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© 2015 esd electronic system design gmbH, Hannover

esd electronic system design gmbH
Vahrenwalder Str. 207
30165 Hannover

Tel.: 0511/372 98-0
FAX : 0511/372 98-68
E-Mail: info@esd.eu

Internet: www.esd.eu

Trademark-Hinweise

CiA® und CANopefisind eingetragene Gemeinschaftsmarken des CAN iondation e.V.
Alle anderen hier aufgefiihrten Markenzeichen, Pkbdhmen, Firmennamen und Firmenlogos sind Eigedsijeweiligen
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Sicherheitshinweise

¢ Bitte beachten Sie im Umgang mit dem CAN-CBX-Modid folgenden Sicherheitshinweise und lesen Sigedie
Handbuch aufmerksam durch, um Schaden am CAN-CBXt\ond Verletzungen zu vermeiden.

* Das CAN-CBX-Modul darf nicht geodffnet werden.

* Das Gerat muss vor der Inbetriebnahme fest morstiént

¢ Lassen Sie keine Flissigkeiten in das CAN-CBX-Maglotringen, da sonst elektrische Schlage oderd€htisse
die Folge sein koénnen.

* Schitzen Sie das CAN-CBX-Modul vor Feuchtigkeit iahmpfen.

e Schitzen Sie das CAN-CBX-Modul vor Std3en und \ibreen.

¢ Das CAN-CBX-Modul wird mdglicherweise wahrend desmalen Betriebs warm. Achten Sie stets auf
ausreichende Luftzufuhr, damit die Warme abgefiderden kann.

¢ Betreiben Sie das CAN-CBX-Modul nicht in unmittelbaNahe von Warmequellen und setzen Sie es keiner
unnétigen Warmestrahlung aus. Die zulassige Umgggtemperatur ist in den technischen Daten festgeleg

* Verwenden Sie keine beschadigten Leitungen firAtethluss des CAN-CBX-Moduls und beachten Sie die
Verdrahtungshinweise zum CAN-Bus am Ende diesesiblashs.

* Bei Beschadigungen am Gerét, die die Sicherheiefien kdnnten, miissen unverziglich geeignete Mafdea
getroffen werden, die eine Gefahrdung von MenschmehHaus- und Nutztieren sowie Gitern verhindern.

¢ Mit der Einrichtung verbundene Stromkreise mussegeg gefahrliche Spannungen ausreichend geschiiizt s
(SELV nach EN 60950-1).

¢ Das CAN-CBX-Modul darf nur an Versorgungsstromkeeibetrieben werden, die beriihrungssicher sind\NEinteil,
welches eine Schutzkleinspannung (SELV oder PEl&¢hrEN 60950-1 zur Verfligung stellt, erfiillt di@singung.

Konformitat
Das CAN-CBX-COM2 ist ein industrielles Produkt uedfllt die in der Konformitatserklarung am Endeeshs
Handbuchs angegebenen EU-Richtlinien und NormefeBAV fir industrielle Umgebungen.

Warnung: In Wohnbereich, Geschéfts- und Gewerbebereicheneskieinbetrieben kann das CAN-CBX-COM2
Funkstérungen verursachen. In diesem Fall istfesdarlich, dass der Anwender angemessene MalRnahmen
ergreift.

Qualifiziertes Personal

Diese Dokumentation wendet sich ausschlielichuagebildetes Fachpersonal der Steuer- und Autaevatigystechnik.
Die Installation und Inbetriebnahme des Produkt$ dar von qualifiziertem Personal vorgenommen weerddas
berechtigt ist, Gerate, Systeme und Stromkreisédf§esten Standards der Sicherheitstechnik in Betuefehmen.

BestimmungsgemalRer Gebrauch

Die bestimmungsgemalRe Verwendung ist der EinsatddpAn Modul mit zwei seriellen Schnittstellen . Diarsteller
haftet nicht fir Schéaden, die durch unsachgemaféngach, nicht bestimmungsgemélie Verwendung odieige von
Nichtbeachtung der Sicherheitshinweise und Warnuwgeursacht werden.

e Das CAN-CBX-COMz2 ist nur fur die Anwendung in gelxdsenen Raumen vorgesehen.

e Das CAN-CBX-COM2 darf nicht in explosionsgefahrdeRereichen und Zonen fiir Gase und Staube sowie in
explosivstoffgefahrdeten Bereichen eingesetzt werde

e Der Einsatz zu medizinischen Zwecken ist nicht g=ii

Wartungshinweis
Innerhalb und auRRerhalb des CAN-CBX-COM2 befindeh keine vom Anwender zu wartenden KomponentetterJe
Eingriff in das Gerat durch nicht von esd autorigid®ersonen fiihrt zum Verlust aller Garantiearcdpeil

Umwelthinweis
Auf Dauer unbrauchbar gewordene Geréte sind irgge&r Weise zu entsorgen oder dem Hersteller msoEgung zu
Ubergeben. Bitte leisten auch Sie Ihren Beitrag 3ghutz unserer Umwelt.
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Darstellungskonventionen

In diesem Handbuch werden die folgenden Darsteiarmyir Unterscheidung und Hervorhebung
der aufgelisteten Programmbestandteile verwendet.

Darstellung von Beispiel

Datei- und Pfadname /dev/ null or <stdio.h>
Funktionsnamen open()

Konstanten NUL L

Datentypen ui nt 32_t

Variablennamen Count

Das Dokument enthalt die folgenden Textboxen unhtige Informationen und Warn- und
Gefahrenhinweise hervorzuheben.

-

Achtung:
Warn- und Gefahrenhinweise, die sie zu ihrer pdid@en Sicherheit sowie zu
Vermeidung von Sachschaden beachten mussen.

Hinweis:
Hinweise enthalten wichtige oder nitzliche Inforioaén.

Zahlendarstellung
Alle Zahlenangaben in diesem Dokument sind Dezialdén, sofern nicht anders angegeben.

Hexadezimalzahlen sind mit einem angehangtiargestellt. Zum Beispiel, wird 42 hexadezimal
als 2A, dargestellt.

Seite 8 von 125 Handbuch * Dok.-Nr.: C.3055.20 / Rev. 1.3 CAN-CBX-COM2



Ubersicht | ¢

1. Ubersicht

1.1 Beschreibung des Moduls

galvanische Trennung Kodierschalter

____________________________

— | =
CAN-Stecker @ CAN Baud Rate

MC1,5/5-GF3,81 Physical Didi CAN
' gital N
= oan K= (9E K> —

Layer

CANopen Node-ID

|
+5V=
DC/DC-
Wandler

ncwZro

RS-485 Interface
RS-422 Interface
RS-232 Interface

InRailBus-Stecker
fiir CAN-CBX-TBUS K )
_________________________ Microcontroller
LPC2119

Power-Stecker
MSTBO 2,5/4-G1L-KMGY Spannungs-
> versorgung
24 V(DC)

Serielle Schnittstelle
Mini-COMBICON
Stecker

) COM Add-On Serielle Schnittstelle
#Zﬁ'v S‘Zﬁv’ Plug-In Mini-COMBICON

Stecker

COM , | Add-On
Plug-In

Abb. 1: Blockschaltbild des CAN-CBX-COM2-Modul

Das Modul CAN-CBX-COMz2 ist ein CANop&mModul, das es erméglicht die Kommunikation zweier
serieller Schnittstellen in ein CANopen Netzwerkimiegrieren.

In der Grundversion sind zwei RS232-Treiber bedgtiick

Die serielle Schnittstelle COM B laf3t sich tber Add-Platinen (Piggybacks) als RS232-, RS422-,
RS485- oder TTY-Interface konfigurieren.

Als CBX-Modul kann das CAN-CBX-COM?2 als einzelne®dlil betrieben oder an den InRailBus
angeschlossen werden.

Das CAN-CBX-COM2-Modul verfugt tiber einen ARMRicrocontroller, der als Controller fiir die
seriellen Schnittstellen und den CAN-Bus arbeil@e CAN-Daten werden im lokalen SRAM
zwischengespeichert. Die Firmware wird im Flashedielm. Zur Speicherung von Parametern dient ein
serielles EEPROM.

Die Versorgungsspannung und der CAN-Bus-Anschlessien entweder tiber den in die Hutschiene
integrierten InRailBus-Verbinder oder Uber sepa&itxker zugefuhrt.

Die nach ISO 11898-2 ausgelegte CAN-Schnittstelid gestattet eine maximale Datenubertra-
gungsrate von 1 MBit/s. Das CAN-Interface ist duathen digitalen Datenkoppler und DC/DC-
Wandler galvanisch getrennt.

Die CANopen Knotennummer und die CAN-Bitrate konrer drei auf3en liegende Drehschalter
eingestellt werden. Die Firmware unterstiitzt CANogeman CiA& 301 [1].
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Schnellstart

2. Schnelle Inbetriebnahme

Schritt Aktion S'e.h €
Seite
Bevor Sie mit der Inbetriebnahme beginnen lesen Siie
Sicherheitshinweise am Anfang des Handbuches sordjig! 4
Beachten Sie auch die Kapitel: “Einbau und Verdrahting des 29
Moduls” sowie “Korrekte Verdrahtung galvanisch getrennter CAN- 37’
Netze”!
1 Montieren und verdrahten Sie das CAN-CBX-COM2-Modul 12
(Spannungsversorgung, CAN-Bus, Serielle Schnitestgl
Beachten Sie beim Anschluss des CAN-Bus bitte, das€AN-Bus an
beiden Enden abgeschlossen werden muss.
5 esd bietet hierzu T-Stiicke und Terminatoren an.@®N-GND-Signal ist )
aulRerdem an genau einem Punkt im CAN-Netz zu erden.
Ein CAN-Teilnehmer, dessen CAN-Interface nicht gaigch getrennt ist,
ist mit einer Erdung des CAN-GND gleichzusetzen.
Einstellen der Baudrate (Nur wenn eine andereial®dfault-Einstellung
gewdinscht wird.)
3 Die Default-Bitrate betragt 1 MBit/s. Die Bitratatn tGiber den 18
Kodierschalter BAUD, wie im Kapitel: “Einstellunged CAN-Bitrate tber
den Kodierschalter” beschrieben, gesetzt werden.
Einstellen der Modul-Nummer (Node-ID).
4 Die Node-ID wird mit den Kodierschaltern LOW undGH, gesetzt. Sie 17
darf Werte zwischen 1 und 127 (01zy&nnehmen.
5 Legen sie die Versorgungsspannung an -
Modul starten mit NMT-Start Kommando
CAN-Identifier Len Data
0
6 (Node-ID, -
0 2 Byte 1 0 =alle
Module
starten)
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Schnellstart

Schritt Aktion Sle.h €
Seite
Daten CAN -> seriell senden
CAN-Identifier Len Data
...8 Byte Nutzdaten
7 200, + Node-ID 8 Byte COM A i
...8 Byte Nutzdaten
400, + Node-ID 8 Byte COM B
Daten seriell -> CAN empfangen
CAN-Identifier Len Data
...8 Byte Nutzdaten
8 180, + Node-ID 8 Byte COM A i
380 + Node-ID 8 Byte ...8 Byte Nutzdaten

COM B

CAN-CBX-COM2

Handbuch ¢ Dok.-Nr.: C.3055.20 / Rev. 1.3
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%@ Hardware-Installation

3. Hardware-Installation

3.1 Anschlussplan

COM A
Serielle
Schnittstelle 1

COMB
Serielle
Schnittstelle 2

Kodierschalter
High, Low, Baud

CAN
CAN-Interface e
G: ... CAN_GND ;
L:.. CAN L o
Sh:..  Shield o
H:.. CAN_H g
o
24V 5

Spannungsversorgung

M:... GND

P:... +24V L Funktionserdekontakt (FE)

InRailBus
CAN und Spannungsversorgung
Uber TBUS-Stecker

Abb. 2: Spannungsversorgungs- und CAN-Anschluss des CAXN-CBM2-Moduls

Hinweis:

Hinweise zum Leiteranschluss/Leiterquerschnitt entnen Sie bitte Seite 36.
Die Signalbelegungen der Steckverbinder sind ireltabbscher Form ab Seite 26
abgedruckt.
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Hardware-Installation %

E (LED rot): CAN Error

S (LED grin): CANopen Status
M (LED rot): Error

V (LED grun): Power

3.2 LED-Anzeigen

COM A
Serielle
Schnittstelle 1

COMB
Serielle
Schnittstelle 2

A (LED gelb): COM A, Activity Tx .
R (LED gelb): COM A, Activity Rx
B (LED gelb): COM B, Activity Tx
G (LED gelb): COM B, Activity Rx

Abb. 3: Position der LEDs in der Frontplatte

Das CAN-CBX-COM2-Modul verfligt tber vier Status-LEDnd vier Activity-LEDs.

3.2.1 Blinkzustande der Activity-LEDs

LED Funktion Farbe|| Zustand Bedeutung

A COM A, gelb aus CAN-CBX-COM2 sendet keine Daten auf COM A
Activity Tx blinken || CAN-CBX-COM2 sendet Daten auf COM A

R co|\/| A, gelb aus CAN-CBX-COM2 empfangt keine Daten auf COM A
Activity Rx blinken || CAN-CBX-COM2 empfangt Daten auf COM A

B COM B, gelb aus CAN-CBX-COM2 sendet keine Daten auf COM B
Activity Tx blinken || CAN-CBX-COM2 sendet Daten auf COM B

G co|v| B, gelb aus CAN-CBX-COM2 empfangt keine Daten auf COM B
Activity Rx blinken || CAN-CBX-COM2 empfangt Daten auf COM B

Tabelle 2: Anzeigefunktion der Activity-LEDs
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Hardware-Installation

3.2.2 Blinkzustande der Status-LEDs
Die Bezeichnung der Blinkzustande der einzelnetuStaEDs ist in Anlehnung an die von der CiA
empfohlenen Bezeichnungen [3] gewé&hlt. Die Bedeytder Blinkzustande ist in den folgenden
Kapiteln beschrieben. Es gibt prinzipiell 8 Blinlstéinde, die die Status-LEDs annehmen kénnen:

Blinkzustand Anzeige
an LED an
aus LED aus
Blinken LED blinkt mit 2,5 Hz
Flackern LED flackert mit 10 Hz
1 Blitz LED 200 ms an, 1400 ms aus
2 Blitze LED 200 ms an, 200 ms aus, 200 ms an, b@®aus
3 Blitze LED 2x (200 ms an, 200 ms aus) + 1x (2@0am, 1000 ms aus
4 Blitze LED 3x (200 ms an, 200 ms aus) + 1x (2@0am, 1000 ms aus

Tabelle 3: Anzeigefunktion der Status-LEDs

Hinweis:
m Rote und grine LEDs werden entsprechend der CANdppezifikation [3]
grundsatzlich gegenphasig angesteuert.
Bei bestimmten Blinkzustanden kann es bei gleiciyazi Betrachtung aller LEDs Z
einer Fehlinterpretation von Blinkzustanden nebeaailerliegender LEDs kommen.
wird daher ggf. empfohlen die Blinkzustidnde nebeareilerliegender LEDs einzeln

betrachten, indem die anderen LEDs verdeckt werden.

3.2.3 Bedeutung der CAN-Error-LED

LED-Kennung

Anzeigefunktion

Auf- Name Farbg Blinkzustan Bedeutung
druck
aus kein Fehler
1 Blitz CAN-Controller ist inError Active
CAN-Controller istBus Off
(oder Kodierschalterposition ID-node > 7Fh bein
an . : , . .
E CAN-Error rot einschalten; siehe '‘Besondere Blinkzustande' ay
Seite 16)
Heartbeat- oder Nodeguard-Fehler aufgetreten.
2 Blitze Die LED geht automatisch in einen anderen Sta

Uber, wenn wieder Nodeguard/Heartbeat-Messa

=1

tus
lges

empfangen werden.

Tabelle 4: Anzeigefunktion der roten CANopen Error-LED
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3.2.4 Bedeutung der CANopen-Status-LED

LED-Kennung || Anzeigefunktion

Auf- Name Farbg Blinkzustan Bedeutung

druck
Blinken Preoperational

an Operational
S Cglt\lafipgn- griin 1 Blitz Stopped
u Modul ist im Bootloader-Mode
3 Blitze (oder Kodierschalterposition ID-Node > 7Fh beim
Einschalten; siehe Seite 16)

Tabelle 5: Anzeigefunktion der CANopen Status-LED

3.2.5 Bedeutung der Error-LED

LED-Kennung Anzeigefunktion
Auf- Name Farbe BIinkzustanIIi Bedeutung
druck
aus kein Fehler
CAN Overrun Error
an Die Sample-Rate ist so hoch eingestellt, dass die
Firmware nicht in der Lage ist, alle Daten auf dem
CAN-Bus zu senden.
Internal Software Error
M Error rot 2B . , _—
- gespeicherte Daten hatten eine ungtiltige
2 Blitze Checksumme und Default-Werte wurden geladen
- interner Watchdog hat ausgelost
- Blinkzustand bleibt, bis das Modul einen Reset
durchfuhrt oder ein Fehler an den Ausgéngen
auftritt.
Blinken Sendedaten fehlerhaft

Tabelle 6: Anzeigefunktion der Error-LED
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3.2.6 Bedeutung der Power-LED

LED-Kennung ||

Anzeigefunktion

(;Auf- Name Farb Zustand Bedeutung
ruck
keine Versorgungsspannung oder Modul ist
aus Bootloader-Modus (ID = 0), dieser Zustand
Vv Power grin wird durch die CANopen-Status-LED angeze
(3 Blitze)
an Versorgungsspannung liegt an

Tabelle 7: Anzeigefunktion der Power-LED

3.2.7 Besondere Blinkzustande

Fur die folgenden Blinkzustande werden zwei StafeBs gemeinsam ausgewertet:

LED-Anzeige

Bedeutung

- rote CAN-Error-LED: an
und
- CANopen-Status-LED: 3 Blitze

Ungultige Node-ID:
Die Kodierschalter fur die Node-ID stehen
auf einer ungultigen ID, das Modul wird
angehalten.

Tabelle 8: Besondere Blinkzustande

3.2.8 Zuordnung der LED-Bezeichnung zur Bezeichnungn Schaltplan

gsﬁlegggug%&lg Bezeichnung im Schaltplah*
E LED240A
S LED240B
M LED240C
\% LED240D
A LED320A
R LED320B
B LED320C
G LED320D

*1 Der Schaltplan ist nicht Bestandteil dieses Haetibu

m

gt
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3.3 Kodierschalter

Abb. 4: Position der Kodierschalter

D
w

Achtung!

A Die Auswertung der Kodierschalter durch die Firmsvarfolgt beim Einschalten de
Moduls. Anderungen der Einstellungen missen daler dem Einschalten
durchgefihrt werden, da Anderungen wahrend deseBes keine Auswirkunge
haben.

Auch nach einem CANopen NMT-Reset werden die Elilostgen erneut eingelesen.

>

=)

3.3.1 Einstellung der Node-ID Uber die Kodierscha#ir Low und High

Der Adress-Bereich des CAN-CBX-Moduls dg#zimalvon 1 bis 127 bzwhexadezimavon 01 bis
7F, einstellbar.

Der KodierschalteHIGH dient zur Einstellung der 3 hoherwertigen Bitshitvertiges Nibble), der
Kodierschaltet OW zur Einstellung der 4 niederwertigen Bits.

Hinweis:
Die folgenden Einstellungen sollten vermieden werde

- Einstellungen der Kodierschalter héher alsfdRren zu Fehlermeldungen, die rote
CAN-Error-LED leuchtet dauerhatft.

- Bei Einstellung der Kodierschalter auf,@findet sich das Modul im
Bootlader-Modus.
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3.3.2 Einstellung der CAN-Bitrate tiber den Kodiersbalter Baud

Die CAN-Bitrate wird mit dem Kodierschalt&aud eingestellt.

