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Interface neu
6., 7. Kapitel aktualisiert
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9. Referenzen Uberarbeitet
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Weitere technische Anderungen vorbehalten.
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A 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.

e Das CAN-CBX-Modul darf nicht gedffnet werden.

* Das Gerat muss vor der Inbetriebnahme fest morstiént

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

e Schitzen Sie das CAN-CBX-Modul vor Feuchtigkeit ira@mpfen.

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

e 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 Wéarmequellen und setzen Sie es keiner
unnotigen Warmestrahlung aus. Die zulassige Umggdieamperatur ist in den technischen Daten festgeleg

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

* Bei Beschadigungen am Gerét, die die Sicherheiefienh konnten, miissen unverziiglich geeignete Mafdaa
getroffen werden, die eine Geféahrdung von MenscimehHaus- und Nutztieren sowie Gitern verhindern.

e Mit der Einrichtung verbundene Stromkreise mussageg gefahrliche Spannungen ausreichend gesckinizt s
(SELV nach EN 60950-1).

e Das CAN-CBX-Modul darf nur an Versorgungsstromkeeidetrieben werden, die bertihrungssicher sind. Ein
Netzteil, welches eine Schutzkleinspannung (SEL¥rd&ELV) nach EN 60950-1 zur Verfigung stellt, Bridiese
Bedingung.

Qualifiziertes Personal

Diese Dokumentation wendet sich ausschlie3lichumgebildetes Fachpersonal der Steuer- und Autapratigystechnik. Die
Installation und Inbetriebnahme des Produkts darf/on qualifiziertem Personal vorgenommen werdas,berechtigt ist, Geréte,
Systeme und Stromkreise gemdaR den Standards derisgitstechnik in Betrieb zu nehmen.

Konformitat
Das CAN-CBX-Modul ist ein industrielles Produkt undidit die in der Konformitatserklarung am Ende dissHandbuchs
angegebenen EG-Richtlinien und Normen zur EMV fdustrielle Umgebungen.

Warnung: In Wohnbereich, Geschéfts- und Gewerbebereicheredd\winbetrieben kann das CAN-CBX-Modul Funk-
stérungen verursachen. In diesem Fall ist es ezficth, dass der Anwender angemessene MalRhahmmeifterg

Bestimmungsgemalfer Gebrauch

Die bestimmungsgemafie Verwendung ist der EinsatZAdl-CBX-Moduls als CANopen-Slave mit Temperatur-SeiMessfihlern.

Der Hersteller haftet nicht fir Schaden, die duncsachgeméallen Gebrauch, nicht bestimmungsgeméaendtemg oder

in Folge von Nichtbeachtung der Sicherheitshinwarse Warnungen verursacht werden.

Jeder Eingriffin das CAN-CBX-Modul durch nicht vesd autorisierte Personen fuhrt zum Verlust @bmantieanspriche.

» Das CAN-CBX-Modul ist nur fur die Anwendung inneih von Gebauden vorgesehen.

» Das CAN-CBX-Modul darf nicht in explosionsgefahteleBereichen und Zonen fir Gase und Staube spwigiosiv-
stoffgefahrdeten Bereichen eingesetzt werden.

» Der Einsatz zu medizinischen Zwecken ist nichfigsig.

Wartungshinweis
Innerhalb und auRerhalb des CAN-CBX-Modul befindeh keine vom Anwender zu wartenden Komponenteder]
Eingriff in das Gerét durch nicht von esd autorigid®ersonen fiihrt zum Verlust aller Garantieardpeil

Umwelthinweis
Auf Dauer unbrauchbar gewordene Geréte sind irgge&tr Weise zu entsorgen oder dem Hersteller atsoEgung zu
Ubergeben. Bitte leisten auch Sie Ihren Beitrag Sghutz unserer Umwelt.
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Darstellungskonventionen

In diesem Handbuch werden die folgenden Darstedinragir 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 umhiige Informationen und Warn- und
Gefahrenhinweise hervorzuheben.

-

Achtung:
Warn- und Gefahrenhinweise, die sie zu ihrer pédidien Sicherheit sowie zy
Vermeidung von Sachschaden beachten mussen.

Hinweis:
Hinweise enthalten wichtige oder niitzliche Inforioaén.

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

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

1. Ubersicht

1.1 Beschreibung des Moduls

c galvanische Trennung _______________ Kodierschalter

A caN-Stecker o @ CAN Baud Rate

N MC1,5/5-GF3,81 ysical Digital CAN ™M

B : SaN : : Isolator : : N

Layer N CANopen Node-ID
V) — 1 (:2
S +5V- Galvanische Trennung
_____________________________
DC/DC- ! 4x Messwiderstands-Eingange
InRailBus-Stecker Wanil?/l: I Analoge Eingénge
fir CAN-CBX-TBUS < DC/DO- 4x Stecker
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, 1 Microcontroller > l —> —>| MCDN 1.5/5-G1-8,5P26THR
MB90497 Sy
|—»—
— <:j r
|
Power-Stecker S
-G1L4 annungs- e
MSTBO 2,5/4-G1L-KMGY N p: fe} Digitai SA-AD-
g e Isolator Wandler
24 V(DC)
—

LEDs

Abb. 1: Blockschaltbild des CAN-CBX-Pt100-Moduls

Die analoge Eingangsbaugruppe CAN-CBX-Pt100 erlaeiot direkten Anschluss von bis zu vier
Platin- oder Nickel-Temperaturmessfihlern. Aucteaigine Widerstandsmessung mit Ausgabe der
Ergebnisse in Ohm ist moglich.

Die Messwiderstande kdnnen in 2-Leiter- oder 4dreitechnik angeschlossen werden. Der Anschluss
der Eingange erfolgt tber vier 5-polige Klemmvedan Die Linearisierung gemalfd NIST wird mit
Hilfe des Microcontrollers erreicht.

Die Wandlung der vier Messwiderstandseingangegtrfler vier unabhangiggA-A/D-Wandler. Die

in der Praxis erreichte Auflosung hangt wesentlmhder gewahlten Sample-Rate und dem gewahlten
Messstrom ab.

Das CAN-CBX-Pt100-Modul verfugt tber einen MBOOF4Qicrocontroller, der die CAN-Daten in
seinem lokalen SRAM zwischen speichert. Die Firnaweird im Flash gehalten. Zur Speicherung von
Parametern dient ein serielles EEPROM.

Die zu ISO 11898-2 kompatible CAN-Schnittstelletgést eine maximale Datenubertragungsrate von
1 MBit/s. Das CAN-Interface ist durch einen diggalDatenkoppler und DC/DC-Wandler galvanisch
getrennt. Die CANopérKnotennummer und die CAN-Bit-Rate kdnnen Uber @wen liegende
Drehschalter eingestellt werden.

Die Versorgungsspannung und der CAN-Bus-Anschlwesslen entweder Gber den in die Hutschiene
integrierten InRailBus-Verbinder (TBUS-Connectodeo Uber separate Stecker zugefiihrt. Einzelne
Module kénnen vom InRailBus entnommen werden, aheddussignale zu unterbrechen.

Das Modul unterstitzt die CANopeRrofile der Ci& nach [1] und [4].
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Schnellstart

2. Schnelle Inbetriebnahme

1. Modul anschliel3en (siehe Anschlussplan ab Séijte 1

2. In Objekt 9103(Sub-Index 1...4) eine “-1” schreiben (FFFF FEFF
(Mit jeder neuen A/D-Wandlung wird ein TPDO mitddlesswert gesendet.)

3. NMT-Start Kommando an Modul senden

Auf
018Q, + Modul-Nummer
028Q, + Modul-Nummer
038Q, + Modul-Nummer
048Q,+ Modul-Nummer
werden die PDOs gesendet.

In den Daten-Bytes 0...3 wird der Process-Value) (@sendet.

In der Default-Einstellung des Moduls wird als Rreg-Value der Widerstandswert in mOhm
gesendet.

Bsp.: 1234567 entspricht 1234,567 Ohm
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Technische Daten | ===

3. Technische Daten

3.1 Allgemeine technische Daten

Nennspannung: 24 VIDC
Versorgungsspannung Eingangsspannungsbereich: 24V +20%

Stromaufnahme (24 V, Z@): typisch: ca. 120 mA

24V (4-pol. Leiterplattenstecker mit Federkraftarigsh-
Kontakten, X100) - 24V-Spannungsversorgung

Ptl (5-pol. Leiterplattenstecker mit Federkraftatss$r
Kontakten, X500A) - Messfuhler-Eingang 1

Pt2 (5-pol. Leiterplattenstecker mit Federkraftatss$r
Kontakten, X500B) - Messfuhler-Eingang 2

Pt3 (5-pol. Leiterplattenstecker mit Federkraftatss$r
Kontakten, X800A ) - Messfuihler-Eingang 3

Pt4 (5-pol. Leiterplattenstecker mit Federkraftatss$r

Steckverbinder Kontakten, X800B) - Messfuhler-Eingang 4
CAN (5-pol. Leiterplattenstecker mit Federkraftarashk-
Kontakten, X400) - CAN-Schnittstelle

InRailBus (5-pol. CAN-CBX-TBUS Verbinder, Phoenix @tact,
X101) - CAN-Schnittstelle und Spannungsversorguoer U
InRailBus

Nur fur Test und Programmierzwecke:
X200 (6-pol. Buchsenleiste)
der Stecker befindet sich innerhalb des Gehauses

Temperaturbereich -2TC ... +70°C Umgebungstemperatur
Luftfeuchtigkeit max. 90%, nicht kondensierend
IP-Schutzklasse IP20

Verschmutzungsgrad max. Verschmutzungsgrad 2 (DINGENB1-2)

Gehause Kunststoffgehause fir Tragschienenmontag8/RS DIN EN 60715
Breite: 22,5 mm, H6he: 99 mm, Tiefe: 114,5 mm

Abmessungen (Einschlie3lich Tragschienenhalterung und Steckensibnd, ohne
Gegenstecker)

Gewicht ca.125¢g

Tabelle 1: Allgemeine Daten des Moduls
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==~ | Technische Daten

3.2 Microcontroller

CPU 16 BituC MB90F497
RAM 2 kByte integriert
Flash 64 kByte integriert
EEPROM min. 256 Byte

Tabelle 2: Microcontroller

3.3 CAN-Schnittstelle

Anzahl 1x CAN

Anschluss 5-pol. Leiterplattenstecker mit Federkraftanschikieatakten
oder Uber InRailBus-Verbinder (CAN-CBX-TBUS)

CAN-Controller im MB90F497 integriert, ISO 11898-1

Galvanische Trennung des
CAN-Interfaces gegenuber den
anderen Baugruppen

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

Physical Layer gemaR ISO 11898-2, Ubertragungsrate

Physical CAN Layer programmierbar von 10 kBit/s bis 1 MBit/s

Busabschluss Abschlusswiderstand ist bei Bedarfredezuschlielfen

Tabelle 3: Daten der CAN-Schnittstelle
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Technische Daten | ===

3.4 Messwiderstandseingange

Anzahl 4 unabhangig&ZA-A/D-Wandler-Eingange

Temperaturfuhler: Pt100, Pt200, Pt500, Pt1000 ub00®,
Thermo-Widerstande Ni100, Ni200, Ni500, Ni1000 und Ni500d
und Widerstandsmessung allgemein

Messstrom wahlbar: ca. 4QOA oder ca. 4QA

Anschlusstechnik 2-Leiter- oder 4-Leiter-Technik
Platin-Messfuhler: -250C ... +850°C

Messbereich Nickel-Messfuhler: -200C ... +400°C
Widerstandsmessung: 0 .. 50X

Wandlungsrate 2,5 Hz ... 1000 Hz

Auflésung <1uV bei 25 Hz Wandlungsrate < 0.0IC

Abhangig von Sensor-Typ und Messtemperatur:

z.B. bei Pt100-Fuhler mit 4-Leiter-Anschluss:
Messstrom = ca. 400A: Messfehler < 0,12
Messstrom = ca. 40A: Messfehler < 0,%)

Die Daten der Kennlinie kdnnen der Norm

DIN EN 60751:2008 entnommen werden

Messfehler

elektrische Auflésung = f (Messstrom, Sample-Rate)

Elektrische Auflésung 2.B. g;;ﬁgggte z Z%O 4222(:
resultierende Auflésung = ca. 10n

Galvanische Trennung
zwischen den Messkanalen urjdDie Temperaturfihlereingdnge sind gegen einanar u

gegenuber den anderen gegenilber der Spannungsversorgung galvanisch getren
Baugruppen

Eingangsfilter parametrierbar Uber CiA DS 404-Olgekt

Steckverbinder 4x 5- Leiterplattenstecker mit Fed®tnschluss-Kontakten

Tabelle 4: Daten der Messwiderstandseingange

3.5 Software-Unterstutzung

Die Firmware des Moduls unterstiitzt CANoperach den Ci& CANopen Spezifikationen CiA 301
[1] und CiA DS-404 [4].

Die EDS-Datei des CAN-CBX-Pt100 kann von der esda¥é#te untewww.esd.etheruntergeladen
werden.
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4. Hardware-Installation

4.1 Anschlussplan
4.1.1 Spannungsversorgung und CAN

Pt3
Messwiderstand 3

R
Pt1 ; A/ Kodierschalter

Messwiderstand 1

Pt4
Mggswiderstand 4

CAN Pt2

CAN Interface Messwiderstand 2 |
§ %
G: ... CAN_GND : 5
L .. CAN_L g o
Sh:..  Shield =
H:.. CAN_H 5 gﬁ. r
_ ¢ é ¢
F]
zZ g
24v g o
Spannungsversorgung ';f 4
M:... GND

P:... +24V
CAN und Spannungsversorgung
Uber TBUS-Stecker

Abb. 2: Spannungsversorgungs- und CAN-Anschluss des CAX-E800-Moduls

Hinweis:
m Hinweise zum Leiteranschluss/Leiterquerschnitt entnen Sie bitte Seite 33.
Die Signalbelegung der Steckverbinder istin taveslther Form ab Seite 27 abgedru
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4.1.2 Messwiderstand in 2-Leiter-Technik anschliele(Beispiel Pt2)

Abschirmung optional
i lokaleFE

RL2- V
nichtbelegt oder gebriickt

nicht belegtoder gebriickt Leitung Messwiderstand
RL2+ H

Pt2:
Anschluss fur

Mess-
widerstand 2

Abb. 3: Beispiel Messwiderstand-Anschluss in 2-Leiter-Teklan Pt2

Hinweis:
m Hinweise zum Leiteranschluss/Leiterquerschnitt entnen Sie bitte Seite 33.
Die Signalbelegung der Steckverbinder istin tatvelcher Form ab Seite 27 abgedruckt.
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4.1.3 Messwiderstand in 4-Leiter-Technik anschliele(Beispiel Pt2)

Abschirmung optional

"\ i lokaleFE

O

vV

Leitung Messwiderstand

Anschluss fur
Mess- /
| widerstand 2 7

Abb. 4: Beispiel Messwiderstand-Anschluss in 4-Leiter-Teklan Pt2

Hinweis:
Hinweise zum Leiteranschluss/Leiterquerschnitt entnen Sie bitte Seite 33.
Die Signalbelegung der Steckverbinder istin tassither Form ab Seite 27 abgedrugkt.
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E (LED rot): CAN Error

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

V (LED grun): Power

4.2 LED-Anzeigen

Abb. 5: Position der LEDs in der Frontplatte

Das CAN-CBX-Pt100-Modul verfugt Uber vier Statusi2g& Die Bezeichnung der Blinkzustande der
einzelnen LEDs ist in Anlehnung an die Bezeichnandgr CANopeftNorm DS 303-3 [3] gewahlt.
Die Bedeutung der Blinkzustande ist in den folgenidapiteln beschrieben.

4.2.1 Blinkzustande

Es qgibt prinzipiell 8 Blinkzustande, die die LEDsn@hmen 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, h@®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 5: Anzeigefunktion der LEDs
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Hinweis:

Rote und grine LEDs werden entsprechend der CANadppezifikation [3]
grundsatzlich gegenphasig angesteuert.

Bei bestimmten Blinkzustanden kann es bei glei¢iyasi Betrachtung aller LEDs Zu
einer Fehlinterpretation von Blinkzustanden nebesailerliegender LEDs kommen. Es
wird daher ggf. empfohlen die Blinkzustande nebemeilerliegender LEDs einzeln zu
betrachten, indem die anderen LEDs verdeckt werden.

N

4.2.2 Bedeutung der CAN-Error-LED

LED-Kennung Anzeigefunktion
Auf- Name Farb Blinkzustand Bedeutung
druck
aus kein Fehler
1 Blitz CAN-Controller ist inError Active
CAN-Controller istBus Off
an (oder beim Einschalteist Kodierschalterstellung
E CAN-Error rot ID-Node > 7F; siehe Besondere Blinkzustande Seite 20)
Heartbeat- oder Nodeguard-Fehler aufgetreten.
2 Blitze Werden wieder Nodeguard/Heartbeat-Messages empfange
wird die Fehlermeldung zuriickgenommen und die LED
erlischt.

