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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, Gerédte, Systeme und Stromkreise geméal? 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 sachgemélien Transport, sachgemdde
Lagerung, Aufstellung und M ontage sowie sorgfdtige Bedienung und Instandhaltung voraus.

Spannungsversorgung nur Uber VDE-gepriifte und CE-gekennze chnete Netzteile 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 Gehéuses 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 sind 40 CAN-Botschaften zu je 8 Byte). Insgesamt lassen sich 40
CAN-Botschaften parametrieren. Uber ein 10 Byte groRes Fenster im ProzefRabbild
kénnen zusétzlich CAN-Telegramme Ubertragen werden. Ebenso kdnnen Uber ein
10 Byte grol3es Fenster im Prozef3abbild zusétzlich beliebige CAN-Telegramme
empfangen werden.

Die Kommunikation auf der CAN-Seite ist ausschliefdlich auf Layer 2 basierend. 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 realisiert. Das serielle Interface
(RS232, RA422, RA85 oder TTY) ist ebenfalls mit 1 kV DC galvanisch getrennt.




3 Hardwareaufbau

3.1 Anzeigeelemente und AnschluBmaoglichkeiten

CAN-BUS
CAN_H
CAN_GND —|» Q O O <«— CAN_L
O 0O o
Gelbe LED: Griine LED:
Aus: DP Status Wait_Prm —> BAQO ONQ <—— Betriebsspannung
An: DP Status Wait Cfg
2Hz blinken: DP Status Data Exchange o
9 pol. D-SUB-Stecker:
|:] <« PROFIBUS DP
@)
O 0O o
£ OO O
GND

24V DC Spannungsversorgung

Abbildung 1 Anzeige- und Bedienelemente des PDP2CAN

Als Anzeigedemente besitzt das PDP2CAN zwel LEDs. Mit der griinen LED wird eine
korrekte Spannungsversorgung und mit der gelben LED der Status des PROFIBUS-
Moduls angezeigt. Wenn beide LED’s blinken so liegt ein Fehler vor (2 Hz blinken:
Fehler DP-Initidisierung; 0,5 Hz blinken: RAM-Error).




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.

DC o]
DC e
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Trans- CPU P-DP MAX
ceiver C515C Controller 485 [€>
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oP oP
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Abbildung 2: Blockschalthild PDP2CL 2

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 PDP2CL 2.




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 (Datenuibertragungspotential, 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.

1192 12 ol gl7 1Q
LI~ Z 9 4 9 U 7T O
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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 Schalter 8 konfiguriert das CAN-Protokoll (CANopen und
CAN-Layer-2- Protokall). Dabei gilt folgende Zuordnung:

K notenadr esse;

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

Die Eingtellungen ,,0" und ,,126" sind nicht zulassig, es wird dann automatisch die De-
faulteinstellung 1 verwendet.

Schalter ON bedeutet Bit = logisch 1
Schalter OFF bedeutet Bit = logisch 0

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.

Protokoll 8
CAN-Layer-2 of f
CANopen on

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




5 Funktionsweise

Der PDP2CL 2-Buskoppler ermoglicht Ihnen, Daten aus einem PROFIBUS-DP-Kreis
in einen sekundaren CAN-Kreis zu transformieren und umgekehrt. Bevor nun Daten
zwischen PROBIBUS und CAN ausgetauscht werden kénnen, muf3 in der Parame-
trierungsphase und in der Konfigurierungsphase die Anzahl der CAN-Botschaften
sowie die CAN-Botschaften selbst definiert werden. Nach erfolgreicher Parametrie-
rung und Konfigurierung kann der Datenaustausch erfolgen.

5.1 Aufbau eines CAN-Telegramms

Ein CAN-Teegramm besteht aus einem zwel Byte langen Header und O bis 8 Daten-
bytes. Im Header sind die 11 Identifierbits, ein Sendeaufforderungsbit (RTR-Bit), sowie
4 Bit fur die Nettodatenlange enthalten (LO...L 3):

CAN-Header

ByteO: 1D10 ID9 ID8 ID7 ID6 ID5 ID4 ID3

Bytel: ID2 ID1 IDO RTR L3 L2 L1 LO

Byte 2 - x: Datenbytesin Abhangigkeit von der Nettodatenlange (max. 8)

5.2 Parametrierung

Mit dem Parametriertelegramm identifiziert 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

Anzahl Empfangsobjekte

Anzahl Sendeobjekte

Alle Empfangsobjekte ( Highbyte-, Lowbyte-CAN-Header )
Alle Sendeobjekte ( Highbyte-, Lowbyte-CAN-Header )
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Die Parameterfolge im Einzelnen:

0x00: Das erste Parameterbyte muf immer 0x00 sein und wird fur Profibusinterne
Zwecke verwendet

CAN-Baudrate
Im zweiten Byte im Parametertelegramm wird die CAN-Baudrate eingestellt. Es
werden folgende CAN-Baudraten unterstitzt:

WERT (hex) Baudrate
00 1000 KBit/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

Anzahl der Empfangsobjekte
Gibt die maximale Anzahl der Empfangsbotschaften an.

