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Anderungen in den Kapiteln

Die hier aufgefiihrten Anderungen im Anwenderhantibbetreffen sowohl Anderungen in der
Firmwareals auch reine Anderungen in der BeschreitemgSachverhalte.

Haeredet:/uch- Kapitel Anderungen gegeniiber Vorversion
1.0 - Erste Version des deutschen CAN-DP/2-Softwaaadbuchs
Kapitel neu: Lizenzhinweise zu Opensource FreeRTOS
1.1 10 :
Betriebssystem

Weitere technische Anderungen vorbehalten.
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Ubersicht

1. Ubersicht

1.1 Zu diesem Handbuch

Dieses Handbuch beschreibt die lokale Firmware&addd-DP/2-Moduls. Die lokale Firmware steuert
den Datenaustausch zwischen PROFIBUS-DP (im folgemdr PROFIBUS genannt) und CAN.

Schicht 2-Implementierung
Das Handbuch enthalt die Beschreibung der Schidhtpfementierung und der implementierten
CANopen-Funktionalitaten.

Page-Mode

Des weiteren beschreibt das Handbuch den Page-Medentwickelt wurde, um die Ansteuerung von
mehr als 48 CAN-Identifiern mit einem Gateway zméglichen. Zum allgemeinen Verstandnis werden
zunachst grundlegende Funktionen des Page-Mode$irimsen. Im Anschluss daran erfolgt die
Beschreibung der Funktionsbausteine (FBs) und dtaribausteine (DBs), die fur die Realisierung des
Page-Modes zur Verfigung gestellt werden.

11-Bit- und 29-Bit Identifier
Das Modul CAN-DP/2 unterstutzt 11-Bit-CAN-Identifiand 29-Bit-CAN-Identifier (CAN2.0A/B).

1.2 Einfihrung in die Funktionsweise der Firmware

Das Gateway simuliert dem PROFIBUS ein Slave-Demieeiner definierten Anzahl von Ein- und
Ausgangsbytes. Nach der Konfiguration des Gatewayaen CAN-Geréate wie PROFIBUS-Slaves
angesprochen werden.

Die PROFIBUS-Ausgangsbytes werden auf den CAN-Besegdet. Ein bis acht Ausgangsbytes
werden einem Tx-ldentifier zugeordnet und kénnenoopl auch zyklisch gesendet werden. Den
Eingangsbytes werden auf der CAN-Seite Rx-ldemt#figgeordnet. Empfangene CAN-Daten werden
vom PROFIBUS wie Eingangsdaten behandelt.

Die PROFIBUS-Stationsadresse wird tber die Kodieker direkt am CAN-DP/2-Modul eingestellt.

1.3 Konfiguration tiber PROFIBUS-DP

Das CAN-DP/2-Modul wird tiber den PROFIBUS konfiguti Als Konfigurationstool kann z.B. der
Siemens SIMATIC Manager fur S7 verwendet werdem @&ateway werden dort logische Steckplatze
(Module) zugeordnet, denen im Verlauf der Konfidgima weitere Parameter wie die SPS-Adresse,
Datenrichtung, Datenlange und CAN-Identifier zuge@t werden.
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Ubersicht

1.4 Mehr adressierbare Identifier Uber den Page-Mod

Der Page-Mode bietet die Mdglichkeit, mehr CAN-Iteer zu adressieren, als in einem PROFIBUS-
Telegramm untergebracht werden kdnnen (also meHdiBal Die Anzahl der mdglichen Identifier wird
lediglich durch den verfiigbaren Speicherplatz a&anf®PS und dem CAN-Gateway eingeschrankt.

Hinweis:
Der Page Mode kann nur genutzt werden, wenn aldigioations-Tool der Siemerns
SIMATIC Manager fur S7 verwendet wird!
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Funktionsweise der lokalen Firmware

2. Funktionsweise der lokalen Firmware

Die folgende Abbildung soll die Funktionsweise Bemware verdeutlichen.

Profibus CAN
Slave Direction | Byte-no Identifier
Address WA '

0 Tx-ld_a

1 Tx-Id_a

2 Tx-ld_a

3 Tx-Id_a

4 Tx-ld_a

output

5 Tx-ld_a

n Tx-1d_k

Xyz n+1 Tx-ld_k

Profibus (coding : CAN
switch) H

0 Rx-Id_b

1 Rx-ld_b

2 Rx-Id_b

3 Rx-ld_b

input
m Rx-Id_I
m+1 Rx-1d_|I

Abb. 2.1.1: Funktionsubersicht des CAN-DP/2-Moduls

2.1 PROFIBUS-Slave-Adresse

Das CAN-DP/2-Modul simuliert auf der PROFIBUS-Sate Slave-Modul. Die Slave-Adresse wird
Uber die Kodierschalter am Modul eingestellt. B&imschalten wird die hexadezimal eingestellte
PROFIBUS-Adresse abgefragt. Anderungen der Einstgin miissen daher vor dem Einschalten
durchgefiihrt werden, da Anderungen wahrend deseBes keine Auswirkungen haben.

Der einstellbare Adressbereich betrgkadezimabD3 bis 7C bzwdezimal3 bis 124. Wird eine
Adresse kleiner als 3 (dezimal) bzw. kleiner alg @®gestellt, so gilt die Adresse 3. Bei einer
Adresseinstellung héher als 7kkzw. héher als 124 (dezimal) gilt die Adresse 124.

Der links angeordnete Kodierschalter (HIGH) diamtEinstellung der hGherwertigen Bits, der rechts
angeordnete Kodierschalter (LOW) zur Einstellungrdederwertigen Bits.

Die PROFIBUS-Slave-Adresse kamur Uber die Kodierschalter eingestellt werden. Eime-P
grammierung durch einen Klasse 2-Master Uber dagando ‘Set_Slave_Address’mthtmoglich.
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Funktionsweise der lokalen Firmware

2.2 Nutzdaten

Das CAN-DP/2-Modul simuliert in der aktuellen Sofing-Implementierung fir die Eingangsrichtung

und die Ausgangsrichtung zusammen bis zu 300 Bywsdiesen 300 Bytes kdnnen maximal 244
Bytes fur eine Datenrichtung gewahlt werden, ansonst die Aufteilung als Eingangs-Bytes und

Ausgangs-Bytes frei wahlbar. (Beispiele: 150 EirggaBytes und 150 Ausgangs-Bytes oder 244 Ein-
gangsbytes und 56 Ausgangsbytes).

Jeweils ein bis acht Bytes (16 Bytes bei VerwendiegyCommunication-Windows, siehe ab Seite 38)
werden einem Tx- oder einem Rx-ldentifier zugeotdee und der selbe Identifier kann nicht als Tx-

undals Rx-ldentifier genutzt werden.
Optional kdnnen die einem Tx-ldentifier zugeordneBgtes auch zyklisch gesendet werden.

2.3 Watchdog (Ansprechiberwachung)

Die Firmware kann mit aktivierter oder deaktivieasprechiberwachung betrieben werden. Es wird
jedoch empfohlen, mit aktivierter Ansprechiuberwaghau arbeiten.

2.4 Diagnose

Zur Diagnose kénnen der Leuchtzustand der LED-Agezreund die DP-Slave-Diagnose ausgewertet
werden. Das Modul unterstitzt finf modulspezifisDinegnose-Bytes. Die Diagnose wird ab Seite 14
ausfuhrlich beschrieben.

2.5 Parametrierungstelegramm (CAN-Bitrate)

Das CAN-DP/2-Modul unterstitzt neben den siebendatal-Bytes der Parametrierung acht weitere
Modul-spezifische Byte. Hier kann der DP-Master. diB CAN-Bitrate verandern. Die Einstellung der
Bitrate Uber das Parametrierungstelegramm ist eié 7 beschrieben.

2.6 Global-Control-Dienste (FREEZE, SYNC, UNSYNC)

Die Global-Control-Dienste sind zur Zeit nicht iraplentiert.

2.7 PROFIBUS-DP Profile

Die PROFIBUS-DP Profile werden zur Zeit nicht ustétzt.

Seite 10 von 88 Software-Handbuch ¢ Dok. Nr.: C.2907.20 / Rev. 1.1 CAN-DP/2



Funktionsweise der lokalen Firmware

2.8 Mehr ansprechbare CAN-Identifier mit dem Page-Mde

Der Page-Mode bietet die Mdglichkeit, mehr CAN-Iteer zu adressieren, als in einem PROFIBUS-
Telegramm untergebracht werden kénnen (also melt&)l

Das Handling des Page-Mode ist durch den zusaéziiPiotokollaufwand etwas komplizierter als beim
Standardbetrieb des Gateways und der Datenaustawsthen PROFIBUS und CAN bendtigt zwei
statt einem SPS-Zyklus.
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Inbetriebnahme und Diagnose

3. Inbetriebnahme und Diagnose

3.1 Voraussetzung fur die Inbetriebnahme

In diesem Kapitel wird die Inbetriebnahme des CAREDModuls an einem PROFIBUS beschrieben,
der von einer Siemens SIMATIC-S7-300 oder S7-4G9egeert wird.

Um die Inbetriebnahme wie hier beschrieben durakefiihu kénnen, bendtigen Sie das Konfigurations-
programm ‘SIMATIC-Manager’ mit dem Tool ‘HW-Konfigator'.

Hinweis:

m Konfigurieren Sie das CAN-DP/2-Modul unbedingt miemit der SPS Uber den
SIMATIC-Manager wie in Kapitel: “5. Konfiguration indem SIMATIC Manager’
beschrieben. Erst nach erfolgter Konfigurationrkdas CAN-DP/2-Modul als CAN
Gerat erkannt werden!

3.2 Inbetriebnahme
3.2.1 Vorgehensweise

Bitte fihren Sie zur Inbetriebnahme die folgendehriite aus:

Montieren und Verdrahten Sie das CAN-DP/2-Modulg@mingsversorgung, CAN-
Bus, siehe Hardware-Handbuch).

2 Stellen Sie die PROFIBUS-Adresse des Moduls amdfschalter ein.

SchlieRen Sie den PROFIBUS-Anschlussstecker aRRI@FIBUS-Schnittstelle des

3 CAN-DP/2-Moduls an.

4 Konfigurieren Sie die Einstellungen des CAN-DP/2dMts in der SPS mit dem
SIMATIC-Manager.
Schalten Sie das Netzteil fir das CAN-DP/2 ein.

5 Das Modul muss jetzt anlaufen.

Das CAN-DP/2-Modul wird nun automatisch tber diesHenfiguriert.

=

Hinweis:
Beachten Sie, dass insbesondere die CAN-Bitrateietdodule-1D (bei CANopen) tUbe
den PROFIBUS gesetzt sein missen.
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Inbetriebnahme und Diagnose

3.2.2 Anlauf

Nach dem Einschalten des Netzteils lauft das CANZENPodul automatisch an. Es besitzt keinen
eigenen Netzschalter.

Wahrend der Anlaufphase blinken die LEDs “E” (PRBWES-DP Status) und die LED “D”
(PROFIBUS-DP Data Exchange). Die an den Kodierseihrakingestellte PROFIBUS-Adresse wird
eingelesen.

Das Modul empfangt vom DP-Master die Projektieraiagsn und wertet die Angaben darin aus. Wenn
die Projektierung mit dem Aufbau tbereinstimmt, mhadas CAN-DP/2-Modul den Datentransfer auf.

3.2.3 Datentransfer

Ist das Modul konfiguriert, so wird nach dem Anlautomatisch der Datentransfer aufgenommen:
Andert der SPS-Master Sendedaten eines Identifierserden die Daten vom CAN-DP/2-Modul auf
dem CAN-Bus gesendet. Empfangt das CAN-DP/2-ModatkED, so stellt es diese dem SPS-Master
zur Verfuigung.

Die Konfiguration ist in Kapitel 5 ‘Konfiguration indem SIMATIC-Manager’ ab Seite 25 beschrie-
ben.
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Inbetriebnahme und Diagnose

3.3 Diagnose Uber LED-Anzeige

Die Funktion der Leuchtdioden ist durch die Firmeveastgelegt. Im normalen Betrieb sind die LEDs
D, P und C nie aus, d.h. entweder sie blinken sigeleuchten permanent.

Die Blinksequenzen, die in der folgenden Tabelligeiiihrt sind, wiederholen sich etwa alle sechs
Sekunden.

: PROFIBUS-DP Data-Exchange
: PROFIBUS-DP Status

: Power-LED

: CAN-Bus-Status

Abb. 3.3.1: Position der LEDs
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Inbetriebnahme und Diagnose

-

3x lang blinkend

(Morsezeichen ‘O’)

LED Funktion | Leuchtzustang Bedeutung Fehlerbehandlung
aus kein Datenaustausch -
D PROFIBUS-DP -
PROFIBUS
aus PROFIBUS OK -
die Verbindung zum DP-Master ist aus-
gefallen, Uberprifen Sie den PROFIBU
. . . Anschluss (Verdrahtungsfehler im PRO
1x kurz blinkend | Bitrate wird gesucht BUS-Kabel, Kurzschluss,
Abschlusswiderstand an falscher Stelle
zugeschaltet ?)
. . N (iberprifen Sie die eingestellte
. PROFIBUS.DP 2X kurz blinkend | Bitrate wird Uberwach ROFIBUS-Adresse
(rot) |Status Parametriertelegramm ist fehlerhaft.
3x kurz blinkend warten auf Diagnose Uber SIMATIC-Manager oder
Parametriertelegramnp System-Funktion SFC13 (DPNRM_DG)
(siehe Kap. 3.4)
warten auf Konfigurationstelegramm ist fehlerhatft.
4x kurz blinkend | Konfiqurations- Diagnose uber SIMATIC-Manager oder
tele rgamm System-Funktion SFC13 (DPNRM_DG)
9 (siehe Kap. 3.4)
an Stdrung interner Fehler
aus Initialisierung noch |
b nicht beendet
(gran) |POWer LED Initialisierung
an erfolgreich -
abgeschlossen
aus keine Uberprifen Sie die 24 V-Spannungs-
Versorgungsspannungversorgung
1x kurz blinkend (C:I\/'Tc,)\:irzr:irchen )
C CAN Bus Stérungen auf CAN Bus,
(gran) | Status CAN-Off Verdrahtung und Bitrate prufen,

siehe auch Hardware-Handbuch

kurz-lang-lang

CAN-Warning (‘W)

an

CAN-Bus OK

Tabelle 3.3.1:Leuchtzustande der LEDs

CAN-DP/2

Software-Handbuch ¢ Dok. Nr.: C.2907.20 / Rev. 1.1
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Inbetriebnahme und Diagnose

3.4 Slave-Diagnose

Das Modul unterstitzt neben den in der Norm DINE245, Teil 3 vordefinierten sechs Diagnose-
Bytes funf weitere modulspezifische Diagnose-Bytes.

Die Slave-Diagnose kann mit folgenden Funktionsteanen angefordert werden:

Automatisierungsgeratefamilile Nummer Name
SIMATIC mit IM 308-C FB 192 FB IM308C
SIMATIC S7/M7 SFC 13 | SFC DPNRM_DG

Tabelle 3.4.1:Funktionsbausteine zur Anforderung der Slave-Doagn

3.4.1 Diagnose-Bytes 0...5

Die Belegung dieser Diagnose-Bytes ist in der NDitti EN 19245, Teil 3 vordefiniert. Im folgenden
werden die Statusmeldungen unter Berticksichtig@sg@AN-DP/2-Moduls beschrieben.

Folgende Bezeichnungen werden dabei verwendet:

Byte-Nummer Status-Byte Bezeichnung

Stationsstatus 1
Stationsstatus 2
Stationsstatus 3
Master-PROFIBUS-Adresse
Herstellerkennung- High Bytg
Herstellerkennung- Low Byte

A1

ga b~ wdhNhEFLO

Tabelle 3.4.2:Diagnose-Bytes 0...5
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Inbetriebnahme und Diagnose

3.4.1.1 Stationsstatus 1

Der Stationsstatus 1 enthalt Fehlermeldungen deSIB¥Rs. Ist ein Bit ‘0’, so liegt kein Fehler vor.
Ein auf ‘1’ gesetztes Bit signalisiert einen Fehler

anderen Master parametriert wordg

bn. Die PROFIBUS-Adresse des Parametrier-
masters befindet sich im Diagnose-Byte
‘Master-PROFIBUS-Adresse’.

Bit Fehlermeldung, wenn Bit = ‘1’ Fehlerbehandlung
- richtige PROFIBUS-Adresse am CAN-DP/2
eingestellt ?
0 DP-Slave kann nicht vom Master |- Busstecker korrekt angeschlossen ?
angesprochen werden - Betriebsspannung am CAN-DP/2 vorhanden|?
- Netz aus/Netz ein am CAN-DP/2 durchgefuhrt,
um DP-Adresse einzulesen ?
1 DP-Slave ist fir den Datenaustausch warten, bis CAN-DP/2 die Hochlaufphase
noch nicht bereit abgeschlossen hat
Die vom DP-Master an den DP- - prufen, ob der Stationstyp und der Aufbau dgs
2 Slave gesendeten Konfigurations- CAN-DP/2 mit dem Konfigurationstool korrekt
daten stimmen nicht mit dem eingeben worden sind
Aufbau des DP-Slaves Uberein.
3 Der Slave hat externe - externe Diagnosedaten abfragen und ausweften
Diagnosedaten.
4 Die angeforderte Funktion wird vom- Projektierung prufen
DP-Slave nicht unterstitzt.
DP-Master kann die Antwort des | - Busaufbau prifen
5 o .
DP-Slaves nicht interpretieren.
6 Falsche Parametrierung - externe Diagnose-Bytegl4.0 auswerten
- Dieses Bit istimmer ‘1’, wenn Sie z.B. gerad¢
mit dem PG oder einem anderen DP-Master jauf
- DP-Slave ist bereits von einem das CAN-DP/2 zugreifen.

Tabelle 3.4.3:B

its des Stationsstatus 1

CAN-DP/2

Software-Handbuch ¢ Dok. Nr.: C.2907.20 / Rev. 1.1
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Inbetriebnahme und Diagnose

3.4.1.2 Stationsstatus 2

Der Stationsstatus 2 enthalt Statusmeldungen zusSIBNR. Ist ein Bit ‘1’, so ist die entsprechende
Meldung aktiv. Ein auf ‘0’ gesetztes Bit zeigt einektive Meldung.

Bit Fehlermeldung, wenn Bit = ‘1’
0 DP-Slave muss neu parametriert werden.
1 Es liegt eine Diagnosemeldung vor. Der DP-Slavenka@oht weiterlaufen, solange der

Fehler nicht behoben ist (statische Diagnosemeldung

Dieses Bit ist immer ‘1'.

Die Ansprechiberwachung ist fir das CAN-DP/2 adttv

DP-Slave hat das Freeze-Kommando empfangen.

DP-Slave hat das SYNC-Kommando empfangen.

Dieses Bit ist immer ‘O’.

N |ojlo bW (N

DP-Slave ist deaktiviert.

Tabelle 3.4.4:Bits des Stationsstatus 2
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Inbetriebnahme und Diagnose

3.4.1.3 Stationsstatus 3

Der Stationsstatus 3 ist reserviert und fur diegpase des CAN-DP/2 ohne Bedeutung.

3.4.1.4 Diagnose-Byte 3: Master-PROFIBUS-Adresse

In diesem Byte wird die PROFIBUS-Adresse des Masibgelegt, der den DP-Slave zuletzt parame-
triert hat und lesenden und schreibenden Zugrfftlan DP-Slave hat.

3.4.1.5 Diagnose-Byte 4 und 5: Herstellerkennung

Die Herstellerkennung ist in zwei Bytes kodiertr Bas CAN-DP/2-Modul wird die KennurgtA4,
zuruickgegeben.
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Inbetriebnahme und Diagnose

3.4.2 Externe (modulspezifische) Diagnose-Bytes

Das CAN-DP/2-Modul unterstitzt die Diagnose-Bytedi$ 10 fur modulspezifische Diagnose-
meldungen.