Tabelle 6: Anzeigefunktion der roten CANopen Error-LED

4.2.3 Bedeutung der CANopen-Status-LED

LED-Kennung Anzeigefunktion
Auf- Name Farbe|| Blinkzustand Bedeutung
druck
Blinken Preoperational
an Operational

1 Blitz Stopped

Modul ist im Bootloader-Mode, die Power LED ist éabus.
3 Blitze (oder Kodierschalterstellung ID-Node >, #ieim Einschalten;
siehe Seite 20)

S CANopen-Statug  grin

Tabelle 7: Anzeigefunktion der CANopen Status-LED
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S

4.2.4 12Bedeutung der Error-LED

LED-Kennung Anzeigefunktion
Auf- Name Farb Blinkzustand Bedeutung
druck
aus kein Fehler
CAN Overrun Error
an Die Sample-Rate ist so hoch eingestellt, dassHilimware
nicht in der Lage ist, alle Daten auf dem CAN-Bussenden.
Internal Software Error
z.B.:
- gespeicherte Daten hatten eine ungiiltige Cheaksuomd
M Error rot 2 Blitze Default-Werte wurden geladen
- interner Watchdog hat ausgeltst
- Blinkzustand bleibt, bis das Modul einen Resettfirhrt
oder ein Fehler an den Ausgangen auftritt.
Sensor-Fehler (emergency error code 5030
Blinken z.B.
- Sensor nicht angeschlossen
- Sensor-Daten fehlerhaft

Tabelle 8: Anzeigefunktion der Error-LED

4.2.5 Bedeutung der Power-LED

LED-Kennung Anzeigefunktion
Auf- Name Farbe|| Blinkzustand Bedeutung
druck
keine Versorgungsspannung oder Modul ist im Booéoa
. aus Modus (ID = 0), dieser Zustand wird durch die CANDp
v Power grun Status-LED angezeigt (3 Blitze)
an Versorgungsspannung liegt an

Tabelle 9: Anzeigefunktion der Power-LED
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4.2.6 Besondere Blinkzustande

Dieser Zustand wird von der CANopen-Status-LED dadCAN-Error-LED gemeinsam angezeigt:

LED-Anzeige Bedeutung

- rote CAN-Error-LED: an Unglltige Node-ID:
und Die Kodierschalter fiir die Node-ID stehen auf eind

- CANopen-Status-LED: 3 Blitze ungultigen ID, das Modul wird angehalten.

=

Tabelle 10:Besondere Blinkzustdnde

4.2.7 Zuordnung LED-Bezeichnung zu Bezeichnung imcBaltplan

CAN-CBX.Prigp | _Bezeichnung im Schaltiet?
E LED200A
S LED200B
M LED200C
Vv LED200D

*1) Der Schaltplan ist nicht Bestandteil dieses Haetibu
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4.3 Kodierschalter

Baud: CAN-Bitrate

Low: Node-ID LOW

High: Node-ID HIGH

Abb. 6: Position der Kodierschalter

\14

Achtung!

A Die Auswertung der Kodierschalter durch die Firmavarfolgt beim Einschalten des
Moduls. And_(_erungen der Einstellungen missen dadratem Einschaltendurchgefihrt
werden, da Anderungen wéhrend des Betriebes kaisaifkungen haben.

Auch nach einem Reset (z.B. NMT-Reset) werden aistBllungen erneut eingelesgn.

4.3.1 Einstellung der Node-ID tber die Kodierschadr
Der Adressbereich des CAN-CBX-Moduls d&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:
m Die folgenden Einstellungen sollten vermieden werde
- Einstellungen der Kodierschalter hoher alsfélren 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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4.3.2 Einstellung der CAN-Bitrate Giber den Kodiersbalter

Die CAN-Bitrate wird mit dem Kodierschalt&aud eingestellt.
Uber den Kodierschalter konnen Werte vqii8 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
Fy 83,3

Tabelle 11:Index der Bitrate

4.3.3 Zuordnung Kodierschalterbezeichnung zum Schedlan

Bezeichnung auf Bezeichnung im Schaltplar
CAN-CBX-Pt100 *1)

Baud SW301

Low SW300

High SW302

*1) Der Schaltplan ist nicht Bestandteil dieses Hactbu
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4.4 Einbau des Moduls bei Verwendung des InRailBu¥erbinders

Sollen der CAN-Bus und die Versorgungsspannung déernnRailBus angeschlossen werden,
gehen Sie bitte wie folgt vor:

Tragschienen-
Busverbinder

Tragschiene

unten Fihrung

Abb. 7: Tragschiene mit Busverbinder

1. Der Tragschienen-Busverbinder des InRailBus wairdlie Tragschiene angelegt und durch
leichtes Andricken auf der Tragschiene aufgerdsteth Zusammenstecken der einzelnen
Busverbinder werden die Kommunikations- und Leigasngnale untereinander kontaktiert. Die
Busverbinder kdnnen beliebig vor oder nach dem #&aken des CAN-CBX-Moduls verbunden
werden.

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

Einkerbung

Funktionserd-
kontakt (FE)

Tragschiene

verbinder

Abb. 8 : Einsetzen des CAN-CBX-Moduls
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3. Schwenken Sie nun das CBX-Modul auf die Tragsehauf, indem sie das Modul entsprechend
der Pfeilrichtung in Abbildung 8 nach unten an@iagschiene heran drticken. Dabei wird das
Gehéause durch die Fuhrungsschiene des Busverbiméetsanisch gefuhrt.

4. Beim Aufschwenken des CAN-CBX-Moduls rastet dateve Fuldriegel auf dem unteren Teil der
Tragschiene ein. Das Modul sitzt nun fest auf deg$chiene und ist Uber den Busverbinder mit
dem InRailBus verbunden.

Verbinden Sie ggf. noch die Busverbinder unteraileamind schlie3en Sie die +24 V
Versorgungsspannung und das CAN-Interface an deailBus an.

¢ FuBriegel

AT 8 &8 )(;;,/j'
S -
Abb. 9: Eingebautes CAN-CBX-Modul

4.4.1 Anschluss uber den CBX-InRailBus

Um die Versorgungsspannung und die CAN-Signale dberinRailBus anschliel3en zu kénnen,
bendtigen sie einen Anschlussstecker. Dieser Stestkaicht im Lieferumfang des CAN-CBX-
Moduls enthalten. Er muss gesondert bestellt wef8estell-Nr. C.3000.02, siehe auch

Bestellhinweise).

Tragschienen-Busverbinder
(InRailBus) Anschlussstecker

” ﬁ

II=II=IIM

Tragschiene unten
Abb. 10: Tragschiene mit InRailBus-Verbindern und Anschétssker
Stecken Sie den Anschlussstecker, wie in Abb. B8Héeben, von rechts in die Buchsenseite des

aulReren Tragschienen-Busverbinders des InRailRindieBen sie nun das CAN-Interface und die
Versorgungsspannung Uber den Anschlussstecker an.
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Der Anschluss der Versorgungsspannung erfolgt deer+24V-Stecker oder Uber den InRailBus-
Stecker.

4.4.2 Anschluss der Versorgungsspannung

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

Achtung!
A Die Anschlusse der 24 V Spannungsversorgung stachimerbunden und durfemcht
von zwei unabhéngigen Stromquellen gleichzeitigoagt werden!

CBX-Station

cBx- cBX- cBxX-
' AOa12 oo Dios |
|

o +24 V Versorgungsspannung
i o o , iiber Stecker X100
¥ | +24 V oder alternativ
Uber den Anschlussstecker
des InRailBus X101

.'Zi.'_.',.'_l_ | ."f.'

mememem | meme.--

Abb. 11: CAN-CBX-Station mit Anschluss der Versorgungsspaig

Erdung der Tragschiene

Hinweis:
Das Modul ist Uber seinen Funktionserde-Kontaktai Tragschiene verbunden. Dies
verbessert die Stabilitat gegen elektromagnetiStbringen.

Die Tragschiene ist daher mit einer geeigneten raméerde in der Umgebung bzw.
der Anlage zu verbinden.

Dabei ist zu beachten, dass die Impedanz der \Guhiongering gehalten wird.

Der Funktionserde-Kontakt des Moduls dient nichtalektrischen Sicherheit.

n
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4.4.3 Anschluss von CAN

CBX-Station

cBXx [1=3 & =

cBX- |
’ AOE1> oioa

\ CAN-Bus

iber CAN-Stecker

oder alternativ

iiber den Anschlussstecker

, des InRailBus X101

SEEE)SEEEHE By SRR
" sl G I S
I K B ¥

2 &

Anschlussstecker
fiir den InRailBus

Abb. 12: Anschluss von CAN an die CBX-Station

Generell besteht die Mdglichkeit die CAN-Signalefibden InRailBus oder Uber den CAN-Stecker
eines aulReren CAN-CBX-Moduls der CBX-Station eipaisen. Die Signale werden dann uber
den InRailBus an die folgenden CAN-CBX-Module d&NGCBX-Station weitergeleitet. Die
CAN-Signale durfen Gber den CAN-Stecker des CAN-G8&duls, das am anderen Ende der
CBX-Station montiert ist, weitergefiihrt werden. Udee CAN-Stecker der mittleren CAN-CBX-
Module der CBX-Station durfen die CAN-Signale jedadchtweitergeflihrt werden, da dies zu
unzulassigen Verzweigungen fuhrt.

Bitte beachten Sie, dass an das CAN-CBX-Modul,siles am Ende des InRailBus befindet ein

Bus-Abschlusswiderstand angeschlossen werden mvass, der CAN-Bus dort endet (siehe Abb.
12).

4.5 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 &ieFail3riegel (siehe Abb. 9) nach unten

ziehen (z.B. mit einem Schraubendreher). Dabeidigst das 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 einzeé¥twule aus dem Verbund dje
Signalkette nicht unterbrochen wird.
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5. Steckerbelegungen
5.1 Spannungsversorgung 24V (X100)

Geratebuchse:

Federkraftanschluss-Kontakte,
Phoenix Contact Bestell-Nr.: 19 21 90 0 (im Liefafang enthalten)

Zu Leiteranschluss und Leiterquerschnitt sieheeSz8t

Pin-Zuordnung:

Phoenix Contact MSTBO 2,5/4-G1L-KMGY
Leitungsstecker: Phoenix Contact FKCT 2,5/4-ST,rbrf Raster,

Steckerbelegung

Am=m=n

- +

2 3 4

Pin-Belegung:
24V
Gehéusebezeichnung
M P
Stecker-Aufdruck (frei) (frei) - +
Pin-Nr. T 2 3 4
- P24 M24 M24 P24
Signal “ (+ 24 V) (GND) (GND) (+ 24 V)

Siehe auch Anschlussplan Seite 14.

[i]

Hinweis:

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

Signalbeschreibung:

P24... Versorgungsspannung +24 V

M24... Bezugspotenzial

CAN-CBX-Pt100

Handbuch ¢ Dok.-Nr.: C.3032.20 / Rev. 1.1
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5.2 CAN
5.2.1 CAN-Interface-Schaltung

Das CAN Physical Layer ist gemalf3 ISO 11898-2 aegjeDie differentiellen CAN-Bus-Signale sind
von den anderen Potenzialen Uber einen digitatdatts und DC/DC-Wandler galvanisch getrennt.

X101
Galvanische Trennung InRailBus-Verbinder
’ . CAN-CBX-TBUS
50V [, / L] 24V 04
T @ g
GND [ cAN_GND
- - = CAN GND
L v S
; CAN.H
'\:' 1
CAN L
4_@ 2
: X400
i Digital Isolator CAN Transceiver CAN-Stecker
|
CAN_Tx vE W voB ™ BUSL CAN_L /': 5
CAN_Rx -
2O lvoa VA -] RX BUSH
|
@—vom | VDD2 * ¢ VDD CAN_H ~
H o,
_L—GNm | N2 _{: §§ % |— RGND  GND —1 =
: CAN GND -
| - : &
___________________ —+—— FEGND -~
T €

Abb. 13: Schaltung des CAN-Interface

Die CAN Schnittstelle kann entweder tGber den CAMe&er oder optional tUber den InRailBus
angeschlossen werden. Benutzen Sie fir den Anschliber den InRailBus den
Tragschienenbusverbinder des CBX-InRailBus (CAN-CBBUS), siehe Bestellhinweise (Seite 120).
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5.2.2 CAN-Stecker

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 sieheeSz8t

Pin-Zuordnung: _
(Ausschnitt Leitungsstecker Pin-Belegung:
mit Gehauseaufdruck)

SIEZ?SCSE 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-Physicglers
Shield ... Anschluss fir Leitungsabschirmung (beiddienenmontage direkter Kontakt

zu Hutschienenpotenzial)
- nicht angeschlossen

Empfehlung eines Adapterkabels 5-pol-Stecker (hidceitungsstecker FK-MCP 1,5/5-STF-3,81
mit Federkraftanschluss-Kontakten) auf 9-pol-DSUB:

CAN_GND

PRt SN DSUB9/Stiftkontakte

Pin 4 CAN H Pin 7

Pin 2 CAN_L Pin 2 Die Belegung des

. , 9-poligen DSUB-Steckers
. CAN GND

5-pol.Mini- Lk = L erfolgt nach CiA DS 102.
Combicon-
Stecker
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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
i

s - -
Funktionserde (iber weitere unten
Klemme des Gehauses mit
Tragschiene verbunden
Pin-Belegung:
Pin Signal
5 M24 (GND)
4 P24 (+24V)
3 CAN_GND
2 CAN L
1 CAN H
S | FE (PE_oND)
Signalbeschreibung:
CAN_L,
CAN_H ... CAN-Signale
CAN_GND ... Bezugspotenzial des lokalen CAN-Physieajers
P24... Versorgungsspannung +24 V
M24... Bezugspotenzial
FE... direkt am Gehause des Moduls: Funktionserdd{mtschienenpotenzial verbunden)
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Oo‘;of’
5.3 Messwiderstande Ptl...Pt4
Geratebuchse: 2x Phoenix Contact MCDN 1,5/5-G1-Z9PIR
Leitungsstecker: 4x Phoenix Contact FMC 1,5/5-H {Bederkraftanschluss-Kontakte)
Phoenix Contact Bestell-Nr.: 19522296 (im Lieferang enthalten)
Zu Leiteranschluss und Leiterquerschnitt sieheeSz8t
Pin-Zuordnung:
Signal- Signal-
Name: Name:
Shield Shield
Pt3 . N P
Messwiderstand 3 R+ re+  Messwiderstand 4
RL3+ RL4+
Signal- | Signal-
Name: | | Name:
Shield | Shield
Pt1 Ru- | RL2-  Pt2
Messwiderstand 1 ;. > Messwiderstand 2
RL1+ RL2+
Signalbeschreibung:
Pin | Signalname Funktion bei 4-Leiter-Anschluss Funkbei 2-Leiter-Anschluss
S Shield Anschluss fir Leitungsabschirmung
(bei Hutschienenmontage direkter Kontakt zu Hutstlinpotenzial)
1 RLx- Stromquelle - Negativer Abgriff fir Messwideast]
2 Rx- Negativer Abgriff fir Messwiderstand offen odgbrickt auf RLx-
3 Rx+ Positiver Abgriff fir Messwiderstand offen odmbrickt auf RLx+
4 RLx+ Stromquelle + Positiver Abgriff fir Messwideast
(x=1,2,3,4)

Hinweis:
m Beispiele fur den Anschluss des Messwiderstan@sLieiter- und 4-Leitertechnik finden
Sie ab Seite 15, 16.
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Steckerbelegung

Zuordnung der Steckerbezeichnung auf dem Gerat zuet Bezeichnung im Schaltplan

Bezeichnung auf Gergt

Bezeichnung im Schaltp
*1)

Ptl X500:A
Pt2 X500:B
Pt3 X800:A
Pt4 X800:B

*1) Der Schaltplan ist nicht Bestandteil dieses Haetbu

an
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5.4 Leiteranschluss/Leiterquerschnitt

Steckerbelegung

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

Schnittstelle \?grir(])rr]gl;gr?; CAN [S7§ecker Tersnepnesrc{;l:EJ r
24V [6] Interface [8]
Steckertyp Leitungsstecker (Artikelfamilie) FSKTC}'(FG (35\/( 15|jKSMT(I::P3 g1l 1 Sf.liﬂsﬁ'-?,, .
Anschlussart Federkraft- Federkraft- Federkraft-
anschluss anschluss anschluss
Abisolierlange 10 mm 9 mm 10 mm
Leiterquerschnitt starr min 0,2 mm2 0,14 mm2 0,2 mm2
Leiterquerschnitt starr max 2,5 mm2 1,5 mm2 1,5 mm2
Leiterquerschnitt flexibel min 0,2 mmz 0,14 mm2 0,2fm
Leiterquerschnitt flexibel max 2,5 mmz 1,5 mm? 1,5 mm?
ohne Kumstofthilse max | 2smme | ismme | 15mm
mit Kunsisoilse max | | 28mme | osmme | o75mme
Leiterquerschnitt AWG/kcmil min 24 26 24
Leiterquerschnitt AWG/kemil max 12 16 16
2 Leiter gleichen Querschnitts starr min unzulassig 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 unzukgiss unzulassig unzulassig
2 !_eiter gleich_en Querschnitts flexib"el : unzulassig unzulassig unzulassig
mit Aderendhilse ohne Kunststoffhillse min
2 !_eiter gleich_en Querschnitts erxib"eI unzulassig unzulassig unzulassig
mit Aderendhilse ohne Kunststoffhulse max
2 Leiter gleichen Querschnitts flexibel
mit Zwillingsadererndhilsen (TWIN-AEH) 0,5 mm2 unzulassig unzulassig
mit Kunststoffhilse min
2 Leiter gleichen Querschnitts flexibel
mit Zwillingsaderendhtilsen (TWIN-AEH) 1,0 mm2 unzulassig unzulassig
mit Kunststoffhilse max
AWG nach UL/CUL min 26 28 24
AWG nach UL/CUL max 12 16 16

CAN-CBX-Pt100
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E‘i‘ﬁ Verdrahtungshinweise

6. Korrekte Verdrahtung galvanisch getrennter CAN-Netze

Generell sind bei der CAN-Verdrahtung samtlichetigéh Richtlinien (DIN, VDE) bzgl. EMV-
gerechtem Aufbau, Leitungsfiihrung, Leiterquersehait verwendende Materialien und Mindest-
abstand zu beachten.

