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Änderungen in den Kapiteln 
Die hier aufgeführten Änderungen im Dokument betreffen sowohl Änderungen in der Hardware als 
auch reine Änderungen in der Beschreibung der Sachverhalte.

Rev. Kapitel Änderungen gegenüber Vorversion

1.3

- Klassifikation der Sicherheitshinweise eingefügt und Sicherheitshinweise überarbeitet  

2. Hinweis zur Steckerbelegung und zu Leiteranschluss/Leiterquerschnitt eingefügt 

3. Sicherheitshinweis eingefügt

5.1.5.1
Grafik zum Funktionsprinzip der CAN-Rx-Message-Queues eingefügt sowie Grafik zur 
Transaktion CAN-Nachricht -> EtherCAT-Nachricht   

5.1.5.3
Grafik zum Funktionsprinzip der CAN-Tx-Message-Queues eingefügt sowie Verweis auf Grafik 
zur Transaktion CAN-Nachricht -> EtherCAT-Nachricht   

5.1.4.1,
5.1.5.3,
5.1.5.4,
5.1.5.5

Hinweis - bestimmte Schreibzugriffe nur in PreOp möglich

5.3.1 Kapitel „Firmware-Update mit der esd Workbench“ neu

5.3.2 Abb. 30 neu, mit Slave im Bootstrap

8,1, 8.2 Verweis auf Kapitel 8.7 eingefügt

8.7 Kapitel „Leiteranschluss/Leiterquerschnitt“ neu

12 Konformitätserklärung aktualisiert

13 Bestellhinweise überarbeitet

1.4

- Wartungshinweis überarbeitet 

5.1.5.1,

5.1.5.2 
Kapitel überarbeitet, Abbildungen zum zeitlichen Verlauf der Rx-Counter aufgenommen

5.1.5.3,
5.1.5.4

Kapitel überarbeitet, Abbildungen zum zeitlichen Verlauf der Tx-Counter aufgenommen

1.5 4.2 Abbildung zu PDO 1600h korrigiert

Weitere technische Änderungen vorbehalten.
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Klassifikation der Warn- und  Sicherheitshinweise  
Dieses Handbuch enthält wichtige Warnhinweise, Sicherheitsanweisungen und Beschreibungen,
die sie befolgen müssen um Personenschäden und Sachschäden zu vermeiden.

Dies ist das allgemeine Symbol für Gefahr.  
Es warnt Sie vor möglichen Verletzungsgefahren. Befolgen Sie für einen sicheren 
Gebrauch und Umgang mit dem CAN-EtherCAT unbedingt alle Sicherheitshinweise 
und Maßnahmen, die diesem Symbol folgen.

GEFAHR, WARNUNG, VORSICHT
Abhängig  vom  Grad  der  Gefährdung  werden  die  Signalworte  GEFAHR,  WARNUNG  oder
VORSICHT für Sicherheits- oder Warnhinweise verwendet.

GEFAHR
Hier wird auf eine Gefährdung mit hohem Risikograd hingewiesen, die, wenn sie nicht 
vermieden wird, zu einer schweren Körperverletzung oder zum Tod führen wird.

WARNUNG
Hier wird auf eine Gefährdung mit mittlerem Risikograd hingewiesen, die, wenn sie nicht 
vermieden wird, zu einer schweren Körperverletzung oder zum Tod führen kann.

VORSICHT
Hier wird auf eine Gefährdung mit niedrigem Risikograd hingewiesen, die, wenn sie nicht
vermieden wird, zu einer geringfügigen oder mäßigen Verletzung von Personen führen 
kann.

ACHTUNG
Achtung  Hinweise  weisen  auf  eine  möglicherweise  schädliche  Situation  hin,  die  zu  einer
Schädigung  des  CAN-EtherCAT und/oder  seiner  Umgebung  führen  kann,  wenn  sie  nicht
verhindert wird.

ACHTUNG
Dieser Hinweis enthält das allgemeine Gebotszeichen und gibt Anweisungen und 
Informationen, die für einen sicheren Gebrauch des CAN-EtherCAT beachtet, befolgt 
und eingehalten werden müssen.

HINWEIS

HINWEIS
Diese Hinweise enthalten Anwendungstipps und andere besonders nützliche 
Informationen. 
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Sicherheitshinweise

● Bitte beachten Sie im Umgang mit dem CAN-EtherCAT die folgenden Sicherheitshinweise und 
lesen Sie dieses Handbuch aufmerksam durch, um Schäden am Gerät und Verletzungen zu 
vermeiden.

● Verwenden Sie keine beschädigten Leitungen für den Anschluss des Gerätes und beachten Sie die 
Verdrahtungshinweise zum CAN-Bus „Korrekte Verdrahtung galvanisch getrennter CAN-Netze“.

● Bei Beschädigungen am Gerät, die die Sicherheit betreffen könnten, müssen unverzüglich 
geeignete Maßnahmen getroffen werden, die eine Gefährdung von Menschen und Haus- und 
Nutztieren sowie Gütern verhindern.

● Mit der Einrichtung verbundene Stromkreise müssen gegen gefährliche Spannungen ausreichend 
geschützt sein (SELV nach EN 60950-1).

● Das CAN-EtherCAT darf nur an Versorgungsstromkreisen betrieben werden, die berührungssicher 
sind. Ein Netzteil, welches eine Schutzkleinspannung (SELV oder PELV) nach EN 60950-1 zur 
Verfügung stellt, erfüllt diese Bedingung.

● Das CAN-EtherCAT darf nicht geöffnet werden. 
● Das Gerät muss vor der Inbetriebnahme fest montiert sein.
● Die zugelassene Betriebslage ist wie abgebildet. (Abbildung: X) Weitere Betriebslagen sind nicht 

zugelassen.
● Lassen Sie keine Flüssigkeiten in das CAN-EtherCAT eindringen, da sonst elektrische Schläge 

oder Kurzschlüsse die Folge sein können.
● Schützen Sie das CAN-EtherCAT vor Feuchtigkeit und Dämpfen.
● Schützen Sie das CAN-EtherCAT vor Stößen und Vibrationen.
● Das CAN-EtherCAT wird möglicherweise während des normalen Betriebs warm. Achten Sie stets 

auf ausreichende Luftzufuhr, damit die Wärme abgeführt werden kann.
● Betreiben Sie das CAN-EtherCAT nicht in unmittelbarer Nähe von Wärmequellen und setzen Sie es

keiner unnötigen Wärmestrahlung aus. Die zulässige Umgebungstemperatur ist in den technischen 
Daten festgelegt.

GEFAHR
Gefährliche Spannung - Risiko des elektrischen Schocks durch unabsichtliches
direktes Berühren aktiver elektrischer Teile, die mit gefährlichen Spannungen versorgt
werden, innerhalb des Systems, in das das CAN-EtherCAT installiert werden soll.  

→ Alle mit der Einrichtung verbundene Stromkreise müssen gegen gefährliche 
Spannungen ausreichend geschützt sein (SELV nach EN 60950-1), bevor Sie mit der
Installation beginnen.

Konformität
Das CAN-EtherCAT ist ein industrielles Produkt und erfüllt die in der Konformitätserklärung am 
Ende dieses Handbuchs angegebenen EG-Richtlinien und Normen zur EMV für industrielle 
Umgebungen. 

Warnung: In Wohnbereich, Geschäfts- und Gewerbebereichen sowie Kleinbetrieben kann das 
Gerät Funkstörungen verursachen. In diesem Fall ist es erforderlich, dass der 
Anwender angemessene Maßnahmen ergreift.

Qualifiziertes Personal
Diese Dokumentation wendet sich ausschließlich an ausgebildetes Fachpersonal der Steuer- und
Automatisierungstechnik. Die Installation und Inbetriebnahme des Produkts darf nur von qualifizier-
tem Personal vorgenommen werden, das berechtigt ist, Geräte, Systeme und Stromkreise gemäß
den Standards der Sicherheitstechnik in Betrieb zu nehmen.
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Datensicherheit
Diese Baugruppe besitzt eine Ethernet-Schnittstelle oder eine andere Schnittstelle, über die diese
Baugruppe mit Datennetzen verbunden werden kann. In Abhängigkeit von der auf der Baugruppe
verwendeten Software können diese Schnittstellen es Angreifern ermöglichen,  die Funktion der
Baugruppe zu beeinträchtigen,  unbefugten Zugang zu erlangen oder einen Schaden herbei zu
führen.
esd  übernimmt  keine  Verantwortung  für  Schäden,  die  durch  den  Betrieb  der  Baugruppe  an
Netzwerken  entstehen.  Der  Anwender  der  Baugruppe  hat  selber  Sorge  dafür  zu  tragen,  die
Netzwerkschnittstelle der Baugruppe abzusichern.

Bestimmungsgemäßer Gebrauch
Die bestimmungsgemäße Verwendung ist  der  Einsatz  des  CAN-EtherCAT als  CAN-EtherCAT-
Gateway.  Der  Hersteller  haftet  nicht  für  Schäden,  die  durch unsachgemäßen Gebrauch,  nicht
bestimmungsgemäße Verwendung oder in Folge von Nichtbeachtung der Sicherheitshinweise und
Warnungen  verursacht  werden.  Jeder  Eingriff  in  das  Gerät  durch  nicht  von  esd  autorisierte
Personen führt zum Verlust aller Garantieansprüche.
● Das Gerät ist nur für die Anwendung innerhalb von Gebäuden vorgesehen.
● Das Gerät darf nicht in explosionsgefährdeten Bereichen und Zonen für Gase und Stäube sowie

in explosivstoffgefährdeten Bereichen eingesetzt werden.
● Der Einsatz zu medizinischen Zwecken ist nicht zulässig.

Wartungshinweis
Innerhalb und außerhalb des  CAN-EtherCAT befinden sich keine vom Anwender zu wartenden
Komponenten. Das  CAN-EtherCAT benötigt keinerlei manuelle Konfiguration. 
Jeder Eingriff in das CAN-EtherCAT durch nicht von esd autorisierte Personen führt zum Verlust aller 
Garantieansprüche.  

Umwelthinweis
Auf  Dauer  unbrauchbar  gewordene  Geräte  sind  in  geeigneter  Weise  zu  entsorgen  oder  dem
Hersteller zur Entsorgung zu übergeben. Bitte leisten auch Sie Ihren Beitrag zum Schutz unserer
Umwelt.

Darstellungskonventionen
In diesem Handbuch werden die folgenden Darstellungen zur Unterscheidung und Hervorhebung
der aufgelisteten Programmbestandteile verwendet.

Darstellung von Beispiel

Datei- und Pfadname /dev/null or <stdio.h>

Funktionsnamen open()

Konstanten NULL

Datentypen uint32_t

Variablennamen Count

Zahlendarstellung
Alle Zahlenangaben in diesem Dokument sind Dezimalzahlen,  sofern nicht  anders angegeben.
Hexadezimalzahlen sind mit  einem hintenangestellten  h gekennzeichnet.  Zum Beispiel,  42 wird
hexadezimal als 2Ah dargestellt.

Seite 6 von 93 Handbuch • Dok.-Nr.: C.2922.20 / Rev. 1.5 CAN-EtherCAT



Inhaltsverzeichnis
 Sicherheitshinweise.........................................................................................................................5

1  Übersicht....................................................................................................................................10

2  Hardware-Installation..................................................................................................................11
2.1 Anschlussplan......................................................................................................................11
2.2 LEDs ...................................................................................................................................12

 2.2.1 Bedeutung der LED-Anzeigen.....................................................................................12

3  Inbetriebnahme..........................................................................................................................14

4  Konfiguration mit einem EtherCAT-Konfigurator.........................................................................15
4.1 Anwendungsbeispiel für das CAN-EtherCAT-Gateway........................................................15
4.2 Ablauf der Konfiguration, esd EtherCAT Workbench...........................................................16

 4.2.1 Setzen der Baudrate während der Slave-Initialisierung...............................................18
 4.2.2 Export der ENI.............................................................................................................19

4.3 Ablauf der Konfiguration, Beckhoff Konfigurator..................................................................20
 4.3.1 Export der EtherCAT Network Information (ENI).........................................................26

5  EtherCAT-Kommunikation..........................................................................................................27
5.1 CAN-Interface......................................................................................................................27

 5.1.1 Struktur des Objektverzeichnisses..............................................................................27
5.1.1.1 Ausgangsdaten (Output Data)..............................................................................27
5.1.1.2 Eingangsdaten (Input Data)..................................................................................27

 5.1.2 Objektverzeichnis........................................................................................................28
 5.1.3 Standardobjekte (1000h...1FFFh)................................................................................29

5.1.3.1 Objekt 1000h Device Type....................................................................................29
5.1.3.2 Objekt 1008h Device Name..................................................................................29
5.1.3.3 Objekt 1009h Hardware Version...........................................................................29
5.1.3.4 Objekt 100Ah Software Version............................................................................29
5.1.3.5 Objekt 1018h Identity............................................................................................30
5.1.3.6 Objekt 1C00h Sync Manager Type.......................................................................31
5.1.3.7 Objekt 1600h RxPDO-Map CAN-Interface............................................................32
5.1.3.8 Objekt 1A00h TxPDO-Map CAN-Interface............................................................33
5.1.3.9 Objekt 1A85h CAN-Status-PDO...........................................................................34
5.1.3.10 Objekt 1C12h RxPDO-Assign.............................................................................34
5.1.3.11 Objekt 1C13h TxPDO-Assign.............................................................................34

 5.1.4 Herstellerspezifische Objekte (2000h-5FFFh).............................................................35
5.1.4.1 Objekt 2000h Sonstige Einstellungen...................................................................35
5.1.4.2 Objekt 2010h Statistiken.......................................................................................36

 5.1.5 Profilspezifische Objekte (6000h-FFFFh)....................................................................39
5.1.5.1 Objekt 6000h CAN-Rx-Message-Queue...............................................................39
5.1.5.2 Objekt 6001h CAN-Rx-Extended-Message-Queue...............................................42
5.1.5.3 Objekt 7000h CAN-Tx-Message-Queue...............................................................43
5.1.5.4 Objekt 7001h CAN-Tx-Extended-Message-Queue...............................................46
5.1.5.5 Objekt 8000h CAN-Interface Konfiguration...........................................................47
5.1.5.6 Objekt 8001h CAN-Rx-Filter-Table.......................................................................48
5.1.5.7 Objekt F000h modulares Device Profil..................................................................49
5.1.5.8 Objekt F108h CAN Status.....................................................................................49
5.1.5.9 Objekt F800h CAN-Bus Parameter.......................................................................50

5.2 EoE......................................................................................................................................53
 5.2.1 Switch-Port-Mode........................................................................................................53
 5.2.2 IP-Port-Mode...............................................................................................................53
 5.2.3 Local-IP-Port-Mode.....................................................................................................54
 5.2.4 Ausschalten der EoE-Modi  ........................................................................................54

5.3 FoE......................................................................................................................................55
 5.3.1 Firmware-Update mit der esd Workbench...................................................................55

CAN-EtherCAT Handbuch • Dok.-Nr.: C.2922.20 / Rev. 1.5 Seite 7 von 93



 5.3.2 Firmware-Update mit dem Beckhoff EtherCAT-Konfigurator.......................................57

6  Webserver-Interface...................................................................................................................59
6.1 Firmware-Update.................................................................................................................60

 6.1.1 Übersicht.....................................................................................................................60
 6.1.2 Firmware-Update.........................................................................................................61
 6.1.3 Reboot.........................................................................................................................63

6.2 Status..................................................................................................................................64
 6.2.1 CAN Statistics.............................................................................................................64

7  Technische Daten......................................................................................................................65
7.1 Allgemeine technische Daten...............................................................................................65
7.2 Mikroprozessor und Speicher..............................................................................................65
7.3 CAN-Schnittstelle.................................................................................................................66
7.4 EtherCAT-Schnittstelle.........................................................................................................66
7.5 Ethernet-Schnittstelle...........................................................................................................67
7.6 DIAG, USB-Diagnoseschnittstelle........................................................................................67
7.7 Betriebssystem und Lizenzhinweise....................................................................................68

8  Schnittstellen und Steckerbelegung...........................................................................................69
8.1 24 V-Versorgungsspannung................................................................................................69
8.2 CAN.....................................................................................................................................70
8.3 24 V und CAN über InRailBus..............................................................................................72
8.4 Ethernet 100BASE-TX (IEEE 802.3)....................................................................................73
8.5 EtherCAT.............................................................................................................................74
8.6 DIAG....................................................................................................................................75
8.7 Leiteranschluss/Leiterquerschnitt.........................................................................................76

9  Korrekte Verdrahtung galvanisch getrennter CAN-Netze...........................................................77
9.1 Standards zur CAN-Verdrahtung.........................................................................................77
9.2 Leicht störbehaftete Industrieumgebung (zweiadrig verdrillte Leitung).................................78

 9.2.1 Grundregeln................................................................................................................78
 9.2.2 Verkabelung................................................................................................................79
 9.2.3 Abschlusswiderstand...................................................................................................79

9.3 Stark störbehaftete Industrieumgebung (vieradrig verdrillte Leitung)...................................80
 9.3.1 Grundregeln................................................................................................................80
 9.3.2 Verkabelung................................................................................................................81
 9.3.3 Abschlusswiderstand...................................................................................................81

9.4 Erdung.................................................................................................................................82
9.5 Buslänge..............................................................................................................................82
9.6 Beispiele für CAN-Kabel......................................................................................................83

 9.6.1 Kabel für leicht störbehaftete Industrieumgebung (zweiadrig).....................................83
 9.6.2 Kabel für stark störbehaftete Industrieumgebung (vieradrig).......................................83

10  CAN-Bus Troubleshooting Guide.............................................................................................84
10.1 Bus-Abschluss...................................................................................................................84
10.2 Erdung...............................................................................................................................85
10.3 Kurzschluss in der CAN-Verdrahtung................................................................................85
10.4 CAN_H/CAN_L-Spannungen ............................................................................................85
10.5 CAN-Transceiver Widerstandstest.....................................................................................86
10.6 Support bei esd..................................................................................................................86

11  InRailBus Option......................................................................................................................87
11.1 Steckerbelegung 24V und CAN über InRailBus ................................................................87
11.2 Verwendung des InRailBus (Option)..................................................................................88

 11.2.1 Einbau des Moduls bei Verwendung des InRailBus-Verbinders ...............................88
 11.2.2 Anschluss über den CBX-InRailBus..........................................................................89
 11.2.3 Anschluss der Versorgungsspannung.......................................................................90
 11.2.4 Anschluss von CAN...................................................................................................90
 11.2.5 Ausbau des CAN-CBX-Moduls vom InRailBus..........................................................91

Seite 8 von 93 Handbuch • Dok.-Nr.: C.2922.20 / Rev. 1.5 CAN-EtherCAT



12  EG-Konformitätserklärung........................................................................................................92

13  Bestellhinweise.........................................................................................................................93

CAN-EtherCAT Handbuch • Dok.-Nr.: C.2922.20 / Rev. 1.5 Seite 9 von 93



Übersicht

1 Übersicht

Abb. 1: Blockschaltbild

Das  CAN-EtherCAT ist  in  der  Lage,  jedes  EtherCAT-Netzwerk  mit  einem  CAN-Netzwerk  zu
verbinden.  Das  Gateway  verhält  sich  dabei  wie  ein  EtherCAT-Slave  gemäß  „Module  Profile
Number 5000“ der „Modular Device Profile Description“ (ETG.5001 Dokumente).

