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Hinweis

Der Inhalt dieses Handbuches wurde mit grofdter Sorgfalt erarbeitet und gepruft. esd Gbernimmt
jedoch keine Verantwortung fur Schaden, die aus Fehlern in der Dokumentation resultieren
kénnten. Insbesondere Beschreibungen und technische Daten sind keine zugesicherten
Eigenschaften im rechtlichen Sinne.

esd hat das Recht, Anderungen am beschriebenen Produkt oder an der Dokumentation ohne
vorherige Ankindigung vorzunehmen, wenn sie aus Grinden der Zuverldssigkeit oder
Qualitatssicherung vorgenommen werden oder dem technischen Fortschritt dienen.

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

© 2017 esd electronics gmbh, Hannover
esd electronics gmbh

Vahrenwalder Str. 207
30165 Hannover

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

sachgerechte Verwendung des CAN-EtherCAT.

Lesen Sie das Handbuch sorgfaltig durch, bevor sie das CAN-EtherCAT verwenden und
befolgen Sie die Anweisungen.

Dieses Handbuch ist ein Produktbestandteil, bewahren Sie es flr eine spatere
Verwendung auf.

f Dieses Handbuch enthalt wichtige Informationen und Anweisungen fur eine sichere und

Markenzeichen

Windows ist eine eingetragene Marke der Microsoft Corporation in den Vereinigten Staaten und anderen Landern.
CANopen® und CiA® sind registrierte Unionsmarken von CAN in Automation e.V.

UPNP™ ist ein Markenzeichen der UPnP Implementers Corporation.

EtherCAT® ist eine eingetragene Marke und patentierte Technologie lizensiert durch die Beckhoff Automation GmbH,
Deutschland.

QNX® ist eine eingetragene Marke der QNX Software Systems GmbH & Co. KG

Alle anderen hier aufgefiihrten Markenzeichen, Produktnamen, Firmennamen und Firmenlogos sind Eigentum des
jeweiligen Rechteinhabers.
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Anderungen in den Kapiteln )
Die hier aufgeflhrten Anderungen im Dokument betreffen sowohl Anderungen in der Hardware als
auch reine Anderungen in der Beschreibung der Sachverhalte.

Rev. Kapitel Anderungen gegeniiber Vorversion

- Klassifikation der Sicherheitshinweise eingefligt und Sicherheitshinweise Uberarbeitet

2. Hinweis zur Steckerbelegung und zu Leiteranschluss/Leiterquerschnitt eingeflgt
3. Sicherheitshinweis eingefugt
5.15.1 Grafik zum Funktionsprinzip der CAN-Rx-Message-Queues eingefiigt sowie Grafik zur
T Transaktion CAN-Nachricht -> EtherCAT-Nachricht
5153 Grafik zum Funktionsprinzip der CAN-Tx-Message-Queues eingefligt sowie Verweis auf Grafik
T zur Transaktion CAN-Nachricht -> EtherCAT-Nachricht
5.1.4.1,
5153, Hinweis - bestimmte Schreibzugriffe nur in PreOp mdglich
1.3 5.1.5.4,
5.1.5.5

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 eingefiigt

8.7 Kapitel ,Leiteranschluss/Leiterquerschnitt” neu
12 Konformitatserklarung aktualisiert
13 Bestellhinweise Uberarbeitet

- Wartungshinweis iberarbeitet

5.1.5.1, N . . -
14 5159 Kapitel Uberarbeitet, Abbildungen zum zeitlichen Verlauf der Rx-Counter aufgenommen
%11551 Kapitel Gberarbeitet, Abbildungen zum zeitlichen Verlauf der Tx-Counter aufgenommen
1.5 4.2 Abbildung zu PDO 1600 korrigiert

Weitere technische Anderungen vorbehalten.
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Klassifikation der Warn- und Sicherheitshinweise
Dieses Handbuch enthalt wichtige Warnhinweise, Sicherheitsanweisungen und Beschreibungen,
die sie befolgen missen um Personenschaden und Sachschaden zu vermeiden.

