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Kapitel

1 Sicherheitstechnischer Hinweis

. Inbetriebsetzung und Betrieb eines Gerédtes dirfen nur von qualifiziertem Personal vorgenommen

werden. Qudifiziertes Persona im Sinne der sicherheitstechnischen Hinwelse sind Personen, die die Be-
rechtigung haben, Geréte, Systeme und Stromkreise geméal3 den Standards der Sicherheitstechnik in Be-
trieb zu nehmen, zu erden und zu kennzeichnen.

. Die Montage, Aufstellung und Verdrahtung darf nur im spannungsosen Zustand der Baugruppe
vorgenommen werden.

. Der einwandfrele und sichere Betrieb des Produktes setzt sachgeméalien Transport, sachgemdde
Lagerung, Aufstellung und M ontage sowie sorgfdtige Bedienung und Instandhaltung voraus.

. Spannungsversorgung nur Uber VDE-gepriifte und CE-gekennzel chnete Netztelle vornehmen.

Esist auf richtigen Anschlul? der Spannungsversorung und der Datenleitung zu achten.

. Wird das Produkt aus kalter Umgebung in den Arbeitsraum gebracht, kann Betauung auftreten.

Vor Inbetriebnahme muld das Produkt absolut trocken sein. Das Produkt nicht in der Nahe von Wasser
oder feuchter Umgebung montieren oder installieren.

. Das Produkt nicht auseinanderbauen oder das Gehéuse entfernen. Beim Offnen des Gehauses er-
lischt der Garantieanspruch.




Kapitel

2 Einleitung

Der PDP-2-CAN-Buskoppler ermoglicht IThnen, Daten aus einem PROFIBUS-DP-
Kreisin einen sekundaren CAN-Kreis zu transformieren und umgekehrt.

Die PROFIBUS-Seite ist dabel als DP-Slave ausgelegt. Die Schnittstellen entspre-
chen der EN 50170 und sind tber DC/DC-Wandler und Optokoppler galvanisch ge-
trennt. Fur die Abwicklung des Protokollsist ein C515C Microcontroller, unterstiitzt
vom SPC3 ASIC (Siemens), zusténdig. Der DP-Slave unterstiitzt das komplette DP-
Protokoll gemal3 EN50170. Die Baudrate von 9.6kBaud bis 12Mbaud wird automa-
tisch erkannt. Die Menge der Ein- und Ausgangsinfor mationen betragt maximal
320 Byte (das entspricht 10 CAN-Module mit je 2PDO’s in Sende- und Emp-
fangsrichtung zu je 8 Byte).

Die CANopen-Seite ist als eigenstandiger Master ausgelegt, der Gber den PROFI-
BUS gesteuert werden kann. Es lassen sich damit bis zu 15 CANopen-Slave Module,
nach dem CiA-Standard DS-301 Version 3.0, an einem CANopen-Netzwerk betrei-
ben. Alle parametrierten Module werden vom CANopen-Master erkannt, aufgestar-
tet, und deren Betriebszustand Uberwacht. Fir den Datenaustausch werden bis zu 5
Sende-PDOs und 5 Empfangs-PDOs verwaltet, sowie einem Emergency-Telegramm
zur Fehlernachricht an den Master. Zur Parametrierung der CANopen-Slave-Module
konnen beliebige SDOs verschickt und empfangen werden.

Die CAN-Bus-Schnittstelle entspricht 1SO/DIS 11898 und ist mit 1 kV DC galvanisch
getrennt. Sie wurde mit dem CAN-Bus-Treiberbaustein 82C250 und dem integrierten
Basic-CAN-Controller des C515C Microcontroller redlisert. Das serielle Interface
(RS232, R422, R485 oder TTY) ist ebenfalls mit 1 kV DC galvanisch getrennt.




3 Hardwareaufbau

3.1 Anzeigeelemente und AnschluBmaoglichkeiten

CAN-BUS
CAN_H
CAN_GND —» Q Q Q «— CAN_L
O 0O O
Gelbe LED: Griine LED:
Aus: DP Status Data Ex — BAQO ONO <« Betriebsspannung
An: DP Status Wait Prm
O 9 pol. D-SUB-Stecker:
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O 0O o
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24V DC Spannungsversorgung

Abbildung 1 Anzeige- und Bedienelemente des PDP-2-CAN

Als Anzeigedemente besitzt das PDP-2-CAN zwei LEDs. Mit der griinen LED wird &-
ne korrekte Spannungsversorgung und mit der gelben LED der Status des PROFIBUS-
Moduls angezeidt.




Der D-SUB-Anschliu? stellt den PROFIBUS-DP AnschluR dar. Uber die beiden dreipo-
ligen Schraubklemmen wird zum einen die Spannung eingespeist und zum anderen der
CAN-Bus angeschl ossen.
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Abbildung 2: Blockschalthild PDP2CAN

Die CAN-Bus-Schnittstelle entspricht ISO/DIS 11898 und ist mit 1 kV DC galva-
nisch getrennt. Sie wurde mit dem CAN-Bus-Treiberbaustein 82C250 und dem inte-
grierten Basic-CAN-Controller des C515C Microcontroller realisiert. Fir die Ab-
wicklung des PROFIBUS-Protokolls ist SPC3 ASIC von Siemens zustandig. Er un-
terstiitzt das komplette PROFIBUS-DP Protokoll nach EN 50170. Die Schnittstelle
ist Uber einen DC/DC-Wandler und Optokoppler galvanisch getrennt. Abbildung 2
zeigt das Blockschaltbild vom PDP2CAN.




3.2 PROFIBUS-Bus-Schnittstelle

Potentialtrennung: 1 kV DC Uber Optokoppler und DC/DC-Wandler
Ubertragungsrate:  9,6kBit/s ... 12MBit/s
Belegung der 9 pol. D-SUB-Stecker

v}
S
<

Belegung

n.c.

n.c.

Datenleitung B (RxD/TXD-P)

n.c.

DGND (Datentibertragungspotential, Masse zu 5V)
VP (Versorgungsspannung der Abschluf3widersténde)
n.c.

Datenleitung A (RXD/TxD-N)

n.c.
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3.3 DIP-Schalter

Der DIP-Schalter dient zur Einstellung der PROFIBUS-Moduladresse und der CAN-
Baudrate. Er befindet sich auf der Unterseite des Moduls.
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DIP-Schalter:

Abbildung 3 Lage der DIP-Schalter




4 Konfiguration des Moduls

4.1 Schalter SW1

Mit dem DIP-Schater wird die PROFIBUS Moduladresse (Knotenadresse) und das
CAN-Protokoll eingestellt. Uber die Schalter 1 bis 7 wird die Knotenadresse im Bereich
1 bis 126 eingestellt. Die Schater 8 konfiguriert das CAN-Protokoll ( CANopen und
CAN-Layer-2- Protokoll). Dabei gilt folgende Zuordnung:

K notenadr esse:

Modul-1D: 1 2 4 8 16 32 o4
SchaterNr.: 1 2 3 4 5 6 7

Die Eingtdlungen ,,0“ und ,,126" sind nicht zuldssig, es wird dann automatisch die De-
faulteinstellung 1 verwendet.

