CAN-Mini-ADI14/D0OA4

CAN-M odul mit
4 digitalen/analogen Eingangen
und
4 digitalen Ausgangen

Har dwar e-Handbuch

CAN-Mini-ADI14/DO4 Hardware-Handbuch Rev. 1.2



Der Inhalt dieses Handbuches wurde mit grofdter Sorgfalt erarbeitet und gepruft. esd Gbernimmt jedoch
keine Verantwortung fur Sch&den, die aus Fehlernin der Dokumentation resultieren kénnten. Insbeson-
dere Beschreibungen und technische Daten sind keine zugesi cherten Eigenschaften im rechtlichen Sinne.

esd hat das Recht, Anderungen am beschriebenen Produkt oder an der Dokumentation ohne vorherige
Ankindigung vorzunehmen, wenn sie aus Griinden der Zuverldssigkeit oder Qualitdtssicherung vor-
genommen werden oder dem technischen Fortschritt dienen.

Samtliche Rechte an der Dokumentation liegen bei esd. Die Weitergabe an Dritte und Vervielfatigung
jeder Art, auch auszugsweise, sind nur mit schriftlicher Genehmigung durch esd gestattet.

esd electronic system design gmbH
Vahrenwalder Str. 205
30165 Hannover

Tdl.: 0511/372 98-0

FAX : 0511/372 98-68

E-Mail: info@esd.electronics.com
Internet:  www.esd-€electronics.com

CAN-Mini-ADI14/D0O4 Hardware-Handbuch Rev. 1.2



Dokument-Datei: I:\texte\DokuAM ANUAL S\CAN\Can-Mini\adi4doACMIAD12H.ma6

Datum der Druck-

vorlagener stellung: 08.12.2000

Platinenversion: HVST1

Anderungen nach Kapiteln:

Die hier aufgefuihrten Anderungen im Anwenderhandbuch betreffen sowohl Anderungen in der Hardware
als auch reine Anderungen in der Beschreibung der Sachverhalte.

Patinen- | Handbuch- . " , .
Version Revision Kapitel Anderungen gegenliber Vorversion
HVST1 12 gg Anderung der Default- Konfigurationen A, B C und D

Weitere technische Anderungen vorbehal ten.

CAN-Mini-ADI14/DO4 Hardware-Handbuch Rev. 1.2



CAN-Mini-ADI14/D0O4 Hardware-Handbuch Rev. 1.2



Inhalt Seite

L UDEr SOt L. 3
L1Blockschalthild . . ... ... e 3
1.2 Gehauseansicht mit LED- und Steckerbeschrelbung . ......... ... ... ... ... .. ..... 4
1.3 GEhEUSEANSICHL . . . .. 4

1.3.1 Bedeutung der LEDs Output_Error, CAN_Error, Module_StatusundRun ... .. ... 5
1.3.2Bedeutungder gelben LEDS . ... ... .o e 5
1.4 Zusammenfassung der technischenDaten ......... ... .. ... . ... 7
14.1 AllgemeinetechnischeDaten . .............. e 7
1.4.2 —Controller-Baugruppen . ... 8
14 3 Digitale AUSHANGE . . . o v ittt e 9
1.4.4 ReferenzspannuNQSaUSTaNGg -« .« v v v vt ettt et 9
145 Anaog/Digitade EiNgange . . . ... oot 10
15 Bestal NiNWEISE . . .. e 11

2. Hardware-Konfiguration . .......... ... e e e 13
2.1 PlatinenansiChten . ... ... e 13
2.2 Default-Einstellung des Kodierschaltersund der Bricken ......................... 15
2.3 Beschreibung des Kodierschaltersund der Bricken .............. ... .. ... .. ..... 17

2.3.1 Einstellung der Bitrate, der Node-ID (Module-No.) und der Default-Konfiguration Uber
den Kodierschalter oder die L6tbricken LB191...LB198 .................... 17
2.3 L1 AIGEMEINES .. . 17
2.3. 1.2 Default-Konfiguration . ... 18
231 3NO0EID . 19
2.3 LA Bt . .. 19

2.3.2 Anschluf3 der Kodierschalter-Bits 7 und 8 an Treiberbaustein tiber LA197 und LA198
................................................................. 20
2.3.3 Konfiguration der Analog/Digitalen-Eingange Uber LB220...LB223 ............ 21
2.3.4 Anschlul3 der internen Referenzspannung an den I/O-Stecker P200 Uber LB224 ... 23
2.3.5 Auswahl des Programmspeichers des Microcontrollers Gber LB100 .. ........... 23

3. Beschreibung der Baugruppen . ... 25
31 CAN-BUSINterface . . . ... 25
3 2 DIgitaAl e AUSHANGE . . oottt e e 25
3.3Analog/DIgitae EiNgange . .....cot i e 26

B3 L UbE SOt . .o 26
3.3.2Andoger oder digitaler EiNgang . . .. .. ..o 28
3.3.3 Low-Side-Switchund Widerstandsmessung . ...........ccoiiiiiiinnnnnan.. 28
3.34High-Side-Switch . ... .. . 29
3.3.5 ReferenzspannungSalsSgang . . ..o oo it 29
3. 3.6 0N Wire-OptioN . ..ot 30

A ANNANG ..o e e 31

4.1 SteckerbeleguNgEN . ... . 31
4.1.11/O-Steckverbinder X200 . .. ...t 31

CAN-Mini-ADI14/DO4 Hardware-Handbuch Rev. 1.2 1



CAN-Mini-ADI14/D0O4 Hardware-Handbuch Rev. 1.2



Ubersicht

1. Ubersicht

1.1 Blockschaltbild
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— Pl —>yp| DO2
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Abb. 1.1.1: Blockschaltbild des CAN-Mini-ADI4/DO
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. Ubersicht

1.2 Gehauseansicht mit LED- und Steckerbeschreibung

1.3 Gehauseansicht

Kodierschalter

Steckverbinder fur VCC, I/O und CAN

LED-Anzeige

00000000000

LEDs: Stecker-Pins:

Analog/Digital_Input_4 4 @ Analog/Digital_Input_4

Analog/Digital_Input_3 " @ Analog/Digital_Input_3
Analog/Digital_Input_2 ? @ Analog/Digital_Input_2
Analog/Digital_Input_1 ? @ Analog/Digital_Input_1
Digital_Output_4 E @ Digital_Output_4
Digital_Output_3 @ Digital_Output_3
Digital_Output_2 oo} () Digital_Output_2
Digital_Output_1 ? @ Digital_Output_1

@ (&) can_L

Output_Error

CAN_Error o (3 can_H
Module_Status oo @ GND
Run 22 @ Power Supply +24V

0000000000 0O|
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Ubersicht .

1.3.1 Bedeutung der LEDs Output_Error, CAN_Error, Module_Statusund Run

Der aktuelle Zustand des Moduls wird Uber die LEDs ‘Module_Status', ‘Run’ und ‘CAN_Error’
angezeigt. Diefolgende Tabelle zeigt anhand der LED-L euchtzustdnde den Zustand desModulsund die

CAN-Fehlermeldungen.

Zustand des Moduls CAN-Fehler *)
LED akt
. . ueller vergangener
preoperational | operational stopped CAN-Eehler | CAN-Eenler
LED blinkt LED blinkt LED blinkt LIED blinkt
CAN-Error langsam LED aus langsam schnell a{]ﬂ%g(])ry
(ca. 1 Hz, 50%) (ca. 1 Hz, 50%) (5...10 Hz, 50%) (ca gruf{) °
LED leuchtet | LED leuchtet - I
Module Status LED aus griin griin beliebig beliebig
LED blinkt LED leuchtet LED blinkt LED blinkt LED blinkt
Run langsam fin langsam schnell langsam
(ca. 1 Hz, 50%) 9 (ca. 1 Hz, 50%) (5...10 Hz, 50%) (ca. 1 Hz, 90% griin)

*) Die CAN-Fehler-LEDs werden durch einen beliebigen SDO-Zugriff zurlickgesetzt

Tabelle 1.2.1: Modul-Zustande und CAN-Fehler in Bezug auf die Status-LEDs

1.3.2 Bedeutung der gelben LEDs

Die Bedeutung der Anzeige der acht gelben LEDs hangt vom aktuellen Zustand desModuls ab. Die LEDs
zeigen entweder den Ein-, bzw. Ausgangspegel der 1/Os an oder die aktuelle Einstellung der
Kodierschalter-Bits 1...4, bzw. Létbriicken LB191...LB194 (Node-ID).

Zul\jt 33326 Funktion der gelben LEDs ‘Anaog/Digita_Input’ ... ‘ Digital_Output’
preoperationa LEDs zeigen Einstellung der Kodierschalter-Bits 1...4
operational LEDs zeigen Zustand der 1/Os
stopped LEDs zeigen Zustand der 1/0Os

Tabelle 1.2.2: Status-LEDs und Funktion der gelben LEDs in Bezug auf den Modul-Zustand

Zeigen die gelben LEDs den Zustand der 1/0s an, so haben die Leuchtzusténde die in der folgend
dargestellten Tabelle gezeigte Bedeutung (guiltig fur Default-K onfiguration O, ndheres hierzu siehe Seite
18).

CAN-Mini-ADI14/DO4 Hardware-Handbuch Rev. 1.2 5



. Ubersicht

Die Leuchtzusténde der roten LED ‘Output_Error’ haben immer die unten dargestellte Bedeutung,
unabhangig vom aktuellen Zustand des Moduls.

LED-Name Farbe | Leuchtzustand Bedeutung
Andog/Digital_Input_1 |gelb LED aus kein Eingangssignal oder Signalpegel zu gering
Analog/DigitaJ_lnput_3 LED leuchtet |Eingangssignal liegt an (Uin = 2,5V) und

Eingang ist auf PDO *‘ gemapped’

Analog/Digital_Input_4 |gelb LED aus Regler nicht aktiv

LED leuchtet |Regler aktiv
(Reglerbeschreibung siehe Software-Manual)

Digital_Output_1 gelb LED aus Ausgang AUS (0 V)
Digital_Output_4 LED leuchtet |Ausgang EIN (24V)
Output_Error rot LED aus kein Fehler

LED leuchtet |Fehler des Ausgangstreibers aktiv
(Ubertemperatur, Strombegrenzung)

Tabelle 1.2.3: Leuchtzusténde der 1/O-LEDs
Zeigen die gelben LEDs den Zustand der Kodierschalter-Bits 1...4 (Lo6tbricke LB191...LB194), so
leuchtet diejeweilige LED, wenn das zugeordnete Bit auf ‘O’ gesetzt ist (Kodierschalter auf ‘EIN’ oder
L 6tbricke geschlossen).

Diefolgende Tabelle zeigt die Zuordnung der Hardware-K onfiguration zu den LEDSs.

LED Anzeige der Hardware-Konfiguration
Anaog/Digital_Input_4 (bitrate_0) *)
Anaog/Digital_Input_3 node id 2
Anaog/Digital_Input_2 node id 1
Anaog/Digital_Input_1 node id O

*) Die Bitrate wird durch insgesamt drei Kodierschalter-Bits bestimmt. Die anderen Bits werden nicht angezeigt.
Tabelle 1.2.4: Anzeige der Hardware-Konfiguration

Die Bedeutung der einzelnen Bits des Kodierschaltersist auf Seite 17 ausfhrlich beschrieben.

6 CAN-Mini-ADI14/D0O4 Hardware-Handbuch Rev. 1.2



Ubersicht

1.4 Zusammenfassung der technischen Daten

1.4.1 Allgemeine technische Daten

Temperaturbereich | zulassige Umgebungstemperatur: 0...50 °C

Luftfeuchtigkeit max. 90%, nicht kondensierend

Nennspannung: 12V, 24V,
Betriebsspannung zuléssiger Spannungsbereich: 9V...27 V,
Stromaufnahme (max, bei 20°C): 100 mA

Steckverbinder P200 (12-pol. MDSTB) - Versorgungsspannung, CAN, 1/0s
Gehiuse Mal3e: 79 x 90,5 (+10 mm fir E/A-Klemme) x 25 mm,

fUr Tragschienenmontage NS35/7,5 DIN EN 50022
Gewicht ca. 100g

Tabelle 1.3.1: Allgemeine Daten des CAN-Mini-ADI4/DO4

CAN-Mini-ADI14/DO4 Hardware-Handbuch Rev. 1.2



. Ubersicht

1.4.2 -Controller-Baugruppen

C505C, 8 MHz,
ZController 8 Bit A/D-Wandler
Option: C505CA mit 10-Bit-ADC
zur Speicherung der Firmware,
Flash-EPROM nutzbare Speicherkapazitét 64 kByte
. zur Speicherung der Parameter, 1k Bit
I*C-EEPROM (optional: 256/512 Bit)
i Physical Layer gemal3 1SO 11898,
CAN-Interface keine galvanische Trennung, Anschluf3 tber P200
bertraounasyate Uber Kodierschalter oder Lotbriicken auszuwahlen oder programmierbar
agung von 20 kBit/s bis 1 MBit/s
- Uber Kodierschalter oder Létbriicken einzustellen und tber CAN-Bus
CAN-Identifier .
programmierbar
LED-Anzeige 4 Status-LEDs fur Microcontroller und CAN-Status

Tabelle 1.3.2: Technische Daten der -Controller-Baugruppen

8 CAN-Mini-ADI14/D0O4 Hardware-Handbuch Rev. 1.2



Ubersicht .