Diagnose-

Byte Bedeutung

0..5 definiert in der PROFIBUS-Spezifikation (sieftgangegangene Kapitel)

Langenangabe fur modulspezifische Diagnoseinfoonati

6 (hier immer 5)

Header byte: Bit 0...5 enthalten die Blocklangd. iHeader
(hier immer 4)

- DP-Dienst (SAP) der zum Fehler fuhrte (Byte 83;,3E),
oder
- Bus-Zustand, wenn in der Parametrierung das ERly-Diagnosis= “yes”:
Byte 8 kann dann folgende Werte einnehmen:
00, OK
40, WARN
80, ERROR_PASSIVE
C0, BUS_OFF

abhéangig von Zustand des Bytes 8:

Byte 8 = 3[R Parametrierung (SAP61) fehlerhaft, Byte 9 enthi@tNummer
des fehlerhaften Parametrier-Bytes

Byte 8 = 3E, Konfiguration (SAP62) fehlerhaft, Byte 9 enthale dNummer
des fehlerhaften PROFIBUS-Moduls (= Adresse desiiggnmen
SPS-Steckplatzes)

Byte 8 = 0Q, 40,, 8Q, oder COh (Bus-Zustand)

9 Byte 9 enthélt den IRQ_LOST-Counter aus dem eingtelna
CAN-Treiber des CAN-DP/2

Der IRQ_LOST-Counter ist der Z&ahler fur verlorengiegene
Nachrichten des CAN-Controllers.

Dieser Zahler wird von einem Fehler-Ausgang des €EAN
Controllers gesetzt. Er zeigt die Anzahl der ventgregangenen
CAN-Frames an (Empfangs- oder Sende-Nachrichten).
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Diagnose-
Byte

Bedeutung

10

abhéangig von Zustand des Bytes 8:

Byte 8 = 3} Parametrierung (SAP61) fehlerhaft, Byte 10 gibhd2ROFIBUS-
Master den korrekten Wert an

Byte 8 = 3F, Konfiguration (SAP62) fehlerhaft

1
2

3

4
5
6

Byte 8 = 0Q, 40,, 80, oder COh (Bus-Zustand)
Byte 10 enthalt den MSG_LOST-Counter aus dem e#gfeln
CAN-Treiber des CAN-DP/2.
Der MSG_LOST_Counter ist der Zahler fur verloreragegene
Nachrichten des FIFOs.
Dieser Zahler wird erh6ht, wenn Nachrichten aufgrames
FIFO-Uberlaufs verloren gehen (FIFO full).

falscher E/A-Typ: "Aus- Eingang" oder "Leerplatz")
richtig ware "Eingang" oder "Ausgang"

falsche Einheit, z.B. "Worte"

richtig ware: Einheit = "Byte"

falsche Lange

richtig ware Lange = 1-8 oder 16

nur ein Byte fir Identifier angegeben
Format-Angabe fehlt

falscher Identifier

Tabelle 3.4.5:Modulspezifische Statusmeldungen

CAN-DP/2
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4. GSD-Datei

Im Folgenden ist die GSD-Datei (Gerate Stammdatateipdes CAN-DP/2-Moduls abgedruckt.

Die hier abgedruckten Angaben sollen zur Orientigdienen. Ausschlaggebend sind die Daten in der

mitgelieferten GSD-DatetDPS04A4 .GSD.

; (c) esd electronic system design GmbH Hannover

; PROFIBUS-DP Geraetestammdatei
: Version: 1.30

; Autor: Olaf Kruse

; Erstellungsdatum: V1.0 30.04.1999 ok

; Aenderungen: V1.01 03.08.1999 ok baudrate 6 MBMaxTsdr-times

; V1.02 11.08.1999 ok baudrate 12 Mbaud, Min_&ldntervall,

; Max_Module, Max_Input_Len, Max_Output_Len, Max_Ddéan
; V1.03 30.09.1999 ok Min_Slave_Intervall = 2@ngc)

; V1.04 02.11.1999 ok MaxTsdr_45.45 = 60, MaxT4dsM = 150

; V1.05 20.12.1999 ok user-parameter-data:

; byte 13 = wakeup-time ( O: off; Oxff: not relevant
; byte 14,15 = sync-time ( O: off; Oxffff: not releva)
; V1.06 10.04.2000 uh menu structure for patame

; V1.07 26.02.2001 uh Min_Slave_Intervall bagldtmsec

; V1.10 22.10.2003 uh Changed for new CAN-DP

; V1.20 02.03.2009 uh Diagnosis and Data couadeied

; V1.30 04.01.2013 uh Changed for new CAN-DP/2

; Art des Parameters

; (M) Mandatory (zwingend notwendig)

; (O) Optional (zus6tzlich m+glich)

; (D) Optional mit Default=0 falls nicht vorhanden

; (G) mindestens einer aus der Gruppe passenchiaprechenden Baudrate
#PROFIBUS_DP

;--- Kapitel 2.3.2  Allgemeine DP-Schluesselvieer--

GSD_Revision =1 ; (M ab GSD_Revision 1) (Unsigned8)

Vendor_Name ="esd" ; (M) Herstelme (Visible-String 32)

Model_Name = "CAN-DP/2" ; (M) HerstellerbezeichnuresdDP-Geraetes (Visible-String 32)
Revision ="V1.0" ; (M) Ausgabestand des DP-Geragtfesible-String 32)
Revision_Number = ; (M ab GSD_Revision 1) (Unsighét bis 63)) (1234)
Ident_Number =1188 ; (M) Gerdtetyp des DP-Gerdtass{ghed16)

Protocol_Ident =
Station_Type =
FMS_supp =

; (M) Protokollkennung des DP-G¢ea O: Profibus-DP (Unsigned8)
; (M) DP-Geraetetyp 0: DP-Slavegigned8)
; (D) kein FMS/DP-Mischgeraet (Boojean

Hardware_Release ="V1.0" ; (M) Hardware Ausgabektirs DP-Geraetes (Visible-String 32)

Software_Release ="V1.00" ; (M) Software Ausgahedtdes DP-Geraetes (Visible-String 32)

9.6_supp =1 ; (G) 9,6 kBaud wird unterstuetzt

19.2_supp =1 ; (G) 19,2 kBaud wird unterstuetzt

;31.25_supp =1 ; fuer Gateway CAN-CBM-DP nicht madg(1234)

45.45_supp =1 ; (G ab GSD_Revision 2) 45,45 kBaind unterstuetzt

93.75_supp =1 ; (G) 93,75 kBaud wird unterstuetzt

187.5_supp =1 ; (G) 187,5 kBaud wird unterstuetzt

500_supp =1 ; (G) 500 kBaud wird unterstuetzt

1.5M_supp =1 ;(G) 1,5 MBaud wird unterstuetzt

3M_supp =1 ; (G ab GSD_Revision 1) 3 MBaud winderstuetzt

6M_supp =1 ; (G ab GSD_Revision 1) 6 MBaudiwinterstuetzt

12M_supp =1 ; (G ab GSD_Revision 1) 12 MBaudiwinterstuetzt

MaxTsdr_9.6 =60 i (G)

MaxTsdr_19.2 =60 : (G)

;MaxTsdr_31.25 =15 ; fuer Gateway CAN-CBM-DP niafieglich (1234)

MaxTsdr_45.45 =60 ; (G ab GSD_Revision 2)

MaxTsdr_93.75 =60 ; (G)

MaxTsdr_187.5 =60 1 (G)

MaxTsdr_500 =100 ; (G)

MaxTsdr_1.5M =150 1 (G)

MaxTsdr_3M =250 ; (G ab GSD_Revision 1)

MaxTsdr_6M =450 ; (G ab GSD_Revision 1)

MaxTsdr_12M =800 ; (G ab GSD_Revision 1)

Redundancy =0 ; (D) keine redundante Uebertrageolsik

Repeater_Ctrl_Sig =0 ; (D) RTS-Signalpegel (CNTRRI)4 des 9pol. SUB-D
; 0: nicht vorhanden 1: RS 485 2:TTL

24V_Pins =0 ; (D) Bedeutung der 24V Pins des 9pdB® (Pin 7 24V; Pin 2 GND)
; 0: nicht angeschlossen  1:Input  2: Output
; Implementation_Type = "Visible-String" ; (1234)

Bitmap_Device ="CDPS00_N" ; (O ab GSD_Revision 1)

Bitmap_Diag ="CDPS00_D" ; (O ab GSD_Revision 1)

Bitmap_SF ="CDPS00_S" ; (O ab GSD_Revision 1)
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;--- Kapitel 2.3.4  DP-Slave-bezogene Schlueasefter ---

Max_User_Prm_Data_Len =9
PrmText=1

Text(0)="1000 kbit/s"
Text(1)="666.6 kbit/s"
Text(2)="500 kbit/s"

Text(3)=" 333.3 kbit/s"
Text(4)="250 kbit/s"

Text(5)=" 166 kbit/s"

Text(6)=" 125 kbit/s"
Text(7)="100 kbit/s"

Text(8)=" 66.6 kbit/s"

Text(9)=" 50 kbit/s"

Text(10)=" 33.3 kbit/s"

Text(11)=" 20 kbit/s"

Text(12)=" 12.5 kbit/s"

Text(13)=" 10 kbit/s"
EndPrmText

PrmText=2

Text(0)="No"

Text(1)="Yes"

EndPrmText

PrmText=3

Text(0)="Yes"

Text(1)="No"

EndPrmText

ExtUserPrmData=1 "CAN-Bitrate"
Unsigned8 6 0-13
Prm_Text_Ref=1
EndExtUserPrmData
ExtUserPrmData=2 "Communication Window"
Bit(7) 0 0-1

Prm_Text_Ref=2
EndExtUserPrmData
ExtUserPrmData=3 "RTR-Frames"
Bit(4) 0 0-1

Prm_Text_Ref=3
EndExtUserPrmData
ExtUserPrmData=4 "CANopen-Slave"
Bit(3) 0 0-1

Prm_Text_Ref=2
EndExtUserPrmData
ExtUserPrmData=5 "CANopen-Master"
Bit(2) 0 0-1

Prm_Text_Ref=2
EndExtUserPrmData
ExtUserPrmData=6 "Start-Frame"
Bit(1) 0 0-1

Prm_Text_Ref=2
EndExtUserPrmData
ExtUserPrmData=7 "Page-Mode"
Bit(0) 0 0-1

Prm_Text_Ref=2
EndExtUserPrmData
ExtUserPrmData=8 "ModulelD"
Unsigned8 1 1-127
EndExtUserPrmData
ExtUserPrmData=9 "WakeUp Time (0=0Off, 255=Default)"
Unsigned8 255 0-255
EndExtUserPrmData
ExtUserPrmData=10 "Sync Time (0=0Off, 65535=Defdult)
Unsigned16 65535 0-65535
EndExtUserPrmData
ExtUserPrmData=11 "CAN-Diagnosis"
Bit(0) 0 0-1

Prm_Text_Ref=2
EndExtUserPrmData
ExtUserPrmData=12 "Rx-Counter"
Bit(1) 0 0-1

Prm_Text_Ref=2
EndExtUserPrmData

Freeze_Mode_supp =0 ; (D) Der Freeze-Mode wightunterstuetzt

Sync_Mode_supp =0 ; (D) Der Sync-Mode wird highterstuetzt

Auto_Baud_supp =1 ; (D) Die Automatische Baudratkennung wird unterstuetzt

Set_Slave_Add_supp =0 ; (D) Die Slave-Adressekem Master nicht gesetzt werden

Min_Slave_Intervall =6 ; (M) Minimaler Abstanavischen 2 DDLM_Data_Exchange-Aufrufen (xx * 100us)
Modular_Station =1 ; (D) 0: Kompaktstation Modulare Station

Max_Module =48 ; (M falls modulare Station) Hbstanzahl der Module einer Modularen Station
Max_Input_Len =244 ; (M falls modulare Statiom)dthstlaenge der Eingangsdaten einer Modulareioistat
Max_Output_Len =244 ; (M falls modulare Statibfgechstlaenge der Ausgangsdaten einer Modularéinrsta
Max_Data_Len =300 ; (O nur falls model&tation) Groesste Summe der Ein- und Ausgangseater Modularen Station in Bytes
Max_Diag_Data_Len =16 ; max. 16 Byte Diagnosedaten

Modul_Offset =0 ; (D ab GSD_Revision 1) erste Stéatgmummer

CAN-DP/2 Software-Handbuch « Dok. Nr
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ExtUserPrmData=13 "Tx-Counter"

Bit(2) 0 0-1

Prm_Text_Ref=2

EndExtUserPrmData
Ext_User_Prm_Data_Const(0)=0x00,0x06,0x00,0x00, M@, 0xff, 0xff, Oxff
Ext_User_Prm_Data_Ref(1)=1
Ext_User_Prm_Data_Ref(2)=2
Ext_User_Prm_Data_Ref(2)=3
Ext_User_Prm_Data_Ref(2)=4
Ext_User_Prm_Data_Ref(2)=5
Ext_User_Prm_Data_Ref(2)=6
Ext_User_Prm_Data_Ref(2)=7
Ext_User_Prm_Data_Ref(3)=8
Ext_User_Prm_Data_Ref(4)=11
Ext_User_Prm_Data_Ref(4)=12
Ext_User_Prm_Data_Ref(4)=13
Ext_User_Prm_Data_Ref(6)=9
Ext_User_Prm_Data_Ref(7)=10

Slave_Family = 9@CAN@V01

OrderNumber ="C.2907.02"
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5. Konfiguration mit dem SIMATIC Manager

5.1 Ablauf der Konfiguration
Das CAN-DP/2-Modul wird tber den PROFIBUS konfiguti

Um das CAN-DP/2-Modul zu konfigurieren, ist wie fogt vorzugehen:

Hinweis:

m Ohne korrekte Konfiguration mit dem SIMATIC Managebeiten das CAN-DP/2-Moduil
und die angeschlossenen CAN-Teilnehmer nicht zusamomd der Betrieb der
angeschlossenen CAN-Teilnehmer kann gestort werden.
Insbesondere die im CAN-DP/2-Modul konfiguriertel-Bitrate und die Module-ID (bsi
CANopen) missen zu den Einstellungen der angesgniea CAN-Teilnehmer passgn!
Sollten Probleme auftreten, erhalten Sie weitei@nationen Uber die Diagnose wie(in
den Kapiteln “4.3 Diagnose Uber LED-Anzeige” udd4‘ Slave-Diagnose” beschriebegn.

1. CAN-DP/2 auswéhlen
Im MenuHardware Katalogdie Einstellung/Meitere Feldgeratand Sonstigavahlen. Dort ist
dasesd CAN-DP/auszuwahlen.

2. PROFIBUS-Adresse einstellen
Stellen Sie die PROFIBUS-Adresse wie in Kapitel bduf Seite 26 beschrieben ein.

3. Parametrierungstelegramm (CAN-Bitrate, allgemeineKonfiguration und CANopen-
Module-ID einstellen)
Fuhren Sie die Konfigurationseinstellungen mit éliffes Parametrierungstelegramms wie in
Kapitel 5.1.2 auf Seite 27 beschrieben durch.

4. Belegung der Steckplatze des DP-Slaves
Fuhren Sie die Belegung der Steckplatze wie in teapil.3 auf Seite 31 beschrieben durch.

5. Konfiguration der Steckplatze (SPS-Adresse)
Konfigurieren Sie die Steckplatze wie in Kapitel 8. auf Seite 32 beschrieben.

6. Einstellungen auf Festplatte sichern
Speichern Sie die Einstellungen wie in Kapitel 4uf Seite 32 beschrieben.

CAN-DP/2 Software-Handbuch ¢ Dok. Nr.: C.2907.20 / Rev. 1.1 Seite 25 von 88
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5.1.1 Einstellen der PROFIBUS-Adresse

Es o6ffnet sich ein Eingabefenster, in dem die PBO™-Stationsadresse eingestellt werden muss.

Achtung!
Hier muss die an den Kodierschaltbexadezimakingestellte Adresse in einen

Dezimalwert umgerechneind eingegeben werden!

i HW Konfig - [Hardware konfigurieren: can315_1\SIMATIC 300-Station(2] =]
ﬂ Station  Bearbeiten  Einfligen  Zielsystem  Anszicht  Estraz Fenster  Hilfe =] x|

D|=|sEE| g shlsia| [ W2

DP-Mastersystem [1]
=01 UR |
12 CPUZ15-2 DP ﬁ[‘l 9] ET 200L-SC 16011600
S E P anfar ¢ |[d ~ee
3 5 | oo
4 DI1ExDC24Y & |[] s
[ = i Hardware K.atalog
Aligemein  Metzanschiul | {:l SIMOREG =]
{:l SIMOVERT p
[v | Teihehmenisthimit dem atsgewatiten etz vetumden D SIPOS
PROFIBLIS =@ gleitere FELDGERATE
-] ET200L
lrgdresse: IE 'I EI{:l Sonstige
=] CAN-DF/2
u Lo Universalmodul J
{:I KEE Gateway DP
_Cl MOWITRAL 31 BGD_ILI
— Subnetz dl | -
PROFIBUS:

k-2

HE..

Eigenzchaften. .. |

Cancel | Help |

-
] | 3

Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten. [ [NOM [

Abb. 5.1.1:Einstellung der PROFIBUS-Adresse des CAN-DP/2
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5.1.2 Parametrierungstelegramm

Im Konfigurationsfenster wird jetzt automatisch ddsdul ‘DP-Slave’ hinzugefuigt. Mit Hilfe des
Parametrierungstelegramms konnen jetzt verschiedenégurationseinstellungen vorgenommen
werden.

Die Modul-spezifischen Bytes des Parametrierunggtamms kénnen in dem Eigenschaftsfenster
verandert werden, das sich 6ffnet, wenn ein Dopigkllauf die Kopfzeile des DP-Slave-Fensters
ausgefuhrt wird (hier Zeile(17) CAN-DP/2’).

L7HW Konfig - [SIMATIC 300(1) ion o =0l
Eﬂ] dkation  Bearbeiten  Einflgen Zelswstern  Ansicht. Extras Fenster Hife = |5|5|
D28 5G| ke dada | DE| %
2 olx
(0)UFR: Sucher: | LLEY
PS 307 54 - PROFIBUS(1): DP-Mastersyster [1] Prafi: IStandald j
CPU 315-2 DP J
Fol=] Ellﬂ? FROFIBLS-DP
48 PROFIBUS-PA
-5 PROFINET 10
El SIMATIC 300
El SIMATIC 400
El SIMATIC PC Based Control 300,400
Eigenschaften - DP-Slave ; ; x| ||| -8 SIMATIC PC Station
Allgemein  Parametrieren
Parameter | wiert
(51429 Stationsparameter I
T
k=]
—[&] Can-Bitrate 1000 kbitfs
(2] Communication wWindow Mo
—[(£] RTR-Frames es
—[£] CAMopen-Slave Mo
« —[&] CAMopen-Master Mo
—[(&] Start-Frame Mo
—[&] Page-Mode o
@5 | (17) CanDP2 [£] ModuieId i
—[&] CaN-Diagnosis Yes
Steckplatz E DF-ke _[Z] Rx-Calnker es
a E7 - [2] Tx-Counter fes
1 131 _[£] wakeUp Time (0=0Ff, 255=DeFault) 255
2 &7 L[] Sync Time (0=0ff, 65535=Default) 65535
3 67 #H_ 1 Hex-Parametrierung
4 133
1= 13
5}
. ] PROFIEUS-DP-5I der SIMATIC 57, MFund &
b -alaves der . un £
g (] Abbrechen Hilfe | C7 [dezentraler Autbau) -J
10 I .
Driicken Sie F1, um Hife zu erhalten. | | A
Abb. 5.1.2:Einstellung der Parameter im DP-Slave Eigensdieaifser
Hinweis:

Uber den Auswahlpunkiex-Parametekonnen, wie in alteren Versionen der Software,
die Parameter durch Eintrag von Hexadezimalweibengeben werden. Komfortabler st
selbstverstandlich die Eingabe im oben gezeigteam&b Hier kdnnen die Parameter
‘direkt’ gesetzt werden. In den folgenden Beschreden wird daher auf die Einstellung
mit Hexadezimalzahlen nicht weiter eingegangen.
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Beschreibung der Parameter:

CAN-Bitrate Fur die Bitrate bestehen die folgenden Auswahinchgkiten:

Bitrate [kbit/s]
1000
666,6
500
333,3
250
166
125
100
66,6
50
33,3
20
12,5
10

Tabelle 5.1.1:Einstellung der Bitrate in 14 Stufen

Communication Window: Hier wird das Communication Window aktiviert. Etab Seite 38

(Cw) ausfuhrlich beschrieben.

RTR-Frames: Senden von RTR-Frames fur die tber PROFIBUS koniégien
(NR) Rx-Identifier freigeben.

CANopen-Slave: Gateway als CANopen-Slave konfigurieren.

(CS)

CANopen-Master: Gateway als CANopen-Master konfigurieren.

(CM)

Start-Frame: Nach Ablauf der Wake-Up-Time wird, wenn das Gatewiay
(AS) Master ist, ein Start-Frame gesendet (Autostart).
Page-Mode: Page-Mode aktivieren.