Mit dem CAN-EtherCAT-Gateway lassen sich CAN-Module mit CANopen® (CiA®  DS 301) oder
Schicht  2 (ISO 11898-1)-Implementierungen an ein Echtzeit-EtherCAT-Netzwerk  anbinden.  Die
Anzahl der CAN-Knoten wird dabei nicht durch das Gateway begrenzt.

Das CAN-EtherCAT lässt  sich außerdem als  Ethernet-Switch-Port  mit  EoE-Protokoll  (Ethernet-
over-EtherCAT) konfigurieren, siehe Abschnitt 5.2.

Die  High-Speed  CAN-Schnittstelle  entspricht  ISO  11898-2  und  ist  für  Übertragungsraten  von
50 kBit/s  bis  zu  1 MBit/s  geeignet.  Die  100BASE-TX EtherCAT-Schnittstelle  ist  kompatibel  zu
IEEE802.3  und  wird  mit  100  MBit/s  betrieben.  Sowohl  die  CAN-  als  auch  die  EtherCAT-
Schnittstelle sind galvanisch getrennt.

Die Konfiguration des CAN-EtherCAT erfolgt über den EtherCAT-Master. Für Firmware-Updates
und CAN-Diagnose steht  ein Web-Interface zur  Verfügung.  (Firmware-Updates sind außerdem
über „File access over EtherCAT“ (FoE) möglich, siehe 5.3)
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Hardware-Installation

2 Hardware-Installation

2.1 Anschlussplan

Abb. 2: Anschlüsse im betriebsbereiten Zustand

Die Signalbelegung der Steckverbinder ist in tabellarischer Form ab Seite 69 abgedruckt.

HINWEIS
Die USB-Schnittstelle „DIAG“ ist zur Zeit nur für den werksinternen Gebrauch 
vorgesehen!

HINWEIS
Die Signalbelegung der Steckverbinder ist in tabellarischer Form ab Seite 69 abgedruckt.
Hinweise zu Leiteranschluss und Leiterquerschnitt entnehmen Sie bitte Seite 76. 
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Hardware-Installation

2.2 LEDs 

Abb. 3: Position der LEDs in der Frontplatte

2.2.1 Bedeutung der LED-Anzeigen
LEDs der Ethernet-RJ45-Buchse ETH

LED Farbe Leuchtzustand Bedeutung

Link/
Activity

grün

aus kein Ethernet Link vorhanden

blinkend
Ethernet Link ist vorhanden,
Ethernet Aktivität (Empfang von Ethernet Datenpaketen)

Speed gelb
aus 10 MBit/s

an 100 MBit/s

Tabelle 1: Anzeigefunktion der Ethernet-LEDs (in RJ45-Buchse)

LEDs der EtherCAT-RJ45-Buchsen IN und OUT

LED Farbe Leuchtzustand Bedeutung

Link/
Activity

grün

aus kein EtherCAT Link vorhanden

blinkend
EtherCAT Link ist vorhanden,
EtherCAT Aktivität (Empfang von Ethernet Datenpaketen)

Reserve gelb - Nicht benutzt

Tabelle 2: Anzeigefunktion der EtherCAT-LEDs (in RJ45-Buchsen)
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Hardware-Installation

EtherCAT-LEDs U, E, R, L

Leuchtzustand Beschreibung

„blinking“ LED-Leuchtzyklus: 200 ms an, 200 ms aus.

„flicker“ LED-Leuchtzyklus: 50 ms an, 50 ms aus.

„single flash“ LED-Leuchtzyklus: 200 ms an, 1000 ms aus.

„double flash“ LED-Leuchtzyklus: 200 ms an, 200 ms aus, 200 ms an, 1000 ms aus.

Tabelle 3: LED Zustände (gemäß ETG.1300-Dokumentation)

LED Farbe Funktion Leuchtzustand Bedeutung Bez. im
Schaltplan

U gelb Universal

aus Keine Information verfügbar

LED1A

„blinking“
Gerät befindet sich im „Local IP 
Port Mode“. D.h. Webserver etc. 
sind direkt zugänglich.

„flicker“
FoE Transfer der Firmware findet 
statt.

an

FoE Firmware-Transfer wurde 
abgeschlossen. Nur wenige 
Sekunden sichtbar, dann wird mit 
dem Update begonnen.

beliebig
Gesetzt durch CoE Objekt 2000h:2,
siehe 5.1.4.1

E rot
EtherCAT 
„ERROR“

aus Kein Fehler

LED1B

„blinking“
„EtherCAT State“-Wechsel 
fehlgeschlagen

„single flash“
„EtherCAT State“-Wechsel 
aufgrund Konfigurationsfehler

„double flash“ SM Watchdog ausgelöst

R grün
EtherCAT 
„RUN“*

aus Init

LED1C

„blinking“ Pre-Operational

„single flash“ Safe-Operational

an Operational

„flicker“ Bootstrap

L grün
EEPROM 
Geladen*

aus
ET1100-Konfiguration konnte nicht

aus EEPROM geladen werden
LED1D

an
ET1100-Konfiguration wurde 

erfolgreich aus EEPROM geladen
*Direkt an den ET1100 angeschlossen

Tabelle 4: Anzeigefunktion der LEDs
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3 Inbetriebnahme
Um das CAN-EtherCAT in Betrieb zu nehmen, folgen Sie bitte den Anweisungen.

Schritt Aktion
siehe 
Seite

Bevor Sie mit der Inbetriebnahme beginnen, lesen Sie die 
Sicherheitshinweise am Anfang des Handbuches sorgfältig!

5

GEFAHR
Gefährliche Spannung - Risiko des elektrischen Schocks durch 
unabsichtliches direktes Berühren aktiver elektrischer Teile, die mit 
gefährlichen Spannungen versorgt werden, innerhalb des Systems, in 
das das CAN-EtherCAT installiert werden soll. 

→

→

Alle  mit  der  Einrichtung  verbundene  Stromkreise  müssen  gegen
gefährliche  Spannungen  ausreichend  geschützt  sein  (SELV nach
EN 60950-1), bevor Sie mit der Installation beginnen.
Überprüfen Sie  das System auf  Spannungsfreiheit,  bevor  Sie  mit
den elektrischen Arbeiten beginnen. 

1. Montieren und Verdrahten Sie das CAN-EtherCAT-Gateway 
(Spannungsversorgung, CAN-Bus, EtherCAT und ggf. Ethernet).

11

2. Beachten Sie beim Anschluss des CAN-Bus bitte, dass der CAN-Bus an
beiden Enden abgeschlossen werden muss. esd bietet hierzu T-Stücke 
und Terminatoren. Beachten Sie auch Kapitel „Korrekte Verdrahtung 
galvanisch getrennter CAN-Netze“.
Das CAN-GND-Signal ist außerdem an genau einem Punkt im CAN-
Netz zu erden. 

Ein CAN-Teilnehmer, dessen CAN-Interface nicht galvanisch getrennt 
ist, ist mit einer Erdung des CAN-GND gleichzusetzen.

77

3. Schalten Sie die 24 V-Spannungsversorgung des CAN-EtherCAT an. -

4. Kopieren Sie das mitgelieferte EtherCAT-Slave Information File (ESI) in 
das entsprechende Verzeichnis. 

15

5. Konfigurieren Sie das CAN-EtherCAT-Gateway mit einem EtherCAT-
Konfigurator, wie in Kapitel 4 beschrieben.

15
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4 Konfiguration mit einem EtherCAT-Konfigurator

4.1 Anwendungsbeispiel für das CAN-EtherCAT-Gateway

Abb. 4: Verdrahtungsbeispiel für das CAN-EtherCAT-Gateway

Das  CAN-EtherCAT-Gateway  kann  an  jeder  beliebigen  Stelle  im  EtherCAT-Netzwerk  platziert
werden.
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Konfiguration mit einem EtherCAT-Konfigurator

4.2 Ablauf der Konfiguration, esd EtherCAT Workbench
In diesem Kapitel wird die Konfiguration der CAN-Schnittstelle des EtherCAT-Gateways mit der
esd-EtherCAT-Workbench erklärt.

Zu Beginn muss das EtherCAT Slave Information File (ESI)

ESD CAN-EtherCAT.xml

in den dafür vorgesehen Ordner kopiert werden.

Ist die Workbench aktiv, kann diese Datei über den Menüeintrag Tools → „Copy ESI file(s) to slave
libary“ in den Ordner kopiert werden (Siehe Abb. 16). Alternativ kann der Kopiervorgang auch 
manuell über das Startmenü der Workbench unter „Open slave libary folder“ durchgeführt werden.

Abb. 5: Installation der ESI Datei über die Workbench

Im Anschluss muss die Workbench neu gestartet werden. Nach der Durchführung eines Netzwerk-
Scans wird das Gerät angezeigt.

Abb. 6: Ansicht des Slave-Baumes

Gehen Sie in die Registerkarte „CoE Dictionary“ und lesen Sie das Verzeichnis mit Hilfe der Menüs
„Recreate dictionary“ und „Online from slave“ neu ein (siehe Abb. 18).
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Abb. 7: Neu Einlesen des CoE Verzeichnisses

Klicken Sie „Reread all“ um die Objekte zu aktualisieren und wechseln Sie anschließend in die 
Registerkarte „Process Data“.

Abb. 8: Neu Einlesen der Liste verfügbarer PDOs

Lesen Sie die Liste der verfügbaren PDOs mit dem SDO Info Service neu ein (siehe Abb. 19). 
Jetzt sollten die PDOs 1600h und 1A00h angezeigt werden:

• PDO 1600h beinhaltet die CAN-Tx-Nachrichten (siehe 5.1.3.7)
• PDO 1A00h beinhaltet die Rx-Nachrichten (siehe 5.1.3.8)
• Das optionale PDO 1A85h beinhaltet die CAN-Status-Informationen (siehe 5.1.3.9 und

5.1.5.8)
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Unterschiedliche Queue-Größen oder 29 Bit CAN Ids

Klicken Sie im CoE Verzeichnis auf „Reread“, um die CAN Ids zu erweitern oder die Größe der
RX- oder Tx-Nachrichten zu verändern. Die Änderungen müssen vor dem Neu-Einlesen der Liste
verfügbarer PDOs vorgenommen werden.

Beispiel: Für die Verwendung von 29-Bit Ids, muss das Objekt 8000h, Sub-Index 20 geschrieben
werden (siehe 5.1.5.5). Nach erneutem Einlesen der Liste der verfügbaren PDOs, haben sich die
PDOs in ihrer Größe verändert (z.B. würden sich bei Standard-Queue-Größen die Outputs von 198
Bytes auf 262 Bytes erhöhen).

Änderungen  der  Queue-Größen  oder  des  CAN-Id  Typs  müssen  ebenfalls  während  der
Startphase  vorgenommen  werden.  In  Kapitel  4.2.1 wird  Ihnen  dies  am  Beispiel  der  CAN-
Baudrate erläutert, für die anderen Objekte verhält es sich entsprechend.

4.2.1 Setzen der Baudrate während der Slave-Initialisierung
Wählen Sie die Registerkarte „Slave“->„Mailbox“->„CoE“. Machen Sie anschließend einen Rechts-
klick in das Fenster „Init Commands“ und wählen sie im Kontextmenü den Eintrag „Append new
item“ aus:

Abb. 9: Hinzufügen eines CoE-init-Befehls
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Klicken Sie in dem Dialogfenster auf die Schaltfläche „Select from object dict.“ und wählen Sie das 
Objekt Baudrate (F800h Sub-Index 02) aus. Der Dialog sollte jetzt wie folgt aussehen:

Abb. 10: Einstellen der Baudrate 

Konfigurieren Sie die Baudrate Ihren Wünschen entsprechend (siehe 5.1.5.9) in der Data Box und
bestätigen  Sie  die  Eingabe  durch  Drücken  der  Schaltfläche  „OK“  (alle  anderen  Einstellungen
sollten unverändert bleiben). Der Befehl wurde der „Init Commands“-Liste hinzugefügt.

Auch die Konfiguration anderer Objekte ist möglich (z.B. Objekte der CAN Schnittstelle – 8000h,
siehe Kapitel 5.1.5.5).

4.2.2 Export der ENI
Die ENI-Datei (EtherCAT Network Information) des EtherCAT-Netzwerks und des CAN-EtherCAT
kann  über  den  Menüeintrag  „File->Export  master  configuration  file  (ENI)“  exportiert  werden
(alternativ  bieten  das  Tastenkürzel  Ctrl+M  oder  die  Toolbar  mit  „Export  ENI“  die  gleiche
Exportfunktion).

Abb. 11: Export der ENI-Datei 

CAN-EtherCAT Handbuch • Dok.-Nr.: C.2922.20 / Rev. 1.5 Seite 19 von 93



Konfiguration mit einem EtherCAT-Konfigurator

4.3 Ablauf der Konfiguration, Beckhoff Konfigurator
Das  folgende  Kapitel  beschreibt  die  Konfiguration  des  CAN-Interfaces  des  CAN-EtherCAT-
Gateways mit Hilfe des Beckhoff EtherCAT-Konfigurators .

Zunächst muss das mitgelieferte EtherCAT-Slave Information File (ESI) 

ESD CAN-EtherCAT.xml

in das entsprechende Verzeichnis kopiert werden. Beim EtherCAT-Konfigurator ist dies z.B.:
C:\Programme\EtherCAT Configurator\EtherCAT.

Der EtherCAT-Konfigurator stellt das CAN-EtherCAT im Device-Baum dar, wenn er es erkannt hat:

Abb. 12: CAN-EtherCAT im Device-Baum 
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Im Reiter  CoE-Online  wird das Objektverzeichnis angezeigt:

Abb. 13: Objektverzeichnis

Die Prozess-Datenanzeige ist zunächst leer. Drücken sie den Button  Load PDO info from  device,
um die Daten einzulesen:

Abb. 14:  Laden der Prozessdaten
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Danach werden die Prozessdaten angezeigt:

Abb. 15: Anzeige der Prozessdaten

Abb. 16: Process Data (Output PDOs ausgewählt)
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Abb. 17: Process Data (Input PDOs ausgewählt)

Das CAN-EtherCAT-Gateway geht erst nach dem Setzen der Baudrate aktiv auf den CAN-Bus 
(siehe Kap. „5.1.5.9 Objekt F800h CAN-Bus Parameter“ ab Seite 50). Daher ist es sinnvoll, schon 
in der Start-Up-Sequenz die Baudrate zu setzen:

Abb. 18: „Baudrate setzen“ zur Startup Sequenz hinzufügen
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Die fertige Startup-Sequenz kann z.B. so aussehen:

Abb. 19: Beispielhafte Startup-Sequenz

Nach der Bearbeitung der Startup-Sequenz kann das EtherCAT-Netz durch den Aufruf von Reload
Devices  im Hauptmenü/Actions aktiviert werden:

Abb. 20: Reload Devices auswählen
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Das Prozessabbild des CAN-Interface sieht dann folgendermaßen aus:

Abb. 21: Prozess-Abbild des CAN-Interfaces
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4.3.1 Export der EtherCAT Network Information (ENI)
Über „Export Configuration File...“ kann das File für den EtherCAT-Master-Stack exportiert werden:

Abb. 22: Konfigurationsdatei exportieren
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5 EtherCAT-Kommunikation

5.1 CAN-Interface
Das CAN-Interface basiert auf dem modularen Device-Profil (Fieldbus Gateway, Profil Nr. 5000)
und unterstützt ein CAN-Modul. Dieses Modul beinhaltet eine CAN-Tx-Message-Queue im Output-
Area und eine CAN-Rx-Message-Queue im Input-Area. 