1.4.3 Digitale Ausgange

Anzahl 4

Treiberbaustein L6376

Schaltung P-schaltend, keine galvanische Trennung
Belastbarkeit max. Strom/Kanal (24V): 05A (25°C)

V ersorgungsspannung zul&ssiger Spannungsbereich: U, =9,5VDC...27 VDC
der Ausgangsschaltung Nennwert : U, =12 VDC oder 24 VDC

4 gelbe LEDs fUr den Ausgangsstatus,

LED-Anzeige 1 rote LED zur Fehler-Anzeige

Tabelle 1.3.3: Spezifikation der digitalen Ausgange

1.4.4 Refer enzspannungsausgang

Der Referenzspannungsausgang ist nur verflgbar, wenn die Lotbricke LB224 gesetzt ist. Der
Analog/Digital-Eingang 4 ist dann nicht mehr nutzbar.

Anzahl 1
Spannung 5V
Verwendung é\cl)ﬁgagt% \)/REF fur radiometrische Messungen fur IN1...IN3 (Brtcken,

Tabelle 1.3.4: Spezifikation des Referenzspannungsausgangs

CAN-Mini-ADI14/DO4 Hardware-Handbuch Rev. 1.2 9



. Ubersicht

1.4.5 Analog/Digitale Eingéange

Option 1a, 1b

(gleiche Bestiickung) 1b:

4
Anzahl (Optionen beachten)
Auswertung as Eingangsspannungsbereich: U,yau00 = 0... 5V
analoge Eingéange 1*) Eingangsstrom: I, » 10 ZA
Auswertung as Eingangsspannungsbereich: U,yggia = 0... 30V
digitale Eingange 1*) Eingangsstrom: Iy azovy = 25 MA

la

Schalter-Eingange (Low-Side-Switch)
Schaltstrom: 1., = 0,5 mA

Widerstandsmessung, Reer = 10 kS,
far NTC, PTC, PT1000 (PT100 nur mit anderem Rggr)

Schalter-Eingange (High-Side-Switch)
Option 2 Schatstrom: | ,sv) = 0,5 MA
Schaltstrom: | zov) = 28,0 mA

nur Kanal ‘Anaog/Digital_In_3':

Option 3 One-Wire-AnschluR (Dallas-I/O-Bausteine)
. nur Kanal ‘Analog/Digital_In_4':

Option 4 Referenzspannungsausgang (siehe Seite 9)

LED-Anzeige 4 gelbe LEDs fiur den Eingangsstatus

1*) Diese Betriebsarten sind bei Audlieferung des Moduls ohne Anderungen der Létbriicken oder der Bestiickung méglich.
Alleds‘Option' aufgefuihrten Eingangskonfigurationen erfordern zumindest das Setzen von Lotbriicken.

Tabelle 1.3.5: Spezifikation der Analog/Digitalen Eingénge

10
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Bestellhinweise
1.5 Bestellhinweise
Typ Eigenschaften Bestell-Nr.

CAN-Mini-ADI4/DO4 4 digitale Ausgange, 4 Analog/Digitale Eingange C.2080.01

;:/IAE)I\I(*'\)A Ini-ADI4/DOA- Anwenderhandbuch in deutsch C.2080.20
(*) Wird das Handbuch gemeinsam mit dem Modul bestellt, so wird es kostenlos mitgeliefert.

Tabelle 1.4.1: Bestellhinweise

CAN-Mini-ADI4/DO4 Hardware-Handbuch Rev. 1.2 11
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Hardware-Konfiguration

2. Hardware-Konfiguration

2.1 Platinenansichten

P200
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Abb. 2.1.1: Position des Kodierschalters auf der Bestiickungsseite der Platine

Abb. 2.1.1: Position der Lotbriicken LB191...LB198 (alternativ zu Kodierschalter) auf der
Bestlickungsseite

CAN-Mini-ADI14/DO4 Hardware-Handbuch Rev. 1.2
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Hardware-Konfiguration

LB220 LB221 LB222 LB223

LB100O

Abb. 2.1.3: Position der L6tbriicken auf der Platinenunterseite
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Hardware-Konfiguration

2.2 Default-Einstellung des K odier schalter sund der Briicken

Diejeweilige Default-Einstellung des Kodierschalters und der Briicken bel Audlieferung der Karteist in

den nachfolgenden Abbildungen eingetragen.

Die Anordnung der Bauteile auf der Bestiickungsseite kann den Abbildungen 2.1.1 und 2.1.2 entnommen
werden. Die Bauteile sind in den anschlief3enden Beschreibungen so dargestelIt, wie Sie der Anwender be-
trachtet, wenn er die Platine mit dem I/O-Stecker nach oben vor sich liegen hat.

Die Lageder Létbriicken auf der Platinenunterseite kann Abbildung 2.1.3 enthommen werden. Die L6t-
bricken sind in den anschlief3enden Beschreibungen so dargestellt, wie sie der Anwender betrachtet,
wenn er die Platine mit dem 1/O-Stecker nach oben vor sich liegen hat (Ansicht Platinenunterseite).

Zusammenfassung der Default-Einstellungen bel Auslieferung des Moduls:

Node-ID. (=Module-No.)

Kodierschalter Funktion Einstellung
Bitrate = 1 MBit/s
Node-ID = 6 (die Node-ID und die Bitrate
SW190 Bitrate, mussen in jedem Fall vom Anwender mit

dem vorhandenen CAN-Netz abgeglichen
werden)
Default-Konfiguration = Konfiguration O

CAN-Mini-ADI14/DO4 Hardware-Handbuch Rev. 1.2

Tabelle 2.2.1: Default-Einstellung des Kodierschalters
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Hardware-Konfiguration

L&tbricke

Funktion

Einstellung

LA197, LA198

Verbindung der Kodierschalter-
Bits 7 und 8 mit Treiberbaustein

geschlossen, d.h. diese Bits des
K odierschalters konnen ausgewertet
werden

LB100

Auswahl des Programm-
speichers des Microcontrollers

geschlossen, d.h. Microcontroller arbeitet
mit externem Flash-EPROM

LB191..LB198

dternativ zu Kodierschalter:
Bitrate,
Node-ID (=Module-No)

Bitrate = 1 MBit/s

Node-ID = 6 (die Node-ID und die Bitrate
mussen in jedem Fall vom Anwender mit
dem vorhandenen CAN-Netz abgeglichen
werden)

LB220...L.B223

Konfiguration der
Analog/Digitalen-Eingange

offen, d.h. die Eingange kénnen als analoge
Spannungsei ngange oder digitale Eingange
genutzt werden

LB224

Anschlul® der lokalen
Referenzspannung an Pin 12
des 1/O-Steckers P200

geschlossen, d.h. Referenzspannung an
P200 (dadurch Analog/Digital-Eingang 4
nicht nutzbar)

16

Tabelle 2.2.2: Default-Einstellung der Lotbriicken
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Hardware-Konfiguration

2.3 Beschreibung des K odier schalter sund der Briicken

2.3.1 Einstellung der Bitrate, der Node-1D (Module-No.) und der Default-K onfiguration tber
den Kodierschalter oder die L 6tbriicken LB191...L B198

2.3.1.1 Allgemeines

Der Kodierschalter SW190 besitzt 8 Schaltkontakte mit denen die Default-Parameter fir die Bitrate, die
Node-ID und die Firmware eingestel It werden.

Ist der Kodierschalter nicht besttickt, so kann die Konfiguration tiber die Létbriicken LB191 bisLB198
erfolgen. Die L 6tbriicken befinden sich unterhalb des Kodierschalters und sind daher nur sichtbar, wenn
der Kodierschalter nicht besttickt ist.

Der Kodierschalter, bzw. die Létbriicken sind wie folgt belegt:

Kodierschalter- N Default-

K ontakt Lotbricke Belegung Einstellung Bedeutung
1 LB191 node_id O Off
2 LB192 node id 1 Off Node-ID =6
3 LB193 node_id 2 Off
4 LB194 bitrate 0 Off
5 LB195 bitrate 1 Off 1 MBit/s
6 LB196 bitrate 2 Off
7 LB197 config 0 Off Default-
8 LB198 config_1 Off Konfiguration O

Tabelle 2.3.1: Belegung des Kodierschalters

Eine geschlossene L6tbriicke entspricht einem eingeschalteten (On) Kodierschalter-Bit.

CAN-Mini-ADI14/DO4 Hardware-Handbuch Rev. 1.2
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Hardware-Konfiguration

2.3.1.2 Default-K onfigur ation

Mit den Kodierschalter-Bits 7 und 8, bzw. den Létbricken LB197 und LB198 wird die Default-
Konfiguration der lokalen Firmware ausgewzhlt. Uber die Default-K onfiguration wird z.B. festgel egt, wie
die Kodierschater-Bits 1 bis 6 ausgewertet werden, wann die die LEDs|euchten und wie die Parameter
der Firmware vorbesetzt werden.

Stellung der Kodierschalter-
Kontakte/L 6tbriicken Default-Konfiguration
config_1 config 0
Off Off 0=CAN-HVST
Off On 1=CAN-Mini ADI4/DO4
On Off 2 = CAN-Mini-RSS
On On 3 =reserviert

Tabelle 2.3.4: Auswahl der Default-Konfiguration

Merkmale der Default-Konfiguration O, 1:

- Auswertung der Kodierschalter-Bits 1...6
wiein diesem Kapitel beschrieben

- Leuchtzustéande der LEDs, siehe Seite 5

- Firmware
Lokaler 3-Punkt-Regler mit Hysterese
CANopen-Implementierung

4 Rx-PDOs, 2 davon vorbesetzt mit analogen Ausgangen und Regler-Parametern
4 Tx-PDOs, 2 davon vorbesetzt mit analogen Eingangen und Regler-Parametern

Merkmale der Default-Konfiguration 2:

- Auswertung der Kodierschalter-Bits 1...6
wiein diesem Kapitel beschrieben

- Leuchtzustande der LEDs, siehe Seite 5

- Firmware:
M otor-Steuerung fur Rotor-Spannsystem (RSS)

18 CAN-Mini-ADI14/D0O4 Hardware-Handbuch Rev. 1.2



Hardware-Konfiguration

2.3.1.3 Node-ID
Stellung der K odierschalter-K ontakte/L 6tbriicken Node-1D bei Default-Konfiguration
node ID 2 node ID 1 node ID_O 0/1 2
Off Off Off 6 12
Off Off On 1 15
Off On Off 127 16
Off On On 2 18
On Off Off 3 19
On Off On 7 20
On On Off 13 21
On On On 14 22
Tabelle 2.3.2: Kodierung der Node-ID (Module-No.)
2.3.1.4 Bitrate

Diefolgende Tabelle zeigt die Uber den Kodierschalter einstellbaren Bitraten.
Diein der Tabelle angegebenen typisch erreichbaren Leitungsangen basieren auf Erfahrungswerten aus

der Praxis. Dieminima errel chbaren Langen wurden aus den Angaben der Bauteilhersteller fir die*worst
case' -V erzogerungszeiten ermittelt.

Kodierschalter-Kontakte || tYPische Werte der minimal
Bit-Rate erreichbaren erreichbare
[kBit/s] _ . _ Leitungslange Leitungslange
bitrate 2 | bitrate 1 | bitrate 0 lmax [m] lmin [m]
10 On On Off 3600 3600
20 On Off On 1400 1400
50 On Off Off 710 700
125 Off On On 570 550
250 Off On Off 270 250
500 Off Off On 130 110
800 On On On 59 42
1000 Off Off Off 37 20

Die Angaben in der Tabelle basieren auf den Grenzwerten des Bit-Timings, den Laufzeiten deslokalen esd-CAN-Interface
und den Laufzeiten desKabels. Die Laufzeit desKabelsist mit ca. 5,5 ng/m angenommen. In den Angaben sind weitere Ein-
flisse z.B. durch unpassende L eitungsabschl tisse, den spezifischen Widerstand, die Geometrie des Kabel s oder &ul3ere Stor-
einfliisse bei der Ubertragung nicht miteinbezogen!

Tabelle 2.3.3: Kodierung der Bitrate

CAN-Mini-ADI14/DO4 Hardware-Handbuch Rev. 1.2
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Hardware-Konfiguration

2.3.2 Anschlufd der Kodierschalter-Bits 7 und 8 an Treberbaustein tber LA197 und LA198

Die Lotbricken LA197 und LA 198 verbinden die Kodierschater-Bits 7 und 8 mit dem Datentreiber-
baustein, der wiederum mit dem Microcontroller verbunden ist.

Diefolgende Abbildung zeigt die Schaltung zwischen K odierschalter, Lotbriicken und Trelberbaustein:

VCC
Kodierschalter
. SW190 Treiberbaustein
I ' 10k 10k I 74HC245
—_ | I
Bit7 p
LA197
== N\ reserved 0
o-\l\c H1 P >
an
Bi 8-; Microcontroller
it LA198
\ reserved_1
°d {H1 P »
LB197
0—@[!
offene Létbriicke
‘ ELBlEng mit Leiterbahn verbundene Létbriicke
| mit L6tzinn verbundene Létbriicke

Abb. 2.3.1: Schaltung der Létbriicken LA197 und LA198

Wieausder Abbildung zu ersehenist, kann die Kodierschalterstellung der Bits 7 und 8 nur ausgewertet
werden, wenn die Létbriicken LA197 und LA198 gesetzt sind. Sind die Briicken LA197 und LA198
offen, soist nur die Stellung der Lotbricken LB197 und LB198 von Bedeutung.

Bei Audlieferung des Moduls sind die Lotbriicken LA197 und LA 198 Uber eine dinne Leiterbahn
zwischen den Pads der Lotbriicken verbunden. Um die Létbriicke zu unterbrechen, mul3 diese Leiterbahn
mit einem scharfkantigen Gegenstand unterbrochen werden (z.B. mit Schraubendreher oder Messer,
Achtung: Verletzungsgefahr!). Mit Lotkolben und Lotzinn 183t sich die Briicke wieder schlief3en.