6.1 Standards zur CAN-Verdrahtung

Die Flexibilitat beim Entwurf von CAN-Netzwerkert mine wesentliche Starke der verschiedenen, auf
dem CAN-Standard 1SO11898-2 aufbauenden Erweitemungie 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 $fgetionen den Einsatzbereich von CAN
angepasst, um Anwendungen aufierhalb des ISO 118@8&#bds zu ermdglichen. Sie haben
Einschrankungen auf Systemebene bei der Datedeategitungslange und bei parasitdren Bus-Lasten
vorgenommen. Beim Entwurf von CAN-Netzwerken muesloch immer ein Spielraum fir
Signalverluste Uber das Gesamtsystem und die Vetdng, parasitdre Lasten,
Netzwerk-Unsymmetrien, Potenzialunterschiede gégda und Signal-Integritaten eingeplant werden.
Daher kann die maximal erreichbare Anzahl an KnotenBuslangen und Stichleitungslangen von
der theoretisch mdglichen Anzahl abweichen!

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

® Zuverlassiger Betrieb durch bewahrte Design-Vorgabe

® Minimieren von Fehlerquellen durch ausreichend abgtzu den physikalischen Grenzwerten.

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

Selbstverstandlich lassen sich auch zuverlassigmadeke nach den Spezifikationen von CANopen,
ARINC825, DeviceNet und NMEA2000 aufbaueZu beachten ist jedoch, dass die
Verdrahtungsvorgaben der verschiedenen Spezifikatiten nicht bedenkenlos miteinander
vermischt werden dirfen!
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Verdrahtungshinweise E‘i‘ﬁ

6.2 Leicht storbehaftete Industrieumgebung (zweiadg verdrillte Leitung)

6.2.1 Grundregeln

Hinweis:
m esd garantiert die EU-Konformitat des Produkts, nvdar die CAN-Verdrahtung
mindestens Kabel mit einfach abgeschirnaeriadrig verdrillten Leitungen verwends
werden, die die Anforderungen der Norm ISO 11838fallen. Einfach abgeschirm
vieradrig verdrillte Leitungen, wie in Kapitel 6a@schrieben, stellen die EU-Konformit
ebenfalls sicher.

et
e
at

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

Es ist ein geeigneter Leitungstyp (Wellenwiderdteam 12€2 +10%) mit ausreichendem Adg
querschnitt £0.22 mm?) zu verwenden. Der Spannungsabfall auf lagtung ist zu
bertcksichtigen.

=
[

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

® Zwei verdrillte Adern sind mit den CAN-Signalleitgen (CAN_H, CAN_L) zu belegen
® Die Kabel-Abschirmung ist mit dem BezugspotenzZAN_GND) zu belegen.

7

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

Ein CAN-Netz darf sich nicht verzweigen (Ausnahrkerze Stichleitungen) und muss
beiden Enden mit dem Wellenwiderstand der Leituiy der Regel 120Q0 +10%)
abgeschlossen werden (zwischen den Signalen CANd CAN_H unchicht an CAN_GND).

AN

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

Die Baudrate muss an die Leitungsléange angepa&sdew.

Die CAN-Leitungen sollten nicht in unmittelbare@ife von Storquellen verlegt werden. L3
sich dies nicht vermeiden, so sind doppelt abgestaiLeitungen vorzuziehen.

Signalbelegung der einfach abgeschirmten zweiadrig verdrillten Leitung

Leitungsaufbau

Einfach abgeschirmte
zweiadrig verdrillte Leitung
(zweiadriges Kabel,
1x 2x 0.22mm?)

CAN_H

CAN_L

CAN_GND

mit Erdung und Abschluss
CAN-Kabel mit Steckern

/" DSUBY-Stecker

(Buchse oder Stifte)
Pin-Bezeichnung

1

me CAN_L

CAN_GND

(aut Leitungs_abschirmung)

DSUB9-Stecker

(Buchse oder Stifte)
Pin-Bezeichnung

1

SR GIEN AN

9

Steckergehduse

CAN_GND

SN GIEN (AN

9

.|| Steckergehduse

Erdung (FE) ~

sst

Abb. 14: CAN-Verdrahtung in leicht stérbehafteter Indusineebung
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ﬁ‘i‘ﬂ Verdrahtungshinweise

Y m— T}

6.2.2 Verkabelung

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

.......... CAN_H - I Buchsenkontakte

CAN_GND I]::l D Stiftkontakte

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

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

CAN-Karte Bestell-Nr.: C.1303.01
At | T-Stiick T-Stilck T-Stiick
-PCle/a02, Abschluss-Stecker
PMC-CAN/400, {f C.1311.03 C.1311.08 CA311.08  iErdklemme
e ] e T ]

cavsez eI oan o i
1]

FE

:rP T = Erdung
H 4 T der Leitung
:i . . i . . i CAN_GND
¢ 1| I i
. i . ' | H
| o | :i H o | E! = i!
. | CAN-CBX-DIOB a & |can-cex-Au20 A | canopz i
i PO | a |
H " "
i . ; il ; . i
i : i i H]
: i H
i ; ] : :
CAN-Kabel CAN-Kabel CAN-Kabel
Bestell-Nr.: C.1323.03 Bestell-Nr.: C.1323.03 Bestell-Nr.: C.1323.03

Abb. 15: Beispiel fur korrekte Verdrahtung einfach abgesuler zweiadrig verdrillter Leitung

6.2.3 Abschlusswiderstand

® An beiden Enden des CAN-Bus ist ein Abschlusswidesanzuschliel3en.
Ist auf dem CAN-Interface am Ende des CAN-Busses iptegrierter CAN-Busabschluss
angeschlossen, so ist dieser an Stelle eines exté&inschlusswiderstands zu verwenden.

® 9-polige DSUB-Verbinder mit integriertem Abschlusdarstand und Stift- und Buchsenkontakten
(Gender Changer) sind unter der Artikelnummer C3130D lieferbar.

® F(r den Abschluss des CAN-Bus und Erdaieg CAN_GND sind DSUB-Abschlussstecker mit
Stiftkontakten (C.1302.01) oder Buchsenkontakted3G1.01) mit Erdungsklemme erhaltlich.

Seite 36 von 121 Handbuch * Dok.-Nr.: C.3032.20 / Rev. 1.1 CAN-CBX-Pt100



Verdrahtungshinweise E‘i‘ﬁ

i1

6.3 Stark storbehaftete Industrieumgebung (vieradmy verdrillte Leitung)

6.3.1 Grundregeln

Die folgendenGrundregeln fur die CAN-Bus Verdrahtung mit einfach abgesch@mvieradrig
verdrillten Leitungen sollten unbedingt beachtetdea:

Es ist ein geeigneter Leitungstyp (Wellenwiderdtzan 12@2 +10%) mit ausreichendem Ade

querschnitt £0.22 mm?) zu verwenden. Der Spannungsabfall aut.eiéung ist zu berickf

sichtigen!

Fur den Einsatz in stark storbehafteter Industnigebung 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 belegen.

® Die anderen beiden verdrillten Adern sind mit deeziyspotenzial (CAN_GND) Z
belegen.

® Die Leitungsabschirmung ist an mindestens einemkPwam Funktionserde (FH
anzuschliel3en!

7 U

U

)

Das Bezugspotenzial CAN_GND muss an geemem Punkt mit Funktionserde (FE

verbunden sein.

Ein CAN-Netz darf sich nicht verzweigen (Ausnahrkerze Stichleitungen) und muss
beiden Enden mit dem Wellenwiderstand der Leitimdér Regel 12 +10%) abgeschlossg
werden (zwischen den Signalen CAN_L und CAN_H oot an CAN_GND)!

AN
n

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

Die Baudrate muss an die Leitungslange angepa&sdew.

Die CAN-Leitungen sollten nicht in unmittelbarediNe von Storquellen verlegt werden. L§
sich dies nicht vermeiden, so sind doppelt abgesthiLeitungen vorzuziehen.

sst

vieradrig verdrillte Leitung Pin-Bezeichnung

Signalbelegung der einfach abgeschirmten vieradrig verdrillten Leitung

Leitungsaufbau mit Erdung und Abschluss
(Beispiel) CAN-Kabel mit Steckern
AN_GND *
120Q

/" DSUB9-Stecker DSUB9-Stecker
Einfach abgeschirmte (Buchse oder Stifte) (Buchse oder Stifte)
in-Bezeichnun Pin-Bezeichnung

(vieradriges Kabel,
2x 2x 0.22mm?) 9

nc.

©®|N|®| 01NN~ S

N
3
— 14
|
o|m|N|o|o | [w|n |~

ILeitungsabschirmung I n

Steckergehduse Steckergehduse
Shield " / -4

Erdung (FE)

Abb. 16: CAN-Verdrahtung in stark storbehafteter Industmeebung
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6.3.2 Verkabelung

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

=

Die Verwendung des esd T-Connectors (Bestell-Nr13C1.03) wird fir einfach
abgeschirmte vieradrig verdrillte Leitungen nicimpgohlen, da das Schirm-Potenzial des
leitenden DSUB-Gehé&uses nicht durch diesen T-Cdon@&gp durchgefiihrt wird.

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

—

Abschlusswiderstand i

N T-Verbind tecks
angeschlossen CAN_GND verbunden %ﬂs s, eE;ulcnh s::iii le:k‘ee;
mit Funk1|qnserde (FE) mit schaltbarem Abschlusswiderstand
an exakt einem Punkt

CAN-Board 2 Achtung:

Beachten Sia die korrekte Position dar
28 Net 1] |
CAN-PCle/d02,
PMC-CAN/400,
CAN-USB/2, etc. II B
il

Abschluss-Schalter auf den Steckern!
-
i

- I Buchsenkontakte

CAN

"
T-Verbindungs- E [3 D Stiftkontakte
(ber Computer-Gehiuse H
vebunden mit — E J— [ — n _____' [ e CAN- Abschluss-Stecker mit Stift- und Buchsenkontakten
Funktionserde (FE) ~ e B e i} I-' """""""""""" | "CAN-Termination-DSUB" (Bestell-Nr.: C.1303.01)

| i 1
WY Abschlusswiderstand
nicht angeschlossen

1/
7 Abschlusswiderstand

CAN nicht angeschlossen

T-Verbindungs-
stecker

CAN|
T-Verbindungs-|
stecker

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

mleld (Abschirmung)

=4 =4
CAN-CBX-DIO8 CAN-CBX-DIO8 CAN-DP/2

L Y
................ L O\ SR —
CAN-Kabel CAN-Kabel CAN-Kabel
Bestell-Nr.: C.1323.03 Bestell-Nr.: C.1323.03 Bestell-Nr.: C.1323.03

Abb. 17: 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-Bussesnegrierter CAN-Busabschluss
angeschlossen, so ist dieser an Stelle eines exté&inschlusswiderstands zu verwenden.

® 9-polige DSUB-Verbinder mit integriertem Abschlusderstand und Stift- und
Buchsenkontakten (Gender Changer) sind unter détedrummer C.1303.01 lieferbar.

® 9-polige DSUB-Stecker mit integriertem, umschaldmarAbschlusswiderstand kénnen z.B. von
ERNI (ERBIC CAN BUS MAX, Buchsenkontakte, BestelizNN54039) bezogen werden.
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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 Abschlusssteckereragnmen werden.

6.5 Buslange
Bit-Rate 'prische Wgrte der" CiA-EmPfethngen
[KBit/s] errelchbaren Leitungslange (0_7/95) fl.J.I' erreichbare
mit esd-Interfacel,,, [M] Leitungslangen,},, [m]

37 25

59 50

80 -

130 100

180 -

270 250

420 -

570 500

710 650

850 -

1000 -

1400 1000

2000 -

3600 2500

5400 -

7300 5000

Tabelle 12: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 Stichleiturrgr8 m.

Hinweis:
Bitte beachten Sie die Empfehlungen gemaf ISO 1fi8afle Auswahl der Leitungy
querschnitte in Abhangigkeit von der Kabellange.

CAN-CBX-Pt100 Handbuch « Dok.-Nr.: C.3032.20 / Rev. 1.1 Seite 39 von 121



ﬁ‘i‘ﬁ Verdrahtungshinweise

6.6 Beispiele fir CAN-Kabel

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

6.6.1 Kabel fur leicht storbehaftete Industrieumgebing (zweiadrig)

Hersteller Leitungstyp
z.B.
LSJngIII?E-FI)DSiEZ?h-StraBe od UNITRONIC ®-BUS CAN UL/CSA (1x 2x 0.22)
1 (UL/CSA approved) Bestell-Nr.: 2170260

70565 Stuttgart
Germany

UNITRONIC ®-BUS-FD P CAN UL/CSA (1x 2x 0.25)
www.lappkabel.de

(UL/CSA approved) Bestell-Nr.: 2170272
ConCab GmbH
AuRerer Eichwald z.B.
BUS-PVC-C (1x 2x 0,22 mm?) Bestell-Nr.: 93 022 QL& appr.)

74535 Mainhardt
Germany

- - - 2 - .
ww.concab.de BUS-Schleppflex-PUR-C (1x 2x 0,25 mm?2) Bestell-N¢4: 025 016 (UL appr.)

6.6.2 Kabel fur stark storbehaftete Industrieumgebug (vieradrig)

Hersteller Leitungstyp

z.B.
UNITRONIC ®-BUS CAN UL/CSA (2x 2x 0.22)
(UL/CSA approved) Bestell-Nr.: 2170261

U.l. LAPP GmbH
Schulze-Delitzsch-StralRe 25
70565 Stuttgart

Germany

UNITRONIC ®-BUS-FD P CAN UL/CSA (2x 2x 0.25)
www.lappkabel.de

(UL/CSA approved) Bestell-Nr.: 2170273
ConCab GmbH
AuRerer Eichwald z.B.
BUS-PVC-C (2x 2x 0,22 mm?) Bestell-Nr.: 93 022 (RB. appr.)

74535 Mainhardt
Germany

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

Hinweis:
Fertig konfektionierte Kabel in Standard- und Satédegen kdnnen b&isdbezogen
werden.
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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.

o
w17 0
ol s XX XK AKX O o[ 08

_ CAN_GND CAN_GND
4

Abb. 18: Vereinfachtes Schaltbild eines CAN-Netzwerks

7.1 Bus-Abschluss

Der Bus-Abschluss wird verwendet, um den Widerst&inds Knotens an den Widerstand der
verwendeten Busleitung anzupassen. Ist die Impe@dsth angepasst, wird das gesendete Signal
nicht ganz von der Last aufgenommen und zum TallérJbertragungsleitung zuriick reflektiert.
Sind die Quellen-, Ubertragungsleitungs- und Lagtddanz gleich grof3, so werden die
Reflexionen vermieden. Dieser Test misst den Gesm@latstand der beiden CAN-Datenleitungen
und des angeschlossenen Abschlusswiderstandes.

Zum Testen verfahren Sie bitte wie folgt:

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

Der gemessene Wert sollte zwischerfbQnd 70Q liegen.

Liegt der ermittelte Wert unter 0, stellen Sie bitte sicher, dass:
- keinKurzschlusszwischen den CAN_H- und CAN_L-Leitungen besteht
- nicht mehr als zweiAbschlusswiderstidnde angeschlossen sind
- die Transceiver der einzelnen Knoten nicht de$akd.

Liegt der ermittelte Wert tiber X0, stellen Sie bitte sicher, dass:
- alle CAN_H- und CAN_L- Leitungen korrekt angesdyden sind
- zwei Abschlusswiderstande vig120Q 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@gizigen 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 CAN H
Erdpotenzial (FE). (f NS NS v o
— O
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. 19: Vereinfachtes Schaltbild Erdungsmessung

Der gemessene Widerstand sollte groRer als eirCLsEin. 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-Transceiverdiféerenzielle 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 dRebhespannungen 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 grol3eB#l9/, ist es moglich, 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 defekteansceiver zu finden, Uberprifen Sie bitte
einzeln die Widerstadnde der CAN-Transceiver derténdsiehe folgendes Kapitel).