Anzahl der Sendeobjekte
Gibt die maximale Anzahl der Sendebotschaften an.

alle Sendeobjekte
" Highbyte CAN-Header
- Lowbyte CAN-Header

alle Empfangsobjekte
" Highbyte CAN-Header
- Lowbyte CAN-Header
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5.3 Konfigurierung

Nach dem Parametrieren hat der Master ein Konfiguriertelegramm an den entspre-
chenden Slave zu schicken. Uber das Konfiguriertelegramm erhélt 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).

In einem Oktet der DataUnit des Konfiguriertelegramms werden bis zu 8 Bytes be-
schrieben. Es werden soviel Konfigurationsbytes verwendet, wie Sende und Emp-
fangspuffer plus 4 Bytes (Handshake In, Handshake Out, RecObject und TrObject),
vorhanden sind. Die Objekte Handshake In, Handshake Out, RecObject und TrOb-
jekt stehen am Anfang in der Konfigurierung und mussen in richtiger Reithenfolge
(s. Beispiel) konfiguriert werden, ansonsten wird ein Konfigurationsfehler gemel det.
Entdeckt der Slave bei der Uberpriifung, daf? die Ein/Ausgabedatenlangen nicht mit
der Parametrierung Ubereinstimmen, meldet er bei spéterer Diagnoseabfrage falsche
Konfigurierung an den Master. Er ist dann nicht fir den Nutzdatenverkehr bereit.

5.4 Datenaustausch

Nach dem der Master im Abschlul® der Hochlaufphase die fehlerfreie Parametrierung
und Konfigurierung erkannt hat, kann der Datenaustausch beginnen. Dazu sendet der
PROFIBUS-Magter zyklisch dle Daten der parametrierten Sendeidentifier ans
PDP2CL 2. Jedes Sendeobjekt wird nur dann tber den CAN-Bus Ubertragen, wenn auch
das zugehdrige Sendebit im Handshakebereich wechsdlt.

In Empfangsrichtung werden die Empfangspuffer des CAN-Controllers stdndig ausgele-
sen (Interrupt des CAN-Controllers) und in den internen Puffer des Gateways eingetra-
gen. Nur wenn Empfangsidentifier, Telegrammlénge und Telegrammart zutreffen wer-
den diese Telegramme ausgewertet.

5.5 Aufbau RecObjekt

Uber das RecObjekt konnen zusitzlich CAN-Teegramme einer bestimmten Gruppe von
| dentifiern empfangen werden.

Uber einen Akzeptanz-Filter in der Parametrierung (1. Empfangsobjekt) kann definiert
werden welche CAN-Telegrammein diesem Objekt empfangen werden sollen.

Der Akzeptanz-Filter wirkt auf das 1. Byte des CAN-Identifiers des CAN-Telegramms
(COB-ID). Ausdem 11 Bit Identifier passieren die hochstwertigen 8 Bit den Akzeptanz-

12



Filter. Die verbleibenden 3 niedrigstwertigen Bit werden bei der Filterung nicht bertick-
sichtigt. Der CAN-Identifier hat folgenden Aufbau:

1. Byte:

Bit15 | Bit14 | Bit13 | Bit12 | Bit1l | Bit10 | Bit9 | Bit8
Hochstwertige 8 Bits des CAN-Identifiers (Bit 10-3)

2. Byte:

Bit7 | Bit6 | Bit5 Bit 4 Bit3 | Bit2 | Bitl | BitO

Niederwertige 3 Bitsdes CAN- | RTR-Bit Datenlange (DLC)

|dentifiers (Bit 2-0)

Akzeptanz-Filter: CAN-IDBitNr.. 109 8 6 543

Filter-Bit Nr.: 76 5 3210

> N

Das erste Byte des Akzeptanz-Filters definiert die
che Bitsbel der Filterung relevant sein sollen.

kzeptanzmaske und bestimmt wel-

Das zweite Byte des Akzeptanz-Filters definiert den Akzeptanzcode und bestimmt den
Zustand der Bitsdes 1. Byte des CAN-Identifiers, die den Filter passieren sollen.

Beispidl:

Unter CANopen-Protokoll sollen im RecObjekt nur SDO1S2M-Telegramme (CAN-
IDs 0x580 bis Ox5FF) empfangen werden. Damit ergibt sich der Akzeptanzfilter folgen-
dermalden:

Acceptance-Mask (1. Byte des 1. Empfangsobjektes): 00001111 (OxOF)
Acceptance-Code (2. Byte des 1. Empfangsobjektes): 1011xxxx (OxBO)

Auch dieses RecObjekt besitzt ein Handshakebit Uber das festgestellt werden kann, ob in
diesem Objekt ein Telegramm empfangen wurde, wenn es seinen Status wechselt. Das
RecObj ekt besteht aus dem CAN-Header sowie 8 Datenbytes.