Uber den Kodierschalter konnen Werte vQibid F, eingestellt werden. Die Einstellung der Bitrate
erfolgt entsprechend der folgenden Tabelle:

Kodierschalter- Bitrate
Stellung [kBit/s]
0 100C
1 666,6
2 50C
3 333,3
4 25C
5 16¢€
6 12t
7 10C
8 66,6
9 50
An 33,3
B, 20
C, 125
D, 10
E, 80C
F, 83,3*2
*2 ab FW 1.02

Tabelle 9:Index der Bitrate

3.3.3 Zuordnung der Kodierschalterbezeichnung zur Bzeichnung im Schaltplan

Bezeichnung auf Bezeichnung im
CAN-CBX-COM?2 Schaltplan®
Baud SW401
Low SW400
High SW402

*3 Der Schaltplan ist nicht Bestandteil dieses Haetibu
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4. Technische Daten

4.1 Allgemeine technische Daten

Nennspannung: 24 V/IDC
Versorgungsspannung Eingangsspannungsbereich: 24V +20%
Stromaufnahme (24 V, 2Z@€): 30 mA

24V (4-pol. Leiterplattensteckverbinder) - 24V-
Spannungsversorgung

COM A (7-pol. Leiterplattensteckverbinder, X300)
- Serielle Schnittstelle 1

COM B (7-pol. Leiterplattensteckverbinder, X310)
- Serielle Schnittstelle 2

Steckverbinder

CAN (5-pol. Leiterplattensteckverbinder, X400)
- CAN-Schnittstelle

InRailBus (5-pol. TBUS-Verbinder, Phoenix Contac,3q) - CAN-
Schnittstelle und Spannungsversorgung tber InRailBu

Nur fur werkseitige Test und Programmierzweckeefim}:
X220 (10-pol. Buchsenleiste)

Temperaturbereich @C ... +60°C Umgebungstemperatur

IP-Schutzklasse IP20

Verschmutzungsgrad maximal zulassig nach DIN EN &12:3vVerschmutzungsgrad 2

Gehause Kunststoffgehause fir Tragschienenmontag8/RS DIN EN 60715
Luftfeuchtigkeit max. 90%, nicht kondensierend
Breite: 22,5 mm, H6he: 99 mm, Tiefe: 114.5 mm
Abmessungen
(ohne Stecker)
Gewicht ca.135¢g

Tabelle 10: Allgemeine Daten des Moduls
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4.2 CPU
CPU 32-BitpC LPC2119FBD64
RAM 16 kByte integriert
Flash 128 kByte integriert
EEPROM 4 kByte

4.3 CAN-Schnittstelle

Tabelle 11: Microcontroller

Anzahl

1

Anschluss

5-pol. Leiterplattensteckverbinder
oder Uber TBUS-Verbinder (InRailBus)

CAN-Controller

im LPC2119 integriert, ISO 11898-1

Galvanische Trennung des
CAN-Interfaces gegenuber def
anderen Baugruppen

-

Isolationsspannung U =500 V
(= Steh-StoRRspannung gemaf DIN EN 60664-1)

Physical CAN Layer

Physical Layer gemaR ISO 11898-2, Ubertragungsrate
programmierbar von 10 kBit/s bis 1 MBit/s

Busabschluss

Abschlusswiderstand ist bei Bedarfredezuschlielfen.

Tabel

le 12: Daten der CAN-Schnittstelle

Seite 20 von 125 Handbuch * Dok.-Nr.: C.3055.20 / Rev. 1.3 CAN-CBX-COM2




Technische Daten | ===

4.4 Serielle Schnittstellen

Anzahl der seriellen

Schnittstellen zwei unabhangig konfigurierbare serielle Schnilfiste

Galvanische Trennung keine

Standard: - CAN-CBX-COM2 2x RS232 (Hardware-
Handshake)(esd-Bestell-Nr: C.3055.02)

Interface - CAN-CBX-COM2 1x RS232 1x RS485
(esd-Bestell-Nr: C.3055.03)

Optionen: RS422, RS485, TTY-aktiv/passiv

RS232: bis zu 115,2 kBit/s
RS422: bis zu 115,2 kBit/s

Bitraten RS485.  bis zu 115,2 kBit/s

TTY: bis zu 38,4 kBit/s

7-poliger Leiterplattensteckverbinder mit Federtaa$chluss-
Anschluss

Kontakten

Tabelle 13:Daten der seriellen Schnittstellen

4.5 Software-Unterstitzung
Die Firmware des Moduls unterstiitzt die Ci@BANopen Spezifikation CiA 301 [1].

Die EDS-Datei des CAN-CBX-COM2 kann von der esd-¥é&te untewww.esd.etheruntergeladen
werden.
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4.6 Einbau des Moduls bei Verwendung des InRailBu¥erbinders

Sollen der CAN-Bus und die Versorgungsspannung déetnRailBus angeschlossen werden, gehen

Sie bitte wie folgt vor:
Tragschienen-
Busverbinder

Tragschiene

unten

Fihrung

Abb. 5: Tragschiene mit Busverbinder

1. Der Tragschienen-Busverbinder des InRailBus ardie Tragschiene angelegt und durch leichtes
Andricken auf der Tragschiene aufgerastet. Durda@umenstecken der einzelnen Busverbinder
werden die Kommunikations- und Leistungssignalergibander kontaktiert. Die Busverbinder
kénnen beliebig vor oder nach dem Aufstecken dell-<CABX-Moduls verbunden werden.

2. Halten Sie das Modul leicht schrag nach hintdapgp und setzen Sie das CBX-Modul auf den
Busverbinder, so dass der obere Teil der Tragseldabei in die Einkerbung greift.

Einkerbung

Funktionserd-
N kontakt (FE)

Tragschiene

Bus-
verbinder

Abb. 6 : Einsetzen des CAN-CBX-Moduls

Seite 22 von 125 Handbuch * Dok.-Nr.: C.3055.20 / Rev. 1.3 CAN-CBX-COM2



Technische Daten | ===

3. Schwenken Sie nun das CBX-Modul auf die Tragseheuf, indem sie das Modul entsprechend
der Pfeilrichtung in Abbildung 6 nach unten an @ragschiene heran driicken. Dabei wird das
Gehéause durch die Fuhrungsschiene des Busverbiméetsanisch gefuhrt.

4. Beim Aufschwenken des CAN-CBX-Moduls rastet dateve Ful3riegel auf dem unteren Teil der
Tragschiene ein. Das Modul sitzt nun fest auf deg3$chiene und ist Gber den Busverbinder mit

dem InRailBus verbunden.
Verbinden Sie ggf. noch die Busverbinder unteredeanund schlieen Sie die +24 V

Versorgungsspannung und das CAN-Interface an deailBBus an.

Abb. 7: Eingebautes CAN-CBX-Modul

4.6.1 Anschluss uUber den CBX-InRailBus

Um die Versorgungsspannung und die CAN-Signale deer InRailBus anschlieRen zu kénnen,
bendtigen sie einen Anschlussstecker. Dieser Stestkaicht im Lieferumfang des CAN-CBX-Moduls
enthalten. Er muss gesondert bestellt werden (Bé&&teC.3000.02, siehe auch Bestellhinweise).

Abb. 8: Tragschiene mit InRailBus-Verbindern und Anschétissker

Stecken Sie den Anschlussstecker, wie in Abb. 8Hresben, von rechts in die Buchsenseite des
aulReren Tragschienen-Busverbinders des InRailBtidieBen sie nun das CAN-Interface und die
Versorgungsspannung tber den Anschlussstecker an.
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4.6.2 Anschluss der Versorgungsspannung

Der Anschluss der Versorgungsspannung erfolgt dbar+24V-Stecker oder Uber den InRailBus-
Stecker.

Achtung!
Bitte beachten Sie die Sicherheitshinweise und Algiaungen bezuglich der
Versorgungsstromkreise (siehe Seite 4)!

Achtung!
Die Anschlisse der 24 V Spannungsversorgung stachiverbunden und durfemcht
von zwei unabhéngigen Stromquellen gleichzeitigoagt werden!

>

CBX-Station

cBax- cBX- cBX-
, AOa12 | Dios D108 1
|

o +24 V Versorgungsspannung

i , iiber Stecker X100

| 24V oder alternativ
Uber den Anschlussstecker
des InRailBus X101

Abb. 9: CAN-CBX-Station mit Anschluss der Versorgungssparn

Erdung der Tragschiene

Hinweis:
Das Modul ist Giber seinen Funktionserde-Kontakt®i Tragschiene verbunden. Dies
verbessert die Stabilitat gegen elektromagnetiStbringen.
Die Tragschiene ist daher mit einer geeigneten raméerde in der Umgebung bzw.|in
der Anlage zu verbinden.

Dabei ist zu beachten, dass die Impedanz der \twhongering gehalten wird.
Der Funktionserde-Kontakt des Moduls dient nichtalektrischen Sicherheit.
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4.6.3 Anschluss von CAN
CBX-Station

cBXx [1=3 & =
eoa ’ Ans1z oo

\ CAN-Bus

iber CAN-Stecker

oder alternativ

iiber den Anschlussstecker

, des InRailBus X101

Anschlussstecker
fiir den InRailBus

Abb. 10: Anschluss von CAN an die CBX-Station

Generell besteht die Mdglichkeit die CAN-Signaleeiiden InRailBus oder Giber den CAN-Stecker
eines aulReren CAN-CBX-Moduls der CBX-Station eipzeisen. Die Signale werden dann Uber den
InRailBus an die folgenden CAN-CBX-Module der CANBK-Station weitergeleitet. Die CAN-
Signale durfen Uber den CAN-Stecker des CAN-CBX-Msgddas am anderen Ende der CBX-Station
montiert ist, weitergefiihrt werden. Uber die CANe&er der mittleren CAN-CBX-Module der CBX-
Station durfen die CAN-Signale jedoch nicheitergefihrt werden, da dies zu unzulassigen
Verzweigungen fuhrt.

Bitte beachten Sie, dass an das CAN-CBX-Modul sitisam Ende des InRailBus befindet ein Bus-
Abschlusswiderstand angeschlossen werden muss,dee@AN-Bus dort endet (siehe Abb. 10, 11).

4.7 Ausbau des CAN-CBX-Moduls vom InRailBus
Ist das CAN-CBX-Modul tiber den InRailBus verbundgehen Sie beim Ausbau wie folgt vor:
Losen Sie das Modul von der Tragschiene indem &ieFdi3riegel (siehe Abb. 7) nach unten ziehen

(z.B. mit einem Schraubendreher). Dabei I6st se&h Modul unten von der Tragschiene und kann
abgezogen werden.

Hinweis:

Es ist moglich, einzelne Gehause aus dem Verbuntbsen, ohne die InRailBus
Verbindung zu unterbrechen, da beim Ziehen einzétedlule aus dem Verbund dje
Signalkette nicht unterbrochen wird.
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5. Schnittstellen und Steckerbelegungen

5.1 Spannungsversorgung 24V (X100)

Geratebuchse:  Phoenix Contact MSTBO 2,5/4-G1L-KMGY

Leitungsstecker: Phoenix Contact FKCT 2,5/4-ST KMGY) mm Raster,
Federkraftanschluss-Kontakte,
Phoenix Contact Bestell-Nr.: 19 21 90 0O (im Liefafang enthalten)
Zu Leiteranschluss und Leiterquerschnitt sieheeSz6t

Pin-Zuordnung:

Pin-Belegung:
| 24V
Gehéausebezeichnun
M P
Stecker-Aufdruck || - +
Pin-Nr. 1 2 3 4
Signal P24 M24 M24 P24
9 (+24V) | (GND) (GND) | (+24V)

Siehe auch Anschlussplan Seite 12.

Hinweis:
Die Pins 1 und 4 sind intern miteinander verbunden.
Die Pins 2 und 3 sind intern miteinander verbunden.

[i]

Signalbeschreibung:

P24... Versorgungsspannung +24 V
M24... Bezugspotenzial
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5.2 CAN
5.2.1 CAN-Interface-Schaltung
Das CAN Physical Layer ist gemal3 ISO 11898-2 aegjeDie differentiellen CAN-Bus-Signale sind

von den anderen Potenzialen Uber einen magneti§€dtenkoppler und DC/DC-Wandler galvanisch
getrennt.

Electrical Isolation X101
------------------- : InRailBus Connector
DC/DC CAN-CBX-TBUS
' |+5V I
24
5.0V + / . + —@4
L GND @ 5
GND [ cAan_GND
_ . = CAN GND ,~
i < <o
: CAN H
—T——— e
CAN L
Il ———(0>
Il
. Digital Isolator CAN Transceiver X400
|
CAN Tx [ — . e CANL -~
CAN_Rx .
—_ 1 VOA VIA -t RX BUSH
I
@— VDD1 | VDD2 * ¢ VDD CAN H ~
_ —
fGND1 : GND2 L §§ L J— R/GND GND =
5 | CAN_GND
5 1211 . —— & 1
i ~ FE_GND
................... T GND

Abb. 11: Schaltung des CAN-Interface

Die CAN Schnittstelle kann entweder Uber den CAMe&&r oder optional Uber den InRailBus
angeschlossen werden. Benutzen Sie fir den Anschliber den InRailBus den
Tragschienenbusverbinder des CBX-InRailBus (CAN-CBBUS), siehe Bestellhinweise (Seite 124).
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5.2.2 CAN-Stecker (X400)

Geratebuchse: Phoenix Contact MC 1,5/5-GF-3,81

Leitungsstecker: Phoenix Contact FK-MCP 1,5/5-ST&t3Federkraftanschluss-Kontakte
Phoenix Contact Bestell-Nr.: 1851261 (im Lieferunganthalten)
Zu Leiteranschluss und Leiterquerschnitt sieheeSz6t

Pin-Zuordnung: .
(Ausschnitt Leitungsstecker Pln-BeIegung:
mit Gehauseaufdruck)

SEZ?ECSE i Signal Pin
G CAN_GND 1
L CAN_L 2
Sh Shield 3
H CAN_H 4
. - 5
Signalbeschreibung:
CAN_L, CAN_H ... CAN-Signale
CAN_GND ... Bezugspotenzial des lokalen CAN-Physieglers
Shield ... Anschluss fir Leitungsabschirmung (beiddbienenmontage direkter Kontakt

zu Hutschienenpotenzial)
- nicht angeschlossen

Empfehlung eines Adapterkabels 5-pol-Phoenix-Cont&Stecker (hier Leitungsstecker FK-
MCP1,5/5-STF-3,81 mit Federkraftanschluss-Kontaktepauf 9-pol-DSUB:

Die Belegung des
9-poligen DSUB-
Steckers erfolgt nach
CiA DS 102.
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0020"7
5.2.3 CAN und Versorgungsspannung uber InRailBus X11
Steckertyp: Tragschienensteckverbinder CAN-CBX-TBUS
(Phoenix Contact ME 22,5 TBUS 1,5/5-ST-3,81 KMGY)
Steckeraufsicht:
InRailBus-Verbinder
Tragschiene CAN-CBX-TBUS
M24
P24
[ CAN_GND
CAN_L
CAN_H
TR
Funktionserde {ber weitere unten
Klemme des Gehéuses mit
Tragschiene verbunden
Pin-Belegung:
Pin Signal
5 M24 (GND)
4 P24 (+24V)
3 CAN_GND
2 CAN_L
1 CAN_H
s | re PE_oND
Signalbeschreibung:
CAN_L,
CAN_H ... CAN-Signale
CAN_GND ... Bezugspotenzial des lokalen CAN-Physi@ajlers
P24... Versorgungsspannung +24 V
M24... Bezugspotenzial
FE... direkt am Gehause des Moduls: Funktionserdd{mschienenpotenzial verbunden)
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5.3 Serielle Schnittstellen COM A und COM B

Das CAN-CBX-COM2-Modul ist mit zwei seriellen Scttstellen (COM A und COM B) ausgestattet.
In der Grundversion CAN-CBX-COM2 2xRS232 (esd Bkste.. C.3055.02) sind zwei RS232-
Treiber bestuckt.

Die serielle Schnittstelle COM A ist immer als R823chnittstelle ausgelegt.

Die serielle Schnittstelle COM B laf3t sich UberdAdn-Platinen (Piggybacks) als RS232-, RS422-,
RS485- oder TTY-Interface konfigurieren.

Im Folgenden wird die Verdrahtung der seriellen risitétellen in Bezug auf die Datenrichtung
dargestellt. Die Abbildungen sollen die im KapBtéeckerbelegungerwendeten Kurzbezeichnungen
der Signale erlautern.

5.3.1 RS232-Schnittstelle

Als Beispiel fur das Anschlusskabel ist hier einafiterkabel vom 7-poligen Leiterplattensteck-
verbinder auf DSUB9/Buchse gewahlt worden. DiesalseKist fur den direkten Anschluss der CAN-
CBX-COM2 an einen PC ohne Null-Modem vorgesehen.

Fur individuelle Steckerbelegungen empfehlen wiaptérkabel mit frei konfigurierbaren DSUB-
Steckern und Buchsen. Selbstverstandlich konnersi€ielhre Kabel auch von uns konfigurieren
lassen.

Achtung !
A Bitte beachten Sie, dass die Funktion der Steuskigvon den eingesetzten Software-
Treibern der seriellen Schnittstellen abhangt.

Gegenstelle
CAN-CBX-COM2 (Beispiel: PC als DEE)
7-pol. 9-pol.
Leiterplatten- DSUB-
stecker Buchse
. Leitung: @
TxD ~l> I RxD @ {> RxD
: |
RxD < IIE AL @I i—TxD
cTs < I ATs |— RTS
: |
RTS ‘l> “le > cTs
@ &)
GND L m GND
I:\ Pin-Nummern des 7-poligen Leiterplattensteckers

lokale Signalbezeichnung

O Pin-Nummern der 9-poligen DSUB-Buchse

Abb. 12: Anschlussschema fiur RS232-Betrieb (Beispiel: CANXEBOM2 <-> PC)
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5.3.2 Option: RS422-Schnittstelle

CAN-CBX-COM2 Gegenstelle

.IE‘ - GND
R

|:| Pin-Nummern des 7-poligen Leiterplattensteckers

[~]
—
X

[o]|[2]
4
g

Iokale
Signalbezeichnung

Abb. 13: Anschlussschema fur RS422-Betrieb, optional

5.3.3 Option: RS485-Schnittstelle

CAN-CBX-COM2 Gegenstelle
Rx/Tx+
D E . RxD
RxD ™D
1k sz
|j TERM+ o
TERM- o
L5 IE anD
GND =l GND
|:| Pin-Nummern des 7-poligen Leiterplattensteckers
lokale
Signalbezeichnung

Abb. 14: Anschlussschema flr RS485-Betrieb, optional

Die Pins 5 und 7 des Leiterplattensteckers fuheam iR S485-Betrieb auf ein Abschlusswiderstands-
netzwerk, das sich auf dem Piggyback befindet. émAbschluss zu aktivieren, ist das Signal Rx/Tx+
mit TERM+ und das Signal Rx/Tx- mit TERM- zu verdem.
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5.3.4 Option: TTY (20 mA)-Schnittstelle

TTY passiv
CAN-CBX-COM2 Gegenstelle
i=20mA
+U
E Tx+ i=20mA § RxD
o[ o
o—_U i=20mA
+U
Res  1=20mA ™D
Y
RxD & IE‘ Rx- u
T I:‘ Pin-Nummern des 7-poligen Leiterplattensteckers

lokale
Signalbezeichnung

Abb. 15: Anschlussschema fiir TTY-Betrieb (passiv), optional

TTY aktiv
CAN-CBX-COM2 Gegenstelle
A poiaoms .
A4
Tx X RO

i=20mA
I @ Rx+ i=20mA
5 /~* TxD

P

Rf(D/GﬂA

Pin-Nummern des 7-poligen Leiterplattensteckers
lokale D polg P

Signalbezeichnung

Abb. 16: Anschlussschema flr TTY-Betrieb (aktiv), optional
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5.3.5 Steckerbelegung

Schnittstellen und Steckerbelegung

Geratebuchse: 2x Phoenix Contact MC 1,5/7-G-3,5

Leitungsstecker: 2x Phoenix Contact FK-MCP 1,5 {Bederkraftanschluss-Kontakte)
Phoenix Contact Bestell-Nr.: 1939960 (im Lieferunganthalten)
Zu Leiteranschluss und Leiterquerschnitt sieheeSz6t

Pin-Zuordnung:

Serielle Schnittstell€EOM A

Serielle Schnittstell€OM B

Die serielle Schnittstelle COM A ist als
RS232 Interface ausgelegt.

Die serielle Schnittstelle COM B l&f3t sich
Uber Add-On-Platinen (Piggybacks) als
RS232-, RS422-, RS485- oder
TTY-Interface konfigurieren.

In der Grundversion sind zwei RS232-
Treiber bestlckt.

CAN_CBX-COM2 2x RS232 (esd-
Bestell-Nr.: C.3055.02)

Weitere Bestiickungsoptionen auf
Anfrage.

Pin-Belegung der Grundversion CAN-CBX-COM2 2x RS23Zesd Bestell Nr.: C.3055.02):

In dieser Version sind beide seriellen Schnittetellls RS232-Interface ausgelegt.

Stecker-
Pin

Signalbelegung
COM A/COM B

RS-232

GND

RxD

TxD

RTS

CTS

N oo |bh|WOWIN|PFP
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Schnittstellen und Steckerbelegung

Pin-Zuordnung der Version CAN-CBX-COM2 1xRS232 1x R5485 (esd-Bestell-Nr.: C.3055.03):

In dieser Version sind die seriellen SchnittstellM A als RS232 Interface und COM B als RS485
Interface konfiguriert.

Signalbelegung
comector | coma COM B
RS232 RS485
1 GND GND
2 RxD Tx/Rx+
3 TxD -
4 - TX/Rx-
S RTS Term-
6 CTS GND
7 - Term+

Option:
Auf Nachfrage kann die serielle Schnittstelle COM@ional Uber Piggybacks als RS422-, TTYp- oder
TTYa-Interface konfiguriert werden.

, Optionale Signalbelegung COM B
Stecker-Pin

RS422 TTYp TTYa
1 GND GND GND
2 Tx+ Tx+ TX-
3 - 11 Tx+
4 TX- Tx- -12V
5 Rx- Rx- -12V
6 GND 12 Rx+
7 Rx+ Rx+ Rx-
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5.4 Zuordnung der Stecker-Bezeichnung zur Bezeichmg im Schaltplan

Bezeichnung auf
CAN-CBX-COM2

Bezeichnung im Schaltplah*

COM A X300
COMB X310
CAN X400
24V X100
InRailBus X101

*4 Der Schaltplan ist nicht Bestandteil dieses Hatbu

CAN-CBX-COM2

Handbuch ¢ Dok.-Nr.: C.3055.20 / Rev. 1.3

Seite 35 von 125



Schnittstellen und Steckerbelegung

5.5 Leiteranschluss/Leiterquerschnitt

Die folgende Tabelle enthélt einen Auszug aus dehrtischen Daten der verwendeten Stecker.