Ist der Kodierschalter nicht besttickt, so ist der Zustand der Lotbricken LA197 und LA198 ohne
Bedeutung.
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2.3.3 Konfiguration der Analog/Digitalen-Eingange Uber LB220...L B223

Uber die Lotbriicken LB220 bis LB223 wird zwischen verschiedenen Eingangsoptionen gewahlt. In der
Standardeinstellung sind die Briicken offen. In dieser Einstellung kénnen die Eingénge alternativ als
analoge oder as digitale Eingange genutzt werden.

LB220
VREF ' P J_GND
3 1
@vcc
SP721 10K/1%
ADIN1 3K3 Analog/Digital_Input_1 ,~
- —]
an _T_ P200/Pin 9 \o
Microcontroller 10pF
J_ I offene Lotbriicke

mit Lotzinn verbundene Létbriicke
Abb. 2.3.2: Schaltung der Létbricken LB220...LB223 am Beispiel von LB220

Eingangskanal L 6tbricke

1 LB220
2 LB221
3 LB222
4 LB223

Tabelle 2.3.4: Zuordnung der L6tbricken zu den Eingangskanden

Stellung der Lotbricke Zuléssige Eingangskonfigurationen 1*)
- analoge Eingangsspannungen 0..5V oder
offen | digitaler Eingang 24V
1-2 gesetzt b) | - High-Side-Switch (Schaltkontakt gegen 24V)

- Low-Side-Switch (Schaltkontakt gegen GND) oder
2-3 gesetzt ) | - Widerstandsmessung (Rre-=10 kOhm) NTC, PTC, PT1000
- One-Wire-Option (nur Kanal 3)

Tabelle 2.3.5: Einstellung der Eingangskonfiguration tber LB220...LB223

1*) DieKande 3und 4 haben eine Sonderstellung. Fir sie sind neben den hier aufgeflihrten noch zwel weitere Betriebsarten
moglich (siehe Kap. Beschreibung der Baugruppen).
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Hardware-Konfiguration

Sallen dievier Kandle mit unterschiedlichen Eingangskonfigurationen betrieben werden, so ist folgendes
Zu beachten:

Die Eingangskonfigurationen a) und b) kdnnen ohne Einschrankungen miteinander kombiniert werden.

Soll die Eingangskonfiguration ¢) mit den Konfigurationen a) oder b) kombiniert werden, so muf3 der
Anwender sicherstellen, dal’ keine Einspei sung von Spannungen >5V erfolgt, dasich sonst der Wert der
lokalen Referenzspannung verédndern wirde. Da in der Konfiguration c) jedoch keine
Spannungsei nspei sung vorgesehen ist, sondern nur Schalter oder Widerstande gegen GND angeschlossen
werden, tritt dieser Fall bei bestimmungsgeméal3em Betrieb nicht ein.
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Hardware-Konfiguration

2.3.4 Anschlul3 der internen Referenzspannung an den 1/0O-Stecker P200 Gber LB224

Uber diese L 6tbriicke kann dielokal e Referenzspannung nach aulken gefiihrt werden. Hierfiir wird der Pin
12 des 1/0O-Steckers P200 verwendet, der sonst vom Analog/Digital-Eingang 4 belegt ist. Wird die Briicke
gesetzt, so liegt die Referenzspannung an Pin 12 und der Anaog/Digita-Eingang 4 ist nicht mehr
nutzbar.

Wird das Modul in der Default-Konfiguration O betrieben, so wird das Modul mit gesetzter L 6tbriicke
LB224 ausgeliefert.

Die Schaltung der Lotbrucke ist in der Darstellung der Eingangsschaltung von Kanal 4 im Kapitel
‘Beschreibung der Baugruppen’ abgebildet.

2.3.5 Auswahl des Programmspeichers des Microcontrollers tiber LB100

Der Microcontroller ist auch als OTP-Version (One-Time-Programmable) lieferbar. In diesem Fall wird
das externe Flash-EPROM nicht ben6tigt. Mit der L6tbriicke LB100 wird der Controller-Eingang EA*
gesetzt, um festzulegen, mit welchem Speicher der Controller arbeiten soll. Standardmélig wird ein
externes Flash-EPROM verwendet, daher sind die Pads der Lotbriicke Uber eine diinne Leiterbahn
verbunden. Wird die OTP-Version des Controllers eingesetzt, so mul die L6tbriicke offen sein.

Die Stellung dieser Lotbriicke ist durch die Bestiickung der Bauteile festgelegt und darf vom
Anwender nicht verandert werden!
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-

3. Beschrelbung der Baugruppen

3.1 CAN-Bus-Interface

Das CAN-Bus-Interface des CAN-ADI4/DO4-Moduls besteht im wesentlichen aus dem CAN-
Transceiver 82C250, der vom internen CAN-Controller des Microcontrollers C505 angesteuert wird. Die
CAN-Bus-Signale sind vom Microcontroller nicht galvanisch getrennt!

Der AnschluR der CAN-Bus-Signale erfolgt tber den 1/0-Stecker P200. Neben den Signalen CAN_L (Pin
4) und CAN_H (Pin 3) ist auch das Bezugspotential GND in der CAN-Leitung mitzufihren. Der GND-
Anschluf3 erfolgt gemeinsam mit der Spannungsversorgung und den I/O-Signalen auf einer Klemme des
Steckers P200 (Pin 2).

Die Belegung des 1/0-Steckers kann dem vorangegangenen Kapitel ‘ Gehauseansicht mit LED- und
Steckerbeschreibung’ auf Seite 4 oder dem Anhang (Seite 31) entnommen werden.

3.2 Digitale Ausgange

Als Ausgangstreiber wird ein L6376 eingesetzt, der in einem Chip vier Ausgangskandle integriert.
Die Ausgange werden direkt vom Treiberbaustein auf die Klemmen 5 bis 8 des I/O-Steckers P200
gefuhrt. Die LEDs, die den Zustand der einzel nen Ausgange anzeigen, sind Uber einen V orwiderstand mit
dem Ausgangssignal verbunden.

Der Ausgangstreiber besitzt Schutzschal tungen wie Abschaltung bei Unterspannung, Uberstrombegren-
zung und thermische Abschaltung.

Bei Ubertemperatur werden alle Ausgange abgeschaltet. Ist der Baustein abgekiinlt, so werden die
Ausgange automatisch wieder eingeschaltet, sofern sie nicht zwischenzeitlich per Software ausgestel |t
worden sind.

Bel Erkennen elner zu geringen Treiber-V ersorgungsspannung (Unterspannung) werden ebenfallsalle
Ausgange abgeschaltet. Die Ausgange werden wieder aktiviert, wenn die V ersorgungsspannung wieder
oberhalb der Schaltschwelle ist, sofern sie nicht zwischenzeitlich per Software ausgestellt worden sind.

Bei Uberstrom wird nur der betreffende Kanal abgeschaltet. Die Abschaltung erfol gt nicht sofort, sondern
erst nach 12,8 ms, damit auch Lasten geschaltet werden kénnen, die kurzzeitige Uberstrome verursachen
(z.B. kapazitive Lasten, Glilhlampen). Uberschreitet der Strom weiterhin den Grenzwert der
Strombegrenzung, so wird der Ausgang fir ca. 820 ms (64 x 12,8 ms) ausgeschaltet, damit sich der
Baustein abkuihlen kann. Danach wird der Kanal automatisch wieder eingeschaltet. Ist der Strom
weiterhin zu grof3, so erfol gt wiederum die Abschaltung nach 12,8 msund der VV organg wiederholt sich
fortlaufend.

Uber einen gemeinsamen Fehlerausgang fiir alle vier Kandewird der Fehlerstatus mit einer roten LED
(Output Error) angezeigt.
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3.3 Analog/Digitale Eingange

3.3.1 Ubersicht

Dievier Analog-Digital-Eingange bieten diverse Konfigurationsmoglichkeiten. Prinzipiell sind hierbel
alevier gleich aufgebaut. Die Kandedrel und vier verfligen jedoch jeweils Uber eine weitere Betriebsart.

Die folgende Tabelle zeigt die Lage der vier Kandle auf dem I/O-Stecker P200 und die mdglichen
Betriebsarten. Hierbel sind in einem Feld jeweils die Betriebsarten zusammengefal¥, die mit der gleichen
Bestlickung und Steckbriickenstellung erreicht werden konnen.

P200- Eingangskonfiguration

Pin

12 Anadog/Digita_In 4 Low-Side-Switch/ High-Side-Switch_4 Ref Out 5V
Widerstandsmessung_4

11 Anaog/Digital_In_3 Low-Side-Switch/ High-Side-Switch_3 One_Wire
Widerstandsmessung_3

10 Andog/Digita_In_2 Low-Side-Switch/ High-Side-Switch 2 -
Widerstandsmessung_2

9 Andog/Digita_In_1 Low-Side-Switch/ High-Side-Switch 1 -
Widerstandsmessung_1

Tabelle 3.3.1: Betriebsarten der Ausgange mit Zuordnung der Anschluf3klemmen

Diefolgenden Abbildungen zeigen diedrel verschiedenen Schaltungen der vier Kandle (Kanal 1 und 2
sind gleich aufgebauit).

26

Microcontroller

GND

Analog/Digital_Input_1 /"

P200/Pin 9 N\

Abb. 3.3.1: Schaltung von Kanal 1 und 2 (Beispiel: Kanal 1)
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INLED3*/C12 [~ 7 7

1 GND

10K/1%

Analog/Digital_Input_3 /-

! |
' I
! |
! |
| 4K7 I
! |
! |
' |
! |

T

Microcontroller

P200/Pin 11\

Vref

LB223 LL103
Veer

1 GND
LB224

Analog/Digital_Input_4 /-

Mlcrocomroller

" T )
lOpF

sp721
_ ADIN4 K3

P200/Pin 12\

Abb. 3.3.3: Schaltung von Kanal 4

Wie die Laotbricken fur die einzelnen Konfigurationen gesetzt werden missen, wurde bereits im
vorangegangenen Kapitel beschrieben. Im folgenden werden die sich ergebenden Schaltungen nach dem

Setzen der Lotbriicken dargestellt.
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3.3.2 Analoger oder digitaler Eingang

Die Schaltung fir analoge Eingangsspannungen und fur den digitalen Eingang ist gleich. Bei
Auslieferung des Moduls ist diese Betriebsart aktiv.

) vccC
ZS SP721
3K3 iy
ADIN1 PR Analog/Digital_Input_1 /-:|
~an — P200/Pin 9 N\
Microcontroller ZS 10pF

Abb. 3.3.4: Schaltung des analogen und digitalen Eingangs

3.3.3 Low-Side-Switch und Wider standsmessung

Die Schaltung fir den Anschluf3 eines Low-Side-Switch oder verénderlicher Widerstande (z.B. NTC,
PTC, PT1000 [PT100ist mit diesen Bauteilwerten nicht moglich]) ist gleich. Sieergibt sich, wenn an der
Lotbricke LB22x (x=0,1,2,3) die Pads 2 und 3 verbunden werden.

Veer

10K/1% Low-Side- Widerstands-
Switch  messung
Anang/DigitaI_Input_l/- [ 1
S - — | 4—|
an P200/Pin 9 \\o.
Microcontroller 1ODF |__ \

Abb. 3.3.5: Anschluf’ eines Low-Side-Switch oder veranderlicher Widerstande
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3.3.4 High-Side-Switch

Ein High-Side-Switch kann angeschl ossen werden, wenn an der Létbriicke LB22x (x=0,1,2,3) die Pads
1 und 2 verbunden werden.

max. 30V |

T

F--
_ Analog/DigitaI_Input_lf-:| |

P200/Pin 9 \ !_ ______ h

an
Microcontroller

10pF 10K/1% High-Side-Switch

I GND

Abb. 3.3.6: Anschlul? eines High-Side-Switch

3.3.5 Referenzspannungsausgang

Kana 4 kann auch als Referenzspannungsausgang genutzt werden. Um ihn zu aktivieren, ist die
L6tbriicke LB224 zu setzen. Die Bauteile der bestehenden Eingangsschaltung von Kanal 4 miissen nicht
entfernt werden. Der Kanal kann nach Belegung mit der Referenzspannung natrlich nicht mehr as
Eingang ausgewertet werden (Schaltung siehe Seite 27).
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3.3.6 One-Wire-Option

Kanal 3 bietet asweitere Besonderheit die Option, ihn as One-Wire-Schnittstelle zu nutzen. Fur diese
Option sind jedoch weiterrei chende Besttickungsdnderungen vorzunehmen. Die Standardbestiickung ist
wiefolgt zu &ndern:

Standardbestlickung

One-Wire-Option

C222=10nF
RA222=2k4 | 5%
RB222=10k / 1%
R260 = nicht bestiickt
Q260 = nicht bestiickt

Lotbricke LB222 = offen

C222=nicht bestlickt
RA222=0 Ohm
RB222=1k / 5%
R260 =4k7 / 5%
Q260 =BCX17

L6tbriicke LB222 = 2-3

Tabelle 3.3.2: Bestlickungsanderungen fir One-Wire-Option

Die Position der Bautelle RA222, C222, R260 und Q260 kann Seite 13 enthommen werden. RA222 und
C22 liegen neben dem 1/O-Stecker P200 auf der Platinenoberseite. R260 und Q260 liegen zwischen P200
und dem Kodierschalter SW190.

Die Position des Widerstands RB222 kann Seite 14 entnommen werden. Er liegt unterhal b von P200 auf
der Platinenunterseite.

Mit den Bestlickungsadnderungen ergibt sich folgende Schaltung:

INLED3*/C12

VCC
Vrer

BCX17

. ADIN3 Analog/Digital_Input_3 -
= an - - P200/Pin 11 \o
Microcontroller

Abb. 3.3.7: Schaltung des One-Wire-Interfaces
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4. Anhang

4.1 Steckerbelegungen

4.1.11/0O-Steckverbinder X200

Stecker belegung

Pin-Zuordnung:

__J‘olo‘o‘olo‘ololololo‘olo‘\__
OEEE@EREE@EE®

Pin-Belegung:

DiePins 9...12 sind je nach Hardware-Konfiguration verschieden belegt.