7.5 CAN-Transceiver Widerstandstest

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

1. Schalten Sie den Kotga) aus und trennerh8igam Netzwerk (siehe untere Abbildung).

2. Messen Sie den DC-Widerstand zwischen CAN_H ulb GGND (5) (siehe untere Abbildung).
3. Messen Sie den DC-Widerstand zwischen CAN_L uAdN GGND (6) (siehe untere Abbildung).
Der gemessene Widerstand sollte bei jeder Messiuwa 500 K2 betragen. Liegt der Widerstand
deutlich niedriger, ist der CAN-Transceiver moégéoheise defekt.

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

CAN-Knoten
CAN_H
O
CAN- |CAN L l
Transceiver °
CAN GND
= 4 —o0 @
CAN-Verbindung
Power trennen |
oo
Versorgungsspannung
trennen !

Abb. 20: Messung des Eingangswiderstandes des CAN-Tramessei

7.6 Support bei esd
Sollten Sie trotz Anwendung des CAN-Bus TroublesgimgoGuides zu keiner Lésung kommen,
wenden Sie sich bitte an unseren Support wuteport@esd.eader Tel.0511-37298-130
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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 aulRerdhadoRahmens 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-Idienti

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-Nachrichtetitigg. Einer Schreib- oder Leseanfor-
derung auf ein Daten-Objekt folgt immer ein Begpditigstelegramm mit einem Fehlerindex.
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8.2 NMT-Boot-up
Das CAN-CBX-Modul kann mit dem in [1] beschriebengtnimal - Boot-up’ initialisiert werden.
Im einfachsten Fall reicht nach dem EinschalteMelegramm zum Umschalten aus dem ZusRreed

Operationalin den Zustan®perational Dazu ist an den CAN-Identifier ‘00QQ. B. das 2-Byte-
Telegramm ‘0], ‘00,’ zu senden (= Start Remote Node all Devices).

8.3 Das CANopen-Objektverzeichnis

Das Objektverzeichnis ist eine (sortierte) Gruppgrvon Objekten, auf die Uber das CAN-Netzwerk
zugegriffen werden kann. Jedes Objekt in dieseradiehnis wird Uber einen 16-Bit-Index adressiert.
In den Objektverzeichnissen wird der Index in hezathaler Form angegeben.

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

Zum Objektverzeichnis gehéren unter anderem:

Index Objekt
0001, ... 009k | Definition von Datentypen

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

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

600Q, ... 9FFE | 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 quittiertRheameter auf der 1380, +
NodelD’ (Response).

Die Node-ID (Modul-Nr.) wird Uber die Kodierschalter Low undgH konfiguriert. Die mdglichen
Einstellungen sind in Kapitel “ Einstellung der NotD Uber die Kodierschalter” auf Seite 21
beschrieben.

8.4.1 Zugriff auf das Objektverzeichnis tiber SDOs

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

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

Dieses Kapitel beschreibt nicht alle moglichen swnahur einige wichtige Arten des Zugriffs im CAN-
CBX-Modul.

Definitionen der Zugriffsmodi kdbnnen [1] entnommearden.

Ein SDO ist wie folgt aufgebaut:

} Index
Identifier Befedhls Sub-Index LSB Datenfeld MSB
code (low) (high)
Beispiel:
600+ 23, 00, 14, 01, 7F, | 04, | 00, | 00,

NodeD - write) | (Index=1409) coB-def. COB Node ID = 047F

(Receive-PDO-Comm-Parg

Beschreibung der SDOs:

Identifier
Die Parameter werden auf der ID ‘§@@0NodelD’ Ubertragen (Request).
Der Empfanger quittiert die Parameter auf der 1805+ 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,= 35, Write Request mit 32 Bit Daten, d.h. ein Paramstd gesetzt werden
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Das CAN-CBX-Modul antworten auf jedes empfangeriegramm mit einem Antworttelegramm. Das
Antworttelegramm kann folgende Befehlscodes erghalt

43 =67,,: Read Response mit32 Bit Daten, dieses Telegrantindlt den gewiinschten Parameter
60, =96,,: Write Response, d.h. ein Parameter wurde erfargesetzt
80,=128,,: Error Response, d.h. das CAN-CBX-Modul meldeegifehler.

Haufig verwendete Befehlscodes

Die folgende Tabelle gibt eine Ubersicht tiber tgivdirwendete Befehlscodes. Die Kommando-Frames
muissen immer 8 Daten-Bytes beinhalten. HinweiseSzatax und 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 ) 60,
(Initiate Domain Download)
Read Request ) 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&lavice Profile Area” und “Manufacturer
Specific Profile Area” dieses Handbuches beschnebe

Datenfeld

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

Die folgenden SDO Abort Codes (Fehlercodes) kormemnwendung kommen (gemalfd [1]):

SDO Abort Erlauterung
Codes
05040001 | falscher Command Specifier
06010002 | Schreibzugriff ist hier falsch
06020009 | 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 zulassigenbérerthes
08000009 | nicht definierte Fehlerursache
0800002Q | Daten kdnnen nicht Ubertragen oder gespeichedemer
08000022 ;v:g{)e;cie:es;tavbteﬁléin Device States konnen Daten ilogitragen oder
08000024 | Zugriff auf Flash fehlgeschlagen
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8.5 Ubersicht der verwendeten CANopen-ldentifier

CANopen

Funktion Identifier Bemerkungen
Netzwerkmanagement| O NMT
SYNC 8Q, Sync an alle, (konfigurierbar Uber Objekt 105
Emergency Message 80 NodelD konfigurierbar Gber Objekt 1014
TPDO1 18Q + NodelD | PDO1 vom CAN-CBX-Pt100 (Objekt 180
TPDO2 28Q + NodelD PDO2 vom CAN-CBX-Pt100 (Objekt 1801
TPDO3 38Q + NodelD PDO3 vom CAN-CBX-Pt100 (Objekt 1802
TPDO4 48Q + NodelD | PDO4 vom CAN-CBX-Pt100 (Objekt 1803
Client SDO 580+ Node-ID | SDO vom CAN-CBX-Pt100
Server SDO 600+ Node-ID | SDO zum CAN-CBX-Pt100
Node Guarding 700+ NodelD | konfigurierbar Uber Objekt 10QE

NodelD Eingestellte CANopen-Adresse, [17F]

8.5.1 Einstellung der COB-ID

Die COB-IDs die einstellbar sind (auf3er der von £YNwerden zunéchst von der Einstellung der
Node-ID Uber die Kodierschalter (siehe Seite 21getditet. Wurden die COB-IDs uber SDO
beschrieben, gilt diese Einstellung, auch wenrsgealter danach auf eine andere Node-ID eingestellt
wird.

Um die Default-COB-ID wieder vom Schalter zu Ubémmen, missen dieomm defaulteder alle
Defaults geladen werden (Objekt 1011
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8.6 Default-PDO-Belegung

Die PDOs (Process Data Objects) dienen zur Ubemigader Prozessdaten. Das PDO-Mapping ist

veranderbar. Die folgenden Tabellen zeigen dasulteféapping bei Auslieferung des Moduls:

PDO CAN-Identifier | Lange Ubertragungsrichtung Defauél&yung
TPDO1 | 18Q + Node-ID| 4 Byte Process Value 1913Q,1)
TPDO2 | 28Q + Node-ID| 4 Byte| vom CAN-CBX-Pt100 Process Value 29130Q,2)
TPDO3 | 38Q+ Node-ID| 4 Byte (Sende-PDO) Process Value $913Q,3)
TPDO4 | 48Q + Node-ID| 4 Byte Process Value 4913(Q,4)

Per Default werden dierocess Values bis 4 (Objekt 9130 Sub-Index 1 - 4) gemappt.

Daruber hinaus kénnen auch &ield Valuesl bis 4 (Objekt 9100 Sub-Index 1 - 4) gemappt werden
(siehe dazu auch Seite 82).

TPDO1 (CAN-CBX-Pt100 ->)
CAN-Identifier: 18Q + Node-ID

Byte

0

1

2 3

Parameter

Process_Value 1

TPDO2 (CAN-CBX-Pt100 ->)
CAN-Identifier: 28Q + Node-ID

Byte

0

1

2 3

Parameter

Process_Value 2

TPDO3 (CAN-CBX-Pt100 ->)
CAN-Identifier: 38Q + Node-ID

Byte

0

1

2 3

Parameter

Process_Value 3

TPDO4 (CAN-CBX-Pt100 ->)
CAN-Identifier: 48Q + Node-ID

Byte

0

1

2 3

Parameter

Process_Value 4
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8.7.1 Meldung der A/D-Wandler
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Die Ubertragungsarten fiir die Messfiihlereingangenka unterschieden werden in:

» azyklisch, synchranDie Sendung erfolgt nach dem Empfang einer SYN&s$age (PDO -
Ubertragungstyp 0), wenn sich die Daten geandéerma

» zyklisch, synchrarDie Sendung erfolgt, nachdem jeweils eine bestemzahl SYNC-Messages
empfangen wurden (PDO-Ubertragungstyp 1...240).

» ereignisgesteuert, asynchrddie Sendung erfolgt, wenn sich der Zustand besten Messfihler-
eingange andert (PDO-Ubertragungstyp 254, 255).

8.7.2 Unterstiitzte Ubertragungsarten nach [1]

RTR-Transfers werden vom CAN-CBX-Pt100-Modul niahterstiitzt.

T o PDO-Transmission
ransmission unterstitzt von
Type cyclic acyclic SV:SSQO' aszgﬁrs"o' RTR CAN-CBX-Pt100
0 X X
1...240 X X X
241...253 reserviert -
254 X X
255 X

CAN-CBX-Pt100
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8.8 Communication Profile Area
8.8.1 Verwendete Bezeichnungen und Abkirzungen

Folgende Bezeichnungen werden in den Tabellen escldeibung der Kommunikationsparameter
verwendet:

PDO-Mappable Fur diesen Sub-Index des PDOs ist PR2Ppihg mdglich

Save to EEPROM Der Wert dieses Parameters wirdkalén EEPROM gespeichert, wenn das
Kommando ‘save’ aufgerufen wird (siehe Seite 65)

Datentyp Datentyp (z.B. unsigned 8, unsigned 32)
Zugriff Zugelassene Zugriffsarten auf diesen Paramet
ro... read only

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

const.... constant
Dieser Parameter kann vom Anwender nicht verandenden. Er ist
Lesbar. Schreibzugriffe fihren zu einer Fehlermetdu

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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8.9 Implementierte CANopen-Objekte

Eine detaillierte Beschreibung der Objekte isten @iA Standard 301 [1] nachzulesen.

8.9.1 Ubersicht der 1000er-Objekt und Default-Werte

Sub- o

Index I(ng))( Beschreibung Datentyp | Zugriff Pr%?;:i%iggzzhe
100Q,| - |Device Type unsigned 3P ro |default: 00020194

unterstutze Fehler-Bits:

0: generic
1001, - |Error Register unsigned § ro |4: communication error

5: device profile

7. manufacturer
1003, | A, |Pre-Defined-Error-Field unsigned 32 rw|default: 0
1005 | - |COB-ID-Sync unsigned 32 rw |default: 8Q
1006,| - |Communication Cycle Periodg unsigned [32 rdefault: 0
1008 | - |Manufacturer Device Name visible string ro|default: “CAN-CBX-PT100”
1009, - |Manufacturer Hardware Version visible strihg ro|default ist Versionsabhangig
100A,| - [Manufacturer Software Versioph visible string ro|default ist Versionsabhangig
100G, | - |Guard Time unsigned 16 rw |default: 0
100D,[ - |Life Time Factor unsigned § rw |default: 0
100E, [ - [Node Guarding Identifier unsigned 32 rw|Node-ID + 70Q
101Q,| 4 |Store Parameter unsigned B2 rw-
1011 | 4 |Restore Parameter unsigned [32 rwW
1014 | - |COB-ID Emergency Object unsigned 32 rw default: 8Q + Node-ID
1015 | - |Inhibit Time EMCY unsigned 16 rw |default: 0
1016,| 1 |Consumer Heartbeat Time unsigned|32 n\default: 0
1017 | - |Producer Heartbeat Time unsigned [16 rydefault: O

Vendor Id: 00000017
1018 | 4 |ldentity Object unsigned 32 ro [Prod. Code: 23032002

(= C.3032.02)

1019 | - |Synchronous Counter Overfloyw unsigned|8 rWdefault: 0
102Q,| 2 |Verify Configuration unsigned 32 rw |default: 0
1029, | 1 [Error Behaviour unsigned § ro |00,

CAN-CBX-Pt100
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Index iggx Beschreibung Datentyp Zugriff
(max.)
1800Q, 5 |1. Transmit PDO-Parameter PDO CommPay)(20 rw
1803, 5 |2. Transmit PDO-Parameter PDO CommPay)(20 rw
1802, 5 |3. Transmit PDO-Parameter PDO CommPay)(20 rw
1803, 5 |4. Transmit PDO-Parameter PDO CommPay)(20 rw
1A00, 2 |1. Transmit PDO-Mapping PDO Mappping (1 rw
1A01, 2 |2. Transmit PDO-Mapping PDO Mappping (1 rw
1A02, 2 |3. Transmit PDO-Mapping PDO Mappping (1 rw
1A03, 2 |4. Transmit PDO-Mapping PDO Mappping (1 rw
Index iggx Beschreibung Datentyp | Zugriff Pr%?;gi%iﬁgiﬁhe
(max.)
1F8Q, - NMT startup unsigned 3p rw |default: 2 (autostart disabled
1F9%, 1 ?:rl;fntgtei?g nodes timing unsigned 16 rw |default: 64 (= 100 ms)
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8.9.2 Device Type (10Q9

INDEX 1000,

Name device type

Datentyp unsigned 32

Zugriff ro

Default-Wert || siehe Kapitel 8.9.1, Seite 53

Beispiel: Auslesen des Device Type

Der CANopen Master sendet unter dem Identifier ;6(&00, + Node-ID) den Read Request an das
CAN-CBX-Modul mit der Modul-Nr. 3 (Node-ID=3:

ID RTR LEN DATA
1 2 | 3 4 5 6 7 8
603, 0, 8, 40, 00, | 10, 00, 00, 00, 00, 00,
Read Sub
Regﬁest Index=100Q In(;Jex

Das CAN-CBX-Modul Nr. 3 antwortet dem Master anhaed Read Response unter dem Identifier
‘5683, (580, + Node-ID) mit dem Wert des Device Type:

ID RTR LEN DATA
! 2 | 3 4 s | e 7 | s
583, 0, 8, 43, 00, | 10, 00, 94, 01, 02, | 00,
Read Beispiel hier:
R Index=100¢, Sub Index  Device Profile Beispiel hier: Input
o CiA DS 404

ausgegebener Wert des Device Types in diesem BEi§0i02.0194
Der Wert des Device Types fur dieses CBX-Moduinapitel 8.9.1 auf Seite 53 abgedruckt.

Das Datenfeld ist grundsatzlich nach der Regetien@ertiges Byte zuerst, hOherwertiges Byte zuletzt
aufgebaut (siehe Seite 47, Datenfeld).
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8.9.3 Error Register (100})

Das CAN-CBX-Modul nutzt das Error-Register, um Feehieldungen anzuzeigen.

INDEX 1001,

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

Bits des Error-Registers:

Bit Bedeutung
generic
current

voltage

temperature

communication errofoverrun, error state
device profile

reserved

N—r

Njo|loa|lh~|[WIN|FL|O

manufacturer

Eine Liste der von diesem Modul unterstitzten FeBlts ist in Kapitel 8.9.1 auf Seite 53 abgedruckt

Die nicht unterstutzten Bits werden immer als ‘Orickgegeben. Liegt ein Fehler vor, so ist das
entsprechende Fehler-Bit auf ‘1’ gesetzt.
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8.9.4 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 gesperten Fehler. Unter Sub-Index 1 wird der ztiletz
aufgetretene Fehler abgelegt. Tritt ein neuer Fehlgé so wird der vorhergehende Fehler auf Sub-
Index 2 gespeichert und der neue Fehler unter Sadéxl1 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&gem Eintreten des 11. Fehlers wird der alteste
Fehlereintrag geléscht. Zum Léschen der gesamtelei-kiste ist der Sub-Index ‘0’ auf ‘0’ zu setzen.
Dies ist der einzig zulassige Schreibzugriff aud @djekt.

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

Index Iﬁgle)x 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...FFFFFFFE - 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 etnggenen Fehler-Codes
n = Nummer des zuletzt aufgetretenen Fehlers
- zum Loschen der Fehlerliste ist diese Variable'@ufu setzen
- istno_of_errors_in_list0, so wird das Error-Register (Object 1Q)@fesetzt
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error-codex Der 32-Bit lange Fehler-Code setzt sich aus denfiljnaufgefiihrten CANopen-
Emergency-Error-Code und den von esd definiertemeF€odes (Manufacturer-
Specific Error Field) zusammen.