5.1.1 Struktur des Objektverzeichnisses
Das Objektverzeichnis besteht aus den folgenden Bereichen:

Index Bereiche des Objektverzeichnisses

0000h...0FFFh Data Type Area

1000h...1FFFh Communication Area

2000h...5FFFh Herstellerspezifisch

6000h...6FFFh Input Area (CAN-Rx-Message-Queue)

7000h...7FFFh Output Area (CAN-Tx-Message-Queue)

8000h...8FFFh Configuration Area (Konfiguration des CAN-Interfaces)

F000h...FFFFh Device Area

Tabelle 5: Struktur des Objektverzeichnisses

Im folgenden  wird  eine Standard-  und eine Extended  CAN-Message-Queue definiert.  Für  den
Betrieb muss eine der beiden CAN-Message-Queues gewählt werden. Dies kann durch Schreiben
des  CAN-Interface-Settings-Objekts  (8000h)  oder  durch  Schreiben  des  RxPDO-  und  TxPDO-
Mapping-Objekts (1600h, 1A00h) erfolgen.

5.1.1.1 Ausgangsdaten (Output Data)

Die Ausgangsdaten des CAN-Interfaces beinhalten die Tx-Message-Queue und die Kontrolldaten
der Rx-  und Tx-Message-Queue. Die Ausgangsdaten sind für  das CAN-Interface daher immer
erforderlich.

5.1.1.2 Eingangsdaten (Input Data)

Die  Eingangsdaten  des  CAN-Interfaces  beinhalten  die  Rx-Message-Queue  und  die  Status-
Informationen der Rx-  und Tx-Message-Queue. Die Eingangsdaten sind für  das CAN-Interface
daher immer erforderlich.
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5.1.2 Objektverzeichnis
Das CAN-EtherCAT-Gateway unterstützt in der Schicht-2-Implementierung die folgenden Objekte:

Index Name

1000h Device type

1008h Device name

1009h Hardware version

100Ah Software version 

1018h Identity

1600h RxPDO-Map CAN Interface

1A00h TxPDO-Map CAN Interface

1A85h CAN Status PDO

1C00h Sync manager type

1C12h RxPDO assign

1C13h TxPDO assign

2000h Other Settings

2010h Statistics

6000h CAN interface input (11 Bit Identifier)

6001h CAN interface input (29 Bit Identifier)

7000h CAN interface output (11 Bit Identifier)

7001h CAN interface output (29 Bit Identifier)

8000h CAN Interface configuration

8001h CAN filter table

F000h Modular Device Profile

F108h CAN Status

F800h CAN bus parameter
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5.1.3 Standardobjekte (1000h...1FFFh)

5.1.3.1 Objekt 1000h Device Type

Index
Sub-
Index

Bedeutung Datentyp RW Default

1000h 0  Device Type UINT32 RO 13881389h

Bedeutung der Variablen

Geräte-Typ des EtherCAT-Slaves: 
Das Low-Word enthält das verwendete CoE Profil (5001d). Das High-Word enthält das Modul Profil
entsprechend des Modular Device Profile: 5000d.

5.1.3.2 Objekt 1008h Device Name

Index
Sub-
Index

Bedeutung Datentyp RW Default

1008h 0  Device Name STRING RO „MEESC“

Bedeutung der Variablen

Geräte-Name des des EtherCAT-Slaves.

5.1.3.3 Objekt 1009h Hardware Version

Index
Sub-
Index

Bedeutung Datentyp RW Default

1009h 0  Hardware Version STRING RO

Bedeutung der Variablen

Hardware-Version des CAN-EtherCAT-Gateways.

5.1.3.4 Objekt 100Ah Software Version

Index
Sub-
Index

Bedeutung Datentyp RW Default

100Ah 0  Software Version STRING RO

Bedeutung der Variablen

Software-Version des CAN-EtherCAT-Gateways.
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5.1.3.5 Objekt 1018h Identity

Index
Sub-
Index

Bedeutung Datentyp RW Default

1018h

0 Anzahl der Sub-Indizes UINT8 RO 4

1 Vendor ID UINT32 RO 17h (23d)

2 Product code UINT32 RO 2

3 Revision UINT32 RO siehe unten

4 Serial number UINT32 RO siehe unten 

Bedeutung der Variablen

Identifikationsmerkmale des CAN-EtherCAT-Gateways.

Vendor ID Hersteller-ID 
esd-Hersteller-ID = 23d

Product code Produkt-Code 
Produkt-Code für das CAN-EtherCAT = 2

Revision ESI Revisionsnummer des CAN-EtherCAT

Entspricht  der  Revisionsnummer  in  den  EEPROM  ESI  des  Slaves  –  zur
Bestimmung  welche  .xml  ESI  ein  Konfigurationstool  (z.B.  esd  EtherCAT
Workbench) verwenden soll.

(Ausnahme:  Mit  Firmware  Version  1.0  passt  dies  nicht  zur  EEPROM
Revisionsnummer – dort ist sie 100h / 256d)

Serial number Seriennummer. (Mit Firmware Version 1.X immer 0)
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5.1.3.6 Objekt 1C00h Sync Manager Type

Index
Sub-
Index

Bedeutung Datentyp RW Default

1C00h

0 Anzahl der Sub-Indizes UINT8 RO 4

1
Sync-Manager Type Channel 1: 
Mailbox Write

UINT8 RO 1

2
Sync-Manager Type Channel 2: 
Mailbox Read

UINT8 RO 2

3
Sync-Manager Type Channel 3: 
Process Data Write (Outputs)

UINT8 RO 3

4
Sync-Manager Type Channel 4: 
Process Data Read (Inputs)

UINT8 RO 4

Bedeutung der Parameter

Verwendung der Sync-Manager:

Sync-Manager Type Channel 1: Mailbox Write

Sync-Manager Type Channel 2: Mailbox Read

Sync-Manager Type Channel 3: Process Data Write (Outputs)

Sync-Manager Type Channel 4: Process Data Read (Inputs)
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5.1.3.7 Objekt 1600h RxPDO-Map CAN-Interface

Über  dieses  Objekt  wird  das  Mapping  des  CAN-Interfaces  in  den  EtherCAT-Eingangsdaten
definiert.

Die ersten drei Sub-Indizes beinhalten die Größen der Tx- und Rx-Counter und die Anzahl der Tx-
Nachrichten. Die Größe der CAN-Rx-Message-Queue wird über das Objekt 8000h konfiguriert. 

Mit  dem Objekt 8000h wird außerdem vorgegeben, ob die CAN-Nachrichten mit  11-Bit-  (Objekt
7000h) oder 29-Bit Identifier (7001h) übertragen werden sollen. Je nach Einstellung werden dann
im Objekt 1600h die Inhalte der Objekte 7000h oder 7001h  gemappt.

Das Objekt  1600h wird  immer  benötigt  und  muss im PDO-Assign-Objekt  1C12h,  Sub-Index 1,
definiert sein.

Index
Sub-
Index

Bedeutung Datentyp RW Default

1600h

0 Anzahl der CAN-Messages+3 UINT8 RO

1
1. PDO Mapping entry 
(object 700zh (CAN interface output), 
entry 01h (Tx Counter))

UINT32 RO

2
2. PDO Mapping entry 
(object 700zh (CAN interface output), 
entry 02h (Rx Counter))

UINT32 RO

3
3. PDO Mapping entry 
(object 700zh (CAN interface output), 
entry 03h (Number of Tx Messages))

UINT32 RO

4
4. PDO Mapping entry 
(object 700zh (CAN interface output), 
entry 04h (Tx Message 1))

UINT32 RO

... .. ... ...

m
m. PDO Mapping entry 
(object 700zh (CAN interface output), 
entry m (Tx Message m-3))

UINT32 RO
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5.1.3.8 Objekt 1A00h TxPDO-Map CAN-Interface

Über  dieses  Objekt  wird  das  Mapping  des  CAN-Interfaces  in  den  EtherCAT-Ausgangsdaten
definiert.

Die ersten drei Sub-Indizes beinhalten die Größen der Tx- und Rx-Counter und die Anzahl der Tx-
Nachrichten. Die Größe der CAN-Tx-Message-Queue wird über das Objekt 8000h konfiguriert. 

Mit  dem Objekt 8000h wird außerdem vorgegeben, ob die CAN-Nachrichten mit  11-Bit-  (Objekt
6000h)  oder 29-Bit  Identifier  (6001h)  übertragen werden sollen.  Je nach Einstellung werden im
Objekt 1600h die Inhalte der Objekte 6000h oder 6001h gemappt.

Das Objekt  1A00h wird  immer benötigt  und muss im PDO-Assign-Objekt  1C13h,  Sub-Index 1,
definiert sein.

Index
Sub-
Index

Bedeutung Datentyp RW Default

1A00h

0  Anzahl der CAN-Messages+4 UINT8 RO

1
1. PDO Mapping entry 
(object 6000h (CAN interface input), 
entry 01h (Tx Counter))

UINT32 RO

2
2. PDO Mapping entry 
(object 6000h (CAN interface input), 
entry 02h (Rx Counter))

UINT32 RO

3
3. PDO Mapping entry 
(object 6000h (CAN interface input), 
entry 03h (Number of Rx Messages))

UINT32 RO

4
4. PDO Mapping entry 
(object 6000h (CAN interface input), 
entry 04h (Tx Transaction Number))

UINT32 RO

5
5. PDO Mapping entry 
(object 6000h (CAN interface input), 
entry 05h (Rx Message 1))

UINT32 RO

... .. ...

m
m. PDO Mapping entry 
(object 6000h (CAN interface input), 
entry m (Rx Message m-4))

UINT32 RO
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5.1.3.9 Objekt 1A85h CAN-Status-PDO

Über dieses Objekt werden die CAN-Status-Einträge des Objekts F108h  angezeigt. Siehe 5.1.5.8
für weitere Informationen.

Index
Sub-
Index

Bedeutung Datentyp RW Default

1A85h

0 Anzahl der Sub-Indizes UINT8 RO 14d

1 Objekt F108h Sub-Index 01h UINT32 RO

2 Objekt F108h Sub-Index 02h UINT32 RO

3 Objekt F108h Sub-Index 03h UINT32 RO

4 Padding (1 Bit) UINT32 RO

5 Objekt F108h Sub-Index 05h UINT32 RO

6 Objekt F108h Sub-Index 06h UINT32 RO

7 Padding (10 Bit) UINT32 RO

8 Objekt F108h Sub-Index 11h UINT32 RO

9 Objekt F108h Sub-Index 12h UINT32 RO

10 Objekt F108h Sub-Index 13h UINT32 RO

11 Objekt F108h Sub-Index 14h UINT32 RO

12 Padding (12 Bit) UINT32 RO

13 Objekt F108h Sub-Index 21h UINT32 RO

14 Objekt F108h Sub-Index 22h UINT32 RO

5.1.3.10 Objekt 1C12h RxPDO-Assign

Das  Mapping  des  RxPDOs  des  CAN-Interfaces  wird  über  das  RxPDO-Assign-Object  1C12h

bestimmt. 

Index
Sub-
Index

Bedeutung Datentyp RW Default

1C12h

0 Anzahl der Sub-Indizes UINT8 RW 1

1 RxPDO des CAN-Interfaces 1600h UINT16 RW 1600h

5.1.3.11 Objekt 1C13h TxPDO-Assign

Das  Mapping  des  TxPDOs  des  CAN-Interfaces  wird  über  das  TxPDO-Assign-Object  1C13h

bestimmt. 

Index
Sub-
Index

Bedeutung Datentyp RW Default

1C13h

0 Anzahl der Sub-Indizes UINT8 RW 1

1 TxPDO des CAN-Interfaces 1A00h UINT16 RW 1A00h
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5.1.4 Herstellerspezifische Objekte (2000h-5FFFh)

5.1.4.1 Objekt 2000h Sonstige Einstellungen

HINWEIS
Schreibzugriffe auf das folgende CoE-Objekt (Index, Sub-Index) sind nur im Zustand 
Pre-Operational möglich:
 Index: 2000h,   Sub-Index: 1

Index
Sub-
Index

Bedeutung Datentyp RW Default

2000h

0 Anzahl der Sub-Indizes UINT8 RO 2

1 EoE IP Port local mode BOOL RW 0

2 Custom LED state UINT8 RW 0

Beschreibung der Parameter

EoE IP Port local mode Wird auf TRUE gesetzt, wenn der lokale IP Port Modus (siehe  5.2.3)
aktiviert werden soll.

Custom LED state Wird verwendet, um den Status der „Universal-LED“ zu überschreiben
(siehe 2.2.1).
Status:
0: Aus
1...4: Flash x1..Flash x4
13: Blink
14: Flicker
15: An
Der  ausgelesene  Wert  entspricht  dabei  lediglich  dem  zuletzt
geschriebenen Wert, nicht dem tatsächlichen LED Status. Der in das
Objekt  geschriebene  Wert  wird  vom  CAN-EtherCAT  überschrieben
sobald es selbst einen neuen LED Status setzt (d.h. die LED wird für
gewöhnlich ausgeschaltet, wenn sich der EtherCAT Status ändert).
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5.1.4.2 Objekt 2010h Statistiken

Index
Sub-
Index

Name Datentyp RW Default

2010h

0 Anzahl der Sub-Indizes UINT8 RO 33

1 Reset UINT32 RW

2 Cyclic handler time (min.) UINT32 RO

3 Cyclic handler time (max.) UINT32 RO

4 Cyclic handler time (avg.) UINT32 RO

5 CAN handler time (min.) UINT32 RO

6 CAN handler time (max.) UINT32 RO

7 CAN handler time (avg.) UINT32 RO

8 Watchdog triggered UINT32 RO

10h EoE Frames EtherCAT Rx UINT32 RO

11h EoE Frames EtherCAT Tx UINT32 RO

12h EoE Frames EtherCAT Tx Error UINT32 RO

13h EoE Frames EtherCAT Tx Overrun UINT32 RO

14h EoE Frames Local Rx UINT32 RO

15h EoE Frames Local Tx UINT32 RO

16h EoE Frames Local Tx Error UINT32 RO

20h App. CPU Usage (User) UINT8 RO

21h App. CPU Usage (System) UINT8 RO

30h CAN Frames TX Requested UINT32 RO

31h CAN Frames TX UINT32 RO

32h CAN Frames RX UINT32 RO

34h CANDriver Controller overrun UINT32 RO

35h CANDriver FIFO overrun UINT32 RO

36h CANDriver Error Frames UINT32 RO

37h CANDriver Aborted Frames UINT32 RO

38h CANDriver RX Frames UINT32 RO

39h CANDriver RX RTR Frames UINT32 RO

3Ah CANDriver RX Frames Ext. UINT32 RO

3Bh CANDriver RX RTR Frames Ext. UINT32 RO

3Ch CANDriver TX Frames UINT32 RO

3Dh CANDriver TX RTR Frames UINT32 RO

3Eh CANDriver TX Frames Ext. UINT32 RO

3Fh CANDriver TX RTR Frames Ext. UINT32 RO
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Beschreibung der Parameter

Reset Wenn dieses Objekt geschrieben wird, werden alle Statistiken
zurückgesetzt.
(Wird das Objekt gelesen, zeigt es den Zeitpunkt des letzten
Resets an – in Millisekunden ab Systemstart).