Pin Signal
12 Analog/Digital_In_4 Low-Side-Switch/ High-Side-Switch_4 | Ref_Out_5V
Widerstandsmessung_4
11 Analog/Digital_In_3 Low-Side-Switch/ High-Side-Switch 3 One Wire
Widerstandsmessung_3
10 Anaog/Digital_In_2 Low-Side-Switch/ High-Side-Switch 2 -
Widerstandsmessung_2
9 Anaog/Digita_In_1 Low-Side-Switch/ High-Side-Switch 1 -
Widerstandsmessung_1
8 Digital_Out_4
7 Digital Out_3
6 Digital Out_2
5 Digital_Out_1
4 CAN L
3 CAN_H
2 GND
1 UB (+24V)
12-pol. MSTB
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1. Allgemeines

Dieses Kapitel enthalt einige Grundlagen zum Thema‘ CANopen’ und die wichtigsten Informationen
Uber die implementierten Funktionen.

Eine komplette CANopen-Beschreibung 18ge aul3erhalb des Rahmens dieses Handbuchs.
Der interessierte Leser sei auf die nicht ganz einfache CAL / CANopen - Spezifikation (DS-xxx)
verwiesen!

1.1 Begriffsdefinition

COB ... Communication Object

Emergency-Id... Emergency Data Object Notfalldaten

NMT... Network Management (Master) Netzwerkmanagement

RX... receive empfangen

SDO... Service Data Object Service-Daten (Parameter)

Sync... Sync(frame) Telegramm Synchronisations-ldentifier

thd ... to be defined Daten miissen noch festgelegt werden
TX... transmit senden

PDOs (Process Data Objects)

Die PDOs dienen zur Ubertragung der Prozef3daten.

Im *Receive’ -PDO werden Prozefidaten vom CAN-Mini-ADI14/D0O4-Modul empfangen.

Im *Transmit’-PDO sendet das CAN-Mini-ADI14/DO4-Modul (welches im CANopen-Netz
selbst immer SLAVE ist !) Daten auf dem CANopen-Netz.

Die asynchrone Ubertragungsart der PDOs wird durch den ‘PDO transmission type im

Kommunikationsparameter des entsprechenden Prozef3datenobjekts definiert.
Die synchrone Ubertragung wird zur Zeit nicht unterstiitzt.
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1.2 NMT-Boot-up
1.2.1 Minimum Capability Device Boot-Up

Das CAN-Mini-ADI4/DO4-Modul kann mit dem im CiA-Draft Standard 301 [2] in Kapitel 9.4.2
beschriebenen Minimal-Boot-up initialisiert werden.

Im einfachsten Fall reicht nach dem Einschalten ein Telegramm zum Umschalten vom Zustand pre-
operational in den Zustand operational. Dazu ist an den CAN-Identifier 0000h z. B. das 2-Byte-
Telegramm *0100h’ zu senden (= Start Remote Node al Devices).

1.3 Das CANopen-Objektver zeichnis

Das Objektverzeichnisist im wesentlichen eine (sortierte) Gruppierung von Objekten, auf die Uber das
Netzwerk zugegriffen werden kann. Jedes Objekt in diesem Verzeichniswird mit einem 16-Bit-Index
adressiert. In den Objektverzeichnissen wird der Index in hexadezimaler Form angegeben.

Der Index kann 16-Bit-Parameter nach der CANopen-Spezifikation (CiA-Draft DS-301) oder ein

herstellerspezifischer Code sein. Anhand der hdherwertigen Bits des Index wird festgelegt, zu welcher
Objektklasse der Parameter gehort.

Zum Objektverzeichnis gehoren unter anderem:

Index [HEX] Obj ekt Beispiel

0001 ... 009F Definition von Datentypen

1000 ... 1FFF Communication Profile Area 1001 h = Fehler-Register

2000 .. 5FEF Manufacturer Specific Profile Area | 2800 h, 2801 h 280_2 h = Regler
(20xxh: esd-Protokoll) (Default-Konfiguration 0)

6000 ... 9FFF Standardised Device Profile Area nach Anwendungsprofil DS-401

AQ0QO ... FFFF reserviert
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1.4 Kommunikationsparameter der PDOs

Die Kommunikationsparameter der PDOs (nach DS-301, Kap.9.2) werden als SDO (Service Data
Objects) auf der ID ‘600h + Node-I D’ Ubertragen (Request). Der Empfanger quittiert die Parameter auf
der ID ‘580h + Node-1D’ (Response).

Die Node-1D wird Uber die Lotbriicken, bzw. den Kodierschalter SW190 eingestellt. Die mdglichen
Einstellungen sind im Hardware-Handbuch des M oduls ausfihrlich beschrieben.

1.4.1 Zugriff auf die Kommunikationsparameter tber SDO-Telegramme

Die SDOs (Service-Daten-Objekte) dienen zum Zugriff auf das Objektverzeichnis eines Gerétes.

Ein SDO stellt daher einen ‘Kana’ zum Zugriff auf die Parameter des Gerétes dar. Der Zugriff Uber
diesen Kanal ist beim CAN-Mini-ADI4/DO4-Modul im Zustand operational und pre-operational
maglich.

Die Definitionen fur die Zugriffsarten konnen in der CiIA DS-202-2 (CM S-Protocol Specification,
Kap. 6: CM S Multiplexed Domain Protocols) entnommen werden.

Dieses K apitel gibt nicht alle moglichen, sondern nur einige wichtige Ubertragungsarten fiir das CAN-
Mini-ADI4/DO4-Modul wieder.

Ein SDO ist wie folgt aufgebaut:

Identifier|| BEFENIS | Index | Index | o e | LsB Datenfeld MSB
code (low) (high)
Beispid:
23h 03 14h 01 7Fh | 04h | 00 | 00
600h+
Node-ID : Index=1403h _
(write) (Re(cdvepoo.@mm-p)ar , |(coB-det) COB = 047Fh
| dentifier

Die Parameter werden auf der ID ‘600h + Node-ID’ Ubertragen (Request).
Der Empfanger quittiert die Parameter auf der ID ‘580h + Node-1D’ (Response).

Befehlscode
Der gesendete Befehlscode setzt sich unter anderem aus dem Command Specifier und der Lange
zusammen. Haufig bendtigte Kombinationen sind z.B..:

40h=64dezz  Read Request, d.h. ein Parameter soll gelesen werden
23h=35dezz.  Write Request mit 32 Bit Daten, d.h. ein Parameter soll gesetzt werden
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Das CAN-Mini-ADI4/DO4-Modul antwortet auf jedes empfangene Telegramm mit einem Antwort-
telegramm.
Das Antworttelegramm kann folgende Befehl scodes enthalten:

43h=67dezz. Read Response, dieses Telegramm enthdlt den gewiinschten Parameter

60h =96 dez.  Write Response, d.h. ein Parameter wurde erfolgreich gesetzt

80h=128dez: Error Response, d.h. das CAN-Mini-ADI14/DO4-Modul meldet einen Kommunika-
tionsfehler.

Héaufig verwendete Befehlscodes

Die folgende Tabelle gibt eine Ubersicht tiber haufig verwendete Befehlscodes. Die Kommando-
Frames missen immer 8 Datenbytes beinhalten. Hinweise zur Syntax und weitere Befehlscodes sind
in der CiA DS-202-2 (CM S-Protocol Specification, Kap. 6: CM S Multiplexed Domain Protocols)
nachzulesen.

K ommando fur Anzahl Befehlscode
Datenbytes [HEX]
1 2F
Write Request 2 2B
(Initiate Domain Download) 3 27
4 23
Write Response ) 60
(Initiate Domain Download)
Read Request ) 40
(Initiate Domain Upload)
1 4F
Read Response 2 4B
(Initiate Domain Upload) 3 a7
4 43
Error Response ) 80
(Abort Domain Transfer)

6 CAN-Mini-ADI4/D0O4 Software Rev. 1.2



Fehlercodes des SDO-Domain-Transfers

Diefolgenden Fehlercodes konnen zur Anwendung kommen (gemal3 CiA Work Draft DS-301, Tabelle
20):

Fehlercode CAN-Mini-ADI14/DO4-

[HEX] Bezeichnung Erlduterung
0x05040001 | SDO_CS UNKNOWN falscher Command Specifier
0x06010002 | SDO_READ_ONLY Schreibzugriff ist hier falsch

0x06020000 | SDO_WRONG_INDEX falscher Index

0x06070010 | SDO_WRONG_LENGTH | falsche Anzahl Daten-Bytes
0x06070012 | SDO_PARA_TO LONG Lé&nge des Service-Parameters ist zu grof3
0x06070013 | SDO_PARA_TO SHORT | Lange des Service-Parametersist zu klein
0x06090011 | SDO_WRONG_SUBIND | falscher Sub-Index

0x08000000 | SDO_OTHER_ERROR nicht definierte Fehlerursache

I ndex, Sub-Index
Der Index und der Sub-Index werden in dem folgenden Kapitel * Kommunikationsprofil’ beschrieben.

Datenfeld

Das maximal 4 Byte lange Datenfeld ist grundsétzlich nach der Regel ‘niederwertiges Byte zuerst,
hoherwertiges Byte zuletzt’ aufgebaut. Dabel steht das niederwertige Byteimmer in‘Datal’, bei 16-
Bit-Werten steht das hochstwertige Byte (Bits 8...15) in‘Data2’, und bel 32-Bit-Werten steht dasM SB
(Bits 24...31) in ‘Data4'.

1.4.2 Nichtfluchtiges Speichern von Parametern im EEPROM

Die eingestellten Parameter sind sofort nach der Ubergabe aktiv. Das ‘ nichtfliichtige’ Speichern der
Parameter erfolgt jedoch nicht automatisch. Es muf3 Uber einen Schreibzugriff auf das Objekt 1010h
veranlaldt werden und sollte nur erfolgen, wenn sich das Modul im Zustand pre-operational befindet.

Der Speicher-Modus wird Uber den Inhalt des Objektes 1010h angezeigt:

Bit 1 des Objekts 1010h, Subindex 1 ist nicht gesetzt, d.h. das CAN-Mini-ADI4/DO4-Modul speichert
die Konfiguration nicht ‘automatisch’, sondern muf3 durch Schreiben der Zeichenkette ‘save’ (73h
61h 76h 65h, Reihenfolge aus CAN-Telegramm) in das Objekt 1010h, Subindex 1 extra dazu
veranlaldt werden.
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Read-Request zur Anzeige des aktuellen Speicher-Modus:

|dentifier| BEFENIS | Index | Index g yider | Datal | Data2 | Data3 | Daas
code (low) (high)
40h 10h 10h 01 00 00 00 00

600h+

Node-ID || (read Daten werden hier nicht ausgewertet
request)

Ruckmeldung des CAN-Mini-ADI14/DO4-Moduls (bel Default-Einstellung):

|dentifier | BEFENIS | Index | Index g i ndex | Datal | Data2 | Data3 | Datas
code (low) [ (high)
4Fh 10h 10h 01 01 00 00 00
600h+ (read
Node-ID | response, Speichern der Parameter nur bei Request
1 Byte)
Kommando zum Speichern der Parameter:
Identifier|| BEHENIS | Index | Index | o iew | Datal | Data2 | Data3 | Datas
code (low) (high)
23h 10 10h 01 73h 61h 76h 65h
600h+ S a \' e
Node-ID | (write .
4 Bytes) = Speichern der Parameter

1.4.3 Wieder her stellen des Default-Zustandes der Par ameter

Der Default-Zustand der Parameter wird in zwel Schritten wiederhergestellt:

1 Parameter ‘ Restore Default-Parameter’ aufrufen : Index 1011h, Subindex 1
2. Modul zurticksetzen Uber NMT-Service ‘Reset’: auf Identifier ‘O’ die Daten 81xx senden (xx
steht fir Node-1D)
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2. Communication Profile Area

2.1 Verwendete Bezeichnungen und Abktrzungen

Folgende Bezeichnungen werden in den Tabellen zur Beschreibung der Kommunikationsparameter

verwendet:
PDO-Map
Save to EEPROM

Access Mode

Value Range

Default-Value

Name/Description

fUr diesen Sub-Index des PDOs ist PDO-M apping maglich

der Wert dieses Parameters kann im lokalen EEPROM gespeichert werden

zugelassene Zugriffsarten auf diesen Parameter

ro...

const....

r'w...

'Wr...

r'wx...

read_only

Dieser Parameter kann nur gelesen werden. Schreibzugriffe fihren zu
einer Fehlermeldung.

constant

Dieser Parameter kann vom Anwender nicht veréndert werden. Er ist
Lesbar. Schreibzugriffe fihren zu einer Fehlermeldung.

read& write

Dieser Parameter kann gelesen oder gesetzt werden.

read & (write)

Dieser Parameter kann gelesen oder gesetzt werden. Der gesetzte Wert
wird jedoch von der lokalen Firmware tberschrieben.

read & write

Auf diesen Parameter kdnnen Lese- oder Schreibzugriffe erfolgen.
Der geschriebene Wert wird jedoch ignoriert und nicht Gbernommen.
Es erfolgt keine Fehlermeldung beim Schreibzugriff.

Wertebereich des Parameters

Grundeinstellung des Parameters bei der angegebenen Default-K onfiguration.
Die Default-K onfiguration wird Uber die Kodierschalter-Bits 7 und 8, bzw. tber
die Lotbricken LB197 und LB198 ausgewdhlt. (Siehe auch Hardware-
Handbuch.)

Name und Kurzbeschreibung des Parameters
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2.2 Ubersicht der Kommunikationspar ameter

Das Format der Kommunikationsparameter kann der CiA DS-301, Kap. 9.1 enthommen werden.
Besonderheiten der Implementierung der CAN-Mini-ADI14/D0O4 sind in den anschlief3enden K apiteln
dieses Handbuchs aufgefihrt.