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

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

manufacturer-specific error field immer ‘00’, es sei denn
emergency-error-code 2300 (siehe unten)

emergency-error-code Es werden die folgenden Fehler-Codes unterstitzt:
811Q, - CAN Overrun Error
- Sample-Rate ist so hoch eingestellt, dass dimv#ire nicht
in der Lage ist, alle Daten auf dem CAN-Bus zu send
8120, - CAN in Error Passive Mode
813Q, - Lifeguard Error / Heartbeat Error
8140, - 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 ausgel6st
FF1Q, - Data lost (A/D-Daten Overflow)
5000, - Hardware Fehler (z.B. A/D-Wandler defekt)
503Q, - Sensor-Fehler

Emergency Message

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

Byte: 0 1 2 3 4 5 6 7
error- no_of_errors_|
register in_list -
1001, 1003,0Q

emergency-error-code

Inhalt: (siehe oben)

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

INDEX 1005,

Name COB-ID SYNC message
Datentyp unsigned 32

Zugriff rw

Default-Wert || siehe Kapitel 8.9.1, Seite 53

Struktur des Parameters:

Bit-No. Wert Bedeutung
31 (MSB) - do not care
0 | on [ghenesnc ez
29 0 immer 0O, da 11-Bit-ID
28...11 0 immer 0O, da keine 29-Bit-ID unterstitzt e\
10...0 (LSB) X Bit 0...10 der SYNC-COB-ID

Der Identifier kann Werte zwischen O...7FEfnehmen.
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8.9.6 Communication Cycle Period (10Q%

INDEX 1006,

Name Communication Cylcle Period
Datentyp unsigned 32

Zugriffsart rw

Default-Wert || Ous

Wertebereich des Parameters:

Wert Bedeutung

0 Ubertragung von SYNC-Nachrichten ausgesetzt

Zyklus-Zeit in Mikrosekunden
L..FRFFFFFR (Beispiel: 4E20h entspricht einer Zykluszeit vor®@Qus = 20 ms)
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8.9.7 Manufacturer Device Name (1003

INDEX 1008,
Name manufacturer device name
Datentyp visible string

Default-Wert

siehe Kapitel 8.9.1, Seite 53

Eine ausfihrliche Beschreibung des SDO Uploaddjstu entnehmen.
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8.9.8 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 ahnlichaés Lesen des Manufacturer Device Names uber
das SDO Upload Protokoll. Eine ausfiihrliche Besblurey des Uploads ist [1] zu entnehmen.

8.9.9 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 ahnlichdés Lesen des Manufacturer Device Names uber
das SDO Upload Protokoll. Eine ausfiihrliche Besblurey des Uploads ist [1] zu entnehmen.
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8.9.10 Guard Time (100¢) und Life Time Factor (100D,)

Das CAN-CBX-Modul unterstitzt das Node-Guardingragleernativ die Heartbeat-Funktion

(siehe Seite 73).

Hinweis:
Nach den CiA-Empfehlungen sollte bevorzugt die esat-Funktion verwendet
werden. Das Node-Guarding sollte nur noch fir lhestde Systeme eingesetzt werden!

Guard Time und Life Time Factor werden zusammeigeawsrtet. Die Multiplikation beider Werte

ergibt die Life Time. Die Guard Time wird in Milkekunden 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
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8.9.11 Node Guarding ldentifier (L00E)

Das Modul unterstitzt nur 11-Bit-ldentifier.

INDEX 100E,

Name node guarding identifier
Datentyp unsigned 32

Zugriff rw

Default-Wert || 709+ Node-ID

Struktur des Parametanmsdeguarding identifier:

Bit-No. Bedeutung
31 (MSB)
30 reserved
29...11 immer 0O, da keine 29-Bit-ID unterstutzt ward
10...0 (LSB) Bit 0...10 des Node Guarding Identdier

Der Identifier kann Werte zwischen 1...7FEfnehmen.
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8.9.12 Store Parameters (101p

INDEX 1010,
Name store parameters
Datentyp unsigned 32

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

Die eingestellten Parameter sind sofort nach dergibe aktiv. Das ‘nichtfliichtige’ Speichern der
Parameter erfolgt jedoch nicht automatisch. Es nibss einen Schreibzugriff auf das Objekt 1010
veranlasst werden und sollte nur erfolgen, wenmdas Modul im Zustanpre-operationabefindet.
Beim Schreiben des Index muss die unten angegdéhgeaed-olge gesendet werden.

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

[1]).

Index Iﬁggx Beschreibung Wertebereich Datentyp Zugpriff
0 number_of entries 4 unsigned 8§ ro
save_all_parameters . )
1| (Objekte 1009... 9FFF) unsigned 3z - rw
5 save_communication_parameter - lunsianed 32 rw
101Q (Objekte 1000... 1FFF) no default, write: ghed o«
save_application_parameter 65 70 61 7
V I I —_— . b T by, 1 AT .
— — =ASCIl:‘e’'v’'a’ ‘s D
3 | (Objekte 600p... 9FFF) ( ) |unsigned 39 rw
4 save_manufacturer_parameter unsianed 30 rw
(Objekte 2000... 5FFF) gned st

Belegung der Variablen
save all parameters
speichert die Parameter aller Objekte (sofern vadba), 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 Objektdjékte 6000 ... 9FFFE, sofern
vorhanden), deren Zugriffsrecht Read/Write (rw)Insér z.B. 6xxx).
save_manufacturer_parameter
speichert alle Manufacturer Parameter der Objetigjgkte 2000 ... S5SFFFE, sofern
vorhanden), deren Zugriffsrecht Read/Write (rw)Insér 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 mussdatuchreiben 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 &evnformationen Uber die Speicher-
Funktionalitat 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 Parameterht auf Befehl
1 | das CAN-CBX-Modul speichert die Parameter auf Befe

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

INDEX 1011,
Name restore default parameters
Datentyp unsigned 32

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

Dazu werden die unten aufgeftihrten Parameter Gruppeerschieden.

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 Uber einen
Schreibzugriff veranlasst werden.

Beim Schreiben des Index muss die unten angegdbgad-olge gesendet werden. Das Lesen des
Index gibt Informationen tber die implementiertegsi®re-Funktionen zurtick (siehe [1])

Index Iﬁgle)x Beschreibung Wertebereich Datentyp Zugpriff
0 number_of entries 4 unsigned 8 ro
1 restore_all_default_parameters unsianed 30 rw
(Objekte 1000... 9FFF) ghed St
restore_communication_default |
2 parameter unsigned 32 rw
1011, (Objekte 1000... 1FFF) no default, write:
restore_application_default_ 64 61 6F 6¢
3 | parameter (=ASCIl:'d ‘@ ‘0’ T) |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
ladt die Default-Werte aller Communication Paramdtr Objekte
(100Q, ... 1FFE, sofern vorhanden, z.B. 1005. 1029).
restore_application_default_parameter
ladt die Default-Werte der Application Parametear @bjekte
(Objekte 6000... 9FFF, sofern vorhanden, z.B. 6x3x
restore_manufacturer_default_parameter
ladt die Default-Werte aller Manufacturer Paramelar Objekte
(Objekte 2000... 5FFF, sofern vorhanden, hier z.B. 2x}x
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Bit O des Objekts 101, 1Sub-Index 1 ist gesetzt, d.h. das CAN-CBX-Modultldie Standardwerte
durch Schreiben der Zeichenkette ‘load’ (631, 6F, 6C,, Reihenfolge aus CAN-Telegramm) in das
Objekt 101], Sub-Index 1-4.

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

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

Bit | Wert | Beschreibung

cmd 0 [ die Default-Parameter des CAN-CBX-Moduls weraésht geladen

1 | die Default-Parameter des CAN-CBX-Moduls werdeladen
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INDEX 1014,

Name COB-ID emergency object
Datentyp unsigned 32

Default-Wert || 8Q + Node-ID

Dieses Objekt bestimmt die COB-ID der Emergencysdgs (EMCY).

Die Struktur des Objektes ist in der folgenden Tlaldseschrieben:

Bit-No. Wert Bedeutung
31 (MSB) 01 2 E(Ie\l/lr? I\E(I\;eléi\?ti/egl\jlgt(%;ltltirﬁcht gultig
30 0 reserviert (immer 0)
29 0 immer 0O, da 11-Bit ID
28...11 0 immer 0O, da keine 29-Bit-ID unterstitzt e\
10...0 (LSB) X Bit 0...10 des COB-ID

Der Identifier kann Werte zwischen O...7FEfnehmen.
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INDEX 1015,
Name inhibit_time_emergency
Datentyp unsigned 16
Zugriffsart rw

Wertebereich || O...FFREF

Default-Wert || O

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

INDEX 10186,

Name consumer heartbeat time
Datentyp unsigned 32
Default-Wert No

Zur gegenseitigen Uberwachung der CANopen-Moduokb@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 sendetlaaf Node-Guarding-ldentifier (siehe Object 1Q0E
zyklisch eine Heartbeat-Nachricht auf dem CAN-B&n oder mehrere Heartbeat-Consumer
empfangen die Nachricht. Die Nachricht muss innerhder auf dem Heartbeat-Consumer
gespeicherten Heartbeat-Time empfangen werden,wodsuf dem Heartbeat-Consumer-Modul ein
Heartbeat-Event ausgeltst. Auf dem CAN-CBX-Modst lder Heartbeat-Event einen Heartbeat-Error
aus.

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

Index Iﬁttjjgx Beschreibung Wertebereich Default Datentyp  Zugriff
0 number_of entries 1 1 unsigned 8 ro

1016

T

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 ... 16 15 .. .10
Belegung reserved Node-ID heartbeat_time
(immer ‘0’) (unsigned 8) (unsigned 16)
Node-ID Node-ld des zu Uberwachenden Heartbeat-Producers.

heartbeat_time

Beispiel:
consumer-heartb

=> Node-ID

Zeitin [ms], innerhalb der sich der zu GiberwaclegHdartbeat-Producer auf dem
Node-Guarding-ID melden muss, damit kein Heartliaatnt ausgeldst wird.
Diese Consumer-Heartbeat-Time muss immer grol3er asidie Producer-
Heartbeat-Time.

eat_time 0031 03E8

=31, =49

=>heartbeat time =3E§ =100Q =>1s
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8.9.17 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-CGBMdul zyklisch einen Heartbeat-Frame auf dem
Node-Guarding-ID sendet.

Wird fur die Producer-Heartbeat-Time ein Wert gnrdRell eingesetzt, so ist sie aktiv und unterbindet
das Node-/ Life-Guarding (siehe Seite 63).
Wird die Producer-Heartbeat-Time auf ‘0’ gesetotwsrd das Senden des Heartbeats durch dieses
Modul beendet.

Index Iﬁgle)x Beschreibung Wertebereigh Default Datentyp  Zugriff
producer- .
1017, 0 heartbeat_time 0...FFFF 0 ms unsigned 16  rw

producer-heartbeat_time Zykluszeitin[ms]des Heartbeat-Producers zum 8exés Heartbeats auf

dem Node-G

uarding-ID (siehe Object 1QPE

Die Consumer-Heartbeat-Time der Gberwachenden Matduiss immer
grol3er sein als die Producer-Heartbeat-Time didsastbeat-sendenden

Moduls.
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8.9.18 Identity Object (1018)

INDEX 1018,

Name identity object
Datentyp unsigned 32
Default-Wert No

Dieses Objekt enthalt allgemeine Informationen ZLAiN-Modul.

yriff

Index Iﬁttjjgx Beschreibung Wertebereich Default Datentyp  Zug
0 no_of entries 4 4 unsigned 8 ro
1 vendor_id 0...FFFFFFFE 0000 001¢ | unsigned 32 ro

101§, 2 product_code 0...FFFFFFFE 3 Sé'ih:ngg;fS?)unsigned 32 ro
3 revision_number | O...FFFFFFFE 0 unsigned 32 ro
4 serial_number O...FFFFFFFF - unsigned 32 ro

Bedeutung der Variablen

vendor _id

product_code

Diese Variable enthalt die esd-Vendor-ID. Hiernmsimer der Wert 00000037

eingetragen.

Hier ist die esd-Artikelnummer des Produkts abgeleg
Die Nibble des Langwortes haben folgende Bedeutung:

product_code= abcd efgh,

a: 1... Artikelnummer beginnt mit Buchstaben “K”
2....Artikelnummer beginnt mit Buchstaben “C”

4-stellige Hex-Zahl, die als Dezimalzahl vor denezidnalpunkt

bcde:
interpretiert wird.
f: wird zur Zeit nicht ausgewertet
gh: 2-stellige Hex-Zahl, die als Dezimalzahl nach dB&zimalpunkt

interpretiert wird.

Beispiel: ‘2303 2002 entspricht der Artikelnummer ‘C.3032.02".
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Hier ist die Software-Version abgelegt. In den ebezwei Bytes sind gemald [1]
die Revisionsnummern der wesentlichen (major) Amagen aufgefiihrt und in
den unteren zwei Bytes die Revisionsnummern eifattorrekturen oder

Anderungen (minor).

revision_no

major_revision_no | minor_revision_no
31 16 15 0

MSB LSB

Hier wird die Seriennummer-Kennung der Hardwaresggh. Die ersten beiden
Zeichen der Seriennummer sind Buchstaben, dieaettigiingslos kennzeichnen.
Die folgenden Zeichen geben die eigentliche SetieTmer wieder.

In den beiden hoherwertigen Bytes vearial_nosind die Buchstaben des
Fertigungsloses kodiert. Sie enthalten jeweilsAB&II-Code des Buchstaben
mit dem hochwertigsten Bit auf ‘1’ gesetzt, um Bsieben und Zahlen unter-
scheiden zu kénnen:

(ASCII-Code) + 8) = gelesenes_Byte

In den beiden niederwertigen Bytes ist die Numnesr 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 ekligbten Seriennummer
des Moduls entsprechen.
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8.9.19 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 folgentmelle beschrieben:

Wert Bedeutung
0 Die SYNC-Nachricht wird als CAN-Nachricht mit deginge ‘0’ gesendet.
1 reserviert
2 240 Die SYNC-Nachricht wird al_s CAN-N_gchricht mit deémhge ‘1’ gesendet. Das
erste Byte der SYNC-Nachricht enthalt den aktueléert des SYNC-Counters.
241...255 | reserviert
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INDEX 1020,

Name verify configuration
Datentyp unsigned 32
Default-Wert No

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

yriff

Index Iﬁggx Beschreibung Wertebereichh  Default Datentyp  Zug
0 no_of entries 2 2 unsigned 8 ro

102Q, 1 configuration_date 0...FFFFFFFE 0 unsigned 33 rw
2 configuration_time O...FFFFFFFF 0 unsigned 33 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 Kguafation.
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8.9.21 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.

Index Iﬁttjjgx Beschreibung Werteberei¢gh Defaylt Datentyp Zugriff
1029 0 no_of_error_classes 1 1 unsigned 3 ro
1 communication_error 0..2 0 unsigned 8 rw

Bedeutung der Variablen:

Variable Bedeutung

no_of error_classes Anzahl der Fehler-Klassen (hier immer ‘1)

communication_error | Heartbeat/Lifeguard-Fehler uiguis off

Das Modul wechselt beim Auftreten eines Fehlemean jeweils angegebenen Modus.

Wert der Variablen Modus, in den das Modul im Fdhlewechselt
0 pre-operational (nur wenn der aktuelle Zustangerational)
1 no state change
2 stopped
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8.9.22 NMT Startup (1F8@Q)

INDEX 1F80,

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

Um in Umgebungen, in denen kein NMT-Master verfligba 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 Paramdtg startupwerden zur Zeit nicht unterstutzt.

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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8.9.23 Self Starting Nodes Timing Parameters (1F91

U)

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

Index Iﬁttjjgx Beschreibung Wertebereigh Defadlt Datentyp Zugriff
1Fol, 0 number_of entries 1 1 unsigned 8 ro
1 NMT master detection timeouf O...FFFFE 64, |unsigned 16 rw

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

Die Sub-Indizes 2 und 3 dieses Objektes werdert oiaferstitzt.
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8.9.24 Objekt Transmit PDO Communication Parameterl80Q, ... 1803

Mit diesem Objekten werden die Eigenschaften ded&4°DOs definiert.