_ Spannungs- CAN- Se?rielle
Schnittstelle versorgung Stecker[s] Schnittstellen
24 V[4] [6]
. . . FKCT 2,5/..-ST || FK-MCP 1,5/..- || FK-MCP 1,5/..-
Steckertyp Leitungsstecker (Artikelfamilie) KMGY STF-3.81 ST-35
Anschlussart Zugfeder- Federkraft- Federkraft-
anschluss anschluss anschluss
Abisolierlange 10 mm 9 mm 9 mm
Leiterquerschnitt starr min 0,2 mm?2 0,14 mm?2 0,14 mm?
Leiterquerschnitt starr max 2,5 mm?2 1,5 mm?2 1,5 mmz2
Leiterquerschnitt flexibel min 0,2 mm?2 0,14 mm?2 0,1fht
Leiterquerschnitt flexibel max 2,5 mm?2 1,5 mm? 1,5 mm?
ohne Kunsisofindiee max | 28 mm 15 mmt L5 mm
it Kuntstofiniss ma || 28 mm 0.5 mr? 0.5 mr?
Leiterquerschnitt AWG/kcmil min 24 26 26
Leiterquerschnitt AWG/kcmil max 12 16 16
2 Leiter gleichen Querschnitts starr min unzulassid nzulAssig unzulassig
2 Leiter gleichen Querschnitts starr max unzulassig nzuléssig unzulassig
2 Leiter gleichen Querschnitts flexibel min unzulgss unzulassig unzulassig
2 Leiter gleichen Querschnitts flexibel max unzulgiss unzulassig unzulassig
2 !_eiter gIeichgn Querschnitts erxib”el . unzulassig unzulassig unzulassig
mit Aderendhilse ohne Kunststoffhilse min
2 !_eiter gIeichgn Querschnitts erxib_gI unzulassig unzulassig unzulassig
mit Aderendhilse ohne Kunststoffhilse max
2 Leiter gleichen Querschnitts flexibel
mit Zwillingsadererndhilsen (TWIN-AEH) 0,5 mm? unzulassig unzulassig
mit Kunststoffhiilse min
2 Leiter gleichen Querschnitts flexibel
mit Zwillingsaderendhtilsen (TWIN-AEH) 1,0 mm? unzulassig unzulassig
mit Kunststoffhiilse max
AWG nach UL/CUL min 26 28 28
AWG nach UL/CUL max 12 16 16
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6. Korrekte Verdrahtung galvanisch getrennter CAN-Netze

Generell sind bei der CAN-Verdrahtung samtlichetiggh Richtlinien (DIN, VDE) bzgl. EMV-
gerechtem Aufbau, Leitungsfuhrung, Leiterquerst¢hait verwendende Materialien und Mindest-
abstand zu beachten.

6.1 Standards zur CAN-Verdrahtung

Die Flexibilitat beim Entwurf von CAN-Netzwerkert sine wesentliche Starke der verschiedenen, auf
dem CAN-Standard 1SO11898-2 aufbauenden Erweitemingie z.B. CANopen, ARINC825,
DeviceNet und NMEA2000. Die Nutzung dieser Flexiatl erfordert jedoch zwingend ein
Netzwerk-Design, das die Wechselwirkungen alleziNetkparameter bertcksichtigt.

Zum Teil haben die CAN-Organisationen in ihren $fetionen den Einsatzbereich von CAN
angepasst, um Anwendungen auf3erhalb des ISO 118af&g8ds zu ermoglichen. Sie haben
Einschrankungen auf Systemebene bei der Datedeatieeitungslange und bei parasitéren Bus-Lasten
vorgenommen. Beim Entwurf von CAN-Netzwerken musslogh immer ein Spielraum fir
Signalverluste Uber das Gesamtsystem und die Vbtdng, parasitire Lasten,
Netzwerk-Unsymmetrien, Potenzialunterschiede gégde und Signal-Integritaten eingeplant werden.
Daher kann die maximal erreichbare Anzahl an KnotenBusléangen und Stichleitungslangen von
der theoretisch mdglichen Anzahl abweichen!

esd hat sich bei seinen Empfehlungen zur CAN-Vétdry auf die Vorgaben der ISO 11898-2
beschrankt. Auf die Beschreibung der Besonderhelggnabgeleiteten Spezifikationen CANopen,
ARINC825, DeviceNet und NMEA2000 wird an dieserligteerzichtet.
Die konsequente Einhaltung der ISO 118998-2-Vorgdiietet wesentliche Vorteile:

® Zuverlassiger Betrieb durch bewéhrte Design-Vorgabe

® Minimieren von Fehlerquellen durch ausreichend Abdtzu den physikalischen Grenzwerten.

® Unproblematische Wartung, weil bei zukinftigen Asgaangen und bei Fehlersuche keine
~Sonderfalle” zu beriicksichtigen sind.

Selbstverstandlich lassen sich auch zuverlassigaeeke nach den Spezifikationen von CANopen,
ARINC825, DeviceNet und NMEA2000 aufbauerZu beachten ist jedoch, dass die
Verdrahtungsvorgaben der verschiedenen Spezifikatiten nicht bedenkenlos miteinander
vermischt werden durfen!
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6.2 Leicht storbehaftete Industrieumgebung (zweiadg verdrillte Leitung)

6.2.1 Grundregeln

Hinweis:

esd garantiert die EU-Konformitat des Produkts, néirr die CAN-Verdrahtung
mindestens Kabel mit einfach abgeschirnaeriadrig verdrillten Leitungen verwends
werden, die die Anforderungen der Norm ISO 11838fdllen. Einfach abgeschirm
vieradrig verdrillte Leitungen, wie in Kapitel @@schrieben, stellen die EU-Konformit
ebenfalls sicher.

Es ist ein geeigneter Leitungstyp (Wellenwiderdtaa. 120Q +10%) mit ausreichendem Leite

querschnitt £0.22 mm32) zu verwenden. Der Spannungsabfall auLeigung ist zu bertcksichtigen.

J
2t
[e

at

Die folgenden Grundregeln fir die CAN-Bus Verdratgumit einfach abgeschirmten zweiadrig
verdrillten Leitungen sollten unbedingt beachtetdea:

N

Fir den Einsatz in leicht storbehafteter Industrigebung ist mindestens ein zweiadriges CAN-
Kabel zu verwenden, dessen Adern wie folgt zu lezlegnd:

® Zwei verdrillte Adern sind mit den CAN-Signalleitgen (CAN_H, CAN_L) zu belegen.

® Die Kabel-Abschirmung ist mit dem Bezugspotenz@AN_GND) zu belegen.

Das Bezugspotenzial CAN_GND muss an gegiaem Punkt mit Funktionserde (FE) verbunden
sein.

Ein CAN-Netz darf sich nicht verzweigen (Ausnahkweze Stichleitungen) und muss an beiden En
mit dem Wellenwiderstand der Leitung (in der Rei@0Q +10%) abgeschlossen werden (zwisch
den Signalen CAN_L und CAN_H umdcht an CAN_GND).

den
nen

Stichleitungen sind so kurz wie mdglich zu halten 0,3 m).

Die Baudrate muss an die Leitungslange angepassdew.

Die CAN-Leitungen sollten nicht in unmittelbareiie von Storquellen verlegt werden. Lasst sich

dies

nicht vermeiden, so sind doppelt abgeschirmte beiem vorzuziehen.

CAN_H .

CAN_L

CAN_GND

Signalbelegung der einfach abgeschirmten zweiadrig verdrillten Leitung

Leitungsaufbau mit Erdung und Abschluss
Einfach abgeschirmte CAN-Kabel mit Steckern
zweiadrig verdrillte Leitung /" DSUBY-Stecker DSUBY-Stecker
(zweiadriges Kabel, (Buchse oder Stifte) CAN GND (Buchse oder Stifte)

1x 2x 0.22mm?) Pin-Bezeichnung (auf Leitungsabschirmung) Pin-Bezeichnung
1 1

o

3
—
©|o|N|o|o|a e

NIIRNTOIGT EN AN

CAN_GND
1200
Steckergehduse | me. me. | Steckergehduse
n.c. = notconnected / L

Erdung (FE) -~

Abb. 17: CAN-Verdrahtung in leicht stérbehafteter Indusinegebung
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6.2.2 Verkabelung

® (Gerate, die pro CAN-Netz nur einen CAN-Steckeitben, sind Uber eine kurze Stichleitung
(< 0,3 m) und ein T-Stick (als Zubehor lieferbangwaschlielen. Werden sie am Ende des
CAN-Netzes angeschlossen, kann auch der CAN-Absssiecker ,CAN-Termination DSUB9*
verwendet werden.

------- CAN_H - I Buchsenkontakte
——— CAN_L
CAN_GND I]::l |:| Stiftkontakte

CAN-Abschluss-Stecker mit Buchsenkontakten
(Bestell-Nr.: C.1301.01)

CAN- Abschluss-Stecker
Abschluss-Stecker mit Stift- und Buchsenkontakten
"CAN-Termination-DSUB" "CAN-Termination-DSUB" (Bestell-Nr.: C.1303.01)

CAN-Karte Bestell-Nr.: C.1303.01

zB.
CAN-PCle/402,
PMC-CAN/400,
CAN-USB/2, etc.

T-Stick T-Stiick T-Stiick
C.1311.03 C.1311.03

Abschluss-Stecker
mit Erdklemme

FE

= Erdung

der Leitung
CAN_GND

CAN-Kabel CAN-Kabel CAN-Kabel
Bestell-Nr.: C.1323.03 Bestell-Nr.: C.1323.03 Bestell-Nr.: C.1323.03

Abb. 18: Beispiel fur korrekte Verdrahtung einfach abgesulker zweiadrig verdrillter Leitung

6.2.3 Abschlusswiderstand

® An beiden Enden des CAN-Bus ist ein Abschlusswidersanzuschliel3en.
Ist auf dem CAN-Interface am Ende des CAN-Busses ieiegrierter CAN-Busabschluss
angeschlossen, so ist dieser an Stelle eines ertéinschlusswiderstands zu verwenden.

® 9-polige DSUB-Verbinder mit integriertem Abschlusderstand und Stift- und Buchsenkontakten
(Gender Changer) sind unter der Artikelnummer C3130 lieferbar.

® F(r den Abschluss des CAN-Bus und Erdaleg CAN_GND sind DSUB-Abschlussstecker mit
Stiftkontakten (C.1302.01) oder Buchsenkontakted3G1.01) mit Erdungsklemme erhéltlich.
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6.3 Stark storbehaftete Industrieumgebung (vieradmy verdrillte Leitung)

6.3.1 Grundregeln

Die folgendenGrundregeln fir die CAN-Bus Verdrahtung mit einfach abgeschémvieradrig

verdrillten Leitungen sollten unbedingt beachtetdea:

Es ist ein geeigneter Leitungstyp (Wellenwiderdtaa. 120Q +10%) mit ausreichendet
Leiterquerschnitt £0.22 mm?) zu verwenden. Der Spannungsabfall aufLdagung ist zu
bertcksichtigen!

Fur den Einsatz in stark storbehafteter Industngebung ist ein vieradriges CAN-Kabel

verwenden, dessen Adern wie folgt zu belegen sind:

® Zwei verdrillte Adern sind mit den CAN-Signalleitgen (CAN_H, CAN_L) zu beleger

® Die anderen beiden verdrillten Adern sind mit deeeiyspotenzial (CAN_GND) z
belegen.

® Die Leitungsabschirmung ist an mindestens einemktam Funktionserde (FE
anzuschlief3en!

verbunden sein.

Ein CAN-Netz darf sich nicht verzweigen (Ausnahrkerze Stichleitungen) und muss
beiden Enden mit dem Wellenwiderstand der Leitimdér Regel 120 +10%) abgeschlosse
werden (zwischen den Signalen CAN_L und CAN_H oot an CAN_GND)!

Stichleitungen sind so kurz wie mdglich zu halien 0,3 m)!

Die Baudrate muss an die Leitungslange angepasdew.

Die CAN-Leitungen sollten nicht in unmittelbareéiiNe von Stérquellen verlegt werden. L3
sich dies nicht vermeiden, so sind doppelt abgestaiLeitungen vorzuziehen.

Signalbelegung der einfach abgeschirmten vieradrig verdrillten Leitung
Leitungsaufbau mit Erdung und Abschluss
ANGND ]
QHO Q

(Beispiel) CAN-Kabel mit Steckern

" DSUB9-Stecker DSUB9-Stecker
Einfach abgeschirmte (Buchse oder Stifte) (Buchse oder Stifte)
vieradrig verdrillte Leitung Pin-Bezeichnung Pin-Bezeichnung
(vieradriges Kabel,
2x 2x 0.22mm?) 9

N
3
— 14
|
SIS NES

[SIEIRYESIEN T LB

nc. - - n.c.
ne. I Leitungsabschirmung I ne.
Steckergehduse Steckergehduse

Shield

Das Bezugspotenzial CAN_GND muss an geemem Punkt mit Funktionserde (FE

[

N =

n

Sst

Erdung (FE)

Abb. 19: CAN-Verdrahtung in stark storbehafteter Industmeebung
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6.3.2 Verkabelung

Achtung:
Werden einfach abgeschirmte vieradrig verdrilltaturegen verwendet, ist flir den
CAN-Bus Steckverbinder ein T-Verbindungssteckeveuvenden, der den Anschluss
zweier CAN-Kabel gestattet, und bei dem die Kableséhirmung (Shield) durchgefiihrt
wird, z.B. DSUB9-Stecker von ERNI (ERBIC CAN BUS MABestell-Nr.:154039).

Die Verwendung des esd T-Connectors (Bestell-Nrl3C1.03) wird fur einfach
abgeschirmte vieradrig verdrillte Leitungen nicimpgohlen, da das Schirm-Potenzial des
leitenden DSUB-Gehé&uses nicht durch diesen T-Cdonégp durchgefihrt wird.

Ist eine gemischte Verwendung von zwei- und viegaderdrillten Leitungen nicht zu
vermeiden, ist auf eine durchgehende CAN-GND-Vetbitg zu achten!

Abschlusswiderstand

angeschlossen CAN_GND verbunden
mit Funktionserde (FE)
an exakt einem Punkt

CAN T-Verbindungsstecker
(DSUBS, Buchsenkontakte)
mit schaltbarem Abschlusswiderstand

28 (Net 1 | ]
GAN-PCle/d02,
PMC-CAN/A00,

CAN-USE/2, ate. II

il I

Achtung:

FE A Beachten Sie die korrekte Position der
Abschluss-Schalter auf den Steckern!

. I Buchsenkontakte

D [] stitontaite

‘CAN- Abschluss-Stecker mit Stift- und Buchsenkontakien
“CAN-Termination-DSUB" (Bestell-Nr.: C.1303.01)

CAN

iber Computer-Gehause
vebunden mit —
Funktionserde (FE)

a 0 L
W/ Abschlusswiderstand
nicht angeschlossen

11
; Abschlusswiderstand

can | nicht angeschlossen CAN

T-Verbindungs-
stecker

Abschluss-Stecker
"CAN-Termination-DSUB"
Bestell-Nr.: C.1303.01

m‘e’d (Abschirmung)

CAN-DPf2

H o .
& | can-cexoios

CAN-Kabel CAN-Kabel CAN-Kabel
Bestell-Nr.: C.1323.03 Bestell-Nr.: C.1323.03 Bestell-Nr.: C.1323.03

Abb. 20: Beispiel fur korrekte Verdrahtung einfach abgesuter, vieradrig verdrillter Leitungen
6.3.3 Abschlusswiderstand
® An beiden Enden des CAN-Bus ist ein Abschlusswidasanzuschliel3en.
Ist auf dem CAN-Interface am Ende des CAN-Bussesneegrierter CAN-Busabschluss

angeschlossen, so ist dieser an Stelle eines ertéinschlusswiderstands zu verwenden.

® 9-polige DSUB-Verbinder mit integriertem Abschlusgerstand und Stift- und
Buchsenkontakten (Gender Changer) sind unter dé&cefrummer C.1303.01 lieferbar.

® 9-polige DSUB-Stecker mit integriertem, umschaldmarAbschlusswiderstand kdnnen z.B. von
ERNI (ERBIC CAN BUS MAX, Buchsenkontakte, Besteli-N54039) bezogen werden.

CAN-CBX-COM2 Handbuch « Dok.-Nr.: C.3055.20 / Rev. 1.3 Seite 41 von 125



L‘i‘ﬂ Verdrahtungshinweise

I — "

6.4 Erdung

® Bei CAN-Modulen mit galvanischer Trennung muss CAWD zwischen den CAN-Modulen
verbunden werden.

® CAN_GND sollte arexakt einemPunkt im Netz mit dem Erdpotenzial (FE) verbundem.

® Jedes CAN-Modul mit galvanischer Verbindung zumpetdnzial wirkt wie eine Erdung.
Aus diesem Grund sollte nicht mehr als ein CAN-Madit galvanischer Verbindung zum
Erdpotenzial angeschlossen werden.

® Die Erdung kann z.B. an einem Abschlusssteckerermmmen werden.

6.5 Buslange
Bit-Rate T_ypische We_zrte der__ CiA-EmPfehlupgen
[KBit/s] errelchbaren Leitungslange (07/95) fL.J.r erreichbare
mit esd-Interfacel ., [M] Leitungslangen,},, [m]

1000 37 25

800 59 50
66€.6 80 -
500 130 100

3323 180 -
250 270 250

166 420 -

125 570 500

100 710 650

833 850 -

66.6 1000 -
50 1400 1000

333 2000 -
20 3600 2500

12.5 5400 -
10 7300 5000

Tabelle 14:Erreichbare Leitungslangen in Abhangigkeit vonBigrate (mit esd-CAN-Interfaces)

® Optokoppler verzogern die CAN-Signale. esd-Moduteiehen typischerweise eine Leitungs-
lange von 37 m bei 1 MBit/s. Voraussetzung hiedtiein abgeschlossenes Netz ohne
Impedanzstérungen, wie z.B. langere Stichleiturrg@r8 m.

Hinweis:
Bitte beachten Sie die Empfehlungen gemal3 ISO 1fiB%Be Auswahl der Leiterquer
schnitte in Abhangigkeit von der Kabellange.
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6.6 Beispiele fur CAN-Kabel

Die folgenden zwei- und vieradrigen Kabel empfiestl fur den Aufbau von CAN-Netzwerken.
Diese Kabeltypen werden auch fir die bei esd dittidh CAN-Kabel verwendet.

6.6.1 Kabel fur leicht storbehaftete Industrieumgeling (zweiadrig)

70565 Stuttgart
Germany
www.lappkabel.de

Hersteller Leitungstyp
z.B.
ggm@gggggt‘h_smge 4 UNITRONIC ®BUS CAN UL/CSA (Lx 2x0.22)
T (UL/CSA approved) Bestell-Nr.: 2170260

UNITRONIC ®-BUS-FD P CAN UL/CSA (1x 2x 0.25)
(UL/CSA approved) Bestell-Nr.: 2170272

ConCab GmbH
AuRerer Eichwald
74535 Mainhardt
Germany

www.concab.de

z.B.

BUS-PVC-C (1x 2x 0,22 mm?) Bestell-Nr.: 93 022 qUa. appr.)

BUS-Schleppflex-PUR-C (1x 2x 0,25 mm?2) Bestell-Ny4: 025 016 (UL appr.)

6.6.2 Kabel fur stark storbehaftete Industrieumgebug (vieradrig)

70565 Stuttgart
Germany
www.lappkabel.de

Hersteller Leitungstyp
z.B.
ggm@gggggt‘h_smge 4 UNITRONIC ®BUS CAN UL/CSA (2x 2x0.22)
T (UL/CSA approved) Bestell-Nr.: 2170261

UNITRONIC ®-BUS-FD P CAN UL/CSA (2x 2x 0.25)
(UL/CSA approved) Bestell-Nr.: 2170273

ConCab GmbH
AuRerer Eichwald
74535 Mainhardt
Germany
www.concab.de

z.B.

BUS-PVC-C (2x 2x 0,22 mm?) Bestell-Nr.: 93 022 (28 appr.)

BUS-Schleppflex-PUR-C (2x 2x 0,25 mm?2) Bestell-Nd4: 025 026 (UL appr.)

Hinweis:

werden.

Fertig konfektionierte Kabel in Standard- und Sati@een kénnen b&isdbezogen

CAN-CBX-COM2
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7. CAN-Bus Troubleshooting Guide

Der CAN-Bus Troubleshooting Guide ist eine Anlegurum Auffinden und Beseitigen der
haufigsten Hardware-Fehlerursachen in der CAN-Basdkahtung.

b
CAN_H CAN H | ©)
1209 [:l JCANL >< >< >< >< >< >< CAN_L ‘2%37

~ CAN_GND CAN_GND
L

Abb. 21: Vereinfachtes Schaltbild eines CAN-Netzwerks

7.1 Bus-Abschluss

Der Bus-Abschluss wird verwendet, um den Widers&inds Knotens an den Widerstand der
verwendeten Busleitung anzupassen. Ist die Impefddsth angepasst, wird das gesendete Signal
nicht ganz von der Last aufgenommen und zum TallerUbertragungsleitung zurtick reflektiert.
Sind die Quellen-, Ubertragungsleitungs- und Lagte¢danz gleich groRR, so werden die
Reflexionen vermieden. Dieser Test misst den Gesalatstand der beiden CAN-Datenleitungen
und des angeschlossenen Abschlusswiderstandes.