Das Modul untersttitzt nur diein der folgenden Tabelle aufgeftihrten Kommunikationsparameter.

Index . .
Name Subindex T Zugriff Default
[HEX] yp g
1000 Device Type - Unsigned32 ro 000C0191h
1001 Error Register - Unsigned8 ro Error-Code
1002 Manufacturer Status - Unsigned32 ro Status
1004 Number of PDOs 0,1,2 Unsigned32 ro 4
1008 Manufacturer’s Device Name - Visible String  1*) ro esd_ADIO4 3*)
Manufacturer’s Hardware Version ) . . N .
1009 (see: DS-301) Visible String  1*) ro o,....3 3*)
. - . VX XXX/
' _ *
100A Manufacturer’s Software Version Visible String  1*) ro CanOpen  2%)
. f (Kodier-
100B Node-1D - Unsigned32 ro schalter)
100C Guard Time - Unsigned16 rw 0 Sek.
100D Life Time Factor - Unsigned8 rw 0
. . 700h+
100E Node Guarding ID - Unsigned32 ro NodeID
1010 Store Parameters 0,1 Unsigned32 rw -
1011 Restore Default Parameters 0,1 Unsigned32 rw -
1400 Receive PDO Communication
1403 Parameter 0,1,2,3,4 | PDOCommPar rw --
1600 . : .
1603 Receive PDO Mapping Parameter 0,1,2,34 | PDOMapping rw --
1800 Transmit PDO Communication
21803 Parameter 0,1,2,3,4 | PDOCommPar rw --
1A00- . . .
1A03 Transmit PDO Mapping Parameter | 0,1,2,3,4 | PDOMapping rw --

ro - Read Only, rw - Read/Write
1*) Achtung: Lange > 4 Bytes, d.h. Upload aufwendiger als bei anderen Parametern (siehe S. 13)
2*) abhangig vom Revisionsstand der Software
3*) abhangig von der Default-Konfiguration
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2.3 Beschrelbung der Parameter

2.3.1Error Register 1001h

Das CAN-Mini-ADI4/DO4-Modul nutzt das Error-Register, um Fehlermeldungen anzuzeigen.

INDEX 1001h
Name error register
Data Type unsigned 8
Default Value |[No

Folgende Bits des Error-Registers werden zur Zeit unterstiitzt:

Bit

Bedeutung

~NOoO ok~ WNEO

generic
over current

Die nicht untersttitzten Bits (-) werden immer als ‘0’ zurtickgegeben.

Folgende M el dungen sind maoglich:

00h  keine Fehler

03h  Uberstrom der digitalen Ausgénge (= over current & generic error)

CAN-Mini-ADI14/D0O4 Software Rev. 1.2
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2.3.2 Manufacturer Satus Register 1002h

INDEX 1002h
Name manufacturer status register
Data Type unsigned 32
Default Value | No
Die Bits des Status-Registers sind wie folgt belegt:
Register-Bit :
(A bler) Beschreibung Pegelzuordnung
Diese Bitswerdenimmer als‘0’ | O | reserviert, kann ‘0" oder ‘1" sein
D31..D8 )
zurlickgegeben. 1
o7 New on Bus (i) reserviert, kann ‘0’ oder ‘1’ sein
0 | normaler Start
D6 Default wake up L odul ist mit Default-Parametern
aufgewacht
0 | kein Zugriff auf EEPROM
D5 12C busy 1 lokale Software greift auf
12C-EEPROM zu
0 | EEPROM grof3er als 256 Byt
D4 EEPROM-Size grq S . v
1 | EEPROM Kkleiner/gleich 256 Byte
0 | kein I2C-Error
D3 [2C-Error
1 | I2C-Error
D2 Error on CAN 0 | kein CAN-Bus-Fehler erkannt
1 | CAN-Bus-Fehler
0 | Modul im Zustand operational
D1 Suspend-Bit 1 Modul im Zustand preoperational oder
stopped
letzter Reset nicht durch Power-Up
DO Power-Up-Reset ausgel ost
1 | letzter Reset durch Power-Up ausgel Ost
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2.3.3 Manufacturer’s Device Name 1008h

INDEX 1008h

Name manufacturer’ s device name
Data Type visible string

Default Value [ string: ‘esd ADIO4

Der Datenaustausch beim Upload des Strings mufd wie in der folgenden Tabelle dargestellt, ablaufen
(ale Zahlenwerte hexadezimal). In den Ubergebenen Kommandos missen immer 8 Datenbytes
Ubertragen werden.

Byte O | Byte1 | Byte 2 | Byte 3 [ Byte 4 | Byte 5 | Byte 6 | Byte 7 Bemerkung

upload request index 1008h,

Client: 40 | 08 | 10 | 00 | 00 | 00 | 00 | 0O e e

ADI4/DOA4: 41 08 10 00 | 09 00 00 00 upload ackn., len=9

Client: " 60 | 00 00 00 | 00 00 00 00 " segment upload request
ADI4/DOA4: " 00 | 65 | 73 | 64 | 5F | 41 | 44 | 49 " ‘esd ADI',len=7
Client: " 70 [ OO [ OO [ OO | OO | OO | OO | OO " -
ADI4/DOA4: " 1B | 4 | 34 | 00 | OO | OO | OO | OO " ‘04, len = 2, ended

Eine ausfuhrliche Beschreibung des Domain Uploads ist der CiIA DS-202-2 (CM S-Protocol
Specification) zu entnehmen.
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2.3.4 Manufacturer’s HardwareVersion 1009h

INDEX 1009n

Name manufacturer’ s hardware version
Data Type visible string

Default Value [|ASCII-string: 0, 1, 2, 3

Hardware Version | Description
[ASCII]
0 Module CAN-HVST
1 Module CAN-Mini-ADI14/DO4
2 Module CAN-Mini-RSS
3 reserved

2.3.5 Manufacturer’s Software Version 100Ah

INDEX 100Ah

Name manufacturer’ s software version
Data Type visible string

Default Value [ string: ‘Vk.xxx/CanOpen’  1*)

1*) abhangig vom Revisionsstand der Software
Das Lesen der Software-Version erfolgt dhnlich wie das Lesen des Manufacturer Device Names Uber

das Domain Upload Protokoll. Eine ausfuhrliche Beschreibung des Uploads ist der CiA DS-202-2
(CM S-Protocol Specification) zu entnehmen.
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2.3.6 Guard Time (100Ch) und Life Time Factor (100Dh)

Guard Time und Life Time Factor werden zusammen ausgewertet. Die Multiplikation beider Werte
ergibt die Life Time. Die Guard Time wird in Millisekunden angegeben.

Beim CAN-Mini-ADI14/DO4-Modul ist das Node-Guarding standardméf3ig ausgeschaltet. Die
Parameter Guard Time und Life Time Factor sind beide auf ‘O’ gesetzt.

INDEX 100Ch

Name guard time
Data Type unsigned 16
Default Value 0[mg]
Minimum Value 0

Maximum Value FFFFh (65,535 )
INDEX 100Dh

Name life time factor
Data Type unsigned 8
Default Value 0

Minimum Value 0

Maximum Value FFh

CAN-Mini-ADI14/D0O4 Software Rev. 1.2
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2.3.7 Node Guarding I dentifier 100Eh

Das Modul untersttitzt nur 11-Bit-ldentifier. Der Parameter kann nur gelesen werden.

INDEX 100Eh

Name node guarding identifier
Data Type unsigned 32

Default Value || 700 + Node-ID

Struktur des Parameters:

Bit-No. Wert Bedeutung
31 (MSB) )
20 reserved
29..11 0 immer 0, dakeine 29-Bit-1D unterstiitzt werden
10...0 (LSB) g Bit 0...10 des Node Guarding Identifiers

16
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2.3.8 Sore Parameters 1010h

Mit diesem Kommando werden die Parameter im EEPROM gespeichert. Eswird nur das Kommando
‘Save all Parameters unterstitzt.

Beim Schreiben des Index muf3 die unten angegebene Byte-Folge gesendet werden. Das Lesen des
Index gibt Informationen Uber die implementierten Speicher-Funktionen zurtick (ndheres hierzu siehe

CiA DS-301).
INDEX 1010h
Name store parameters
Data Type unsigned 32
Index Index | meppeble |EEPROM | Mode Value Range Default Value | Name/Description
Oh no no const. unsigned 8 1h number of entries
00 no default, write:
14 : 6576 6173 h
1h no no rw unsigned 32 (= ASCII: save all parameters
‘e 'v ' ‘'s)

CAN-Mini-ADI14/D0O4 Software Rev. 1.2
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2.3.9 Restore Default Parameters 1011h

Mit diesem Kommando werden die bei der Auslieferung aktiven Default-Parameter wieder aktiviert.
Alleindividuellen Einstellungen, die im EEPROM gespeichert worden sind, gehen verloren. Es wird
nur das Kommando ‘ Restore all Parameters' unterstiitzt.

Beim Schreiben des Index muf3 die unten angegebene Byte-Folge gesendet werden. Das Lesen des
Index gibt Informationen Uber die implementierten Restore-Funktionen zurtick (n&heres hierzu siehe
CiA DS-301).

INDEX 1011h
Name restore default parameters
Data Type unsigned 32

Sub PDO Saveto | Access

I ndex Index mappable |EEPROM |  Mode Value Range Default Value | Name/Description
Oh no no const. unsigned 8 1h number of entries
no default, write:
1011 : 6461 656Ch load all default
1h no no rw unsigned 32 (= ASCII: parameters
‘d ‘a ‘o ‘l')
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2.3.10 Recelve PDO Communication Parameter 1400h - 1403h

Mit dem Objekt ‘Receive PDO Communication Parameter 1400h - 1403h’ werden die Eigen-
schaften eines Empfangs-PDOs (Rx-PDO) definiert. Das Modul belegt maximal vier Rx-PDOs.

INDEX 1400h-1403h
Name receive PDO parameter
Data Type PDOCommPar
Index Ir?(ljjtte)x meomle|Ezmront| ‘Mo | Value Range ( C;ﬁgﬁlrtat\i/glnug ) Name/Description
Oh no no const. unsigned 8 3h number of entries
1400 1h no yes rw unsigned 32 206h COB-ID used by PDO
2h no yes rwx unsigned 8 255d transmission type
3h no no const. unsigned 16 0 inhibit time
Oh no no ro unsigned 8 3h number of entries
1401 1h no yes rw unsigned 32 306h COB-ID used by PDO
2h no yes rwx unsigned 8 254d transmission type
3h no no const. unsigned 16 0 inhibit time
Oh no no ro unsigned 8 3h number of entries
1402 1h no yes rw unsigned 32 406h COB-ID used by PDO
2h no yes rwx unsigned 8 254d transmission type
3h no no const. unsigned 16 0 inhibit time
Oh no no ro unsigned 8 3h number of entries
1403 1h no yes rw unsigned 32 506h COB-ID used by PDO
2h no yes rwx unsigned 8 254d transmission type
3h no no const. unsigned 16 0 inhibit time

Value range refer DS-301, table 10, 11.

CAN-Mini-ADI14/D0O4 Software Rev. 1.2
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Beispiel: Definition eines neuen Receive PDOs mit Index ‘1401h" auf dem CAN-Identifier’ 035AR’

Zu Ubertragen ist die hexadezimale Bytefolge auf 1D = 600 + Node-ID.

Byte Name Wert Inhalt
0 Command 23 Write Request
1 Index Low 01 ) )
- Neues PDO 1401h in Intel-Notation

2 Index High 14

3 Subindex 01 COB-ID definieren

4 Datal BA

5 Data2 03 ) _
COB-ID 035Ah in Intel-Notation

6 Data3 00

7 Data4 00

20
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2.3.11 Recelve PDO Mapping Parameter 1600h - 1603h

Mit dem Objekt ‘Receilve PDO Mapping Parameter 1600h - 1603h’ kann die Zuordnung der
Empfangsdaten zu den Rx-PDOs verandert werden.

INDEX 1600h-1603h
Name receive PDO mapping
Data Type PDO Mapping

Diefolgende Tabelle zeigt die Belegung der Recelve PDO Mapping Parameter fir die
Default-K onfiguration O:

Sub PDO- Saveto | Access Default Value ..
Index Value Range ) ) Name/Description
Index |mappable|EEPROM | Mode g (Configuration 0) P
Oh no yes rw unsigned 8 2h number of entries
; write_analog_16-bit,
1600 1h no yes rw unsigned 32 64110310h subindex 3= PWM_Out 3
: write_analog_16-bit,
2h no yes rw unsigned 32 64110410h subindex 4= PWM_Out 4
Oh no yes rw unsigned 8 4h number of entries
1h no yes rw unsigned 32 28010110h Regler-Sollwert |soll
. Regler-Default-Sollwert
1601 2h no yes rw unsigned 32 28020310h Xsollwert
3h no yes rw unsigned 32 28020110h Regler-Kp Xkpl
. Regler-Hysterese-
4h no yes rw unsigned 32 28020210h Stellausgang Xshystl
1602 Oh no yes rw unsigned 8 Oh no entries
1603 Oh no yes rw unsigned 8 Oh no entries

Value range refer DS-301, table 10, 11.
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Diefolgende Tabelle zeigt die Belegung der Recelve PDO Mapping Parameter fr die
Default-K onfiguration 1.