INDEX 1800, ... 1803
Name transmit PDO parameter
Data Type PDOCommPar
Sub- , . .
Index Index Beschreibung Wertebereidh Default Datentyp Zugriff
0 |number_of entries 5 5 unsigned 8 ro
1 |COB-ID used by PDO | 1...CO0007FF| 40000180 +Node-ID | unsigned 32 rw
2 [transmission type 0...FF, 255 unsigned 8 rw
180G 3 linhibit time 0...FFFE 0 unsigned 16 rw
4 |reserved 0..FE 0 unsigned 8| const
5 |event timer 0...FFFF, 0 unsigned 16 rw
0 [number_of entries 5 5 unsigned 8 ro
1 |[COB-ID used by PDO | 1...CO0007Ff | 4000028Q+Node-ID | unsigned 33 rw
2 [|transmission type 0...FF 255 unsigned 8 rw
1801, 3 [inhibit time 0..FFFE 0 unsigned 16 rw
4 [reserved 0..FF, 0 unsigned 8| const
5 |event timer 0...FFFF 0 unsigned 16 rw
0 |number_of entries 5 5 unsigned 8 ro
1 |COB-ID used by PDO | 1...CO0007FF| 40000380 +Node-ID | unsigned 32 rw
2 [transmission type 0...FF, 255 unsigned 8 rw
1803 3 linhibit time 0...FFFE 0 unsigned 16 rw
4 [reserved 0..FE 0 unsigned 8| const
5 |event timer 0...FFFF, 0 unsigned 16 rw
0 [number_of entries 5 5 unsigned 8 ro
1 |[COB-ID used by PDO | 1...CO0007Ff | 4000048Q+Node-ID | unsigned 33 rw
2 [|transmission type 0...FF 255 unsigned 8 rw
1803, 3 [inhibit time 0..FFFE 0 unsigned 16 rw
4 [reserved 0..FF, 0 unsigned 8| const
5 |event timer 0...FFFE 0 unsigned 16 rw

Value range refer [1].
Es werden di¢ransmission type8, 1...240, 254 und 255 unterstuitzt.

A Achtung: Immer RTR-disabled 40000xxk
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8.9.25 Transmit PDO Mapping Parameter 1A00... 1A03

Mit dem Objekten wird die Zuordnung der Sendedateden Tx-PDOs definiert.

INDEX 1A00,, ... 1A03
Name transmit PDO mapping
Data Type PDO Mapping

Die folgende Tabelle zeigt die Belegung der Tran$thiO Mapping Parameter:

Index Iﬁggx Beschreibung Wertebereich Default Datentyp  Zugriff
0 | number of entries 2 1 unsigned 8 rw
1A00,[ 1 |Process_ Value_1 0 ... FFFFFFFEH 9130 012Q |unsigned 32 rw
2 | (Field_Value_1) 0 ... FFFFFFFF (9100 012(Q) |unsigned 32 rw
0 | number of entries 2 1 unsigned 8 rw
1A0L4,| 1 |Process_Value 2 0 ... FFFFFFFE 9130 022(Q |unsigned 32 rw
2 | (Field_Value_2) 0 ... FFFFFFFF (9100 022(Q) |unsigned 32 rw
0 | number of entries 2 1 unsigned 8 rw
1A02,| 1 |Process_Value_ 3 0 ... FFFFFFFE 9130 032Q |unsigned 32 rw
2 | (Field_Value 3) 0 ... FFFFFFFE (9100 032(Q) [unsigned 34 rw
0 | number of entries 2 1 unsigned 8 rw
1A03,[ 1 |Process_Value 4 0 ... FFFFFFFEH 9130 042Q |unsigned 32 rw
2 | (Field_Value_4) 0 ... FFFFFFFE| (9100 042() |unsigned 32 rw

Value range refer [1], table 10, 11.

Es kénnen nur die in der Spalte “Default” angegebe@bjekte gemappt werden.

Struktur des PDO Mapping am Beispiel Objekt 1A®ub-Index 0

31

16 15

8 7

Index
z.B.: 913Q

Sub-Index
z.B.: 03,

Length
z.B.: 2Q

MSB

LSB
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8.10 Device Profile Area

8.10.1 Ubersicht der implementierten Objekte 6110...9135

Index Name Datentyp
611Q, | Al_sensor_type unsigned 16
6111, | Al_autocalibration unsigned 32
6112 | Al_operating_mode unsigned 8
6114, | Al_ADC_sampling_rate unsigned 32
6131, | Al_physical_unit_PV unsigned 32
6132, | Al_decimal_digits_PV unsigned 8
615Q, | Al_status unsigned 8
910Q, | AL_FV integer 32
9103, | Al_interrupt_delta_input_FV integer 32
913Q, | Al_PV integer 32
9133, | Al_interrupt_delta_input_PV integer 32
9134, | Al_interrupt_lower_limit_PV integer 32
9135, | Al_interrupt_upper_limit_PV integer 32

Eine Ubersicht des Zusammenwirkens der ObjektéRimrice Profile Area” (61xxund 91xx) sowie
der “Manufacturer Specific Profile Area” (243xeigt das Diagramm auf der nachfolgenden Seite.
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)

8.10.2 Zusammenhang der implementierten Objekte fiidie analogen Eingange

Curent Saurce Channel
Value Enabled
2a10n Default Default
Vapping Communication
Parameter Parameter
TAOh 800N
Al Operating Al ADC
Sampling Rate Accu_N Average N Offset Al Sensor Type ::‘Gﬂz: ::;:
— [ st [Ceran | [ 2een | [z ] [ eston ] 61100 1A03h 1803h
VAP
Arciog Addition of N Average of N Allnput Resistor Process A TRANSMIT AN
oot — AD-Converter = ADValues || Summarised [ Field Value cvaeation [=P>| Scaing  f=P{  vaie =P _CO TPDO1 Transmission
AD-Values 1000 et3oh s TPDO4
6111h [ ascon ] [ 2s0in [ eson ] [esn ]
ADC PGA A Autocalbration Calibration bration Al Status Al Physical Unit PV A Al ntermupt
Reference Templlow  Reference Temp Ihigh Deltalnput FV | Deftalnput PV
Al Dedrmal Digits PV
A ntermupt
ain ain Lower Limit PV
Gorrection llow Gorrection Ihigh
Sensor
tPCB
= Al Interrupt
Upper Limit PV
v an
Cortection PGA-3
Last Callbration
®c8)
2421 Carrection PGA-4
Defta Calioration
Temperature (PCB)
tillow irigh

Beispiel hier: Modul befindet sich im Zustand ‘Oatonal’
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8.10.3 Al Sensor Type (6110

Device Profile Area

Index Iﬁggx Beschreibung Wertebereigh Defaplt Datentyp  Zugriff
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 8 ro
1 Al_sensor_type_1 1E,...2732 | 271Q, | unsigned 16 rw
611Q, 2 Al _sensor_type 2 1E,...2732 | 271Q, | unsigned 16 rw
3 Al _sensor_type 3 1E,...2732 | 271Q, | unsigned 16 rw
4 Al_sensor_type_4 1E,...2732 | 271Q, | unsigned 16 rw

Belegung des ParametersAl _sensor_type x (x = 1...4):

Der Parameter wahlt den angeschlossenen Messvaddratis. Die Endziffer des Variablen-Namens

gibt die Nummer des jeweiligen Messkanals an.

Wertebereich:

Wert des Parameters

Messwiderstandstyp,

30 (1E) Pt100-Temperaturfihler
31 Pt200-Temperaturfuhler

32 Pt500-Temperaturfuhler
33 Pt1000-Temperaturfuhlen
34 Pt5000-Temperaturfihlen

10000 (2719 Widerstandsmessung

10030 Ni100-Temperaturfiihler
10031 Ni200-Temperaturfiihler
10032 Ni500-Temperaturfiihler
10033 Ni1000-Temperaturfihle

10034 (273Q

Ni5000-Temperaturfihler

[i]

Hinweis:
Bitte beachten Sie beim Anschluss der Temperatlefitias der genaue Typ des
Temperaturfuhlers in diesem Parameter eingetragen i

StandardméaRig enthalt der Parametdt_sensor_type xden Wert flr die

Widerstandsmessung (10000).
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8.10.4 Al Autocalibration (6111)

Index Iﬁggx Beschreibung Wertebereigh  Default Datentyp  Zudriff

0 [ Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 8 ro

1 | Al_autocalibration_1 unsigned 32 wo
6111, | 2 | Al_autocalibration_2 no default, write: | unsigned 33  wo

69 6C 61 63
3 | Al_autocalibration_3 (= ASCII: ' ‘" ‘a’ *¢)) unsigned 32 WO
4 | Al_autocalibration_4 unsigned 32 WO
Funktion:

Schreiben des ASCII-Strings “cali” erzwingt die I8gkalibrierung des entsprechenden Messkanals.

Die Selbstkalibrierung wird ansonsten, wie der Naagt, eingenstandig gestartet:
® nach Erkennung neuer Sensoren

® nach Anderung der Paramter
» Sampling-Rate Al_ADC_sampling_ratéObjekt 6114) oder
e Gain ADC_PGA(Objekt 240Q) oder
¢ Messstrom current_source_valugObjekt 2410Q)

® nach Uberschreitung einer definierten Temperatwgtimdy der Leiterkarte seit der letzten
Kalibrierung (sofern aktiviert)
* letzte Temperatur bei der eine Kalibrierung stdtigden hat
last_calibration_temgObjekt 242})
* max. zulassige Temperaturdifferenz seit letzterdferung
delta_calibration_temgObjekt 2422)
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8.10.5 Al Operating Mode (61172

Index Iﬁgle)tx Beschreibung Werteberei¢ch Defaglt Datentyp  Zugriff
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 8 ro
1 Al_operating_mode_1 0,1 1 unsigned § rw
6112, 2 Al_operating_mode_2 0,1 1 unsigned § rw
3 Al_operating_mode_3 0,1 1 unsigned § rw
4 Al_operating_mode_4 0,1 1 unsigned § rw

Belegung des ParametersAl _operating_mode x (x = 1...4):

Der Parameter wahlt die gewtinschte BetriebsartEaugibt den “Soll-Wert” des Operating Modes
vor. Der “Istwert” ist Uber Objekt 24Qlesbar.

Wertebereich:

Wert des Parametellls Betriebsart des Messkahals
Kanal ausgeschaltet
1 normaler Betrieb
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8.10.6 Al ADC Sampling Rate (6114

Index Iﬁgle)x Beschreibung Wertebereichi  Defaylt Datentyp Zug
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 8 ro
1 Al_ADC_sampling_rate_1| 03ES§...61A8Q, | 61A8Q, | unsigned 32 rw

6114 2 Al_ADC_sampling_rate_2 | 03ES§...61A8Q, | 61A80Q, | unsigned 32 rw
3 Al_ADC_sampling_rate_3| 03ES§...61A8Q, | 61A8Q, | unsigned 32 rw
4 Al_ADC_sampling_rate_4 | 03ES§...61A8Q, | 61A8Q, | unsigned 32 rw

Belegung des ParametersAl_ADC_sampling_rate x (x = 1...4):

Mit diesem Parameter wird die Sampling-Rate kanisleveingestellt. Die Auflosung betragLs.
Folgende Werte werden unterstitzt:

Wertebereich:

Zulassige E’grameterwertg Sample-Time Sampling-Ratp
1000 (O3ES8) 1ms 1000 Hz
2000 2ms 500 Hz

10000 10 ms 100 Hz
16667 16,667 ms 60 Hz
20000 (4E2Q) 20 ms 50 Hz
33333 33,333 ms 30 Hz
40000 40 ms 25 Hz
66667 66,667 ms 15Hz
100000 100 ms 10 Hz
200000 200 ms S Hz
400000 (61A80) 400 ms 2,5Hz

griff

*2) Wird ein Wert Gibertragen, der nicht zu den zulassiBaramterwerten gehort, so wird auf den
nachstgelegenen zulassigen Wert gerundet.

[i]

Hinweis:

Empfehlenswert fur eine hohe Auflosung sind Sandhees, die ein Vielfaches von
20 ms (50 Hz) betragen, da dadurch Stérungen dliecNetzfrequenz minimiert

werden!
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8.10.7 Al Physical Unit (613})

Device Profile Area

Index Iigle)x Beschreibung Wertebereith Default Datentyp  Zug
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 8 ro
1 Al_physical_unit_1 gSD%%%%] UNitsgnsorrype 1 | UNSIgNed 32 1o

6131 2 Al_physical_unit_2 gSD%%%%] UNitsgnsorrype 2 | UNSIgNed 32 1o
3 | Al_physical_unit_3 gSD%%%%] UNitsgnsorrype 3 | UNSIgNed 32 1o
4 | Al_physical_unit_4 gSD%%%%] UNitsgnsorrype 4 | UNSIgNed 32 1o

Die Default-Werte unif,,rye X (X = 1 - 4) sind abhangig vom eingestellten 8eily/p..
Mit der Default-Einstellung von Object 61,18 1000Q (= Widerstandsmessung) wére dies 2621440/iderstand in

Ohm.

Belegung der VariablenAl _physical_unit_x (x = 1...4):

griff

Diese Variablen geben die verwendete physikali&shkeit der Messkanale und die Prafixe wieder.
Der Wert der Variablen wird von dem tber Objekt “sensor_type(6110,) gewahlten Sensor-Typ
bestimmt.

Die Struktur der Variablen ist in CiA404 festgelegte Kodierung der Physikalischen Einheiten und
Prafixe erfolgt gemaf CiA303-2 [5].
Die Struktur der Variablen ist auf der folgendeité&beschrieben.

CAN-CBX-Pt100
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Struktur der Variablen:

31 24 23 16 15 8 7 0
Prefix SI Numerator S| Denominator| reserved
MSB LSB
Kodierung der Préfixe fiur physikalische¢  Prefix Faktor " Notation Index
Einheiten:
- 100 | 0,

Sl Numerator und SI Denominator enthalten die dajsche Einheiten.

K_odie_rung der physikalischen Internationales Na_me (_Jler Notation Index
Einheiten : Symbol Einheit
Q Ohm 28
°C Grad Celsius 2P
dimensionslos keine 0

Wertebereich:

Sensor-Typ Physikalische Einheit
Pt100 ... Pt5000 Grad Celsius
Ni100 ... Ni5000 (Variablen-Wert=2D00Q{)
. Ohm

Widerstandsmessung | (v ariablen-Wert=280009
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8.10.8 Al Decimal Digits PV (6132

Index Iﬁttjjgx Beschreibung Wertebereich Defaylt Datentyp Zugriff
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned § ro
1 Al_decimal_digits_PV_1 0...3 3 unsigned E|3 rw
6132, 2 Al_decimal_digits_PV_2 0..3 3 unsigned tis rw
3 Al_decimal_digits PV_3 0...3 3 unsigned tii rw
4 Al_decimal_digits PV 4 0...3 3 unsigned ti; rw

Belegung des Parameteral_decimal_digits PV_x (x = 1...4):

Dieser Parameter gibt die Anzahl der Nachkommasteles PV im ObjektAl_PV’ (9130, vor.
Der Wert des Parameters entspricht der Anzahl tiie8.

Beispiel:

Al_decimal_digits_ PV_%£ 3
Wert in ObjektAl_PV_1= 12345

Messwert: 123,458 (bei der Standardeinstellung Widerstandsmessiigtyg ©bjekt 6110

CAN-CBX-Pt100 Handbuch « Dok.-Nr.: C.3032.20 / Rev. 1.1 Seite 91 von 121



Device Profile Area

8.10.9 Al Status (615§

Index IﬁcLille)tx Beschreibung Wertebereigh Defadlt Datentyp Zugriff
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned § ro
1 Al_status_1 0..5 - unsigned § ro
615Q, 2 Al_status_ 2 0..5 - unsigned § ro
3 Al_status_3 0..5 - unsigned § ro
4 Al _status 4 0..5 - unsigned § ro

Belegung der VariablenAl _status x (x = 1...4):

Diese Variablen geben die Stati der analogen Egglamale zurtick.

Bit: 7 6 5 4 3 2 1 0
reserviert reserviert i iti .
Bedeutung: <3) nicht unterstiit2t® <2) gsgﬁg\éz Opfjlt(')vae ";| Not valid
*3) Diese Bits werden immer als ‘0’ zurlickgegeben.
Wertebereich:
Sensor-Typ Negative Overload-Grenze Positive Overleerhze
PT-Sensoren -200,71& 853,498 C
NI-Sensoren -200,00TC 399,138 C

Elektr.Widerstandsmessung
bei Default-Belegung

Ein Bit ist aktiv (auf ‘1’ gesetzt), wenn der urgeyder obere Grenzwert unter, bzw. Uberschritten is
Die Bits 1 und 2 kdnnen nie gleichzeit gesetzt.sein

Ist kein Sensor angeschlossen, wird nur das Bit Wdid” gesetzt.
Bei Temperaturen aul3erhalb des Bereichs werdemBitie*Not Valid” UND das entsprechende
“Overload’-Bit gesetzt.

Gultige Riuckmeldungen sind z.B.:
Al_Status_1 =00: kein Fehler
Al_Status_1 = 03: Positive Overload und Sensor-Wert ungultig (kein Sensor erkannt)
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8.10.10 Al Input Field Value (9100Q)

Device Profile Area

Index IﬁcLille)tx Beschreibung Wertebereiclp  Default Datentyp Zug
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned § ro
1 Al_FV_1 87022222?1& - integer 32 ro
9100, 2 Al_FV_2 87022222?1& - integer 32 ro
3 Al_FV_3 87022222?1& - integer 32 ro
4 |AL_FV_4 87022222?1& - integer 32 ro

Belegung der VariablenAl_FV_x (x = 1...4):

Diese Variablen geben die unkorrigierten “Rohdaider’ A/D-Wandler zuriick.