Dies ist das allgemeine Symbol flir Gefahr.

Es warnt Sie vor moglichen Verletzungsgefahren. Befolgen Sie fur einen sicheren
Gebrauch und Umgang mit dem CAN-EtherCAT unbedingt alle Sicherheitshinweise
und Malinahmen, die diesem Symbol folgen.

GEFAHR, WARNUNG, VORSICHT
Abhangig vom Grad der Gefahrdung werden die Signalworte GEFAHR, WARNUNG oder
VORSICHT fur Sicherheits- oder Warnhinweise verwendet.

GEFAHR
Hier wird auf eine Gefahrdung mit hohem Risikograd hingewiesen, die, wenn sie nicht
vermieden wird, zu einer schweren Korperverletzung oder zum Tod fuhren wird.

WARNUNG
Hier wird auf eine Gefahrdung mit mittlerem Risikograd hingewiesen, die, wenn sie nicht
vermieden wird, zu einer schweren Korperverletzung oder zum Tod flihren kann.

VORSICHT

Hier wird auf eine Gefahrdung mit niedrigem Risikograd hingewiesen, die, wenn sie nicht
vermieden wird, zu einer geringfiigigen oder mafkigen Verletzung von Personen fiihren
kann.

> B B

ACHTUNG

Achtung Hinweise weisen auf eine moglicherweise schadliche Situation hin, die zu einer
Schadigung des CAN-EtherCAT und/oder seiner Umgebung filhren kann, wenn sie nicht
verhindert wird.

ACHTUNG

Dieser Hinweis enthalt das allgemeine Gebotszeichen und gibt Anweisungen und
Informationen, die fir einen sicheren Gebrauch des CAN-EtherCAT beachtet, befolgt
und eingehalten werden missen.

HINWEIS

HINWEIS
Diese Hinweise enthalten Anwendungstipps und andere besonders nutzliche
Informationen.
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A Sicherheitshinweise

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

¢ Verwenden Sie keine beschadigten Leitungen flir den Anschluss des Gerates und beachten Sie die
Verdrahtungshinweise zum CAN-Bus ,Korrekte Verdrahtung galvanisch getrennter CAN-Netze".

* Bei Beschadigungen am Gerat, die die Sicherheit betreffen kdnnten, miissen unverziiglich
geeignete MalRnahmen getroffen werden, die eine Gefahrdung von Menschen und Haus- und
Nutztieren sowie Gutern verhindern.

e Mit der Einrichtung verbundene Stromkreise missen gegen gefahrliche Spannungen ausreichend
geschitzt sein (SELV nach EN 60950-1).

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

¢ Das CAN-EtherCAT darf nicht gedffnet werden.
e Das Gerat muss vor der Inbetriebnahme fest montiert sein.

¢ Die zugelassene Betriebslage ist wie abgebildet. (Abbildung: X) Weitere Betriebslagen sind nicht
zugelassen.

* Lassen Sie keine Flussigkeiten in das CAN-EtherCAT eindringen, da sonst elektrische Schlage
oder Kurzschliisse die Folge sein kénnen.

¢ Schiitzen Sie das CAN-EtherCAT vor Feuchtigkeit und Dampfen.
e Schiitzen Sie das CAN-EtherCAT vor Stéflien und Vibrationen.

® Das CAN-EtherCAT wird méglicherweise wahrend des normalen Betriebs warm. Achten Sie stets
auf ausreichende Luftzufuhr, damit die Warme abgefuhrt werden kann.

¢ Betreiben Sie das CAN-EtherCAT nicht in unmittelbarer Nahe von Warmequellen und setzen Sie es
keiner unnétigen Warmestrahlung aus. Die zulassige Umgebungstemperatur ist in den technischen
Daten festgelegt.