Schalter ON bedeutet Bit = logisch 1
Schalter OFF bedeutet Bit = logisch O

CAN-Protokall:

Schalter S8 bestimmt das relevante CAN-Protokoll. Derzeit ist das

CAN-Protokoll auf Layer 2 Basis und das weiter verbreitete Protokoll CANopen der
CAN-Nutzerorganisation CiA implementiert. Weitere kundenspezifische Protokolle
konnen erstellt werden.

Protokall S8
CAN-Layer-2 of f
CANopen on

Schalter ON bedeutet Bit = logisch 1
Schalter OFF bedeutet Bit = logisch O




5 Funktionsweise

Der PDP-2-CAN-Buskoppler erméglicht 1Thnen, Daten aus einem PROFIBUS-DP-
Kreis in einen sekunddren CAN-Kreis zu transformieren und umgekehrt. Bevor nun
Daten zwischen PROBIBUS und CAN ausgetauscht werden kénnen, muf3 in der Pa-
rametrierungsphase und in der Konfigurierungsphase die Anzahl der CANopen-
Module im CAN-Kres, sowie deren Modul-ID und Lénge der entsprechenden
PDO’s angegeben werden. Nach erfolgreicher Parametrierung und Konfigurierung
werden die CAN-Module aufgestartet und tberwacht. Uber den Diagnosebereich im
Prozef3abbild wird der Status der CAN-Module angezeigt, zusétzlich werden hier die
vom CAN-Bus kommenden Emergency-Telegramme eingeblendet. Uber ein SDO-
Fenster im Prozef3abbild kénnen CANopen-Module mittels SDO-Telegramme para-
metriert werden. Die Ein- und Ausgabedaten werden pro projektierten Guardingzy-
klus aktualisiert.

5.1 Parametrierung

Mit dem Parametriertelegramm identifiziert sich der Master mit dem Slave und legt
fest, in welchem Modus der Slave arbeiten soll. Uber anwenderspezifische Parameter
werden folgende CAN-Parameter festgelegt (die Parametrierung wird an einem Beli-
spiel verdeutlicht) :

CAN-Baudrate

Synchrontransfer

Anzahl der CANopen-Knoten im CAN-Krels, sowie deren Modul-1D und PDO-
L&ngen in Sende und Empfangsrichtung

Die Parameterfolge im Einzelnen:

0x00: Das erste Parameterbyte muf immer 0x00 sein und wird fur Profibusinterne
Zwecke verwendet
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CAN-Baudrate
Im ersten Byte im Parametertelegramm wird die CAN-Baudrate eingestellt. Es wer-
den folgende CAN-Baudraten unterstiitzt:

WERT (hex) Baudrate
00 1000 K Bit/s
01 500 KBit/s
02 250 KBit/s
03 125 KBit/s
04 100 KBit/s
05 50 KBit/s
06 20 KBit/s
07 10 KBit/s

SYNC TIME

Hier wird die Sync_time in Einheiten von 1 ms ( 10 ms bis 64 ms moglich ) einge-
stellt. Wertebereich (0A..40ne). Sync-time = 0 bedeutet Synchron-Modus wird nicht
untersttzt.

-Anzahl CAN-Module
Hier wird die Anzahl, der im CAN-Kreis befindlichen CAN-Knoten angegeben ( Wertebereich:
1..15)

Parameter CAN-Modul 1 (siehe auch néchstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)
-Modul-ID (siehe auch néchstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)

Hier wird die Modul -ID des CAN-Knotens eingetragen ( Wertebereich: 1..127; siehe Parameter-
byte).

-Lange PDO 1 rx (siehe auch néchstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)

Hier wird die Lange vom Empfangspdo 1 festgelegt (Siehe Parameterbyte).

-Lange PDO 2 rx (siehe auch néchstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)

Hier wird die Lange vom Empfangspdo 2 festgelegt (Siehe Parameterbyte).

-Lange PDO 3 rx (siehe auch néchstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)

Hier wird die Lange vom Empfangspdo 3 festgel egt (Siehe Parameterbyte).

-Lange PDO 4 rx (siehe auch néchstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)

Hier wird die Lange vom Empfangspdo 4 festgel egt (Siehe Parameterbyte).

-Lange PDO 5 rx (siehe auch néchstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)

Hier wird die Lange vom Empfangspdo 5 festgel egt (Siehe Parameterbyte).

-Lange PDO 1 tx (siehe auch nachstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)

Hier wird die Lange vom Sendepdo 1 festgelegt (Siehe Parameterbyte).

-Lange PDO 2 tx (siehe auch nachstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)

Hier wird die Lange vom Sendepdo 2 festgelegt (Siehe Parameterbyte).

-Lange PDO 3 tx (siehe auch nachstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)

11



Hier wird die Lange vom Sendepdo 3 festgel egt (Siehe Parameterbyte).
-Lange PDO 4 tx (siehe auch nachstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)
Hier wird die Lange vom Sendepdo 4 festgelegt (Siehe Parameterbyte).
-Lange PDO 5 tx (siehe auch nachstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)
Hier wird die Lange vom Sendepdo 5 festgel egt (Siehe Parameterbyte).

Essind nur die PDO-L&ngen im Parametertelegramm einzutragen, die auch vom CAN-Modul
unterstitzt werden.

Parameter CAN-Modul n (siehe auch néchstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)
-Modul-ID (siehe auch néchstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)

Hier wird die Modul -1D des CAN-Knotens eingetragen ( Wertebereich: 1..127; siehe Parameter-
byte).

-Lange PDO 1 rx (siehe auch néchstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)
Hier wird die Lange vom Empfangspdo 1 festgelegt (Siehe Parameterbyte).
-Lange PDO 2 rx (siehe auch néchstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)
Hier wird die Lange vom Empfangspdo 2 festgelegt (Siehe Parameterbyte).
-Lange PDO 3 rx (siehe auch néchstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)
Hier wird die Lange vom Empfangspdo 3 festgel egt (Siehe Parameterbyte).
-Lange PDO 4 rx (siehe auch néchstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)
Hier wird die Lange vom Empfangspdo 4 festgel egt (Siehe Parameterbyte).
-Lange PDO 5 rx (siehe auch néchstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)
Hier wird die Lange vom Empfangspdo 5 festgel egt (Siehe Parameterbyte).
-Lange PDO 1 tx (siehe auch nachstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)
Hier wird die Lange vom Sendepdo 1 festgelegt (Siehe Parameterbyte).
-Lange PDO 2 tx (siehe auch nachstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)
Hier wird die Lange vom Sendepdo 2 festgelegt (Siehe Parameterbyte).
-Lange PDO 3 tx (siehe auch nachstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)
Hier wird die Lange vom Sendepdo 3 festgel egt (Siehe Parameterbyte).
-Lange PDO 4 tx (siehe auch nachstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)
Hier wird die Lange vom Sendepdo 4 festgelegt (Siehe Parameterbyte).
-Lange PDO 5 tx (siehe auch nachstes Kapitel 5.1.1 Aufbau Parameterbyte)
Hier wird die Lange vom Sendepdo 5 festgel egt (Siehe Parameterbyte).