Aufbau RecObjekt:
HighByte CAN-Header
LowByte CAN-Header
Daten 1..8

13



5.6 Aufbau TrObjekt

Uber das TrObjekt konnen zusitzlich CAN-Telegramme definiert werden. Auch dieses
Telegramm wird nur Gber den CAN-Bus tbertragen wenn das zugehorige Handshakebit
seinen Status wechselt. Das TrObjekt besteht aus dem CAN-Header sowie 8 Datenbytes.

Aufbau TrObjekt:
HighByte Can-Header
LowByte Can-Header
Daten 1..8

5.7 Handshake
5.7.1 Sendebereich

Die Daten werden nur Uber den CAN-Bus Ubertragen, wenn das zugehérige Bit seinen
Status wechsdlt.

ByteO
7 0
‘ L TrObjekt
Eintrag 1 im Ausgangsprozef3abbild
Eintrag 7 im Ausgangsprozef3abbild
Byte4
7 0

‘ L Eintrag 32 im Ausgangsprozefabbild
Eintrag 34 im Ausgangsprozef3abbild

Eintrag 39 im Ausgangsprozef3abbild

14



5.7.2 Empfangsbereich

Be Statuswechsdl kennzeichnet jedes Bit eine empfangene CAN-Botschaft zu dem zu-
gehorigen parametrierten | dentifier im Eingangsprozef3abbild.

ByteO
7 0
‘ L RecObjekt
Eintrag 1 im Eingangsprozef3abbild
Eintrag 7 im Eingangsprozef3abbild
Byte 4
7 0

‘ L Eintrag 32 im Eingangsprozefiabbild
Eintrag 33 im Eingangsprozef3abbild

Eintrag 39 im Eingangsprozef3abbild

15



5.8 Beispiel

Um Fehlersuch- und Inbetriebnahmezeiten zu sparen, empfiehlt sich als erstes, eine
Querverweidiste Uber die in dem CAN-Kreis befindlichen Module, deren CAN-
|dentifier, Funktionscode und Bytel&ngen zu erstellen.

Beispidl:

Drei CAN-Busknoten sind folgendermal3en konfiguriert:

1. Knoten:

- digitales Eingangsmodul mit 8 mal 8Bit Eingangen.

- digitales Ausgangsmodul mit 8 mal 8Bit Ausgangen.
- Die Knotenadresse ist auf leingestellt.

CAN-HEADER
Funktion | Modul-ID | RTR | Length| HighByte | LowByte
ID10..ID7| 1D6..1D0 L3.LO
Empfangsidentifier: 0011 0000001 0 1000 | 0011 0000 | 0010 1000
30hex 28hex
Sendeidentifier: 0100 0000001 0 1000 | 0100 0000 | 0010 1000
40hex 28hex
2. Knoten:
- digitales Eingangsmodul mit 1 mal 8Bit Eingéangen.
- digitales Ausgangsmodul mit 1 mal 8Bit Ausgangen.
- Die Knotenadresse ist auf 11 eingestellt.
CAN-HEADER
Funktion | Modul-ID | RTR | Length| HighByte | LowByte
ID10..1D7| 1D6..1D0 L3.LO
Empfangsidentifier: 0011 0001011 0 0001 | 0011 0001 | 0110 0001
31hex 61hex
Sendeidentifier: 0100 0001011 0 0001 | 01000001 | 0110 0001
41hex 61hex
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3. Knoten:

- digitales Eingangsmodul mit 8 mal 8Bit Eingéangen.
- Die Knotenadresse ist auf 2 eingestellt.

CAN-HEADER
Funktion | Modul-ID | RTR | Length| HighByte | LowByte
ID10..ID7| 1D6..1D0 L3.LO
Empfangsidentifier: 0001 0000010 0 1000 | 0001 0000 | 0100 1000
10hex 48hex
4. Fenster fir BROADCAST-Meldung (z.Bsp.)
- Ausgang mit 2* 8Bit Ausgangen
CAN-HEADER
Funktion | Modul-ID | RTR | Length| HighByte | LowByte
ID10..ID7| 1D6..1D0 L3.LO
Sendeidentifier: 0000 0000000 0 0010 | 0000 0000 | 0000 0010
00hex 02hex

Daraus ergibt sich folgende Querverweistabelle:

Eintrag anw. Para- Konfigurationsdaten
meter (hex) GSD-Date

Immer 00 00
CAN-Baudrate ( 500kBaud ) 01
Anzahl der Empfangsobjekte 04
Anzahl der Sendeobjekte 03
RecObjekt (Empfobj 1) | Highbyte OF