(PM)
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Zulassige Kombinationen:

CW|NR| CS| CM| AS| PM Bedeutung
- nach Wake-Up-Time sendet das Modul automatithdez
X no es no X no + Module-No.und ist im Zustand ‘Pre-Operational’
y - nach Erhalt eines Start-Frames: Txld ausgeben-RERes
auf Rxld senden
- nach Wake-Up-Time sendet das Modul automatitthdez
X yes [ yes no X no + Module-No.und ist im Zustand ‘Pre-Operational’
- nach Erhalt eines Start-Frames: Txld ausgeben
X no no as no noll nach Wake-Up-Time TxID ausgeben
y - RTR-Frames auf Rxld senden
X yes no yes no noff- nach Wake-Up-Time TxID ausgeben
X no no as es noll” nach Wake-Up-Time Start-Frame, TxID ausgeben, RTR-
y Y Frames auf Rxld senden
X yes no yes| yes nojf- nach Wake-Up-Time Start-Frame, TxID ausgeben
x |yesind no no - Die CANopen Einstellungen wie Wake-Up Time, RTRyrst

yes/ro nol

Frame und Sync-Time werden ignoriert.

X... Zustand des Parameters hier ohne Bedeutung
Tabelle 5.1.2:Beispiele fur zulassige Parameterkombinationen

ModulelD:

CAN-Diagnosis:

RX-Counter=yes:

Tx-Counter=yes:

Module-ID des Gateways als CANopen-Slave.
Die Module-ID, unter der das Gateway angesprochen wird, wealses
CANopen-Slave konfiguriert ist, wird Gber diesegdgingestellt.

Wertebereich: 1 ... 127 (dezimal)

Wenn dieses Flag auf "yes" gesetzt wird, werderkFbklern auf dem
CAN-Bus Diagnose-Telegramme (s. S. 20) gesendet

Im letzten Byte jedes Eingangsmoduls wird mit jadempfangenen
CAN-Telegramm auf diesem Identifier ein 8-bit-Z&ahlechgezahlt.
Dazu muss die Lange fur jedes konfigurierte CANegiehmm um eins
erhoht werden. Soll beispielsweise ein Telegrammt mi
8-byte-Datenldnge empfangen werden, so ist im [Biegaster
Eigenschaften DP- Slav&ir die Lange = 9 einzugeben.

Mit RX-Counter=ye&ann der Empfang von Telegrammen, auch wenn
sich der Dateninhalt nicht ge&ndert hat, Uberwaehntien.

Im letzten Byte jedes Ausgangsmoduls ist ein Bgterviert, in dem
z.B. ein Zahler hochgezahlt werden kann. Mit jeflederung dieses
Bytes wird das CAN-Telegramm versendet, auch weich slie
eigentlichen Daten nicht geandert haben. Auchrhigss die Lange des
konfigurierten CAN-Telegramms um eins erh6ht werdeoll
beispielsweise ein Telegramm mit 8-byte-Datenldayegendet werden,
so ist im Eingabefensté&figenschaften DP- Slavéir die Lange = 9
einzugeben. Das Z&ahlerbyte wird nicht versandt.

CAN-DP/2
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Wakeup Time:

SYNC Time:

Uber den Paramet®akeup Timavird hier eine Wartezeit in Sekunden
Ubergeben, die festlegt, wie lange das Modul nawdne RESET oder
Power-On wartet, bevor es Daten auf den CAN-Budeten

Die hier Ubergeben@&/akeup Timeiberschreibt den bisher im CAN-
DP/2-Gateway gespeicherten Wert &dakeup Timewenn ein Wert

ungleich ‘255’ eingetragen wird. Wird hier ‘255'ngietragen, so wird

der im Gateway gespeicherte Wert verwendet.

Wird der ParameteWakeup Timewuf ‘0O’ gesetzt, so halt das Modul
keine Wartezeit ein, sondern beginnt mit dem SerdarDaten, sobald
diese zur Verfuigung stehen.

Die Wakeup Timewird hier dezimal eingegeben.

Wertebereic

Parameter Erlauterungen

[dez] in [s]
0 Wakeup Time-Funktion aus
Wakeup Time 1...254 Wakeup Time in Sekunden
Bisherigen Wert aus Gateway verwenden
255
(Default)

Tabelle 5.1.3:Funktion des Parametéidakeup Time

Das CAN-DP/2-Modul kann fir einfache CANopen-Anwengen
zyklisch das Kommandos SYNC senden.

Die Eingabe der Zykluszeit erfolgt in Millisekunden

Die SYNC Time wird hier dezimal eingegeben.

Wertebereich .
Parameter . Erlauterungen
[dez] in [ms]
0 kein SYNC senden mdglich
SYNC Time 1...65534 SYNC Time in Millisekunden (1...65534 ms
65535 Bisherigen Wert aus Gateway verwenden
(Default)

Tabelle 5.1.4:Funktion des Parameteé8¥' NC Time

Achtung!
Die SYNC Tim&ann auf zwei verschiedene Arten gesgtzt

werden:

1. Wie hier beschrieben.

2. Uber Byte 4 und 5 des Communication Windows ¢s|eh
Seite 42)

Alle Eintrage sind gleichberechtigt, d.h. der letetfolgte
Eintrag ist gultig!
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5.1.3 Belegung der Steckplatze des DP-Slaves

Die gewlinschte Anzahl an Steckplatzen di@rHastesysiemit)
der DP-Slave fiur den Datenaustaus

verwenden soll, wird eingestellt, indem bg#150 | |@@3)0FSkve
aktiviertem DP-Slave-Fenster im Hardwarg——|
Katalog fur jedes Byte ein Doppelklick au § g pm——
das Gerat ‘Universalmodul’ ausgeftihrt wirQgr 1 | o e —
Im DP-Slave-Fenster werden die belegte¢n s --8 MOREG. =]
Steckpléatze durch eine ‘0’ angezeigt. 7 | o -0 SIFOS
8 L £ Weitere FELDGERATE
E g w0 ET2000
::10 g ED Sonstige
=20 CAN-DR2
le o @ Universalmodul J
13 L -] KEE Gateway DP
1; 3 g B0 MOVITRAC 31 EGD_|;|
| 0 ¢ [ B
17 0
15 0 2
19 1]
Abb. 5.1.3: DP-Slave Fenster und ? 0 )=
Hardeware Katalog 2
23 -
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5.1.4 Konfiguration der Steckplatze

Zur Konfiguration ist ein Doppelklick auf den Stgtktzeintrag auszufihren. Es 6ffnet sich ein

Eigenschaften-Fenster in dem die simulierten SR8kptatze konfiguriert werden. Im folgenden sind
zwei Beispiele mit 11-Bit-CAN-Identifiern dargedtel

Datenrichtung: Eingang Datenrichtung: Ausgang
SPS-Adresse: 172 dezimal SPS-Adresse: 172 dezimal
Lange: 6 Lange: 6
Einheit: Byte Einheit: Byte
Konsistent Giber: ~ gesamte Lange Konsistent Giber: ~ gesamte Lange
Identifier: 0289 hexadezimal Identifier: 0309 hexadezimal
form-Byte: B8 hexadezimal form-Byte: B8 hexadezimal
Zyklisches Senden: nein
Adresse / Kennung | Adrezze / Kennung I
EA8 Ty E/A Ty
- [usgand -]
Auzgang
Adiesse: Lange: Einheit: Konsistent ber:
|1 72 IE ﬁ IByte j Igesamte Léngej
Eingang
Adrezze: Lange: Einheit: Korgistent uber:
|1?2 IB j IByte ﬂ Igesamte Léngej
Kommentar: F.ommentar:
| R |03.09B8,
[Hersteller spezifizche Daten, mas. 15 Byte hexadezimal, durch Komma oder [Hersteller spezifizche D aten, max. 15 Byte hexadezimal, durch Komma oder
Leerzeichen getrennt] Leerzeichen getrennt]
Direkteingabe... | Direkteingabe.... |
Abbrechen I Hilfe: | QK I Abbrechen | Hilfe |

Abb. 5.1.4: Beispiel: Konfiguration von
Eingangsdaten

Abb. 5.1.5: Beispiel: Konfiguration von
Ausgangsdaten

Achtung!

VAN

Um eine einwandfreie Funktion des Moduls zu gev&steén, muss immer mindestens gin
Ausgang (Einheit beliebig) definiert werden. Deofitius-Controller VPC3 [6st keingn
Interrupt aus, wenn kein Ausgang definiert ist!l®ai der Definition eines Ausgangs
keine CAN-Zuordnung erfolgen, ist es zulassigldastifier den Wert 07Rginzutragen

Die einzelnen Parameter des Eigenschaften-Fensterden im Kapitel: “Beschreibung des
Eigenschaftsfenstergigenschaften DP-SlaVeausfihrlich beschrieben.

5.1.5 Speichern der Einstellungen auf Festplatte

Jetzt mussen die Einstellungen Uber die MenupBtlteon/Speicherauf Festplatte gesichert werden.
Anschlie3end werden die Einstellungen tber die MankteZielsystem/Laden in Baugruppa die

SPS Ubergeben.
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5.2 Eingabefenster Eigenschaften - DP-Slave

E/A-Typ

Adresse

Lange, Einheit

Konsistent Uiber

Kommentar

In diesem Feldmuss je nach gewinschter Datenrichtung ‘Einganggr od

‘Ausgang’

gewahlt werden. Andere Eintrage sind nmhassig.

Hier wird die SPS-E/A-Adresse dlgezimalzahleingetragen.

Uber diese Felder wird die Anzahl der Datenbytegegeben.

A

Achtung!
Ist der
empfangener CAN-Telegramme jeweils um eins erhdntien.
(Soll beispielsweise ein Telegramm mit 8-byte-Dirge
empfangen werden, so ist im Eingabefenkigenschaften DP|
Slave unterEingangdie Lange = 9 einzugeben.)

RX-Counter=yes muss die konfigurierte Lange

Ist derTx-Counter=yesmuss die konfigurierte L&nge gesendeter

CAN-Telegramme jeweils um eins erhéht werden.
(Soll beispielsweise ein Telegramm mit 8-byte-Dhirge

gesendet werden, so istim Eingabeferisiggnschaften DP- Slave

unterAusgangdie Lange = 9 einzugeben. ).

Der Eintrag in diesem Fegibt an, ob die Daten wahrend eines SPS-Zyklus als
einzelne Einheiten (Bytes, Worte, etc.) oder alsa@ges Paket (1-8 Bytes, bzw.
16 Bytes bei Communication-Window) ubergeben werdefien. Diese
Funktion sollte nur bei Bedarf auf ‘gesamte Langjagestellt werden, da die
Ubertragung als ‘Einheit’ schneller ist.

[i]

Hinweis:

Sollen die Daten konsistent tber die gesamte Lébgetragen
werden, so ist dies hier einzusteliemd es missen SFC14 ur
SFC15 verwendet werden (siehe Step7-SPS-Handbuch).

Im KommentarFeld wird, jeweils durch Kommata getrennt, in @éesten
beiden (vier) Bytes deCAN-Identifier und danach das Steuerbytm
Ubergeben. Optional kdnnen bei Ausgangen noch 2sBir das zyklische
Senden des in diesem Slot definierten CAN-Telegrarhmter dem Format-
Byte folgen. Die beiden Byteyclegeben die Zykluszeit in Millisekunden an.
Das Datenformat ist hier fur alle Eintralgexadezimal(!).
Die einzelnen Eintrage ikommentarFeld werden in den folgenden Kapiteln
beschrieben.

Kommentar-Bytes bei 11-Bit Identifiern

Byte-Nr.

1 2 3 4 5 6..15

Inhalt;

ID_high

CAN-Identifier

ID_low

Format-Byte

form

Zyklu
(optional bei

Cycle_high

szeit
Ausgéngen)

Cycle_low

nicht
belegt

CAN-DP/2
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Kommentar-Bytes bei 29-Bit Identifiern
Byte-Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8..15
Inhatt CAN-Identifier Format- | Zykluszeit (optional .
pw | oul | b | oL | Bre bei Ausgangen) nicht
belegt
Bit31...Bit24 | Bit23...Bit16 | Bit15...Bit08 | Bit07...Bit00 form Cycle_high | Cycle_low

5.2.1 Eingabe des CAN-Identifiers imlKommentarFeld

Der CAN-Identifier wird in den ersten beiden (vier) Bytes #@&snmentarFeldes Gbergeben.
Die Bytes sind dabei jeweils durch Kommata getremziugeben.

Beispiel:

In das Kommentarfeld soll der 11-Bit-ldentifier @3@ingetragen werden.
Die zwei Bytes fur den 11-Bit-Identifier mussenewblgt in das Kommentar-Feld

eingegeben werden: 03,09,
Kommentar-Bytes bei 11-Bit Identifiern
Byte-Nr. 1 2 3 4 5 6..15
Inhalt; CAN-Identifier Format-Byte | Zykluszeit (optional bei Ausgangen) nicht
ID_high ID_low form Cycle_high Cycle_low belegt
Beispiel: 03, 09, B8,
(CAN-Identifier: 0309,) (Fo"ggt')Byte: kein zyklisches Senden
h
Hinweis:

Die Eingabe eines 29-Bit-ldentifiers erfordeigr Bytes und ein auf ‘1’ gesetztes Bit 29
(Zahlweise 0...31 Bit), damit das Modul eine Unteiesdung zwischen 11-Bit und 29-B|t-
Identifier treffen kann.

Die mogliche Eingabe der vier Bytes fur den 2948entifier liegt damit zwischen 20,00,00,00 und
3F,FF,FF,FF.

Beispiel: In das Kommentarfeld soll der 29-Bit-ldentifier 458, eingetragen werden.
Beachten Sie, das fur 29-Bit Identifier das Bita2® ‘1’ gesetzt werden muss!
Die vier Bytes fur den 29-Bit-Identifier mussenewolgt in das Kommentar-Feld

eingegeben werden:  20,12,34,56,
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Kommentar-Bytes bei 29-Bit Identifiern

Byte-Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8..15
Inhalt; CAN-Identifier FormatBye Zykluszeit |
D UU D UL D LU D LL optional bei Ausgangen nicht
- - - - belegt
Bit31...Bit24 | Bit23...Bit16 | Bit15...Bit08 | Bit07...Bit00 form Cycle_high | Cycle_low
Beispiel: 20, 12, 34, 56, B8,
(Format-

(CAN-Identifier; 123456,) (kein zyklisches Senden)

Byte: BS,)

Ist oben im FeldE/A-Typ'Eingang’ ausgewahlt, so ist der hier eingetrageA&l-ldentifier aus Sicht
der SPS ein Rx-Identifier. Ist oben im FEIA-Typ'Ausgang’ ausgewahlt, so ist der hier eingetragene
CAN-Identifier ein Tx-Identifier.

Achtung!
Es darf kein Rx-ldentifier mehrfach vorhanden sein

Wenn unzuléssigerweise zum Beispiel auf der SP®g%#r50 und auf der Adresse 51|der
gleicheRx-Identifier gewéhlt wirde, so wirden auf AdreS8ekeine neuen Rx-Datgn
eintreffen, sobald die Rx-ldentifier-Zuweisung égtast. Die zuletzt empfangenen Daten
wirden unverandert erhalten bleiben.

Diese Rx-ldentifier-Regel trifft auch fur die im @onunication-Window aktivierten Rx-Identifier zu.
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5.2.2 Einstellung des Datenformats tber das Steuegrte form

Das Steuerbytéorm wird im KommentarFeld nach den ersten beiden (vier, bei 29-Bit-idien)
Bytes fur derCAN-Identifier Gbergeberform dient zur Umwandlung der Nutzdaten vom Motorola-
Format (high byte first) in das Intel-Format (lowté first).

Hintergrund: Nachrichten, die l&nger als 1 Byte sind, werdemaberweise auf einem CANopen-
Netzwerk in Intel-Schreibweise Ubertragen, wahmiedSiemens SPS im Motorola-
Format arbeitet.

Beginnend bei Bit 7 des Format-Bytes kann entseémesderden, ob das nachstfolgende Byte mit
umgewandelt, d.h. ‘geswapt’ werden soll oder nig¥itd fiir ein Byte eine ‘1’ eingetragen, so erfolgt

ein Vertauschen der folgenden Bytes bis einschidkkur nachsten Ubergebenen ‘0. Die

Funktionsweise lasst sich am besten anhand einispi@s verdeutlichen.

Beispiel: Ein CAN-Telegramm enthalt im ersten Wort ein Datumintel-Format, dann 2 Byte, die
nicht gedreht werden sollen und in den letzten te Byn Langwort, wiederum im Intel-
Format. Binar ergibt sich fir das Format-Byte folde Darstellung:

Bit-Nr. 7 6 5 4 3 2 1 0
Bit von 1 0 0 0 1 1 1 0
form
hexa- 8 E
dezimal
. begin end unver- unver- begin end
Aktion swap swap andert | &ndert swap swap swap swap
Daten-
Bytes 1 2 3 4 5 6 7 8
) 2 Byte 4 Byte
CAN-Frame Intel-Format Byte 3| Byte 4 Intel-Format
2 Byte
4 Byte
SPS-Daten Motorola- Byte 3 | Byte 4 Motorola-Format
Format

Daraus ergibt sich das Format-Byte zy.8ollten z.B. alle 8 Bytes vertauscht werden, so
mul3te fur das Format-Byte der Wert, klbergeben werden.

Das unterste Bit hat generell keine Bedeutung, da Telegramm und damit die
Formatierung abgeschlossen ist. Es sollte stefisgasetzt werden.

Hinweis:
Der Parameteform muss immer angegeben werden, auch wenn Keine

Datenumformatierung vorgenommen werden soll. Isahe Fall ist fuform
der Wert ‘00’ einzutragen.
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5.2.3 Einstellung zum Zyklischen Senden ubeCycle

Bei Ausgangen konnen ikommentarFeld hinter dem Format-Byterm 2 Bytes eingetragen werden,
die das CAN-DP anweisen, das in diesem Slot defsmi€AN-Telegramm zyklisch alleycle
Millisekunden zu senden. Das zyklische Sendengirflainn unabh&angig davon, ob sich das Telegramm
geéndert hat oder nicht.

Der Eintrag der beiden Bytegcle fur die Zykluszeit erfolgt im Felkommentarinter den beiden
(vier, bei 29-Bit-ldentifiern) Bytes fur den CAN<4dtifier und dem darauf folgenden Steuerlbgten.
Wenn das zyklische Senden nicht benétigt wird,adlietfi die beiden Bytesycleim Kommentar

Das erste der beiden Bytes fur das zyklische Seistlelas hoherwertige Byte.

Das Datenformat im Feldommentaiist fur alle Eintragdexadezimal(!).

Beispiel: Ein CAN-Identifier soll zyklisch alle 1 s gesendetrden.
Die Zykluszeitcycle muss hexadezimal in Millisekunden angegeben wetdehdafir
zunachst umgerechnet werden:
1s = 1000ms=03E38

Fur die Zykluszeityclesind also O3und E§ als 4. und 5. Byte (bzw. als 6. und 7. Byte bei
29-Bit-ldentifiern) in das Felommentarinzutragen.

Kommentar-Bytes bei 11-Bit Identifiern
Byte-Nr. 1 2 3 4 5 6..15
Inhalt: CAN-Identifier Format-Byte Zykluszeit
optional bei Ausgangen nicht
belegt
ID_high ID_low form Cycle_high Cycle_low
Beispiel; 03, 09, B8, 03, ES,
(CAN-Identifier: 0309,) (Fo”gast')Byte: (ZyKluszeit: 03E8,)
h
Kommentar-Bytes bei 29-Bit Identifiern
Byte-Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8..15
Inhalt: CAN-Identifier Zykluszeit
Format-Byte , ) " ;
ID UU D UL D LU D LL optional bei Ausgangen nicht
- - - - belegt
Bit31...Bit24 | Bit23...Bit16 | Bit15...Bit08 | Bit07...Bit00 form Cycle_high | Cycle_low
Beispiel; 20, 12, 34, 56, B8, 03, ES,
o (Format- .
(CAN-Identifier; 123456,) Byte: BS,) (ZyKluszeit: 03ES,)

CAN-DP/2
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5.3 Das Communication-Window
5.3.1 Einfuhrung

Werden die angeschlossenen CANopen-Module wie pit&la5.1 Ablauf der Konfiguration’ ange-
sprochen, so wird fiur jeden CAN-Identifier eineasig SPS-Adresse bendtigt. Das Communication
Window bietet den Vorteil, dal3 eine einzelne SP®else fur verschiedene Tx-ldentifier und
verschiedene Rx-ldentifier verwendet werden kanresDst moglich, weil die Identifier der
anzusprechenden CANopen-Module bei jedem Zugrifhgjasam mit den Daten als Parameter
Ubergeben werden.