Wertebereich:

AI_FV_x = 8000 0000... 7FFF FFFF

CAN-CBX-Pt100
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8.10.11 Al Interrupt Delta Input FV (9103,)

Index Iﬁgle)x Beschreibung Wertebereigh Defadlt Datentyp Zugriff
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 8 ro
1 Al_interrupt_delta_input_ FV_1 8?2@22231'% 0 integer 321 rw
9103, 2 Al_interrupt_delta_input_FV_2 8?39222?1'% 0 integer 321 rw
3 Al_interrupt_delta_input_FV_3 8?39222?1'% 0 integer 321 rw
4 Al_interrupt_delta_input FV_4 8?39222?1'% 0 integer 321 rw

Belegung des Parameteral _interrupt_delta_input FV_x (x = 1...4):

Ist ein Field-Value auf ein PDO gemappt und andiett der Wert des Field-Values um mehr als in
Al_interrupt_delta_input_FVx angegeben, so wird dieses PDO gesendet.

Wertebereich:

Al_interrupt_delta_input_FVWx

Bedeutung

8000 000Q... FFFF FFFE

bei negativen Werten des Parameters wird ein PDQ-
Versand mit jeder Anderung des Field Values initiie

0

kein Vergleich des Field Values und somit kein

Versand

0000 000} .... 7TFFF FFFE

es wird nur PDO-Versand initiiert, wenn die Andegup
des Field Values groRRer ist als der hier vorgegeben

Wert
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8.10.12 Al Input Process Value (9130

Device Profile Area

riff

m gzg\;v(eesisé)bjekt enthalt die wichtigen Daten (Widerstads oder Temperatur-
werte)!
Index Iigle)x Beschreibung Wertebereicl Defadlt Datentyp Zug
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned § ro
1 Al PV 1 8?2@22231'% - integer 32 ro
9130, 2 Al PV 2 8?2@22231'% - integer 32 ro
3 Al PV 3 8?2@22231'% - integer 32 ro
4 Al PV 4 8?2@22231'% - integer 32 ro

Belegung der VariablenAl_PV_x (x = 1...4):

Diese Variablen geben die korrigierten, einheitéalfieten Messwerte der vier Kanale zurtck.
Die physikalischen Einheiten der Werte sindAd_"physical_unit_Xenthalten (Objekt 6131 siehe
Seite 89).

Die Anzahl der Nachkommastellen der VariablennsObjekt “Al_decimal_digits_PV "x(Objekt
6132, siehe Seite 91) definiert.

Wertebereich:

AI_PV_x = 8000 000Q... 7FFF FFFF
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8.10.13 Al Interrupt Delta Input PV (9133))

Index Iﬁgle)x Beschreibung Wertebereigh Defallt Datentyp Zugriff
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 8 ro
1 Al_interrupt_delta_input_ PV_1 87022222& 0 integer 321 rw
9133, 2 Al_interrupt_delta_input_PV_2 87022222& 0 integer 321 rw
3 Al_interrupt_delta_input_PV_3 87022222& 0 integer 321 rw
4 Al_interrupt_delta_input_PV_4 87022222& 0 integer 321 rw

Belegung des Parameteral _interrupt_delta_input_ PV _x (x = 1...4):

Ist eine Prozess-Variable auf ein PDO gemappt maerd sich der Wert der Prozess-Variablen um
mehr als inAl_interrupt_delta_input_PVx angegeben, so wird dieses PDO gesendet.

Die Anzahl der Nachkommastellen der VariablennsObjekt “Al_decimal_digits_ PV "x(Objekt

6132, siehe Seite 91) definiert.

Wertebereich:

Al_interrupt_delta_input_P\W

Bedeutung

8000 000Q)... FFFF FFFE

bei negativen Werten des Parameters wird ein PDQ-
Versand mit jeder Anderung des Process Values

initiiert

kein Vergleich des Process Values und somit kein

Versand

0000 000} .... 7FFF FFFE

es wird nur PDO-Versand initiiert, wenn die Andegu
des Process Values grol3er ist als der hier vorgae@etF

Wert
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8.10.14 Al Interrupt Lower Limit PV (9134,)

Device Profile Area

Index Iﬁgle)x Beschreibung Werteberei¢ch Default Datentyp Zug
0 | Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 8 ro
1 | Al interrupt_lower_limit PV_1 87022222%5“ 8000000Q| integer 32[ rw
9134 2 | Al interrupt_lower_limit_ PV_2 87022222%5“ 8000000Q| integer 32[ rw
3 | Al interrupt_lower_limit PV_3 87022222%5“ 8000000Q| integer 32[ rw
4 | Al_interrupt_lower_limit_ PV _4 87022222%5“ 8000000Q| integer 32[ rw

Belegung des Parameteral _interrupt_lower_limit PV _x (x = 1...4):

riff

Ist eine Prozess-Variable auf ein PDO gemappt unikd der Wert der Prozess-Variablen unter den in
Al_interrupt_lower_limit_PVx angegeben Wert, so wird dieses PDO gesendet.

Die Anzahl der Nachkommastellen der VariablennsObjekt “Al_decimal_digits PV "x(Objekt

6132, siehe Seite 91) definiert.

Wertebereich:

Al_interrupt_lower_limit_PVx = 8000 000()... 7TFFF FFFE
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8.10.15 Al Interrupt Upper Limit PV (9135,)

Sub-

Index Index Beschreibung Werteberei¢ch Default Datentyp Zud
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 8 ro
1 Al_interrupt_upper_limit_ PV_1 87022222%5“ 7TFFFFFFE| integer 32 rw
9135 2 Al_interrupt_upper_limit_ PV_2 87022222%5“ 7TFFFFFFE| integer 32 rw
3 Al_interrupt_upper_limit_ PV_3 87022222%5“ 7TFFFFFFE| integer 32 rw
4 Al_interrupt_upper_limit_ PV_4 87022222%5“ 7TFFFFFFE| integer 32 rw

Belegung des Parameteral _interrupt_upper_limit PV_x (x = 1...4):

riff

Ist eine Prozess-Variable auf ein PDO gemappt teigtsler Wert der Prozess-Variablen tiber den in
Al_interrupt_upper_limit_PVx angegeben Wert, so wird dieses PDO gesendet.

Die Anzahl der Nachkommastellen der VariablennsObjekt “Al_decimal_digits_ PV "x(Objekt

6132, siehe Seite 91) definiert.

Wertebereich:

Al_interrupt_upper_limit_PVx = 8000 0000... 7FFF FFFF
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Manufacturer Specific Profile Area
@

8.11 Manufacturer Specific Profile Area

8.11.1 Ubersicht der Manufacturer Specifc Objects400, ... 2512

Index Name Datentyp
240Q, | ADC_PGA unsigned 8
2401, | Channel_enabled unsigned 8
2402, | Accu_N unsigned 8
2403 | Average N unsigned 8
241Q, | Measuring_current unsigned 8
242Q, | Local_temperature (PCB) integer 16

2421, | Last_calibration_temperature (PCB) integer 16

2422, | Delta_calibration_temperature (PCB)integer 16

250Q, | Ref_temp_llow integer 16
2501, | Ref _temp_lhigh integerl6
2502, | Gain_correction_llow integer 16
2503 | Gain_correction_lhigh integer 16
2504, | Gain_correction_PGA=2 integer 16
2505, | Gain_correction_PGA=3 integer 16
2506, | Gain_correction_PGA=4 integer 16
251Q, | Offset integer 16
2511 | tk_llow integer 16
2512, | tk_lhigh integer 16

Siehe hierzu auch das Diagramm “Zusammenhang daementierten Objekte fur die analogen
Eingédnge” auf Seite 84.
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Manufacturer Specific Profile Area
@

8.11.2 ADC_PGA (2400

Index Iﬁggx Beschreibung Werteberei¢ch Defallt Datentyp Zugriff
0 Anzahl der Eintrage 4 unsigned § ro

ADC PGA 1 unsigned EIS rw

2400, ADC_PGA 2 unsigned tii rw

1
2
3 | ADC_PGA 3
4

unsigned tii rw

Ll I o el I
SO I O N BN
Wlw|lw|lw]|Pd

ADC_PGA 4

unsigned tli rw

Belegung des ParameterADC_PGA x (x = 1...4):
Dieser Parameter stellt den Verstarkungsfaktor (Pék A/D-Wandler (ADS1255) ein.

Wertebereich:
Der Verstarkungsfaktor Mergibt sich wie folgt:

— »ADC_PGA x
V, = 2APC_PGA.

Es sind also die Verstarkungsfaktoren 2, 4, 8 uheéifistellbar. Der Verstarkungsfaktor ist fir den
Anwender transparent und schon in die Firmwareezaahnet.

Achtung:
Beim Anschluss der Messwiderstande sind folgendeanSyngsgrenzen Zu
berdcksichtigen: Spannungsbegrenzung durch Eingasgbaltung: {),,,= 1,25 V

Daraus ergeben sich maximal zulassige WiderstamtisweAbhangigkeit vonADC_PGA_x

_ Eingangs- max. zulassiger Messwiderstand
Gain bei einem Messstrom von
(ADC_PGA_x | SPannung

- - Ues [V] ca. 400uA ca. 40pA

1 +25 3 ) 34 K2

2 +1,25 3K 34 K2

3 +0,6125 1,5 17 KQ

4 + 0,306 773D 8,5 K2

Hinweis:
m Es wird empfohlen die Default-EinstelluAjpC_PGA_x= 3 beizubehalten!
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8.11.3 Channel Enabled (24Q)

Index Iﬁttjjgx Beschreibung Wertebereigh Defadlt Datentyp Zugriff
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 8 ro
1 channel_enabled_1 0,1 - boolean ro
2401, 2 channel_enabled 2 0,1 - boolean ro
3 channel_enabled_3 0,1 - boolean ro
4 channel_enabled 4 0,1 - boolean ro

Belegung der Variablenchannel_enabled x (x = 1...4):

Waurde fur einen Messkanal ein Sensor erkannt, déirdiese Variable den “Ist-Wert"des Objektes
“Al_Operating_mode "6112) zuriick. Sie zeigt an, ob der jeweilige Kanalakgt.

Ob ein Sensor erkannt wurde, kann tUber das ObjéiQ 6AIl_status_Xermittelt werden.

Wertebereich:

channel_enabled xBinar-Wert Bedeutung
A/D-Wandler-Kanal ist ausgeschaltet
false 0 .
(Al_operation_mode_x 0)
A/D-Wandler-Kanal ist an
true 1

(Al_operation_mode_x 1)
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8.11.4 Accu N (2402

Index Iﬁgle)x Beschreibung Wertebereigh Defaplt Datentyp  Zugriff
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 8 ro
1 accu_count_1 0...8 0 unsigned § rw
2402, 2 accu_count_2 0..8 0 unsigned § rw
3 accu_count_3 0...8 0 unsigned § rw
4 accu_count_4 0...8 0 unsigned § rw

Belegung des Parameteraccu_count_x (x = 1...4):

Mit diesem Parameter wird definiert, wie viele Aoglverte aufaddiert werden sollen. Der Parameter
accu_count_xeduziert die Datenrate und erhoht die Auflésung.
Die Anzahl der Additionen errechnet sich wie folgt:

n ... Anzahl der Additionen n = 2 (@ccu_countx

Es kdnnen also bis zu 256 Werte aufaddiert werden.
Features: e Filter mit Decimation

* Verbesserung der Auflosung
* Verringerung der Datenrate

Die Datenrate des Analogwerts berechnet sich deimmnac

Toaa= 2" - T_sampling_ADGODbjekt 6114)

Beschreibung der Filter:

SR ... Sample Rate (z.B.:100 Hz) (100 Hz) (25 Hz)
n.. Anzahl der Additionen (z.B.:4) SR—» y — SR/n
SR/n... Sample Rate geteilt durch Anzahl der \/A |y > /n > VALour

Summationen (e.g.:25 Hz)

?
_ 1y n @
Val, . (t) = nZVaI,N(t— n+ x
x=1
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8.11.5 Average N (2403

Index Iﬁggx Beschreibung Wertebereigh Default Datentyjp  Zugriff
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 8 ro
1 average_count_1 0.4 0 unsigned 8 rw
2403, 2 average_count_2 0.4 0 unsigned 8 rw
3 average_count_3 0..4 0 unsigned 8 rw
4 average_count_4 0.4 0 unsigned 8 rw

Belegung des Parameteraverage count_x (x = 1...4):

Mit diesem Parameter wird definiert, aus wie vieAgralogwerten ein gleitender Mittelwert (Floating
Average) gebildet wird.

Da die A/D-Werte in einem Ringpuffer zwischengesperit werden, steht nach jeder Wandlung ein
neuer Mittelwert (Average) zur Verfigung.

Die Anzahl der gemittelten Werte errechnet sich fwigt:

m ... Anzahl gemittelter Werte m = 2 (@verage_countx

Es kann also Uber die letzten 1, 2, 4, 8 oder 1&t&\gemittelt werden.

Features: e Filter mit Decimation
* Verbesserung der Auflosung
 nach jeder Wandlung steht ein neuer Mittelwert\zerfigung
* Einschwingzeit nach einem analogen Sprung bet?dgiT,.,, (siehe Objekt 24Q2

Hinweis:
“Average” (2403) setzt auf die Daten von “Accu” (240 ZAuf!

Beschreibung der Filter:

SR_x..  Sample-Rate SR_X —

 —»SR_X
Floating —
VALour —{ AVerage __ Ayerage
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8.11.6 Current Source Value (2410

Index Iigle)x Beschreibung Werteberei¢ch  Defaylt Datentyp  Zugriff
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 8 ro
1 current_source_value 1 0,1 0 unsigned 8 rw
2410, 2 current_source_value 2 0,1 0 unsigned 8 rw
3 current_source_value_3 0,1 0 unsigned 8 rw
4 current_source_value 4 0,1 0 unsigned 8 rw

Belegung des Parametersurrent_source value x (x = 1...4):
Mit diesem Parameter wird der Messstrom ausgewabhilt.

Fur Messwiderstande bis etwa 3Q&ann der Messstrom 4Q0A betragen. Darlber hinaus sollte die
Eigenerwarmung des Sensors in Betracht gezogerewenud ggf. der niedrige Messstrom gewahlt
werden.

Wird der niedrige Messstrom gewahlt, sollte deaRate ADC_PGA_XObjekt 2400) auf “4” gesetzt
werden (zur Auswahl von Messstrom und Messwidedssaghe auch Seite 100).

Wertebereich:

current_source_value_ X0 : Messstrom = ca. 4Q0A
current_source_value X1 : Messstrom = ca. 40A
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8.11.7 Aktuelle Temperatur der Leiterkarte (242Q)

Index Iﬁgle)tx Beschreibung Wertebereigh Default Datentyp Zugriff
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 3 ro
2420,
1 local_temperature 8000Q....7FFF, - integer 16 ro

Belegung der Variablenlocal _temperature:
Diese Variable enthalt den Wert der Temperatuidaui_eiterkarte in Schritten zu 1/256 .

Der Wert ist wie folgt kodiert:

Int16 Value
256,

Temperaturg €=

Beispiel:

local_temperatures264Q, => Temperatur = 38,2%C
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8.11.8 Temperatur der Leiterkarte wahrend der letzen Kalibrierung (2421,)

Index Iﬁgle)tx Beschreibung Werteberei¢h Default Datenty Zugyriff
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 8 ro
1 last_calibration_temp_1 | 800Q...7FFF | temp,, . 1| integer 16 ro
2421, 2 last_calibration_temp_2 | 800Q...7FFF | temp,, .o 2| integer 16 ro
3 last_calibration_temp_3 | 800Q...7FFF | temp,, .o 3| integer 16 ro
4 last_calibration_temp_4 | 800Q...7FFF, | temp ., . 4| integer 16 ro

Als Default-Wert temp,, .o X (X =1 - 4) ist jeweils der beim letzten Kaliren ermittelte Temperaturwert eingetragen.

Belegung der Variablenlast_calibration_temp_x:

Diese Variable enthalt den Wert der Temperatudaul_eiterkarte in Schritten zu 1/256, bei dem
die letzte Kalibrierung des betreffenden Eingarigifand.

Der Wert ist wie folgt kodiert:

Temperaturg €=

Int16 Value
256,

Beispiel:

last_calibration_temp_% 264Q, => Temperatur = 38,2%
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8.11.9 Zulassige Temperaturdnderung der Leiterkartdis Neukalibrierung (2422)

Index Iﬁgle)x Beschreibung Wertebereich Default Datentyp  Zugriff
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 8 ro
1 delta_calibration_temp_1 0...FFFE 0 unsigned 16 ro
2422, 2 delta_calibration_temp_2 0...FFFE 0 unsigned 16 ro
3 delta_calibration_temp_3 0...FFFE 0 unsigned 16 ro
4 delta_calibration_temp_4 0...FFFE 0 unsigned 16 ro

Belegung der Variablendelta_calibration_temp_x:

Andert sich die Temperatur auf der Leiterkarte @®#8m mehr als den idelta_calibration_temp_x
angegebenen Wert, wird eine Self Calibration deSAZ5H5 durchgefiihrt.