Zum Testen verfahren Sie bitte wie folgt:

1. Schalten Sie die Versorgungsspannungen alleisahipssenen CAN-Knoten aus.
2. Messen Sie den DC-Widerstand zwischen CAN_H usN @ an einem Ende des Netzwerks
(siehe obere Abbildung).

Der gemessene Wert sollte zwischerfbQnd 70Q2 liegen.

Liegt der ermittelte Wert unter X0, stellen Sie bitte sicher, dass:
- keinKurzschlusszwischen den CAN_H- und CAN_L-Leitungen besteht
- nicht mehr als zweiAbschlusswiderstande angeschlossen sind
- die Transceiver der einzelnen Knoten nicht desakd.

Liegt der ermittelte Wert tiber %9, stellen Sie bitte sicher, dass:
- alle CAN_H- und CAN_L- Leitungen korrekt angesdyen sind
- zwei Abschlusswiderstande vgn120Q an Ihr CAN-Netzwerk angeschlossen sind (einer an
jedem Ende).
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7.2 Erdung

CAN_GND des CAN-Netzwerks sollte nur an eie@grzigen Stelle mit dem Funktionserde-
Potenzial (FE) verbunden sein. Dieser Test zeigbhrdie Abschirmung an mehreren Stellen
geerdet ist. Zum Testen verfahren Sie bitte wigtfol

1. Trennen Sie die CAN_GND vom r CAN_H o
Erdpotenzial (FE).
p (FE) ( P > CANL ]
2. Messen Sie den DC-Widerstand zwischen > CAN_GND
CAN_GND und Erdpotenzial / °
(siehe nebenstehende Abbildung).
>1MQ
3. Verbinden Sie CAN_GND wieder Funktionserde
mit dem Erdpotenzial. (FE) =

Abb. 22: Vereinfachtes Schaltbild Erdungsmessung

Der gemessene Widerstand sollte groRer als eirfllsein. Ist er kleiner, suchen Sie bitte nach
zusatzlichen Erdungen der CAN_GND-Leitung.

7.3 Kurzschluss in der CAN-Verdrahtung

Ein CAN-Bus kann moglicherweise auch dann noch babertragen, wenn CAN_GND und CAN_L
kurzgeschlossen sind. Dadurch wird aber in der Rligd=-ehlerrate stark ansteigen.
Stellen Sie sicher, dass zwischen CAN_GND und CAKeih Kurzschluss besteht!

7.4 CAN_H/CAN_L-Spannungen

Jeder Knoten verfiigt tber einen CAN-Transceivergdiféerenzielle Signale auf den Datenleitungen
generiert. Ruht die Netzwerk-Kommunikation, betragee CAN_H- und CAN_L-Spannungen etwa
2,5V zu CAN_GND. Defekte Transceiver konnen diRsbespannungen verandern und die Netzwerk-
Kommunikation unterbrechen.

Um auf defekte Transceiver zu testen, verfahrerb$ie wie folgt:

1. Schalten Sie alle Versorgungsspannungen an.

2. Beenden sie jegliche Netzwerk-Kommunikation.

3. Messen Sie die DC-Spannung zwischen CAN_H und GND
(siehe Abbildung auf vorhergehender Seite).

4. Messen Sie die DC-Spannung zwischen CAN_L und GND
(siehe Abbildung auf vorhergehender Seite).

Die gemessene Spannung sollte zwischen 2,0 V @nd Begen.
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Ist die Spannung kleiner als 2,0 V oder gro3eBAl9/, ist es mdglich, dass ein oder mehrere Knoten
defekte Transceiver haben. Bei einer Spannungudier 2,0 V liegt, Uberprifen Sie bitte den
Anschluss der CAN_H- und CAN_L-Leitungen.

Um in einem Netzwerk einen Knoten mit einem defekifeansceiver zu finden, Uberprifen Sie bitte
einzeln die Widerstadnde der CAN-Transceiver derténdsiehe folgendes Kapitel).

7.5 CAN-Transceiver Widerstandstest

CAN-Transceiver verfigen tber Schaltkreise, die CANind CAN_L kontrollieren. Die Erfahrung
zeigt, dass elektrische Beschadigungen den Leckstraliesen Schaltkreisen erhéhen kénnen.
Um den Leckstrom durch die CAN-Schaltungen zu nresbBenutzen Sie bitte ein Widerstands-
messgerat und:

1. Schalten Sie den Koten aus und trennen SieahmNetzwerk  (siehe untere Abbildung).

2. Messen Sie den DC-Widerstand zwischen CAN_H uN GGND  (siehe untere Abbildung).

3. Messen Sie den DC-Widerstand zwischen CAN_L uAN GSND (siehe untere Abbildung).
Der gemessene Widerstand sollte bei jeder Messtuvay 00 K2 betragen. Liegt der Widerstand
deutlich niedriger, ist der CAN-Transceiver mogécheise defekt.

Ein weiterer Hinweis auf einen fehlerhaften CAN<Iseeiver ist eine sehr hohe Abweichung der
beiden gemessenen Eingangswiderstande (>> 200%).

CAN-Knoten
CAN H
le]
CAN_L l
o
CAN_GND
= @ —0 @
CAN-Verbindung
Power trennen |
Versorgungsspannung
trennen !

Abb. 23: Messung des Eingangswiderstandes des CAN-Tramssei

7.6 Support bei esd

Sollten Sie trotz Anwendung des CAN-Bus TroublesimgoGuides zu keiner Lésung kommen,
wenden Sie sich bitte an unseren Support wupport@esd.eader Tel0511-37298-130
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8. CANopen-Firmware

Dieses Kapitel enthalt neben allgemeinen GrundlagemThema CANopen die wichtigsten Informa-
tionen Uber die implementierten Funktionen.

Eine komplette CANopen-Beschreibung lage aul3erthedoRahmens dieses Handbuchs.
Weitergehende Informationen sind daher der CANed2okumentation [1] zu entnehmen.

8.1 Begriffsdefinition

COB ... Communication Object

Emergency-Id... Emergency Data Object Notfalldaten

NMT... Network Management (Master) Netzwerkmanagement
SDO... Service Data Object Service-Daten (Parameter)
Sync... Sync(frame) Telegramm Synchronisations-Ifienti

PDOs (Process Data Objects)
Die PDOs dienen zur Ubertragung der Prozessdaten.
Im ‘Transmit’-PDO (TPDO) sendet das CAN-CBX-Moduaten auf dem CANopen-Netz.
Im ‘Receive’-PDO (RPDO) empfangt das CAN-CBX-Modaten aus dem CANopen-Netz.

SDOs (Service Data Objects)
Die SDOs dienen zur Ubertragung von modulinternenflgurations- und Parameterdaten. Im
Gegensatz zu den PDOs werden die SDO-Nachrichtétlyt. Einer Schreib- oder Leseanfor-
derung auf ein Daten-Objekt folgt immer ein Begpdtigstelegramm mit einem Fehlerindex.
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8.2 NMT-Boot-up

Das CAN-CBX-Modul kann mit dem in [1] beschriebenigtinimal - Boot-up’ initialisiert werden.
(Ab Firmware-Version 1.02 oder aktueller)

Im einfachsten Fall reicht nach dem Einschalteelagramm zum Umschalten aus dem ZusRxeel
Operationalin den Zustan®perational Dazu ist an den CAN-Identifier ‘000Q&. B. das 2-Byte-
Telegramm ‘0Y, ‘00, zu senden (= Start Remote Node all Devices).

8.3 Das CANopen-Objektverzeichnis

Das Objektverzeichnis ist eine (sortierte) Gruppigrvon Objekten, auf die tber das CAN-Netzwerk
zugegriffen werden kann. Jedes Objekt in dieseradieinnis wird Gber einen 16-Bit-Index adressiert.
In den Objektverzeichnissen wird der Index in hezithaler Form angegeben.

Der Index kann 16-Bit-Parameter nach der CANopeez&igation [1] oder ein herstellerspezifischer
Code sein. Anhand der hoherwertigen Bits des Indied festgelegt, zu welcher Objektklasse der
Parameter gehort.

Zum Objektverzeichnis gehdren unter anderem:

Index Objekt

000}, ... 009F | Definition von Datentypen

100Q, ... 1FFE | Communication Profile Area

2000Q, ... 5FFE | Manufacturer Specific Profile Area

6000Q, ... 9FFF, | Standardised Device Profile Area

A00Q, ... FFFE | reserviert
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8.4 Communication Parameter

Die Communication Parameter der PDOs (gemal [IfJeveals SDOs Service Data Objects) auf der
ID ‘600, + NodelD ubertragen (Request). Der Empfanger quittiertRaeameter auf der 1380, +
NodelD’ (Response).

Die Node-ID (Modul-Nr.) wird tUber die Kodierschalter Low undgH konfiguriert. Die méglichen
Einstellungen sind in Kapitel “ Einstellung der NotD Uber die Kodierschalter” auf Seite 17
beschrieben.

8.4.1 Zugriff auf das Objektverzeichnis tber SDOs

Die SDOs (Service Data Objects) dienen zum Zugtiffdas Objektverzeichnis eines Gerates.

Ein SDO stellt daher einen ‘Kanal’ zum Zugriff alié Parameter des Gerates dar. Der Zugriff Gber
diesen Kanal ist im Zustaraperationalundpre-operationalméglich.

Dieses Kapitel beschreibt nicht alle méglichen swnahur einige wichtige Arten des Zugriffs im CAN-

CBX-Modul.
Definitionen der Zugriffsmodi kénnen [1] entnommearden.

Ein SDOCAN Frame ist wie folgt aufgebaut:

) Index
Identifier Befehls Sub-Index LSB Datenfeld MSB

code | (low) | (high)

Beispiel:
cogs | 2 00, 14, 01, 7F, ‘ 04, ‘ 00, ‘ 00,
NodelD i Index=140 —
(write) | . (ndex=1409) kcoB-def. COB Node ID = 047F

Beschreibung der SDOs:

Identifier
Die Parameter werden auf der ID ‘@G0NodelD’ Ubertragen (Request).
Der Empfanger quittiert die Parameter auf der IBg5+ NodelD’ (Response).

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

40, = 64,.,: Read Request, d.h. ein Parameter soll gelesetewer
23,= 38, Write Request mit 32 Bit Daten, d.h. ein Paramstdl gesetzt werden

CAN-CBX-COM2 Handbuch « Dok.-Nr.: C.3055.20 / Rev. 1.3 Seite 49 von 125



CANopen-Firmware

Das CAN-CBX-Modul antworten auf jedes empfangenedmmm mit einem Antworttelegramm. Das
Antworttelegramm kann folgende Befehlscodes erghalt

43,=67,,: ReadResponse mit 32 Bit Daten, dieses Telegrantin@lt den gewinschten Parameter
60, = 96,,,; Write Response, d.h. ein Parameter wurde erfagrgesetzt
80,=128,,: Error Response, d.h. das CAN-CBX-Modul meldeerifrehler.

Haufig verwendete Befehlscodes

Die folgende Tabelle gibt eine Ubersicht tiber hgiuéirwendete Befehlscodes. Die Kommando-Frames
missen immer 8 Bytes beinhalten. Hinweise zur Syotad weitere Befehlscodes sind in [1]
nachzulesen.

fur Anzahl
Kommando Datenbytes Befehlscode
1 2F,
Write Request 2 2B,
(Initiate Domain Download) 3 217,
4 23,
Write Response i 60,
(Initiate Domain Download)
Read Request i 40,
(Initiate Domain Upload)
1 4F,
Read Response 2 4B,
(Initiate Domain Upload) 3 47,
4 43,
Error Response ) 80,
(Abort Domain Transfer)

Index, Sub-Index
Der Index und der Sub-Index werden in den Kapit&levice Profile Area” und “Manufacturer
Specific Profile Area” dieses Handbuches beschnebe

Datenfeld

Das maximal 4 Byte lange Datenfeld ist grunds&tziiach der Regel ‘niederwertiges Byte zuerst,
hoherwertiges Byte zuletzt’ aufgebaut. Dabei stiatst niederwertige Byte immer in ‘Data 1’, bei 16-
Bit-Werten steht das hochstwertige Byte (Bits 8).ith ‘Data 2’, und bei 32-Bit-Werten steht das MSB
(Bits 24...31) in ‘Data 4'.

Seite 50 von 125 Handbuch * Dok.-Nr.: C.3055.20 / Rev. 1.3 CAN-CBX-COM2



CANopen-Firmware

Fehlercodes des SDO-Transfers

Die folgenden SDO Abort Codes (Fehlercodes) kérmemnwendung kommen (gemal’ [1]):

SDO Abort

Codes Erlauterung

05040001 | falscher Command Specifier

06010002 | Schreibzugriff ist hier falsch

0602000Q | falscher Index

06040041 | Objekt kann nicht auf PDO abgebildet werden

0606000Q | kein Zugriff wegen Hardware Fehler

0607001Q | falsche Anzahl Daten-Bytes

06070012 | Lange des Service-Parameters ist zu grof3

06070013 | Lange des Service-Parameters ist zu klein

06090011 | falscher Sub-Index

0609003Q | gesendeter Parameter aul3erhalb des zulassigerbérerthes

0800000Q | nicht definierte Fehlerursache

0800002Q) | Daten kdnnen nicht Ubertragen oder gespeichedemer

wegen des aktuellen Device States kbnnen Daten ibehtragen oder

08000027 gespeichert werden

08000024 | Zugriff auf Flash fehlgeschlagen

8.4.2 Nichtfliichtiges Speichern von Parametern im EPROM

Die eingestellten Parameter sind sofort nach darghbe aktiv. Das ‘nichtfliichtige’ Speichern der
Parameter erfolgt jedoch nicht automatisch. Es ribss einen Schreibzugriff auf das Objekt 1010
veranlasst werden und sollte nur erfolgen, wernimd&s Modul im Zustangre-operationabefindet.

Der Speicher-Modus wird tber den Inhalt des Obek®1(Q angezeigt:

Bit 1 des Objekts 1010Sub-Index 1 ist nicht gesetzt, d.h. das CAN-CB&M2-Modul speichert die
Konfiguration nicht ‘automatisch’, sondern mussauschreiben der Zeichenkette ‘save’ (83, 76,

65, Reihenfolge aus CAN-Telegramm) in das Objekt 1080b-Index 1 extra dazu veranlasst werden.

CAN-CBX-COM2 Handbuch « Dok.-Nr.: C.3055.20 / Rev. 1.3 Seite 51 von 125



CANopen-Firmware

Read-Request zur Anzeige des aktuellen Speichemusbiod

identifier|| BEfENIS-| Index | Index | o\ jeW Data1 Data2 DataB  Data4
code (low) (high)
40, 10, 10, 01, 00, 00, 00, 00,
600+
Node-ID|| (read Daten werden hier nicht ausgewertet
request)

Ruckmeldung des CAN-CBX-COM2-Moduls (bei Defaultaitiellung):

identifier|| BEfeNls-| Index | Index | o\ 1\ jex Datal Data2 DataB  Datad
code (low) | (high)
4F, 10, 10, 01, 01, 00, 00, 00,
600+ (read
Node-ID response Speichern der Parameter nur bei Request
1 Byte)

Kommando zum Speichern der Parameter:

identifier]| BEfeNIS-| Index | Index | o ) 1h4ex Datal| Data2 DaaB Data
code (low) | (high)
25, | 1, | w0 | o | 3| S| T8 | 6
600+ S a v e
4 Bytes) = Speichern der Parameter

8.4.3 Wiederherstellen des Default-Zustandes der Rameter

Der Default-Zustand der Parameter wird in zwei B wiederhergestellt:

1. Parameter ‘Restore Default-Parameter’ aufrufedex 101}, Sub-Index ]
2. Modul zurticksetzen Uber NMT-Service ‘Reset’: ldehtifier ‘0’ die Daten 81xx senden (xx steht
fur Node-ID)
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8.5 Ubersicht der verwendeten CANopen-ldentifier

Funktion Identifier Bemerkungen

Netzwerkmanagement| O NMT
SYNC 8Q, Sync an alle, (konfigurierbar tiber Objekt 105
Emergency Message 88 NodelD konfigurierbar Uber Objekt 1014

PDO1 zum CAN-CBX-COM2
RPDO1 200+ NodelD (Empfangs-PDO1 COM A)

PDO1 vom CAN-CBX-COM2 (Objekt 18Q1L
TPDO1 18Q + NodelD (Sende-PDO1 COM A)

PDO3 zum CAN-CBX-COM2
RPDO3 400+ NodelD (Empfangs-PDO3 COM B)

PDO3 vom CAN-CBX-COM2 (Objekt 18Qp
TPDO3 38Q + NodelD (Sende-PDO3 COM B)
Client-SDO 580+ Node-ID | SDO vom CAN-CBX-COM2 (Tx)
Server-SDO 600+ Node-ID | SDO zum CAN-CBX-COM2 (Rx)
Node Guarding 700+ NodelD | nicht konfigurierbar

NodelD Eingestellte CANopen-Adresse,[17F]

8.5.1 Einstellung der COB-ID

Die COB-IDs die einstellbar sind (aufl3er der von £¥Nwverden zunachst von der Einstellung der
Node-ID Uber die Kodierschalter (siehe Seite 17)e#ditet. Wurden die COB-IDs uUber SDO
beschrieben, gilt diese Einstellung, auch wenrsdealter danach auf eine andere Node-ID eingestellt
wird.

Um die Default-COB-ID wieder vom Schalter zu tbémmen, mussen di@éomm default®der alle
Defaults geladen werden (Objekt 10011
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8.6 Default PDO-Belegung

Die PDOs (Process Data Objects) dienen zur Ubemigader seriellen Daten. Die folgenden Tabellen
zeigen die mdglichen Inhalte der TPDOs und RPDOs:

PDO | CAN-Identifier| Lange Ubertragungs- Default-Belegung
richtung
bis zu .
TPDOL1 | 18Q + Node-ID vom COM A Daten seriell -> CAN, Byte 0..(7

8 Byte

CAN-CBX-COM2

TPDO3 | 38Q + Node-ID g'sé;t‘é (Sende-PDO) | COM B Daten seriell -> CAN, Byte 0..|7

PDO | CAN-Identifier| Lange Ubgrtragungs- Default-Belegung
richtung
bis zu ,
RPDO1| 20Q+ Node-ID 8 Byte zum COM A Daten seriell <- CAN, Byte 0../7

CAN-CBX-COM2

RPDO3| 40Q+ Node-ID g'; yzt‘; (Empfangs-PDO) COM B Daten seriell <- CAN, Byte 0..|7

Seite 54 von 125 Handbuch * Dok.-Nr.: C.3055.20 / Rev. 1.3 CAN-CBX-COM2



CANopen-Firmware

8.7 Communication Profile Area

8.7.1 Verwendete Bezeichnungen und Abklrzungen

Folgende Bezeichnungen werden in den Tabellen esctideibung der Kommunikationsparameter
verwendet:

PDO-Mappable fur diesen Sub-Index des PDOs ist PDapgihg moglich

Save to EEPROM  der Wert dieses Parameters wird kaldo EEPROM gespeichert, wenn das
Kommando ‘save’ aufgerufen wird (siehe Seite 52)

Datentyp Datentyp (z.B. unsigned 8, unsigned 32)
Zugriff zugelassene Zugriffsarten auf diesen Paramet
ro... read_only

Dieser Parameter kann nur gelesen werden. Schrgiffediihren zu
einer Fehlermeldung.

const.... constant
Dieser Parameter kann vom Anwender nicht verandenden. Er ist

Lesbar. Schreibzugriffe fihren zu einer Fehlermeddu
rw... read&write
Dieser Parameter kann gelesen oder gesetzt werden.

Wertebereich Wertebereich des Parameters
Default-Wert Grundeinstellung des Parameters
Name Name und Kurzbeschreibung des Parameters
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8.8 Implementierte CANopen-Objekte

Eine detaillierte Beschreibung der Objekte istlihnrjachzulesen.

Index Name Iiggx Datentyp PrE(ijguekr:zgﬁgifiigghe
(max.)