Cyclic handler time (min.) Wird zum Debuggen verwendet. (Die minimale Zeit im Cyclic-
Handler der Applikation während der letzten 10000 Aufrufe, in
µs)

Cyclic handler time (max.) Wird zum Debuggen verwendet. (Die maximale Zeit im Cyclic-
Handler der Applikation während der letzten 10000 Aufrufe, in
µs)

Cyclic handler time (avg.) Wird zum Debuggen verwendet. (Die durchschnittliche Zeit im
Cyclic-Handler  der  Applikation  während  der  letzten  10000
Aufrufe, in µs)

CAN handler time (min.) Wird zum Debuggen verwendet. (Die minimale Zeit im CAN-
Handler der Applikation während der letzten 1000 Aufrufe, in
µs)

CAN handler time (max.) Wird zum Debuggen verwendet. (Die maximale Zeit im CAN-
Handler der Applikation während der letzten 1000 Aufrufe, in
µs)

CAN handler time (avg.) Wird zum Debuggen verwendet. (Die durchschnittliche Zeit im
CAN-Handler  der  Applikation  während  der  letzten  1000
Aufrufe, in µs)

Watchdog triggered Anzahl  Auslösungen  des  Watchdogs  für  fehlende
Prozessdaten (Ausgangsdaten)
(Watchdog Zeit wird durch die ESC Register 0400h und 0420h

bestimmt)
EoE Frames EtherCAT Rx Anzahl vom EtherCAT erhaltene Ethernet Frames.
EoE Frames EtherCAT Tx Anzahl der an das EtherCAT übertragenen Ethernet Frames.
EoE Frames EtherCAT Tx Error Anzahl der Ethernet-Frames, die aufgrund eines Fehlers nicht

an das EtherCAT übertragen werden konnten.
EoE Frames EtherCAT Tx Overrun Anzahl  der  Ethernet-Frames,  die  aufgrund  eines  Puffer-

Überlaufs nicht an das EtherCAT übertragen wurden.
(Die  Wahrscheinlichkeit,  dass  Frames  auf  diese  Weise
verloren gehen ist hoch – die höheren Protokolle auf Seiten
des Ethernets, z.B. TCP/IP, werden dies jedoch handhaben)

EoE Frames Local Rx Von  der  lokalen  Ethernet-Schnittstelle  erhaltene  Ethernet
Frames.

EoE Frames Local Tx Anzahl  der  gesendeten  Ethernet-Frames  an  die  lokale
Ethernet-Schnittstelle

EoE Frames Local Tx Error Anzahl der Ethernet-Frames, die aufgrund eines Fehlers nicht
an  die  lokale  Ethernet-Schnittstelle  übertragen  werden
konnten.

App. CPU Usage (User/System) Wird  zum  Debuggen  verwendet.  (CPU-Auslastung  der
Anwendung  seit  dem  letzten  Auslesen  eines  der  beiden
Objekte, in Prozent)

CAN Frames TX Requested Summe  der  CAN-Frames,  die  gesendet  werden  sollten  –
entsprechend der Schreibzugriffe auf die „Tx Counter“ Objekte
etc.

CAN Frames TX Anzahl von CAN-Frames, die erfolgreich an den CAN-Treiber
übermittelt wurden.

CAN Frames RX Summe der CAN-Frames, die erfolgreich zu den Rx-Objekten
kopiert wurden.

CANDriver Controller overrun CAN-Treiber-Statistik: Anzahl der CAN-Controller-Overruns.
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CANDriver FIFO overrun CAN-Treiber-Statistik: Anzahl der FIFO-Overruns.
CANDriver Error Frames CAN-Treiber-Statistik: Anzahl der Error-Frames.
CANDriver Aborted Frames CAN-Treiber-Statistik: Anzahl der abgebrochenen Frames.
CANDriver RX Frames CAN-Treiber-Statistik: Anzahl der empfangenen Standard-

Frames.
CANDriver RX RTR Frames CAN-Treiber-Statistik: Anzahl der empfangenen Standard-

RTR- Frames.
CANDriver RX Frames Ext. CAN-Treiber-Statistik: Anzahl der empfangenen, Extended-

Frames
CANDriver RX RTR Frames Ext. CAN-Treiber-Statistik: Anzahl der empfangenen, Extended-

RTR-Frames
CANDriver TX Frames CAN-Treiber-Statistik: Anzahl der gesendeten Standard- 

Frames
CANDriver TX RTR Frames CAN-Treiber-Statistik: Anzahl der gesendeten Standard-RTR-

Frames
CANDriver TX Frames Ext. CAN-Treiber-Statistik: Anzahl der gesendeten, Extended- 

Frames
CANDriver TX RTR Frames Ext. CAN-Treiber-Statistik: Anzahl der gesendeten, Extended- 

RTR-Frames
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5.1.5 Profilspezifische Objekte (6000h-FFFFh)
Die profilspezifischen Objekte sind für alle EtherCAT-Slaves, die das Profil 5000 („CAN Interface“)
unterstützen praktisch identisch.

5.1.5.1 Objekt 6000h CAN-Rx-Message-Queue

Zusammenhang der verschiedenen Queues
(hier entsprechend der Standardeinstellung der Größe der Warteschlange)

n …  Anzahl der Rx-Nachrichten, die im Moment der Prüfung / des Vergleichs der „Rx Counter“
          vorhanden waren (Number of Messages, Index 6000h, Sub 3), 
          jedoch maximal 16 (Default, Index 8000h Sub 21). 

Abb. 23: Zusammenhang der CAN-Rx-Message-Queues

Die übertragene Anzahl der Rx-Nachrichten (n) wird in  Number of Rx Messages (Sub-Index 3)
eingetragen und auch nicht mehr geändert bis die "Rx Counter" wieder gleich sind.
Zum zeitlichen Ablauf siehe auch das Beispiel Abb. 25 auf Seite 41.

Index
Sub-
Index

Name Datentyp RW Default

6000h

0 Anzahl der Sub-Indizes UINT8 RO

1 Tx Counter Gateway UINT16 RO

2 Rx Counter Gateway UINT16 RO

3 Number of Rx Messages UINT16 RO

4 Tx Transaction Number UINT16 RO

5 Rx Message 1 OCTET-STRING[10] RO

... ... ... ...

m Rx Message m-4 OCTET-STRING[10] RO

Dieses Objekt enthält die Eingangsnachrichten des CAN-Interfaces mit 11-Bit Identifier. 
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Bedeutung der Parameter

Tx Counter Gateway Dieser Counter wird vom Gateway hochgezählt,  um anzuzeigen,  dass
die  CAN-Tx-Nachrichten  von  den  Ausgangsdaten  in  die  lokale  CAN-
Sende-Queue kopiert worden sind (siehe Abb. 26). 

Rx Counter Gateway Dieser Counter wird vom Gateway jedes mal hochgezählt,  wenn neue
CAN-Rx-Daten eingetroffen sind und der  Rx Counter Gateway (6000h,

Sub-Index  02)  den  selben  Wert  hat  wie  der  Rx  Counter  Application
(7000h, Sub-Index  02).  Dies  signalisiert,  dass  neue  Rx-Daten  in  die
Prozess-Eingangsdaten geschrieben worden sind (siehe Abb. 23). 

Number of Rx Messages Beinhaltet  die  Anzahl  der  CAN-Rx-Nachrichten in  den folgenden  Ein-
gangsdaten, wenn der Rx-Counter hochgezählt wurde (1 ... m-4).

Tx Transaction Number Beinhaltet die Transaktionsnummer der letzten gesendeten Tx-Nachricht
(siehe auch Abb. 24).

Rx Message 1...(m-4) Erste bis (m-4)te CAN-Rx-Nachricht.
Die Nachrichten setzen sich wie folgt zusammen: 

Bit 0-3: Länge der CAN-Nachricht (0...8 Byte)

Bit 4: RTR-Bit

Bit 5-15: CAN-Identifier (11-Bit-CAN-ID)

Bit 16-79: CAN-Rx-Daten

 
  Abb. 24: Formatierung der CAN-Daten im EtherCAT-Prozessabbild 
                  (11-Bit Rx und Tx)
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Beispiel Zeitlicher Ablauf Rx Counter 

EtherCAT- Master CAN-EtherCAT

EtherCAT-Master sendet
zyklisch Frames 

                               wenn keine CAN-Frames 
gesendet oder empfangen werden 
sind die Rx Counter gleich

Rx Counter Application

Rx Counter Gateway

Rx Counter Application 

Rx Counter Gateway

CAN-Frame empfangen!

Rx Counter Application

Auswertung des CAN-Frames

                               Nach Empfang eines CAN-Frames, 
(wenn 
Rx Counter Gateway = Rx Counter Application, 
siehe auch Abb. 23, Seite 39)

wird der Rx Counter Gateway um 1 
erhöht und n Rx-Nachrichten werden 
übertragen

Rx Counter Application 

 
← Rx Counter Gateway ++
← Number of Rx Messages (n)
← Rx Messages

→ Rx Counter Application
wird erhöht ↓ 

Rx Counter Application ++

Rx Counter Gateway

 Die Rx-Counter sind wieder gleich! 

Rx Counter Application 

 
Rx Counter Gateway

Abb. 25: Zeitlicher Verlauf der Rx-Counter
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5.1.5.2 Objekt 6001h CAN-Rx-Extended-Message-Queue

Index
Sub-
Index

Name Datentyp RW Default

6001h

0 Anzahl der Sub-Indizes UINT8 RO

1 Tx Counter Gateway UINT16 RO

2 Rx Counter Gateway UINT16 RO

3 Number of Rx Messages UINT16 RO

4 Tx Transaction Number UINT16 RO

5 Rx Message 1 OCTET-STRING[14] RO

...

m Rx Message m-4 OCTET-STRING[14] RO

Dieses Objekt enthält die Eingangsnachrichten des CAN-Interfaces mit 29 Bit-Identifier. 
Siehe auch Abb.  23 für den Zusammenhang der CAN-Rx-Message-Queues, statt Objekt 6000h
und 7000h werden für 29-Bit-Identifier jedoch entsprechend Objekt 6001h und 7001h verwendet.
Zum zeitlichen Ablauf siehe auch das Beispiel Abb. 25 auf Seite 41.

Bedeutung der Parameter
Tx Counter Gateway Dieser Counter wird vom Gateway hochgezählt, um anzuzeigen, dass

CAN-Tx-Nachrichten von den Ausgangsdaten in die lokale CAN-Sende-
Queue kopiert worden sind (siehe Abb. 26).

Rx Counter Gateway Dieser Counter wird vom Gateway jedes mal hochgezählt, wenn neue
CAN-Rx-Daten eingetroffen sind und der  Rx Counter Gateway (6001h

Sub-Index  02)  den  selben  Wert  hat  wie  der  Rx  Counter  Application
(7001h,  Sub-Index  02).  Dies  signalisiert,  dass  neue  Rx-Daten  in  die
Prozess-Eingangsdaten geschrieben worden sind (siehe Abb. 23). 

Number of Rx Messages Beinhaltet  die Anzahl  der CAN-Rx-Nachrichten in  den folgenden Ein-
gangsdaten, wenn der Rx-Counter hochgezählt wurde (1 ... m-4).

Tx Transaction Number Beinhaltet die Transaktionsnummer der letzten gesendeten Tx-Nachricht
(siehe auch Abb. 24)

Rx Message 1...(m-4) Erste  bis  (m-4)te  CAN-Rx-Nachricht  nach  dem  Hochzählen  des  Rx-
Counters. 
Die Nachrichten setzen sich wie folgt zusammen: 

Bit 0-3: Länge der CAN-Rx-Nachricht (0...8 Byte)

Bit 5-15: Reserviert

Bit 16-44: CAN-Identifier (11- oder 29-Bit-CAN-Identifier)

Bit 46: RTR-Bit

Bit 47: 0 = 11-Bit-CAN-Identifier
1 = 29-Bit-CAN-Identifier

Bit 48-111:  CAN-Rx-Daten
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5.1.5.3 Objekt 7000h CAN-Tx-Message-Queue

Zusammenhang der verschiedenen Queues
(hier entsprechend der Standardeinstellung der Größe der Warteschlange)

 N …  Anzahl der Tx-Nachrichten, die im Moment der Prüfung / des Vergleichs der „Tx-Counter“
          vorhanden waren (Number of Tx Messages, Index 7000h, Sub 3), 
          jedoch maximal 16 (Default, Tx queue size Index 8000h Sub 22).

Abb. 26: Zusammenhang der CAN-Tx-Message-Queues

Die tatsächlich übertragene Anzahl der Tx-Nachrichten (N) wird in Number of Tx Messages (Sub-
Index 3) eingetragen und darf auch nicht mehr geändert werden, bis die "Tx Counter" wieder gleich
sind. Zum zeitlichen Ablauf siehe auch das Beispiel Abb. 27 auf Seite 45.

HINWEIS
Schreibzugriffe auf die folgenden CoE-Objekte (Index, Sub-Index) sind nur im Zustand 
Pre-Operational möglich:
 Index:  7000h,   Sub-Index: 4...mh

Index
Sub-
Index

Name Datentyp RW Default

7000h

0 Anzahl der Sub-Indizes UINT8 RO

1 Tx Counter Application UINT16 RW

2 Rx Counter Application UINT16 RW

3 Number of Tx Messages UINT16 RW

4 Tx Message 1 OCTET-STRING[12] RW

... ... ... ...

m Tx Message m-3 OCTET-STRING[12] RW

Dieses Objekt enthält die Ausgangsnachrichten des CAN-Interfaces mit 11 Bit-Identifier. 

Der Maximalwert des Sub-Index, und somit die Anzahl der Tx-Nachrichten wird über das RxPDO-
Mapping-Object (Objekt 1600h) vorgegeben.
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Bedeutung der Parameter

Tx Counter Application Dieser Counter muss mit jedem Schreiben von zu sendenden CAN-Tx-
Nachrichten  in  die  Ausgangsdaten  hochgezählt  werden  (siehe  Abb.
26).

Rx Counter Application Dieser  Counter  muss von der  EtherCAT-Master-Applikation  für  jede
eingetroffene  CAN-Rx-Nachrichten-Liste,  die  gelesen  worden  ist,
hochgezählt werden. Damit wird angezeigt, dass die empfangenen Rx-
Nachrichten gelesen wurden (siehe Abb. 23).

Number of Tx Messages Beinhaltet  die Anzahl der CAN-Tx-Nachrichten, die mit  jedem Hoch-
zählen des Tx Counters Application gesendet werden sollen (1 ... m-3).

Tx Message 1...(m-3) CAN-Tx-Nachrichten,  die  mit  jedem  Hochzählen  des  Tx  Counter
Application gesendet werden.
Die Nachrichten setzen sich wie folgt zusammen: 

Bit 0-15: Transaction Number
Die Transaktionsnummer der letzten gesendeten CAN-Tx-
Nachricht; lesbar in den Input-Daten.

Bit 16-19: Länge der CAN-Nachricht (0...8 Byte)

Bit 20: RTR-Bit

Bit 21-31: CAN-Identifier (11-Bit-CAN-ID)

Bit 32-95: CAN-Tx-Daten

Siehe auch Abbildung 24 auf Seite 40. 
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Beispiel Zeitlicher Ablauf Tx-Counter

EtherCAT- Master CAN-EtherCAT

EtherCAT-Master sendet
zyklisch Frames 

Tx Counter Application

Tx Counter Gateway

   wenn keine CAN-Frames gesendet
oder empfangen werden sind die 
Tx-Counter gleich

Tx Counter Application   

Tx Counter Gateway

Master will CAN-Frames senden

Zum Senden des CAN-Frames
wird der Tx Counter Application
um 1 erhöht und N Nachrichten

werden übertragen:

Tx Counter Application ++ →
Number of Tx Messages (N) →

Tx Messages →
           
          

 

Tx Counter Application
Number of Tx Messages (N)
Tx Messages

→  Auswertung,(Siehe Abb. 26, Seite 43, 
Tx Counter Gateway ≠ Tx Counter Application)

da Tx Counter Application erhöht, 
Transfer in CAN-Controller Tx-
Queue

Die Daten aus dem
vorhergehenden Zyklus werden

erneut gesendet, bis der 
Tx Counter Gateway erhöht ist. 

Auswertung
Tx Counter Gateway

Die Tx-Counter sind gleich 

      identisch           :
       : 
       :         (Tx Counter Gateway 
       :          wird erhöht  ↓ )  

Tx Counter Gateway ++

   
    

Abb. 27: Zeitlicher Ablauf Tx-Counter

CAN-EtherCAT Handbuch • Dok.-Nr.: C.2922.20 / Rev. 1.5 Seite 45 von 93



EtherCAT-Kommunikation

5.1.5.4 Objekt 7001h CAN-Tx-Extended-Message-Queue

HINWEIS
Schreibzugriffe auf die folgenden CoE-Objekte (Index, Sub-Index) sind nur im Zustand 
Pre-Operational möglich:
 Index: 7001h,   Sub-Index:  4...mh

Index
Sub-
Index

Name Datentyp RW Default

7001h

0 Anzahl der Sub-Indizes UINT8 RO

1 Tx Counter Application UINT16 RW

2 Rx Counter Application UINT16 RW

3 Number of Tx Messages UINT16 RW

4 Tx Message 1 OCTET-STRING[16] RW

... ... ... ...

m Tx Message m-3 OCTET-STRING[16] RW

Dieses Objekt enthält die Ausgangsnachrichten des CAN-Interfaces mit 29 Bit-Identifier. 
Siehe auch Abb.  26 für den Zusammenhang der CAN-Tx-Message-Queues, statt Objekt 6000h
und 7000h werden für 29-Bit-Identifier jedoch analog Objekt 6001h und 7001h verwendet.
Zum zeitlichen Ablauf siehe auch das Beispiel Abb. 27 auf Seite 45.

Bedeutung der Parameter
Tx Counter Application Dieser Counter muss mit jedem Schreiben von zu sendenden CAN-Tx-

Nachrichten in die Ausgangsdaten hochgezählt werden (siehe Abb. 26).