Essind nur die PDO-L&ngen im Parametertelegramm einzutragen, die auch vom CAN-Modul
unterstitzt werden.
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5.1.1 Aufbau Parameterbyte

Um eine moglichst effiziente und speichersparende Parametrierung zu ermadglichen
werden die Langen der unterstitzten PDO’ s durch folgende Festlegung

definiert. Bit 7 kennzeichnet CAN-Modul-1D oder PDO-Lange, die nachsten 3 Bit
kennzeichnen die PDO-Nr, Bit 3 kennzeichnet jewells Eingangs- oder Ausgangspdo
und die niederwertigen 3 Bitsdie Lénge des PDO’s

Parameterbyte:

7/6(5(4(13[2|1]|0

] B PDO-Lange 000 = 1 Byte
001 = 2 Byte
010 = 3 Byte
011 = 4 Byte
100 = 5 Byte
101 = 6 Byte
110 =7 Byte
111 = 8 Byte

0 Eingabe (rx)
1 Ausgabe (tx)

PDO-Nr.. 001=PDO1
010=PDO 2
011=PDO3
100=PDO 4
101 =PDO5

0 PDO-Lange
1 CAN-Modul-1D

z.Bsp.:. Modul-ID 1 --> 10000001=81(hex)
Modul-ID 32 --> 10100000 = A0 (hex)

PDO 1rx, Lange 3Byte - -> 0001 0010 = 12 (hex)
PDO 4 tx, Lange 4Byte - -> 0100 1 011 = 4B(hex)

13



5.2 Konfigurierung

Nach dem Parametrieren hat der Master ein Konfiguriertelegramm an den entspre-
chenden Slave zu schicken. Uber das Konfiguriertelegramm erhalt der Slave die In-
formationen Uber die Lange der Ein- und Ausgabedaten.

Das Konfiguriertelgramm stellt der Anwender im Projektierungswerkzeug zusam-
men, wo er evtl. auch den Adressbereich angeben kann, in dem die Nutzdaten abge-
legt sind (siehe Beispiel).

Entdeckt der Slave bei der Uberpriifung, dai3 die Ein/Ausgabedatenl angen nicht mit
der Parametrierung Ubereinstimmen, meldet er bei spéterer Diagnoseabfrage falsche
Konfigurierung an den Master. Er ist dann nicht fir den Nutzdatenverkehr bereit.

5.3 Datenaustausch

Nach dem der Master im Abschlul® der Hochlaufphase die fehlerfreie Parametrierung
und Konfigurierung erkannt hat, sendet er Datenaustauschtelegramme. Dazu sendet der
PROFIBUS-Magter zyklisch alle Daten der parametrierten Sendeidentifier ans PDP-2-
CAN. Jede Datenédnderung (auf CANopen-Seite oder DP-Seite) wird sofort beim néch-
sten Zyklus tbertragen. Zusétzlich werden die Eingabedaten der CANopen-Module pro
Guardingzyklus (Default 1s) aktuaisiert.

5.4 Diagnosebereich

Der Diagnosebereich besteht aus 8 Bytes. Er gibt dartiber Auskunft welcher Bereich im
Prozef3abbild ungiiltig und welches CAN-Modul nicht im Zustand operational ist.

ByteO

7 0

‘ — Eintrag 1 im Prozef3abbild ungtiltig
Eintrag 2 im Prozef3abbild ungtiltig

Eintrag 8 im Prozef3abbild ungliltig
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Byte5

‘ L Eintrag 41 im Prozef3abbild ungiiltig
Eintrag 42 im Prozef3abbild ungtiltig

Eintrag 48 im Prozef3abbild ungtiltig

Byte 6
7 0
L CAN-Modul 1 ist nicht operational
CAN-Modul 7 ist nicht operational
Byte 7
7 0

‘ L CAN-Modul 8ist nicht operational
CAN-Modul 9ist nicht operational

CAN-Modul 15 ist nicht operationa

15



5.5 Emergencybereich

In dem Emergencybereich werden die EMERGENCY -Telegramme vom CAN-Bus
kommend eingeblendet. Das erste vom CAN-Bus kommende EMERGENCY -
Telegramm wird direkt in den Emergencybereich kopiert ale weiteren EMERGENCY -
Telegramme werden in einem Ringpuffer im PDP2CAN zwischengespeichert und erst
dann in den Emergencybereich geschrieben wenn das vorhergehende EMERGENCY -
Telegramm vom Anwender gelesen wurde. Es ist aus diesem Grunde ein Handshaking
programmiert worden. Das Emergency - Telegramm hat folgenden Aufbau:

EMERGENCY:

Telegrammlange (gesamt): 11

Byte 0: CANopen Modul-ID (1 bis 15)
Byte 1: 0 bis 8 (Datenlange)

Byte 2 bis 9: (Datenbytes)

Handshaking fur EMERGENCY -Telegramme
Die Handshaking-Bits befinden sich im Highbyte vom Byte O im SDO-Telegramm.

Bit 4: (im Byte 0 Empfangs-SDO) gesetzt, zeigt an, neues EMERGENCY -Telegarmm
im Emergencybereich.

Bit 5: (im Byte 0 Empfangs-SDO) gesetzt, zeigt an, Daten im Emergencybereich sind
gultig.

Bit 6: (im Byte 0 Sende-SDO) gesetzt, zeigt an, Daten sind vom Anwender gelesen wor-
den.

Ablauf:

PDP2CAN: 1. wenn Bit 4 und Bit 6 = 0 und EMERGENCY -Telegramme im Ring-
buffer, schreibe erstes EMERGENCY -Telegramm in Emergency-
Bereich, setze Bit 4 und Bit 5
2. warte auf gesetztes Bit 6
3. wenn Bit 6 = 1, |6sche Emergency-Bereich, |6sche Bit 4 und Bit 5

Anwender: 1. warte auf gesetztes Bit 4 und Bit 5, lese EMERGENCY -Telegramm,
setze Bit 6
2. warte auf geloschte Bits 4 und Bit 5, |6sche Bit 6

16



5.6 CAN-Module parametrieren (SDO-Transfer)

Die SDO-Kommunikation (SDO = Service Data Object) ist ein bestéatigter bzw.
quittierter Dienst des CANopen-Protokolls, d. h. daf3 man bei fehlerfreien Betrieb auf
eine SDO-Anfrage (Request) eine Antwort (Response) von dem angesprochenen
Modul erhélt. SDOs werden normalerweise fir die Parametereinstellung (Write-
Request-SDO) oder -abfrage (Read-Request-SDO) an einem Modul (CANopen-
Slave) benttigt und sind fir die schnelle Prozessdatentibertragung, die tber PDOs
(Process Data Objects) abgewickelt wird, nicht geeignet.

Es konnen sowohl ,, Expedited”-Transfers (bis zu 4 Byte Daten pro Transfer), als
auch ,, Segmented” (Normal)-Transfers (beliebige Datenlange pro Transfer) von dem
PDP-2-CAN ausgeftihrt werden.

Die gesamte SDO-Kommunikation wird von dem PDP-2-CAN (ber ein 11 Byte gro-
[3es Fenster im Prozessabbild abgewickelt.