Nachteil des Communication-Windows ist der geried@atendurchsatz. Der Einsatz des Communica-
tion-Windows empfiehlt sich daher fir zeitunkritigcZugriffe, wie z.B. das Schreiben von SDOs in
CANopen Netzen nach dem Start der Anlage.

Die Datenlange in der Konfiguration muss immer 16 Bte betragen!

Als Identifier ist immer ‘FFEF’ hexadezimal einzusdzen !

Das Communication-Window wird auf den folgendent&eausfuhrlich beschrieben.
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5.3.2 Konfiguration des Communication-Windows

Das Communication-Window wird tber den PROFIBUSflgunriert. Es ist je ein Eintrag fur das
Senden und ein Eintrag fur das Empfangen von Diatendas Communication-Window notwendig.
Mehr als diese beiden Eintrage werden von der Farawicht akzeptiert.

Die folgenden beiden Bilder zeigen die notwendig@mirage Bis auf die SPS-Adresse und die
Eintrage fur die SYNC Time in den Kommentar-Bytes 4und 5 sind alle Parameter vorgegeben.
Auch der Identifier ist nicht frei wahlbar! Fur di@nsistenz ist immer die gesamte Lange anzugeben!
Fur Ein- und Ausgangsrichtung sind eine gemeinsaRfe-Adresse oder verschiedene SPS-Adressen
zulassig.

Datenrichtung: Ausgang

SPS-Adresse: beliebig (Bsp. hier: 30)
Lange: 16 (immer)

Einheit: Byte

Konsistent Uber: gesamte Lange !

Datenrichtung: Eingang

SPS-Adresse: beliebig (Bsp. hier: 30)
Lange: 16 (immer)

Einheit: Byte

Konsistent tiber: gesamte Lange !

Identifier: FFEF hexadezimal (immer)dentifier: FFEF hexadezimal (immer)
Form-Byte: 00 hexadezimal Form-Byte: 00 hexadezimal
Adressze / Kennung I Adresse / Kennung |
E/A Typ: EAL Tvp:
- mEm -
Auzgang
Adiesse: Lange: Einheit: Kaonsistent uber:
|3IJ |‘IE j |B_l,lte j Igesamte Léngej
Eingang
Adresze: Lange: Einheit: K.ongistent Liber:
ISD |18 ﬁ IByte ﬂ Igesamte Léngej
Kaommentar: Kommentar:
IFF,EF,DD,UU,UU, |FF,EF,DD,DD,DD,
[Hersteller zpezifizche D aten, max. 15 Byte hexadezimal. durch Komma oder [Hersteller spezifische Daten, max. 15 Byte hexadezimal, durch Komma oder
Leerzeichan getrennt] Leerzeichen getrennt)
Direkteingabe... | Drirekteingabe. .. |
Abbiechen | Hite | oK | Abbrechen | Hite |

Abb. 5.3.1: Konfiguration des Eingangs-
pfades des Communication-
Windows

Abb. 5.3.2: Konfiguration des Ausgangs-
pfades des Communication-
Windows

CAN-DP/2
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5.3.3 Format des Communication-wWindows

Die 16 Bytes des Communication-Windows sind je Haatenrichtung unterschiedlich belegt.

5.3.3.1 Bytes des Communication-Windows beim Schien
(Kommandoaufruf und Senden von Daten SRSateway -> CAN)

Byte des
Communication- Inhalt
Windows
0 High-Byte des CAN-Identifier (Identifier-Bit [15]0...8)
1 Low-Byte des CAN-Identifier (Identifier-Bit 7...0)
2 bei 11-Bit-ldentifier Byte 2 und 3 immer ‘0’
3 bei 29-Bit CAN-Identifier  Byte 2: Identifier-Bits 2824
Byte 3: Identifier-Bits 23...16
4 Daten-Byte O
5 Daten-Byte 1
6 Daten-Byte 2
7 Daten-Byte 3
8 Daten-Byte 4
9 Daten-Byte 5
10 Daten-Byte 6
11 Daten-Byte 7
12 Daten-Lange fur Sendeauftrage (Tx)
13 SPS-Schleifenzéhler (muss im Takt des OB1 inkremnterden, um den
Gateway den OB1-Zyklus mitzuteilen)

14 Sub-Command (immer auf ‘0’ setzen)
15 Command (Bedeutung siehe Seite 42)

Tabelle 5.3.1:Byte des Communication-Windows beim Schreiben
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5.3.3.2 Bytes des Communication-Windows beim Lesen
(Kommando-Bestatigung und Empfang voreD&AN -> Gateway -> SPS)

Byte des
Communication- Inhalt
Windows
solange keine Empfangsdaten vorhanden ‘EEE&0Nst
0 High-Byte des CAN-Identifier (Identifier-Bit [15]0...8)
1 Low-Byte des CAN-Identifier (Identifier-Bit 7...0)
2 bei 11-Bit-ldentifier Byte 2 und 3 immer ‘0’
3 bei 29-Bit CAN-Identifier ~ Byte 2: Identifier-Bits 2824
Byte 3: Identifier-Bits 23...16
4 Daten-Byte O
5 Daten-Byte 1
6 Daten-Byte 2
7 Daten-Byte 3
8 Daten-Byte 4
9 Daten-Byte 5
10 Daten-Byte 6
11 Daten-Byte 7
12 Anzahl der empfangenen Daten-Bytes
13 Rickgabe des SPS-Schleifenzahlers, der mit demehetz
PROFIBUS-Telegramm zum Gateway geschickt wurde
14 Ruckgabe des Sub-Commands
15 Fehler-Code der Lesefunktion (wird zur Zeit nighterstitzt)

Tabelle 5.3.2:Byte des Communication-Windows beim Lesen von (Aden (Rx)
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Die folgende Tabelle zeigt die Kommandos, die zit dnterstltzt werden. Das Sub-Command wird
zur Zeit noch nicht ausgewertet und sollte beim K@ndoaufruf immer auf ‘0’ gesetzt werden.

Command Funktion
1 Daten senden
3 Empfang auf freigeschalteten Rx-ldentifiern
4 Freischalten von Rx-Identifiern fir Empfang
5 Empfang (Command 4) deaktivieren
6 Senden eines RTR-Frames
7 fihrt Kommando 4 und Kommando 6 aus
(11) (reserviert)
Wenn das Gateway als CANopen-Master konfiguriért is
20 Zyklisches Senden des CANopen SYNC-Kommandos
(ID 80, len = 0)

Tabelle 5.4.3Kommandos des Communication-Windows

Achtung!

Ein Kommando ist erst dann vollstandig abgearheiteéenn beim Lesen dgs
Communication Windows in Byte 13 das CAN-DP/2-Modign Wert des SP$-
Schleifenzénhlers liefert, der beim Kommandoaufhgrigeben wurde.
Vor dem Aufruf des nachsten Kommandos sollte datwréachst Byte 13 Uberprift
werden!

Erlauterungen zu den Kommandos:

Command 1: Daten senden
Zum Senden von Daten Uber das Communication-Windbder CAN-Identifier in den
Bytes O und 1 (bzw. 0...3 fur 29-Bit-ldentifierneutragen. Neben der Anzahl der zu
sendenden Bytes ist aul3erdem ein SPS-Schleifemzihkeitragen. Der Schleifenzahler
ist vom Anwender zu realisieren. Er wird benétig) dem CAN-DP/2-Gateway den
Status des OB1-Zyklus der SPS mitzuteilen.
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Command 3: Empfang auf freigeschalteten Rx-ldentirn
Voraussetzung fur den Empfang von Daten ist dasdtralten der CAN-Rx-Identifier,
auf denen Daten empfangen werden sollen (siehe Goichd).
Nach dem Schreiben des Empfangskommandos 3 eraélbm Lesezugriffen auf das
Communication Window die auf Seite 41 gezeigte Bstreiktur. Die Rx-Daten werden
asynchron zum SPS-Zyklus empfangen. Solange kéitigen Daten eingetroffen sind,
erhalt man bei Lesezugriffen in den ersten Bytes\Wert ‘EEEE] zurtick. Erst wenn
gultige Daten eingetroffen sind, wird der Rx-ldéetides gelesen Frames in den ersten
Bytes lesbar. Uber den zuriickgegebenen SPS-Scidéliter in Byte 13 erfolgt
aul3erdem die Zuordnung zum Lesekommando, das dpfakgder Daten angefordert
hat.

Das Modul besitz einen FIFO-Speicher fir 255 CAldres zur Pufferung der
empfangenen Rx-Daten. Sollten mehrere Rx-Framesiaem Rx-Identifier eintreffen
oder gehen Frames verschiedener zum Empfang fobigkester Rx-Identifier ein, so
gehen die Daten nicht verloren, solange die SPS-t&D-Speicher schneller ausliest als
er gefullt wird.

Command 4: Freischalten von Rx-Identifiern fir den Empfang
Mit diesem Kommando muss der Rx-ldentifier, ded3aten empfangen werden sollen,
freigeschaltet werden. Es durfen auch mehrere Brtifier gleichzeitig freigeschaltet
sein. Hierzu ist das Kommando entsprechend oftuaufezn.

Command 5: Empfang (Command 4) deaktivieren
Nach dem Aufruf dieses Kommandos werden auf derggébenen Rx-Identifiern keine
Daten mehr empfangen.

Command 6: Senden eines RTR-Frames
Hiermit wird ein Remote-Request-Frame gesendetdeon Senden muss der Empfang
auf dem Rx-Identifier mit Command 4 freigeschaltetden.

Command 7: Fihrt Kommando 4 und Kommando 6 aus
Siehe dort.
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Command 20: Zyklisches Senden des CANopen-Kommand8¥YNC
Das CAN-DP/2-Modul kann fur einfache CANopen-Anwenden zyklisch das
Kommando SYNC senden.
Das Kommando wird wie in der vorangegangenen Talokigestellt gesendet.

Die Zykluszeit wird z.B. bei der Konfiguration d€@mmunication-Windows im
Eigenschaften-Fenster in den Bytes 4 und 5 Gbeng@hehe Seite 39).

Die Eingabe erfolgt in Millisekunden.

Wertebereich: 0...FFEKO...65534 ms)

VAN

Achtung!

Damit sichergestellt ist, daf3 alle CANopen-Teilnehnthre neuen Date
erhalten haben wenn sie das SYNC-Kommando empfakgen der zyklisch¢
Sendeauftrag des SYNC-Kommandos das Senden deglB§dms auf der
CAN-Bus nicht unterbrechen. Das heil3t, trifft dien8ung eines DH
Telegramms zeitlich mit der Sendung des SYNC-Kondoarzusammen, wir
das SYNC-Kommando verzogert, bis die Sendung desTddyrammg
abgeschlossen ist.
Daher kann es zu geringen Zeitverschiebungen beyitéschen Sendung de¢
SYNC-Kommandos kommen.

O o W 3

14

S

VAN

Achtung!

Die SYNC Timé&ann auf zwei verschiedene Arten gesetzt werden:

1. Im Parametrierungstelegramm des DP-Slave Eigefteciiensters (siehe
Seite 27)

2. Uber Byte 4 und 5 des Communication Windows ¢sighite 39)

Die Eintrage sind gleichberechtigt, d.h. der letatielgte Eintrag ist gltig!
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5.3.4 Beispiele zum Communication Window
5.3.4.1 Senden von Daten
1. Grundeinstellung des Communication Windows

Die Grundeinstellungen sind nur einmalig zur Eintimg des Communication-Windows
vorzunehmen.

1.1 Aktivierung des Communication Windows wahrendKenfiguration des DP-Gateways (siehe
Seite 28)
Communication Windowyes

1.2 Definition der 16 Ein- und Ausgangs-Bytes desn@wnication Windows (siehe Seite 39) z.B.

Datenrichtung:  Eingang Datenrichtung:  Ausgang

SPS-Adresse: Bsp. hier: 30 SPS-Adresse: Bsp. hier: 30

Lange: 16 (immer) Lange: 16 (immer)

Einheit: Byte Einheit: Byte

Konsistent Uber: gesamte Lange ! Konsistent Gber: gesamte Lange !
Identifier: FFEF hexadezimal (immer) Identifier: FFEF hexadezimal (immer)
Form-Byte: 00 hexadezimal Form-Byte: 00 hexadezimal

1.3 SPS-Schleifenzahler programmieren
8-Bit Schleifenzahler fir Handshake-Funktion zwestisPS und Gateway

SPS-Zyklus (Pseudo Code):

1. | Lese Byte 13 (zurtickgegebener Schleifenzahler)@msm..-Windows beinLesen
(siehe auch Seite 41)

2. | Vergleich des Byte 13 des ‘Comm.-Windows béieseri mit dem SPS-
Schleifenzéhler Byte 13 des ‘Comm.-Windows b&ahnreiber, wenn ungleich gehe
zu 6., wenn gleich weiter bei 3.

3. | Erhohe SPS-Schleifenzahler (Byte 13) aus ‘ByessComm.-Windows beim
Schreiben (siehe auch Seite 40)

4. | Auswertung der ‘Bytes des Comm.-Windows béieseri (siehe auch Seite 41), d.h.
die Auswertung der Antwort auf den letzten Auftoaer empfangenen CAN-Frame
(Applikationsabhangig).

5. | Sende neues ‘Comm.-Window be8ghreiben (siehe auch Seite 40) mit erhéhtem
Schleifenzéhlwert aus 3 und gegebenenfalls neug@filkkgtions-Daten.

6. | Setze SPS-Programm fort (neue Abfrage beim né&chatogrammdurchlauf)
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2. Sendeauftrag starten durch Schreiben der 16 Bytetes Communication Windows

Byte des o
Communicationf Inhalt Be'?ﬁéexl]hler

Windows

0 High-Byte des CAN-Identifier (Identifier-Bit [15] 108) 00

1 Low-Byte des CAN-Identifier (Identifier-Bit 7...0) 12

g bei 11-Bit-Identifier Byte 2 und 3 immer ‘0’ 88

4 Daten-Byte O 00

5 Daten-Byte 1 01

6 Daten-Byte 2 02

7 Daten-Byte 3 03

8 Daten-Byte 4 04

9 Daten-Byte 5 05

10 Daten-Byte 6 06

11 Daten-Byte 7 07

12 Daten-Lange fur Sendeauftrége (Tx) 08

13 SPS-Schleifenzéhler 8-Bit Counter

14 Sub-Command (immer auf ‘0’ setzen) 00

15 Command ‘Daten senden’ 01

Auf dem Tx-Identifier 0012werden die Daten-Bytes 00, 01, 02, 03, 04, 0500&jesendet.

Zur Bestéatigung der Kommandoausfuhrung sollte dreséénd ein Lesezugriff auf Byte 13 des
Communication Windows erfolgen. Es muss den gleidhert des SPS-Schleifenzahlers wie beim
Kommandoaufruf enthalten.
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5.3.4.2 Empfangen von Daten

1. Grundeinstellung des Communication Windows
Die Grundeinstellungen des Communication-Windowsd Sereits im vorangegangenen Beispiel
‘Senden von Daten’ beschrieben worden.

2. Empfang von Daten

2.1 Freischalten des Rx-ldentifiers fur den Empfang
In diesem Beispiel sollen die Daten des Rx-ldems#fi0123 empfangen werden.

Byte des o
Communicationf Inhalt Be'?ﬁéexl]hler

Windows

0 High-Byte des CAN-Identifier (Identifier-Bit [15] 108) 01

1 Low-Byte des CAN-Identifier (Identifier-Bit 7...0) 23

g bei 11-Bit-Identifier Byte 2 und 3 immer ‘0’ 88

4 Daten-Byte O 00

5 Daten-Byte 1 00

6 Daten-Byte 2 00

7 Daten-Byte 3 00

8 Daten-Byte 4 00

9 Daten-Byte 5 00

10 Daten-Byte 6 00

11 Daten-Byte 7 00

12 Daten-Lange fur Sendeauftrége (Tx) 00

13 SPS-Schleifenzahler 8-Bit Counter

14 Sub-Command (immer auf ‘0’ setzen) 00

15 Command ‘Enable Rx-ldentifier’ 04

Zur Bestatigung der Kommandoausfuhrung sollte diegddnd an jeden Kommandoaufruf ein
Lesezugriff auf Byte 13 des Communication Windowslgen. Es muss den gleichen Wert des
SPS-Schleifenzahlers wie beim Kommandoaufruf etehal
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2.2 Empfang der Daten des freigeschalteten RxAltensteinleiten

Byte des o
Communicationf Inhalt Be'?ﬁéexl]hler

Windows

0 High-Byte des CAN-Identifier (Identifier-Bit [15] 108) 01

1 Low-Byte des CAN-Identifier (Identifier-Bit 7...0) 23

g bei 11-Bit-Identifier Byte 2 und 3 immer ‘0’ 88

4 Daten-Byte O 00

5 Daten-Byte 1 00

6 Daten-Byte 2 00

7 Daten-Byte 3 00

8 Daten-Byte 4 00

9 Daten-Byte 5 00

10 Daten-Byte 6 00

11 Daten-Byte 7 00

12 Daten-Lange fur Sendeauftrége (Tx) 00

13 SPS-Schleifenzéhler 8-Bit Counter + n

14 Sub-Command (immer auf ‘0’ setzen) 00

15 Command ‘Read Rx-Identifier’ 03

2.3 Lesen der Daten

Nach unbestimmter Zeit treffen die Rx-Daten ein Wddnen mit einem Lesezugriff auf das
Communication-Window ermittelt werden. Da das Effem der Daten asynchron zu den SPS-
Zyklen erfolgt, muss immer wieder das Communicatiddindow gelesen werden, bis die Daten
eingetroffen sind (polling). Ob es sich um die k&ten Daten handelt, die zu dem Lesekommando

gehoren, kann tGber einen Vergleich der Werte d& Sthleifenzahlers ermittelt werden.

Ein Lesezugriff gibt folgende Bytes zurtck:

Byte des C
Communicationt Inhalt Be'?ﬁg]h'er

Windows

0 High-Byte des CAN-Identifier (Identifier-Bit [15] 108) 01

1 Low-Byte des CAN-Identifier (Identifier-Bit 7...0) 23

2 bei 11-Bit-Identifier Byte 2 und 3 immer ‘0’ 00

3

4 empfangenes Daten-Byte 0 AA

5 empfangenes Daten-Byte 1 BB

6 empfangenes Daten-Byte 2 CcC

7 empfangenes Daten-Byte 3 DD

8 empfangenes Daten-Byte 4 EE

9 empfangenes Daten-Byte 5 FF

10 empfangenes Daten-Byte 6 00

11 empfangenes Daten-Byte 7 11

12 Daten-Lange 08

13 SPS-Schleifenzahler 8-Bit Counter + n

14 zuruckgegebenes Sub-Command (ohne Bedeutung) 00

15 Fehler-Code des Lesefunktion (ohne Bedeutung) 00
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2.4 Empfang der Daten auf diesem Rx-ldentifier deaen

Sollen auf diesem Identifier keine weiteren Datempfangen werden, sollte die Empfangs-
bereitschaft wieder aufgehoben werden.

Byte des o
Communicationf Inhalt Be'?ﬁéexl]hler

Windows

0 High-Byte des CAN-Identifier (Identifier-Bit [15] 108) 01

1 Low-Byte des CAN-Identifier (Identifier-Bit 7...0) 23

g bei 11-Bit-Identifier Byte 2 und 3 immer ‘0’ 88

4 Daten-Byte O 00

5 Daten-Byte 1 00

6 Daten-Byte 2 00

7 Daten-Byte 3 00

8 Daten-Byte 4 00

9 Daten-Byte 5 00

10 Daten-Byte 6 00

11 Daten-Byte 7 00

12 Daten-Lange fur Sendeauftrége (Tx) 00

13 SPS-Schleifenzéhler 8-Bit Counter + m

14 Sub-Command (immer auf ‘0’ setzen) 00

15 Command ‘Disable Rx-Identifier’ 05
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6. Page-Mode

Hinweis:
Der Page Mode kann nur genutzt werden, wenn aldi¢gioations-Tool der Siemens
SIMATIC Manager fur S7 verwendet wird!