GEFAHR

Gefahrliche Spannung - Risiko des elektrischen Schocks durch unabsichtliches
direktes Beruhren aktiver elektrischer Teile, die mit gefahrlichen Spannungen versorgt
werden, innerhalb des Systems, in das das CAN-EtherCAT installiert werden soll.

— Alle mit der Einrichtung verbundene Stromkreise miissen gegen gefahrliche
Spannungen ausreichend geschitzt sein (SELV nach EN 60950-1), bevor Sie mit der
Installation beginnen.

Konformitat
Das CAN-EtherCAT ist ein industrielles Produkt und erflillt die in der Konformitatserklarung am
Ende dieses Handbuchs angegebenen EG-Richtlinien und Normen zur EMV fir industrielle
Umgebungen.
Warnung: In Wohnbereich, Geschafts- und Gewerbebereichen sowie Kleinbetrieben kann das
Gerat Funkstérungen verursachen. In diesem Fall ist es erforderlich, dass der
Anwender angemessene Malinahmen ergreift.

Qualifiziertes Personal

Diese Dokumentation wendet sich ausschlieRlich an ausgebildetes Fachpersonal der Steuer- und
Automatisierungstechnik. Die Installation und Inbetriebnahme des Produkts darf nur von qualifizier-
tem Personal vorgenommen werden, das berechtigt ist, Gerate, Systeme und Stromkreise gemaf
den Standards der Sicherheitstechnik in Betrieb zu nehmen.
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Datensicherheit

Diese Baugruppe besitzt eine Ethernet-Schnittstelle oder eine andere Schnittstelle, Uber die diese
Baugruppe mit Datennetzen verbunden werden kann. In Abhangigkeit von der auf der Baugruppe
verwendeten Software kénnen diese Schnittstellen es Angreifern ermdglichen, die Funktion der
Baugruppe zu beeintrachtigen, unbefugten Zugang zu erlangen oder einen Schaden herbei zu
fUhren.

esd Ubernimmt keine Verantwortung fir Schaden, die durch den Betrieb der Baugruppe an
Netzwerken entstehen. Der Anwender der Baugruppe hat selber Sorge dafiir zu tragen, die
Netzwerkschnittstelle der Baugruppe abzusichern.

BestimmungsgemaRer Gebrauch

Die bestimmungsgemafRe Verwendung ist der Einsatz des CAN-EtherCAT als CAN-EtherCAT-

Gateway. Der Hersteller haftet nicht fir Schaden, die durch unsachgemafRen Gebrauch, nicht

bestimmungsgemalie Verwendung oder in Folge von Nichtbeachtung der Sicherheitshinweise und

Warnungen verursacht werden. Jeder Eingriff in das Gerat durch nicht von esd autorisierte

Personen fuhrt zum Verlust aller Garantieanspriche.

e Das Geréat ist nur fur die Anwendung innerhalb von Geb&uden vorgesehen.

e Das Gerat darf nicht in explosionsgefahrdeten Bereichen und Zonen flir Gase und Staube sowie
in explosivstoffgefahrdeten Bereichen eingesetzt werden.

e Der Einsatz zu medizinischen Zwecken ist nicht zulassig.

Wartungshinweis

Innerhalb und auferhalb des CAN-EtherCAT befinden sich keine vom Anwender zu wartenden
Komponenten. Das CAN-EtherCAT bendtigt keinerlei manuelle Konfiguration.

Jeder Eingriff in das CAN-EtherCAT durch nicht von esd autorisierte Personen fiihrt zum Verlust aller
Garantieanspriiche.

Umwelthinweis

Auf Dauer unbrauchbar gewordene Gerate sind in geeigneter Weise zu entsorgen oder dem
Hersteller zur Entsorgung zu Ubergeben. Bitte leisten auch Sie lhren 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 ., gekennzeichnet. Zum Beispiel, 42 wird
hexadezimal als 2A. dargestellt.