ACHTUNG

Nach jeder Anforderung mul? die Antwort des angesprochenen Moduls ab-
gewartet werden, d. h. dal3 immer nur ein SDO-Transfer gleichzeitig abge-
wickelt werden kann!

Die SDO-Telegramme haben folgenden Aufbau:
5.6.1 Expedited-Transfers (bis zu 4 Bytes Dateninhalt)

CAL WRITE REQ (SDO-Variable Write senden):
Telegrammlénge (gesamt): 11

Byte O0: Handshake-Byte

Byte 1. 36 (Telegrammtyp)

Byte 2. CANopen Modul-I1D (1 bis 15)

Byte 3: Index (High Byte)

Byte 4: Index (Low Byte)

Byte 5: Subindex

Byte 6: 1 bis4 (Anzahl gultiger Datenbytes)

Byte 7 bis 10: (Datenbytes)

17



CAL READ REQ (SDO-Variable Read senden):
Telegrammlénge (gesamt): 6

Byte 0: Handshake-Byte

Byte 1: 39 (Telegrammtyp)

Byte 2: CANopen Modul-1D (1 bis 15)

Byte 3: Index (High Byte)

Byte 4. Index (Low Byte)

Byte 5: Subindex

CAL READ CNF P (SDO-Var-Read-Resp pos. empf):
Telegrammlange (gesamt): 11

Byte 0: Handshake-Byte

Byte 1: 40 (Telegrammtyp)

Byte 2: CANopen Modul-1D (1 bis 127)

Byte 3: 4 bis 7 (Datenlange)

Byte 4: Index (High Byte)

Byte 5: Index (Low Byte)

Byte 6: Subindex

Byte 7 bis 10: (Datenbytes)

CAL _READ CNF N (SDO-Var-Read-Resp neg. empf):
Telegrammlénge (gesamt): 11

Byte O0: Handshake-Byte

Byte 1. 41 (Telegrammtyp)

Byte 2. CANopen Modul-ID (1 bis 127)
Byte 3: 7 (Datenlange)

Byte 4: Index (High Byte)

Byte 5: Index (Low Byte)

Byte 6: Subindex

Byte 7: Error_Class

Byte 8: Error_Code

Byte 9: Additiona_Code (High Byte)
Byte 10: Additional_Code (Low Byte)

CAL WRITE CNF P (SDO-Var-Write-Resp pos.empf):

Telegrammlénge (gesamt): 7

Byte 0: Handshake-Byte

Byte 1: 37 (Telegrammtyp)

Byte 2: CANopen Modul-1D (1 bis 127)
Byte 3: 3 (Datenlénge)

Byte 4: Index (High Byte)

Byte 5: Index (Low Byte)

Byte 6. Subindex

18



CAL _WRITE_CNF_N (SDO-Var-Write-Resp neg.empf):
Telegrammlange (gesamt): 11

Byte 0: Handshake-Byte

Byte 1: 38 (Telegrammtyp)

Byte 2: CANopen Modul-1D (1 bis 15)
Byte 3: 7 (Datenlénge)

Byte 4. Index (High Byte)

Byte 5: Index (Low Byte)

Byte 6: Subindex

Byte 7: Error_Class

Byte 8: Error_Code

Byte 9: Additional_Code (High Byte)
Byte 10: Additional_Code (Low Byte)

5.6.2 Segmented-(, Normal“)-Transfers (> 4 Bytes Dateninhalt)

CAL _SEGMENTED REQ (Segmented SDO-Transfer senden):

Telegrammléange (gesamt): 11

Byte 0: Handshake-Byte

Byte 1: 60 (Telegrammtyp)

Byte 2: CANopen Modul-1D (1 bis 15)

Byte 3: SDO-Telegramm-Specifier (CCS;t,X,n,e;s,c) (Byte 0 des CANopen SDO-Telegramms)
Byte 4: (Byte 1 des CANopen SDO-Telegramms) z. B. Index (Low Byte)

Byte 5: (Byte 2 des CANopen SDO-Telegramms) z. B. Index (High Byte)

Byte 6: (Byte 3 des CANopen SDO-Telegramms) z. B. Subindex

Byte 7 bis 10: (Bytes 4-7 des CANopen SDO-Telegramms) z. B. Datenbytes

CAL _SEGMENTED RSP (Segmented SDO-Transfer empfangen):

Telegrammlénge (gesamt): 11

Byte O0: Handshake-Byte

Byte 1. 61 (Telegrammtyp)

Byte 2. CANopen Modul-ID (1 bis 15)

Byte 3: SDO-Telegramm-Specifier (SCSit,X,n,e,s,c) (Byte 0 des CANopen SDO-Telegramms)
Byte 4: (Byte 1 des CANopen SDO-Telegramms) z. B. Index (Low Byte)

Byte 5: (Byte 2 des CANopen SDO-Telegramms) z. B. Index (High Byte)

Byte 6: (Byte 3 des CANopen SDO-Telegramms) z. B. Subindex

Byte 7 bis 10: (Bytes 4-7 des CANopen SDO-Telegramms) z. B. Datenbytes
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5.6.3 SDO-Timeout

SDO-Timeout:

Telegrammlénge (gesamt): 11

Byte O0: Handshake-Byte

Byte 1: 240 (Telegrammtyp)

Byte 2. CANopen Modul-ID (1 bis 15)
Byte 3 bis10: 0

Dieses Telegramm erscheint im Empfangsbereich (SDOrx) wenn auf eine SDO-
Anfrage nach 200 ms keine Antwort vom Slave gekommen ist.

5.6.4 Handshaking SDOtx (Sende-SDO)

Bit O: gesetzt, zeigt an, Daten sind guiltig, SDO-Telegramm absenden

Bit O: geloscht, zeigt an, Daten sind ungiltig, warte auf ndchstes SDO-Telegramm, zwi-
schen zwei SDO-Teegrammen mul’ dieses Bit auf O gesetzt werden.

5.6.5 Handshaking SDOrx (Empfangs-SDO)
Bit O: gesetzt, SDO-Transfer ist aktiv
Bit 1. gesetzt, zeigt gultige Daten im Empfangspuffer an ( DataValid )

Bit 2: gesetzt, zeigt an, SDO-Telegramm wurde gesendet (Data Send )
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5.7 Aufstartvorgang CAN-Netzwerk (CANopen-Master)

Das Erkennen und Aufstarten der am CAN-Netzwerk angeschlossenen Slave-Module 18uft folgen-
dermal3en ab:

Einlesen der Guarding COB-ID (Objekt Ox100E, 0x00) aller Module (1 bis 127)

Einlesen der Emergency COB-ID (Objekt 0x1014, 0x00), nur der aktiven Module

Einlesen der PDO1M2S COB-ID (Objekt 0x1400, 0x01), nur der aktiven Module

Einlesen der PDO2M2S COB-I1D (Objekt 0x1401, 0x01), nur der aktiven Module

Einlesen der PDO1S2M COB-I1D (Objekt 0x1800, 0x01), nur der aktiven Module

Einlesen der PDO2S2M COB-I1D (Objekt 0x1801, 0x01), nur der aktiven Module

Einlesen des PDO1M2S Transmissiontype (Objekt 0x1400, 0x02), nur wenn PDO giltig

Einlesen des PDO2M2S Transmissiontype (Objekt 0x1401, 0x02), nur wenn PDO giltig

Schreiben der Guardtime (Objekt 0x100C, 0x00) an die aktiven Module (Default: 1 s)

0. Schreiben des Lifetimefactors (Objekt 0x100D, 0x00) an die aktiven Module (Default: 2)

11. 100 mswarten

12. NMT-Broadcast-Start-Node

13. Guarding der Module startet

14. In jedem Guardingzyklus wird zusétzlich zur Guardinganforderung der aktuelle Zustand der
Eingénge (falls vorhanden) abgefragt, sowie die Ausgange (falls vorhanden) aktualisiert.