Sub PDO- Saveto | Access Default Value -
Index Value Range : ) Name/Description
Index |mappable |EEPROM | Mode g (Configuration 1) P
Oh no yes rw unsigned 8 4h number of entries
; write_analog_16-bit,
1h no yes rw unsigned 32 64110110h subindex 1= PWM_Out 1
: write_analog_16-bit,
1600 2h no yes rw unsigned 32 64110210h subindex 2= PWM_Out 2
; write_analog_16-bit,
3h no yes rw unsigned 32 64110310h subindex 3= PWM_Out 3
; write_analog_16-bit,
4h no yes rw unsigned 32 64110410h subindex 4= PWM_Out 4
1601 Oh no yes rw unsigned 8 Oh no entries
1602 Oh no yes rw unsigned 8 Oh no entries
1603 Oh no yes rw unsigned 8 Oh no entries

Value range refer DS-301, table 10, 11.
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2.3.12 Objekt Transmit PDO Communication Parameter 1800h - 1803h

Mit diesem Objekt werden die Eigenschaften eines Sende-PDO definiert.

INDEX 1800h-1803h
Name transmit PDO parameter
Data Type PDOCommPar
Index Ir?(ljjtte)x meomle |Eemromt| Mo | Value Range ( C(E?]?ifgldlrtat\i/glnugll) Name/Description
Oh no no const. unsigned 8 5h number of entries
1h no yes rw unsigned 32 186h COB-ID used by PDO
1800 2h no yes rwx unsigned 8 255d transmission type
3h no no const. unsigned 16 0 inhibit time
4h no no const. unsigned 8 6 (CM S-Prio-Group)
5h no yes rw unsigned 16 0 Cyclic_Tx_Time[ms]
Oh no no const. unsigned 8 5h number of entries
1h no yes rw unsigned 32 286h COB-ID used by PDO
1801 2h no yes rwx unsigned 8 254d transmission type
3h no no const. unsigned 16 inhibit time
4h no no const. unsigned 8 (CM S-Prio-Group)
5h no yes rw unsigned 16 Cyclic_Tx_Time[ms]
Oh no no const. unsigned 8 5h number of entries
1h no yes rw unsigned 32 386h COB-ID used by PDO
1802 2h no yes rwx unsigned 8 254d transmission type
3h no no const. unsigned 16 0 inhibit time
4h no no const. unsigned 8 6 (CM S-Prio-Group)
5h no yes rw unsigned 16 0 Cyclic_Tx_Time[ms]
Oh no no const. unsigned 8 5h number of entries
1h no yes rw unsigned 32 486h COB-ID used by PDO
1803 2h no yes rwx unsigned 8 254d transmission type
3h no no const. unsigned 16 inhibit time
4h no no const. unsigned 8 (CM S-Prio-Group)
5h no yes rw unsigned 16 Cyclic_Tx_Time[ms]

Value range refer DS-301, table 10, 11.
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Beispiel: Definition eines neuen Transmit PDOs mit Index ‘ 1801h’ auf dem CAN-Identifier’ 047Fh’

Zu Ubertragen ist die hexadezimale Bytefolge auf 1D = 600 + Node-ID.

Byte Name Wert Inhalt
0 Command 23 Write Request
1 Index Low 01 ) )
- Neues PDO 1801h in Intel-Notation
2 Index High 18
3 Subindex 01 COB definieren
4 Datal 7F
5 Data2 04 . .
COB 047Fh in Intel-Notation
6 Data3 00
7 Data4 00

24
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2.3.13 Transmit PDO Mapping Parameter 1A00h - 1A03h

Mit dem Objekt ‘Transmit PDO Mapping Parameter 1A00h - 1A03h’ kann die Zuordnung der
Sendedaten zu den Tx-PDOs verandert werden.

INDEX 1A00h-1A03h
Name transmit PDO mapping
Data Type PDO Mapping

Diefolgende Tabelle zeigt die Belegung der Transmit PDO Mapping Parameter fir die
Default-K onfiguration O:

Sub PDO- Saveto | Access Default Value .
Index Value Range ) ) Name/Description
Index |mappable|EEPROM | Mode g (Configuration 0) P
Oh no yes rw unsigned 8 2h number of entries
; read analog_16-bit,
1A00 1h no yes rw unsigned 32 64010210h subindex 2= AD-In 2
: read_analog_16-hit,
2h no yes rw unsigned 32 64010310h ubimdex 3= AD-In 3
Oh no yes rw unsigned 8 4h number of entries
1h no yes rw unsigned 32 28010110h Regler-Sollwert ‘Isoll’
1A01 2h no yes rw unsigned 32 28010210h Regler-Istwert ‘list’
3h no yes rw unsigned 32 28010310h Regler-Diff. ‘Idiff’
4h no yes rw unsigned 32 28010410h Regler-Stell “Istell’
1A02 Oh no yes rw unsigned 8 Oh no entries
1A03 Oh no yes rw unsigned 8 Oh no entries

Value range refer DS-301, table 10, 11.
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Diefolgende Tabelle zeigt die Belegung der Transmit PDO Mapping Parameter fir die
Default-K onfiguration 1.

Sub PDO- Saveto | Access Default Value -
Index Value Range : ) Name/Description
Index |mappable |EEPROM | Mode g (Configuration 1) P
Oh no yes rw unsigned 8 4h number of entries
; read analog_16-bit,
1h no yes rw unsigned 32 64010110h subindex 1= AD-In 1.
: read_analog_16-hit,
1A00 2h no yes rw unsigned 32 64010210h ubimdex 7= AD-In 2
; read_analog_16-hit,
3h no yes rw unsigned 32 64010310h wbindex 3= AD-In 3
; read analog_16-bit,
4h no yes rw unsigned 32 64010410h sbindex 4= AD-In 4
Oh no yes rw unsigned 8 1h number of entries
1A01 .
th | no | yes | w unsigned 32 60000108h read_digital_input,
1A02 Oh no yes rw unsigned 8 Oh no entries
1A03 Oh no yes rw unsigned 8 Oh no entries

Value range refer DS-301, table 10, 11.
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2.4 Unter stuitzte Ubertragungsarten nach DS-301, Tabelle 55

Transmission PDO transmission Sggp:l)_rltﬂe(ijnﬁy
Type cyclic | acyclic | synchronous | asynchronous | RTR only ADI4/DO4

0 X X NO
1...240 X X NO
241...251 reserved NO
252 X X NO
253 X X NO

254 X YES

255 X YES

Es werden nur die Ubertragungsarten 254 (Manufacturer Specific) und 255 (Profile Specific)

verwendet.

2.5 Ausl6sen der Sendung von Tx-PDOs

Bedingung fur das Senden der Tx-PDOs:

1. Eswerden nur die Tx-PDOs gesendet, die Gber das Transmit-PDO-Mapping
(Index 1LA00h...1A03h) aktiviert worden sind. Diessind z.B. in der Default-Konfiguration O die Tx-
PDOs mit den Identifiern 186h und 286h.

2. EsmulRein‘Tx-Request’ vorliegen.

Ein Tx-Request liegt vor, wenn mindestens eine der folgenden Bedingungen erfillt ist:
a) Eswurdefir diesen Tx-PDO ein RTR-Frame empfangen.
b) Fir diesen Tx-PDO ist die Cyclic_Tx_Time gesetzt worden und die Zeit zum Senden des Tx-
(Uber Object Transmit PDO Communication Parameter, Index

PDOs ist erreicht

1800h...1803h).
c) Es liegt ein anwendungsabhéngiger Request vor. Dies kann z.B., wie in der Default-
Konfiguration 0, die Uberschreitung der definierten MeRwertanderung * Input-Interrupt-Deltal

sein.
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2.6 Node Guarding/ Life Guarding

Zur gegenseitigen Uberwachung von Steuerung und den angeschlossenen CAN-M odulen (insbeson-
dere zum Erkennen von Verbindungsausfallen) dient das Node-Life-Guarding.

In der CANopen-Terminologieist das Node-Guarding die Uberwachung der NM T-Slave-Module (hier
CAN-Mini-ADI4/D0O4) durch den NMT-Master, das Life-Guarding lauft dagegen im NMT-Slave ab
und Uberwacht den NM T-M aster.

Node-Guarding:
Der NMT-Master ruft mit einer RTR-Message (CAN-Request) zyklisch ein besonderes
Telegramm von seinen NM T-Slaves (hier CAN-Mini-ADI4/D0O4) ab. Stimmt die Antwort der
Slaves nicht mit der erwarteten Antwort Uberein, oder erfolgt die Antwort nicht innerhalb der
‘guard_time’, erkennt der NMT-Master einen Fehler und reagiert entsprechend. Im
Antworttelegramm ist der Modulstatus und ein Toggle-Bit enthalten.

Life-Guarding:
Die NMT-Slaves Uberwachen, ob sie im Rahmen des Node-Guardings vom NMT-Master
abgefragt werden. Bleiben diese Abfragen fur die Zeitdauer der ‘Life Time' aus, so wird ein
lokaler RESET ausgel 6st.
Die Life Timeist das Produkt aus ‘Guard Time' (Index 100Ch) und dem ‘Life Time Faktor’
(Index 100Dh).
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3. Device Profile Area

3.1 Ubersicht

Die Datenformate konnen der CiA DS-301, Kap. 9.1 enthommen werden. Besonderheiten der
Implementierung der CAN-Mini-ADI14/DO4 sind in den anschlief3enden Kapiteln dieses Handbuchs

aufgefihrt.

Das Modul untersttitzt nur die in der folgenden Tabelle aufgeftihrten Objects.

Index Name Subindex T Zuariff Default
[HEX] [HEX] yp g [HEX]

6000 Digitale Eingéange 0 Unsigned 8 ro -
(Read_Digital_Input) 1 Unsigned 8 ro -

6401 Analoge Eingange 0 Unsigned 8 ro 4
(Read_Analogue Input_16) 1,2,3 4 |Unsigned 16 ro -

6411 Analoge Ausgénge 1*) 0 Unsigned 8 ro 4
(Write_Analogue Output_16) 1,2,3, 4 |Unsigned 16 rw -
Trigger-Event auswahlen 0 . ro 4

6421 (Input_Trigger_Selection) 1,2 3,4 Unsigned 8 rw 4

6422 Interrupt-Quelle ermitteln 0 Unsigned 8 ro 1
(Interrupt_Source) 1 Unsigned 32 ro -
Globale Interrupt-Freigabe .

6423 (Globally Interrupt Enable) 0 Boolean w 0

6106 |Analogwertanderung fur IRQ 0 Unsigned 8 ro 4
(Input_Interrupt_Delta) 1,2,3,4 |Unsigned 32 rw -

ro - Read Only, rw - Read/Write, thd. - to be defined
1*) hier physikalisch als digitale Ausgange ausgef Uhrt
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3.2 Beschreibung der Parameter
3.2.1 Lesen der digitalen Eingange Giber Object 6000h

Mit diesem Object werden die Eingangswerte der digitalen Eingange gelesen. Das CAN-Mini-
ADI4/DO4-Modul besitzt 4 Eingange, die als digitale Eingange ausgewertet werden konnen.

INDEX " 6000h
Name " Read Digita_Input
Sub PDO- Saveto | Access Default Value ..
I ndex Index |mappable |EEPROM | Mode Value Range (Configuration 1) Name/Description
Oh no no ro unsigned 8 1h number of entries
6000h
1h yes no ro unsigned 8 none digital Inputs 1...4

Ein aktiver Eingang wird als‘1’ tbergeben

Parameter-Bit: 7 6 5 4 3 2 1 0
digital | digital | digital | digital
Belegung: don’t care Input | Input | Input | Input
4 3 2 1
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3.2.2 Lesen der analogen Eingange Uber Object 6401h

Mit diesem Object werden die Eingangswerte der analogen Eingange gelesen. Die 8-Bit-Werte (mit
Microcontroller C505C), bzw. 10-Bit-Werte (mit Microcontroller C505CA) werden jewelils links-
biindig im Datenwort Ubertragen.

Unter Subindex ‘0’ kann die Anzahl der verfiigbaren analogen Eingange gelesen werden. Unter den
Sub-Indizes 1...4 kénnen die Analogdaten gelesen werden.

INDEX || 6401h
Name " Read Analogue Input_16
Sub PDO- Saveto | Access Default Value .
In Vi R . . N Description
dex Index |mappable | EEPROM | Mode alue Range (Configuration 0/1) ame/Descriptio
Oh no no ro unsigned 8 4h number of entries
unsigned 16
1h yes no ro (Ieft adjusted) none Input_1
0000h...7F80h
unsigned 16
2h yes no ro (Ieft adjusted) none Input_2
6401h 0000h...7F80h
unsigned 16
3h yes no ro (left adjusted) none Input_3
0000h...7F80h
unsigned 16
4h yes no ro (left adjusted) none Input_4
0000h...7F80h

Die A/D-Wandler-Bits werden beim 8-Bit-A/D-Wandler wie folgt im Parameter Gibergeben:

Parameter-Bit || 15 | 14 (13|12 (11 |10 9 | 8 7 |6]5]14]13|2(|1|0

A/D-Wandler- 7 0 | dieBits6...0 werden immer
Bit Sign IMSB LSB as'0 gelesen
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Diefolgende Tabelle zeigt die Zuordnung der gel esenen Werte zu den gemessenen Spannungen beim
8-Bit-A/D-Wandler:

Gelesener A/D-Wert
8-Bit-A/D-Wandler | Gemessene Spannung
[HEX]
0000 ov
7F80 5V-( 1LSB) = 4,980V

Die A/D-Wandler-Bits werden beim 10-Bit-A/D-Wandler wie folgt im Parameter Ubergeben:

Parameter-Bit || 15 | 14 (13|12 |11 |10 9 | 8 | 7 | 6 5 |4(3]2(1]0

A/D-Wandler- 9 0 dieBits4...0werden
Bit Sign [MsB 8 7 6 5 4 3 2 1 LSB mggrgleio

Gelesener A/D-Wert
10-Bit-A/D-Wandler | Gemessene Spannung
[HEX]
0000 ov
7FEOQ 5V-(1LSB) = 4,995V
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3.2.3 Setzen der analogen Ausgange Uber Object 6411h

Dieses Objekt ist in der CiA DS-401 zum Setzen von analogen Ausgangen vorgesehen. Es wird hier
verwendet, um die PWM-fahigen digitalen Ausgange des CAN-Mini-ADI14/D0O4 anzusteuern.