Wert

delta_calibration_temp x

0

Funktion

keine automatische Selbstkalibrierung bei Tempeiaterung

0001,...FFFF

automatische Selbstkalibrierung bei Uberschreitleg
vorgegebenen Temperaturanderung

Der Wert ist wie folgt kodiert:

Temperaturg €=

Int16 Value
256,

Beispiel:

delta_calibration_temp_2% 0A8Q, => Temperatur-Anderung = 10,50

CAN-CBX-Pt100
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8.11.10 Kalibrierdaten

Die analogen Eingange des CAN-CBX-Pt100-Moduls siatksseitig vor der Auslieferung kalibriert
worden. Diese Kalibrierung wurde fur

den hohen Messstrom (ca. 408)
den niedrigen Messstrom (ca.|/)
die ADC-Verstarkung PGA=2

die ADC-Verstarkung PGA=3

die ADC-Verstarkung PGA=4

durchgeflhrt.

Die dabei ermittelten Parameter sind in den folgen@®bjekten lesbar und verédnderbar. Eine
Anpassung der Objekte durch den Anwender ist irRéigrel jedoch nicht notwendig.

Lediglich beim Objekt “offset” ist eine Anpassungirdh den Anwender sinnvoll, um die
Leitungswiderstande zu kompensieren.

Wird das Kommand®&estore Default Paramete($011) aufgerufen, werden die urspringlich bei esd
ermittelten Kalibrierdaten wieder aktiviert.

8.11.10.1 Kalibrierung und Process/Field-Value Ermtlung

In den folgenden Formeln wurde aus Griinden dersidigtichkeit auf die Kanalkennung am Ende der
Parameternamen verzichtet.

Die im folgenden dargestellten Berechnungen werden der lokalen Firmware automatisch

durchgefuhrt. Dem Anwender stehen die korrigieNesswerte Uber die Prozess-Variablen PV zur
Verfigung.

Field-Value Ermittlung

_adc_raw_value

Al — FV = 2ADC_ PGA
mit
adc_rah_val ue: A/D-Wandler-Wert nach Addition und Mittelwertbildgn

Al _FV [Objekt 9104): Field Value
ADC_PGA [Objekt 240Q]: ADC-Verstarkung
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1) Korrektur FV

Manufacturer Specific Profile Area

corr

FV.. = Al_ Fv( 1+

mit

I:Vcorr:

Al'i nFV [Objekt 910¢]:
corr:

interner korrigierter Field-Value in ADC-Einheiten
analoger Input Field Value
interner Korrekturfaktor

k_1lh
corr = go_lh+ gc_ PGA ( local temp ref temp Jih=

256

mit

gc_| h [Objekte 2502 2503]:

gc_PGAy [Objekte 2504 2505, 2506]:

(y=2,3,4)

| ocal _tenp [Objekt242Q:

ref _tenp_I| h [Objekte 2500 2501):

tk_l h [Objekte 2517,

2) Berechnung P\ (Widerstandswert)

2512]:

Gain-Korrekturfaktorendain correction low/lhigh) fur
den niedrigen und den hohen Messstrom
Gain-Korrektur fur die Verstarkungen

PGA=2 [2504, PGA=3 [250%] und PGA=4 [2504
(keine Korrektur bei PGA=1)

bei der Kalibrierung gemessene Temperatur detddiau
dieses Kanals auf der Leiterplatte

bei der Kalibrierung aufgenommene Referenz-
temperaturen fir den niedrigen und den hohen
Messstrom

bei der Kalibrierung ermittelter Temperaturkoztnt
fur den niedrigen und den hohen Messstrom

PV, = (k_Ihx FV,

corr

) + offset

PV(R) :

k_| h:

of f set [Objekt 251¢):

interner Widerstandswert (nur bei Widerstandsmegsun
(siehe Objekt 611 fur den Anwender zugénglich)
interner Umrechnungsfaktor fiir den niedrigen unal de
hohen Messstrom (nicht zuganglich fir den Anwender)
k_llow/Ihigh= f(current_source_valugObjekt 241Q] )
Offset-Wert x zur Kompensation der angeschlossenen
Leitungswiderstande

CAN-CBX-Pt100
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3) Temperaturberechnung

PV, = Tal{ P\,)
mit
PV(T) [Objekt 913Q): Process-Value (gemappt auf PDOS)
Tab: Anwendung der Sensor-Typ-Umrechnungstabelle

Tab=f (Al_sensor_typgObjekt 611(] )
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8.11.10.2 Referenztemperaturen bei der Kalibrierund250Q, 2501)

Index Iﬁttjjgx Beschreibung Wertebereigh Default Datentyp Zugriff
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 3 ro
1 ref temp_llow_1 800Q...7FFF | *9 | integer 16| rw

2500, 2 ref_temp_llow_2 800Q...7FFF | *® | integer 16| rw
3 ref_temp_llow 3 800Q...7FFF | *© integer 16|  rw
4 ref_temp_llow_4 800Q...7FFF | *9 | integer 16| rw
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 3 ro
1 ref_temp_lhigh_1 800Q...7FFF | *9 | integer 16| rw

2501, 2 ref_temp_lhigh_2 800Q...7FFF | *® | integer 16| rw
3 ref_temp_lhigh 3 800Q...7FFF | *© integer 16|  rw
4 ref_temp_lhigh_4 800Q...7FFF | *9 | integer 16| rw

*®) Die Default-Werte sind bei der Kalibrierung fur gsdModuls individuell ermittelt worden und werdexhdr in dieser

allgemeinen Dokumentation nicht abgedruckt.

Belegung der Parameteref_temp_llow_x und ref_temp_lhigh_x (x = 1...4):

Diese Objekte dienen zu Speicherung der Bezugstatopen, bei denen die Kanéle kalibriert worden
sind. Die Temperaturwerte sind in in Schritten 2266 °C gespeichert.

Der Wert ist wie folgt kodiert:

Int16 Value
256,

Temperaturg €=

Beispiel:

ref_temp_llow=264Q, => Temperatur = 38,2%C

CAN-CBX-Pt100
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8.11.10.3 Verstarkungskorrektur bei | o, und I,y (2502, 2503)

Index Iﬁgle)tx Beschreibung Wertebereich  Default Datentyp  Zugriff
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 8 ro
1 gain_correction_llow_1 8000Q....7FFF, *6) integer 16 rw

2502, 2 gain_correction_llow_2 800Q...7FFF, *6) integer 16 rw
3 gain_correction_llow_3 8000Q....7FFF, *6) integer 16 rw
4 gain_correction_Illow_4 8000Q....7FFF, *6) integer 16 rw
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 8 ro
1 gain_correction_lhigh_1 8000Q....7FFF, *6) integer 16 rw

2503, 2 gain_correction_lhigh_2 800Q...7FFF, *6) integer 16 rw
3 gain_correction_lhigh_3 8000Q....7FFF, *6) integer 16 rw
4 gain_correction_lhigh_4 8000Q....7FFF, *6) integer 16 rw

*®) Die Default-Werte sind bei der Kalibrierung fur gsdModuls individuell ermittelt worden und werdexhdr in dieser

allgemeinen Dokumentation nicht abgedruckt.

Belegung der Parameteigain_correction_Illow_x und gain_correction_lhigh_x (x = 1...4):

Diese Objekte beinhalten die Gain-Korrekturfaktoisha bei der Kalibrierung der Kanéle bgj und
lign DEI PGA=1 ermittelt worden sind.

Wertebereich: 8000, ... 7FFF
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8.11.10.4 Verstarkungskorrektur fir PGA=2/3/4 (2504, 2505, 2506)

yriff

Index Iﬁggx Beschreibung Wertebereich Default Datentyp Zug
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 3 ro
1 gain_correction PGA=2_1 | 800Q...7FFF, *6) integer 16 rw
2504, 2 gain_correction PGA=2 2 | 800Q...7FFF, *6) integer 16 rw
3 | gain_correction PGA=2 3 | 800Q...7FFF *6) integer 16|  rw
4 gain_correction PGA=2 4 | 800Q...7FFF, *6) integer 16 rw
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 3 ro
1 gain_correction PGA=3 1 | 800Q...7FFF, *6) integer 16 rw
2505, 2 | gain_correction PGA=3 2 | 800Q...7FFF *6) integer 16|  rw
3 | gain_correction PGA=3 3 | 800Q...7FFF *6) integer 16|  rw
4 gain_correction PGA=3 4 | 800Q...7FFF, *6) integer 16 rw
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 3 ro
1 gain_correction PGA=4 1 | 800Q...7FFF, *6) integer 16 rw
2508, 2 | gain_correction PGA=4 2 | 800Q...7FFF *6) integer 16|  rw
3 gain_correction PGA=4 3 | 800Q...7FFF, *6) integer 16 rw
4 gain correction PGA=4 4 | 800Q...7FFk *6) integer 16 rw

*5) Die Default-Werte sind bei der Kalibrierung fiir gsdVloduls individuell ermittelt worden und werdeahdr in dieser
allgemeinen Dokumentation nicht abgedruckt.

Belegung der Parametegain_correction PGA=y x (y =2, 3,4 ;x=1...4):

Diese Objekte beinhalten die Gain-Korrekturfaktoféndie PGA-Werte 2, 3 und 4, die bei der
Kalibrierung ermittelt worden sind.

Wertebereich: 8000, ... 7FFk

CAN-CBX-Pt100
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8.11.10.5 Offset (2510

Index Iﬁttjjgx Beschreibung Wertebereich Default Datentyp  Zugriff
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 8 ro
1 offset_1 800Q,...7FFF, 0 integer 16 rw
2510, 2 offset_2 800Q....7FFF, 0 integer 16 rw
3 offset_3 800Q....7FFF, 0 integer 16 rw
4 offset_4 800Q,...7FFF, 0 integer 16 rw

Belegung der Parametenoffset x (x = 1...4):

Mit Hilfe dieses Objekts kann der Anwender denlwegswiderstand kompensieren. Es beinhaltet den
Offset in Schritten von 0,1 mOhm.

Wenn die Kompensation eines Widerstands notwerstliggd muss der negative Wert (siehe PV(R)
(Objekt 913()) des Widerstands eingetragen werden.

Beispiel:

I:aLeitung_x: 123,4 nf) => 123% => Offset_X: -12341
=> offset_x = FB2E,
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8.11.10.6 Temperaturkoeffizient bei l,,, und I,gy (2513, 2512)

Index Iﬁgle)tx Beschreibung Wertebereich Default  Datentyp  Zugriff
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 8 ro
1 tk_llow_1 8000Q....7FFF, 0 integer 16 rw

2511 2 tk_llow_2 800Q,...7FFF, 0 integer 16 rw
3 tk_llow_3 800Q,...7FFF, 0 integer 16 rw
4 tk_llow_4 8000Q....7FFF, 0 integer 16 rw
0 Anzahl der Eintrage 4 4 unsigned 8 ro
1 tk_lhigh_1 8000Q....7FFF, 0 integer 16 rw

2512 2 tk_lhigh_2 8000Q....7FFF, 0 integer 16 rw
3 tk_lhigh_3 8000Q....7FFF, 0 integer 16 rw
4 tk_lhigh_4 8000Q....7FFF, 0 integer 16 rw

Belegung der Parametettk _Ilow_x und tk_Ihigh_x (x = 1...4):

Uber diese Parameter kénnen die Temperaturkoeffaegesetzt werden. Der Default-Wert der
Temperaturkoeffizienten ist auf ‘0’ eingestellt. D¥wender kann jedoch die Temperaturkompen-
sation nutzen. Die Formeln fir die Bertcksichtigdeg Temperaturkompensation sind auf Seite 109
abgedruckt.

Wertebereich: 8000, ... 7FFF
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8.12 Firmware-Verwaltung Uber DS-302-Objekte (1F50Q..1F52)

Die im folgenden beschriebenen Objekte werden mgindenn die Firmware des Gerates ausgetauscht
werden soll.

VAN

Achtung:

Das Firmware-Update sollte nur durch erfahrene Anwader durchgefihrt

werden!

Unsachgemale Durchfiihrung des Updates kann zumvaligg Loschen des
Speichers und zum Verlust der Firmware fuhren. Badul kann dann nicht weiter

betrieben werden!

[i]

Hinweis:

Fur ein Firmware-Update bietet esd das Programm f@Aown. Bitte wenden Si

sich dazu an unseren Support.

1%

Im normalen DS-301-Modus kann auf das Objekt 1 Fb€ht zugegriffen werden.
Die Objekte 1F5lund 1F52 stehen auch im normalen DS-301-Modus zur Verfugung
Weitere Informationen zu den Objekten und zum FiameaUpdate entnehmen Sie bitte [2]

Index Iﬁggx Beschreibung Datentyp | Zugriff

1F5Q, 0 Boot-Loader: Firmware Download domain rw
1F51 1 Boot-Loader: FLASH-Kommando unsigned 8 rw
1F52, 0,1,2 | Boot-Loader: Firmware-Datum unsigned [32 rg
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8.12.1 Download-Steuerung Uber Objekt (1F5)

INDEX 1F51,

Name Program Control
Datentyp unsigned 8
Zugriff rw

Wertebereich | 0...RE

Default-Wert 0

weicht vom Wertebereich, der in [2] angegebenraist,

bitte [2]

Hinweis:
m Der Wertebereich dieses Objektes in der Implementige fur die CAN-CBX-Pt10(

Weitere Informationen zum Objekt 1FAInd zum Firmware-Update entnehmen [Sie

8.12.2 Verify Application Software (1F52)

Index Iﬁgle)x Beschreibung Wertebereiclp  Defaplt Datentyp  Zugriff
0 | Anzahl der Eintrage 2 2 unsigned 8 ro
1F52,( 1 [ Application_Software_Date |O...FFFF FFFF - unsigned 32 ro
2 | Application_Software_Time | 0...0526 5C0Q - unsigned 32 ro
Beschreibung der Variablen:
Application_Software_Date Datum der Erstellung der verwendeten

Firmware, angegeben in Anzahl der Tage seit
dem 1. Januar 1984

Application_Software_Time

Zeit der Erstellung der verwendeten Firmware,

angegeben in Anzahl der Millisekunden ab

Mitternacht.
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10. Glossar

FvV ...... Field Value (ADC-Rohdaten)

PGA ..... Programmable Gain Amplifier (einstellbav@rstarker in den A/D-Wandlers)
PV ...... Process Value (korrigierte Nutzdaten desstaderstandseingange)

RTD ..... Resistance Temperature Detector (Widedstamperaturfthler)

RW ..... Read/Write (Lese- und Schreibzugriff)
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EG-Konformitatserklarung

C€

11. EU-Konformitatserklarung

EU-KONFORMITATSERKLARUNG ED
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-PT100 C.3032.02
die Anforderungen der Normen EN 61000-6-2:2005,
fulfills the requirements of the standards EN 61000-6-4:2007+A1:2011
geman folgendem Prifbericht erflllt. H-K00-0433-11

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, 2014-11-17

Thonle o

Rechtsgiltige Unterschrift / authorized signature

I\ Texte\DokuiMAN UALSICANICBX\P T 100K enformitatsendarungentC AN-CBX-Pt100_EG-Kenformitaetserklaerung_2014-11-17 oot
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Bestellhinweise

12. Bestellhinweise

Typ Eigenschaften Bestell-Nf.
CAN-CBX-Pt100
CAN-CBX-Pt100 4 Messwiderstandseingange, C.3032.02
incl. 1x CAN-CBX-TBUS (C.3000.01)

Handbuch

CAN-CBX-Pt100-MD | Handbuch in deutsch C.3032.p0

Zubehor

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

o

CAN-CBX-TBUS-

Connector Anschlussstecker des CBX-InRailBus zum Anschluss

der +24V Versorgungsspannung und des CAN-Interfac€,.3000.02
Buchsenkontakte

CAN-CBX-TBUS-

Connection adapter Anschlussstecker des CBX-InRailBus zum Anschluss

der +24V Versorgungsspannung und des CAN-Interfac€,.3000.03
Stiftkontakte

Tabelle 13:Bestellhinweise

PDF-Handbucher

Handbicher sind in Englisch und Ublicherweise ancbeutsch erhéltlich. Die Verfugbarkeit der
Handbulcher entnehmen Sie bitte der unteren Tabelle.

Die Handbicher im PDF-Format kdnnen Sie kostenlos wunserer Webseitevww.esd.eu
herunterladen.
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Bestellhinweis

Handbicher Bestell-Nr.
CAN-CBX-Pt100-MD Anwenderhandbuch in Deutsch C.3032/20
CAN-CBX-Pt100-EN Anwenderhandbuch in Englisch C.3032.p1

Gedruckte Handbticher

Tabelle 14:Verfligbare Handbticher

Bendtigen Sie zusatzlich einen Ausdruck des Hanagjdkontaktieren Sie bitte unser Sales-Team
sales@esd.dfiir ein Angebot. Gedruckte Handbiicher kbnnen gegsn Gebuhr bestellt werden.

CAN-CBX-Pt100

Handbuch ¢ Dok.-Nr.: C.3032.20 / Rev. 1.1
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