15. Antwortet ein aktives Modul auf eine Guardinganforderung nicht mehr, so wird automatisch

versucht es wieder aufzustarten und es laufen die Vorgange 1. bis 12. fir dieses Modul noch-

mals ab, sobald es wieder als Bustellnehmer erkannt wurde.

HRoOooNo O ,A~WNE

5.8 Beispiel

Um Fehlersuch- und Inbetriebnahmezeiten zu sparen, empfiehlt sich als erstes, eine
Querverweidiste Uber die in dem Can-Kreis befindlichen [/O-Module, deren CAN-
|dentifier und Bytelangen zu erstellen. Die CAN-Identifier werden als Node Address
normalerweise mit DIP-Schaltern auf den Knotenmodulen eingestel|t.

Beispiel A
Drei CAN-Busknoten sind folgendermal3en konfiguriert:

1. Knoten:

- digitales Eingangsmodul mit 1 mal 8Bit Eingéangen.
- digitales Ausgangsmodul mit 1 mal 8Bit Ausgangen.
- Die Knotenadresse ist auf 11 eingestellt.

2. Knoten:

- digitales Eingangsmodul mit 8 mal 8Bit Eingangen.
- digitales Ausgangsmodul mit 8 mal 8Bit Ausgangen.
- Die Knotenadresse ist auf 32 eingestellt.
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3.Knoten:

- digitales Eingangsmodul mit 8 mal 8Bit Eingéangen.
- digitales Ausgangsmodul mit 4 mal 64 Bit Ausgangen
- Die Knotenadresse ist auf 2 eingestellt.

Daraus ergibt sich folgende Querverweistabelle:

Modul
ID

PDO-Lange
in Byte

Eintrag anw. Pa
rameter (hex)

Konfigurationsdaten
GSD-Datei

Immer 00

00

CAN-Baudrate (500kBaud)

01

Synchronbetrieb (aus)

00

Anzahl CAN-Module

03

EA-Bereich fur SDO

SDOrx

EA-Bereich fur SDO

SDOtx

EA-Bereich fur Diagn.

DIAG

EA-Bereich fur Teleg.

EMGY

Modul-ID (1 XXX X XXX)

11

8B

PDO 1 rx (0 001 0 xxx)

1 (000)

10

PDOrx 1 Byte

PDO 2 rx (0 010 0 xxx)

PDO 3rx (0011 0 xxx)

PDO 4 rx (0 100 0 xxx)

PDO 5 rx (0 101 0 xxx)

PDO 1 tx (0 001 1 xxx)

1 (000)

18

PDOtx 1 Byte

PDO 2 tx (0 010 1 xxx)

PDO 31tx (0011 1 xxx)

PDO 4 tx (0100 1 xxx)

PDO 5 tx (0101 1 xxx)

Modul-ID (1 XXX X XXX)

32

A0

PDO 1 rx (0 001 0 xxx)

1(111)

17

PDOrx 8 Byte

PDO 2 rx (0 010 0 xxx)

PDO 3rx (0011 0 xxx)

PDO 4 rx (0 100 0 xxx)

PDO 5 rx (0 101 0 xxx)

PDO 1 tx (0 001 1 xxx)

1(111)

1F

PDOtx 8 Byte

PDO 2 tx (0 010 1 xxx)

PDO 31tx (0011 1 xxx)

PDO 4 tx (0100 1 xxx)

PDO 5 tx (0101 1 xxx)

Modul-ID (1 XXX X XXX)

82

PDO 1 rx (0 001 0 xxx)

1(111)

17

PDOrx 8 Byte
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PDO 2 rx (0 010 0 xxx)

PDO 3rx (0011 0 xxx)

PDO 4 rx (0 100 0 xxx)

PDO 5 rx (0 101 0 xxx)

PDO 1 tx (0 001 1 xxx) 1(111) 1F PDOtx 8 Byte

PDO 2 tx (0 010 1 xxx) 1(111) 2F PDOtx 8 Byte

PDO 3 tx (0 011 1 xxx) 1(111) 3F PDOtx 8 Byte

PDO 4 tx (0 100 1 xxx) 1(111) 4F PDOtx 8 Byte

PDO 5 tx (0 101 1 xxx)

Daraus ergeben sich folgende Parametrierdaten und Konfigurierdaten (in hex, durch
Komma getrennt):

Hex-Parameter (PDP2CAN-spezifische):
00,01,00,03,8B,10,18,A0,17,1F,82,17,1F,2F,3F,4F,00,00,00,00,00....

Konfigurierungsdaten:

SDOrx
SDOtx
DIAG
EMGY
PDOrx 1 Byte
PDOtx 1 Byte
PDOrx 8 Byte
PDOtx 8 Byte
PDOrx 8 Byte
PDOtx 8 Byte
PDOtx 8 Byte
PDOtx 8 Byte
PDOtx 8 Byte

Bei den Konfigurierungsdaten missen die Objekte SDOrx, SDOtx, DIAG, EM-
GY auf jedenfall in obiger Reihenfolge konfiguriert wer den; ansonsten meldet
das PDP2CAN einen Parametrierfehler.
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Kapitel

6 Projektierung bei STEP 7
Gehen Siewiefolgt vor:

GSDdatei PDP2CAN.GSD in den Unterpfad .\STDATA\GSD kopieren.

Befehl GSD-Dateien aktualisieren, damit der Hardwarekatal og aktualisiert wird.
Slave PDP2CAN aus dem Pfad ‘ Weitere FELDGERATE’ und dort unter ‘ Sonstige’
aktivieren.

Per Drag & Drop ist nun der PDP2CAN-Slave auf dem Profibus(1)-Netz zu plazie-
ren.