100Q, |Device Type - unsigned 32| 0080 0Q00

unterstitzte Fehler-Bits:
1001, | Error Register - unsigned 8 | 0: generic

7: manufacturer
1002, | Manufacturer Status - unsigned 32 Status
1003, | Predefined Error A unsigned32 |-
1005, |COB-ID SYNC-Message - unsigned 32 default: 8Q
1006, | Communication Cycle Period - unsigned 32default: Ops
1008, | Manufacturer’s Device Name - visible string default: ‘CAN-CBX-COM2’
1009, | Manufacturer’'s Hardware Version - visible stringdefault ist versionsabhangig
100A, | Manufacturer’'s Software Version - visible stringdefault ist versionsabhangig
100G, | Guard Time - unsigned 16| default: 0
100D, | Life Time Factor - unsigned 8 default:0
101Q, | Store Parameters 4 unsigned 3‘253212?%3;5”9‘&2?:? ode

1005h ... 1029h,
1011, | Restore Default Parameters 4 unsigned 882: 331821 ggggﬂ: ool
1014, | COB-ID Emergency - unsigned 32default: 8Q + Node-ID
1015 | Inhibit Time Emergency - unsigned 1gdefault: 0
1016, | Consumer Heartbeat Time 1 unsigned 32efault: 0
1017, | Producer Heartbeat Time unsigned 16efault: 0

Vendor Id: 00000017
1018 | Identity Object 4 unsigned 32 Prod. Code: 23055002

(= C.3055.02)

1019, | Synchronous counter overflow value - unsigned|8efault: 0
102Q, | Verify Configuration 2 unsigned 32 --
1029, | Error Behaviour Object 4 unsigned 8 default: 0
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Sub-
Index | Index Beschreibung Datentyp
(max.)
1400, 6 | 1. Receive PDO Communication Parameter PDO CommPar
1402, 6 | 3. Receive PDO Communication Parameter PDO CommpPar
1600, 8 | 1. Receive PDO Mapping PDO Mapping
1602, 8 | 3. Receive PDO Mapping PDO Mapping
1800, 6 | 1.Transmit PDO Communication Parameter PDO CommbPPar
1802, 6 | 3. Transmit PDO Communication Parameter PDO CommfpPar
1A00, 8 | 1. Transmit PDO Mapping PDO Mapping
1A02, 8 | 3. Transmit PDO Mapping PDO Mapping
Index (IE%EX) Beschreibung Datentyp | Zugriff Pr%?;g:lss%iﬂgﬁhe
1F8Q, - NMT startup unsigned 32 rw gg:gllg d§ (autostart
1F91, 1 Self starting nodes timing unsigned 16 rw | default: 4= 100 ms)

parameters

CAN-CBX-COM2
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8.8.1 Device Type (10Q)

INDEX 1000,

Name device type
Datentyp unsigned 32
Zugriff ro
Default-Wert || 0080 0000

Der Wert deslevice typdetragt: 0080.00Q0 ( Additional Information: 0080

Device Profile Number: 00Q0Q
Beispiel: Auslesen des Device Type

Der CANopen Master sendet unter dem Identifier ;6(&0, + Node-ID) den Read Request an das
CAN-CBX-COM2-Modul mit der Modul-Nr. 3 (Node-IDzR

ID RTR LEN DATA
1 2 ‘ 3 4 5 6 7 8
603, 0, 8, 40, 00, ‘ 10, 00, 00, 00, 00, 00,
Read Index=1006) Sub
Request Index

Das CAN-CBX-COM2-Modul Nr. 3 antwortet dem Mastethand der Read Response unter dem
Identifier ‘583, (580, + Node-ID) mit dem Wert des Device Type:

ID RTR LEN DATA
1 2 ‘ 3 4 5 ‘ 6 7 ‘ 8
583, 0, 8, 43, 00, ‘ 10, 00, 00, ‘ 00, 80, ‘ 00,
Read Index=1009  |Sub Inde  Device Profile Nr. Additional
Responsé 0000, Information 0089

ausgegebener Wert des Device Type: 0080,0000

Das Datenfeld ist grundsatzlich nach der Regetieneertiges Byte zuerst, hbherwertiges Byte zuletzt
aufgebaut.
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Das CAN-CBX-Modul nutzt das Error-Register, um Feehieldungen anzuzeigen.

INDEX 1001,

Name error register
Datentyp unsigned 8
Zugriff ro
Default-Wert 0

J

Bit Bedeutung von dieseﬂm Mod
unterstutzt?

0 |f generic v

1 | current -

2 | voltage -

3 || temperature -

4 || communication error (overrun, error, state) -

5 | device profile -

6 |l reserved -

7 || manufacturer-specific error v

Die nicht unterstitzten Bits (-) werden immer &IsZurtickgegeben.

Folgende Meldungen sind mdglich:

00,- keine Fehler
81, - eine der von esd definierten Fehlerbedingungeawigetreten
(any manufacturer-specific error)

CAN-CBX-COM2
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8.8.3 Manufacturer Status Register 1002

INDEX 1002,

Name manufacturer status register
Datentyp unsigned 32

Default-Wert [ No

Die Bits des Status-Registers sind Hersteller-$igehi und nur fur interne Zwecke zu verwenden.
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8.8.4 Pre-defined Error Field (1003)

INDEX 1003,

Name pre-defined error field
Datentyp unsigned 32

Zugriff ro

Default-Wert [ No

Im pre-defined error fieldvird eine Liste der zuletzt aufgetretenen Fehéspgichert. Der Sub-Index

0 enthalt die aktuelle Anzahl der in der Liste gasiperten Fehler. Unter Sub-Index 1 wird der ztiletz
aufgetretene Fehler abgelegt. Tritt ein neuer Fedé so wird der vorhergehende Fehler auf Sub-
Index 2 gespeichert und der neue Fehler unter &adxI1 usw.. So entsteht eine Liste mit der Fehler-
Historie.

Der Fehlerspeicher ist wie ein Ringspeicher aufgebst er gefillt, wird der alteste Eintrag geléisc
um Platz fur den aktuellen Eintrag zu schaffen.

Dieses Modul unterstitzt maximal 10 Fehlereintr&@gm Eintreten des 11. Fehlers wird der alteste
Fehlereintrag geléscht. Zum Léschen der gesamtielei-kiste ist der Sub-Index ‘0" auf ‘0’ zu setzen.
Dies ist der einzig zulassige Schreibzugriff aud @dojekt.

Mit jedem neuen Eintrag in die Liste sendet das Madn Emergency-Frame um den Fehler
mitzuteilen.

Index Ii(ljjgx Beschreibung Wertebereich Default Datentyp  Zudfriff
0 no_of errors_in_list 0, 1..A, - unsigned 8 rw
1 error-code n 0...FFFFFFFF - unsigned 32 ro
1003, 2 error-code (n-1) 0...FFFFFFFF - unsigned 32 ro
: : : : : ro
A, error-code (n-9) 0...FFFFFFFF - unsigned 32 ro

Bedeutung der Variablen:

no_of errors_ in_list - enthalt die aktuelle Anzahl der in der Liste einggenen Fehler-Codes
n = Nummer des zuletzt aufgetretenen Fehlers
- zum Lo6schen der Fehlerliste ist diese Variable'@ufu setzen
- istno_of_errors_in_list0, so wird das Error-Register (Object 1)Qfesetzt
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error-codex Der 32-Bit lange Fehler-Code setzt sich aus denfiljnaufgefiihrten CANopen-
Emergency-Error-Code und den von esd definiertemefFr€odes (Manufacturer-
Specific Error Field) zusammen.

Bit: 31... .. 16| 15.. )

Inhalt: manufacturer-specific | emergency-error-code
error field

manufacturer-specific error field immer ‘00’, es sei denn
emergency-error-code 230Q, (siehe unten)

emergency-error-code Es werden die folgenden Fehler-Codes unterstitzt:
811Q, - CAN Overrun Error
- Sample-Rate ist so hoch eingestellt, dass dimviFire nicht
in der Lage ist, alle Daten auf dem CAN-Bus zu send
812Q, - CAN in Error Passive Mode
813Q, - Lifeguard Error / Heartbeat Error
814Q, - Recovered from “Bus Off”
824Q, - Unexpected SYNC data lenght
600Q, - Software-Fehler:
-EEPROM Checksum Fehler (keine Ubertragung dieser
Message als Emergency)
611Q, - Internal Software Error
z.B.:
- gespeicherte Daten hatten ungiltige Checksumme und
Default-Werte wurden geladen
- interner Watchdog hat ausgelést
FF1Q, - Data lost (A/D-Daten Overflow)
500Q, - Hardware Fehler (z.B. A/ID-Wandler defekt)

Emergency Message

Die Daten des vom CAN-CBX Modul gesendeten Emergémames sind wie folgt aufgebaut:

e : ! 2 3 4 5 6 7
Inhalt: || mergency-error-code rzgi(;:-er nO_i(:]f_"eSr:ors_ -
(siehe oben) 1001 106350

Eine Emergency Message wird beim ersten Auftreteesd-ehlers gesendet. Tritt der selbe Fehler ein
weiteres Mal auf, wird keine weitere Emergency Meggsgesendet.
Sobald eine Fehlermeldung zurickgenommen wird, wiederum eine Emergency Message gesendet.
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8.8.5 COB-ID of SYNC-Message (10Qb

INDEX 1005,
Name COB-ID SYNC message
Datentyp unsigned 32
Zugriff rw
Default-Wert || 8Q
Low Limit 01,
High Limit C000 O7FE
Struktur des Parameters:
Bit-No. Wert Bedeutung
31 (MSB) - do not care
0 | on |§jenesic e
29 0 immer 0, da 11-Bit-ID
28...11 0 immer 0, da keine 29-Bit-ID unterstutzt ey
10...0 (LSB) X Bit 0...10 der SYNC-COB-ID

Der Identifier kann Werte zwischen O...7Anehmen.

CAN-CBX-COM2
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8.8.6 Communication Cycle Period (10Q%

INDEX 1006,

Name Communication Cylcle Period
Datentyp unsigned 32

Zugriffsart rw

Default-Wert || Ous

Wertebereich des Parameters:

Index Ii(l;gx Beschreibung Wertebereich Default Datentyp Zug
0,
1006, 0 communication cycle period 0000 O1F4 0 unsigned 32  rw
FFFF FFFE

yriff

communication cycle periodykluszeit des Sync-Frames ipq].

Ist hier ‘0’ eingetragen, so erfolgen keine SYNG&@angen.
(Beispiel: 4E2Q entspricht einer Zykluszeit von 20009= 20 ms)
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8.8.7 Manufacturer Device Name (1003

Eine ausfihrliche Beschreibung des SDO Upload4jstu entnehmen.

INDEX 1008,
Name manufacturer device name
Datentyp visible string

Default-Wert

siehe Kapitel 8.8, Seite 56

CAN-CBX-COM2
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8.8.8 Manufacturer Hardware Version (1009)

INDEX 1009,
Name manufacturer hardware versior
Datentyp visible string

Default-Wert | string: z.B. ‘1.0’
(Versionsabhangig)

Das Lesen der Hardware-Version erfolgt ahnlichaeis Lesen des Manufacturer Device Names uber
das SDO Upload Protokoll. Eine ausfiihrliche Besblurey des Uploads ist [1] zu entnehmen.

8.8.9 Manufacturer Software Version (1004)

INDEX 100A,
Name manufacturer software version
Datentyp visible string

Default-Wert | string: z.B.: ‘'1.2""’
(Versionsabhangig)

Das Lesen der Hardware-Version erfolgt ahnlichaeis Lesen des Manufacturer Device Names tber
das SDO Upload Protokoll. Eine ausfiihrliche Besblurey des Uploads ist [1] zu entnehmen.
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Das CAN-CBX-Modul unterstitzt das Node-Guardingraaleernativ die Heartbeat-Funktion (siehe
Seite 76).

8.8.10 Guard Time (100¢) und Life Time Factor (100D,)

Hinweis:
Nach den CiA-Empfehlungen sollte bevorzugt die Hesat-Funktion verwendet
werden. Das Node-Guarding sollte nur noch fur lestde Systeme eingesetzt werden!

Guard Time und Life Time Factor werden zusammeigewsrtet. Die Multiplikation beider Werte
ergibt die Life Time. Die Guard Time wird in Milikkunden angegeben.

INDEX 100C,,

Name guard time
Datentyp unsigned 16
Zugriff rw

Default-Wert 0 [ms]
Minimaler Wert 0

Maximaler Wert FFFF(65,535 s)

INDEX 100D,

Name life time factor
Datentyp unsigned 8
Zugriff rw
Default-Wert 0

Minimaler Wert 0

Maximaler Wert FE

CAN-CBX-COM2
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8.8.11 Store Parameters (101pD

INDEX 1010,
Name store parameters
Datentyp unsigned 32

Mit diesem Kommando werden die Parameter im “nftiichtigen” Speicher, hier im EEPROM,
gespeichert. Dazu werden die unten aufgefuhrteanfketer Gruppen unterschieden.

Die eingestellten Parameter sind sofort nach derg#be aktiv.

Das ‘nichtfliichtige’ Speichern der Parameter etfgdgloch nicht automatisch. Es muss Uber einen
Schreibzugriff auf das Objekt 101@eranlasst werden und sollte nur erfolgen, weain das Modul

im Zustangre-operationabefindet. Beim Schreiben des Index muss die uartgegebene Byte-Folge
gesendet werden.

Das Lesen des Index gibt Informationen tber didementierten Speicher-Funktionen zurlck (siehe

[1]).

Index Ii(ljjgx Beschreibung Wertebereich Datentyp Zugriff
0 number_of entries 4 unsigned 8 ro
save_all_parameters . 8
L1 (Objekte 1009... 9FFF) unsigned 3¢ rw
5 save_communication_parameter - lunsianed 32w
101q, (Objekte 100p... 1FFF) no default, write: gned s¢
save_application_parameter 65 76 61 73
— - =ASCIl: ‘e’ ‘v’ ‘a’ ‘s’ i >
3 | (Objekte 600p... 9FFF) ( ) |unsigned 32 rw
4 save_manufacturer_parameter unsianed 32 1w
(Objekte 2000... 5FFF) 9 £

Belegung der Variablen
save all parameters
speichert die Parameter aller Objekte (sofern votbr), deren Zugriffsrecht Read/Write
(rw) ist.
save_communication_parameter
speichert alle Communication Parameter der Objdki@q, ... 1FFFE, sofern vorhanden),
deren Zugriffsrecht Read/Write (rw) ist (hier z05, ... 1029).
save _application_parameter
speichert alle Application Parameter der Objektdj¢te 6000 ... 9FFFE, sofern
vorhanden), deren Zugriffsrecht Read/Write (rw)liser z.B. 6xxx).
save_manufacturer_parameter
speichert alle Manufacturer Parameter der Obje&iigjgkte 2000 ... 5FFF, sofern
vorhanden), deren Zugriffsrecht Read/Write (rw)liser z.B. 2xxx).
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Der Speicher-Modus wird tber den Inhalt dieses Kbgeangezeigt:

Bit 1 des Objekts 1010 Sub-Index 1 ist nicht gesetzt, d.h. das CAN-CBXeMl speichert die
Konfiguration nicht ‘automatisch’, sondern mussdatuschreiben der Zeichenkette ‘save3( 61,
76, 65,, Reihenfolge aus CAN-Telegramm) in das Objekt 1080b-Index 1-4 extra dazu veranlasst
werden.

Beim Lesen eines Sub-Index liefert das CANopen &evinformationen Uber die Speicher-
Funktionalitéat im folgenden Format:

Bit: 31 21 1 0
Inhalt: reserved autp cmd
0 0 1
MSB LSB

Bit | Wert | Beschreibung

auto 0 | das CAN-CBX-Modul speichert die Parametezht autonom

das CAN-CBX-Modul speichert die Parameter autonom

1
cmd 0 | das CAN-CBX-Modul speichert die Paramaterht auf Befehl
1 | das CAN-CBX-Modul speichert die Parameter auf Befe

Autonomes Speichern bedeutet, dass die Paraméatht-fliichtig” ohne weitere Abfrage gespeichert
werden.
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8.8.12 Restore Default Parameters (10])1

INDEX 1011,
Name restore default parameters
Datentyp unsigned 32

Mit diesem Kommando werden die bei der Auslieferahtjven Default-Parameter wieder geladen.

Dazu werden die unten aufgefiihrten Parameter Grupperschieden.

Alle individuellen Einstellungen, die im EEPROM gegchert worden sind, gehen verloren, das betrifft

auch Kalibrierungswerte.

Die Default-Parameter sind erst nach einem Resiet 8las Aktivieren der Parameter muss tUiber einen

Schreibzugriff veranlasst werden.

Beim Schreiben des Index muss die unten angegdbgad-olge gesendet werden. Das Lesen des

Index gibt Informationen lber die implementiertegskre-Funktionen zurtick (siehe [1])

Index Ii(ljjgx Beschreibung Wertebereich Datentyp Zug
0 number_of entries 4 unsigned 8§ ro
1 restore_all_default_parameters unsianed 32 1w
(Objekte 1000... 9FFF) gned 3¢
restore_communication_default |
2 parameter unsigned 32 rw
1011 (Objekte 100Q... 1FFE) no default, write:
restore_application_default_ 64 61 6F 6¢
3 | parameter (=ASCIl:'d" '@ ‘0" ) |unsigned 32 rw
(Objekte 6000... 9FFF)
restore_manufacturer_default_
4 parameter unsigned 32 rw
(Objekte 2000... 5FFF)

Belegung der Variablen
restore_all_default_parameters
ladt die Default-Werte aller Parameter aller Olgefsiofern vorhanden).
restore_communication_default_parameter
l&dt die Default-Werte aller Communication Paramder Objekte
(1000, ... 1FFF, sofern vorhanden, z.B. 1005. 1029).
restore_application_default_parameter
ladt die Default-Werte der Application Parametar @bjekte
(Objekte 6000... 9FFF, sofern vorhanden, z.B. 6x3x
restore_manufacturer_default_parameter
|adt die Default-Werte aller Manufacturer Parametar Objekte
(Objekte 2000... 5FFF, sofern vorhanden, hier z.B. 2x}x
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Bit O des Objekts 10]1Sub-Index 1 ist gesetzt, d.h. das CAN-CBX-Modudltldie Standardwerte
durch Schreiben der Zeichenkette ‘load’ (61, 6F, 6C,, Reihenfolge aus CAN-Telegramm) in das
Objekt 101], Sub-Index 1-4.

Beim Lesen eines Sub-Index liefert das CANopen &eViformationen tiber die Restore-Funktionalitat
im folgenden Format:

Bit: 31 1] 0
Inhalt: reserved cmd
0 1
MSB LSB

Bit | Wert | Beschreibung

cmd 0 | die Default-Parameter des CAN-CBX-Moduls konméht geladen
werden

1 | die Default-Parameter des CAN-CBX-Moduls konneladgn werden
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8.8.13 COB_ID Emergency Message (1034

INDEX 1014,

Name COB-ID emergency object
Datentyp unsigned 32

Zugriff ro

Default-Wert || 8Q + Node-ID

Dieses Objekt bestimmt die COB-ID der Emergencysdgs (EMCY), das Objekt kann jedoch nur
gelesen werden.

Die Struktur des Objektes ist in der folgenden Tlald@eschrieben:

Bit-No. Wert Bedeutung
31 (MSB) 01 (1) Eé\fr? I\Efl\/eléi\s(ti/egl\;l(i?:(%g'tltirﬁcht gultig
30 0 reserviert (immer 0)
29 0 immer 0, da 11-Bit ID
28...11 0 immer 0, da keine 29-Bit-ID unterstutzt e\r
10...0 (LSB) X Bit 0...10 des COB-ID

Der Identifier kann Werte zwischen O...7Ehnehmen.
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8.8.14 Inhibit Time EMCY (1015)

INDEX 1015,

Name inhibit_time_emergency
Datentyp unsigned 16
Zugriffsart rw

Wertebereich || O...FFRF

Default-Wert 0

Mit diesem Objekt kann diahibit Timefur die Emergency-Nachricht festgelegt werden.Zag wird
als ein Vielfaches von 1Q0s angegeben.
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8.8.15 Consumer Heartbeat Time (101.%

INDEX 1016,

Name consumer heartbeat time
Datentyp unsigned 32
Default-Wert [ No

Zur gegenseitigen Uberwachung der CANopen-Modnb@sondere zum Erkennen von Verbindungs-
ausfallen) kann die Heartbeat-Funktion genutzt eerdm Gegensatz zum Node Guarding/Life
Guarding kommt die Heartbeat-Funktion ohne RTR-E=aus.

Funktionsweise:

Ein Modul, der sog. Heartbeat-Producer sendetlanf Node-Guarding-Identifier (siehe Object 1Q0E
zyklisch eine Heartbeat-Nachricht auf dem CAN-B&sn oder mehrere Heartbeat-Consumer
empfangen die Nachricht. Die Nachricht muss innerhder auf dem Heartbeat-Consumer
gespeicherten Heartbeat-Time empfangen werden,wodsauf dem Heartbeat-Consumer-Modul ein
Heartbeat-Event ausgeldst. Auf dem CAN-CBX-Modst lier Heartbeat-Event einen Heartbeat-Error
aus.

Jedes Modul kann Heartbeat-Producer und Heartbeast@ner sein. Das CAN-CBX-Modul
unterstutzt in einem CAN-Netz maximal einen Heaateroducer.

Index Ii(ljjgx Beschreibung Wertebereich Default Datentyp  Zugriff
0 number_of entries 1 1 unsigned 8 ro

1016

g

1 consumer-heartbeat_time | 0...007FFFFf 0 unsigned 3 rw
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Bedeutung der Variablenconsumer-heartbeat_time x:

consumer-heartbeat_time_x
Bit 31.. 24| 23 .. 2160 15 .. .40
Beleaun reserved Node-ID heartbeat_time
gung (immer ‘0’) (unsigned 8) (unsigned 16)
Node-I1D Node-Id des zu Uberwachenden Heartbeat-Producers.

heartbeat_time

Beispiel:

Zeitin[ms], innerhalb der sich der zu GberwaclegHdartbeat-Producer auf dem
Node-Guarding-ID melden muss, damit kein Heartliaagtnt ausgeldst wird.
Diese Consumer-Heartbeat-Time muss immer groRer asidie Producer-
Heartbeat-Time.

consumer-heartbeat_time 0031 03ES3

=> Node-ID = 31, = 49,
=>heartbeat time =3E§ =100Q =>1s
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8.8.16 Producer Heartbeat Time (101}

INDEX 1017,

Name producer heartbeat time
Datentyp unsigned 16
Default-Wert || O ms

Hier wird die Zeit eingetragen, mit der das CAN-CGBXdul zyklisch einen Heartbeat-Frame auf dem
Node-Guarding-ID sendet. Die Heartbeat-Funktiordwaiuf Seite 67 beschrieben

Wird die Producer-Heartbeat-Time auf ‘0’ gesetetysrd das Senden des Heartbeats durch dieses

Modul beendet.