Rx Counter Application Dieser  Counter  muss  von  der  EtherCAT-Master-Applikation  für  jede
eingetroffene CAN-Rx-Nachrichten-Liste, die gelesen worden ist, hoch-
gezählt  werden.  Damit  wird  angezeigt,  dass  die  empfangenen  Rx-
Nachrichten gelesen wurden (siehe Abb. 23).

Number of Tx Messages Beinhaltet  die  Anzahl  der  CAN-Tx-Nachrichten,  die  mit  jedem  Hoch-
zählen des Tx-Counters Application gesendet werden sollen (1 ... m-3).

Tx Message 1...(m-3) CAN-Tx-Nachrichten,  die  mit  jedem  Hochzählen  des  Tx-Counters
Application gesendet werden.
Die Nachrichten setzen sich wie folgt zusammen: 
Bit 0-15: Transaction Number

Die Transaktionsnummer der letzten gesendeten CAN-Tx-
Nachricht muss in den Input-Daten enthalten ein.

Bit 16-31: Länge der CAN-Nachricht (0...8 Byte)

Bit 32-60: CAN-Identifier (11- oder 29-Bit-CAN-ID)

Bit 62: RTR-Bit

Bit 63: 0 = 11-Bit-CAN-Identifier
1 = 29-Bit-CAN-Identifier

Bit 64-127:  CAN-Tx-Daten
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5.1.5.5 Objekt 8000h CAN-Interface Konfiguration

HINWEIS
Schreibzugriffe auf die folgenden CoE-Objekte (Index, Sub-Index) sind nur im Zustand 
Pre-Operational möglich:
 Index:  8000h,   Sub-Index:  20h ,  21h,  22h

Index Sub-Index Name Datentyp RW Default

8000h

0 Anzahl der Sub-Indizes UINT8 RO 24h (36d)

1 Node Address UINT16 RW 0000h

2...19h reserviert für Erweiterungen - - -

20h Flags UINT16 RW 0000h

21h Rx queue size UINT8 RW 10h (16d)

22h Tx queue size UINT8 RW 10h (16d)

23h Local Rx queue size UINT16 RW 03E8h (1000d)

24h Local Tx queue size UINT16 RW 03E8h (1000d)

Mit diesem Objekt wird das CAN-Interface konfiguriert.

Bedeutung der Parameter

Node Address muss auf 0 gesetzt sein

Flags Bit 0-2: reserviert für Erweiterungen, müssen 0 sein

Bit 3: 0 = Standard Queue (11 Bit Identifier), 
1 = Extended Queue (29 Bit Identifier)

Bit 4-14: reserviert für Erweiterungen, müssen 0 sein

Rx queue size Anzahl der Rx-Nachrichten (max. 250d)*

Tx queue size Anzahl der Tx-Nachrichten (max. 250d)*

Local Rx queue size Rx-Queue-Size des internen CAN-Treibers

Local Tx queue size Tx-Queue-Size des internen CAN-Treibers

* Ebenfalls durch SM Größe/Konfiguration begrenzt
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5.1.5.6 Objekt 8001h CAN-Rx-Filter-Table

Index
Sub-
Index

Name Datentyp RW Default

8001h

0 Anzahl der Sub-Indizes UINT8 RW  

1 Identifier Area 1 UINT64 RW

... ... ...  ...  

m Identifier Area m UINT64 RW

Mit  diesem Objekt  können die CAN-Identifier-Bereiche festgelegt  werden,  die in  die Rx-Queue
eingetragen und mit den EtherCAT-Eingangsdaten übertragen werden. 

HINWEIS
29-Bit-CAN-Identifier müssen Bit 31 und Bit 63 gesetzt haben!

Wenn dieses Objekt nicht konfiguriert wird, werden immer alle empfangenen CAN-Nachrichten in
die Rx-Queue eingetragen und über die EtherCAT- Eingangsdaten übertragen.

Bedeutung der Parameter

Identifier Area 1 Byte 0-3: erster Identifier, der in die Rx-Queue eingetragen wird*

Byte 4-7: letzter Identifier, der in die Rx-Queue eingetragen wird*

Identifier Area m Byte 0-3: erster Identifier, der in die Rx-Queue eingetragen wird*

Byte 4-7: letzter Identifier, der in die Rx-Queue eingetragen wird*

m = max. FFh (256d)

*Firmware version 1.0: „erster“ und „letzter“ sind vertauscht, d.h. „erster Identifier“ ist in Byte 4-7 
und „letzter Identifier“ ist in Byte 0-3.
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5.1.5.7 Objekt F000h modulares Device Profil

Gewöhnlich nur von Konfigurations-Tools, z.B. der esd-EtherCAT-Workbench benötigt. Siehe 
ETG.5100-Dokumente für weitere Details.

Index
Sub-
Index

Bedeutung Datentyp RW Default

F000h

0 Anzahl der Sub-Indizes UINT8 RO 3

1 Index Distance UINT RO 16d

2 Max. Anzahl der Module UINT RO 1

3 Allgemeine Konfiguration UDINT RO 1

5.1.5.8 Objekt F108h CAN Status

Index
Sub-
Index

Bedeutung Datentyp RW Default

F108h

0 Anzahl der Sub-Indizes UINT8 RO 22h

1
Bus OFF
(aus CAN-Controller-Status-Byte gelesen)

BOOL RO false

2 Warning Limit erreicht 
(aus CAN-Controller-Status-Byte gelesen)

BOOL RO false

3 Rx overflow  (aus CAN-Controller-Overrun-
Counter gelesen)

BOOL RO false

4 Reserviert BIT1 RO 0

5
Tx overflow 
(wird nicht unterstützt – immer „false“)

BOOL RO false

6
Ack error 
(wird nicht unterstützt – immer „false“)

BOOL RO false

7 Reserviert BIT2 RO 0

8 Reserviert BIT8 RO 0

11h Reserviert (by esd) BIT1 RO 0

12h Reserviert (by esd) BIT1 RO 0

13h Reserviert (by esd) BIT1 RO 0

14h Reserviert (by esd) BIT1 RO 0

21h
Rx error counter (aus CAN-Controller-Rx-
Error-Counter gelesen)

USINT RO 0

22h
Tx error counter (aus CAN-Controller-Tx-
Error-Counter gelesen)

USINT RO 0
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5.1.5.9 Objekt F800h CAN-Bus Parameter

Index
Sub-
Index

Name Datentyp RW Default

F800h

0 Anzahl der Sub-Indizes UINT8 RW

1 reserviert für Erweiterungen

2 Baudrate UINT8 RW FFh

3, 4 reserviert für Erweiterungen

5 API-baudrate UINT32 RW 7FFFFFFFh

6...24 reserviert für Erweiterungen

Mit diesem Objekt wird die CAN-Bitrate definiert.

Bedeutung der Parameter

Baudrate CAN-Bitrate gemäß folgender Tabelle:

Parameter
Baudrate

[dez]

CAN-Bitrate
[kBaud]

0 1000

1 800

2 500

3 250

4 125

5 100

6 50

7 nicht zulässig

8 nicht zulässig

255 Baudrate, wie über Parameter „API-
baudrate“ (Sub-Index 5) definiert

Tabelle 6: Belegung des Parameters Baudrate

API-baudrate Die Struktur des 32-Bit-Parameters API-baudrate ist abhängig von den 
Werten UBR und UBRN und wird im Folgenden definiert:
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31 30 29
UBR LOM UBRN

28...   ...24 23...   ...16 15... ...8 7... ...0

0 LOM 0 Reserviert Table index 
0 LOM 1 Reserviert Numerischer Wert
1 LOM 0 Reserviert CAN_BR (des ARM9)

Die Kombination UBR = UBRN = 1 kann nicht verwendet werden!

Tabelle 7: Belegung des Parameters API-baudrate
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Bit(s) Werte Beschreibung

UBR
0

Verwenden Sie die vordefinierte Bitratentabelle 
(Table index) (in Kombination mit UBRN)

1
Setzen Sie das Bitratenregister des CAN-
Controllers direkt (BTR0/BTR1)

LOM
0

Konfigurieren Sie die Bitrate im ‘active’ Modus 
(Normal Operation)

1
Konfigurieren Sie die Bitrate im Listen-Only-
Modus

UBRN
0

Verwenden Sie die vordefinierte Bitratentabelle 
(in Kombination mit UBR)

1 Setzen der Bitrate mit numerischem Wert

Table 
index

x
Verwenden Sie die Bitrate der vordefinierten 
Tabelle 9

CAN_B
R

x
CAN Baudrate Register des ARM9 
AT91SAM9263

Tabelle 8: Bits des Parameters API-baudrate

Werden das ‘User Bit Rate’ Flag (UBR) und das ‘User Bit Rate Numerical’
Flag (UBRN)  auf ‘0’ gesetzt, so werden die Bits 0...15 als Index einer 
vordefinierten Bitratentabelle ausgewertet. So können gebräuchliche 
CAN-Bitraten ohne Wissen über Hardware-Details des CAN-Controllers 
konfiguriert werden. 

Table
index

Bitrate 

[kBit/s]
Konstante*1)

0 1000 NTCAN_BAUD_1000

Eh 800 NTCAN_BAUD_800

1 666.6 -

2 500 NTCAN_BAUD_500

3 333.3 -

4 250 NTCAN_BAUD_250

5 166 -

6 125 NTCAN_BAUD_125

7 100 NTCAN_BAUD_100

10h 83.3 -

8 66.6 -

9 50 NTCAN_BAUD_50

Ah 33.3 nicht zulässig

Bh 20 nicht zulässig

Ch 12.5 nicht zulässig

Dh 10 nicht zulässig

*1)   Die über Konstanten einstellbaren Bitraten erfüllt die CiA (CAN in 
Automation e.V.)-Empfehlungen.

Tabelle 9: Vordefinierte Bitratentabelle
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Konstanten und besondere Features

Konstante Wert Funktion
NTCAN_BAUD_1000 0 setzt Baudrate auf 1000 kBit/s
NTCAN_BAUD_800 Eh setzt Baudrate auf 800 kBit/s
NTCAN_BAUD_500 2 setzt Baudrate auf 500 kBit/s
NTCAN_BAUD_250 4 setzt Baudrate auf 250 kBit/s
NTCAN_BAUD_125 6 setzt Baudrate auf 125 kBit/s
NTCAN_BAUD_100 7 setzt Baudrate auf 100 kBit/s
NTCAN_BAUD_50 9 setzt Baudrate auf 50 kBit/s

NTCAN_NO_BAUDRATE 7FFF FFFFh

Gateway empfängt nur CAN 
Rx-Nachrichten, ist aber an-
sonsten passiv auf den CAN-
Bus

NTCAN_AUTOBAUD 00FF FFFEh

Gateway probiert typische 
Baudraten durch, bis die 
korrekte gefunden wird

NTCAN_USER_BAUDRATE 8000 0000h setzt das Bit UBR
NTCAN_USER_BAUDRATE_NUM 2000 0000h setzt das Bit UBRN
NTCAN_LISTEN_ONLY_MODE 4000 0000h setzt das Bit LOM

Tabelle 10: Konstanten

CAN-Bus verlassen
Um die Hardware zu zwingen, den CAN-Bus zu verlassen und auf den 
Zustand nach dem Boot-up zurückzukehren (oder damit zu starten), kann 
die spezielle Konstante NTCAN_NO_BAUDRATE als Argument für den 
Parameter API-baudrate verwendet  werden. 

Automatische Baudraten-Erkennung
Das CAN-EtherCAT-Gateway kann die Baudrate des CAN-Bus ermitteln 
ohne die Kommunikation auf dem Bus zu beeinträchtigen und anschlie-
ßend übergangslos an der Kommunikation auf dem Bus teilnehmen.
Das ist nur möglich für die Default-Bitraten aus der esd-Bitratentabelle, 
die die CiA Bit-Timing-Anforderung abdeckt, und sofern auf dem Bus eine
aktive Kommunikation stattfindet.

Voraussetzung für die automatische Baudratenerkennung ist, dass 
bereits mindestens zwei andere aktive CAN-Teilnehmer auf dem CAN-
Bus kommunizieren. Das CAN-EtherCAT-Gateway „horcht“ dann 
zunächst nur mit.

Um die Auto-Baudraten-Erkennung einzuleiten, kann die spezielle 
Konstante NTCAN_AUTOBAUD als Argument für den Parameter API-
baudrate verwendet werden. Der Erkennungsprozess wird asynchron 
vom Gerätetreiber ausgeführt.
 
Die Auto-Baudraten-Erkennung wird vom Treiber beendet, sobald eine 
gültige Baudrate erkannt wird, die der Applikation mit einem sogenannten 
Baudraten-Change-Event angezeigt wurde, oder wenn eine konkrete 
Baudrate über das Objekt F800h eingestellt wurde.

Wird das UBR Flag auf ‘1’ gesetzt und das UBRN Flag auf ‘0’, werden die
Bits 0...24 verwendet um das Bitratenregister des CAN-Controllers direkt 
mit den vorgegebenen Werten zu konfigurieren. 
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Für die direkte Einstellung des Bitratenregisters werden die folgenden 
Informationen benötigt:
CPU: ARM9, (siehe technische Daten auf Seite 65)
CPU Master Clock: 120 MHz
CPU-Handbuch: http://www.atmel.com -> CAN -> CAN Baudrate Register

Wird das UBR Flag auf ‘0’ gesetzt und das UBRN Flag auf ‘1’, enthalten 
die Bits 0...23 die Baudrate als numerischen Wert in Bit/s. 

HINWEIS
Bei Verwendung von UBRN werden die BTR-Werte mit einer 
Heuristik generiert und können von den Werten in der Baudraten-
Tabelle abweichen. 

UBR und UBRN können nicht gleichzeitig gesetzt werden!

Listen Only Modus
Dieser Modus wurde zur CAN-Bus-Überwachung ohne Beeinflussung 
anderer CAN-Knoten entwickelt. In Kombination mit der Baudraten-
Bestimmung dient er der Implementierung des zerstörungsfreien
‘Hot Plugging’ von CAN-Knoten.

Wird das ‘Listen-Only-Modus’ (LOM)-Flag auf ‘0’ gesetzt, arbeitet der 
CAN-Controller im normalen Active-Modus mit dieser Bitrate, was 
bedeutet, dass Nachrichten empfangen und gesendet werden können.

Wird das LOM Flag auf ‘1’ gesetzt, arbeitet der CAN-Controller im Listen-
Only-Modus  mit dieser Bitrate und kann Nachrichten nur empfangen. 

5.2 EoE
Das CAN-EtherCAT unterstützt drei verschiedene Modi, die abhängig von der versendeten EoE- 
Konfiguration des Masters angewählt werden (Beispiele für Konfigurations-Tools  finden Sie in  
Abb. 35 und 36).

5.2.1 Switch-Port-Mode
Dies  ist  der  Standard-Modus.  Er  ist  aktiv,  wenn  keine  oder  eine  ungültige  EoE-Konfiguration
empfangen wurde (für gewöhnlich erzeugen Konfigurations-Tools keine EoE Konfiguration, wenn
dieser Modus angewählt ist).

Alle  Ethernet-Frames,  die  beim  EtherCAT  eingehen,  werden  an  die  Ethernet-Schnittstelle
übertragen und umgekehrt.

5.2.2 IP-Port-Mode
Dieser Modus wird aktiviert, wenn eine EoE-Konfiguration vom Master empfangen wird. Die 
Konfiguration muss die IP-Adresse, Subnetzmaske und das Standard-Gateway enthalten. Die 
MAC-Id wird ignoriert und der Nameserver ist optional.

In diesem Modus fungiert das CAN-EtherCAT auf dessen Ethernet Schnittstelle auch als DHCP-
Server für einen einzigen DHCP-Client: Die empfangene IP Konfiguration wird an diesen Client 
übermittelt (d.h. es darf auch nur ein einziger Client verbunden werden).
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5.2.3 Local-IP-Port-Mode
Dieser Modus ist aktiv, wenn eine EoE-Konfiguration empfangen und das Objekt 2000h,Sub-Index
1 (siehe  5.1.4.1)  auf  TRUE gesetzt  wird.  Genau wie  beim IP-Port-Mode,  müssen in der  EoE-
Konfiguration die IP-Adresse, Subnetzmaske und das Standardgateway enthalten sein. Die MAC-
Id wird ignoriert und der Nameserver ist optional.

In diesem Modus verwendet das CAN-EtherCAT die empfangene IP-Konfiguration für sich selbst,
was den Zugriff auf dessen Web-Interface erlaubt, siehe Kapitel 6.

(Da die Ethernet–EtherCAT Weiterleitung immernoch aktiv ist sollte die Konfiguration zu den LAN
Einstellungen innerhalb derer sich das EtherCAT befindet passen, d.h. es dürfen keine doppelten
IP-Adressen existieren, etc.)

5.2.4 Ausschalten der EoE-Modi  
Das  CAN-EtherCAT  liest  das  „EoE  enabled“-Bit  aus  seinem  EEPROM  (Kat.  „General“,
beschrieben in den ETG.1000.6-Dokumenten). Wird der Wert auf 0 gesetzt (Auswertung nach dem
ersten Zustandswechsel zu Pre-Operational), werden alle EoE-Aktivitäten eingestellt und die EoE-
Konfiguration wird ignoriert.