Weisen Sie dem Slave die gewlinschte Stationsadresse zu:

[_ Konfig - |SEHATIC PO0-50ation] 1) [Eenlguration] — pdpFoan_ deno]
“Erdim Hessbelen Erlugen Ziebyem  Ansichl Eavar  Ferutei  Hile T |

DIk %) &) Bo] il o 2 w]

|j
I Bl [ 5tenderd =
et | (-3 SIMODRNE H
";_,ﬂ P et FROFIBUSCT} DF Mastesystem ] | -0 SIMDREG
=] i -3 SIMOVERT
i -3 EIPOS
= ¢ =-E3 Waiters FELDRERETE
= 53 1D
% 21 Gakeway
f L1 SimaTic
=L Sansigs
=L CiM_BASIS
| =& JU DICOW
Eipsnschafisn - PROFIBUS Schnitssls FOFZCAN ] ! = ] POPECAN |_i
0 H Uriseizalradd
Senan  Faanse | f—= 200 =
= SO0
—1 5 Aiesse: E - OIAG
Slﬁflﬂl frlai EWEYT
1] PRk 1 Epa
1 LIt v g g e b wiechic - B0 B POk 1 Bpn
3 | PLO 2 Bpin
1 Eubneiz POk 2B
F] -{] PODw3EHe
[ —-|§ POk 3IEMe
3 | ~-lf PO ARMS
T --[§ PEDIkdEpe
] —-[} PODwSEMe
q -] PODIkSEMe
10 PCDeEBHe
1 PLOIKE Epe
iF] PODm 7 Bpe
13 |l P00 ? Epe s
14 POOmwAEBMe
11 PDOKBEMe
16 dbrecken | HEe | % {2 Juno LOBDSCAEEN =l
17
18
T x| tbbecten | e ||
EE' f f f f f

s

Drasken Sis Pl um Hils o4 arhaken.

Abbildung 4: Stationsadresse PDP2CAN

24



Nehmen Sie anschlief3end die gewtinschte PDP2CAN Baugruppen aus dem Hardwa-
rekatalog und plazieren Sie dies (per Drag& Drop) entsprechend der Konfigurations-
listein die Aufbauliste des Slaves.

Bei Anwahl von DP-Slave Eigenschaften im Teil Parametrierung konnen Siewiein

Abbildung 5 und Abbildung 6 die allgemeine und die anwenderspezifische Parame-

trierung vornehmen. Ferner sehen Sie in Abbildung 6 die Beispiel parametrierung.

Eigenschaften - DP-S5lave ;
Allgemein ; Hex-Parametrierung |
— Baugruppe
B estellnummer:
F amilie: Sonstige
DP-Slave-Typ: FPDRP2CARM
EBezeichnung: =
—adressen ST 11— Teilnshmer
Diagnozeadresse: 31 azz , EROFIBUS ... i 3
D P-k astersypstem: 1
— STHCA/FREEZE -F Shigkeiten |
= | SrE-fatiig = EREE=Efahia V¥ Ansprechiibenwachung
E.ommentar: :
apbrechen | e |
Abbildung 5: allg. Eigenschaften DP-Slave
Eigenzchaften - DP-5lave

Allgemein  Hex-Parametrierung I

Parametnierdaten :
IIZIEI,EH J0,03.868.10,18,40,17 1F 82,17 1F . 2F 3F.4F 00,00,00,00,00,00,00,00,00

[hexadezimal, durch K.omma getrennt]

Abbiechen Hilte

Abbildung 6: anwenderspez. Parametrierung DP-Slave
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[ Wt Komiling - [SIWATIC 30050t onf 1] [Kenfguration] — pdp 2can_ dema]
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Dlese® %) & Do sl =E 2]
.
UH I Biofi. | Standard =
o -0 SIMATIC =
& i o EROFIBUSI] DPMasbvsucton 1] -2 SIMODRVE
R +- SIMDRER
, - SIMCVERT
5 -1 5IP0S
= = = -0 Wrilwe FELDRERSTE
«-24 10
= 21 Faovr
%23 SIMATIC
i =5-E3 Sunsige
| -3 CAM_BASIS
i -2 JU_DICON [_j
| ] i =1 FDPZEAN
| Urissersalmadu [
4| 3] PORICAH i SO0
E: 1 0D
Sieckplalz - Baugnpps / OP-Esmpag | Besldiunne E-fdisszs | Addmrss | Homnerkas 1 DI&G
i * ST 0.0 i CHGY
i iz B0 0.0 i PODw 1 Epe
2 = CiAG i1.18 PODN 1 Epe
3 o= EMGT 1328 PODK 2 e
[] Z0E Fik 1 Bits 23 POON 2 Bye
[ EiG FUOik 1 Biin 11 PO 3 Ee
3 = Pk B B E POOK EME
T = F0 Ok B e 1213 POONe d Bye
[] = U0 B Biin 345 POON A Be
] = FD Ok B Bpin EE POOI 5 Ede
10 = POk B Bty ERES PDOIK 5 Epe
11 = FDOix B Byin 3643 PODKE Be
12 = F s B Btn. 445 POOIKEEe E|
13 PR ? Be
14 POON? Epa
15 PO BB
16 R =
17
18
19
il |
Driasken Sin F1. um Hills zumihaken Ard

Abbildung 7: Konfiguration DP-Slave
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Kapitel

7 CANopen

7.1 Allgemein

Der CAN-Bus (Control Area Network) ist ein international offener Feldbus-Standard
fUr Gebaude-, Fertigungs- und Prozef3automatisierung und wurde ursprtinglich fir
die Automobiltechnik entwickelt.

Aufgrund der umfassenden Fehlererkennungs-Mal3nahmen gilt der CAN-Bus als das
sicherste Bussystem mit einer Restfehlerwahrscheinlichkeit von weniger as

4,7 x 10, Fehlerhafte Meldungen werden signalisiert und automatisch nochmals
neu Ubertragen.

Im Gegensatz zu Profibus und Interbus-S sind beim CAN-Bus auch verschiedene
Schicht-7- Anwenderprofile unter dem CAL-Schicht-7-Protokoll definiert
(CAL=CAN application layer). Ein solches Anwenderprofil ist CANopen, dessen
Standardisierung der CiA CAN in Automation e.V. Ubernimmt.

7.1.1 CANopen

CANopen ist das Anwenderprofil fur den Bereich industrieller Echtzeitsysteme und
wird zur Zeit von vielen Herstellern implementiert. CANopen wurde a's Profil
DS-301 von der CAN-Nutzerorganisation (C.i.A) vertffentlicht. Das Kommunikati-
onsprofil DS-301 dient zur Standardisierung der Geréte. Somit werden die Produkte
verschiedener Hersteller austauschbar. Weiter sind zur Gewéhrleistung der Aus-
tauschbarkeit in dem Geréateprofil DS-401 die geratespezifischen Daten und die Pro-
zelidaten standardisiert. DS-401 standardisiert die digitalen und analogen Ein-
/Ausgabe-Module. Das CANopen-Kommunikationsprofil basiert auf einem Objekt-
verzeichnis dhnlich dem des Profibus. Im Kommunikationsprofil DS-301 sind zwei
Objektarten sowie einige Spezialobjekte definiert:

- Prozel¥datenobjekte (PDO)
PDOs dienen der Ubertragung von Echtzeitdaten

- Servicedatenobjekte (SDO)
SDOs ermdglichen den lesenden und schreibenden Zugriff auf das Objekt-
verzeichnis

27



Es besteht aus dem Kommunikationsprofil (Communication Profile) das festlegt,
welche Objekte fiir die Ubertragung bestimmter Daten zu verwenden sind, und den
Gerdateprofilen (Device Profiles), die die Art der Daten spezifizieren, die mit den
Objekten Ubertragen werden.