Unter Subindex ‘O’ kann die Anzahl der verflgbaren analogen Ausgange gelesen werden. Unter den
Sub-Indizes 1...4 kdnnen die digitalen Ausgange gesetzt werden.

INDEX " 6411h
Name " Write_ Analogue Output 16
Sub PDO- Saveto | Access Default Value ..
I ndex Index |mappable |EEPROM | Mode Value Range (Configuration 0/1) Name/Description
Oh no no ro unsigned 8 4h number of entries
unsigned 16
1h yes yes rw (left adjusted) 0 Output_1
8xxxh....0...7FFFh
unsigned 16
2h yes yes rw (left adjusted) 0 Output_2
6411h 8xxxh....0...7FFFh
unsigned 16
3h yes yes rw (Ieft adjusted) 0 Output_3
8xxxh....0...7FFFh
unsigned 16
4h yes yes rw (left adjusted) 0 Output_4
8xxxh....0...7FFFh
Die PWM-Ausgénge werden wie folgt angesteuert:
Parameter-Wert Zustand des digitalen
[HEX] Ausgangs
8XXX konstant AUS
0000 konstant AUS
4000 Tastverhaltnis 50/50
TFFF konstant EIN
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3.2.4 Auswahl desInterrupt-Ereignisses tiber Object 6421h

Mit diesem Object kann ausgewahlt werden, bei welchem Ereignis die Sendung der Analogwerte
erfolgen soll. Die Auswahl kann fir jeden Kanal separat erfolgen.

Zur Zeit wird nur das Senden bei Uberschreitung von ‘ Input-Interrupt-Delta’, d.h. einer tber Object
6426h zu definierenden Mef3wertéanderung, unterstiitzt.

Unter Subindex ‘O’ kann die Anzahl der verfligbaren analogen Ausgange gelesen werden. Unter den
Sub-Indizes 1...4 wird das gewlnschte Ereignis ausgewahlt.

INDEX || 6421h
Name " Interrupt_Trigger Selection
Sub PDO- | Saveto | Access Default Value -

I ndex Index |mappable |EEPROM | Mode Value Range (Configuration 0/1) Name/Description
Oh no no ro unsigned 8 4h number of entries
1h no yes rw unsigned 8 4h IRQ_Event_Input_1

6421h 2h no yes rw unsigned 8 4h IRQ_Event_Input_2
3h no yes rw unsigned 8 4h IRQ_Event_Input_3
4h no yes rw unsigned 8 4h IRQ_Event Input_4

Die DS-401 definiert die IRQ-Events wie folgt:

Bit No. Interrupt-Trigger Unterstitzt

Upper Limit exceeded -
Input below lower limit -
Input changed by morethan delta X
Input reduced by more than negative delta -
Input increased by more than positive delta -
5.7 reserved for future use -

A WNPEFLO

Beim Auftreten eines Ereignisses werden alle PDOs, in denen das entsprechende Anal og-1nput-Obj ekt
‘gemapped’ ist, gesendet.
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3.2.5 Ermittlung der Interrupt-Quelle Gber Object 6422h

Uber dieses Object kann ermittelt werden, welcher analoge Kanal den Interrupt ausgeldst hat.

Unter Subindex ‘0O’ kann die Anzahl der folgenden lesbaren Parameter gelesen werden. Unter dem
Subindex 1 wird die Interrupt-Quelle zurtickgegeben.

INDEX " 6422h
Name " Interrupt_Source
Sub PDO- Saveto | Access Default Value .
I ndex Index |meppable |EEPROM | Mode Value Range (Configuration 0/1) Name/Description
6420h Oh no no ro unsigned 8 1h number of entries
1h no no ro unsigned 32 none IRQ_Source Bank_1

Die niederwertigen vier Bits sind den vier analogen Eingangskanéen zugeordnet. Ist ein Bit auf ‘1’
gesetzt, so ist bei dem zugeordneten Kanal die Interrupt-Bedingung erfullt.
Die Angabe der Interrupt-Quellen erfolgt akkumulierend, d.h. ist bel einem Kanal die Interrupt-
bedingung bereits erflllt und tritt die Interrupt-Bedingung bei einem weiten Kanal ein, so werden die
Bits beider Kandle auf ‘1’ gesetzt.
Mit jedem L esen des Parameters werden alle Bits auf ‘0’ zuriickgesetzt.

Parameter-Bit 31..4 3 2 1 0
A/D-Kanal- 0..0 A/D IN 4|A/D IN 3|A/DIN 2|A/D IN 1
Zuordnung - = - = - = - =
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3.2.6 Enable/disable der Interrupts tiber Object 6423h

Mit diesem Object kdnnen die Interrupts der analogen Eingangskande gemeinsam freigeschaltet
werden.

INDEX " 6423h
Name " Globa_Interrupt_Enable
Sub | Ppo- | saveto | A Default Vaue .
Index ||~ | meppavle errom | ‘Mode | Value Range (Configuration 0/1) Name/Description
1
6423h| Oh no yes | rw boolean (En atgl) ed) Global_Enable_Interrupts

Parameter-Wert .
[HEX] Interrupt-Freigabe
0 IRQ disable
10 IRQ enable
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3.2.7 Spannungsdifferenz ‘Input-Interrupt-Delta’ der analogen Eingange (Object 6426h)

Mit diesem Object wird fur jeden analogen Eingangskanal die Spannungsdifferenz Input-Interrupt-
DeltaeingestelIt, nach der eine automatische Sendung des Anal ogwertes erfolgen soll. Andert sich der
gemessene Eingangsspannungswert um mehr als diese Differenz bezogen zum zuletzt gesendeten
Mef3wert, wird eine Sendung dieses Wertes initiiert.

Unter Subindex ‘O’ kann die Anzahl der verfligbaren analogen Ausgange gelesen werden. Unter den
Sub-Indizes 1...4 kénnen die Werte fr Input-1nterrupt-Delta Ubergeben werden.

INDEX " 6426h
Name " Input_Interrupt_Delta
Sub PDO- Saveto | Access Default Value -

I ndex Index |mappable |EEPROM | Mode Value Range (Configuration 0/1) Name/Description
Oh no no ro unsigned 8 4h number of entries
1h no | yes | rw unsigned 32 00.40h Delta Input_1

6426h| 2h no yes | rw unsigned 32 00.40h Delta Input_2
3h no yes rw unsigned 32 00.40h Delta Input_3
4h no yes rw unsigned 32 00.40h Delta Input_4

Die Differenzspannungswerte werden wie folgt tbergeben:

Parameter-Bit || 31...16 15 | 14 (13|12|11(10|9 (8|7 |6(|(5|4|3(2|1| O

Differenz- immer auf | .. 14 0
spannungswert || ‘0" setzen Sign MSB 13|12(11|10|9 (8|7 |6 |54 |3|2|1 LS8

Ist ein 8-Bit-A/D-Wandler im Einsatz (im Microcontroller C505C), so sind die Bits 6...0 ohne
Bedeutung, da das L SB des Wandlerwertes hier Bit 7 entspricht.
Ist ein 10-Bit-A/D-Wandler im Einsatz (im Microcontroller C505CA), so sind die Bits 4...0 ohne
Bedeutung, da das L SB des Wandlerwertes hier Bit 5 entspricht.
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Diefolgende Tabelle zeigt die Zuordnung zwischen gewiinschter Spannungsdifferenz und Parameter-

wert:

38

Differenzspannung Parameterwert
8-Bit-Wandler [HEX]
ov 0000 0000
5V-(1LSB) = 4,980V 0000 7F80
Differenzspannung Parameterwert
10-Bit-Wandler [HEX]
ov 0000 0000
5V-(1LSB) = 4,995V 0000 7FEO
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4. Manufacturer Specific Profile Area

4.1 Beschreibung der Parameter des Manufacturer Specific Area

In diesem Kapitel werden die Reglerparameter beschrieben.

4.1.1 Parameter-Uber sicht 2800h - 2802h

Diese Objekte werden von der lokalen Firmware verwendet, um die Regler-Parameter zu speichern und

zu Ubertragen.
Sub PDO- Saveto | Access Default Value ..
Index Value Range . . Name/Description
Index |mappable |EEPROM | Mode g (Configuration 0/1) P
Oh no no const. unsigned 8 1h number of entries
2800 Xcycle,
1h no yes rw unsigned 16 000Ah PWM-resol., Regler-
Zyklus, CANXferMode
Oh no no const unsigned 8 10h number of entries
: Isoll
1h yes no rw unsigned 16 (Xsollwert) aktueller Regler-Sollwert
. list
a1 2h yes no rwr unsigned 16 none aktueller Regler-Istwert
. Idiff
3h yes no rwr unsigned 16 none aktueller Regler-Differenz
. Istell
4h yes no rwr unsigned 16 none aktueller Regler-Stellwert
5h...10h| yes no rw unsigned 16 0 reserved
Oh no no const. unsigned 8 10h number of entries
. Xkpl
1h yes yes rw unsigned 16 0100h K p fiir Regler- Fixed-Point
. Xshyst1
2h yes yes rw unsigned 16 00FFh Hysterese Stellausgang
Xsollwert
3h yes yes rw unsigned 16 FFFFh Default-Sollwert fur
2802 Regler
an | yes | yes | w unsigned 16 13333h Xreg-prid
Regler-Timeout
13h... . outx_mode
16h yes yes rw unsigned 8 0 Mode Ausgang
17h... . t_delayx
20h yes yes rw unsigned 8 0 Delay Ausgang
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4.2 Reglerbeschreibung

Die folgende Abbildung zeigt den Aufbau des lokal programmierten Reglers:

: r out 1
\ 4
>
Idiff Istell
Index 2801,3 Kp (Index 2801,4)
Sollwert ( ) XKkp1
1soll (Index 2802, 1) I— — outs
u
(Index 2801,1) list 1 Y >
(Index 2801,2)
AD_1 ——
Xhystl
" Xsollwert ' (Index 2802,2)
' (Index 2802,3)

Abb 4.2.1: Reglerstruktur

4.2.1 Parameter Xcycle

Der Parameter Xcycle dient zur globalen Einstellung der System-Parameter.

Der Parameter ist wie folgt aufgebaut:

MSB LSB
Bit 15|Bit 14|Bit 13|Bit 12|Bit 11|Bit 10| Bit9 | Bit8 | Bit 7 [ Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bit1 | Bit0
X X X m p p p p r r r r r r r r
keine Daten-| Periodendauer der .
. Zykluszeit des Reglers
Auswertung  |format PWM-Signae y 9
Frrreer.... Zykluszeit des Reglers

Wertebereich: 0...255d
0: Regler disabled
Default-Wert: 10 => 1.5 msec Zykluszeit

T2guus = rrrererrr * 0.15msec [0.15 .. 38.25 mg]
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ppPpPP Auflésung/Periodendauer der PWM-Signale
Werteberich: 0...15d
0: 16-Bit PWM, Tpyioqe = 49.152 msec
Default-Wert: 0

T perioge = 0-7525eC™* 2 (16-pppp)

Bei pppp ungleich O ist nur ein PWM_Betrieb der Kandle 2...4 moglich !

Diefolgende Tabelle zeigt die sich ergebenden Periodenzeiten fir verschiedene Werte

von pppp:
[F)rf)er))(? PWM TPeriode [ms]
0 16-Bit-PWM 49.152
1 15-Bit-PWM 24576
2 14-Bit-PWM 12.288
3 13-Bit-PWM 6.144
4 12-Bit-PWM 3.072
5 11-Bit-PWM 1.536
6 10-Bit-PWM 0.768
7 9-Bit-PWM 0.384
8 8-Bit-PWM 0.192
9 7-Bit-PWM 0.096
A 6-Bit-PWM 0.048
B 5-Bit-PWM 0.024
Die folgenden Parametrierungen sind maoglich, aber durch die
Slew_Rate der Ausgangstreiber nicht sinnvoll, well eine Ver-
zerrung der Signale erfolgen wirde:
C 4-Bit PWM 0.012
D 3-Bit-PWM 0.006
E 2-Bit-PWM 0.003
F 1-Bit-PWM 0.0015

Tabelle 3.4.1: Periodendauer der PWM-Signale

m: Auswahl des PDO-Datenformates zwischen Little-Endian- (Intel) und Big-Endian-
(Motorola) Format.
0: PDO_daten Isb_first (Little-Endian/Intel-Format): geméal’ CanOpen-Spec.
1: PDO_daten msb _first (Big-Endian/Motorola-Format): esd_Mode
Default: O
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4.2.2 Sollwert |soll

Mit Isoll wird der Sollwert des Reglers Ubergeben.

Datenformat: Signed-Integer(16)

Wertebereich:  8000h...0...7FFFh (entspricht -32768d ... 32767d)
fur Sollwerte < O wird der Regler disabled

Default: (Xsollwert)

423 |stwert list

Inlistist der Istwert des Reglers abgelegt.

Datenformat: Signed-Integer(16)

Wertebereich:  0000...7F80h (8-Bit A/D-Wandler)
0000...7FEOh (10-Bit A/D-Wandler)

Default: kein Default-Wert

4.2.4 Regler-Differenz Idiff

In 1diff ist die Regler-Differenz abgel egt:
Idiff = Isoll-list
Datenformat: Signed-Integer(16)
Wertebereich: ~ 8000h...0...7FFFh
Default: kein Default-Wert

4.2.5 Selgrofie Istell

InIstell ist die Stellgrof3e des Reglers abgel egt:
Istell = Xkpl*Idiff

Datenformat: Signed-Integer(16)

Wertebereich:  8000h ... O ... 7FFFh
Uberschreitet das Produkt den gliltigen Wertebereich, so wird die StellgroRe auf
+/-Max begrenzt.

