFilIJI\JTFjﬁ"\r"_Al\l;IggE
20..3F (Ex) F8 Parameterfehler Ixx_E S?TTJEG??I\%SEEE
Parameterfehler Qxx SET_OUTPUT_MODE
Parameterfehler Qxx_E SET_OUTPUT_MODE_E
05 (safe) ErrorCode Fehler Safety-Code
06 (safe) TraplD Fehler Safety-Code Trap
Legende:

(Ex) = gilt nur fur ExtendedController
(safe) = gilt nur fur SafetyController

317



ifm Programmierhandbuch ecomatmobile Controller (CR0033, CR0133) Laufzeitsystem V02.00.03

Anhang

2018-01-10

Fehler-Tabellen

Die resultierende Fehlerklasse (= Byte 4) ergibt sich aus dem Zusammenhang der Situation und

Parametrierung. Byte 3 (anwendungsspezifischer Fehler-Code) ist hier immer = 0.

742 Fehlermerker

— Kapitel Systemmerker (— S. 230)

743 Fehler: CAN/ CANopen

— Systemhandbuch "Know-How ecomatmobile”
— Kapitel CAN / CANopen: Fehler und Fehlerbehandlung

EMCY-Codes: CANXx

Die Angaben fiir CANXx gelten fur jede der CAN-Schnittstellen.

EMCY-Code Objekt
Objekt 0x1003  0x1001

Byte0 Byte1 Byte2
[hex] [hex]  [hex]

herstellerspezifische Informationen

Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7

00 80 1
00 81 1
10 81 1
1 81 1
30 81 1

EMCY-Codes: E/As, System (Standard-Seite)

Beschreibung

CANx Monitoring SYNC-Error (nur Slave)
CANx Warngrenze (> 96)

CANx Empfangspuffer Uberlauf

CANx Sendepuffer Uberlauf

CANx Guard-/Heartbeat-Error (nur Slave)

Die folgenden EMCY-Meldungen werden in folgenden Fallen automatisch versendet:

+ als CANopen-Master: wenn CANx_MASTER_EMCY_HANDLER (— S. 84) zyklisch aufgerufen wird

+ als CANopen-Slave: wenn CANx_SLAVE_EMCY_HANDLER (— S. 94) zyklisch aufgerufen wird

EMCY-Code Objekt
Objekt 0x1003  0x1001

Byte0 Byte1 Byte2
[hex]  [hex] [hex]

herstellerspezifische Informationen

Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7

00 21 03 107...100 115...108
08 21 03 107...100 [15...108
10 21 03 107...100 [15...108

00 23 03  Q07..Q00 Q15...Q08
08 23 03  Q07..Q00 Q15...Q08
00 31 05
00 33 05
08 33 05
00 42 09

Beschreibung

Leiterbruch Eingénge
Kurzschluss Eingange
Uberstrom 0...20 mA
Leiterbruch Ausgange
Kurzschluss Ausgange
Versorgungsspannung VBBs
Ausgangsspannung VBBo
Ausgangsspannung VBBr

Ubertemperatur
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8 Begriffe und Abkiirzungen
A

Adresse

Das ist der ,Name*" des Teilnehmers im Bus. Alle Teilnehmer benétigen eine unverwechselbare,
eindeutige Adresse, damit der Austausch der Signale fehlerfrei funktioniert.

Anleitung

Ubergeordnetes Wort fiir einen der folgenden Begriffe:
Montageanleitung, Datenblatt, Benutzerinformation, Bedienungsanleitung, Geratehandbuch,
Installationsanleitung, Onlinehilfe, Systemhandbuch, Programmierhandbuch, usw.

Anwendungsprogramm

Software, die speziell fir die Anwendung vom Hersteller in die Maschine programmiert wird. Die
Software enthélt Gblicherweise logische Sequenzen, Grenzwerte und Ausdriicke zum Steuern der
entsprechenden Ein- und Ausgénge, Berechnungen und Entscheidungen.

Architektur
Spezifische Konfiguration von Hardware- und/oder Software-Elementen in einem System.

B

Baud

Baud, Abk.: Bd = Mal3einheit fir die Geschwindigkeit bei der Datenilibertragung. Baud ist nicht zu
verwechseln mit "bits per second" (bps, Bit/s). Baud gibt zwar die Anzahl von Zustandsénderungen
(Schritte, Takte) pro Sekunde auf einer Ubertragungsstrecke an. Aber es ist nicht festgelegt, wie viele
Bits pro Schritt Ubertragen werden. Der Name Baud geht auf den franzdsischen Erfinder J. M. Baudot
zurilick, dessen Code flr Telexgerate verwendet wurde.