Index Ii(l;gx Beschreibung Wertebereich Default Datentyp  Zugriff
1017 | O producer-heartbeat_time 0...FFFE 0 ms unsigned 16  rw

producer-heartbeat_time Zykluszeitin[ms] des Heartbeat-Producers zum Seugs Heartbeats auf
dem Node-Guarding-ID.
Die Consumer-Heartbeat-Time der tberwachenden Maauiss immer

grof3er sein als die Producer-Heartbeat-Time didsestbeat-sendenden

Moduls.
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8.8.17 Identity Object (1018)

INDEX 1018,

Name identity object
Datentyp unsigned 32
Default-Wert [ No

Dieses Objekt enthalt allgemeine Informationen ZLdiN-Modul.

Index | Subindex Beschreibung Wertebereich Default-Wert  tebtgp | Zugriff
0 no_of entries 4 4 unsigned 8 ro
1 vendor_id 0..FFFF FFFF| 00000017 unsigned 32  ro
101§, 2 product_code 0..FFFF FFFF| 23055002 : ro
3 revision_no 0...FFFF FFFF| aktuelle SW-Rev. ; ro
4 serial_no 0...FFFF FFFE| Hw-Seriennummer unsigned 32  ro

Bedeutung der Variablen:

vendor _id

product_code

revision_number

Diese Variable enthélt die esd-Vendor-ID. Hierisiner der Wert
00000017 eingetragen.

Hier ist die esd-Artikelnummer des Produkts abgeleg
Beispiel:
Der Wert ‘205 5002 entspricht der Artikelnummer ‘C.3055.02".

Hier ist die Software-Version abgelegt. In den eberwei Bytes sind gemalf [1]
die Revisionsnummern der wesentlichen (major) Amdgen aufgefihrt und in
den unteren zwei Bytes die Revisionsnummern eifa¢torrekturen oder

Anderungen (minor).

revision_no

major_revision_no | minor_revision_no
31 16 15 0

MSB LSB

CAN-CBX-COM2
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serial_number Hier wird die Seriennummer-Kennung der Hardwaregmh. Die ersten beiden
Zeichen der Seriennummer sind Buchstaben, dieaettiglingslos kennzeichnen.
Die folgenden Zeichen geben die eigentliche Setienmer wieder.

In den beiden héherwertigen Bytes veerial_nosind die Buchstaben des
Fertigungsloses kodiert. Sie enthalten jeweilsA8&I1I-Code des Buchstaben
mit dem hochwertigsten Bit auf ‘1’ gesetzt, um Bskeben und Zahlen unter-
scheiden zu kénnen:

(ASCII-Code) + 8) = gelesenes_Byte

In den beiden niederwertigen Bytes ist die Numngsr ldoduls als BCD-Wert
enthalten.

Beispiel:

Wird der Wert ‘C1C2 0105gelesen, so entspricht dies der Hardware-Serien-
nummer-Kennung ‘AB 0105’. Dieser Wert muss der alfgbten Seriennummer
des Moduls entsprechen.
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8.8.18 Synchronous Counter Overflow Value (101

INDEX 1019,

Name Synchron_Counter_Overflow
Datentyp unsigned 8

Default-Wert |[ O

Dieses Objekt bestimmt den hochsten Wert, den ¥BICSCounter erreichen kann.

Der Wertebereich des Objektes ist in der folgentelle beschrieben:

Wert Bedeutung
0 Die SYNC-Nachricht wird als CAN-Nachricht mit dedinge ‘0’ gesendet.
1 reserviert
2 240 Die SYNC-Nachricht wird aI; CAN-N‘gchricht mit deémhge ‘1’ gesendet. Das
erste Byte der SYNC-Nachricht enthélt den aktuel\éart des SYNC-Counters.
241...255 | reserviert
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8.8.19 Verify Configuration (102Q)

INDEX 1020,

Name verify configuration
Datentyp unsigned 32
Default-Wert [ No

In diesem Objekt kbnnen Datum und Tageszeit deteletKonfiguration abgelegt werden, um zu einem
spateren Zeitpunkt prifen zu kénnen, ob die gebpeie Konfiguration der erwarteten entspricht.

Index Iﬁ(ljjgx Beschreibung Wertebereich  Default Datentyp  Zugriff
0 no_of entries 2 2 unsigned 8 ro
1020q, 1 configuration_date 0...FFFFFFFE 0 unsigned 332 rw
2 configuration_time 0...FFFFFFFE 0 unsigned 32 rw

Bedeutung der Variablen:

configuration_date Datum der letzten Konfiguration des Moduls, angegeim Tagen seit dem
01.01.1984.

configuration_time Zeit in ms seit Mitternacht am Tag der letzten Kgurfation.
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8.8.20 Error Behaviour Object (1029)

INDEX 1029,

Name error behaviour object
Datentyp unsigned 8
Default-Wert [ No

Tritt ein Error-Event ein (z.B. Heartbeat-Errord, wechselt das Modul in den Zustand, der in der
Variablencommunication_errooderoutput_errordefiniert ist.

Sub- . .|, Default- .
Index Index Beschreibung Wertebereich Wert Datentyp | Zugrift
0 no_of _error_classes 4 4 unsigned 8 ro

1 communication_error 0..2 0 unsigned 8 rw

1029, 2 output_error 0...2 0 unsigned B rw
3 input_error 0..2 0 unsigned 8 rw

4 manufacturer_error 0..2 0 unsigned 8 rw

Bedeutung der Variablen:
Variable Bedeutung

no_of _error_classes | Anzahl der Fehler-Klassen (hier immer ‘4")

communication_error | Heartbeat/Lifeguard-Fehler ugus off

output_error wird hier nicht verwendet

input_error wird hier nicht verwendet

manufacturer_error | wird hier nicht verwendet

Das Modul wechselt beim Auftreten eines Fehlerden jeweils angegebenen Modus.

Wert der Variablen Modus, in den das Modul im Fdialewechselt
0 pre-operational (nur wenn der aktuelle Zustangerational)
1 no state change
2 stopped
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8.8.21 NMT Startup (1F8Q)

INDEX 1F80,

Name NMT startup
Datentyp unsigned 32
Default-Wert || 2

Dieses Obijekt ist ab Firmware Version 1.02lementiert

Um in Umgebungen, in denen kein NMT-Master verfiligba CANopen-Nodes starten zu kdnnen, ist
der NMT Startup implementiert worden.

Uber den NMT-Startup kann der Autostart eines CAdBplodes eingeschaltet oder ausgeschaltet
werden. Weitere Funktionen des Parametv§ startupwerden zur Zeit nicht unterstitzt.

Der Wertebereich des Objektes ist in der folgentelle beschrieben:

Wert Bedeutung
0000 0002 Autostart disabled (default
0000 0008 Autostart enabled

alle anderen Werte reserviert
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8.8.22 Self Starting Nodes Timing Parameters (1F91

U)

INDEX 1F91,
Name Self starting nodes timing parameter
Datentyp unsigned 16

Dieses Obijekt ist ab Firmware Version 1.02lementiert

Index Iﬁ(l;gx Beschreibung Wertebereigh Default Datentyp Zugriff
1Fo1, 0 number_of _entries 1 1 unsigned 8 ro
1 NMT master detection timeout O...FFFE 64, unsigned 16  rw

Sub-Index 1 dieses Objektes enthalt die Verzogezeigin [ms] zwischen dem Ubergang von
“preoperational” > “operational”. In der Defaultfistellung sind dies 100 ms.

Die Sub-Indizes 2 und 3 dieses Objektes werdert niaferstitzt.

CAN-CBX-COM2
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8.8.23 RPDO Communication Parameter 14001402,

Mit dem Objekt Receive PDO Communication Parameter 14Q01402’ werden die Eigenschaften
eines Empfangs-PDOs (RPDO) definiert. Das Modutinmaximalzwei RPDOs.

Die Anzahl der RPDOs ist fest. Es wird immer diimaale Anzahl der RPDOs ‘gemapped’. Uber die
Anzahl der gesendeten Bytes legt der Anwender\igstyiele Bytes ausgewertet werden sollen.

INDEX 1400, 1402,
Name receive PDO1 receive PDO3
communication parameter| communication parameter
Datentyp PDOCommPar PDOCommPar
iIndex| SUP-| Poo- | savetol Datentyp Default-Wert Beschreibung
Index mappable EEPROM
0 no no ro unsigned 8 6 number of entries
1 no yes rw | unsigned 32 206 Node-ID | COB-ID used by PDO1
2 no no ro unsigned 8 EF transmission type
140Q,| 3 no no ro | unsigned 1€ 0 inhibit time
4 no no rw usigned 8 0 compatibility entry
5 no no rw | unsigned 16 0 event-timer
6 no no rw | unsigned 8 0 SYNC start value
0 no no ro unsigned 8 6 number of entries
1 no yes rw | unsigned 32 406 Node-ID | COB-ID used by PDO3
2 no no ro | unsigned 8 EF transmission type
1402,| 3 no no ro | unsigned 16 0 inhibit time
4 no no rw | unsigned 8 0 compatibility entry
5 no no rw | unsigned 16 0 event-timer
6 no no rw | unsigned 8 0 SYNC start value
Wertebereich siehe [1], Tabelle 10, 11.
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Beispiel: Definition eines neuen Receive PDOs mit Index @ 48uf dem CAN-Identifier 0354

Zu Ubertragen ist die hexadezimale Bytefolge auf IB00 + Node-ID.

Byte Name Wert Inhalt
0 Command 23 Write Request
1 Index Low 0 _
: Neues PDO 14Q0n Intel-Notation

2 Index High 14

3 Sub-Index 1 COB-ID definieren

4 Data 1 SA

5 Data 2 3 _ _
COB-ID 035A, in Intel-Notation

6 Data 3 0

I Data 4 0
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8.8.24 RPDO Mapping Parameter 1600 1602,

Mit dem Objekt Receive PDO Mapping Parameter 1600 1602’ wird die Zuordnung der
Empfangsdaten zu den RPDOs festgelegt.

INDEX 1600, 1602,
Name receive PDO1 mapping receive PDO3 mapping
Datentyp PDO Mapping PDO Mapping

Die folgende Tabelle zeigt die Belegung der RecéhN®O Mapping Parameter fur die Default-
Konfiguration:

Index Iﬁggx maprbidEzpRoM 20t | Datentyp | Default-Wert Beschreibung
0 no no ro unsigned 8 8 number of entries
1 no no ro 2880 00 08 Daten CAN -> seriell, Byte 1...8
2 no no ro 2880 00 Q8| Daten CAN -> seriell, Byte 1...8
3 no no ro 2880 00 Q8| Daten CAN -> seriell, Byte 1...8
160Q,| 4 no no ro CANopen 2880 00 Q8| Daten CAN -> seriell, Byte 1..8
5 no no ro Map S 2880 00 Q8| Daten CAN -> seriell, Byte 1...8
6 no no ro 2880 00 Q8| Daten CAN -> seriell, Byte 1...8
7 no no ro 2880 00 8| Daten CAN -> seriell, Byte 1...8
8 no no ro 2880 00 Q8| Daten CAN -> seriell, Byte 1...8
0 no no ro unsigned 8 8 number of entries
1 no no ro 2980 00 08 Daten CAN -> seriell, Byte 1...8
2 no no ro 2980 00 Q8| Daten CAN -> seriell, Byte 1...8
3 no no ro 2980 00 Q8| Daten CAN -> seriell, Byte 1...8
1602,| 4 no no ro CANopen 2980 00 Q8| Daten CAN -> seriell, Byte 1...8
5 no | no | ro | MapStuct | 598000 (8| Daten CAN ->seriell, Byte 1...8
6 no no ro 2980 00 Q8| Daten CAN -> seriell, Byte 1...8
7 no no ro 2980 00 8| Daten CAN -> seriell, Byte 1...8
8 no no ro 2980 00 Q8| Daten CAN -> seriell, Byte 1...8
Wertebereich siehe [1], Tabelle 10, 11.
m Hinweis:
Die im PDO-Mapping eingetragenen 2883zw. 298x-Objekte sind nicht tiber SDQ-
Zugriffe erreichbar. Sie dienen hier nur als ‘Phaiter’ um der Struktur der Objekte
160Q, 1602, 1A00, und 1A02 zu geniigen.
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Mit diesem Objekt werden die Eigenschaften einesl&d°DO definiert.

Implementierte CANopen Objekte

INDEX 1800, 1802,
Name transmit PDO1 transmit PDO3
communication parametef communication parameter
Datentyp PDOCommPar PDOCommPar
index| SUP | Poo- | savetol ;o Datentyp Default-Wert Beschreibung
Index mappable EEPROM
0 no no ro unsigned 8 6 number of entries
1 no yes rw | unsigned 32 186 Node-ID| COB-ID used by PDO1
2 no yes rw | unsigned 8 FF transmission type
180Q,| 3 no no rw | unsigned 16 0 inhibit time
4 no no rw | unsigned 8 0 reserved
5 no yes rw | unsigned 16 0 event timer
6 no no rw unsigned 8 0 SYNC start value
0 no no ro unsigned 8 6 number of entries
1 no yes rw | unsigned 32 386 Node-ID| COB-ID used by PDO3]
2 no yes rw unsigned 8 FF transmission type
1802,| 3 no no rw | unsigned 16 0 inhibit time
4 no no rw | unsigned 8 0 reserved
5 no yes rw | unsigned 16 0 event timer
6 no no rw unsigned 8 0 SYNC start value
Wertebereich siehe [1], Tabelle 10, 11.
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Beispiel: Definition eines neuen Transmit PDOs mit Indexd@Bauf dem CAN-Identifier 047F

Zu Ubertragen ist die hexadezimale Bytefolge aut 160Q, + Node-ID.

Byte Name Wert Inhalt
0 Command 23 Write Request
1 Index Low 0 _
: Neues PDO 18Q0n Intel-Notation
2 Index High 1§
3 Sub-Index 1 COB definieren
4 Data 1 7E
5 Data 2 4 . .
COB 047K in Intel-Notation
6 Data 3 0
I Data 4 0
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Mit dem Objekt Transmit PDO Mapping Parameter 1A0Q, 1A02, kann die Zuordnung der
Sendedaten zu den TPDOs verandert werden.

8.8.26 TPDO Mapping Parameter 1A0Q 1A02,

INDEX 1A00, 1A02,
Name transmit PDO1 mapping transmit PDO3 mapping
Datentyp PDO Mapping PDO Mapping

Die folgende Tabelle zeigt die Belegung der TrandpdO Mapping Parameter fur die Default-
Konfiguration:

Index Iﬁggx mZFI)DpJC::\-bIE ESE?DVF\?C;?\/I zugrifff  Datentyp | Default-Wert Bescheibung
0 no no ro unsigned 8 8 number of entries
1 no no ro 2881 00 08 | Daten seriell -> CAN, Byte 0...]7
2 no no ro 2881 00 Q8| Daten seriell -> CAN, Byte 0..[7
3 no no ro 2881 00 Q8| Daten seriell -> CAN, Byte 0..[7

1A00,| 4 no no | ro I\(/f:g\'gfrigt 2881 00 8| Daten seriell -> CAN, Byte 0...7
5 no no ro 2881 00 (8| Daten seriell -> CAN, Byte 0...]7
6 no no ro 2881 00 Q8| Daten seriell -> CAN, Byte 0..[7
7 no no ro 2881 00 Q8| Daten seriell -> CAN, Byte 0..[7
8 no no ro 2881 00 Q8| Daten seriell -> CAN, Byte 0...]7
0 no no ro unsigned 8 8 number of entries
1 no no ro 2981 00 08 | Daten seriell -> CAN, Byte 0...]7
2 no no ro 2981 00 Q8| Daten seriell -> CAN, Byte 0..[7
3 no no ro 2981 00 @8] Daten seriell -> CAN, Byte 0...]7

1A0Z, 4 no no ro CANopen 2981 00 Q8| Daten seriell -> CAN, Byte 0...]7
5 no no ro Map Struct 2981 00 08 Daten seriell -> CAN, Byte 0...7
6 no no ro 2981 00 08 Daten seriell -> CAN, Byte 0...[7
7 no no ro 2981 00 08 Daten seriell -> CAN, Byte 0...[7
8 no no ro 2981 00 08 Daten seriell -> CAN, Byte 0...]7

Wertebereich siehe [1], Tabelle 10, 11.

Hinweis:

Die im PDO-Mapping eingetragenen 288szw. 298%-Objekte sind nicht tber SDQ
Zugriffe erreichbar. Sie dienen hier nur als ‘Phaiiter’ um der Struktur der Objek

160Q, 1602, 1A00, und 1A02 zu genigen.

[e
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8.9 Ubertragungsarten

8.9.1 Unterstitzte Ubertragungsarten nach DSP-30Tabelle 55

o PDO transmission Supported by
Transmission
T . . asynchro- CAN-CBX-
ype cyclic acyclic | synchronous ) " RTR COM?2
0 X X NO
1...240 X X NO
241...251 reserved NO
252 X X NO
253 X X NO
254 X X NO
255 X X YES

Das CAN-CBX-COM2-Modul unterstitzt nur den Transsios-Type 255. Es sendet Tx-Frames in
Abhangigkeit von den ParametdviinChar undMaxChar, TxByRxTimeoutind nach dem Empfang

von RTRs.
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8.10 Datentransfer und PDO-Belegung
8.10.1 Funktionsweise der lokalen Firmware

Die Pufferung der seriellen Daten zwischen dem (B\Us-und den seriellen Schnittstellen erfolgt in
beiden Datenrichtungen Uber einen 256 Byte grof3egsReicher. Die Daten, die zuerst eintreffen,
werden auch zuerst wieder gesendet (FIFO).

Ist der Ringspeicher gefillt und treffen noch weitBaten ein, gehen Daten verloren. Aus diesem
Grund mussen die Ubertragungsraten des CAN-Buslenskriellen Schnittstellen aufeinander abge-
stimmt werden.

8.10.1.1 Datentransfer CAN -> serielle Schnittstedl

Die Menge der Daten des CAN-Bus, die pro Zeit imgRpeicher abgelegt werden, muss kleiner sein
als die Uber die serielle Schnittstelle gesendatenenge, da sonst der Ringspeicher tiberlaufen kan

Die Anzahl der eintreffenden Daten pro Zeit harat der Anzahl der tbertragenen Daten-Bytes, der
Haufigkeit der Sendungen, der Bitrate des CAN-Bus der Auslastung des CAN-Bus ab.

Treten wahrend des Betriebs Datenverluste auf, dafiten die Pausen zwischen den Sendungen
vergroRRert, oder/und die Anzahl der Ubertragende®yerringert werden.

Die Daten werden vom CAN-Bus Uber den RPDO1 zum Wlathertragen. Die Anzahl der Gber-
tragenen Daten-Bytes kann bis zu 8 Bytes betragdrirai gewahlt werden.

Der Datentransfer vom CAN-Bus zur seriellen Scktette hat prinzipiell folgenden zeitlichen Ablauf:
RPDO RPDO

CAN Frames byte1 X byte2 X byted byte4 X

t < 200us t < 200us

Serial Data 1 byte1><byte2><byte3 K byte4

Abb. 24: Datentransfer CAN-Bus -> serielle Schnittstelleréid@eterTxMinCharStart= 0)

Das Modul bietet au3erdem einen RTR-Handshakeldmeidas CAN-CBX-COM2-Modul per RTR
dem CAN-Partner mitteilt, das sein lokaler Ringsper noch Daten aufnehmen kann. Wird kein RTR
gesandt, ist der Ringspeicher gefiillt (siehe SHI).
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Die acht Datenbytes der RPDOs sind wie folgt belegt

Daten-Bytes
RPDO
2 3 4 5 6 7
RPDO1 1 ... 8 Byte Daten CAN -> seriell

8.10.1.2 Datentransfer serielle Schnittstelle -> O

Tabelle 15:Belegung der Datenbytes des RPDOs mit serielldarDa

Die Menge der Daten der seriellen Schnittstelle,pid Zeit im Ringspeicher abgelegt werden, muss
kleiner sein als die tber den CAN-Bus in der ak&ueAnwendung Ubertragbare Datenmenge.

Der CAN-Bus schrankt den Datenfluss Uber die Betagtles Busses (Prioritat), die CAN-Bus-Bitrate,

die Haufigkeit der Sendungen und die Anzahl dertidgenen Bytes ein.

Das Modul bietet Giber die Paramatgribit-Time MaxCharundMinChar (siehe Objekte 28Q2900Q)
Maglichkeiten, die letzten beiden Faktoren zu bikessen.

Mit Inhibit-Timewird die Wartezeit zwischen zwei Sendungen auf @2xN-Bus festgelegt.