6.1 Eigenschaften

Der Page-Mode bietet die Mdglichkeit, mehr CAN-Itiiéer zu adressieren, als in einem PROFIBUS-
Telegramm untergebracht werden kénnen (also meHdBal Die Anzahl der mdglichen Identifier wird
lediglich durch den verfiigbaren Speicherplatz &anf$PS und dem CAN-Gateway eingeschrankt.
Auch mit dem Communication Window lassen sich malsr 48 Identifier Ubertragen. Da beim
Communication Window aber nur jeweils ein CAN-Frapne SPS-Zyklus Ubertragen werden kann,
ist es im wesentlichen fir seltenere Zugriffe, wiB. einmalige Konfigurationen geeignet.

Das Handling des Page-Mode ist durch den zuséaziiPinotokollaufwand etwas komplizierter als beim
Standardbetrieb des Gateways. Der Datenaustausetiimmn PROFIBUS und CAN bendtigt aufgrund
des notwendigen Handshakes zwei Zyklen statt elBB®+Zyklus.

Um Ihnen die Bedienung des Page-Modes zu erleittgerd im Lieferumfang Funktionsbausteine und
Datenbausteine enthalten, die den Page-Mode steuern

6.2 Aktivierung

\or der Aktivierung des Page-Modes miissen Siertspeechenden FB und DB in Ihr SPS-Programm
integrieren. Bitte lesen Sie die folgenden Katagfaltig, um einen Einblick in die Funktionsweise
zu bekommen und um die mitgelieferten FB und DBthAnforderungen entsprechend einsetzen zu
konnen.

Der Page-Mode wird mit dem SIMATIC-Manager (bei BIEENS SPS, S7) aktiviert.

6.3 Communication-Window im Page-Mode

Uber den Eintragcommunication Windowkann wahrend der Konfiguration des Gateways im DP-
Slave-Eigenschaftenfenster das Communication Winaktwiert werden (siehe Seite 28).

Das Communication-Window wird dabei wie im normaBstrieb eingerichtet und bedient (siehe Seite
38). Das Communication-Window muss jedoch zwingemtetzten Segment definiert werden.

=

Hinweis:

Die Nutzung des Communication Window€W) ist nur zur Konfiguration de
angeschlossenen CAN-Geréate sinnvoll. Sind die amfessenen CAN-Teilnehme
konfiguriert, ist der normale Page-Mod#&\) vorzuziehen.

14

r
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6.4 Funktionsweise

6.4.1 Ubersicht

Um mehr CAN-Identifier versorgen zu kénnen, alseinen PROFIBUS-Telegram untergebracht
werden konnen, ist ein protokollgesteuerter Datstaausch zwischen SPS und Gateway notwendig.

Fur die Kommunikation werden sogenanfagesdefiniert, in denen die Parameter und Daten
Ubergeben werden. Auf der SPS-Seite wird ein Eigsfagreich und ein Ausgangsbereich fur die
Ubertragung der Pages reserviert.

Nach dem Systemstart wird zunachst eine Page m#lisierungsdaten zwischen SPS und Gateway
ausgetauscht. In den anschlieRenden Pages lUbetted§PS die Konfiguration der Tx- und Rx-
Identifier. Diese Pages enthalten die fur den CAM-Berwendeten Identifier-Nummern, die Anzahl
der Bytes und Informationen zum Datenformat.

PROFIBUS-DP

—_— Page O: Initialisierung —P

¢— Page 0: Bestétigung der Initialisierung e—

— ab Page 51: TxId-Konfiguration >

Page 51: Bestatigung der Txld-Konfiguration p=——

einmaliger Aufruf

c
9
sPs X CAN-
1
[2)
o —_— ab Page 151: Rxld-Konfiguration —P Gateway
(2]
<f— Page 151: Bestatigung der Rxld-Konfiguration p——
v

r~ ~ —————=—-—=--=TT 1

| —_ ab Page 251: Tx-Daten |
v | |

I I

| ¢— ab Page 251: Rx-Daten — [

I I

| .

Abb. 6.4.1: Austausch von Parametern und Daten im Page-Mobergitht)

Ist die Initialisierung abgeschlossen, kann deebatistausch erfolgen. Mit jedem SPS-Zyklus wird

eine Eingangs- und eine Ausgangs-Page Ubergebessedimehr Identifier versorgt werden, als in

einer Page untergebracht werden kénnen, so werdiemindchsten SPS-Zyklen die n&chsten Identifier
bearbeitet. Mit steigender Anzahl von Identifiermduabh&angig von der Lange der pro Identifier zu

Ubertragenden Daten werden also mehr SPS-Zykledtiggrum alle Daten zu tbertragen. Um die

Anzahl der SPS-Zyklen klein zu halten, sollten Hiegangs- und Ausgangs-Page madglichst grofl3
gewahlt werden.

CAN-DP/2 Software-Handbuch ¢ Dok. Nr.: C.2907.20 / Rev. 1.1 Seite 51 von 88



Page-Mode

Unten ist ein Beispiel angeflgt, in dem mit eindENBENS SIMATIC S7-SPS 127 Motoren
angesteuert werden, die zusammen 127 Tx- und 1Addtifier belegen. In diesem Beispiel werden
20 SPS-Zyklen zur Versorgung aller Identifier bégtdffiir 10 Pages werden 20 Zyklen benotigt).

Hinweis:
Im Lieferumfang sind Funktionsbausteine (FB) undddaausteine (DB) enthalten, mit
denen die Ubertragung der Pages gesteuert werden Kar den Anwender ist es dafer
nicht notwendig, die Steuerung der Pages selbgtagrammieren !

Die FB und DB werden ab Seite 61 beschrieben.

6.4.2 Definition der SPS-Adressen

Der Page-Mode bendtigt Eingangs- und AusgangsasireBse Anzahl der belegten Adressen ist nach
oben nur durch die SPS eingeschrankt. Fir die Bgg#@uss mindestens eine Page-Grofie von 32
Bytes vorgesehen werden, damit die Initialisiertibgr Page 0 und 1 durchgefuhrt werden kann.

@;HW Konfig - [SIMATIC 300-5tation(2) [Konfiguration) - can_sig3]

Im]ﬁtalian Bearbeiten  Einfligen Zielsystem  Ansicht  Estraz  Fenster  Hilfe -|E'|L|

Dle{e~% %) & sia] () %] x|

= PROFIBUS[1} DP-Masterspstem [1]

1 PS5 307 54

2 CPU 315-2 DP J T T T T fo

o F At @ 1IET 200 FRITICAND]| |ggl22) CanD| GBI ET 200

3 "ﬁ ‘4:?; =

4 DITE-DC24Y | = | =

G » »

B

7

g

3

10 Eigenschaften - DP-Slave [ x]

1

Adresse / Kennung |
E/A Typ: Direkteingabe.
« _>l_I
Achdreses
128 158 e

2 [ Thivarselmael] 160,191 Adresse: Lange: Einheit: Kongistent Liber.

E] 128 Uriversaimodul 160131 Anfang;  [128 2 = [owe =1 [aesamte Lange x|

4 B4 Uriversalmodul 192.223 Ende: 159

® 128 Universalmadul 192,223

5 152 Universalmodul 224232 I [ Teiprozefiabhid T |

¢ 168 Universalmodul 224 232 K 2

g 153 Universalmodul 240..255 elmeral [Hessteller spezifische Daten, max. e

9 175 Universalmodul 240,255 I 14 Byte hexadezimal. durch Komma

10 oder Leerzeichen getrennt]

11

12

13

1 Abbrechen Hte | |—

15

16

17

18

19

20

21

2z -
Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten. Aind

Abb. 6.4.2:Beispiel 1: Konfiguration der SPS-Adressen im Piligele
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Beispiel 1:

In der vorangegangenen Abbildung ist die Belegeingr SIMATIC-S7-300 SPS fur den Page-Mode
dargestellt. Es sind 105 Bytes fur den Page-Modk 161 Byte fir das Communication Window
eingetragen. Damit ist die S7-300 voll belegt, idansaximal 122 Bytes zur Verfligung stellt.

Im folgenden wird der Eintrag eines SPS-Steckptatite Pag&egmenbezeichnet.

In Beispiel 1 ist fur jedes Segment eine Datenlamge32 Bytes und die Konsistenz tiber die gesamten
32 Bytes eingestellt worden. Die Datenlange wuidktrgrof3er gewahlt, weil die S7-300 nicht mehr
als 32 Bytes konsistent Ubertragen kann. Diegdkigh fir den Page-Mode zwingend erforderlich.

Generell sollte ein Segment 32 Bytes grol3 gewahkwden.Vorausgesetzt, es sind bereits mindestens
32 Bytes fur die Eingangsdaten eingetragen womsteist es fur das letzte Segment auch zuléssig, ein
beliebige Lange zwischen 0 und 32 Bytes einzuseZienLange der Eingangsdaten darf sich von der
Lange der Ausgangsdaten unterscheiden. Es istjesangend erforderlich, daf3 die Eingangsadressen
aufeinanderfolgender Steckplatze fortlaufend simtldal die Ausgangsadressen aufeinanderfolgender
Steckpléatze fortlaufend sind.

Beispiel 2:

Fur die Ausgangs-Page sind auf dem SteckplatZ2@edsse 128 32 Bytes belegt worden. Steckplatz 1
ist ebenfalls mit 32 Bytes belegt und reicht soroit Adresse 160...191. Steckplatz 2 ist nur mit 18
Bytes belegt und reicht von Adresse 192...209r@btesich eine maximale GroRRe fur die Ausgangs-
Page von 82 Bytes.

In der folgenden Abbildung ist die Page im Adresseraler SPS dargestellt. Als Anwendungsbeispiel
ist die Belegung mit der Tx-Konfigurationspage (€&4) eingetragen. Bei einer Grol3e von 82 Bytes
lieRen sichin einer Page 11 Tx-Identifier konfiguen. In den letzten vier Bytes wird die Endekermu
eingetragen. Werden mehr Tx-ldentifier benétigtwssden anschliel3end die Tx-Pages 52, 53 usw.
Ubertragen.

Ausgangsadresse: 128 159

— T T T T _ T 1 T T T T T 1 L L L T T T T T T 1
Byie:l 01 2 3 4 5 6 7 | 8 9 10 11 12 13 14 15|16 17 18 19 20 21 22 23|24 25 26 27 28 29 30 31|
1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1

Steckplatz 0

Beispiel: Page 51
(Tx-Konfiguration)

Protokoll-Daten Parameter von Tx-Id 1 Parameter von Tx-Id 2 Parameter von Tx-Id 3

|Page-Nr. Parameter von Tx-1d 4 |

Ausgangsadresse: 160 191

1 1 r 11t r1trp1 1rr1 11 11 1117 1 11T 1T 1T 1T 1T T 1 T T T T T T1
Byte:|32|33|34|35|36|37|38I39|40|41|42|43|44|45|46|47|48I49I50I51I52I53|54I55|56I57I58I59I60I61I62I63|

Steckplatz 1

Beispiel: Page 51
(Tx-Konfiguration)

Parameter von Tx-Id 5 Parameter von Tx-Id 6 Parameter von Tx-Id 7 Parameter von Tx-Id 8

|Page—Nr. Parameter von Tx-Id 9 |

Ausgangsadresse: 192 209

LD ULURLIRL I DL L DL N L DL
Byie:|64|65|66|67|68|69|70I71|72|73|74|75|76|77|78|79I80I81l

Steckplatz 2

Beispiel: Page 51
(Tx-Konfiguration)

|Page—Nr. Parameter von Tx-Id 10 | Parameter von Tx-Id 11 endekonfig |

Abb. 6.4.4:Beispiel 2: Ausgangs-Page mit einer Lange von @328
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Wird der Page-Mode mit Communication-Window eingesso muss das Communication-wWindow
zwingend in dem Segment definiert werden, das lé¢rten SPS-Steckplatz zugeordnet ist.

Die folgende Tabelle zeigt zusammenfassend die IRégedie Adressbelegung der SPS im Page-
Mode:

Regeln fur die Belegung der Adressen im Page-Mode

1 | Mindestens 32 Eingangsbytes definieren !

SegmentgroRe immer = 32 Bytes!
Ausnahme: letztes Segmert 32 Bytes !

3 | Konsistenz immer tber gesamte Lange !

4 | Fortlaufende Adressierung der Segmente der Eiregénd der Ausgange !

5 | Communication-Window in die letzten beiden Segmdfalls gewlnscht)

Tabelle 6.4.1:Regeln fur die Belegung der Adressen im Page-Mode
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6.4.3 Struktur der Pages

Die maximale Lange der Page héngt von der Adreliuaration ab, die der Anwender trifft (siehe
Seite 52).

Die ersten acht Bytes enthalten bei allen Pagesnrdtionen, die fir den protokollgesteuerten
Austausch der Pages zwischen SPS und Gatewaydemétden. anschliel3end folgen die ‘Nutzdaten’
der Page, die wahrend der Konfiguration z.B. diériteon der Identifiern oder im Betrieb die Daten
der ldentifier enthalten.

Byte 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 11 16
Lange R )

[Bytes] 2 6 abhéngig von Page-Nr.

Inhalt Page-Nr. Protokoll-Daten Nutzdaten

Beispie| 51 z. B. Tx-Identifier-Definition

Tabelle 6.4.2:Struktur der Pages

In den ersten beiden Bytes wird in jedem Segmeset &lage die Page-Nummer eingetragen. Die Page-
Nummer kennzeichnet die zu Ubertragende Page undiygieder Page. In der folgenden Tabelle sind
die Page-Nummern, Page-Typen und die zur Verfugielhenden Funktions- und Datenbausteine
dargestellt.

Page- Funktions- . Formaloperand
Nummer Page-Typ baustein | Datenbaustein | e capE
0 Initialisierungspage - 0
51...150 Tx-Konfiguration DB94
151...250 Rx-Konfiguration FB2 DB95 L
Output: DB96
> 251 Datenaustausch Input:  DB97

Tabelle 6.4.3:Ubersicht der Pages

Auf den Inhalt der Bytes 3 bis 7, die ‘Protokolleiat wird hier nicht weiter eingegangen. Bitte
verwenden Sie den im Lieferumfang enthaltenen Fangbaustein (FB2), um die Ubertragung der
Pages zu steuern. Sie enthalten die nétigen Komaosdiid die Protokollsteuerung.

In den folgenden Kapiteln werden die Page-Typehresben.
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6.4.4 Initialisierung Uber Page O und 1

Nach einem Systemstart ist es zunachst erfordertieffd das Gateway die GrofRe der zuvor
konfigurierten Page an die SPS sendet. Dies eriigt die sogenanniage 1

Die SPS muss hierzu zunachst Eage Oan das Gateway senden. Das Gateway sendet dardighin
Initialisierungsdaten in Page 1 zuriick.

Im Lieferumfang ist ein Funktionsbaustein enthgltéer das Senden und empfangen der Pages 0 und
1 durchfahrt (FB2). Wir empfehlen, diesen Funktimasstein zu verwenden. Wird der Funktions-
baustein FB2 verwendet, so sind vom Anwender keigiteren Parameter zu setzen.

Die Initialisierung bendtigt etwas Zeit. Daher solinit dem Senden der nachsten Page fir ca. 5 sec
gewartet werden. Es kann z.B. ein SPS-Timer progrian werden, der die Wartezeit einplant.
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6.4.5 Tx-Konfiguration tber Page 51...150

Die Konfiguration der Tx-Identifier erfolgt Uber §a51 bis 150 (dezimal). Die Struktur der Page ist
wie folgt:

Byte ol 1] 2| 3| 4] 5| 6] 74 8| 9 14 11 12 13 m 15 16 17 18 1P PO
Lange 5 6 4 1 1 4 1 1
[Bytes]
TxId_wert form | lange TxId_wert forml  lange
Inhalt Page-Nr, Protokoll-Daten
Parameter von Tx-Identifier 1 Parameter von Tx-ldemt2
Beispie| >51 301 B8 6 303 B8 8

Tabelle 6.4.4:Struktur der Pages 51...150
Die Bytes 0 bis 7 enthalten die bereits besproah&metokoll-Informationen (siehe auch Seite 55).

Ab Byte 8 im ersten Segment (ab Byte 3 in den fodigm Segmenten) wird die Definition der
gewinschten Tx-ldentifier an das CAN-Gateway ubsggeFur jeden Tx-ldentifier werden hierzu 6

Bytes bendtigt:
Txld_wert In diesen vier Bytes wird der Zahlenwert des Txaldeers eingetragen.

form Mit diesem Byte kann ausgewdahlt werden, ob die Aoggdaten vom Motorola-
Datenformat der SPS in das Intel-Datenformat de®N-Getzes gewandelt werden
sollen oder nicht. Das Bytermist bereits auf Seite 36 ausfuhrlich beschrieberem.

lange Hier wird die Anzahl der Datenbytes des Tx-ldeetsi Ubergeben. Zulassig sind
Eintrage von 1 bis 8.
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6.4.6 Rx-Konfiguration Gber Page 151...250

Die Konfiguration der Rx-Identifier erfolgt Uber @151 bis 250 (dezimal). Die Struktur der Page ist

wie folgt:
Byte ol 1] 2| 3| 4] 5| 6] 74 8| 9 14 11 12 13 m 15 16 17 18 1P PO
Lange 5 6 4 1 1 4 1 1
[Bytes]

RxId_wert form | lang¢g RxId_wert fornp  lange
Inhalt Page-Nr, Protokoll-Daten

Parameter von Rx-ldentifier 1 Parameter von Rxifien 2

301 B8 6 303 B8 8

Beispie| >151

Tabelle 6.4.5:Struktur der Pages 151...250

Die Bytes 0 bis 7 enthalten die bereits besproah&metokoll-Informationen (siehe auch Seite 55).

Ab Byte 8 im ersten Segment (ab Byte 3 in den fodigm Segmenten) wird die Definition der
gewinschten Rx-ldentifier an das CAN-Gateway ul@geFur jeden Rx-ldentifier werden hierzu 6

Bytes bendtigt:

RxId_wert

form

lange

In diesen vier Bytes wird der Zahlenwert des Rxatders eingetragen.

Mit diesem Byte kann ausgewahlt werden, ob die &nggdaten vom Intel-Datenformat
des CAN-Netzes in das Motorola-Datenformat der §&&andelt werden sollen oder
nicht. Das Bytdormist bereits auf Seite 36 ausfuhrlich beschrieberdes.

Hier wird die maximale Anzahl der zu empfangendexteDbytes des Rx-Identifiers
Ubergeben. Zulassig sind Eintrdge von 1 bis 8.
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6.4.7 Datenaustausch Uber Page 251...n

Das Lesen und Schreiben der Nutzdaten erfolgt dleeiPage 251 (dezimal) und folgende. Die
maximale Anzahl der Daten-Pages betragt 65285.

Die Struktur der Page fur die Ausgangsdaten kamm der Struktur der Page der Eingangsdaten
abweichen, weil die Anzahl der Rx-Daten von der &rzer Tx-Daten abweichen kann.

Byte 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9l 1 13 1 1 m 15 ]|6 17 |18 |9 RO
Lange - e
[Bytes] 2 6 1 1...8 (hier: 4) 1 1...8 (hier: 6)
force Tx_Nutzdaten forde Tx_Nutzdaten
Inhalt Page-Nr. Protokoll-Daten
Daten von Tx-Identifier 1 Daten von Tx-ldentifier 2
Beispie| > 251 2 123456 78 1 BA 98 76 54 32 10

Tabelle 6.4.6:Beispiel einer Daten-Page fur Ausgangsdaten
Die Bytes 0 bis 7 enthalten die bereits besproah&metokoll-Informationen (siehe auch Seite 55).

Im ersten Segment werden die Daten des erstenfldeshaib Byte 8 an das Gateway Ubergeben. Die
Daten des nachsten Identifiers folgen direkt imchhgss daran, d.h. es werden jeweils nur so viele
Daten-Bytes pro Identifier Ubertragen, widdngedefiniert worden sind!

Im zweiten Segment werden die Daten der Identiiegeits ab Byte 2 Ubergeben, weil die Bytes 2 bis
7 hier nicht mit Protokoll-Informationen belegtgin

force In diesem Byte kann eingetragen werden, wann di®dben gesendet werden
sollen:

force Sendung

Daten werden nicht als CAN-Frame ausgegeben

Daten werden immer (nach jedem PROFIBUS-TelegranAN-Frame ausgegeben
Daten werden nur bei Verdnderung der Daten als CreXaE ausgegeben

Daten werden einmal als CAN-Frame ausgegeben *)

Daten werden einmal als CAN-Frame ausgegeben *)

*) Wechsel zwischen 3 und 4 bewirkt eine gezieltssgabe der Daten

A WNEFO

Tabelle 6.4.7:Festlegung der Ursache fur das Senden von Tx-Daten

Tx_Nutzdaten Hier werden die zu sendenden Nutzdaten dieses dntifebrs eingetragen.
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Byte 01 3| 4| 5] 6| 7 8 9 1of 133 14 13 1f 15 1|6 17 8 |9 PO
Lange - iar
[Bytes] 2 6 1 1...8 (hier: 6) 1 1...8 (hier: 4)
Page- count_in J Rx_Nutzdaten count_ih 2 Rx_Nutzdaten
Inhalt N? Protokoll-Daten
’ Daten von Rx-ldentifier 1 Daten von Rx-ldentifier 2
Beispie| > 251 14 112233445566 15 99 88 77 6f

count_in x

Tabelle 6.4.8:Beispiel einer Daten-Page fur Eingangsdaten

In diesem Byte wird vom Gateway ein Eingangszasilegetragen. Der Eingangs-
zahler wird mit jedem eintreffenden Rx-Frame inkeentert. Er kann vom Anwen-
der z.B. fur die Programmierung eines Guarding-dkalts verwendet werden.