1 MBd = 1024 x 1024 Bd = 1 048 576 Bd

BestimmungsgemaRe Verwendung

Das ist die Verwendung eines Produkts in Ubereinstimmung mit den in der Anleitung bereitgestellten
Informationen.

Bootloader

Im Auslieferungszustand enthalten ecomatmobile-Controller nur den Bootloader.

Der Bootloader ist ein Startprogramm, mit dem das Laufzeitsystem und das Anwendungsprogramm
auf dem Gerat nachgeladen werden kénnen.

Der Bootloader enthélt Grundroutinen...

» zur Kommunikation der Hardware-Module untereinander,

» zum Nachladen des Laufzeitsystems.

Der Bootloader ist das erste Software-Modul, das im Gerat gespeichert sein muss.

Bus
Serielle Dateniuibertragung mehrerer Teilnehmer an derselben Leitung.
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C

CAN

CAN = Controller Area Network
CAN gilt als Feldbussystem fiir gréRere Datenmengen, das prioritatengesteuert arbeitet. Es gibt
mehrere héhere Protokolle, die auf CAN aufsetzen, z. B. 'CANopen' oder 'J1939'.

CAN-Stack

CAN-Stack = Software-Komponente, die sich um die Verarbeitung von CAN-Telegramme kiimmert.

CiA

CiA = CAN in Automation e.V.

Anwender- und Herstellerorganisation in Erlangen, Deutschland. Definitions- und Kontrollorgan fir das
CANopen-Protokoll.

Homepage — www.can-cia.org

CiA DS 304

DS = Draft Standard
CANopen-Gerateprofil fur sichere Kommunikation

CiA DS 401

DS = Draft Standard
CANopen-Gerateprofil fur digitale und analoge E/A-Baugruppen

CiA DS 402

DS = Draft Standard
CANopen-Gerateprofil fur Antriebe

CiA DS 403

DS = Draft Standard
CANopen-Gerateprofil fir Bediengerate

CiA DS 404

DS = Draft Standard
CANopen-Gerateprofil fir Messtechnik und Regler

CiA DS 405

DS = Draft Standard
CANopen-Spezifikation der Schnittstelle zu programmierbaren Steuerungen (IEC 61131-3)

CiA DS 406

DS = Draft Standard
CANopen-Gerateprofil fir Drehgeber / Encoder

CiA DS 407

DS = Draft Standard
CANopen-Anwendungsprofil fir den 6ffentlichen Nahverkehr
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COB-ID

COB = Communication Object = Kommunikationsobjekt

ID = Identifier = Kennung
ID eines CANopen-Kommunikationsobjekts

Entspricht dem Identifier der CAN-Nachricht, mit der das Kommunikationsobjekt iber den CAN-Bus

gesendet wird.

CODESYS

CODESYS® ist eingetragene Marke der 3S — Smart Software Solutions GmbH, Deutschland.
'CODESYS for Automation Alliance™ vereinigt Firmen der Automatisierungsindustrie, deren
Hardware-Geréte alle mit dem weit verbreiteten IEC 61131-3 Entwicklungswerkzeug CODESYS®

programmiert werden.
Homepage — www.codesys.com

CSV-Datei

CSV = Comma Separated Values (auch: Character Separated Values)

Eine CSV-Datei ist eine Textdatei zur Speicherung oder zum Austausch einfach strukturierter Daten.

Die Dateinamen-Erweiterung lautet . csv.
Beispiel: Quell-Tabelle mit Zahlenwerten:

Wert 1.0 Wert 1.1
Wert 2.0 Wert 2.1
Wert 3.0 Wert 3.1

Daraus entsteht folgende CSV-Datei:

Wert 1.0;Wert 1.1;Wert 1.2;Wert 1.3
Wert 2.0;Wert 2.1;Wert 2.2;Wert 2.3
Wert 3.0;Wert 3.1;Wert 3.2;Wert 3.3

Abhangig vom Datentyp kénnen unterschiedlich groRe Werte gespeichert werden.

D
Datentyp
Datentyp min. Wert
BOOL FALSE
BYTE 0
WORD 0
DWORD 0
SINT -128
USINT 0
INT -32 768
UINT 0
DINT -2 147 483 648
UDINT 0
REAL -3,402823466 + 10
ULINT 0
STRING

Wert 1.2
Wert 2.2

Wert 3.2

max. Wert
TRUE
255
65535
4294 967 295
127
255
32767
65 535
2 147 483 647
4294 967 295
3,402823466 * 10%
18 446 744 073 709 551 615

Wert 1.3
Wert 2.3

Wert 3.3

GroRe im Speicher
8 Bit=1Byte
8 Bit = 1 Byte

16 Bit = 2 Bytes
32 Bit =4 Bytes
8 Bit = 1 Byte
8 Bit = 1 Byte
16 Bit = 2 Bytes
16 Bit = 2 Bytes
32 Bit = 4 Bytes
32 Bit =4 Bytes
32 Bit = 4 Bytes
64 Bit = 8 Bytes

number of char. + 1
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DC

Direct Current = Gleichstrom

Diagnose

Bei der Diagnose wird der "Gesundheitszustand" des Gerétes geprtft. Es soll festgestellt werden, ob
und gegebenenfalls welche —Fehler im Gerét vorhanden sind.