Abb. 28: Ein-/Ausschalten der EoE-Modi (EtherCAT Workbench)
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5.3 FoE

5.3.1 Firmware-Update mit der esd Workbench

ACHTUNG
Die Stromversorgung des CAN-EtherCAT-Gateway darf während des Firmware-Updates
nicht unterbrochen werden! Eine Unterbrechung könnte zu unvorhergesehenen Fehlern
führen.

1. Stellen Sie sicher, dass der Slave angeschlossen ist, etc.
2. Wechseln  Sie  mit  dem  Slave  in  den  Zustand  Bootstrap.  Gehen  Sie  dazu  auf  die

Registerkarte Slave und weiter auf General und klicken auf die Schaltfläche  Bootstr   wie in
Abb. 29 dargestellt. 
Als Zustand (Current state:) wird jetzt Bootstrap angezeigt. 

Abb. 29: Firmware-Update mit FoE

3. Wechseln Sie nun unter Slave/Mailbox auf die Registerkarte FoE. 
Ändern Sie in den Namen der Datei im Feld FoE filename: auf „firmwareUpdate“ und 
Lassen Sie das FoE Passwort auf „0“.

Abb. 30: FoE Dialog der Datenübertragung
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4. Klicken Sie auf die Schaltfläche  Download to device  (siehe Abb. 30) und wählen Sie die
entsprechende Datei über das Windows-Auswahlfenster.
Bestätigen Sie die Einstellungen mit  OK  (Ein Fortschrittsbalken wird erscheinen und die
gelbe LED am CAN-EtherCAT befindet sich während der Übertragung im Zustand „flicker“).

5. Warten Sie, bis das Update vollständig durchgeführt wurde (ca. 3 Minuten).

6. Wechseln Sie auf die CoE Dictionary Registerkarte unter Slave.

Abb. 31: CAN-EtherCAT CoE Dictionary

7. Klicken Sie auf die Schaltfläche  Reread all  um sicherzustellen, dass die aktuellen Objekte
angezeigt werden. 

8. Überprüfen Sie die aktuelle Version im Objekt 100Ah, siehe Abb. 31.
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5.3.2 Firmware-Update mit dem Beckhoff EtherCAT-Konfigurator

ACHTUNG
Die Stromversorgung des CAN-EtherCAT-Gateway darf während des Firmware-Updates
nicht unterbrochen werden! Eine Unterbrechung könnte zu unvorhergesehenen Fehlern
führen.

1. Stellen Sie sicher, dass der Slave angeschlossen ist, etc.
2. Wechseln Sie mit den Slave in den Bootstrap Zustand (Abb. 32).

Abb. 32: Firmware-Update mit FoE

3. Klicken Sie auf die Schaltfläche Download  und wählen Sie die entsprechende Datei über
das Windows-Auswahlfenster.

4. Dann wird sich ein Dialogfenster öffnen: Ändern Sie in den Namen der Datei im Feld String
auf „firmwareUpdate“ und lassen Sie das Password auf „00000000“.

Abb. 33: FoE Dialog der Datenübertragung

5. Bestätigen Sie die Einstellungen mit  OK  (Ein Fortschrittsbalken wird erscheinen und die
gelbe LED am CAN-EtherCAT befindet sich während der Übertragung im Zustand „flicker“).

6. Warten Sie, bis das Update vollständig durchgeführt wurde (ca. 3 Minuten).
7. Klicken  Sie  anschließend  auf  die  Schaltfläche  Reload  I/O  Devices in  der  Toolbar  des

Configurators (die Aktivierung von „Free run“ ist nicht notwendig) und wechseln Sie in die
„CoE - Online“ Registerkarte.
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8. Überprüfen Sie die aktuelle Version im Objekt 100Ah, Abb. 34.
(Stellen Sie sicher, dass tatsächlich Online-Daten angezeigt werden: „Show Offline Data“
darf nicht angewählt sein. Führen Sie wenn nötig „Reload I/O Devices“ erneut durch).

Abb. 34: CAN-EtherCAT CoE dict., ausgewählt: Software/Firmware Version
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6 Webserver-Interface
Um auf den Webserver zugreifen zu können,  muss sich das CAN-EtherCAT im „Local IP Port
Mode“ befinden, siehe Kapitel 5.2.3 (EoE selbst benötigt den EtherCAT-Status „Operational“).

Stellen  Sie  sicher,  dass  die  IP-Einstelllungen  des  CAN-EtherCAT  mit  denen  des  darauf
zugreifenden Systems kompatibel sind (z.B. dürfen keine IP-Adress-Konflikte auftreten).

Abb. 35: esd EtherCAT Workbench: Beispiel für IP-Einstellungen des CAN-EtherCAT

Abb. 36: Beckhoff-Configurator: Beispiel für IP-Einstellungen des CAN-EtherCAT
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6.1 Firmware-Update
Das CAN-EtherCAT-Gateway besitzt einen integrierten HTTP-Server. Mit Hilfe eines Webbrowsers
können darüber Firmware-Updates durchgeführt und CAN-Status-Informationen eingeholt werden.

Geben  Sie  die  IP-Adresse  die  dem  CAN-EtherCAT  zugewiesen  wurde  im  Webbrowser  des
Gerätes ein welches, mit dem CAN-EtherCAT verbunden ist. (z.B. http://10.0.1.42 für das Beispiel
in den Abbildungen oben).

6.1.1 Übersicht
Die Internet-Seite enthält auf der linken Fensterseite ein Auswahlmenü.

Abb. 37: Übersicht
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6.1.2 Firmware-Update
Soll die Firmware des CAN-EtherCAT-Gateways aktualisiert werden, wählen Sie im Auswahlmenü
den Menüpunkt Firmware Update.

Abb. 38: Firmware-Update

Der  Upload  der  Datei  erfolgt  über  den  Webbrowser.  Geben  Sie  den  Dateinamen  ein,  oder
betätigen Sie die Schaltfläche  Choose...  um einen Dateinamen auszuwählen.

Nach dem Bestätigen der Eingabe über die Schaltfläche  Submit  beginnt das Firmware-Update. 
Dies kann einige Zeit in Anspruch nehmen. Der Verlauf des Updates wird protokolliert.

ACHTUNG
Während des Firmware-Updates darf die Stromversorgung des CAN-EtherCAT-
Gateways nicht unterbrochen werden, da sonst das Gateway in einen nicht mehr 
funktionsfähigen Zustand gebracht werden könnte.
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Beispiel-Ausgabe eines Firmware-Update Protokolls:

Abb. 39: Firmware-Update-Ausgaben

Warten Sie ab, bis das Protokoll über das Update vollständig ausgegeben wurde (kann bis zu 5
Minuten dauern).

Das System führt dann automatisch einen Neustart durch.
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6.1.3 Reboot
Für einen Neustart des Systems wählen Sie im Auswahlmenü den Menüpunkt Reboot.

Abb. 40: Reboot

Durch Anklicken der Schaltfläche  Reboot now  wird der Neustart ausgeführt. 
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6.2 Status

6.2.1 CAN Statistics
Um den Status des CAN-Bus abzufragen, wählen Sie im Auswahlmenü den Menüpunkt CAN. 

Abb. 41: CAN-Status-Ausgabe
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7 Technische Daten

7.1 Allgemeine technische Daten

Betriebsspannung Nennspannung: typisch: 24 V/DC, (min.: 18 V, max.: 32 V)
Stromaufnahme: (24 V, 20 °C): typ. 150 mA

Steckverbinder 24V

CAN

IN/OUT

ETH

InRailBus

24 V-Spannungsversorgung  (X1,  4-pol.  COMBICON-
Stecker mit Federkraftanschlusskontakten) 

CAN-Bus-Schnittstelle
(X2, 5-pol. Phoenix Contact MC 1,5/5-GF-3,81) 

EtherCAT-Schnittstelle (X3A/B, 2x RJ45-Buchse)

Ethernet Schnittstelle (X5, 8-pol. RJ45-Buchse)

CAN-Bus-Schnittstelle  und  Spannungsversorgung  über
InRailBus (X6, 5-pol. TBUS-Verbinder, Zubehör) 

Die folgende Schnittstelle wird nur für Fertigungszwecke verwendet:
DIAG DIAG-Schnittstelle (X4, USB-Steckverbinder Typ B)

Temperaturbereich 0 °C ... 50 °C Umgebungstemperatur

Luftfeuchtigkeit max. 90 %, nicht kondensierend

Verschmutzungsgrad maximal zulässig nach DIN EN 61131-2: Verschmutzungsgrad 2

Abmessungen Breite: 22,5 mm,  Höhe: 114,5 mm,  Tiefe: 99 mm  
(Maße ohne Steckerüberstand)

Gewicht 130 g

Tabelle 11: Allgemeine Daten des CAN-EtherCAT-Gateways

7.2 Mikroprozessor und Speicher

CPU ARM9-Prozessor, 240 MHz, AT91SAM9263

Data Flash 1 MB

NAND Flash 256 MB

SDRAM 32 MB 

Tabelle 12: Mikroprozessor und Speicher
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7.3 CAN-Schnittstelle

Anzahl der CAN-Schnittstellen 1 x CAN

CAN-Controller integriert in CPU

CAN-Protokoll gemäß ISO 11898-1

Physikalisches Interface
High-Speed Physical Layer gemäß ISO 11898-2, 
Übertragungsrate programmierbar von 50 kBit/s bis zu 
1 MBit/s

Bus-Abschluss Abschlusswiderstand ist extern anzuschließen.

Galvanische Trennung des 
CAN-Interfaces gegenüber den 
anderen Baugruppen

Isolationsspannung U = 500 V
(= Steh-Stoßspannung gemäß DIN EN 60664-1)

Steckverbinder CAN, 5-pol. COMBICON (X2)

Tabelle 13: Daten der CAN-Schnittstelle

7.4 EtherCAT-Schnittstelle

Anzahl der Schnittstellen 1

Controller Beckhoff ET1100

Typ EtherCAT Slave

Bitrate 100BASE-Tx, 100 MBit/s

Anschluss Twisted Pair (kompatibel zu IEEE 802.3), 100BASE-TX, 

galvanische Trennung mittels Übertrager

Steckverbinder
2x RJ45-Buchse mit integrierten LEDs in der Frontplatte: 
IN (X3B), OUT (X3A)

Tabelle 14: Daten der Ethernet-Schnittstelle
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7.5 Ethernet-Schnittstelle

Anzahl der Schnittstellen 1

Bitrate 10BASE-T, 100BASE-TX, 10/100 MBit/s

Anschluss Twisted Pair (kompatibel zu IEEE 802.3)

galvanische Trennung mittels Übertrager

Steckverbinder RJ45-Buchse mit integrierten LEDs in der Frontplatte (X5) 

Tabelle 15: Daten der Ethernet-Schnittstelle

7.6 DIAG, USB-Diagnoseschnittstelle

Ausführung USB, nur für Fertigungszwecke 

USB-Spezifikation USB 2.0 Full Speed (12 MBit/s)

Steckverbinder DIAG (X4), USB-Steckverbinder Typ-B

Tabelle 16: Daten der DIAG-Schnittstelle
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7.7 Betriebssystem und Lizenzhinweise

Betriebssystem QNX 6.5 (Firmware 1.0: QNX 6.4)

Bootloader U-Boot

Lizenz-Information

Dieses Produkt verwendet den Opensource-Bootloader "Das U-Boot". Der 
U-Boot-Quellcode ist unter den Bedingungen der GNU Public Lizenz (GPL) 
veröffentlicht.
Der vollständige Wortlaut der Lizenz ist im esd-Dokument "3rd Party 
Licensor Notice" als Bestandteil der Produktdokumentation enthalten. 
Der vollständige Bootloader-Quellcode wird auf Nachfrage von esd zur 
Verfügung gestellt. esd ist bemüht, alle Änderungen am Bootloader in die 
offiziellen Quellen zurückzuspielen.
Die Homepage des U-Boot Projekts ist http://www.denx.de/wiki/U-Boot .

HTTP server thttpd - tiny/turbo/throttling HTTP server

Copyright 
Information

Copyright (C) 1995,1998,1999,2000,2001 by Jef Poskanzer <jef@mail.acme.com>.
All rights reserved.

Redistribution and use in source and binary forms, with or without modification, are permitted provided
that the following conditions are met:
1. Redistributions of source code must retain the above copyright notice, this list of conditions and the
following disclaimer.
2. Redistributions in binary form must reproduce the above copyright notice, this list of conditions and the
following disclaimer in the documentation and/or other materials provided with the distribution.

THIS SOFTWARE IS PROVIDED BY THE AUTHOR AND CONTRIBUTORS ``AS IS'' AND
ANY EXPRESS OR IMPLIED WARRANTIES, INCLUDING, BUT NOT LIMITED TO, THE
IMPLIED WARRANTIES OF MERCHANTABILITY AND FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE
ARE DISCLAIMED.  IN NO EVENT SHALL THE AUTHOR OR CONTRIBUTORS BE LIABLE
FOR ANY DIRECT, INDIRECT, INCIDENTAL, SPECIAL, EXEMPLARY, OR CONSEQUENTIAL
DAMAGES (INCLUDING, BUT NOT LIMITED TO, PROCUREMENT OF SUBSTITUTE GOODS
OR SERVICES; LOSS OF USE, DATA, OR PROFITS; OR BUSINESS INTERRUPTION)
HOWEVER CAUSED AND ON ANY THEORY OF LIABILITY, WHETHER IN CONTRACT, STRICT
LIABILITY, OR TORT (INCLUDING NEGLIGENCE OR OTHERWISE) ARISING IN ANY WAY
OUT OF THE USE OF THIS SOFTWARE, EVEN IF ADVISED OF THE POSSIBILITY OF
SUCH DAMAGE.
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8 Schnittstellen und Steckerbelegung

8.1 24 V-Versorgungsspannung
Die Versorgungsspannung kann über  den mit  „24V“  beschrifteten Stecker  (X1)  oder  über  den
InRailBus (Steckerbelegung siehe Seite 72) angeschlossen werden.

Gerätebuchse: Phoenix Contact  MSTBO 2,5/4-G1L-KMGY
Leitungsstecker: Phoenix Contact FKCT 2,5/4-ST, 5.0 mm Raster, 

Federkraftanschluss-Kontakte, 
Phoenix Contact Bestell-Nr.: 19 21 90 0 (im Lieferumfang enthalten)
Hinweise zu Leiteranschluss und Leiterquerschnitt entnehmen Sie bitte 
Seite 76. 

Pin Zuordnung:

Pin-Belegung:

Gehäuse-Aufdruck
24V

. . M P

Stecker-Aufdruck (frei) (frei) - +

Pin-Nr. 1 2 3 4

Signal
P24

(+ 24 V)
M24 

(GND)
M24 

(GND)
P24

(+ 24 V)

Siehe auch Anschlussplan Seite 11.

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

Signalbeschreibung:
P24... Versorgungsspannung +24 V (zulässig: 18 VDC ... 32 VDC)
M24... Bezugspotenzial

ACHTUNG
Die Versorgungsspannung darf nicht durch den Stecker durchgeschleift und über den 
Stecker „24V“ an ein anderes Modul auf dem InRailBus weitergeleitet werden, da sonst 
Schäden an den Modulen auftreten können!
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8.2 CAN
Die differenziellen CAN-Bus-Signale sind von den anderen Potenzialen über einen magnetischen
Datenkoppler und DC/DC-Wandler galvanisch getrennt.

Abb. 42: Schaltung des CAN-Interface

Die CAN-Schnittstelle kann entweder über den CAN-Stecker „CAN“ (X2) oder optional über den
InRailBus (Steckerbelegung siehe Seite 87) angeschlossen werden. 

Gerätebuchse: Phoenix Contact  MC 1,5/5-GF-3,81
Leitungsstecker: Phoenix Contact  FK-MCP 1,5/5-STF-3,81, Federkraftanschluss-Kontakte

Phoenix Contact Bestell-Nr.: 1851261 (im Lieferumfang enthalten)
Hinweise zu Leiteranschluss und Leiterquerschnitt entnehmen Sie bitte 
Seite 76. 

Pin-Zuordnung:
(Ansicht Gerätebuchse) Pin-Belegung:

Pin Signal

1 CAN_GND

2 CAN_L

3 Shield

4 CAN_H

5 -
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Signalbeschreibung:

CAN_L, CAN_H ... CAN-Signale
CAN_GND ... Bezugspotenzial des lokalen CAN-Physical Layers
Shield ... Anschluss für Leitungsabschirmung (bei Hutschienenmontage direkter

Kontakt zu Hutschienenpotenzial)
- ... nicht angeschlossen

Empfehlung eines Adapterkabels 5-pol-COMBICON (hier Leitungsstecker FK-MCP1,5/5-STF-3,81
mit Federkraftanschluss-Kontakten) auf 9-pol-DSUB:

Die Belegung 
des  5-pol. Mini-
COMBICON 
Steckers erfolgt 
nach CiA DR-
303 Part 1.