Default: kein Default-Wert
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4.2.6 Proportional-K oeffizient Xkpl

Mit Xkpl wird der Proportional-K oeffizient des Reglers tbergeben.
Datenformat: Signed-Fixed-Point(16)
Vaue-Float = Xkpl/ 256 (High-Byte wird bei der Umrechnung in Dezimalzahl als
Zahl vor dem Kommaund Low-Byte als Zahl nach dem Komma ausgewertet.)
Wertebereich:  8001h...0...7FFFh

Default: 0100h => 1.00000

Xkpl Xkpl
[hex] [deZ]
80.01h -127.99609
FF.FFh -0.00391
00.00h 0.00000
00.01h 0.00391
00.02h 0.00781
00.FFh 0.99609
01.00h 1.00000 (Default)
7TF.FFh 127.99609

Tabelle 4.4.1: Xkpl-Umrechnung

4.2.7 Hysterese Xshystl

Mit Xshystl wird die Hysterese fir das Setzen der Ausgénge Ubergeben (3-Punkt Regler mit
Hysterese).
Datenformat: Signed-Integer(16)
Wertebereich:  0000...7FFFh
Bedingung zum Setzen der Reglerausgange (siehe auch graphische Darstellung in
Abbildung auf Seite 40):
Outl = (Outl AND (Istell > 0) ) OR (NOT(Outl) AND (Istell > Xshyst1))
Out2 = (Out2 AND (Istell < 0) ) OR (NOT(Out2) AND (Istell < -Xshyst1))
Default: OOFF >> 1 LSB (8-Bit-A/D-Wandler) Hysterese
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4.2.8 Sollwert Xsollwert
Mit Xsollwert wird der Default-Sollwert des Reglers tibergeben.

Nach einem RESET wird immer Xsollwert nach |soll Ubertragen. Bei Xsollwert <Qist aso der Regler
nach RESET abgeschaltet.

Datenformat: Signed-Integer(16)
Wertebereich:  8000h ... O ... 7FFFh
Default: FFFFh => Regler disabled

4.2.9 Regler-Timeout Xreg-prid

Xreg-prldist das parametrierbare Regler-Timeout nach Erreichen des Sollwertes. (Gliltig ab Software-
Version b)

Um die Beanspruchung des Relais zu minimieren,wird der Regler nach Erreichen des Sollwertes
ausgeschaltet.

Datenformat: Unsigned-Integer

Wertebereich:  0000h...FFFFh

Einheit: 150 Z¢/Bit

Default: 13333h (entspricht 2sec.)

4.2.10 Ver zbger ung des Ausgangssignals (outx_mode, t_delayx)

Die Variablen outx_mode und t_delayx verzogern das Ausgangssignal

outx_mode
(1..8)
¢ outx_mode
0,1...8
out 1I—P»{1 ©0.1..8)
out 2—P»2 P_Edge
Out 3—P»{3 Delay —
. - —p ultiplexer
out4—P»4  Multi- —l (1.?.8)
n1—Fs Plexer N_Edge Funktion
In2 —»{6 ) > @
In3—P»{7 Digital Output
In4 —P»8 T | I
t_delayx User-Bit
(6411h)

Abb.4.2.10: Funktion der Firmware
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Out 2

P_Edge :—l

N_Edge

Out 1

| t_delayx

| t_delayx

Time

Abb.4.2.11: Verzbgerung des Ausgangssignals durch t-delayx
(Beispiel: Ausgangssignal Out2 wird verzogert auf Outl ausgegeben)

4.2.10.1 Ausgangs-M ode outx_mode

Datenformat: Unsigned-Integer (8)
Wertebereich: 01,...8
Default: 0

outx_mode | Funktion

keine Verzogerung

Out 1
Out 2
Out 3
Out4

Inl
In2
In3
In4

co~NOO1 | dWNE |O

4.2.10.2 Ausgangs-Ver zbgerung t_delayx

Datenformat: Unsigned-Integer (16)

Wertebereich: 0000h...FFFFh
Einheit ms
Default: 0
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5. PDO-Belegung

Das Modul belegt bei Auslieferung die im folgenden angegebenen PDOs. Die Node-ID wird tber
Kodierschalter-K ontakte 1...3, bzw. tGber die Lotbriicken LB191..LB193 eingestellt (in der Default-
Konfiguration O ist die Node-ID bel Auslieferung auf ‘6’ eingestellt).

5.1 Default-K onfiguration O

Allefolgenden Angaben sind nur fir die Default-K onfiguration O guiltig. Diese Konfiguration ist aktiv,
wenn die Kodierschalter-K ontakte 7 und 8 und die L 6tbriicken LB197 und LB198 offen sind.

CAN-Identifier Lange Ubertragungsrichtung
200h + Node-1D 4 Bytes .

zur CAN-Mini-ADI4/D0O4 (Rx/Empfangs-PDO)
300h + Node-1D 8 Bytes
400h + Node-1D - disabled, no mapping
500h + Node-1D - disabled, no mapping
180h + Node-1D 4 Bytes .

von CAN-Mini-ADI4/DO4 (Tx/Sende-PDO)

280h + Node-1D 8 Bytes
380h + Node-ID - disabled, no mapping
480h + Node-ID - disabled, no mapping

Die acht Datenbytes der Rx-PDOs sind wie folgt belegt (mit Node-I1D = 6):

Datenbytes
Rx-PDO
1 2 3 4 5 6 7 8
Analog Out 3 1*)[ Analog Out 4 1*)| keine Auswertung | keine Auswertung
206h
LSB MSB LSB MSB LSB MSB LSB MSB
! Regler-Default- 5 Regler-Hysterese
2061 Regler-Sollwert Isol Sollwert Xsol lwert Regler-Kp Xkpl Stellausgang Xshyst1
LSB MSB LSB MSB LSB MSB LSB MSB
keine Auswertung | keine Auswertung | keine Auswertung | keine Auswertung
406h
LSB MSB LSB MSB LSB MSB LSB MSB
keine Auswertung | keine Auswertung | keine Auswertung | keine Auswertung
506h
LSB MSB LSB MSB LSB MSB LSB MSB
1*)... dieanalogen Ausgange werden as digitale Ausgange gesetzt.
Das Datenformat ist jewells ‘Signed-16', ‘Little-Endian’ (Parameter Xcycle, m=0).
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Die acht Datenbytes der Tx-PDOs sind wie folgt belegt:

T%.PDO Datenbytes
1 2 3 4 5 6 7 8
186h Anaog_In_2 Anaog In_3 keine Sendung keine Sendung
LSB MSB LSB MSB LSB MSB LSB MSB
o Regler-Sollwert Isoll Regl eTi-;stwert Regl erl-dDigferenz Regl erl-;te?: lgrofle
LSB MSB LSB MSB LSB MSB LSB MSB
386h keine Sendung keine Sendung keine Sendung keine Sendung
LSB MSB LSB MSB LSB MSB LSB MSB
A86h keine Sendung keine Sendung keine Sendung keine Sendung
LSB MSB LSB MSB LSB MSB LSB MSB

5.2 Default-Konfiguration 1

Allefolgenden Angaben sind nur fir die Default-K onfiguration 1 giiltig. Diese Konfiguration ist aktiv,
wenn die Kodierschalter-Kontakte 7 und 8 und die L 6tbriicken LB197 und LB198 offen sind.

CAN-Identifier Lange Ubertragungsrichtung
200h + Node-1D 8 Bytes | zur CAN-Mini-ADI14/D0O4 (Rx/Empfangs-PDO)
300h + Node-ID - disabled, no mapping
400h + Node-ID - disabled, no mapping
500h + Node-ID - disabled, no mapping
180h + Node-1D 8 Bytes .
von CAN-Mini-ADI4/DO4 (Tx/Sende-PDO)
280h + Node-1D 1 Byte
380h + Node-ID - disabled, no mapping
480h + Node-ID - disabled, no mapping
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Die acht Datenbytes der Rx-PDOs sind wie folgt belegt (mit Node-1D = 6):

Datenbytes
Rx-PDO
1 2 3 4 5 6 7 8
Analog Out 1 1) Analog Out 2 1*)[ Analog Out 3 1*)| Analog Out 4 1*)
20en LSB MSB LSB MSB LSB MSB LSB MSB
keine Auswertung | keine Auswertung | keine Auswertung | keine Auswertung
3000 LSB MSB LSB MSB LSB MSB LSB MSB
keine Auswertung | keine Auswertung | keine Auswertung | keine Auswertung
A0on LSB MSB LSB MSB LSB MSB LSB MSB
keine Auswertung | keine Auswertung | keine Auswertung | keine Auswertung
>0en LSB MSB LSB MSB LSB MSB LSB MSB

1*)...  dieanalogen Ausgange werden as digitale Ausgange gesetzt.
Das Datenformat ist jeweils ‘ Signed-16’, ‘ Little-Endian’ (Parameter Xcycle, m=0)

Die acht Datenbytes der Tx-PDOs sind wie folgt belegt:

T%.PDO Datenbytes

1 2 3 4 5 6 7 8

186h Anaog In_1 Anaog_In_2 Anaog In_3 Anaog In_ 4
LSB MSB LSB MSB LSB MSB LSB MSB

286h D:?Eil— S(la(r%rlﬁg keine Sendung keine Sendung keine Sendung
LSB MSB LSB MSB LSB MSB LSB MSB

386h keine Sendung keine Sendung keine Sendung keine Sendung
LSB MSB LSB MSB LSB MSB LSB MSB

A86h keine Sendung keine Sendung keine Sendung keine Sendung
LSB MSB LSB MSB LSB MSB LSB MSB
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6. Schnellstart

6.1 Konfiguration fur den Einsatzim CANopen-Netzwer k

Fir einen schnellen Start mit der einfachsten Konfiguration sind zunéchst die folgenden Schritte nétig:

gewunscht: Modul-Nr. mit Kodierschalter
in Frontplatte (bzw. L 6tbricken) setzen

Ausfihrung LED-Zustand
1. CAN-Verdrahtung aufbauen (Abschltsse | aleaus
nicht vergessen!)
2. Sofern Default-Einstellung nicht aleaus
gewinscht: Baudrate mit Kodierschalter
in Frontplatte (bzw. L 6tbricken) setzen
3. Sofern Default-Einstellung nicht aleaus

4. Modul einschalten (sofern nicht unter 2.
oder 3. erfolgt)
(= Versorgungsspannung anlegen)

Solange sich das Modul im Zustand pre-
operational befindet, wird dies durch Blinken
der LEDs angezeigt (‘Run’ blinkt griin, ‘CAN-
Error’ rot).

Die Input/Output-LEDs zeigen Status der
Kodierschalter-Bits 1...4 an.

5. Beginn der Kommunikation auf dem
CAN-Bus gemal3 der folgenden Tabelle
(siehe Seite 52)
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Zub:

Jetzt mussen folgende Frames Ubertragen werden (Beispiel-Anwendung):

Datenrichtung RTR-| Dat Daten
Nr. [ Y SAT" | 1dentifier B | P2 el ..data8 Bemerkung
it | Lange
Modul betrachtet [hex]
0 Tx oX706 | O 1 |oo ADI4/DO4 meldet sich an
1 Rx 0x000 0 2 0100 Startkommando an alle
ADI4/D0O4 fordert Setzen der
2 Tx 0x206 1 0 - Analogwerte an
3|  Tx ox306 | 1 | 0 |- Redlomorta o 1 Setzen de
Regler-Sollwert wird auf ‘0’
4 RX 0x306 | 0 4 | 00000000 e
5| Rx x86 | 1| 0 |- Rt 6 auetien
6 Tx ox286 | 0 8 | 000000 0000000000 ng;’r’fvg‘t‘:mdet aktuelle
Regler-Sollwert wird auf
7 RX 0x306 | 0 4 00010000 01000 ottt
8| Rx ox86 | 1| 0 |- Rt 6 auetien
9 Tx ox286 | 0 8 | 0001 000000010000 ng;’r’fvg‘t‘:mdet aktuelle
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6.2 Tabelle der wichtigsten Identifier und Nachrichten fir CANopen

CAN-Identifier

Daten

[HEX] Bezeichnung| Lange [HEX] Bemerkungen
0 NMT 2 02 xx Modul geht in Zustand stopped
Start (Modul geht in Zustand
0 NMT 2 01 xx operational)
0 NMT 5 80 xx Modul geht in Zustand
preoper ational
0 NMT 5 81 xx E/lfileN-Mml-ADWDOLL
Reset Communication (hier gleiche
0 NMT 2 82xx Funktion wie 81xx)
700h + Node-ID NMT 8Bytes | Identifier ggﬂegesrr%f)omm' |dentifier
Quittierung der Kommunikations-
580h + Node-ID SDO 8 Bytes Parameter |parameter von CAN-Mini-
ADI4/DO4 (Tx)
Ubertragung der Kommunikations-
600h + Node-1D SDO 8 Bytes Parameter |parameter zur CAN-Mini-
ADI4/D0O4 (Rx)
200h + Node-ID | Rx_PDO_1
300h + Node-ID RX_PDO_Z zur CAN-Mini-ADI14/DO4
0..8 Bytes | Nutzdaten
400h + Node-ID | Rx_PDO_3 (Rx/Empfangs-PDO)
500h + Node-ID | Rx_PDO _4
180h + Node-ID | Tx PDO_1
280h + Node'ID | Tx_PDO_2 von CAN-Mini-ADI4/DO4
0..8 Bytes | Nutzdaten Tx/Sende-PDO
380h + Node-ID | Tx_PDO 3 (Tx/Sende-PDO)
480h + Node-ID | Tx_PDO 4

xX = Node-1D

Node-ID. = 1...7Fh (Default bel Konfiguration O: Node-ID = 6)
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