Je nach Gerat kdnnen auch die Ein- und Ausgange auf einwandfreie Funktion Gberwacht werden:
- Drahtbruch,
- Kurzschluss,
- Wert aul3erhalb des Sollbereichs.

Zur Diagnose koénnen Konfigurations-Dateien herangezogen werden, die wahrend des "normalen”
Betriebs des Gerétes erzeugt wurden.

Der korrekte Start der Systemkomponenten wird wahrend der Initialisierungs- und Startphase
Uberwacht.

Zur weiteren Diagnose kdnnen auch Selbsttests durchgefuhrt werden.

Dither

to dither (engl.) = schwanken / zittern.

Dither ist ein Bestandteil der -PWM-Signale zum Ansteuern von Hydraulik-Ventilen. Fir die
elektromagnetischen Antriebe von Hydraulik-Ventilen hat sich herausgestellt, dass sich die Ventile viel
besser regeln lassen, wenn das Steuersignal (PWM-Impulse) mit einer bestimmten Frequenz der
PWM-Frequenz uberlagert wird. Diese Dither-Frequenz muss ein ganzzahliger Teil der PWM-
Frequenz sein.

DLC

Data Length Code = bei CANopen die Anzahl der Daten-Bytes in einer Nachricht.
Fur -SDO: DLC =8

DRAM

DRAM = Dynamic Random Access Memory.

Technologie fir einen elektronischen Speicherbaustein mit wahlfreiem Zugriff (Random Access
Memory, RAM). Das speichernde Element ist dabei ein Kondensator, der entweder geladen oder
entladen ist. Uber einen Schalttransistor wird er zuganglich und entweder ausgelesen oder mit neuem
Inhalt beschrieben. Der Speicherinhalt ist fliichtig: die gespeicherte Information geht bei fehlender
Betriebsspannung oder zu spater Wiederauffrischung verloren.

DTC

DTC = Diagnostic Trouble Code = Fehler-Code
Beim Protokoll J1939 werden Stérungen und Fehler Uber zugeordnete Nummern — den DTCs —
verwaltet und gemeldet.

E

ECU

(1) Electronic Control Unit = Steuergerat oder Mikrocontroller
(2) Engine Control Unit = Steuergerat eines Motors

322



ifm Programmierhandbuch ecomatmobile Controller (CR0033, CR0133) Laufzeitsystem V02.00.03 2018-01-10
Begriffe und Abkiirzungen

EDS-Datei

EDS = Electronic Data Sheet = elektronisch hinterlegtes Datenblatt, z.B. fir:

« Datei fir das Objektverzeichnis im CANopen-Master,

* CANopen-Gerétebeschreibungen.
Via EDS koénnen vereinfacht Gerate und Programme ihre Spezifikationen austauschen und
gegenseitig beriicksichtigen.

Embedded Software

System-Software, Grundprogramm im Gerat, praktisch das —Laufzeitsystem.

Die Firmware stellt die Verbindung her zwischen der Hardware des Gerates und dem
Anwendungsprogramm. Die Firmware wird vom Hersteller der Steuerung als Teil des Systems
geliefert und kann vom Anwender nicht verandert werden.

EMCY

Abkirzung fir Emergency (engl.) = Notfall
Nachricht im CANopen-Protokoll, mit der Fehler gemeldet werden.

EMV

EMV = Elektro-Magnetische Vertréaglichkeit.

Gemal} der EG-Richtlinie (2004/108/EG) zur elektromagnetischen Vertraglichkeit (kurz EMV-
Richtlinie) werden Anforderungen an die Fahigkeit von elektrischen und elektronischen Apparaten,
Anlagen, Systemen oder Bauteilen gestellt, in der vorhandenen elektromagnetischen Umwelt
zufriedenstellend zu arbeiten. Die Gerate durfen ihre Umgebung nicht stéren und durfen sich von
aulerlichen elektromagnetischen Stérungen nicht unguinstig beeinflussen lassen.