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



Inhaltsverzeichnis

T (o =T g g 1= 65 T 1= T USRS 5
(I o T=Y £ 1] o RO RTRR 10
2 Hardware-INStallation.............uuieiiiii e e e e e e e e e aanae 11
B N 1T 1[0 1= o = T o 1O 11
2.2 LEDS ettt e e et e e e e e e 12
2.2.1 Bedeutung der LED-ANZEIGEN.........u ittt e et e e e e et e e e 12

3 INDEIEDNANME. ... 14
4 Konfiguration mit einem EtherCAT-Konfigurator..............eeeiiiiiiiiieiiiec e 15
4.1 Anwendungsbeispiel fur das CAN-EtherCAT-Gateway..............eeeeeeiiiiiieeiiiiiiiiiiiieinn 15
4.2 Ablauf der Konfiguration, esd EtherCAT Workbench............ooocoiiiiiiiiiiiiiiieiii e 16
4.2.1 Setzen der Baudrate wahrend der Slave-Initialisierung...............cccccviiiiieieeeiiineeeen, 18
A (o Yo ] o o L= =\ S 19

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

5 EtherCAT-KomMmMUNIKAtION. ... ..oo e e e e 27
T B O N A ] (=T = Vo= T 27
5.1.1 Struktur des ObjektverzeiChNiSSES. ........ooii i 27
5.1.1.1 Ausgangsdaten (Output Data)...........ccouuriiieiiiiiiiiieeeee e 27

5.1.1.2 Eingangsdaten (INput Data)...........ccoeeeieiiiiiiiiieee e 27

5.1.2 ObJEKIVEIZEICNNIS. ...ttt et aaans 28

5.1.3 Standardobjekte (1000N... TFFFN).....ccoiiiiie e 29
5.1.3.1 Objekt 1000N DEVICE TYPE......uuuiiiiiiiiiiiiieaaee et 29

5.1.3.2 Objekt 1008h Device Name..........cooooiiiiiiiiiiccce e 29

5.1.3.3 Objekt 1009h Hardware VEersiON............ccciiiiiiiiiee e eaaaes 29

5.1.3.4 Objekt T00Ah SOftWare VEersioN..............eeeieiiiiiiiiiaiiiiiie e 29

5.1.3.5 Objekt 1018N 1deNtitY.....cooiieiiiiee e 30

5.1.3.6 Objekt 1C00h Sync Manager TYPE......uuuuuuiiiieiiiieeeeee e 31

5.1.3.7 Objekt 1600h RXPDO-Map CAN-Interface..........cccccuuuiiiiiiiiiiiiiiieeee 32

5.1.3.8 Objekt 1A00h TXPDO-Map CAN-INterface.........cuueeeeiiiiiiiiiieiiiieee e 33

5.1.3.9 Objekt 1A85h CAN-Status-PDO........cccoiiiiiiiiie et 34
5.1.3.10 Objekt 1C12h RXPDO-ASSIGN.....ccieiiiiieeeiiiiiiiee et et e e e e e e e e e eeeees 34
5.1.3.11 Objekt 1C13h TXPDO-ASSIGN......uuiiiieeiiiiiiiiie et et e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e eeeeeees 34

5.1.4 Herstellerspezifische Objekte (2000h-5FFFh)..........iiiiiiiiiiiiiiiiieice e, 35
5.1.4.1 Objekt 2000h Sonstige Einstellungen................oooiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeee e, 35

5.1.4.2 Objekt 2010N StatiStIKEN.......cooiiiiiieii e 36

5.1.5 Profilspezifische Objekte (6000N-FFFFN).......cccuuiiiii e, 39
5.1.5.1 Objekt 6000h CAN-Rx-Message-QUEUE.............cooriuriiiieiiiiiiiiee et 39