Rx_Nutzdaten Hier werden die empfangenen Nutzdaten dieses Rxies eingetragen.
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6.5 Einsatz des Page-Modes mit FBs und DBs

Im vorangegangenen Kapitel ist die prinzipielle Kion des Page-Modes und die Belegung der Pages
beschrieben worden, um die Funktionalitdt zu vetlodnen. Im Lieferumfang des Gateways sind
Funktionsbausteine und Datenbausteine als QueleGdhalten, die Sie in Ihr SPS-Programm
einbinden sollten, wenn Sie den Page-Mode verwenaden.

6.5.1 Funktionsbaustein FB 2: Konfiguration und Daénaustausch

Mit dem Funktionsbaustein FB 2 kénnen alle Konfagionen und Datentransfers des Page-Modes
ausgefuhrt werden. Die Typen der DatenbausteireeFBi 2 dabei verwendet, sind im folgenden
Beispiel-Aufruf aufgefuhrt.

Aufruf von FB2 (Beispiel):

CALL FB 2 , DB102
FREIGABE :=#BIT1
WRITE ADDRESS :=#WRITE_ ADDRESS
WRITE CONFIG DB:=#WRITE_ CONFIG_ DB

WRITE DB :=#WRITE_DB

READ ADDRESS  :=#READ_ADDRESS
READ _CONFIG_DB :=#READ CONFIG DB
READ DB :=#READ DB

RET VALUE :=#t016

Erlauterung der Datenbausteine und Parameter:

Ausfihrliche
Datenbaustein/Paramete Funktion Beschreibung
siehe Seite
FREIGABE Freigabe nach Initialisierung tber Page 0 und 1. 62
WRITE ADDRESS Startadresse des ersten Ausgangssegmentes. 62
WRITE CONFIG_DB Datenbaustein zur Definition der Tx-ldentifier. 62
WRITE DB Datenbaustein zum Schreiben der Ausgangsdaten 66
READ ADDRESS Startadresse des ersten Eingangssegmentes. 63
READ CONFIG DB Datenbaustein zur Definition der Rx-ldentifier. 64
READ DB Datenbaustein zum Lesen der Eingangsdaten. 68
RET VALUE Meldung Uber die Bearbeitung der aktuellen Page 69

Tabelle 6.5.1:Funktion der von FB2 verwendeten Datenbausteine
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FREIGABE

WRITE ADDRESS

WRITE CONFIG_DB
(DB94)

Freigabe nach Initialisierung Uber Page O und 1.

Die Initialisierung erfolgt mit dem Funktionsbaust&B2 mit dem Bit
FREIGABE =0. Fur alle anderen Operationen ist es aufusetzen. FB2
bendtigt zur Initialisierung lediglich einen InsabB.

Startadresse des ersten Ausgangssegmentes.
Mit diesem Parameter wird der SPS die SPS-Stadadrdes ersten
Segmentes der Ausgangs-Page Ubergeben.

Datenbaustein zur Definition der Tx-ldentifier.

Im mitgelieferten SPS-Quell-Code ist déRITE-CONFIG-DB als
Datenbaustein DB94 umgesetzt worden.

Im WRITE-CONFIG-DB werden fUr jeden zu beschreibenden Tx-
Identifier 6 Bytes bendtigt:

Adresse Byte 0...3 Byte 4 Byte 5| Bemerkung
0 Tx-ldentifier 1 form 1 lange 1{f Definition von Tx-Id 1
6 Tx-ldentifier 2 form 2 lange 2| Definition von Tx-Id 2
12 Tx-ldentifier 3 form 3 lange 3| Definition von Tx-ld 3
Kennzeichnung des
n-6 endekonfig Endes des DBs oder dgr
Tx-Konfiguration

Tabelle 6.5.2:Aufbau desvRITE-CONFIG-DB

Tx-ldentifierx Hier muss der Wert des Tx-ldentifiers eingetragendsn.
11-Bit CAN ID: 0 bis 2047
29-Bit CAN-ID: 0 bis 536870911

form x Im Parameteform wird Ausgewahlt, ob die Ausgangs-
daten vom Motorola-Datenformat der SPS in das -ntel
Datenformat des CAN-Netzes gewandelt werden sollen
oder nicht. Das Byteform ist bereits auf Seite 36
ausfuhrlich beschrieben worden.

In dieses Bytes wird die Anzahl der Daten-Bytes, alif
dem hier definierten Tx-ldentifier gesendet werdelten,
eingetragen.

lange x
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endekonfig Der SPS muss mitgeteilt werden, ob fur die Defmtder

Tx-ldentifier ein weiterer Datenbaustein notwendtgind

wann die Tx-Definition abgeschlossen ist.

- Wird ein weiterer Datenbaustein ben6étigt, so nalss
letzte Tx-ldentifier-Definition der hexadezimale ke
‘DDDDDDDD’ eingetragen werden. FB2 wird darauf-
hin mit der Bearbeitung des nachsten DBs fortfahren

- Istder letzte Tx-ldentifier definiert worden, word dies
dem FB2 Uber den Eintrag des hexadezimalen Wertes
‘EEEEEEEE’ als letzte Tx-Identifier-Definition miég
teilt. FB2 wird danach mit der Konfiguration der -Rx
Identifier fortfahren.

Die Lange der Datenbausteine ist variabel. Die bgt@Lange errechnet
sich aus der Anzahl der bendtigten Tx-Identifierimylich der 4 Bytes fir
die Endekennung.

Beispiel:
Es sind 16 Tx-ldentifier, beginnend mit DB11 zuidefren.
DB11 definiert die Tx-lds 1 ... 10,
bendtigt also eine Lange von (16 + 4) = 64 Bytes
Endekennung = DDDDDDDD
DB12 definiert die Tx-Ids 11 ... 16,
bendtigt also eine Lange von+(6 + 4) = 40 Bytes
Endekennung = EEEEEEEE

Hinweis:
Im FB2 muss zur Ausfiihrung der Tx-Konfiguration s

FREIGABE =1 gesetzt sein!

READ ADDRESS Startadresse des ersten Eingangssegmentes.
Mit diesem Parameter wird der SPS die SPS-Stadsdrdes ersten
Segmentes der Eingangs-Page lbergeben.
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READ_CONFIG_DB

(DBY5)

Datenbaustein zur Definition der Rx-ldentifier.

Im mitgelieferten SPS-Quell-Code ist dREAD-CONFIG-DB als
Datenbaustein DB95 umgesetzt worden.

Im READ-CONFIG-DB werden fur jeden zu beschreibenden Rx-
Identifier 6 Bytes bendtigt:

Adresse Byte 0...3 Byte 4 Byte Bemerkung
0 Rx-ldentifier 1 form 1 lange 1| Definition von Rx-1d 1
6 Rx-ldentifier 2 form 2 lange 2| Definition von Rx-Id 2
12 Rx-ldentifier 3 form 3 lange 3|| Definition von Rx-Id 3
Kennzeichnung des
n-6 endekonfig Endes des DBs oder dgr
Rx-Konfiguration

Tabelle 6.5.3:Aufbau deREAD-CONFIG-DB

Rx-ldentifierx Hier muss der Wert des Rx-ldentifiers eingetragenden.

formx

lange x

endekonfig

11-Bit CAN ID: 0 bis 2047
29-Bit CAN-ID: 0 bis 536870911

Im Parameteiormwird Ausgewahlt, ob die Eingangsdaten
vom Intel-Datenformat des CAN-Netzes in das Motarol
Datenformat der SPS gewandelt werden sollen odat.ni
Das Byte form ist bereits auf Seite 36 ausfihrlich
beschrieben worden.

In dieses Bytes wird die Anzahl zu empfangenderbat
Bytes dieses Rx-ldentifiers eingetragen.

Der SPS muss mitgeteilt werden, ob fur die Defmitder
Rx-ldentifier ein weiterer Datenbaustein notwernsigind
wann die Rx-Definition abgeschlossen ist.

- Wird ein weiterer Datenbaustein ben6étigt, so nalss
letzte Rx-Identifier-Definition der hexadezimale Ve
‘DDDDDDDD’ eingetragen werden. FB2 wird darauf-
hin mit der Bearbeitung des nachsten DBs fortfahren

- Istder letzte Rx-ldentifier definiert worden,\wod dies
dem FB2 Uber den Eintrag des hexadezimalen Wertes
‘EEEEEEEE’ mitgeteilt. FB2 wird danach mit der
Ubertragung der Nutzdaten fortfahren.

Die Lange der Datenbausteine ist variabel. Die bgteiLange errechnet
sich aus der Anzahl der benétigten Rx-ldentifieatiglich der 4 Bytes fir
die Endekennung.
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Beispiel:
Es sind 19 Rx-Identifier, beginnend mit DB26 zuidieiren.
DB26 definiert die Rx-lds 1 ... 10,
bendtigt also eine Lange von (16 + 4) = 64 Bytes
Endekennung = DDDDDDDD
DB27 definiert die Tx-Ids 11 ... 19,
bendtigt also eine Lange von+(8 + 4) = 58 Bytes
Endekennung = EEEEEEEE

Hinweis:
Im FB2 muss zur Ausfiihrung der Rx-Konfiguration 8éts|

FREIGABE =1 gesetzt sein!

CAN-DP/2 Software-Handbuch ¢ Dok. Nr.: C.2907.20 / Rev. 1.1 Seite 65 von 88



Page-Mode

WRITE DB
(DB96)

Datenbaustein zum Schreiben der Ausgangsdaten

Die Ausgangsdaten werden im Datenbausteirdgednach der Identifier-
Nummer (TxId1, TxId2, etc.) abgelegt. Fiur jedenldi@ntifier werden in

einem Byte die Lange (Anzahl der Daten-Byteforee-Byte), in einem

Byte der Parametdorce und anschliel3end die Nutzdaten abgelegt. Die

Anzahl der Nutzdaten kann von 1 bis 8 Byte variiefi@ie Daten des
folgenden Tx-ldentifiers schlieBen immer direkt adie des
vorhergehenden an. Die Adresse, ab der die Datess dix-ldentifiers
abgelegt sind, muss also anhand der Daten der g@gangenen Tx-
Identifier errechnet werden.

Adresse 1 Byte 1 Byte n Byte " Bemerkung
0 lange 1 force 1 nutzdaten 1 " Nutzdaten von Tx-Id 1
Adresse 1 Byte 1 Byte m Byte " Bemerkung
n+2 lange 2 force 2 nutzdaten 2 " Nutzdaten von Tx-Id 2
Adresse 1 Byte 1 Byte | Byte " Bemerkung
n+2+ "
m+ 2 lange 3 force 3 nutzdaten 3 Nutzdaten von Tx-Id 3

Adresse 1 Byte - Bemerkung
Kennzeichnung des
XXX endedata - Endes des DBs oder dgr
Ausgangsdaten

Tabelle 6.5.4:Aufbau desVRITE DB

lange x In dieses Byte wird die Anzahl der Daten-Bytese aluf
dem hier definierten Tx-ldentifier gesendet werdelten,
eingetragen (+1 fur ddsrce-Byte):

lange= (Anzahl der Daten-Bytes) + 1
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force x In diesem Byte kann vorgegeben werden, wann dierDat
des Tx-ldentifiers auf dem CAN-Bus gesendet werden
sollen.
force Funktion
0 Daten werden nicht als CAN-Frame ausgegeben.
1 Daten werden immer (nach jedem PROFIBUS-
Telegramm) als CAN-Frame ausgegeben.
5 Daten werden nur bei Veréanderung der Daten als
CAN-Frame ausgegeben.
3 Daten werden nur einmal als CAN-Frame ausgegehen.
4 Daten werden nur einmal als CAN-Frame ausgegehen.

Tabelle 6.5.5:Bedeutung des Parametdrsce

Um den CAN-Frame mit den Nutzdaten einmalig zu
senden, muss der Paramdteceauf den Wert ‘3’ gesetzt
werden. Wird der Parameter im nachsten Zyklus wiede
auf ‘3’ gesetzt, erfolgt keine Sendung. Um wieddrho
senden, mus$orce im Folgezyklus auf den Wert ‘4’
gesetzt werden. Jedes weitere Umschalten zwiscben d
Werten fuhrt zu einer Sendung des Frames.

nutzdaten x ~ Die Nutzdaten von 1 bis 8 Bytes werden im Anscharss
den Parametdorceeingetragen.

endedata Mit diesem Parameter wird der SPS mitgeteilt, ab ei
weiterer Datenbaustein mit Nutzdaten folgt odedas

die letzen Nutzdaten waren, die gesendet werdéensol

- Wird ein weiterer Datenbaustein benétigt, so nster
der Definition der letzten Nutzdaten dieses DBéHiige
der hexadezimale Wert ‘DD’ eingetragen werden. FB2
wird daraufhin mit der Bearbeitung des nachsten DBs
fortfahren.

- Sind die letzten Nutzdaten der Anwendung eingetnag
so wird dies dem FB2 Uber den Eintrag des hexadezi-
malen Wertes ‘EE’ in die Zell&nge mitgeteilt. FB2
wird danach mit der Ubertragung der Nutzdaten des
erstertWRITE DBs fortfahren.

Hinweis:
Im FB2 muss zum Schreiben der Ausgangsdaten das Bit
FREIGABE =1 gesetzt sein!
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READ_DB
(DB97)

Datenbaustein zum Lesen der Eingangsdaten.

Die Eingangsdaten werden im Datenbausteirdped nach der Identifier-
Nummer (RxId1, Rxld2, etc.) abgelegt. Fur jedenl&atifier werden in
einem Byte die Lange (Anzahl der Daten-Bytestnt_inrByte), in einem
Byte der Eingangszéhlerount_in und anschlieRend die Nutzdaten
abgelegt. Die Anzahl der Nutzdaten kann von 1 Byt variieren. Die
Daten des folgenden Rx-ldentifiers schlielRen imdisgkt an die des
vorhergehenden an. Die Adresse, ab der die Datess & x-ldentifiers
abgelegt sind, muss also anhand der Daten der gegangenen Rx-
Identifier errechnet werden.

Adressef| 1 Byte 1 Byte n Byte " Bemerkung
0 lange 1 [ count_ in1 nutzdaten 1 " Nutzdaten von Rx-Id 1

Adressef| 1 Byte 1 Byte m Byte " Bemerkung

n+2 lange 2 [ count_in 2 nutzdaten 2 " Nutzdaten von Rx-Id 2
Adressef| 1 Byte 1 Byte | Byte " Bemerkung
n+2+ . .

m+ 2 lange 3 | count_in 3 nutzdaten 3 || Nutzdaten von Rx-ld 3
Adresse 1 Byte - Bemerkung

Kennzeichnung des
XXX endedata - Endes des DBs oder de
Eingangsdaten

=

Tabelle 6.5.6:Aufbau desVRITE DB

lange x In dieses Byte wird die Anzahl der zu empfangenden
Daten-Bytes dieses Rx-ldentifiers (+1 fur dasint_in
Byte) eingetragen:

lange= (Anzahl der Daten-Bytes) + 1

count_in x In diesem Byte wird vom Gateway ein Eingangszasier
getragen. Der Eingangszahler wird mit jedem eifenefen
Rx-Frame inkrementiert. Er kann vom Anwender z(B. f
die Programmierung eines Guarding-Protokolls vedeén
werden.

nutzdaten x ~ Die Nutzdaten von 1 bis 8 Bytes werden im Anscharss
den Parametarount_ineingetragen.
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endedata Mit diesem Parameter wird der SPS mitgeteilt, ab ei
weiterer Datenbaustein mit Nutzdaten folgt odedas
die letzen Nutzdaten waren, die eingelesen werokans

- Wird ein weiterer Datenbaustein bendtigt, so nfuster
der letzten Nutzdaten dieses DBs in die Z&llegeder
hexadezimale Wert ‘DD’ eingetragen werden. FB2 wird
daraufhin mit der Bearbeitung des nachsten DBs fort
fahren.

- Sind die letzten Nutzdaten der Anwendung eingetnag
so wird dies dem FB2 Uber den Eintrag des hexadezim
len Wertes ‘EE’ in die Zell&angemitgeteilt. FB2 wird
danach mit der Ubertragung der Nutzdaten des ersten
READ DBs fortfahren.

Hinweis:
Im FB2 muss zum Lesen der Eingangsdaten dag Bit
FREIGABE =1 gesetzt sein!

RET _VALUE Meldung Uber die Bearbeitung der aktuellen Page.
Dieser Parameter ist ‘0’, wenn das BREIGABE= ‘0’ ist. Ist
FREIGABE= ‘1", so enthalRET VALUE eine Nummer, die aussagt,
welcher Page-Typ zur Zeit bearbeitet wird:

RET VALUE

(bei FREIGABE= 1) Momentan Ubertragener Page-Typ

keine Page-Ubertragung

reserviert

Tx-Konfiguration Gber Page 51...150
Rx-Konfiguration Uber Page 151...250
Daten-Page 251...n

A WNPEFLO

Tabelle 6.5.7:RickgabeparametRET VALUE

CAN-DP/2 Software-Handbuch ¢ Dok. Nr.: C.2907.20 / Rev. 1.1 Seite 69 von 88



6.6 Vorgehensweise

Die folgende Auflistung gibt eine Step-by-step-Anlag zur Konfiguration und zum Betrieb des
Page-Modes.

1. Hardware-Konfiguration

1.1 SPS-Adressraum fur den Page-Mode (Eingange/Agsgéestlegen, d.h.
- Segmente konfigurieren:-r82 Byte + x Byte (< 32)
- Adressen aufeinanderfolgend!

1.2 bei Bedarf: Communication Window (am Ende)

2. SPS-Programm

2.1 FB2 einbinden:
WRITE ADDRESS: Startadresse des 1. Ausgangssegmentes
READ ADDRESS: Startadresse des 1. Eingangssegments

2.2 Datenbausteine:
WRITE CONFIG DB: erzeugen und vorbesetzen (La4nge des DB ermitteln!)

READ CONFIG DB: erzeugen und vorbesetzen (Lange des DB ermitteln!)

WRITE DB: erzeugen und wahrend des Programms mit Datenrgerso
READ DB: erzeugen und wahrend des Programms die Daten lesen

3. Weitere mitgelieferte FBs:

3.1 FB4: Datenaustausch tber Communication-wWindow

3.2 FB1: Initialisierung CANopen-Modulen anhand eibiste CNIT LIST DB,
INIT DB)

3.3 FB3: Steuerung von 127 einheitlichen CANopen-Bevi
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7. Editieren der GSD-Datei mit einem Texteditor

Das Modul sollte méglichst mit einer PROFIBUS-Kanirations-Software, wie z.B. dem
SIMATIC Manager konfiguriert werden. Jedoch untiétzt nicht jede PROFIBUS-
Konfigurations-Software “Universalmodule” (siehepftel “5. Konfiguration mit dem SIMATIC
Manager”).

Werden keine Universalmodule unterstitzt, kannG®-Datei tUber einen Texteditor angepagst
werden.

Die Konfiguration eines Moduls erfolgt mit Hilfereds Konfigurations-Frames, dessen Inhalt in der
GSD-Datei eingetragen wird.