Ethernet

Ethernet ist eine weit verbreitete, herstellerneutrale Netzwerktechnologie, mit der Daten mit einer
Geschwindigkeit von 10 bis 10 000 Millionen Bit pro Sekunde (Mbps) Gibertragen werden kénnen.
Ethernet gehort zu der Familie der sogenannten ,bestmdglichen Dateniubermittiung” auf einem nicht
exklusiven Ubertragungsmedium. 1972 entwickelt, wurde das Konzept 1985 als IEEE 802.3
spezifiziert.

EUC

EUC = Equipment Under Control (kontrollierte Einrichtung).

EUC ist eine Einrichtung, Maschine, Gerat oder Anlage, verwendet zur Fertigung, Stoffumformung,
zum Transport, zu medizinischen oder anderen Tatigkeiten (— IEC 61508-4, Abschnitt 3.2.3). Das
EUC umfasst also alle Einrichtungen, Maschinen, Gerate oder Anlagen, die —Gefahrdungen
verursachen kdnnen und fir die sicherheitsgerichtete Systeme erforderlich sind.

Falls eine vernunftigerweise vorhersehbare Aktivitat oder Inaktivitat zu durch das EUC verursachten
Gefahrdungen mit unvertretbarem Risiko fuhrt, sind Sicherheitsfunktionen erforderlich, um einen
sicheren Zustand fiir das EUC zu erreichen oder aufrecht zu erhalten. Diese Sicherheitsfunktionen
werden durch ein oder mehrere sicherheitsgerichtete Systeme ausgefuhrt.

F

Fehlanwendung

Das ist die Verwendung eines Produkts in einer Weise, die vom Konstrukteur nicht vorgesehen ist.
Eine Fehlanwendung fiihrt meist zu einer —-Gefahrdung von Personen oder Sachen.

Vor vernunftigerweise, vorhersehbaren Fehlanwendungen muss der Hersteller des Produkts in seinen
Benutzerinformationen warnen.

323



ifm Programmierhandbuch ecomatmobile Controller (CR0033, CR0133) Laufzeitsystem V02.00.03 2018-01-10
Begriffe und Abkiirzungen

FiFo
FIFO (First In, First Out) = Arbeitsweise des Stapelspeichers: Das Datenpaket, das zuerst in den

Stapelspeicher geschrieben wurde, wird auch als erstes gelesen. Pro Identifier steht ein solcher
Zwischenspeicher (als Warteschlange) zur Verfigung.

Flash-Speicher

Flash-ROM (oder Flash-EPROM oder Flash-Memory) kombiniert die Vorteile von Halbleiterspeicher
und Festplatten. Die Daten werden allerdings wie bei einer Festplatte blockweise in Datenblécken zu
64, 128, 256, 1024, ... Byte zugleich geschrieben und geldscht.

Vorteile von Flash-Speicher
e Die gespeicherten Daten bleiben auch bei fehlender Versorgungsspannung erhalten.

e Wegen fehlender beweglicher Teile ist Flash gerduschlos, unempfindlich gegen Erschiitterungen
und magnetische Felder.

Nachteile von Flash-Speicher

e Begrenzte Zahl von Schreib- bzw. Léschvorgangen, die eine Speicherzelle vertragen kann:
» Multi-Level-Cells: typ. 10 000 Zyklen
* Single-Level-Cells: typ. 100 000 Zyklen

e Da ein Schreibvorgang Speicherblécke zwischen 16 und 128 kByte gleichzeitig beschreibt,
werden auch Speicherzellen beansprucht, die gar keiner Veranderung bedurfen.

FRAM

FRAM, oder auch FeRAM, bedeutet Ferroelectric Random Access Memory. Der Speicher- und
Léschvorgang erfolgt durch eine Polarisationséanderung in einer ferroelektrischen Schicht.
Vorteile von FRAM gegeniber herkdmmlichen Festwertspeichern:

* nicht fllichtig,

» kompatibel zu gadngigen EEPROMSs, jedoch:

* Zugriffszeit ca. 100 ns,

« fast unbegrenzt viele Zugriffszyklen moglich.

H

Heartbeat

Heartbeat (engl.) = Herzschlag.
Die Teilnehmer senden regelmafig kurze Signale. So kdnnen die anderen Teilnehmer prifen, ob ein
Teilnehmer ausgefallen ist.

HMI

HMI = Human Machine Interface = Mensch-Maschine-Schnittstelle

ID - Identifier
ID = Identifier = Kennung

Name zur Unterscheidung der an einem System angeschlossenen Gerate / Teilnehmer oder der
zwischen den Teilnehmern ausgetauschten Nachrichtenpakete.
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IEC 61131

Norm: Grundlagen Speicherprogrammierbarer Steuerungen
* Teil 1: Allgemeine Informationen

* Teil 2: Betriebsmittelanforderungen und Prifungen

* Teil 3: Programmiersprachen

* Teil 5: Kommunikation

* Teil 7: Fuzzy-Control-Programmierung

IEC-User-Zyklus
IEC-User-Zyklus = SPS-Zyklus im CODESYS-Anwendungsprogramm.