7.1.2 Ubertragungsmedium

CAN basiert auf einer linienférmigen Topologie. Sie haben die Mdglichkeit mittels
Routerknoten eine Netzstruktur aufzubauen. Die Anzahl der Teilnehmer pro Netz
wird nur durch die Leistungsfahigkeit des eingesetzten Bustreiberbaustein begrenzt.
Die maximale Netzausdehnung ist durch Signallaufzeiten begrenzt. Bei 1 MBaud ist
z.B. eine Netzausdehnung von 40m und bei 80 kBaud von 1000m moglich.
CAN-Bus verwendet als Ubertragungsmedium eine abgeschirmte Dreidrahtleitung
(FUnfdraht optional).

Der CAN-Bus arbeitet mit Spannungsdifferenzen. Er ist daher unempfindlicher ge-
genlber Storeinflissen als eine Spannungs- oder Stromschnittstelle. Das Netz sollte
alsLinie konfiguriert sein mit einem 120 W Abschlul3widerstand am Ende.

Alle Teilnehmer im Netz kommunizieren mit der gleichen Baudrate.

Die Bus Struktur erlaubt das riickwirkungsfreie Ein- und Auskoppeln von Stationen
oder die schrittweise | nbetriebnahme des Systems. Spétere Erweiterungen haben kei-
nen Einflufd auf Stationen, die bereitsin Betrieb sind. Es wird automatisch erkannt,
ob ein Teilnehmer ausgefallen oder neu am Netz ist.

7.1.3 Buszugriffsverfahren

Man unterscheidet bei Buszugriffsverfahren generell zwischen kontrolliertem (de-
terministischem) und unkontrolliertem (zufdligen) Buszugriff.

CAN arbeitet nach dem Verfahren Carrier-Sense Multible Access (CSMA), d.h. je-
der Teilnehmer ist beztiglich des Buszugriffs gleichberechtigt und kann auf den Bus
zugreifen, sobald dieser frei ist (zufédlliger Buszugriff).

Der Nachrichtenaustausch ist nachrichtenbezogen und nicht teilnehmerbezogen. Jede
Nachricht ist mit einem priorisierendem Identifier eindeutig gekennzeichnet. Es kann
immer nur ein Teilnehmer fur seine Nachricht den Bus belegen.

Die Buszugriffssteuerung bei CAN geschieht mit Hilfe der zerstérungsfreien, bitwei-
sen Arbitrierung. Hierbel bedeutet zerstorungsfrei, dald der Gewinner der Arbitrie-
rung sein Telegramm nicht erneut senden muf3. Beim gleichzeitigen Mehrfachzugriff
von Tellnehmern auf den Bus wird automatisch der wichtigste Teilnehmer ausge-
wahlt. Erkennt ein sendebereiter Teilnehmer, dald der Bus belegt ist, so wird sein
Sendewunsch bis zum Ende der aktuellen Ubertragung verzogert.
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7.1.4 Can-Baudrate

CAN-Baudrate Gar. max. Busange
1 Mbaud 25m
500 kBaud 100 m
250 kBaud 250 m
125 kBaud 500 m
100 kBaud 600 m
50 kBaud 1000 m
20 kBaud 2500 m
10 kBaud 5000 m

7.1.5 Verkabelung unter CAN-Bus

CAN-Bus verwendet als Ubertragungsmedium eine abgeschirmte Dreidrahtleitung.

Master-Schnittstelle Slaveschnittstelle
Schirm
) 7
CAN high \ CAN high
/ \ 120W$2
CAN low { \ CAN low
|
o
\ 3
CAN Ground ) CAN Ground
CAN Ground Do not connect

Abb. 7-1: CAN-Bus. Verkabelung
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7.1.6 Leitungsabschlul}

In Systemen mit mehr als zwei Stationen werden alle Teilnehmer parallel verdrahtet.
Hierzu ist das Buskabel unterbrechungsfrei durchzuschleifen.

An den Leitungsenden mul3 das Buskabel immer mit jewells eéinem
Abschluf3widerstand von 120 W abgeschlossen werden, um Refle-
xionen und damit Ubertragungsprobleme zu ver meiden!

7.1.7 Telegrammaufbau

Alle CANopen Telegramme besitzen folgenden Aufbau:

Identifier
0 Bit-Nr.
Byet | | | | [ [ | ]
\ || |
Héchstwertige 4 Bits der Modul-ID
CANopen Funktionscode
7 0 Bit-Nr.
Byte 2
L \ |
L Datenlénge (DLC)
RTR-Bit
1 Daten vorhanden
0 keine Daten (Anforderungstelegramm)
Daten Niederwertige 3 Bits der Modul-ID
Byte 3
Daten
Byte 10

Abb. 7-2: CANopen: Telegrammaufbau
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Der Unterschied zu einem Schicht-2-Telegramm besteht in einer zusétzlichen Un-
terteilung des 2 Byte Identifieres in einen Funktionsteil und einer Modul-ID. Im

Funktionsteil wird die Art des Telegramms (Objekt) festgelegt und mit der Modul-ID
wird der Empfénger adressiert. Der Datenaustausch bei CANopen-Geréten erfolgt in

Form von Objekten. Im CANopen-Kommunikationsprofil sind zwei Objektarten so-
wie einige Spezial objekte definiert. Jedem Objekt ist ein Funktionscode zugeordnet.
Bitte entnehmen Sie den entsprechenden Funktionscode der nachfolgenden Tabelle.

7.1.7.1 CANOPEN FUNKTIONSCODES

Nachfolgend sind die unter CANopen definierten Objekte mit Funktionscode aufge-

listet.
Objekt Function Empfanger Definition Funktion
Code
(4 Bits)
NMT 0000 Broadcast CiA DS-301 | Netzwerkmanagem.
EMERGENCY 0001 Master CiA DS-301 | Fehlertelegramm
PDO1S2M 0011 Master, Slave (RTR) CiA DS-301 |Digital Eing. Daten 1
PDO1M2S 0100 Slave CiA DS-301 |Digital Ausg. Daten 1
PDO2S52M 0101 Master, Slave (RTR) CiA DS-301 |Anaog Eing. Daten 1
PDO2M2S 0110 Slave CiA DS-301 |[Analog Ausg.Daten 1
PDO3S2M 0111 Master, Save (RTR) | Applikationspez. | D o. A Eing. Daten 2
PDO3M2S 1000 Slave Applikationspez. | D o. A Ausg. Daten 2
PDO4S2M 1001 Master, Save (RTR) | Applikationspez. | D o. A Eing. Daten 3
PDOAM2S 1010 Slave Applikationspez. | D o. A Ausg. Daten 3
PDO5S2M 1101 Master, Save (RTR) | Applikationspez. | D o. A Eing. Daten 4
PDO5M2S 1111 Slave Applikationspez. | D 0. A Ausg. Daten 4
SDO1S2M 1011 Master CiA DS-301 |Konfigurationsdaten
SDO1M2S 1100 Slave CiA DS-301 |Konfigurationsdaten
Node Guarding 1110 Master, Save (RTR) CiA DS-301 | Moduliberwachung

Der genaue Aufbau und Dateninhalt aler Objekteist im "CiA Communication Pro-
file DS-301 Version 3.0" sowieim "CiA Device Profile for 1/0-Modules DPS 401
Version 1.4" detailliert beschrieben.
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7.1.7.2 CANOPEN OBJEKTE

PDO:

Fir den Prozef3datenaustausch stehen Prozef3daten-Objekte (PDO) zur Verflgung.
Jedes PDO besteht dabel aus maximal 8 Datenbytes. Flr Eingangsdaten stehen
Transmit-PDOs und fur Ausgangsdaten Receive-PDOs zur Verfligung. PDOs werden
unbestatigt Ubertragen, da das CAN-Protokoll die Ubertragung sicherstellt.