Der Konfigurationsframe wird in drei Oktetts aufgiit(siehe auch PROFIBUS-Spezifikation,
Normative Part 8, Seite 738, Abb. 16):

Oktett 1:Anzahl_der_herstellerspezifischen_Daten

Oktett 2:Anzahl _der_Ausgangs_oder_Eingangsbytes
Oktett 3:Herstellerspezifisches_Konfigurationsbyte

Die Oktetts haben folgende Bedeutung:
Oktett 1: Anzahl_der_herstellerspezifischen_Daten
Da das CAN-DP/2 immer ein spezielles ID-Format fjuten ein angeschlossenes CAN-Modul

darzustellen, hat das Identifier-Byte die folgefdieiktur (siehe auch PROFIBUS-Specification-
Normative-Part-8, Seite 737)

MSB LSB
Bit-Nr.: 7 6 5 4 3 2 1 0
00: Leermodul Lange der herstellerspezifischen Daten:
Inhalt: 01: Eingan immer immer (0011 11-Bit Identifier
: - Eihgang 0 0 |0101 29-Bit Identifier
10: Ausgang 0101 Communication Window
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Beispiel Oktett 1:

Bit-Nr.: 7 6 5 4 3 2 1 0
Inhalt: 1 0 0 0 0 0 1 1
= 0x83 Ausgang, 3 Bytes hersteller-spezifische DétérBit Identifier)

Oktett 2: Anzahl _der_Ein/Ausgangsbytes

Oktett 2 gibt die Konsistenz, die Struktur (ByteAMdjound die Anzahl der Ein- bzw. Ausgangsbytes
an.

Langenbytes des Output vom PROFIBUS Master auadigst (Siehe auch PROFIBUS-
Specification-Normative-Part-8, Seite 738)

MSB LSB
Bit-Nr.: 7 6 5 4 3 2 1 0
Anzahl der Inputs/Outputs
Bi t
Konsistent Uber [Langen-Format
0: Byte od 0: Bgt Strukt 243210 el
Inhalt: [~ Y c oder [P BYIESIUKN 1679 0 0 0 0] 1 Byte, bzw. 1 Word
Word 1: Word- - _

1: gesamte Lange Struktur

11111 1]64Bytes, bzw. 64 Words

Beispiel Modul 1:

Bit-Nr.: 7 6 5 4 3 2 1 0
Inhalt: 0 0 0 0 0 1 0 1
= 0x05 6 Bytes Daten

Oktett 3, 4, 5: Herstellerspezifisches_Konfigurationsbyte

Oktett 3 und Oktett 4 = CAN-Identifier Beispiel:ddtifier 0x0203
Oktett 5 = Form Byte
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Editieren der GSD-Datei mit einem Texteditor

Beispiel Modul 1

Der Konfigurations-Frame fur das Modul 1 hat digémde Struktur und muss in die GSD-Datei
eingefligt werden.

Beispiel fur manuell vorgenommene GSD-Datei-Eirgrag

Module="Name des Moduls" 0x83, 0x05, 0x02, 0x03, 0x00
EndModule

Bedeutung der Eintrage unter “Name des Moduls”:

“Name des Moduls” ...  Kommentar zur Benennung des i
0x83... Modul ist ein Ausgang (0x80) und es folgesi terstellerspezifische
Konfigurationsbytes (0x03).
0x05... Konsistent tber Byte, Langenangabe in B§a®85) und es werden 6
Bytes Daten tbertragen (0x05 = 6...1).
0x02... Herstellerspezifische Daten:  0x02
0x03... Herstellerspezifische Daten: 0x03 Identifi€m9203
(z.B.: CANopen Rx PDO fur
Modul-ID 3)
0x00... Herstellerspezifische Daten:  0x00 Kein ByteaBping,

d.h. die Reihenfolge der Daten
wird nicht geandert

Achtung!

A Bitte beachten Sie, dass Sie die GSD-Datei umbamemissen. Der Dateiname dprf
maximal 8 Zeichen lang sein. Einige Konfigurati®sftware fur den Profibus Master
arbeitet nicht mit langeren Dateinamen.
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8. Beispiele

8.1 Beispiel-SPS SIMATIC S5-95: Besonderheit bei GM-PROFIBUS’

Wird das CAN-Gateway an einer SIMATIC S5-95 odeeeianderen S5-Einheit betrieben, so ist eine
besondere Vorgehensweise notwendig, da das Koafignsprogramm ‘COM-PROFIBUS’ die
Kommentare nicht mit in den PROFIBUS-String tUbemitm Um trotzdem die notwendigen
Informationen (ID und Format) an das Gateway Ulds¥gezu kdnnen, ist wie folgt vorzugehen:

1. Nach Aufruf des CAN-DP/2-Moduls das Fens$tenfigurierendffnen

i Slaveeigenschaften x|
Familie: Stationstyp: Bestellnummer:

#3 <«

i Konfigurieren: CAN-DP#2

Kennung Kommentar E-Adr. | A-Adr. “
P Tvp: Spezialformat .~ | m Kommentarldnge: |3
Lange: 1 Abbrechen [X Es folgt ein Byte fiir Einginge Abbrechen I

Format: m - [" Ez folgt ein Byte fur Ausgange

B v e e Zugehorige Kennung: |67

Zugehorige Kennung: 1 ﬂeserwerenl

3
. -

2. Dort den ButtorKennungdrticken und in dem sich 6ffnenden FensterTg|s' Spezialformat
eintragenEs muss Spezialformat gewéhlt werden, weil sonst d€ommentar nur als Text
ausgewertet wird ! Die Eintrage fur die angeund daf~ormatkénnen beliebig gewahlt werden,
da sie im folgenden nicht weiter ausgewertet werden

Lozchen

Adr.-Raum___

— | — ] —
L | = | SRR N N D e P = D

|

3. Nach dem Druicken vd@K offnet sich das Fenst8pezielles Kennungsform&ort muss immer
fur dieKommentarlang&’ fur 11-Bit-Identifier, bzw. ‘5’ flr 29-bit Idetifier oder Communication
Window, eingetragen werden. Aul3erdem muss die Rigtttung festgelegt werden.

4. Nach dem Driicken voBK offnet
sich das rechts abgebildete Fenst¢r, | o | 1 |2 ﬂ

in dessen Bytes 0 und 1 der CAN- o
Identifier und in Byte 3 der
o

Parameterform (siehe Seite 36)
eingetragen werden.
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Danach erf0|gt der Eintrag [o[=) | W Konfiguiieren: CAN-DP/2 [x]
Kennung (h|er 67) in das Fenstar Kennung Kommentar E-Adr. | AAdr. =
Konfigurieren I
;
.

L]
s
ﬂ
;
:
10

11
12 o [t |
5. Jetzt muss der Cursor in den folgenden Eintragy OE) |CIXm
gesetzt werden un_d w_l_ederum der Buﬂ{mmn_unggedru_ckt oo o o]
werden. In dem sich 6ffnenden Fenster (siehe reehtd Linge: [8
fur den vorher definierten Eingang z.B. di&nge'8’ und Format  [Bpte =]

dasFormat ‘Byte’ eingetragen. Falls gewlnscht, kann d
Baugruppenkonsisterktiviert werden.

6. Das nachste CAN-Modul, fur das ein—IEEEEIDIE

Eintrag erfolgen soll, knnte beispiels: - enmng Kommentar e i F

weise einen Ausgang erfordern. In g (=

diesem Fall mlf3ten sich, 8 Byte Daten-1 |1

lange und Baugruppenkonsistenz o

angenommen, die folgenden Eintrage s

ergeben: 1
>
’
8
g
10
1 ~
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8.2 Beispiel-Applikation mit Page-Mode

Das folgende Beispiel zeigt die FBs und DBs zuu&teng von 127 gleichartigen CANopen-Devices
(hier Motoren).

Beispiel fuer den Aufruf des FB 1

( Initialisierung von CANopen-Modulen anhand einer Liste (s.u.) )

Netzwerk 7: Motoren initialisieren

[¢] #BIT15 // domain-transfer is on ?
(0] #BIT14
SPB M033 // yes --> jump
L #INIT LIST DB
T #t016
AUF DB [#t016] // open DB with init-list
MO12: L 127 // maximum 127 motors
L #MOTOR
+ 1
T #MOTOR
<I // 127 < motor ? -> yes ==> configuration ready
SPB M013 // ==> jump to the end
+ -1 // motor 1 starts at byte 0, motor 2 starts at byte 8, ...
SLW 3 // means * 8: motor-index -> byte-number
SLW 3 // means * 8: byte-number -> bit-address
T #t000
L 0 // means: motor not present
L DBW [#t000] // get DB-number to init this motor
T #INIT DB
SPB MO12 // to next motor
L W#16#FFFF // means: motor not needed to initialize
==I
SPB  M012 // to next motor
L #t000
+ 16
T #t000
L DBW [#t000] // get offset in the actual init-DB
T #INIT OFFSET
L #MOTOR // Motornummer
L W#16#600
+I
T #TX_ID
L #MOTOR // Motornummer
L W#16#580
+I
T #RX_ID
UN #BIT15
S #BIT15
M033: CALL FB 1 , DB1O1
transfer :=#BIT15
tx_id :=#TX_ID
rx_id :=#RX_ID

write_address_cw:=#WRITE_ADDRESS_CW
read_address_cw :=#READ_ADDRESS_CW

init_db :=#INIT DB
offset :+=#INIT OFFSET
ret value :=#t016
U #BIT15
S #BIT14
L W#L6#0 // means: configuration in FBl is off
L #t016 // status of initialization
==I
SPB M034
UN #FREIGABE
SPB M014
L #INIT LIST DB
T #t008
AUF DB [#t008] // open DB with init-list
L #MOTOR
+ -1 // motor 1 starts at byte 0, motor 2 starts at byte 8, ...
SLW 3 // means * 8: motor-index -> byte-number
SLW 3 // means * 8: byte-number -> bit-address
+ L#32

Seite 76 von 88 Software-Handbuch ¢ Dok. Nr.: C.2907.20 / Rev. 1.1 CAN-DP/2



Beispiele

MO34: U

MOll: U

MO13: UN

MOl4: SPA
MO15: NOP

EE R S S R S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S

#£000
#t016

DBW [#t000]
W#16#FFFF
#t016

MO14
W#L6#FFFE
#t016

MO11
MO14
#BIT14
#BIT14
M014
#BIT15
#BIT15
MO14
#BIT1
#BIT1
2

#RET VALUE
MO035

0

/7
/7
/7

/7
/7

// say motor-configuration is ready

// say: configuration of Tx-ID

get status of initialization

save in init-list-DB

means: configuration in FBl allways runs
status of initialization

means: configuration in FB1l is ready
status of initialization

Aufruf des FB 2: Datenaustausch ueber Page-Modus

1. : Page
2. : Page
3. : Page
4. : Page
( Page 251,

0 -> Einlesen der Laengen (unbedingt notwendig !!!)

51 ff -> Tx-Konfiguration ( einmal )

151 ff -> Rx-Konfiguration ( einmal )

251 ff -> Datenaustausch: output und input ( zyklisch )
252,

253, ... xyz, 251, 252, ... xyz (je nachdem wieviele Pages notwendig sind)

Netzwerk 9: page-mode-output and page-mode-input

CALL

FREIGABE

WRITE ADDRESS
WRITE CONFIG_DB
WRITE_ DB

READ ADDRESS

FB 2,

READ CONFIG DB

READ DB :

RET VALUE

khkkkkhkkkhkhhkhkhdhkhkhdhhkhdhhrhddhhkddhhhdhdrhddrhddhhhdhhhbddrhddrkhddhrbdrrbdrrhtd

Aufruf des FB 4:

DB102

:=#BIT1
:=#WRITE_ADDRESS
:=#WRITE CONFIG_ DB
:=#WRITE DB
:=#READ ADDRESS
=#READ CONFIG DB
=#READ DB

// muss zuerst NULL sein (s.o.)

Befehle ueber das Kommunikationsfenster absetzen

(nach Abschluss der Initialisierung mit FB 1, da FB 1 auch ueber das Kommunikationsfenster arbeitet)

Netzwerk 5:

U M 95.0
SPB M401
L 0 // CAN-ID = 0
T MW 0
T MW 4
T MB 12
T MB 14 // subcommand
T MB 15 // command = 0:
SPA M499
M401l: U M 95.1 // start-frame ready °?
SPB M402
L 0 // CAN-ID = 0 (for start-frame)
T MW 0
L W#16#100 // CAN-data = 0x01,0x00 (start-frame)
T MW 4
L 2
T MB 12
L 0
T MB 14 // subcommand
L 1
T MB 15 // command = 1l: send frame
SPA M499
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M402: U

0
)
w

M403:

M404:

M405:

M406:

M407:

M408:

L= I o B I B e I ¢ e i O T I o o I T o o T e ¢ S e T I O o I o I e e O T I e o R B I o I e B ) W e B T I o I I I e B o D e T I o B I R = I e B S B R I ol I = R e B o O ol

SPA
M499: NOP

M

M403

0

MW 0
W#16#200
MW 4
0

MB 12
0

MB 14
20

MB 15
M499

M

M404
W#16#181
MW 0
0

MW 4
MB 12
MB 14
4

MB 15
M499

M

M405
W#16#18A
MW 0
0

MW 4
MB 12
MB 14
4

MB 15
M499

M

M406
W#16#183
MW 0
0

MW 4
MB 12
MB 14
4

MB 15
M499

M

M407
W#16#184
MW 0
0

MW 4
MB 12
MB 14
4

MB 15
M499

M

M408
W#16#187
MW 0
0

MW 4
MB 12
MB 14
4

MB 15
M499

M

M499
W#16#188
MW 0
0

MW 4
MB 12
MB 14
4

MB 15
M499

0

95.2

95.3

95.4

95.5

95.6

95.7

96.0

/7

/7

/7
/7

/7

/7
/7

/7

/7
/7

/7

/7
/7

/7

/7
/7

/7

/7
/7

/7

/7
/7

sync-time ready ?

time = 512 msec

subcommand

command = 20: set sync-frame-time

1.PDO von Motor 1

subcommand

command = 4: Empfang aktivieren

1.PDO von Motor 10

subcommand

command = 4: Empfang aktivieren

1.PDO von Motor 3

subcommand

command = 4: Empfang aktivieren

1.PDO von Motor 4

subcommand

command = 4: Empfang aktivieren

1.PDO von Motor 7

subcommand

command = 4: Empfang aktivieren

1.PDO von Motor 8

subcommand

command = 4: Empfang aktivieren
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U E 125.7

SPB M498

UN E 125.7

= M 99.7

= M 99.6

L 0

T MW 0

T MW 4 // time = 0 => sync-frame off

L 0

T MB 12

L 0

T MB 14 // subcommand

L 20

T MB 15 // command = 20: set sync-frame-time
M498: NOP 0
Netzwerk 6:

CALL FB 4 , DB104

FREIGABE :
WRITE ENABLE :
READ ENABLE :
WRITE CAN ID :
WRITE DATAO :
WRITE DATAl :
WRITE DATA2 :=MB6
WRITE DATA3 :
WRITE DATA4 :
WRITE DATAS :
WRITE DATA6 :

WRITE DATA7 =MB11
WRITE LEN =MB12
WRITE SUBCOMMAND:=MB14
WRITE COMMAND :=MB15
WRITE ADDRESS :=W#L6#FO0
READ ADDRESS =W#L6#FO0
TRANSFER READY :=M99.5
READ CAN ID :=MWO
READ DATA(Q :=MB4
READ DATAL :=MB5
READ DATA2 :=MB6
READ DATA3 :=MB7
READ DATA4 :=MB8
READ DATAS :=MB9
READ DATAG6 :=MB10
READ DATA7 :=MB11
READ LEN :=MB12
READ FIFO COUNT :=MBl4
READ COMMAND :=MB15
READ RET VAL :=MW14
WRITE RET VAL :=MW16

L W#L6#181

L MW 0

>I

SPB M601

L W#L6#LFF

L MW 0

<I

SPB M601

L WA#L6#181

-I

SLD 4

SLD 3

T MD 14

AUF DB 92

L MW 0 // CAN-ID
T DBW [MD 14]

L MD 14

+ L#16

T MD 14

L 0 // reserve byte 2 + 3

T DBW [MD 14]

L MD 14

+ L#16

T MD 14

L MD 4 // data-byte 0 - 3

T DBD [MD 14]

L MD 14

+ L#32
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T MD 14

L MD 8 // data-byte 4 - 7

T DBD [MD 14]

L MD 14

+ L#32

T MD 14

L MD 12 // length, counter, fifo-counter, command

T DBD [MD 14]
M601: UN M 99.6

S M 99.6

U M 99.5

R M 99.6

U M 99.5

U M 95.7

S M 96.0

U M 99.5

U M 95.6

S M 95.7

U M 99.5

U M 95.5

S M 95.6

U M 99.5

U M 95.4

S M 95.5

U M 99.5

U M 95.3

S M 95.4

U M 99.5

U M 95.2

S M 95.3

U M 99.5

U M 95.1

S M 95.2

U M 99.5

U M 95.0

S M 95.1

U M 99.5

S M 95.0

EE S S S S R S R S S S R R S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S

Aufruf des FB3

( im FB 3 werden der FB 1 ( Motorinitialisierung ) und FB 2 ( Datenaustausch ) aufgerufen )

CALL FB 3 , DB103

FREIGABE :=E125.7

KONFIG DB:=W#16#5D // DB93: Motor 1,3,4,7,8 ; 1,4,8 initialisieren
DATEN DB s=W#l6#64

RET VALUE:=MW16

L Mw 16

L 2

>=1

= M 99.7

// Initialisierung der Motoren fertig => Kommunikationsfenster kann benutzt werden

Seite 80 von 88 Software-Handbuch ¢ Dok. Nr.: C.2907.20 / Rev. 1.1 CAN-DP/2



Beispiele

DB93: KONFIG DB

Konfigurations-Datenbaustein

Adresse Name
0.0 w000

2.0 wv002

4.0 wv004

6.0 v006

8.0 wv008
10.0 wvO01l0
12.0 wvo012
14.0 wv01l4
16.0 wvO01l6
18.0 wvO018
20.0 w020
22.0 wv022
24.0 v024
26.0 v026
28.0 wv028
30.0 w030
32.0 w032
Motor 1, 3, 4,

DB94: TX KONFIG

Typ

WORD
WORD
WORD
WORD
WORD
WORD
WORD
WORD
WORD
WORD
WORD
WORD
WORD
WORD
WORD
WORD
WORD

ar

der
der
des
der
der
des
der
der
des
der
der

1.DB mit Tx-Konfiguration
DBs mit Tx-Konfiguration
DBs mit Tx-Konfiguration
1.DB mit Rx-Konfiguration
DBs mit Rx-Konfiguration
DBs mit Rx-Konfiguration
1.DB mit Ausgangs-Daten
DBs mit Ausgangs-Daten
DBs mit Ausgangs-Daten
1.DB mit Eingangsdaten
DBs mit Eingangs-Daten
DBs mit Eingangs-Daten

SPS-Startadresse der Ausgabe-Page
SPS-Startadresse der Eingabe-Page
SPS-Startadresse des Ausgabe-Kommunikations-Fensters
SPS-Startadresse des Eingabe-Kommunikations-Fensters

Anfangswert Aktualwert Komment
W#L6#5E W#L6#5E Nummer
W#16#2FE W#16#2FE Laenge
W#L6#0 W#L6#0 Anzahl
W#16#5F W#L6#5F Nummer
W#L6#2FE W#L6#2FE Laenge
W#16#0 W#16#0 Anzahl
W#L6#60 W#L6#60 Nummer
W#16#3F9 W#16#3F9 Laenge
W#L6#0 W#L6#0 Anzahl
W#le#61 W#l6#61 Nummer
W#L6#3F9 W#L6#3F9 Laenge
W#16#0 W#16#0 Anzahl
W#L16#80 W#L16#80

W#16#80 W#16#80

W#L6#F0 W#L6#F0

W#L6#F0 W#L6#F0

W#L6#62 W#L6#62

Nummer des DB mit Init-Liste

7 und 8 einrichten ==> DB 94, DB 95, DB 96 und DB 97

Datenbaustein mit Konfiguration der Tx-Identifier

Name

CAN_ID1
FORMAT1
LENGTH1
CAN_ID2

FORMAT?2
LENGTH2
CAN ID3
FORMAT 3
LENGTH3
CAN ID4
FORMAT4
LENGTH4
CAN ID5
FORMATS5
LENGTH5

30.0

CAN ID6

FORMAT6
LENGTH6
CAN ID7
FORMAT7
LENGTH7

DB95: RX_KONFIG

Typ
DWORD
BYTE
BYTE
DWORD
BYTE
BYTE
DWORD
BYTE
BYTE
DWORD
BYTE
BYTE
DWORD
BYTE
BYTE
DWORD

BYTE
BYTE
DWORD
BYTE
BYTE

Anfangswert
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
DW#16#0

B#16#0
B#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0

Aktualwert
DW#16#301
B#16#B8
B#16#6
DW#16#303
B#16#B8
B#16#6
DW#16#304
B#16#B8
B#16#6
DW#16#307
B#16#B8
B#16#6
DW#16#308
B#16#B8
B#16#6