IP-Adresse

IP = Internet Protocol = Internet-Protokoll.

Die IP-Adresse ist eine Nummer, die zur eindeutigen Identifizierung eines Internet-Teilnehmers
notwendig ist. Zur besseren Ubersicht wird die Nummer in 4 dezimalen Werten geschrieben, z. B.
127.215.205.156.

ISO 11898

Norm: Stralenfahrzeuge — CAN-Protokoll

» Teil 1: Bit-Ubertragungsschicht und physikalische Zeichenabgabe
* Teil 2: High-speed medium access unit

* Teil 3: Fehlertolerante Schnittstelle fur niedrige Geschwindigkeiten
* Teil 4: Zeitgesteuerte Kommunikation

* Teil 5: High-speed medium access unit with low-power mode

ISO 11992

Norm: StraBenfahrzeuge — Austausch von digitalen Informationen tber elektrische Verbindungen
zwischen Zugfahrzeugen und Anhéngefahrzeugen

» Teil 1: Bit-Ubertragungsschicht und Sicherungsschicht

* Teil 2: Anwendungsschicht fur die Bremsausristung

* Teil 3: Anwendungsschicht fir andere als die Bremsausristung

* Teil 4: Diagnose

ISO 16845

Norm: Stralenfahrzeuge — Steuergeratenetz (CAN) — Prifplan zu Konformitéat

J

J1939
— SAE J1939

K

Klemme 15
Klemme 15 ist in Fahrzeugen die vom Ziindschloss geschaltete Plusleitung.
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L

Laufzeitsystem

Grundprogramm im Gerat, stellt die Verbindung her zwischen der Hardware des Gerates und dem
Anwendungsprogramm.
— Kapitel Software-Module fiir das Gerat (— S. 38)

LED

LED = Light Emitting Diode = Licht aussendende Diode.
Leuchtdiode, auch Luminiszenzdiode, ein elektronisches Element mit hoher, farbiger Leuchtkraft auf
kleinem Volumen bei vernachléassigbarer Verlustleistung.

Link
Ein Link ist ein Querverweis zu einer anderen Stelle im Dokument oder auf ein externes Dokument.

LSB
Least Significant Bit/Byte = Niederwertigstes Bit/Byte in einer Reihe von Bit/Bytes.

MAC-ID

MAC = Manufacturer's Address Code

= Hersteller-Seriennummer.

—ID = Identifier = Kennung

Jede Netzwerkkarte verflgt Gber eine so genannte MAC-Adresse, ein unverwechselbarer, auf der
ganzen Welt einzigartiger Zahlencode — quasi eine Art Seriennummer. So eine MAC-Adresse ist eine
Aneinanderreihung von 6 Hexadezimalzahlen, etwa "00-0C-6E-D0-02-3F".

Master

Wickelt die komplette Organisation auf dem —Bus ab. Der Master entscheidet tiber den zeitlichen
Buszugriff und fragt die —Slaves zyklisch ab.

MMI = Mensch-Maschine-Interface
— HMI (— S. 324)

MRAM

MRAM = Magnetoresistive Random Access Memory

Die Informationen werden mit magnetischen Ladungselementen gespeichert. Dabei wird die
Eigenschaft bestimmter Materialien ausgenutzt, die ihren elektrischen Widerstand unter dem Einfluss
magnetischer Felder andern.
Vorteile von MRAM gegeniiber herkémmlichen Festwertspeichern:

* nicht flichtig (wie FRAM), jedoch:

* Zugriffszeit nur ca. 35 ns,

* unbegrenzt viele Zugriffszyklen moglich.

MSB
Most Significant Bit/Byte = Hochstwertiges Bit/Byte einer Reihe von Bits/Bytes.
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N

NMT

NMT = Network Management = Netzwerk-Verwaltung (hier: im CANopen-Protokoll).
Der NMT-Master steuert die Betriebszustéande der NMT-Slaves.

Node
Node (engl.) = Knoten. Damit ist ein Teilnehmer im Netzwerk gemeint.

Node Guarding

Node (engl.) = Knoten, hier: Netzwerkteilnehmer

Guarding (engl.) = Schutz

Parametrierbare, zyklische Uberwachung von jedem entsprechend konfigurierten —Slave. Der
—Master pruft, ob die Slaves rechtzeitig antworten. Die Slaves prifen, ob der Master regelmafiig
anfragt. Somit konnen ausgefallene Netzwerkteilnehmer schnell erkannt und gemeldet werden.