5.1.5.2 Objekt 6001h CAN-Rx-Extended-Message-QUEUE............ceeeeeeieieeeeeeiiiiiiiiiiieeeeee. 42

5.1.5.3 Objekt 7000h CAN-Tx-Message-QUEUE..............cccuviiiiiiiiiiiiiiei e 43

5.1.5.4 Objekt 7001h CAN-Tx-Extended-Message-Queue............ccccovuriieiiiiiriiiiiieennnnnn. 46

5.1.5.5 Objekt 8000h CAN-Interface Konfiguration...............ooooiiiiiiiiiiiiiee e 47

5.1.5.6 Objekt 8001h CAN-Rx-Filter-Table............coouiiiiiiiiiieeeeee e 48

5.1.5.7 Objekt FOOOh modulares Device Profil.............oooiiiiiiiii e 49

5.1.5.8 Objekt F108h CAN Status........ccoiiiiiiiiiiiii e 49

5.1.5.9 Objekt FB00h CAN-Bus Parameter............ccuuviiiiiiiiiiiie e 50

ST o RSP 53
5.2.1 SWItCh-POrt-MOGE.........ouiiiiiiiiii e 53
5.2.2 IP-POrM-IMOGE........coiiieiii ettt e e e 53
IR B Mo o= | B | o 1Y/ [ Yo 1= Y 54

5.2.4 Ausschalten der EOE-MOdi ........ooooiiiiiiii e e 54

oIRGB o | PSP P R OO PP P PP PPPPPP 55
5.3.1 Firmware-Update mit der esd Workbench................oooei e, 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.............ccccoooiiiiiiiiiinnnn. 57

B WEDSEIVEr-INTEITACE. ... ..ot e e e e e e e s e e e e e eaaaaeees 59
6.1 FIrmMWare-UpPate.........cooouiiii e e e et e e e e e et e e e e e e e 60
TR I B 0 Y= €1 o SRR 60

T A 4 g V1= T LU T o F= (=TSSR 61

B.1.3 REDOOL. ... . ettt e e e e e e e e 63

G ] €= | (1 PR 64
G 07 NS = 115 4o PSP 64

7 TeChNISCNE DAteN..... .o ettt e e e e e et e e e e eaaes 65
7.1 Allgemeine teChNISChE DateN..........coooi i 65
7.2 MIKroprozessor UNA SPEICNET........o. i i e e e e e e eees 65
7.3 CAN-SCRNISIEIIE.....ce e et e e e e e e e e e e e e e e e e e eeennanes 66
7.4 EtherCAT-SChNISTEIIE. ..o e e e e e e aaeees 66
7.5 Ethernet-SChNIttSTelle........ oo e e e e e e e e eees 67
7.6 DIAG, USB-DiagnoseschnittStelle.............oooiiiiiiiiiiiicii e 67
7.7 Betriebssystem und LizenzZhinWEISE...........uuiiiiiiiiiii e 68

8 Schnittstellen und SteckerbeleguNg..........ueeeiiiiiii i 69
8.1 24 V-VersorguNQSSPANNUING.....cceuuuuuuuueuuaaeeeeeeeeaaaeeeeeeeeeeaestasnaaaaaaaaaaaaassrnaaeeeestaaeeeesaaaases 69

S 2 0 | USSR 70
8.3 24 V und CAN UDber INRAIIBUS....... oot eeaaeaees 72
8.4 Ethernet T00BASE-TX (IEEE 802.3).......uuuiiiiiiiiiieeieeee ettt 73
ST =L a1 O L PP PPPPPRN 74
8.0 DIAG . ..ot — e et et e aaea e e e e e e e e e e aa—aa———aattaataaaaaaaaaaaaaaaeeeeanes 75
8.7 Leiteranschluss/LeiterquersChnitt.............ccceiiiiiiiiiii e 76