SDO:

Fur Zugriffe auf das Objektverzeichnis wird das Service-Daten-Objekt (SDO) ver-
wendet. Mit dem SDO kénnen Sie lesend oder schreibend auf das Objektverzeichnis
zugreifen. Im CAL-Schicht-7-Protokoll finden Sie die Spezifikation des Multiple-
xed-Domain-Transfer-Protocol, das von den SDOs genutzt wird. Mit diesem Proto-
koll kdnnen Sie Daten beliebiger Lange Ubertragen. Hierbel werden Nachrichten ge-
gebenenfalls auf mehrere CAN-Nachrichten mit gleichem Identifier aufgeteilt (Seg-
mentierung). In der ersten CAN-Nachricht des SDOs sind 4 der 8 Bytes mit Proto-
kollinformationen belegt. Fir Zugriffe auf Objektverzeichniseintrage mit bis zu vier
Bytes Lange genlgt eine einzige CAN-Nachricht. Bei Datenlangen grofl3er as 4
Bytes erfolgt eine segmentierte Ubertragung . Die nachfolgenden Segmente des
SDOs enthalten bis zu 7 Bytes Nutzdaten. Das letzte Byte enthélt elne Endekennung.
Ein SDO wird bestétigt Gbertragen d.h. jeder Empfang einer Nachricht wird quittiert.
Der genaue Aufbau und Dateninhalt aler Objekte ist im "CiA Communication Pro-
file DS-301 Version 3.0" sowie im "CiA Device Profile for 1/0-Modules DS 401
Version 1.4" detailiert beschrieben. Fir die SDO-Transfers sind alle nétigen Fehler-
meldungen (nach DS 301) mit "Error-Class’, "Error-Code" und "Additional-Code"
implementiert.

Emer gency Objekt:

Um anderen Teilnehmern am CANopen-Bus interne Geratefehler mit hoher Prioritét
mitteilen zu konnen, werden Emergency Objekt ausgesandi.

Fir das Emergency-Telegramm ist der nach dem Boot-Up im Objektverzeichnis in
der Variablen 1014h fest eingestellte COB-ldentifier in Hexadezimaldarstellung:
080h + Modul-ID.

CANopen EMERGENCY -Telegramm-Inhalt:

Byte-Nr. | Inhalt
0 Emergency Error Code (DS-301) low Byte
1 Emergency Error Code (DS-301) high Byte
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Emergency Error Register (DS-301)
Applikationsspezifischer Error Code
Zusétzliche Error Information 1
Zusétzliche Error Information 2
Zusétzliche Error Information 3
Zusétzliche Error Information 4

N[OOI~ WIN

Node Guarding:

CANopen definiert Node Guarding um die Uberwachung der Busteilnehmer zu ge-
wahr-leisten.

Der Guarding-Betrieb des Moduls startet mit dem ersten, vom Master, empfangenen
Guarding-Anforderungstelegramm (RTR). Der zugehdrige COB-Identifier ist im
Objektverzeichnis in der Variablen 100Eh fest auf 700h + Modul-ID eingestellt.
Wird wéhrend des Guardingbetriebs innerhalb der "Guard-Time" (Objekt 100Ch)
kein Guarding-Anforderungstelegramm mehr vom Master empfangen, so geht das
Modul davon aus, dal3 der Master nicht mehr korrekt arbeitet. Nach der Zeit, die
durch das Produkt aus "Guard-Time" (100Ch) und "Life-Time-Factor" (100Dh) ein-
gestellt ist, versetzt sich das Modul automatisch in den Zustand "Pre-Operationa”.

Wird entweder die "Guard-Time" (Objekt 100Ch) oder der "Life-Time-Factor"
(100Dh) mittels SDO-Download vom Master auf Null eingestellt, so findet keine
Uberpriifung auf Ablauf der Guardingzeit statt, und das Modul bleibt im aktuellen
Zustand.
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NMT

Das Netzwerkmanagement (NMT) spezifiziert globale Dienste fir Netz-
werkiberwachung und -management. Dazu gehort neben dem An- und Ab-
melden einzelner Teilnehmer auch die Uberwachung der Teilnehmer wahrend
des Betriebs und die Behandlung von Ausnahmezustanden.

NMT-Service-Telegramme haben den COB-ldentifier 0000h. Eine aditive
Modul-1D ist nicht erforderlich. Die Lénge betragt immer 2 Datenbytes. Das
erste Datenbyte enthdlt den NM T-Command Specifier:

NMT-Services (DS 301):

(6): "Start Remote Node"

—(10) Initialise NMT-Command Specifier:
Hardware 01h
(12) (7): "Stop_Remote Node"
‘ NMT-Command Specifier:
11 Initialise 02h
—1 Communication
(8): "Enter Pre-
operational_State"
(12) NM T-Command Specifier:
80h
(10) .
Pre-Operational (8)
<H(11)+ (10): "Reset_Node"
NMT-Command Spe cifier:
®) ) 81h
(10) ‘ (11): "Reset_Communication”
1) ‘ Prepared NMT-Command Specifier:
82h
7
(6) () TR .
| (12): Initialisation finished
J enter Preoperational auto-
EigH Operational (6) matical Iy

Das zweite Datenbyte enthdt die Modul-I1D (00h fir ein Broadcast Command).
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8 Technische Daten

Spannungsversorgung: 24V DC
Stromaufnahme: ca. 150mA
Galvanische Trennung: 1kV DC

Busgeschwindigkeit CAN:  max. 1 MBit

Busgeschwindigkeit Profibus. ma. 12 MBit

Schutzart: IP20

Abmessungen: Hohe: 80mm
Breite: 23mm
Tiefe: 90mm

Befestigung: Hutschienenmontage

Umgebungstemperatur

Betrieb: 0° - 55° C max. 95% L uftfeuchtigkeit ohne Kondensati-
on

Lagerung: 0°-70°C

Allgemeiner Hinweis!

Um die EMV Bestimmungen einzuhalten, sind alle Datenleitungen mit einem Schirm
zu versehen. Dieser Schirm muf3 auf das Erdpotential aufgelegt werden. Alle Erd-
klemmen an unserer Baugruppe sind auch auf das Erdpotential zu legen.

Werden diese Mal3nahmen nicht getroffen, so Ubernimmt die Fa. Antal Electronic keine
Haftung fur Einhatung der EMV Schutzmal3nahmen.
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