0]

Obj / Objekt

Oberbegriff fir austauschbare Daten / Botschaften innerhalb des CANopen-Netzwerks.

Objektverzeichnis

Das Objektverzeichnis OBV enthélt alle CANopen-Kommunikationsparameter eines Geréates, sowie
geratespezifische Parameter und Daten.

oBvV

Das Objektverzeichnis OBV enthélt alle CANopen-Kommunikationsparameter eines Gerates, sowie
geratespezifische Parameter und Daten.

OPC

OPC = OLE for Process Control = Objektverkniipfung und -einbettung fiir Prozesssteuerung
Standardisierte Software-Schnittstelle zur herstellerunabhédngigen Kommunikation in der
Automatisierungstechnik

OPC-Client (z.B. Gerat zum Parametrieren oder Programmieren) meldet sich nach dem Anschliel3en
am OPC-Server (z.B. Automatisierungsgerat) automatisch bei diesem an und kommuniziert mit ihm.

operational

Operational (engl.) = betriebsbereit
Betriebszustand eines CANopen-Teilnehmers. In diesem Modus kdnnen —-SDOs, —NMT-
Kommandos und —PDOs Ubertragen werden.

P

PC-Karte
— PCMCIA-Karte
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PCMCIA-Karte

PCMCIA = Personal Computer Memory Card International Association, ein Standard fur
Erweiterungskarten mobiler Computer.

Seit der Einfiihrung des Cardbus-Standards 1995 werden PCMCIA-Karten auch als PC-Karte (engl.:
PC Card) bezeichnet.

PDM

PDM = Process and Dialog Module = Prozess- und Dialog-Monitor.
Gerat zur Kommunikation des Bedieners mit der Maschine / Anlage.

PDO

PDO = Process Data Object = Nachrichten-Objekt mit Prozessdaten.

Die zeitkritischen Prozessdaten werden mit Hilfe der "Process Data Objects” (PDOs) uUbertragen. Die
PDOs kénnen beliebig zwischen den einzelnen Knoten ausgetauscht werden (PDO-Linking).
Zusatzlich wird festgelegt, ob der Datenaustausch ereignisgesteuert (asynchron) oder synchronisiert
erfolgen soll. Je nach der Art der zu tibertragenden Daten kann die richtige Wahl der Ubertragungsart
zu einer erheblichen Entlastung des —CAN-Bus fihren.

Dem Protokoll entsprechend, sind diese Dienste nicht bestatigte Dienste: es gibt keine Kontrolle, ob
die Nachricht auch beim Empfanger ankommt. Netzwerkvariablen-Austausch entspricht einer "1-zu-n-
Verbindung" (1 Sender zu n Empfangern).

PDU

PDU = Protocol Data Unit = Protokoll-Daten-Einheit.

Die PDU ist ein Begriff aus dem —CAN-Protokoll -SAE J1939. Sie bezeichnet einen Bestandteil der
Zieladresse (PDU Format 1, verbindungsorientiert) oder der Group Extension (PDU Format 2,
nachrichtenorientiert).

PES

Programable electronic system = Programmierbares elektronisches System ...
« zur Steuerung, zum Schutz oder zur Uberwachung,
« auf der Basis einer oder mehrerer programmierbarer Gerate,
« einschlief3lich aller Elemente dieses Systems, wie Ein- und Ausgabegeréate.

PGN

PGN = Parameter Group Number = Parameter-Gruppennummer
PGN = 6 Null-Bits + 1 Bit reserviert + 1 Bit Data Page + 8 Bit PDU Format (PF) + 8 PDU Specific (PS)
Die Parameter-Gruppennummer ist ein Begriff aus dem —CAN-Protokoll -SAE J1939.

PID-Regler

Der PID-Regler (proportional—integral—derivative controller) besteht aus folgenden Anteilen:
* P = Proportional-Anteil

* | = Integral-Anteil

« D = Differential-Anteil (jedoch nicht beim Controller CR04nn, CR253n).

Piktogramm

Piktogramme sind bildhafte Symbole, die eine Information durch vereinfachte grafische Darstellung
vermitteln (— Kapitel Was bedeuten die Symbole und Formatierungen? (— S. 7)).
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Pre-Op

Pre-Op = PRE-OPERATIONAL mode (engl.) = Zustand vor 'betriebsbereit'.

Betriebszustand eines CANopen-Teilnehmers. Nach dem Einschalten der Versorgungsspannung geht
jeder Teilnehmer automatisch in diesem Zustand. Im CANopen-Netz kénnen in diesem Modus nur
—SDOs und -NMT-Kommandos ubertragen werden, jedoch keine Prozessdaten.