9 Korrekte Verdrahtung galvanisch getrennter CAN-Netze.............coooriiiiiiiiiii e, 77
9.1 Standards zur CAN-Verdrahtung...............ooiiiiiicce e 77
9.2 Leicht storbehaftete Industrieumgebung (zweiadrig verdrillte Leitung)...........ccccccvviiiiiieeenns 78
9.2.1 GrUNAIEGEIN. ...ttt e e e e e e e e e e e e e e et e en e e e e eeennn 78

8 B = T4 = 1 o= (U] T 79

9.2.3 AbSChIUSSWIAEISIANG. .....oiiiiiiiie e e e e e e e e eneas 79

9.3 Stark stérbehaftete Industrieumgebung (vieradrig verdrillte Leitung)..........ccccoooeiiiiiin. 80

S R B I € T o [ 1= To =Y o P USERPP 80

9.3.2 VerkabelUNG........uuiiiiiiiiiieiieee ettt e e eeenae 81

9.3.3 AbSChIUSSWIAEISIANG. .....euiiiiiiii e e e e e e e e eeaens 81

8 Bl o [ 1] T R 82

8 IR = T 1= =T Vo = P 82
9.6 Beispiele flr CAN-KADEL........... et e e e e e e e eeees 83
9.6.1 Kabel fur leicht storbehaftete Industrieumgebung (zweiadrig)...........ccooeeeeiiiiiiiiinneen. 83

9.6.2 Kabel fur stark storbehaftete Industrieumgebung (vieradrig).............cceeeeviiiiiiiiiinnc, 83

10 CAN-Bus Troubleshooting GUIE............uuuiiiiiiiiiiiiiiiiieeei e 84
10,1 BUS-ADSCRIUSS. ...ttt ettt e s e e e e e e e e e e e e e e eeeeaaea s e e e eban e eeensans 84
L0022 =1 o (3 o T TSP 85
10.3 Kurzschluss in der CAN-Verdrahtung...........ooooiiiiiiiiiieieee e e e 85
10.4 CAN_H/CAN_L-SPANNUNGEN ...cooiiiiiiitiiieiee e e e e e e ee e ettt e e e s e e e e e aaaeeeeeeeeeessssaaa e eeenans 85
10.5 CAN-Transceiver Widerstandstest...........uuuiuiiiiiiiii e 86
(ORI TN o] o To ] Al o =TI =T PP 86

L 1= Y11 =10 T o] i) o 87
11.1 Steckerbelegung 24V und CAN Uber INRAIIBUS ...........uiiiiiiiiiiiiiiii e 87
11.2 Verwendung des INRaIIBUS (OPLioN)........ouuiuiiiiiiiiiii e 88
11.2.1 Einbau des Moduls bei Verwendung des InRailBus-Verbinders ............cccccceveeeeeeenns 88
11.2.2 Anschluss Uber den CBX-INRAIIBUS...........oooiiiiiiiiiiiiaie e 89
11.2.3 Anschluss der VersorgungSSPaNNUNG.........ceeeeeeriieeeiiiiiiiiiiaaaaaaaeeeeeaaeeeeeeeenaeeeenaaaees 90
11.2.4 ANSChIUSS VON CAN.....oiiiii it e e e e e e e e e e e e e e e eeaan s 90
11.2.5 Ausbau des CAN-CBX-Moduls vom INRailBUS..............oovvriiiiiiiiiiiiiiiiii e 91

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



12 EG-KonformitatSerkIArung........coooueeiiiiie e 92
13 BeSIEIININWEISE......eeiiiiieiiiiiii ettt e e et e e e e e e e e e e e e e e nneaaes 93

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



Ubersicht

1 Ubersicht
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Das CAN-EtherCAT ist in der Lage, jedes EtherCAT-Netzwerk mit einem CAN-Netzwerk zu
verbinden. Das Gateway verhalt sich dabei wie ein EtherCAT-Slave gemal ,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 lasst sich aulderdem als Ethernet-Switch-Port mit EoE-Protokoll (Ethernet-
over-EtherCAT) konfigurieren, siehe Abschnitt 5.2.