MinChar und MaxChar legen die minimale und die maximale Anzahl der Dddgtes fest, die
innerhalb eines CAN-Frames auf dem CAN-Bus gesendglen sollen (siehe Seite 97).

Die Daten werden vom Modul Uber den TPDO1 auf dexihBus gesendet.

Die acht Datenbytes der TPDOs sind wie folgt belegt

TPDO Datenbytes
2 3 4 5 6 7
TPDO1 1 ... 8 Byte Daten seriell -> CAN

Tabelle 16: Belegung der Datenbytes des TPDOs mit seriellderDa
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8.11 Device Profile Area
8.11.1 Parameter-Ubersicht 6000..9FFF,

Das Modul unterstutzt keine Objekte im Bereich 6Q0IFFF;
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8.12 Manufacturer Specific Profile Area

8.12.1 Parameter-Ubersicht 2800- 2981,

. Inhalt von

Index Objekt Sub-Index 0 Bemerkung

Serielle Kommunikationsparameter
2800 | schnittstelle COM A 10, )
281Q, |Cyclic_String COM A 0...F |zyklisch sendbare Zeichenketten
2880, |Dummy Rx Objekt COM A - Platzhalter fur serielle Dat€éOM A
2881, |Dummy Tx Objekt COM A - Platzhalter fur serielle Dat€eOM A

Serielle Kommunikationsparameter
290G | schnittstelle COM B 10, )
291Q, |Cyclic_String COM B 0...F |zyklisch sendbare Zeichenketten
2980, |Dummy Rx Objekt COM B - Platzhalter fur serielle DateOM B
2981, |Dummy Tx Objekt COM B - Platzhalter fur serielle DateOM B

Tabelle 17: Ubersicht der Manufacturer-Specific Parameter
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8.12.2 Serielle Kommunikationsparameter 2800 2900,

Die Seriellen Kommunikationsparameter von Objeli®8nd Objekt 290Qwerden in diesem Kapitel
gemeinsam beschrieben, da sie identisch aufgelalitBie Kommunikationsparameter von Objekt
280Q, werden dabei fur die Schnittstelle COM A genutzd Wie Kommunikationsparameter von
Objekt 290Q fur die Schnittstelle COM B.

8.12.2.1 Ubersicht

COM A: 2800
COM B: 290Q
Index |§(Llljgx Beschreibung Wertebereicr?\?\];zl:tlt_ Datentyp | Zugriff ESE?DVSC;?\A Ssigir,:g
0 Anzahl der Eintrage 10, 10, unsigned 8 ro no -
1 Inhibit-Time 0..FF 14, unsigned 8 rw yes 96
2 MaxChar_MinChar 0...FF, 11, unsigned 8 rw yes 97
22,
3 Serial_Baudrate 0...FF, (9600 | unsigned 8 rw yes 99
Baud)
4 Serial_Mode 0...FF, 73, unsigned 8 rw yes 101
5 TxMinCharStart 0...FF, 0 unsigned 8 rw yes 105
6 Protocol 0...63 0 unsigned 8 rw yes 106
7 Handshake_Off 0...FF, F6, unsigned 8 rw yes 108§
2800/ 8 Handshake_On 10...FF A unsigned 8 rw yes 108
2900, 9 TxByRxTimeout 0...FF, 0 unsigned 8 rw yes 11(
A, | End_Char_1 0...FF, D, unsigned 8 rw yes 111
B, | End_Char_2 0...FF, A, unsigned 8 rw yes 111
C, | Special_Baudrates O%FFh 34, unsigned 16 rw yes 117
D, | RTR_T_Cycle_Time FISFFh 138§, | unsigned 16 rw yes 113
E, | Tx_Cycle_Time FIQFFh 0 unsigned 16 rw yes 114
F, | Break_Code FISFFh 0 unsigned 16 rw yes 11%
10, | Break_Time_Factor| O...FF, B, unsigned 8 rw yes 116

Tabelle 18:Ubersicht der Parameter von Objekt 280@ Objekt 2900
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8.12.2.2Inhibit-Time

Eine Ubersicht der Kommunikationsparameter 280@ 2900 erhalten Sie auf Seite 95.

Parameter-Name Inhibit-Time
Object-Index, 280Q, 01, (COM A)/
Sub-Index 290Q, 01,(COM B)
Zugriff rw

Datentyp unsigned 8
Wertebereich 00...FF

Einheit ms

Default-Wert 14= 20 ms

Beschreibung Mit Inhibit-Timewird die Wartezeit zwischen zwei Sendungen voreien Daten auf
dem CAN-Bus festgelegt.

Der Parametdnhibit-Timegibt die Zeit an, die der CAN-Controller nach trten
erfolgreichen Sendung von CAN-Bus Daten wartet,obear eine neue Sendung
initiiert. Die Eingabe erfolgt in [ms].

Serial Data byte1 byte2><byte3

Inhibit Time Inhibit Time

CAN Data bytet byte2 byte3
TPDO TPDO TPDO

Abb. 25: Funktion des Parametdrshibit-Time (ParameteMaxChar= 1)
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8.12.2.3MaxChar_MinCar

Eine Ubersicht der Kommunikationsparameter 280@ 2900 erhalten Sie auf Seite 95.

Parameter-Nameg MaxChar_MinChar

Object-Index, 280Q, 02, (COM A)/
Sub-Index 290Q, 02, (COM B)
Zugriff rw

Datentyp unsigned 8
Wertebereich 00...RFF

Einheit n.a.

Default-Wert 1] => jedes Byte wird

gesendet

Beschreibung:

In den Nibbles dieses Parameters wird die AnzahBgiees angegeben, ab der eine
Sendung auf den CAN-Bus gestartet werden soll uadigle Daten-Bytes maximal
in einem CAN-Frame gesendet werden sollen. DastbNibble MaxChal) gibt die
maximale Anzahl und das unterste Nibr(Char) die minimale Anzahl an.

Die Default-Einstellung betragt 1,1d.h. es wird jedes eintreffende Byte einzeln in
einem Frame gesendet.

MaxChar_MinChar

Bit: 7 4 3 0

Parameter: MaxChar MinChar

Tabelle 19:Aufteilung des ParametekdaxChar_MinChar

Sendebedingung:
MinCharwird nur dann wie oben beschrieben ausgewertet) Wérte zwischen 1...8
eingegeben werden.

Bei Werten zwischen,Qind F, &ndert sich die Funktionalitat dieses Paramelers:
diesem Fall wertet die lokale Software den Eintdmy Character, die Uber die
ParameteEnd_Char_X280Q, 10,/ 2900, 10,) oderEnd_Char_2Z280Q, 11,/ 2900,
11,) festgelegt worden sind, als Sendebedingung aus.

Bei der Default-Einstellung der Parametensl_Char_1, 3ind dies die Steuerzeichen
‘Carriage Return’ (OD) oder ‘Line Feed' (0A. Wird eines oder beide Zeichen
erkannt, so werden die bisher von der seriellem@skelle empfangenen Daten auf
den CAN-Bus gesendet. Sind 8 Bytes empfangen wob@eor die Steuerzeichen ein-
getroffen sind, so erfolgt die Sendung automatisch.
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Fur die Sendung kann aul3erdem noch ausgewahlt wesdalie Steuerzeichen auf
dem CAN-Bus zusammen mit den Daten tbertragen wesdien oder nicht.
Die folgende Tabelle zeigt die verschiedenen Option

Sende- Steuerzeichen

MinChar bedinaun -Ubertragung Kommentar
9ung | auf caN

Es werden immer mindestens 1 bis 8
1..8 - - Bytes gesendet. Der ParamewaxChar
wird ebenfalls ausgewertet.

Daten werden gesendet, wenn
<End_Char_1>empfangen wurde.
<End_Char_1>wird mit Gbertragen.

mit

9 <End_Char_1> <End_Char_1>

m|t H [Te 1
A, <End_Char_2> <End_Char 2> Wie unter ‘9’, aber mikEnd_Char_2>.
ohne Wie unter '9’, abekEnd_Char_1>wird

<End_Char_1> . o
B, NA_SNA_2 <End_char_1>| nicht mit Ubertragen.

ohne

C, <End_Char_2> <End_Char_2>

Wie unter ‘B’, aber mikEnd_Char_2>

Am Ende der Nachricht kann
ohne <End_Char_1>und<End_Char_2>
<End_Char_1>| stehen. Die Daten werden gesendet,
und ohne wenn<End_Char_1>empfangen wurde
<End_Char_2>| Weder<End_Char_1>noch
<End_Char_2>werden mit Gibertragen.

D, <End_Char_1>

ohne
E, <End_Char_2> <End_Char_1> Wie unter ‘D’, aber mikeEnd_Char_2>
und ohne
<End_Char_2>
F, - - reserviert

Tabelle 20: Auswahl der Sendebedingung Uber den ParariveteZhar

Beispiele: Die aufgefuhrten Beispiele gelten fur den Betriels @GAN-CBX-COM2 mit den
Parametern in der Default-Einstellung, ddmd_Char_1= <CR>,End_Char_2=
<LF>.

1.  FurMinChar wurde der Wert Bausgewahlt. Uber die serielle Schnittstelle
treffen die Daten ‘abcd<CR>’ ein. Auf dem CAN-Busgingen nach dem
Empfang von <CR> die Daten ‘abcd’ gesendet werden.

2. FurMinChar wurde der Wert E ausgewahlt. Uber die serielle Schnittstelle
treffen die Daten ‘abcd<CR><LF>’ ein. Auf dem CANsBwurden nach dem
Empfang von <LF> die Daten ‘abcd’ gesendet werden.
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8.12.2.4Serial_Baudrate

Eine Ubersicht der Kommunikationsparameter 280@ 2900 erhalten Sie auf Seite 95.

Parameter-Name¢ Serial_Baudrate
Object-Index, 280Q, 03, (COM A)/

Sub-Index 290Q, 03,(COM B)
Zugriff rw

Datentyp unsigned 8
Wertebereich 00...FF

Einheit n.a.

Default-Wert 22 => 9600 bit/s

Beschreibung: Uber den Paramet&erial_Baudratest die Rx- und die Tx-Baudrate der seriellen
Schnittstellen in 14 Stufen einstellbar.

Serial_Baudrate

Bit: 7 4 3 0

Parameter: Rx-Baudrate Tx-Baudrate

Tabelle 21:Aufteilung des Paramete8erial_Baudrate

In 4 Bit wird jeweils festgelegt, mit welcher Baatk auf den seriellen Schnittstellen
gesendet (Tx), bzw. empfangen (Rx) werden soll. 3d@andardeinstellung ist fur Rx-
und Tx-Baudrate 9600 KBit/s.

Die physikalisch erreichbare Baudrate wird durcé Hiardware begrenzt (siehe
Seite 112).

Hinweis:
Die eingestellten Rx- und Tx-Werte mussen aufgrderd

m verwendeten Hardware gleich sein!

Hinweis:

Uber den User-Paramet8pecial_Baudrate80Q, 12,/ 2900, 12)
lassen sich weitere Baudraten einstellen (siehe $&R)! Ist dies
gewunscht, muss fir die Paramd®erBaudrataund Tx-Baudrateder
Wert E, eingetragen werden.
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Parameter Standard-
Rx-(Tx) Baudrate
Baudrate [Bit/s]
00, 38400
01, 19200
02, 9600
03, 4800
04, 2400
05, 1200
06, 600
07, 08, 300
09, 7200
0A, 14400
0B, 28800
0C, 57600
0D, 115200
OE, Special_ Baudrate

OF,

76800

Tabelle 22:Einstellung der Baudrate der seriellen Schnitesial 14 Stufen
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Eine Ubersicht der Kommunikationsparameter 280@ 2900 erhalten Sie auf Seite 95.

Parameter-Name Serial_Mode

Object-Index,

280Q, 04, (COM A)/

Sub-Index 290Q, 04, (COM B)
Zugriff rw

Datentyp unsigned 8
Wertebereich 00...RFF

Einheit n.a.

Default-Wert 73

Beschreibung: Die Bits des Paramete8erial_Modesind mit folgenden Funktionen belegt:

Bit 7 6 5 4 3 2 1 0
Belegung I\igge ecr;1;§l-e Stop-Bit Parity-Mode P.?;L%' Bits per Character
Default 0 1 1 1 0 0 1 1

Tabelle 23: Belegung des Paramet&srial_Mode

Die serielle Schnittstelle kann ausschlie3lich &sByer Character verarbeiten.
AulRerdem wird die maximale Anzahl der seriellensBdurch den seriellen
Schnittstellen-Controller auf 11 limitiert. Dadurelgeben sich fir die Bits 4...0 die
folgenden zuldssigen Kombinationen:

Bit
7,6,5] 4| 3 2 1] 0 Funktion
. Parity- Bits per
Parity-Mode Type | Character
0 0 — 1 1 Tx Paritat gemalf Bit ‘Parity Type’,
O/E keine Rx-Paritat, 1 Stop-Bit
RTSS ’CTS’ 0 1 — 1 1 Tx-Paritat und Rx-Paritat geman Bit
si?f?el O/E ‘Parity Type’, 1 Stop-Bit
folgende | 1 1 1 Keine Pgritét, evaluiere 1 oder
Tabellen 0 0 2 Stop-Bits
Sender in Multidrop-Mode, wenn
1 0 1 1 1 RTS = ‘1’ (siehe Seite 104)
Erzwingen der Tx-Paritat auf Wert ‘a’,
1 1 a 1 1|l 1 stop-Bit

Tabelle 24: Zulassige Kombinationen der Bits 4...0

CAN-CBX-COM2
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Erlauterung der Bits des ParametersSerial_Mode:

RTS-Mode.

CTS enable.

Stop Bit..

Fir den Betrieb als RS485-Schnittstelle mussdieiéem Bit der
RTS-Modem-Mode fur RS485-Schnittstellen gewahltdeer

RTS-ModeBit Auswertung

RTS on Rx (Default-Einstellung)

0 Hardware-Handshake-Signal

1 RTS-Modem (RS485)

Tabelle 25: Auswertung deRTS-ModeBits

Dieses Bit ist nur von Bedeutung, wenn der RT&I# auf ‘0’
gesetzt ist!

Uber dieses Bit wird die CTS-Funktion der seriel@antroller
freigegeben.

Ist das Bit ‘0’, so wird das CTS-Signal nicht ausgéget und der
Controller sendet die vorhandenen Daten soforte(sofder
Transmitter nicht durch andere Bedingungen blotkistr z.B.
‘suspended’, <Xoff> empfangen, Anzahl DateMiChar).

CTS enableBit CTS -Auswertung

0 CTS -Eingang wird ignoriert

CTS -Eingang wird ausgewertet:

N—r

Hardware-Handshake (Default-Einstellung

Tabelle 26: Auswertung de€TS enabldits

Hier wird die Anzahl der Stop-Bits der seriell®ohnittstelle
festgelegt:

Stop Bit Anzahl der Stop Bits
0 1 Stop Bit
1 2 Stop Bits (Default-Einstellung)

Tabelle 27: Anzahl der Stop-Bits
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Parity Mode.. Mit diesen beiden Bits wird die Auswertung desify-Bits

Auswertung

Parity-Auswertung beim Empfangen von
Daten und Senden des Parity-Bits

Parity-Bit wird nur gesendet

keine Parity-Auswertung,

keine Parity-Sendung
(Default-Einstellung)

festgelegt:
Parity Mode
Bits

Bit4 | Bit3
0 0
0 1
1 0
1 1

Wert des zu sendenden Parity-Bits ist im Bit
Parity Typeeingetragen (‘forced parity’)

Tabelle 28: Parity-Auswertung

Parity Type.. Die Polaritat des Parity-Bits wird mit dem Paeden-BitParity Type

festgelegt.

Parity Type
Bit

Polaritat

0

‘gerade’ (even)
(Default-Einstellung)

‘ungerade’ (odd)

Tabelle 29:Einstellung der Polaritat

Bits per

Character..  Die Anzahl der Bits per Character ist auf ‘8stigelegt und kann
nicht verandert werden. Daher missen diese beidsmiBner auf
‘1’ gesetzt werden!
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Erlauterungen zum Multidrop-Mode:

Uber die Bits des Parameters Serial Mode kann dgtidriop-Mode gewahlt werden
(siehe Tabelle 24).

Der Multidrop-Mode kann bei RS485-Netzwerken mitltoint-Struktur verwendet
werden. Dazu ist d&TS-Moddit auf ‘1' zu setzen und die folgenden Bits wieler
folgenden Tabelle beschrieben.

Bit 7 6 5 4 3 2 1 0
Belegung l\i:)-c?e ei-la-lﬁl-e Stop-Bit Parity-Mode P_?;:[%' Bits per Character
Default 1 - - 1 0 1 1 1

Tabelle 30: Belegung des Paramet&srial_Modéefir den Multidrop-Mode

Bei dem Netzaufbau mit Multipoit-Struktur befindgich an einem seriellen Bus ein
Master und mehrere Slaves:

I RS-485 I
Slave Slave Slave
Master
1 2 n

Abb. 26: Struktur eines Multipoint-Bus

Zur Unterscheidung der Slaves ist eine Adressienotwvendig. Um die Adress-
information von den Daten unterscheiden zu konneind das Paritiy-Bit im
Multidrop-Mode zum ‘Adress-Bit’ umfunktioniert. Ists ‘1’, so sind die empfangenen
Daten als Adresse zu interpretieren. Ist es ‘G@adelt es sich um Nutzdaten.

Start- Adress- | Stop- Start- Adress- | Stop-
eeo ress ) eoe ! Tess: )
Bit Adresse Bit='1' | Bit Bit Daten Bit='0' | Bit

Abb. 27: Aufbau der Tx-Daten im Multidrop-Mode
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8.12.2.6TxMinCharStart

Eine Ubersicht der Kommunikationsparameter 280@ 2900 erhalten Sie auf Seite 95.

Parameter-Nameg TxMinChar Start
Object-Index, 280Q, 05, (COM A)/
Sub-Index 290Q, 05, (COM B)
Zugriff rw

Datentyp unsigned 8
Wertebereich 00...RFF

Einheit n.a.

Default-Wert 0

Beschreibung: In diesem Parameter wird angegeben, wie viele bgtea mindestens im seriellen
Tx-Buffer abgelegt sein miussen, bevor die SendwrgDhten auf der seriellen
Schnittstelle gestartet wird (Daten CAN -> seriell)

Diese Funktion ist notwendig, wenn auf einer RS&8nittstelle Strings von mehr
als 8 Bytes zusammenhangend gesendet werden dallBn bei Master/Slave-
Protokollen).

RPDO TPDO
CAN Frames —byte1 X byte2 X byte3 byte4 Xbyte5

t <200us

Serial Data byte1 ><by1e2><byte3><byte4><by1e5>—

Abb. 28: Funktion des ParametergsMinCharStart
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8.12.2.7Protocol

Eine Ubersicht der Kommunikationsparameter 280@ 2900 erhalten Sie auf Seite 95.

Parameter-Name Protocol
Object-Index, 280Q, 06, (COM A)/
Sub-Index 2900, 06, (COM B)
Zugriff rw

Datentyp unsigned 8
Wertebereich 00...63

Einheit n.a.

Default-Wert 0Q

Beschreibung: Uber den Paramet@rotocolkénnen Handshake-Funktionen des CAN-Bus und der
seriellen Schnittstelle ausgewahlt werden.

Bit Name Bedeutung

0 - kein RTR-Handshake (Default-Einstellung)
1 - Remote-Mode (RTR-Handshake)

0 - kein XON/XOFF
1 - XON/XOFF-Handshake enabled

0 RTR

1 XON/XOFF

2..4 - reserviert (immer auf ‘0’ setzen)
0 - Nutzung de&x_Breakdeaktiviert
> Rx_Break 1 - Nutzung de&x_Brealaktiviert
0 - Nutzung de3x_Breakdeaktiviert
6 Tx_Break 1 - Nutzung de3x_Breakaktiviert
7 - reserviert

Tabelle 31:Bits des ParametePsotocol

Bit 0: RTR (RTR-Handshake)
Bei diesem Handshake-Mode antwortet das CAN-CBX-QaNbdul mit
einem RTR-Frame auf die von einem CAN-Master enggaen Rx-Daten
(Daten CAN -> seriell), wenn der Platz im Bufferchdtr mindestens einen
weiteren CAN-Frame ausreicht. Das RTR-Frame wirfl gam Identifier
gesendet, auf dem die Daten empfangen wurden (RPDO1

Bleiben die Daten vom CAN-Master aus, so kann dasilMzyklisch RTR-
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Frames senden, wenn der ParamBfER_T_Cycl€2800Q, 13, siehe Seite 113)
entsprechend gesetzt ist und der Buffer noch gefiillt ist.

Empfangt die CAN-CBX-COM2 ein RTR auf TPDO1, so dam die Daten aus
dem Rx-Buffer gesendet, auch wenn die Anzahl deBuffer vorhandenen
Daten geringer als die MinChar definiert ist.

Bit 1: XON/XOFF
Dieser Mode kann alternativ zum Hardware-Handshla&e der seriellen

Schnittstelle gewahlt werden, wenn der Handshaker ithe Parameter
Handshake On/O#ktiviert ist.