Prozessabbild

Mit Prozessabbild bezeichnet man den Zustand der Ein- und Ausgange, mit denen die SPS innerhalb
eines —Zyklusses arbeitet.

e Am Zyklus-Beginn liest die SPS die Zustande aller Eingénge in das Prozessabbild ein.
Wahrend des Zyklusses kann die SPS Anderungen an den Eingangen nicht erkennen.

e Im Laufe des Zyklusses werden die Ausgange nur virtuell (im Prozessabbild) gedndert.
e Am Zyklus-Ende schreibt die SPS die virtuellen Ausgangszustande auf die realen Ausgéange.

PWM

PWM = Puls-Weiten-Modulation

Bei dem PWM-Ausgangssignal handelt es sich um ein getaktetes Signal zwischen GND und
Versorgungsspannung.

Innerhalb einer festen Periode (PWM-Frequenz) wird das Puls-/Pausenverhaltnis variiert. Durch die
angeschlossene Last stellt sich je nach Puls-/Pausenverhaltnis der entsprechende Effektivstrom ein.

R

ratiometrisch

Ratio (lat.) = Verhaltnis

Messungen kénnen auch ratiometrisch erfolgen = Verhaltnismessung. Wenn das Ausgangssinal eines
Sensors proportional zu seiner Versorgungsspannung ist, kann durch ratiometrische Messung

(= Messung im Verhaltnis zur Versorgung) der Einfluss von Schwankungen der Versorgung reduziert,
im Idealfall sogar beseitigt werden.

— Analogeingang

RAW-CAN

RAW-CAN bezeichnet das reine —CAN-Protokoll, das ohne ein zuséatzliches Kommunikationsprotokoll
auf dem CAN-Bus (auf ISO/OSI-Schicht 2) arbeitet. Das CAN-Protokoll ist international nach

—I1S0 11898-1 definiert und garantiert zusatzlich in —1SO 16845 die Austauschbarkeit von CAN-
Chips.

remanent

Remanente Daten sind gegen Datenverlust bei Spannungsausfall geschiitzt.

Z.B. kopiert das —Laufzeitsystem die remanenten Daten automatisch in einen —Flash-Speicher,
sobald die Spannungsversorgung unter einen kritischen Wert sinkt. Bei Wiederkehr der
Spannungsversorgung ladt das Laufzeitsystem die remanenten Daten zuriick in den Arbeitsspeicher.
Dagegen sind die Daten im Arbeitsspeicher einer Steuerung fliichtig und bei Unterbrechung der
Spannungsversorgung normalerweise verloren.

ro

ro = read only (engl.) = nur lesen
Unidirektionale Datentbertragung: Daten kénnen nur gelesen werden, jedoch nicht veréndert.
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RTC

RTC = Real Time Clock = Echtzeituhr
Liefert (batteriegepuffert) aktuell Datum und Uhrzeit. Haufiger Einsatz beim Speichern von
Fehlermeldungsprotokollen.

rw

rw = read/write (engl.) = lesen und schreiben
Bidirektionale Datenuibertragung: Daten kdnnen sowohl gelesen als auch veréndert werden.

S

SAE J1939

Das Netzwerkprotokoll SAE J1939 beschreibt die Kommunikation auf einem —CAN-Bus in
Nutzfahrzeugen zur Ubermittlung von Diagnosedaten (z.B.Motordrehzahl, Temperatur) und
Steuerungsinformationen.

Norm: Recommended Practice for a Serial Control and Communications Vehicle Network

* Teil 2: Agricultural and Forestry Off-Road Machinery Control and Communication Network

* Teil 3: On Board Diagnostics Implementation Guide

* Teil 5: Marine Stern Drive and Inboard Spark-Ignition Engine On-Board Diagnostics Implementation
Guide

* Teil 11: Physical Layer — 250 kBits/s, Shielded Twisted Pair

* Teil 13: Off-Board Diagnostic Connector

* Teil 15: Reduced Physical Layer, 250 kBits/s, Un-Shielded Twisted Pair (UTP)

* Teil 21: Data Link Layer

* Teil 31: Network Layer

* Teil 71: Vehicle Application Layer

* Teil 73: Application Layer — Diagnostics

* Teil 81: Network Management Protocol

SD-Card

Eine SD Memory Card (Kurzform fur Secure Digital Memory Card; deutsch: Sichere digitale
Speicherkarte) ist ein digitales Speichermedium, das nach dem Prinzip der —Flash-Speicherung
arbeitet.