Die Belegung des 
9_poligen DSUB-
Steckers erfolgt 
nach CiA DS-102.
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8.3 24 V und CAN über InRailBus
Versorgungsspannung und CAN können optional über den InRailBus angeschlossen werden. 
Benutzen Sie dazu den Tragschienen-Busverbinder des CBX-InRailBus, siehe Bestellhinweise im
Anhang (Seite 93).
Beachten Sie zudem die Hinweise zum Anschluss über den InRailBus im Anhang „Verwendung
des InRailBus (Option)“!
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8.4 Ethernet 100BASE-TX (IEEE 802.3)
Gerätestecker: RJ45 Buchse, 8-Pin, gemäß IEEE 802.3-2008, 

Table 25-3 'UTP MDI contact assignment'

Die beiden Ethernet-Ports haben eine gleiche Pin-Belegung.

Pin-Zuordnung:

Pin-Belegung:

Pin Signal Bedeutung

1 MDI0+    (TxD+) Transmit Data +

2 MDI0-     (TxD-) Transmit Data -

3 MDI1+    (RxD+) Receive Data +

4 - -

5 - -

6 MDI1-    (RxD-) Receive Data -

7 - -

8 - -

S Shield

Pin 1 bis 8 sind mit einem Leitungsabschluss verbunden.

Signalbeschreibung:

MDI0+/-, MDI1+/- ... Ethernet-Datenleitungen
- ... reserviert für zukünftige Anwendungen, nicht anschließen!
Shield... Abschirmung (bei Verwendung der InRailBus-Option direkter Kontakt zum

Potential der Tragschiene). 

ACHTUNG
Um eine Datenrate von 100 Mbit/s zu ermöglichen, sind Netzwerkleitungen, die mindes-
tens der Kategorie CAT5 entsprechen, zu verwenden.
Die zugesicherten EMV-Eigenschaften werden eingehalten, wenn Shielded Twisted Pair 
Kabel (mindestens SF/UTP) eingesetzt werden. 
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8.5 EtherCAT
Gerätestecker: RJ45 Buchse, 8-Pin, gemäß IEEE 802.3-2008, 

Table 25-3 'UTP MDI contact assignment'

Die beiden EtherCAT-Ports haben eine gleiche Pin-Belegung.

Pin-Zuordnung:

Pin-Belegung:

Pin Signal Bedeutung

1 MDI0+    (TxD+) Transmit Data +

2 MDI0-     (TxD-) Transmit Data -

3 MDI1+    (RxD+) Receive Data +

4 - -

5 - -

6 MDI1-    (RxD-) Receive Data -

7 - -

8 - -

S Shield

Pin 1 bis 8 sind mit einem Leitungsabschluss verbunden.

Signalbeschreibung:

MDI0+/-, MDI1+/- ... EtherCAT-Datenleitungen
- ... reserviert für zukünftige Anwendungen, nicht anschließen!
Shield... Abschirmung (bei Verwendung der InRailBus-Option direkter Kontakt zum

Potential der Tragschiene). 

ACHTUNG
Um eine Datenrate von 100 Mbit/s zu ermöglichen, sind Netzwerkleitungen, die mindes-
tens der Kategorie CAT5 entsprechen, zu verwenden.
Die zugesicherten EMV-Eigenschaften werden eingehalten, wenn Shielded Twisted Pair 
Kabel (mindestens SF/UTP) eingesetzt werden. 
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8.6 DIAG
Die  USB-Diagnose-Schnittstelle  DIAG  ist  ohne  Funktion  und  wird  nur  für  Fertigungszwecke
verwendet.

ACHTUNG
Das CAN-EtherCAT-Gateway darf nur an USB-Netzen mit USB-Schnittstellen mit den 
Versionen 1.1 oder 2.0 betrieben werden!  
Die Funktionsfähigkeit kann nur für diese USB-Schnittstellen garantiert werden. 

Pin-Zuordnung:

Pin-Belegung:

Pin Signal

1 VBUS

2 D-

3 D+

4 GND

Shell Shield

USB-Buchse (Serie B)
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Schnittstellen und Steckerbelegung

8.7 Leiteranschluss/Leiterquerschnitt
Die folgende Tabelle enthält einen Auszug aus den technischen Daten der verwendeter Stecker.

Eigenschaften

Stecker 1 

Spannungs-
versorgung 

24 V
CAN-Stecker

Steckertyp Leitungsstecker (Artikelfamilie) FKCT 2,5/..-ST KMGY FK-MCP 1,5/5-STF-3,81

Anschlussart Zugfeder-Anschluss Schraubanschluss

Abisolierlänge 10 mm 9mm

Leiterquerschnitt starr min / max 0,2 / 2,5 mm² 0,14 / 1,5 mm²

Leiterquerschnitt flexibel min / max 0,2 / 2,5 mm² 0,14 / 1,5 mm²

Leiterquerschnitt flexibel mit Aderendhülse 
ohne Kunststoffhülse min / max

0,25 / 2,5 mm² 0,25 / 1,5 mm²

Leiterquerschnitt flexibel mit Aderendhülse
mit Kunststoffhülse min / max 

0,25 / 2,5 mm² 0,25 / 0,5 mm²

Leiterquerschnitt AWG/kcmil min / max 24 / 12 26 / 16

2 Leiter gleichen Querschnitts ohne 
Zwillingsadererndhülsen (TWIN-AEH) 
und ohne Kunststoffhülse

unzulässig unzulässig

2 Leiter gleichen Querschnitts flexibel 
mit  Zwillingsadererndhülsen (TWIN-AEH) 
mit Kunststoffhülse min / max

0,5 / 1,0 mm² unzulässig

AWG nach UL/CUL min / max 26 / 12 28 / 16

1 Technische Daten von der Phoenix Contact Webseite, Leiterplattensteckverbinder, Steckerteile
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9 Korrekte Verdrahtung galvanisch getrennter CAN-
Netze
Generell  sind  bei  der  CAN Verdrahtung sämtliche gültigen  Richtlinien  (DIN,  VDE)  bzgl.  EMV-
gerechtem  Aufbau,  Leitungsführung,  Leiterquerschnitte,  zu  verwendende  Materialien,  Mindest-
abstände zu beachten. 

9.1 Standards zur CAN-Verdrahtung

Die Flexibilität beim Entwurf von CAN-Netzwerken ist eine wesentliche Stärke der verschiedenen, 
auf dem CAN-Standard ISO11898-2 aufbauenden Erweiterungen wie z.B. CANopen, ARINC825, 
DeviceNet und NMEA2000. Die Nutzung dieser Flexibilität erfordert jedoch zwingend ein Netz-
werk-Design, das die Wechselwirkungen aller Netzwerkparameter berücksichtigt.

Zum Teil haben die CAN-Organisationen in ihren Spezifikationen den Einsatzbereich von CAN an-
gepasst, um Anwendungen außerhalb des ISO 11898-Standards zu ermöglichen. Sie haben Ein-
schränkungen auf Systemebene bei der Datenrate, der Leitungslänge und bei parasitären Bus-
Lasten vorgenommen. Beim Entwurf von CAN-Netzwerken muss jedoch immer ein Spielraum für 
Signalverluste über das Gesamtsystem und die Verdrahtung, parasitäre Lasten, Netzwerk-
Unsymmetrien, Potenzialunterschiede gegen Erde und Signal-Integritäten eingeplant werden. 
Daher kann die maximal erreichbare Anzahl an Knoten, Buslängen und Stichleitungslängen 
von der theoretisch möglichen Anzahl abweichen!

esd hat sich bei seinen Empfehlungen zur CAN-Verdrahtung auf die Vorgaben der ISO 11898-2 
beschränkt. Auf die Beschreibung der Besonderheiten der abgeleiteten Spezifikationen CANopen, 
ARINC825, DeviceNet und NMEA2000 wird an dieser Stelle verzichtet.

Die konsequente Einhaltung der ISO 118998-2-Vorgaben bietet wesentliche Vorteile:

● Zuverlässiger Betrieb durch bewährte Design-Vorgaben
● Minimieren von Fehlerquellen durch ausreichend Abstand zu den physikalischen Grenz-

werten.
● Unproblematische Wartung, weil bei zukünftigen Anpassungen und bei Fehlersuche keine 

„Sonderfälle“ zu berücksichtigen sind.

Selbstverständlich lassen sich auch zuverlässige Netzwerke nach den Spezifikationen von 
CANopen, ARINC825, DeviceNet und NMEA2000 aufbauen. Zu beachten ist jedoch, dass die 
Verdrahtungsvorgaben der verschiedenen Spezifikationen nicht bedenkenlos miteinander 
vermischt werden dürfen!
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9.2 Leicht störbehaftete Industrieumgebung (zweiadrig verdrillte 
Leitung)

9.2.1 Grundregeln

ACHTUNG
esd garantiert die EU Konformität des Produkts, wenn für die CAN-Verdrahtung mindes-
tens Kabel mit einfach abgeschirmten zweiadrig verdrillten Leitungen verwendet werden, 
die die Anforderungen der Norm  ISO 11898-2 erfüllen. Einfach abgeschirmte vieradrig 
verdrillte Leitungen, wie in Kapitel 9.3 beschrieben, stellen die EU Konformität ebenfalls 
sicher.

Die folgenden  Grundregeln für die CAN-Bus Verdrahtung mit einfach abgeschirmten zweiadrig
verdrillten Leitungen sollten unbedingt beachtet werden:

1 Es  ist  ein  geeigneter  Leitungstyp  (Wellenwiderstand  ca.  120 Ω ±10%)  mit  ausreichendem  Ader-
querschnitt (≥ 0,22 mm²) zu verwenden. Der Spannungsabfall auf der Leitung ist zu berücksichtigen.

2 Für den Einsatz in leicht störbehafteter Industrieumgebung ist mindestens ein zweiadriges CAN-Kabel
zu verwenden, dessen Adern wie folgt zu belegen sind: 

•
•

Zwei verdrillte Adern sind mit den CAN-Signalleitungen (CAN_H, CAN_L) zu belegen.
Die Kabel-Abschirmung ist mit dem Bezugspotenzial (CAN_GND) zu belegen. 

3 Das Bezugspotenzial CAN_GND muss an genau einem Punkt mit Funktionserde (FE) verbunden sein.

4 Ein  CAN-Netz  darf  sich  nicht  verzweigen  (Ausnahme:  kurze  Stichleitungen)  und  muss an  beiden
Enden  mit  dem Wellenwiderstand  der  Leitung  (in  der  Regel  120 Ω ±10%)  abgeschlossen  werden
(zwischen den Signalen CAN_L und CAN_H und nicht an CAN_GND).

5 Stichleitungen sind so kurz wie möglich zu halten (l < 0,3 m).

6 Die Baudrate muss an die Leitungslänge angepasst werden.

7 Die CAN-Leitungen sollten nicht in unmittelbarer Nähe von Störquellen verlegt werden. Lässt sich dies
nicht vermeiden, so sind doppelt abgeschirmte Leitungen vorzuziehen.  

Abb. 43: CAN-Verdrahtung in leicht störbehafteter Industrieumgebung
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9.2.2 Verkabelung

● Geräte, die pro CAN-Netz nur einen CAN-Stecker besitzen, sind über eine kurze Stich-
leitung (< 0,3 m) und ein T-Stück (als Zubehör lieferbar) anzuschließen. Werden sie am 
Ende des CAN-Netzes angeschlossen, kann auch der CAN-Abschlussstecker „CAN-Termi-
nation DSUB9“ verwendet werden.

Abb. 44: Beispiel für korrekte Verdrahtung einfach abgeschirmter zweiadrig verdrillter Leitung 

9.2.3 Abschlusswiderstand
● An beiden Enden des CAN-Bus ist ein Abschlusswiderstand anzuschließen. 

Ist auf dem CAN-Interface am Ende des CAN-Busses ein integrierter CAN-Busabschluss 
angeschlossen, so ist dieser an Stelle eines externen Abschlusswiderstands zu verwenden.

● 9-polige DSUB-Verbinder mit integriertem Abschlusswiderstand und Stift- und Buchsenkon-
takten sind unter der Artikelnummer C.1303.01 lieferbar.

● Für den Abschluss des CAN-Bus und Erdung des CAN_GND sind DSUB-Abschlussstecker
mit Stiftkontakten (C.1302.01) oder Buchsenkontakten (C.1301.01) mit Erdungsklemme 
erhältlich.
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9.3 Stark störbehaftete Industrieumgebung (vieradrig verdrillte Leitung)

9.3.1 Grundregeln
Die folgenden  Grundregeln für  die CAN-Bus Verdrahtung mit  einfach abgeschirmten vieradrig
verdrillten Leitungen sollten unbedingt beachtet werden:

1 Es  ist  ein  geeigneter  Leitungstyp  (Wellenwiderstand  ca.  120 Ω ±10%)  mit  ausreichendem  Ader-
querschnitt (≥ 0,22 mm²) zu verwenden. Der Spannungsabfall auf der Leitung ist zu berücksichtigen.

2 Für den Einsatz in stark störbehafteter Industrieumgebung ist ein vieradriges CAN-Kabel zu verwen-
den, dessen Adern wie folgt zu belegen sind: 

•
•
•

Zwei verdrillte Adern sind mit den CAN-Signalleitungen (CAN_H, CAN_L) zu belegen.
Die anderen beiden verdrillten Adern sind mit dem Bezugspotenzial (CAN_GND) zu belegen.
Die Leitungsabschirmung ist an mindestens einem Punkt an Funktionserde (FE) anzuschließen.  

3 Das Bezugspotenzial CAN_GND muss an genau einem Punkt mit Funktionserde (FE) verbunden sein.

4 Ein  CAN-Netz  darf  sich  nicht  verzweigen  (Ausnahme:  kurze  Stichleitungen)  und  muss  an  beiden
Enden  mit  dem Wellenwiderstand  der  Leitung  (in  der  Regel  120 Ω ±10%)  abgeschlossen  werden
(zwischen den Signalen CAN_L und CAN_H und nicht an CAN_GND).

5 Stichleitungen sind so kurz wie möglich zu halten (l < 0,3 m).

6 Die Baudrate muss an die Leitungslänge angepasst werden.

7 Die CAN-Leitungen sollten nicht in unmittelbarer Nähe von Störquellen verlegt werden. Lässt sich dies
nicht vermeiden, so sind doppelt abgeschirmte Leitungen vorzuziehen.  

Abb. 45: CAN-Verdrahtung in stark störbehafteter Industrieumgebung
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9.3.2 Verkabelung

ACHTUNG
Werden einfach abgeschirmte vieradrig verdrillte Leitungen verwendet, ist für den CAN-
Bus Steckverbinder ein T-Verbindungsstecker zu verwenden, der den Anschluss zweier 
CAN-Kabel gestattet, und bei dem die Kabel-Abschirmung (Shield) durchgeführt wird, z.B. 
DSUB9-Stecker von ERNI (ERBIC CAN BUS MAX, Bestell-Nr.:154039). 

Die Verwendung des esd T-Connectors (Bestell-Nr: C.1311.03) wird für einfach abge-
schirmte vieradrig verdrillte Leitungen nicht empfohlen, da das Schirm- Potenzial des 
leitenden DSUB Gehäuses nicht durch diesen T-Connector-Typ durchgeführt wird.
Ist eine gemischte Verwendung von zwei- und vieradrig verdrillten Leitungen nicht zu 
vermeiden, ist auf eine durchgehende CAN-GND-Verbindung zu achten!

Abb. 46: Beispiel für korrekte Verdrahtung einfach abgeschirmter vieradrig verdrillter Leitungen

9.3.3 Abschlusswiderstand

● An beiden Enden des CAN-Bus ist ein Abschlusswiderstand anzuschließen. 
Ist auf dem CAN-Interface am Ende des CAN-Busses ein integrierter CAN-Busabschluss 
angeschlossen, so ist dieser an Stelle eines externen Abschlusswiderstands zu verwenden.

● 9-polige DSUB-Verbinder mit integriertem Abschlusswiderstand und Stift- und Buchsenkon-
takten sind unter der Artikelnummer C.1303.01 lieferbar.

● 9-polige DSUB-Stecker mit integriertem, umschaltbarem Abschlusswiderstand können z.B. 
von ERNI (ERBIC CAN BUS MAX, Buchsenkontakte, Bestell-Nr.:154039) bezogen werden.
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9.4 Erdung
● Bei CAN-Modulen mit galvanischer Trennung muss CAN_GND zwischen den CAN-

Modulen verbunden werden.

● CAN_GND sollte an exakt einem Punkt im Netz mit dem Erdpotenzial (FE) verbunden 
sein.

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

● Die Erdung kann z.B. an einem Abschlussstecker vorgenommen werden.

9.5 Buslänge

ACHTUNG
Beachten Sie, dass die Kabel, Stecker und Abschlusswiderstände gemäß ISO11898-2 
auszulegen sind. Weitere Empfehlungen der CiA dazu, wie Standardwerte der 
Leitungsquerschnitte in Abhängigkeit von der Kabellänge, sind in der CiA Spezifikation 
CiA 303-1 beschrieben (siehe CiA 303 CANopen Recommendation - Part 1: „Cabling 
and connector pin assignment“, Version 1.8.0, Table 2). 