Bit 5: Rx_Break
Uber dieses Bit kann die Nutzung des “Rx_Break’ivadttt oder deaktiviert

werden.
Das Break ist ein Nullsignal von mindestens eingeBauer, so dass Start- und

Stop-Bit den gleichen Level haben.

Bit 6: Tx_Break
Uber dieses Bit kann die Nutzung des “Tx_Break’hagtt oder deaktiviert

werden.
Das Break ist ein Nullsignal von mindestens eingeBauer, so dass Start- und

Stop-Bit den gleichen Level haben.
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8.12.2.8Handshake_On, Handshake Off

Eine Ubersicht der Kommunikationsparameter 280@ 2900 erhalten Sie auf Seite 95.

Parameter-Name || Handshake Off Handshake On

Object-Index,

280Q, 07, (COM A)/ | 280Q, 08, (COM A)/

Sub-Index 290Q, 07, (COM B) | 290Q, 08, (COM B)
Zugriff rw rw

Datentyp unsigned 8 unsigned 8
Wertebereich 00...RF 10...FF;

Einheit n.a. n.a.

Default-Wert FQ 0A,

Beschreibung:

Uber diese Parameter kann die Handshake-Funkticgedellen Schnittstelle fur die
Datenrichtung seriell -> CAN beeinflusst werden RTS-Modem-Mode wird diese
Funktion nicht unterstitz®iehe Seite 102).

Der Buffer fiir die empfangenen seriellen Date2%6 Byte grof3. Um zu verhindern,
dass der Buffer tberlauft und somit Daten verlareimen, kann tber die Handshake-
Leitung RTS oder per Protokoll-Byte <Xoff> dem Sendler seriellen Daten
mitgeteilt werden, dal er die Sendung unterbrimbtyvieder Raum fur neue Daten im
Buffer verflugbar ist.

Im Parameteldandshake On wird die Anzahl der im Rx-Buffer empfangenen Bytes
eingetragen, ab der der serielle Datenstrom urttelnien werden soll. Dies ist in der
Default-Einstellung F§ d.h. befinden sich 250 Bytes im Rx-Buffer, wiralsdRTS-
Signal der seriellen Schnittstelle aktiviert. Iseiiden Parmet@&rotocol XON/XOFF
freigegeben, so wird aul3erdem noch Uber den SaftiWandshake <Xoff> die
fehlende Empfangsbereitschaft signalisiert.

Im ParameteHandshake Off wird die Anzahl der im Rx-Buffer befindlichen Bytes
eingetragen, ab der der Empfang serieller Datedavieugelassen wird. Diesistin der
Default-Einstellung OA d.h. befinden sich nur noch 10 Bytes im Rx-Byf$er wird
das RTS-Signal der seriellen Schnittstelle deadstivist Gber den ParameRyotocol,
XON/XOFF freigegeben, so wird aul3erdem noch Uber den SatWandshake
<Xon> die wieder vorhandene Empfangsbereitschgftadisiert.

Der Wert des Parametdaitmandshake Offnuss immer kleiner sein als der Wert des
Parameterslandshake On

Ist das BitRTS_Mode ‘0’ so fihrt das RTS-Signal immer den aktuelandshake,
unabhangig von dem BXKON/XOFF_EN
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Hinweis:
Der User-Paramteidandshake On/Offhat keinen Einfluss auf das
Handshake-Verhalten in der anderen Datenrichtusg@&AN -> seriell.

Der Sender der seriellen Schnittstelle wird abgaiset
- wenn das BICTS-Mode= ‘1’ ist und das CTS-Signal inaktiv ist oder
- wennXON/XOFF= ‘1" ist und <Xoff> empfangen wurde.

CAN-CBX-COM2
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8.12.2.9TxByRxTimeout

Eine Ubersicht der Kommunikationsparameter 280@ 2900 erhalten Sie auf Seite 95.

Parameter-Nameg TxByRxTimeout

Object-Index,

280Q, 09, (COM A)/

Sub-Index 290Q, 09,(COM B)
Zugriff rw

Datentyp unsigned 8
Wertebereich 00...RFF

Einheit ms

Default-Wert 0

Beschreibung:

Das Senden der empfangenen seriellen Daten auCdénBus wird normalerweise
erst dann initilert, wenn die iMinChar eingestellte Anzahl Bytes auf der seriellen
Schnittstelle empfangen worden ist.

Bei grof3en Datenraten ist es sinnvoll, den Paranitechar = ‘8’ zu setzen, um
maoglichst viele Daten in einem CAN-Frame unterbeimgu kénnen. Hier kann aber
z.B. der Fall eintreten, daR mit der letzten Ulaguing weniger Bytes als MinChar
definiert im Buffer der CAN-CBX-COM2 abgelegt werddiese Daten wirden erst
mit der Wiederaufnahme von Ubertragungen gesendedem. Damit diese Daten
nicht fir unbestimmte Zeit im Buffer verbleibent, der ParameteFxByRxTimeout
(Transfer_By_Rx-Timeougingefiihrt worden.

Wenn sich mindestens ein Datenbyte im seriellerBRffer befindet und fir die
Ubergebene Timeout-Zeit keine weiteren Daten auf sbiellen Schnittstelle
eintreffen, dann werden die Daten des Rx-Buffefslam CAN-Bus gesendet, auch
wenn die Anzahl der Bytes noch kleiner ist al§inChar definiert.

In der Default-Einstellung iSExByRxTimeout ‘0’ und somit diese Sendefunktion
ausgeschaltet. Der Wert flikByRxTimeouwird in [ms] angegeben. Zulassig sind
Werte bis max. 255 ms.
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Eine Ubersicht der Kommunikationsparameter 280@ 2900 erhalten Sie auf Seite 95.

Parameter-Name || End_Char_1 End Char_2
Object-Index, 280Q, OA, (COM A)/ | 280Q, 0B, (COM A)/
Sub-Index 290Q, OA, (COM B) | 290q, 0B, (COM B)
Zugriff rw rw

Datentyp unsigned 8 unsigned 8
Wertebereich 00...RF 00...FF,

Einheit n.a. n.a.

Default-Wert onR 0A,

Beschreibung:

Uber den bereits beschriebenen User-ParanMie€har kann das Senden der
empfangenen seriellen Daten auf dem CAN-Bus nachm dempfang der
Endebedingung&nd_Char_loderEnd_Char_2gestartet werden.

Die Zeichen, deren Empfang als Endebedingung awestgt wird, lassen sich tber
die Parametdfnd_Char_lundEnd_Char_2/orgeben, d.h. es kdnnen andere Zeichen
als <CR> oder <LF> gewahlt werden. In der Defauttskellung istEnd_Char_Imit
<CR>, also OQundEnd_Char_2mit <LF>, also 04 belegt.

CAN-CBX-COM2
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8.12.2.11Special_Baudrates

Eine Ubersicht der Kommunikationsparameter 280@ 2900 erhalten Sie auf Seite 95.

Parameter-Name Special_Baudrates

Object-Index,

280Q, 0G, (COM A)/

Sub-Index 290Q, 0C, (COM B)
Zugriff rw

Datentyp unsigned 16
Wertebereich 0001...07FF
Einheit n.a.

Default-Wert 0034

Beschreibung:

Die Baudrate der seriellen Schnittstelle 1413t siclr den Paramet8erial-Baudrate

in 14 Stufen einstellen. Weitere Baudraten konnea &er den Parameter
Special_Baudratesinstellen, wenn di8erial Baudrateauf EE, steht.

In Special_Baudratewird eine ganze ZahN ‘ Ubergeben, deren Wertebereich von

N=1...07FF, also 1....204/ liegt.

Die mdglichen einstellbaren Baudraten errechndmrsach der folgenden Formel:

8- 10¢ _ 500 000

Baudrate [Baud] = 16- N = N

Es kodnnen also Baudraten zwischen 244 Baud un0@0@aud eingestellt werden.
Da fur N nur ganze Zahlen einzusetzen sind, konnen niohtStindard-Baudraten
exakt erreicht werden !
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8.12.2.12RTR_T_Cycle Time

Eine Ubersicht der Kommunikationsparameter 280@ 2900 erhalten Sie auf Seite 95.

Parameter-Nameg RTR_T_Cycle Time
Object-Index, 280Q, 0D, (COM A)/

Sub-Index 290Q, 0D, (COM B)
Zugriff rw

Datentyp unsigned 16
Wertebereich 0000...FFEF
Einheit ms

Default-Wert 1388=> 5000 ms

Beschreibung: Die RTR_T_Cycle_Timst nur von Bedeutung, wenn das CAN-CBX-COM2-Modul
iIm RTR-Handshake-Mode betrieben wird. Der RTR-Haia#te-Mode wird Uber das
Bit RTRim ParameteProtocol (siehe Seite 106) aktiviert.

Bei dem RTR-Handshake-Mode antwortet das CAN-CBXM2Modul mit einem
RTR-Frame auf die von einem CAN-Master empfangdéteiaten (Daten CAN ->
seriell), wenn der Platz im Buffer noch flr mindas einen weiteren CAN-Frame
ausreicht. Das RTR-Frame wird auf dem ldentifieseyelet, auf dem die Daten
empfangen wurden (RPDO1).

Bleiben die Daten vom CAN-Master aus und ist deffé@udes CAN-CBX-COM2-
Moduls leer, so sendet das Modul zyklisch RTR-Fignmeenn der Parameter
RTR_T_Cycleauf Werte groRer ‘O’ gesetzt ist.
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8.12.2.13Tx_Cycle Time

Eine Ubersicht der Kommunikationsparameter 280@ 2900 erhalten Sie auf Seite 95.

Parameter-Nameg Tx_Cycle Time

Object-Index,

280Q, OF, (COM A) /

Sub-Index 2900, OE, (COM B)
Zugriff rw

Datentyp unsigned 16
Wertebereich 0000...FFEF
Einheit ms

Default-Wert 0

Beschreibung:

Fur wiederkehrende Sendeauftrage gleichen Inhékssie z.B. fur die Initialisierung
von Messgeraten am seriellen Bus benétigt werdetetlie CAN-CBX-COM2 eine
Funktion zum zyklischen Senden einer programmierbZeichenkette. Die Funktion
soll den CAN-Bus entlasten, da die Zeichenketteemmal an die CAN-CBX-COM2
gesandt werden muss.

Im Parametefx_Cycle_Timavird die Zykluszeit ibergeben, mit der die Zeidkette
auf der seriellen Schnittstelle gesendet wirdTistCycle_Time 0, so erfolgt keine
Sendung.

Der Inhalt der Zeichenkette wird Giber den ParameteCycle_StringObjekt 281Q

/ 291Q, siehe Seite 117) Ubergeben.
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Eine Ubersicht der Kommunikationsparameter 280@ 2900 erhalten Sie auf Seite 95.

Parameter-Name

Break_Code

Object-Index, 280Q, OF, (COM A)/
Sub-Index 290Q, OF, (COM B)
Zugriff rw

Datentyp unsigned 16
Wertebereich 0000...FFEF
Default-Wert 0

Beschreibung: Der ParameteBreak Codeenthélt die Kodierung fir Break.

Break Code

15

Tx_Break_Code

7

Rx_Break Code

MSB

LSB

CAN-CBX-COM2
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8.12.2.1%8Break_Time_Factor

Eine Ubersicht der Kommunikationsparameter 280@ 2900 erhalten Sie auf Seite 95.

Parameter-Name Break Time Factor
Object-Index, 280Q, 10, (COM A)/
Sub-Index 2900, 10, (COM B)
Zugriff rw

Datentyp unsigned 8
Wertebereich 00...RFF

Einheit Bitzeiten
Default-Wert 11

Beschreibung: Der ParameteBreak Time_Factogibt die Dauer des Break-Signals in Bit-Zeiten.

Beispiel:  Baudrate: 9600 Baud
Break_Time_Factor: 11
Break Time =11x B S 1,146ns
7 960Baud
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Eine Ubersicht der Kommunikationsparameter 280@ 2900 erhalten Sie auf Seite 95.

Die Parameter von Objekt 28 10hd Objekt 2910werden in diesem Kapitel gemeinsam beschrieben,

da sie identisch aufgebaut sind. Die_Cycle_String?arameter von Objekt 281@erden dabei fur
die Schnittstelle COM A genutzt und di&x_Cycle_StringParameter von Objekt 291€ir die
Schnittstelle COM B.

Index Iﬁggx Beschreibung Werteberei :rtl)\e;\];zl:tlt' Datentyp | Zugriff ESEiVF(:(;(I)\/I
0 Lange des Strings 0...F, - unsigned § rw yes
2810Q, / 1 string_1 0...FF, 0 unsigned 8§ rw yes
2910, :
F, string_15 0...FF, 0 unsigned 8§ rw yes

In diese Parameter kdnnen Zeichenketten prograrhnaerden, die mit der Zykluszeit von
Tx_Cycle_TimgObject 280() 14, COM A/ 290Q, 14, COM B) zyklisch auf dem seriellen Bus

gesendet werden (siehe auch Seite 114).

Jede Zeichenkette kann bis zu 15 Bytes enthalten.

CAN-CBX-COM2
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8.12.4Dummy_Rx_Object 2880, 2980

Eine Ubersicht der Kommunikationsparameter 280@ 2900 erhalten Sie auf Seite 95.

Die Parameter von Objekt 28&0hd Objekt 2980werden in diesem Kapitel gemeinsam beschrieben,
da sie identisch aufgebaut sind. Die Dummy-Rx-Otigjelkenen als Platzhalter fur die seriellen Daten
in den RPDOs.

Das dummy_rx_objec{Objekt 288() wird dabei fir die Schnittstelle COM A genutztdudas
dummy_rx_objedfObjekt 298() fur die Schnittstelle COM B.

Sub- . .| Default- 1 Save to
Index Index Beschreibung Wertebereich Wert Data Typ | Zugriff EEPROM
288Q, / , .
2080, 0 dummy_rx_object - - unsigned § rw yes

8.12.5Dummy_Tx_Object 2881, 2981,
Eine Ubersicht der Kommunikationsparameter 280@ 2900 erhalten Sie auf Seite 95.

Die Parameter von Objekt 28@Md Objekt 2981werden in diesem Kapitel gemeinsam beschrieben,
da sie identisch aufgebaut sind.

Die Dummy-Tx-Objekte dienen als Platzhalter fiir sigiellen Daten in den TPDOs.

Das dummy_tx_objec{Objekt 288]) wird dabei fur die Schnittstelle COM A genutztdudas
dummy_rx_objeatObjekt 298]) fur die Schnittstelle COM B.

Sub- . .| Default- 4 Saveto
Index Index Beschreibung Werteberei¢ch Wert Datentyp | Zugriff EEPROM
2881, / . .
2081, 0 dummy_tx_object unsigned § rw yes
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8.13 Programm Download tber CANopen-Objekte

Die im folgenden beschriebenen Objekte werden ligihiétenn die Firmware des CAN-CBX-COM2
ausgetauscht werden soll.

Achtung:
A Das Firmware-Update sollte nur durch erfahrene Anwader durchgeftihrt werden!
Unsachgemal3e Durchfiihrung des Updates kann zurwaohiga Loschen des Speiche

und zum Verlust der Firmware fihren. Das Modul kaamn nicht weiter betriebe
werden!

-

S
n

D

Hinweis:
Fur ein Firmware-Update bietet esd das Programm f@Aldown. Bitte wenden Sig
sich dazu an unseren Support.

Im normalen Betrieb kann auf die Objekte 1F60d 1F52 nicht zugegriffen werden.
Das Objekt 1F51steht auch im normalen Betrieb zur Verfigung.

Weitere Informationen zu den Objekten und zum FiameaUpdate entnehmen Sie bitte [2].

Sub- . .
Index index Beschreibung Datentyp Zugriff
1F51 1 Boot-Loader: FLASH-Kommando unsigned 8 rw
1F52, 0,1,2 | Boot-Loader: Firmware-Datum unsigned 32 ro
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8.13.1 Download-Steuerung Uber Objekt 1F51

INDEX ||1F51h
Name " Program Control
Sub- , . | Default- .
Index Index Beschreibung Wertebereigh Wert Datentyp | Zugriff
1F5 0 number of programs 1 1 unsigned 8 ro
b 1 program_number_1 0..2 1 unsigned 8 rw

Hinweis:
m Der Wertebereich dieses Objektes in der Implemamnigfir die CAN-CBX-COM2

weicht vom Wertebereich, der in [2] angegebenaist,
Weitere Informationen zum Objekt 1FAInd zum Firmware-Update entnehmen Sie

bitte [2].
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Firmware-Verwaltung iber CANopen-Objekte
@

8.13.2 Download-Steuerung Uber Objekt 1F52

INDEX ||1F52h

Name " Verify Application Software

In diesem Objekt werden Datum und Tageszeit deelirag der Applikationssoftware abgelegt,
um zu einem spéateren Zeitpunkt priufen zu kénnemli®lgespeicherte Software der erwarteten
entspricht.

Index iggx Beschreibung Wertebereich D\?\l;zl:tlt' Datentyp | Zugrift
0 number of entries 2 2 unsigned 8 ro

1F52, 1 application_software_date O...FFFF FFFF - unsigned 32 ro
2 application_software_timg O0...FFFF FFFE - unsigned 32 ro

Bedeutung der Variablen:

application_software_date Datum der letzten Applikationssoftware des Modatggegeben in
Tagen seit dem 01.01.1984.
Beispiel: 0000 196> 26.10.2001

application_software_time Zeit in ms seit Mitternacht am Tag der Erstellueg letzten
Applikationssoftware.
Beispiel: 02A0ABS8E, -> ca. 12:14 Uhr
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10. Konformitatserklarung

EU-KONFORMITATSERKLARUNG @
EU DECLARATION OF CONFORMITY

Adresse esd electronic system design gmbh
Address Vahrenwalder Str. 207
30165 Hannover

Germany
esd erklart, dass das Produkt Typ, Modell, Artikel-Nr.
esd declares, that the product Type, Model, Article No.
CAN-CBX-COM2 2xRS232 C.3055.02
CAN-CBX-COM2 1xRS232 1xRS485 C.3055.03
die Anforderungen der Normen EN 61000-6-2:2005,
fulfills the requirements of the standards EN 61000-6-4:2007+A1:2011
gemal folgendem Prifbericht erflillt. H-K00-0473-13

according to test certificate.

Das Produkt entspricht damit der EU-Richtlinie ,EMV" 2014/30/EU
Therefore the product corresponds to the EU Directive EMC’

Das Produkt entspricht der EU-Richtlinie ,RoHS" 2011/65/EU
The product corresponds to the EU Directive 'RoHS'

Diese Erklarung verliert ihre Gultigkeit, wenn das Produkt nicht den Herstellerunterlagen
entsprechend eingesetzt und betrieben wird, oder das Produkt abweichend modifiziert wird.

This declaration loses its validity if the product is not used or run according to the manufacturer's
documentation or if non-compliant modifications are made.

Name / Name T. Ramm
Funktion / Title CE-Koordinator / CE Coordinator
Datum / Date Hannover, 2014-12-09

_ Thonkn Yo

Rechtsgiiltige Unterschrift / authorized signature

I Texte\DokuMANUALSICANCEXICAN-CBX-COM2\KenformitashCAN-CBX-C OM2_Konformitaetserklaerung_2014_12_09 adt
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Bestellhinweise

11. Bestellhinweise

Typ Eigenschaften Bestell-Nr|

CAN-CBX-COM2-Modul mit
2 seriellen RS232-Schnittstellen, C.3055.02
incl. 1x CAN-CBX-TBUS (C.3000.01)

CAN-CBX-COM2
2xXRS232

CAN-CBX-COM2-Modul mit
1xRS232- und 1x RS485-Schnittstellen, C.3055.03
incl. 1x CAN-CBX-TBUS (C.3000.01)

CAN-CBX-COM2
1xRS232 1x RS485

Zubehor InRailBus

CAN-CBX-TBUS
Tragschienen-Busverbinder des CBX-
InRailBus fir CAN-CBX-Module,

(ein Busverbinder ist im Lieferumfang des
CAN-CBX-Moduls enthalten)

C.3000.01

CAN-CBX-TBUS-

Connector Anschlussstecker des CBX-InRailBus zum

Anschluss der +24V Versorgungsspannung un€.3000.02
des CAN-Interface, Buchsenkontakte

CAN-CBX-TBUS-

Connection adapter Anschlussstecker des CBX-InRailBus zum

Anschluss der +24V Versorgungsspannung un@€.3000.03
des CAN-Interface, Stiftkontakte

Tabelle 32:Bestellhinweise

PDF-Handbucher

Handbicher sind in Englisch und tblicherweise anddeutsch erhaltlich. Die Verfugbarkeit der
Handbulcher entnehmen Sie bitte der unteren Tabelle.

Die Handblicher im PDF-Format kbnnen Sie kostenbmsunserer Webseiteww.esd.eu
herunterladen.
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Bestellhinweis

Handbicher Bestell-Nr.
CAN-CBX-COM2-MD Anwenderhandbuch in Deutsch C.3055.20
CAN-CBX-COM2-ME Anwenderhandbuch in Englisch C.3055.21

Gedruckte Handbticher

Tabelle 33:Verfuigbare Handbiicher

Bendtigen Sie zusatzlich einen Ausdruck des Hartusidkontaktieren Sie bitte unser Sales-Team
sales@esd.dfiir ein Angebot. Gedruckte Handbiicher kénnen geges Gebuhr bestellt werden.
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