SDO

SDO = Service Data Object = Nachrichten-Objekt mit Servicedaten.
Das SDO dient dem Zugriff auf Objekte in einem CANopen-Objektverzeichnis. Dabei fordern 'Clients’
die gewiinschten Daten von 'Servern' an. Die SDOs bestehen immer aus 8 Bytes.
Beispiele:

» Automatische Konfiguration aller —Slaves tiber SDOs beim Systemstart.

* Auslesen der Fehlernachrichten aus dem —Objektverzeichnis.
Jedes SDO wird auf Antwort iiberwacht und wiederholt, wenn sich innerhalb der Uberwachungszeit
der Slave nicht meldet.

Selbsttest

Testprogramm, das aktiv Komponenten oder Geréte testet. Das Programm wird durch den Anwender
gestartet und dauert eine gewisse Zeit. Das Ergebnis davon ist ein Testprotokoll (Log-Datei), aus dem
entnommen werden kann, was getestet wurde und ob das Ergebnis positiv oder negativ ist.
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Slave

Passiver Teilnehmer am Bus, antwortet nur auf Anfrage des —Masters. Slaves haben im Bus eine
eindeutige —Adresse.

Steuerungskonfiguration

Bestandteil der CODESY S-Bedienoberflache.

» Programmierer teilt dem Programmiersystem mit, welche Hardware programmiert werden soll.
> CODESYS ladt die zugehérigen Bibliotheken.

> Lesen und schreiben der Peripherie-Zusténde (Ein-/Ausgénge) ist moglich.

stopped

stopped (engl.) = angehalten
Betriebszustand eines CANopen-Teilnehmers. In diesem Modus werden nur -NMT-Kommandos
Ubertragen.

Symbole

Piktogramme sind bildhafte Symbole, die eine Information durch vereinfachte grafische Darstellung
vermitteln (— Kapitel Was bedeuten die Symbole und Formatierungen? (— S. 7)).

Systemvariable
Variable, auf die via IEC-Adresse oder Symbolname aus der SPS zugegriffen werden kann.

T

Target

Das Target enthalt fir CODESYS die Hardware-Beschreibung des Zielgerats, z.B.: Ein- und
Ausgange, Speicher, Dateiablageorte.
Entspricht einem elektronischen Datenblatt.

TCP

Das Transmission Control Protocol ist Teil der Protokollfamilie TCP/IP. Jede TCP/IP-Datenverbindung
hat einen Sender und einen Empfanger. Dieses Prinzip ist eine verbindungsorientierte
Datenubertragung. In der TCP/IP-Protokollfamilie tUbernimmt TCP als verbindungsorientiertes
Protokoll die Aufgabe der Datensicherheit, der Datenflusssteuerung und ergreift Mal3nahmen bei
einem Datenverlust. (vgl.: —-UDP)

Template

Template (englisch = Schablone) ist eine Vorlage, die mit Inhalten gefillt werden kann.
Hier: Eine Struktur von vorkonfigurierten Software-Elementen als Basis fur ein Anwendungsprogramm.
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U

UDP

UDP (User Datagram Protocol) ist ein minimales, verbindungsloses Netzprotokoll, das zur
Transportschicht der Internetprotokolifamilie gehért. Aufgabe von UDP ist es, Daten, die Uber das
Internet Ubertragen werden, der richtigen Anwendung zukommen zu lassen.

Derzeit sind Netzwerkvariablen auf Basis von —CAN und UDP implementiert. Die Variablenwerte
werden dabei auf der Basis von Broadcast-Nachrichten automatisch ausgetauscht. In UDP sind diese
als Broadcast-Telegramme realisiert, in CAN als —-PDOs.

Dem Protokoll entsprechend, sind diese Dienste nicht bestatigte Dienste: es gibt keine Kontrolle, ob
die Nachricht auch beim Empfanger ankommt. Netzwerkvariablen-Austausch entspricht einer "1-zu-n-
Verbindung" (1 Sender zu n Empfangern).

vV

Verwendung, bestimmungsgeman

Das ist die Verwendung eines Produkts in Ubereinstimmung mit den in der Anleitung bereitgestellten
Informationen.

W

Watchdog

Der Begriff Watchdog (englisch; Wachhund) wird verallgemeinert fiir eine Komponente eines Systems
verwendet, die die Funktion anderer Komponenten beobachtet. Wird dabei eine mdgliche
Fehlfunktionen erkannt, so wird dies entweder signalisiert oder geeignete Programm-Verzweigungen
eingeleitet. Das Signal oder die Verzweigungen dienen als Ausloser flr andere kooperierende
Systemkomponenten, die das Problem |6sen sollen.

y4

Zykluszeit
Das ist die Zeit fur einen Zyklus. Das SPS-Programm lauft einmal komplett durch.
Je nach ereignisgesteuerten Verzweigungen im Programm kann dies unterschiedlich lange dauern.
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