DW#16#EEEEEEEE

B#16#0
B#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0

Kommentar
CAN-Identifier
format-byte
length
CAN-Identifier
format-byte
length
CAN-Identifier
format-byte
length
CAN-Identifier
format-byte
length
CAN-Identifier
format-byte
length
CAN-Identifier (Ende-Kennung)
format-byte

length

CAN-Identifier

format-byte

length

Datenbaustein mit Konfiguration der Rx-Identifier

Name

CAN 1D1
FORMAT1
LENGTH1
CAN ID2

FORMAT?2
LENGTH2
CAN ID3
FORMAT3
LENGTH3
CAN ID4
FORMAT4
LENGTH4
CAN ID5
FORMATS5
LENGTH5

30.0

CAN ID6

FORMAT6
LENGTH6
CAN ID7
FORMAT7
LENGTH7

DB96: OUTPUT DB

Typ
DWORD
BYTE
BYTE
DWORD
BYTE
BYTE
DWORD
BYTE
BYTE
DWORD
BYTE
BYTE
DWORD
BYTE
BYTE
DWORD

BYTE
BYTE
DWORD
BYTE
BYTE

Anfangswert
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
DW#16#0

B#16#0
B#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0

Aktualwert
DW#16#281
B#16#B8
B#16#6
DW#16#283
B#16#B8
B#16#6
DW#16#284
B#16#B8
B#16#6
DW#16#287
B#16#B8
B#16#6
DW#16#288
B#16#B8
B#16#6

DW#16#EEEEEEEE

B#16#0
B#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0

Datenbaustein fuer die Ausgangsdaten

Kommentar
CAN-Identifier
format-byte
length
CAN-Identifier
format-byte
length
CAN-Identifier
format-byte
length
CAN-Identifier
format-byte
length
CAN-Identifier
format-byte
length
CAN-Identifier

format-byte
length
CAN-Identifier
format-byte
length

CAN-DP/2
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Adresse Name Typ Anfangswert Aktualwert Kommentar
0.0 laengel BYTE B#16#0 B#L16#7 Laenge
1.0 forcel BYTE B#16#0 B#16#2 Force-Byte
2.0 datall BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 0
3.0 datall BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 1
4.0 data2l BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 2
5.0 data3l BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 3
6.0 data4l BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 4
7.0 datab51 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte5
8.0 laenge2 BYTE B#16#0 B#L16#7 Laenge
9.0 force2 BYTE B#16#0 B#16#1 Force-Byte
10.0 data02 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 0
11.0 datal2 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 1
data22 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 2
data32 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 3
data42 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 4
datab2 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte5
laenge3 BYTE B#16#0 B#L16#7 Laenge
force3 BYTE B#16#0 B#16#4 Force-Byte
data03 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 0
datal3 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 1
data23 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 2
data33 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 3
data43 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 4
datab53 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte5
laenge4 BYTE B#16#0 B#L16#7 Laenge
force4 BYTE B#16#0 B#16#0 Force-Byte
data04 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 0
dataléd BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 1
data24 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 2
data34 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 3
data44 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 4
datab54 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte5
laenge5 BYTE B#16#0 B#L16#7 Laenge
forceb BYTE B#16#0 B#16#3 Force-Byte
data05 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 0
datal5 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 1
data25 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 2
data35 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 3
data45 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 4
datab55 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte5
40.0 laenge6 BYTE B#16#0 B#16#EE Laenge
force6 BYTE B#16#0 B#16#0 Force-Byte
DB97: INPUT DB = Datenbaustein fuer die Eingangsdaten
Adresse Name Typ Anfangswert Aktualwert Kommentar
0.0 laengel BYTE B#16#0 B#16#7 Laenge
1.0 zaehlerl BYTE B#16#0 B#16#0 Zaehler
2.0 dataOl BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte
3.0 datall BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte
4.0 dataz2l BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte
5.0 data3l BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte
6.0 data4l BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte
7.0 data51 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte
8.0 laenge2 BYTE B#16#0 B#16#7 Laenge
zaehler2 BYTE B#16#0 B#16#0 Zaehler
data02 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte
datal2 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte
data22 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte
data32 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte
data42 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte
data52 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte
laenge3 BYTE B#16#0 B#16#7 Laenge
zaehler3 BYTE B#16#0 B#16#0 Zaehler
data03 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte
datal3 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte
data23 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte
data33 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte
data43 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte
data53 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte
laenge4 BYTE B#16#0 B#16#7 Laenge
zaehler4 BYTE B#16#0 B#16#0 Zaehler
data04 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte
datal4d BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte

U W EFOo e W EFOo

U W EFOo
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dataz24 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 2
data34 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 3
data44 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 4
data54 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 5
laenge5 BYTE B#16#0 B#16#7 Laenge
zaehler5 BYTE B#16#0 B#16#0 Zaehler
data05 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 0
datal5 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 1
data25 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 2
data35 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 3
data45 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 4
data55 BYTE B#16#0 B#16#0 Datenbyte 5
40.0 laenge6 BYTE B#16#0 B#16#EE Laenge
zaehler6 BYTE B#16#0 B#16#0 Zaehler

DB98: INIT LIST DB = Datenbaustein mit der Liste der Motoren, die vorhanden sind / initialisiert werden

Adresse Name Typ Anfangswert Aktualwert Kommentar
0.0 init dbl WORD W#16#63 W#16#63 Motor 1 vorhanden und initialisieren
2.0 init_offsetl WORD W#16#0 W#16#0 --> Liste ab DB 99 Datenwort 0
4.0 init_statusl WORD W#16#0 W#16#0
6.0 reservel WORD W#16#0 W#16#0
8.0 init db2 WORD W#16#0 W#16#0 Motor 2 nicht vorhanden
10.0 init offset2 WORD W#L16#0 W#16#0
12.0 init status2 WORD W#16#0 W#16#0
14.0 reserve2 WORD W#16#0 W#16#0
16.0 init db3 WORD W#L6#FFFF W#L6#FFFF  Motor 3 vorhanden
18.0 init offset3 WORD W#L16#0 W#16#0
20.0 init_status3 WORD W#16#0 W#16#0
22.0 reserve3 WORD W#16#0 W#16#0
24.0 init_db4 WORD W#16#63 W#16#63 Motor 4 vorhanden und initialisieren
26.0 init_offset4 WORD W#16#82 W#16#82 --> Liste ab DB 99 Datenwort 130
28.0 init_status4 WORD W#16#0 W#16#0
30.0 reserved WORD W#16#0 W#16#0
32.0 1init_db5 WORD W#16#0 W#16#0 Motor 5 nicht vorhanden
34.0 init offset5 WORD W#16#0 W#16#0
36.0 init status5 WORD W#16#0 W#16#0
38.0 reserveb WORD W#16#0 W#16#0
40.0 init dbé6 WORD W#16#0 W#16#0 Motor 6 nicht vorhanden
42.0 1init offset6 WORD W#16#0 W#16#0
44.0 init_status6 WORD W#16#0 W#16#0
46.0 reserve6 WORD W#16#0 W#16#0
48.0 init_db7 WORD W#L6#FFFF W#L6#FFFF  Motor 7 vorhanden
50.0 init_offset7 WORD W#16#0 W#16#0
52.0 init_status7 WORD W#16#0 W#16#0
54.0 reserve7? WORD W#16#0 W#16#0
56.0 init_db8 WORD W#16#63 W#16#63 Motor 8 vorhanden und initialisieren
58.0 init_offset8 WORD W#16#0 W#16#0 --> Liste ab DB 99 Datenwort 0
60.0 init status8 WORD W#16#0 W#16#0
62.0 reserve8 WORD W#16#0 W#16#0
64.0 init db9 WORD W#16#0 W#16#0 Motor 9 nicht vorhanden
66.0 init offset9 WORD W#16#0 W#16#0
68.0 init status9 WORD W#16#0 W#16#0
70.0 reserve9 WORD W#16#0 W#16#0

(immer 0 => Motor xxx nicht vorhanden)

DB99: INIT DB = Datenbaustein mit der Initialisierungsliste

Adresse Name Typ Anfangswert  Aktualwert Kommentar

0.0 v010 WORD W#16#1000 W#16#1000 index

2.0 v0l2 BYTE B#16#0 B#16#0 subindex

3.0 v013 BYTE B#16#2 B#16#2 ccs = 2 => lesen (domain upload)

4.0 v01l4 BYTE B#16#0 B#16#0 length

5.0 v015 BYTE B#16#0 B#16#0 data 0

6.0 v01l6 BYTE B#16#0 B#16#0 data 1

7.0 v017 BYTE B#16#0 B#16#0 data 2

8.0 v018 BYTE B#16#0 B#16#0 data 3

9.0 v019 BYTE B#16#0 B#16#0 reserve

10.0 v020 WORD W#16#6040 W#16#6040 index

12.0 v022 BYTE B#16#0 B#16#0 subindex
v023 BYTE B#16#1 B#16#1 ccs = 1 => schreiben (domain download)
v024 BYTE B#16#2 B#16#2 length
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v025 BYTE B#16#0 B#16#0 data 0
v026 BYTE B#16#6 B#16#6 data 1
v027 BYTE B#16#0 B#16#0 data 2
v028 BYTE B#16#0 B#16#0 data 3
v029 BYTE B#16#0 B#16#0 reserve
v01l01 WORD W#L16#6040 W#L16#6040 index
v0121 BYTE B#16#0 B#16#0 subindex
v01l31 BYTE B#16#1 B#16#1 ccs
v01l41 BYTE B#16#2 B#16#2 length
v01l51 BYTE B#16#0 B#16#0 data 0
v01l61 BYTE B#16#7 B#16#7 data 1
v0l71 BYTE B#16#0 B#16#0 data 2
v0181 BYTE B#16#0 B#16#0 data 3
v0191 BYTE B#16#0 B#16#0 reserve
v0102 WORD W#16#1002 W#16#1002 index
v01l22 BYTE B#16#0 B#16#0 subindex
v0132 BYTE B#16#2 B#16#2 ccs
v01l42 BYTE B#16#0 B#16#0 length
v0152 BYTE B#16#0 B#16#0 data 0
v01l62 BYTE B#16#0 B#16#0 data 1
v0172 BYTE B#16#0 B#16#0 data 2
v0182 BYTE B#16#0 B#16#0 data 3
v0192 BYTE B#16#0 B#16#0 reserve
v0103 WORD W#16#6060 W#16#6060 index
v0123 BYTE B#16#0 B#16#0 subindex
v0133 BYTE B#16#1 B#16#1 ccs
v0143 BYTE B#16#1 B#16#1 length
v0153 BYTE B#16#6 B#16#6 data 0
v0163 BYTE B#16#0 B#16#0 data 1
v01l73 BYTE B#16#0 B#16#0 data 2
v0183 BYTE B#16#0 B#16#0 data 3
v0193 BYTE B#16#0 B#16#0 reserve
v0104 WORD W#16#6098 W#16#6098 index
v01l24 BYTE B#16#0 B#16#0 subindex
v0134 BYTE B#16#1 B#16#1 ccs
v01l44 BYTE B#16#1 B#16#1 length
v01l54 BYTE B#16#FF B#16#FF data 0
v01l64 BYTE B#16#0 B#16#0 data 1
v0174 BYTE B#16#0 B#16#0 data 2
v0184 BYTE B#16#0 B#16#0 data 3
v0194 BYTE B#16#0 B#16#0 reserve
v0105 WORD W#16#200B W#16#200B index
v0125 BYTE B#16#0 B#16#0 subindex
v0135 BYTE B#16#1 B#16#1 ccs
v0145 BYTE B#16#4 B#16#4 length
v0155 BYTE B#16#0 B#16#0 data 0
v0165 BYTE B#16#0 B#16#0 data 1
v01l75 BYTE B#16#0 B#16#0 data 2
v0185 BYTE B#16#0 B#16#0 data 3
v0195 BYTE B#16#0 B#16#0 reserve
v0106 WORD W#L16#6040 W#L16#6040 index
v01l26 BYTE B#16#0 B#16#0 subindex
v0136 BYTE B#16#1 B#16#1 ccs
v0146 BYTE B#16#2 B#16#2 length
v0156 BYTE B#16#0 B#16#0 data 0
v01l66 BYTE B#16#1F B#16#1F data 1
v01l76 BYTE B#16#0 B#16#0 data 2
v0186 BYTE B#16#0 B#16#0 data 3
v0196 BYTE B#16#0 B#16#0 reserve
v0107 WORD W#16#6060 W#16#6060 index
v0127 BYTE B#16#0 B#16#0 subindex
v0137 BYTE B#16#1 B#16#1 ccs
v0147 BYTE B#16#1 B#16#1 length
v01l57 BYTE B#16#1 B#16#1 data 0
v0167 BYTE B#16#0 B#16#0 data 1
v01l77 BYTE B#16#0 B#16#0 data 2
v0187 BYTE B#16#0 B#16#0 data 3
v0197 BYTE B#16#0 B#16#0 reserve
v0108 WORD W#L16#6040 W#L16#6040 index
v01l28 BYTE B#16#0 B#16#0 subindex
v0138 BYTE B#16#1 B#16#1 ccs
v0148 BYTE B#16#2 B#16#2 length
v0158 BYTE B#16#0 B#16#0 data 0
v0168 BYTE B#16#F B#16#F data 1
v0178 BYTE B#16#0 B#16#0 data 2
v0188 BYTE B#16#0 B#16#0 data 3
v0198 BYTE B#16#0 B#16#0 reserve
v0109 WORD W#Ll6#6041 W#Ll6#6041 index
v0129 BYTE B#16#0 B#16#0 subindex
v0139 BYTE B#16#2 B#16#2 ccs
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129.0
130.0
132.0
133.0

140.0

v0149 BYTE
v0159 BYTE
v0169 BYTE
v0179 BYTE
v0189 BYTE
v0199 BYTE
v01010 WORD
v01210 BYTE
v01310 BYTE
v01410 BYTE
v01510 BYTE
v01610 BYTE
v01710 BYTE
v01810 BYTE
v01910 BYTE
v030 WORD
v012101 BYTE
v013101 BYTE
v014101 BYTE
v015101 BYTE
v016101 BYTE
v017101 BYTE
v018101 BYTE
v019101 BYTE
v0301 WORD
v012102 BYTE
v013102 BYTE
v014102 BYTE
v015102 BYTE
v016102 BYTE
v017102 BYTE
v018102 BYTE
v019102 BYTE
v0302 WORD

B#16#0
B#16#0
B#16#0
B#16#0
B#16#0
B#16#0
W#16#1801
B#16#2
B#16#1
B#16#1
B#16#0
B#16#0
B#16#0
B#16#0
B#16#0
W#16#EEEE
B#16#2
B#16#1
B#16#1
B#16#0
B#16#0
B#16#0
B#16#0
B#16#0
W#16#1000
B#16#0
B#16#2
B#16#0
B#16#0
B#16#0
B#16#0
B#16#0
B#16#0
W#16#EEEE

B#16#0
B#16#0
B#16#0
B#16#0
B#16#0
B#16#0
W#16#1801
B#16#2
B#16#1
B#16#1
B#16#0
B#16#0
B#16#0
B#16#0
B#16#0
W#16#EEEE
B#16#2
B#16#1
B#16#1
B#16#0
B#16#0
B#16#0
B#16#0
B#16#0
W#16#1000
B#16#0
B#16#2
B#16#0
B#16#0
B#16#0
B#16#0
B#16#0
B#16#0
W#16#EEEE

length
data 0
data 1
data 2
data 3
reserve
index
subindex
ccs
length
data 0
data 1
data 2
data 3
reserve
index
subindex
ccs
length
data 0
data 1
data 2
data 3
reserve
index
subindex
ccs
length
data 0
data 1
data 2
data 3
reserve
index

DB100: DATEN DB = Datenbaustein mit den Ein- und Ausgangsdaten der maximal 127 Motoren

ONOWVWOORNEFEO
.
OO OO OO0 O0OOoO

e

Name

forcel

resl

steuerwortl
sollpositionl
empfangszaehlerl
reservel
statuswortl
istpositionl
force2

res2

steuerwort2
sollposition2
empfangszaehler2
reserve2
statuswort2
istposition2
force3

res3

steuerwort3
sollposition3
empfangszaehler3
reserve3
statuswort3
istposition3
forced

res4

steuerwort4
sollposition4
empfangszaehler4
reserved
statuswort4
istposition4
forceb

res5

steuerwort5
sollposition5
empfangszaehler5
reserveb
statuswort5b
istposition5

Typ
BYTE
BYTE
WORD
DWORD
BYTE
BYTE
WORD
DWORD
BYTE
BYTE
WORD
DWORD
BYTE
BYTE
WORD
DWORD
BYTE
BYTE
WORD
DWORD
BYTE
BYTE
WORD
DWORD
BYTE
BYTE
WORD
DWORD
BYTE
BYTE
WORD
DWORD
BYTE
BYTE
WORD
DWORD
BYTE
BYTE
WORD
DWORD

Anfangswert Aktualwert
B#16#0 B#16#0
B#16#0 B#16#0
W#L6#0 W#L6#0
DW#16#0 DW#16#0
B#16#0 B#16#0
B#16#0 B#16#0
W#L6#0 W#L6#0
DW#16#0 DW#16#0
B#16#0 B#16#0
B#16#0 B#16#0
W#L6#0 W#L6#0
DW#16#0 DW#16#0
B#16#0 B#16#0
B#16#0 B#16#0
W#L6#0 W#L6#0
DW#16#0 DW#16#0
B#16#0 B#16#0
B#16#0 B#16#0
W#L6#0 W#L6#0
DW#16#0 DW#16#0
B#16#0 B#16#0
B#16#0 B#16#0
W#L6#0 W#L6#0
DW#16#0 DW#16#0
B#16#0 B#16#0
B#16#0 B#16#0
W#L6#0 W#L6#0
DW#16#0 DW#16#0
B#16#0 B#16#0
B#16#0 B#16#0
W#L6#0 W#L6#0
DW#16#0 DW#16#0
B#16#0 B#16#0
B#16#0 B#16#0
W#L6#0 W#L6#0
DW#16#0 DW#16#0
B#16#0 B#16#0
B#16#0 B#16#0
W#L6#0 W#L6#0
DW#16#0 DW#16#0

Kommentar

Motor 1

Motor 2

Motor 3

Motor 4

Motor 5
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128.0

forceb

resé6

steuerwort6
sollposition6
empfangszaehler6
reserveb6
statuswort6
istpositioné
force7

res7

steuerwort?7
sollposition?
empfangszaehler?7
reserve’7
statuswort?7
istposition?
force8

res8

steuerwort8
sollposition8
empfangszaehlers8
reserves
statuswort8
istposition8
force9

res9

steuerwort9
sollposition9
empfangszaehler9
reserve9
statuswort9
istposition9

BYTE
BYTE
WORD
DWORD
BYTE
BYTE
WORD
DWORD
BYTE
BYTE
WORD
DWORD
BYTE
BYTE
WORD
DWORD
BYTE
BYTE
WORD
DWORD
BYTE
BYTE
WORD
DWORD
BYTE
BYTE
WORD
DWORD
BYTE
BYTE
WORD
DWORD

B#16#0
B#16#0
W#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
W#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
W#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
W#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
W#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
W#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
W#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
W#16#0
DW#16#0

B#16#0
B#16#0
W#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
W#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
W#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
W#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
W#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
W#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
W#16#0
DW#16#0
B#16#0
B#16#0
W#16#0
DW#16#0

Motor

Motor

Motor

Motor
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9.Wichtige CANopen-Messages

Die folgende Tabelle zeigt eine kurze Auflistungtiger allgemeiner CANopen-Nachrichten.

CAN-Identifier Bezeichnung Lange Daten Bemerkungen
[HEX] [HEX]
0 NMT 2 01 xx (S;?(;tozgrzltliinal -> Operational)
0 NMT 2 80 xx Operational -> Preoperational
0 NMT 2 81 xx Reset (z.B. CAN-1/O-Modul)
0 NMT 2 82 xx Reset Communication
80h SYNC 0 - Sync an alle
80h +Node-ID | EMCY | 0..8 Bytes| Fehlercod¢=mergency Message (z.B.von
CANopen-1/0-Modul)

Node-ID ... Node-ID des angesprochenen CANopen-Moduls
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10. Lizenzen

Dieses Produkt verwendet das Opensource FreeRTBSriebssystem.
Der vollstandige Wortlaut der Lizenz istim es@sd'Party Licensor Notice" Dokument als Bestandteil
der Produktdokumentation auf der mitgelieferten €ithalten.
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