Bit-Rate
[kBit/s]

Theoretische Werte der
erreichbaren Leitungslänge

mit esd-Interface lmax  
[m]

CiA-Empfehlungen (07/95)
für erreichbare

Leitungslängen lmin  

[m]

Standardwerte der
Leitungsquerschnitte

nach CiA 303-1
 [mm²]

1000  37 25 0,25 bis 0,34
800  

666,6  
500  

333,3  
250  

59
80

130
180
270

50
-

100
-

250

0,34 bis 0,6

166  
125  

420
570

-
500 0,5 bis 0,6

100  
83,3  
66,6  

50  

710
850

1000
1400

650
-
-

1000

0,75 bis 0,8

33,3  
20  

12,5  
10  

2000
3600
5400
7300

-
2500

-
5000

in CiA 303-1
 nicht definiert

Tabelle 17: Erreichbare Leitungslängen abhängig von Bitrate (mit esd-CAN-Interfaces)

● Optokoppler verzögern die CAN-Signale. esd-Module erreichen typischerweise eine 
Leitungslänge von 37 m bei 1 MBit/s. Voraussetzung hierfür ist ein abgeschlossenes Netz 
ohne Impedanzstörungen, wie z.B. längere Stichleitungen > 0.3 m.
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9.6 Beispiele für CAN-Kabel

Die folgenden zwei- und vieradrigen Kabel empfiehlt esd für den Aufbau von CAN-Netzwerken.
Diese Kabeltypen werden auch für die bei esd erhältlichen CAN-Kabel verwendet.

9.6.1 Kabel für leicht störbehaftete Industrieumgebung (zweiadrig)

Hersteller Leitungstyp

U.I. LAPP GmbH
Schulze-Delitzsch-Straße 25
70565 Stuttgart
Germany
www.lappkabel.de

z.B.
UNITRONIC ®-BUS CAN UL/CSA  (1x 2x 0.22)
(UL/CSA approved) Bestell-Nr.: 2170260

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

(UL/CSA approved) Bestell-Nr.: 2170272

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

z.B.
BUS-PVC-C (1x 2x 0,22 mm²)  Bestell-Nr.: 93 022 016 (UL appr.)

BUS-Schleppflex-PUR-C (1x 2x 0,25 mm²) Bestell-Nr.: 94 025 016 (UL appr.)

9.6.2 Kabel für stark störbehaftete Industrieumgebung (vieradrig)

Hersteller Leitungstyp

U.I. LAPP GmbH
Schulze-Delitzsch-Straße 25
70565 Stuttgart
Germany
www.lappkabel.de

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

UNITRONIC ®-BUS-FD P CAN UL/CSA  (2x 2x 0.25)

(UL/CSA approved) Bestell-Nr.: 2170273

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

z.B.
BUS-PVC-C (2x 2x 0,22 mm²)  Bestell-Nr.: 93 022 026 (UL appr.)

BUS-Schleppflex-PUR-C (2x 2x 0,25 mm²) Bestell-Nr.: 94 025 026 (UL appr.)

HINWEIS
Fertig konfektionierte Kabel in Standard- und Sonderlängen können bei esd bezogen 
werden.
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10 CAN-Bus Troubleshooting Guide
Der CAN-Bus Troubleshooting Guide ist eine Anleitung zum Auffinden und Beseitigen der häufig-
sten Hardware-Fehlerursachen in der CAN-Bus-Verdrahtung.
 

 
Abb. 47: Vereinfachtes Schaltbild eines CAN-Netzwerks

  

10.1 Bus-Abschluss
Der Bus-Abschluss wird verwendet, um den Widerstand eines Knotens an den Widerstand der ver-
wendeten Busleitung anzupassen. Ist die Impedanz falsch angepasst, wird das gesendete Signal
nicht ganz von der Last aufgenommen und zum Teil in die Übertragungsleitung zurück reflektiert.
Sind die Quellen-, Übertragungsleitungs- und Last-Impedanz gleich groß, so werden die Reflexio-
nen vermieden. Dieser Test misst den Gesamtwiderstand der beiden CAN-Datenleitungen und des
angeschlossenen Abschlusswiderstandes. 

Zum Testen verfahren Sie bitte wie folgt: 

1. Schalten Sie die Versorgungsspannungen aller angeschlossenen CAN-Knoten aus.

2. Messen Sie den DC-Widerstand zwischen CAN_H und CAN_L an einem Ende des Netzwerks  
(siehe obere Abbildung). 

Der gemessene Wert sollte zwischen 50 Ω und 70 Ω liegen. 

Liegt der ermittelte Wert unter 50 Ω, stellen Sie bitte sicher, dass:
- kein Kurzschluss zwischen den CAN_H- und CAN_L-Leitungen besteht 
- nicht mehr als zwei Abschlusswiderstände angeschlossen sind
- die Transceiver der einzelnen Knoten nicht defekt sind. 

Liegt der ermittelte Wert über 70 Ω, stellen Sie bitte sicher, dass:
- alle CAN_H- und CAN_L- Leitungen korrekt angeschlossen sind 
- zwei Abschlusswiderstände von je 120 Ω an Ihr CAN-Netzwerk angeschlossen sind 

(einer an jedem Ende). 
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10.2 Erdung
CAN_GND des CAN-Netzwerks sollte nur an einer einzigen Stelle mit dem Funktionserde-
Potenzial (FE) verbunden sein. Dieser Test zeigt an, ob die Abschirmung an mehreren Stellen 
geerdet ist. Zum Testen verfahren Sie bitte wie folgt: 

1.

2.

3.

Trennen Sie CAN_GND vom Erdpoten-
zial (FE). 

Messen Sie den DC-Widerstand 
zwischen CAN_GND und Erdpotenzial 
(siehe nebenstehende Abbildung). 

Verbinden Sie CAN_GND wieder
mit dem Erdpotenzial. 

Abb. 48: Vereinfachtes Schaltbild Erdungsmessung

Der gemessene Widerstand sollte größer als ein 1 MΩ  sein. Ist er kleiner, suchen Sie bitte nach
zusätzlichen Erdungen der CAN_GND-Leitung. 

10.3 Kurzschluss in der CAN-Verdrahtung
Ein  CAN-Bus  kann  möglicherweise  auch  dann  noch  Daten  übertragen,  wenn  CAN_GND und
CAN_L kurzgeschlossen sind.  Dadurch wird  aber in  der Regel  die Fehlerrate stark ansteigen.
Stellen Sie sicher, dass zwischen CAN_GND und CAN_L kein Kurzschluss besteht! 

10.4 CAN_H/CAN_L-Spannungen 
Jeder Knoten verfügt über einen CAN-Transceiver, der differenzielle Signale auf den Datenleitun-
gen generiert. Ruht die Netzwerk-Kommunikation, betragen die CAN_H- und CAN_L-Spannungen
etwa 2,5 V zu CAN_GND. Defekte Transceiver können diese Ruhespannungen verändern und die
Netzwerk-Kommunikation unterbrechen.
 
Um auf defekte Transceiver zu testen, verfahren Sie bitte 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 und 3,0 V liegen. 
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Ist die Spannung kleiner als 2,0 V oder größer als 3,0 V, ist es möglich, dass ein oder mehrere
Knoten defekte Transceiver haben. Bei einer Spannung, die unter 2,0 V liegt, überprüfen Sie bitte
den Anschluss der CAN_H- und CAN_L-Leitungen. 

Um in einem Netzwerk einen Knoten mit einem defekten Transceiver zu finden, überprüfen Sie
bitte einzeln die Widerstände der CAN-Transceiver der Knoten (siehe folgendes Kapitel). 

10.5 CAN-Transceiver Widerstandstest

CAN-Transceiver verfügen über Schaltkreise, die CAN_H und CAN_L kontrollieren. Die Erfahrung
zeigt, dass elektrische Beschädigungen den Leckstrom in diesen Schaltkreisen erhöhen können.

Um den Leckstrom durch die CAN-Schaltungen zu messen, benutzen Sie bitte ein Widerstands-
messgerät und: 

1. Schalten Sie den Knoten aus und trennen Sie ihn vom CAN-Netzwerk.
(siehe untere Abbildung).

2. Messen Sie den DC-Widerstand zwischen CAN_H und CAN_GND
(siehe untere Abbildung).

3. Messen Sie den DC-Widerstand zwischen CAN_L und CAN_GND
(siehe untere Abbildung).

Der gemessene Widerstand sollte für bei jeder Messung etwa 500 kΩ betragen. Liegt der Wider-
stand deutlich niedriger, ist der CAN-Transceiver möglicherweise defekt. 
Ein weiterer Hinweis auf einen fehlerhaften CAN-Transceiver ist eine sehr hohe Abweichung der
beiden gemessenen Eingangswiderstände (>> 200%).  

Abb. 49: Messung des Eingangswiderstandes des CAN-Transceivers

10.6 Support bei esd
Sollten Sie trotz Anwendung des CAN-Bus Troubleshooting Guides zu keiner Lösung kommen,
wenden Sie sich bitte an unseren Support unter support@esd.eu oder Tel. 0511-37298-130.
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11 InRailBus Option

11.1 Steckerbelegung 24V und CAN über InRailBus 
Geräteanschluss: InRailBus-Leiterplatten Direktsteckung
Tragschienensteckverbinder: CAN-CBX-TBUS 

(Phoenix Contact ME 22,5 TBUS 1,5/5-ST-3,81 KMGY)

Steckeraufsicht:

Pin-Belegung:

Pin Signal

5 M24    (GND)

4 P24    (+24 V)

3 CAN_GND

2 CAN_L

1 CAN_H

S    FE    (PE_GND)

Signalbeschreibung:

CAN_L, 
CAN_H ... CAN-Signale
CAN_GND ... Bezugspotenzial des lokalen CAN-Physical Layers
P24... Versorgungsspannung +24 V
M24... Bezugspotenzial
FE... direkt am Gehäuse des CAN-EtherCAT-Gateways: Funktionserde 

(mit Hutschienenpotenzial verbunden)
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11.2 Verwendung des InRailBus (Option)

HINWEIS
Dieses Kapitel beschreibt den Einbau bei Verwendung des InRailBus für CAN-CBX-
Module. Für das CAN-EtherCAT-Gateway gelten die beschriebenen Punkte ent-
sprechend.

11.2.1 Einbau des Moduls bei Verwendung des InRailBus-Verbinders 
Sollen der CAN-Bus und die Versorgungsspannung über den InRailBus angeschlossen werden,
gehen Sie bitte wie folgt vor: 

Abb. 50: Tragschiene mit Busverbinder

1. Der Tragschienen-Busverbinder des InRailBus wird an die Tragschiene angelegt und durch
leichtes  Andrücken  auf  der  Tragschiene  aufgerastet.  Durch  Zusammenstecken  der
einzelnen Busverbinder  werden die Kommunikations- und Leistungssignale untereinander
kontaktiert. Die Busverbinder können beliebig vor oder nach dem Aufstecken des CAN-CBX-
Moduls verbunden werden. Ein Tragschienen-Busverbinder ist im Lieferumfang des CAN-
CBX-Moduls enthalten. 

2. Halten Sie das Modul leicht schräg nach hinten gekippt und setzen Sie das CBX-Modul auf
den Busverbinder, so dass der obere Teil der Tragschiene dabei in die Einkerbung greift.

Abb. 51: Einsetzen des CAN-CBX-Moduls
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3. Schwenken  Sie  nun  das  CBX-Modul  auf  die  Tragschiene  auf,  indem  sie  das  Modul
entsprechend  der  Pfeilrichtung  in  Abbildung  51 nach  unten  an  die  Tragschiene  heran
drücken.  Dabei  wird  das  Gehäuse  durch  die  Führungsschiene  des  Busverbinders
mechanisch geführt.
 

4. Beim Aufschwenken des CAN-CBX-Moduls rastet der untere Fußriegel auf dem unteren Teil
der  Tragschiene  ein.  Das  Modul  sitzt  nun  fest  auf  der  Tragschiene  und  ist  über  den
Busverbinder mit dem InRailBus verbunden.
Verbinden  Sie  ggf.  noch  die  Busverbinder  untereinander  und  schließen  Sie  die  +24  V
Versorgungsspannung und das CAN-Interface an den InRailBus an. 

Abb. 52: CAN-CBX-Modul auf Tragschiene montiert

11.2.2 Anschluss über den CBX-InRailBus
Um die Versorgungsspannung und die CAN-Signale über den InRailBus anschließen zu können,
benötigen sie einen Anschlussstecker. Dieser Stecker ist  nicht im Lieferumfang des CAN-CBX-
Moduls  enthalten.  Er  muss  gesondert  bestellt  werden  (Bestell-Nr.  C.3000.02,  siehe  auch
Bestellhinweise für InRailBus-Zubehör, Seite 93).   

Abb. 53: Tragschiene mit InRailBus-Verbindern und Anschlussstecker

Stecken Sie den Anschlussstecker, wie in Abb.  53 beschrieben, von rechts in die Buchsenseite
des äußeren Tragschienen-Busverbinders des InRailBus.  Schließen sie nun das CAN-Interface
und die Versorgungsspannung über den Anschlussstecker an. 
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11.2.3 Anschluss der Versorgungsspannung

ACHTUNG
Die Versorgungsspannung darf  nicht  durch die CBX-Station durchgeschleift  und über
den 24V-Stecker an eine andere CBX-Station weitergeleitet werden, da sonst Schäden
an den CBX-Modulen auftreten können!

Abb. 54: CAN-CBX-Station mit Anschluss der Versorgungsspannung

11.2.4 Anschluss von CAN

Abb. 55: Anschluss von CAN an die CBX-Station

Generell besteht die Möglichkeit die CAN-Signale über den InRailBus oder über den CAN-Stecker
eines äußeren CAN-CBX-Moduls der CBX-Station einzuspeisen. Die Signale werden dann über
den InRailBus an die folgenden CAN-CBX-Module der CAN-CBX-Station weitergeleitet. Die CAN-
Signale dürfen über den CAN-Stecker des CAN-CBX-Moduls,  das am anderen Ende der CBX-
Station montiert ist, weitergeführt werden. Über die CAN-Stecker der mittleren CAN-CBX-Module
der  CBX-Station  dürfen  die  CAN-Signale  jedoch  nicht weitergeführt  werden,  da  dies  zu
unzulässigen Verzweigungen führt.
Bitte beachten Sie, dass an das CAN-CBX-Modul, das sich am Ende des InRailBus befindet ein
Bus-Abschlusswiderstand  angeschlossen  werden  muss,  wenn  der  CAN-Bus  dort  endet  (siehe
Abb. 55). 
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11.2.5 Ausbau des CAN-CBX-Moduls vom InRailBus
Ist das CAN-CBX-Modul über den InRailBus verbunden, gehen Sie beim Ausbau wie folgt vor:

Lösen Sie das Modul von der Tragschiene indem Sie den Fußriegel (siehe Abb.  52) nach unten
ziehen (z.B. mit einem Schraubendreher). Dabei löst sich das Modul unten von der Tragschiene
und kann abgezogen werden.

HINWEIS
Es  ist  möglich,  einzelne  Gehäuse  aus  dem  Verbund  zu  lösen,  ohne  die  InRailBus-
Verbindung zu unterbrechen, da beim Ziehen einzelner Module aus dem Verbund die
Signalkette nicht unterbrochen wird.
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12 EG-Konformitätserklärung
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13 Bestellhinweise

Typ Eigenschaften Bestell-Nr.

CAN-EtherCAT Ethernet-CAN-Gateway mit Dokumentation auf CD C.2922.02

Zubehör

CAN-CBX-
TBUS

Befestigungsschiene des CBX-InRailBus für CAN-CBX
Module
(Separate Bestellung) C.3000.01

CAN-CBX-
TBUS-       
Connector

CAN-CBX-TBus-Connector-Female zum Anschluss 
der Versorgungsspannung (24V) und CAN an den 
CBX-In-Rail-Bus. Female-Typ 

C.3000.02

CAN-CBX-
TBUS-
Connection
adapter

CAN-CBX-TBus-Connector-Male zum Anschluss der 
Versorgungsspannung (24V) und CAN an den CBX-In-
Rail-Bus. Male-Typ 

C.3000.03

Tabelle 18: Bestellhinweise

PDF-Handbücher
Handbücher sind in Englisch und üblicherweise auch in Deutsch erhältlich. Die Verfügbarkeit der 
Handbücher entnehmen Sie bitte der unteren Tabelle.
Die Handbücher im PDF-Format können Sie kostenlos von unserer Webseite www.esd.eu 
herunterladen.
 

Handbücher Bestell-Nr.

CAN-EtherCAT-MD Handbuch in Deutsch C.2922.20

CAN-EtherCAT-ME Handbuch in Englisch C.2922.21

CAN-API-ME
NTCAN API Manual 1/2: Application Developers Manual, 
NTCAN API Manual 2/2: Installation Guide (English) 

C.2001.21

Tabelle 19: Verfügbare Handbücher

Gedruckte Handbücher
Benötigen Sie zusätzlich einen Ausdruck des Handbuches,  kontaktieren Sie bitte unser Sales-
Team (sales@esd.eu) für ein Angebot. Gedruckte Handbücher können gegen eine Gebühr bestellt
werden.
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