Lowbyte BO
Empfangsobjekt 2 Highbyte 30

Lowbyte 28 DI 8 Byte
Empfangsobjekt 3 Highbyte 31

Lowbyte 61 DI 1Byte
Empfangsobjekt 4 Highbyte 10

Lowbyte 48 DI 8 Byte
Sendeobjekt 1 Highbyte 00

Lowbyte 02 DO 2 Byte
Sendeobjekt 2 Highbyte 40

Lowbyte 28 DO 8Byte
Sendeobjekt 3 Highbyte 41

Lowbyte 61 DO 1Byte

Im RecObjekt sollen in diesem Beispiel alle Telegramme mit CAN-IDs 0x580 bis
Ox5FF empfangen werden (siehe Beispiel Kapitel 4.5).

17



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

anwendungsspezifische Parameter:
00,01,04,03,0F,B0,30,28,31,61,10,48,00,02,40,28,41,61,00,00,00.....

Konfigurierungsdaten:

HANDSHK _IN
HANDSHK_OUT
RecObj ekt
TrObjekt

DI 8 Byte

DI 1Byte

DI 8 Byte

DO 2Byte

DO 8Byte

DO 1Byte

18



Kapitel

6 Projektierung bei STEP 7

Gehen Siewiefolgt vor:

GSDdatei PDP2CL2.GSD in den Unterpfad .\S7TDATA\GSD kopieren.

Befehl GSD-Dateien aktualisieren, damit der Hardwarekatal og aktualisiert wird.
Slave PDP2CL 2 aus dem Pfad ‘Weitere FELDGERATE’ und dort unter ‘ Sonstige
aktivieren.

Per Drag & Drop ist nun der PDP2CL 2-Slave auf dem Profibus(1)-Netz zu plazieren.
Weisen Sie dem Slave die gewlinschte Stationsadresse zu:

| o W Konbig - [SIMATIC TO0-5tstion] 1] [Eenfguration] — popZcl2 ]
“Erdim Hesbelen Erlugen Ziehydem  fnsichl Eavse Ferotes  Hile T |

Dl @] &) D)o| ikl =fFE 2 e

:
Proil | Snder |
Bl SIMOYERT =
B0 SIFOS
E {0 "Weimn FELDGE RATE
M- 13
] Galmmay
| eI SMATIC
B0 Sorsige
23 G besis
=-{231 JU_DICON
Aloemen Peramst=r I 33 PORICAN

123 Juma LOGOSCAEEN
Acesse: F & =0 POR2CLE
4 Unreemanoog
W HanCSHE_IN
i HerCrsHE_OUT
i RecObect
{ Tribject
q o1 epe |—J
i Dl 2B -
o Dl 3B
d DlaBpa
| UL J
qd D AR
4 [7Bus
q AR
d D07 Buis
i D02 Buin
-4 D07 Byie
- DO 4 Byie
- D05 Baie
- D0E Bue F
- D07 bun =

FPROAEUS( |: DF-H ssteispatem 1]

Cibertraguesne s chusechcke 500 khidls

- Doadue .
B @l SIHATIC 200 =i

Enliigen nighth Ard

Abbildung 4: Stationsadresse PDP2CL 2
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Nehmen Sie anschliefl3end die gewtinschte PDP2CL 2 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.

Eigenszchaften - DP-Slave I

Allgemein I He:-c-F'arametrierungl

— Baugruppe
EBestellhummer:
F amilie: Sonztige

DF-Slave-Typ: FPOFPZ2CLZ
Bezeichrnung:

— == == M
—Adressen — Teilnehmer

EROFIBEUS... I 3

[ P-bd aztersp=tem: 1

Diagnozeadresse: i1 o2z

— SYMNC/FREEZE-F Shigkeiten

I | S E-rEhiE I | EREEZE-t5hE v Ansprechiibensachung
F.ommentar:
Abbrechen | Hire |

Abbildung 5: allg. Eigenschaften DP-Slave

Eigenzchaften - DP-Slave x|

Allgemein  Hex-Farametrierung I

Farametrerdaten
IDD,D'I .04,03,0F B0,30,28,31.61,10,48,00,02,40,25.41 61.00,00,00,00,00,00,00,

[hexadezimal, durch Komma getrennt]

Abbrechen Hifte

Abbildung 6: anwenderspez. Parametrierung DP-Slave
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[ Wt Koifing - [SIWATIC S00-5tation] 1] [Kenfaguration]

Abbildung 7: Konfiguration DP-Slave
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1 E HaHDSHE,_ DT 0.4 [ 1 Bpie
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7 Technische Daten

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

Busgeschwindigkeit CAN:  max. 1 MBit

Busgeschwindigkeit Profibus: max. 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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