Die High-Speed CAN-Schnittstelle entspricht 1SO 11898-2 und ist fiir Ubertragungsraten 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 Uber den EtherCAT-Master. Fir Firmware-Updates
und CAN-Diagnose steht ein Web-Interface zur Verfigung. (Firmware-Updates sind auflerdem
Uber ,File access over EtherCAT* (FoE) méglich, siehe 5.3)

Seite 10 von 93 Handbuch » Dok.-Nr.: C.2922.20 / Rev. 1.5 CAN-EtherCAT



Hardware-Installation

2 Hardware-Installation
2.1 Anschlussplan

ETH
Ethernet-Interface

DIAG

USB
ouT -

EtherCAT
IN
EtherCAT

A
CAN o gg'
CAN_GND ¢ i
CAN_L = i gg |
Shield % g?, L
CAN_H ’ §7-§ﬁ¢ y
b 4
F
£
g ey

/ L Funktionserdekontakt (FE)

InRailBus
; CAN und Spannungsversorgung

y {iber TBUS-Stecker (Zubehér)

Abb. 2: Anschliisse im betriebsbereiten Zustand

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

HINWEIS
Die USB-Schnittstelle ,DIAG" ist zur Zeit nur flr den werksinternen Gebrauch
vorgesehen!

HINWEIS
m 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

U (LED gelb): Universal

E (LED rot):  EtherCAT ERROR Indicator
R (LED grin): EtherCAT RUN Indicator

L (LED grin): EEPROM Loaded

Ethernet LED(griin): Link/Activity
ETH
Ethernet-Interface

———DIAG (USB-Diagnoseschnittstelle)

Ethernet LED(gelb): Speed

EtherCAT LED(grin): Link/Activity

T
EtherCAT LED(gelb): tbd. gtgerCAT OUT Port
EtherCAT LED(griin): Link/Activity "
EtherCAT LED(gelb): tbd. EtherCAT IN Port
CAN-
| EtherCAT |

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
aus kein Ethernet Link vorhanden
Link/ N
Activity | 9" blinkend Ethernet Link ist vorhanden,
Ethernet Aktivitat (Empfang von Ethernet Datenpaketen)
aus 10 MBit/s
Speed gelb
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/ aus kein EtherCAT Link vorhanden
in N
Activity | 9" blinkend EtherCAT Link ist vorhanden,

EtherCAT Aktivitat (Empfang von Ethernet Datenpaketen)
Reserve gelb - Nicht benutzt

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

Seite 12 von 93 Handbuch » Dok.-Nr.: C.2922.20 / Rev. 1.5 CAN-EtherCAT



EtherCAT-LEDs U, E,R, L

Hardware-Installation

LED-Leuchtzyklus: 200 ms an, 200 ms aus.

LED-Leuchtzyklus: 50 ms an, 50 ms aus.
LED-Leuchtzyklus: 200 ms an, 1000 ms aus.

LED-Leuchtzyklus: 200 ms an, 200 ms aus, 200 ms an, 1000 ms aus.

Tabelle 3: LED Zustande (gemall ETG.1300-Dokumentation)

Leuchtzustand

aus

,blinking*

Jflicker”

an

beliebig

aus

Lwblinking*

»Single flash®

,double flash”
aus

,blinking*
»single flash®
an

Jficker”

aus

Leuchtzustand |Beschreibung
L,blinking*
Jflicker”
,single flash®
,double flash®
LED |Farbe Funktion
U gelb |Universal
E rot EtherCAT
~LERROR*
R fin EtherCAT
9N | RUN*
L in EEPROM
9 Geladen*

an

*Direkt an den ET1100 angeschlossen

Tabelle 4: Anzeigefunktion der LEDs

Bez. im

Bedeutung Schaltplan

Keine Information verfligbar

Gerat befindet sich im ,Local IP
Port Mode®. D.h. Webserver etc.
sind direkt zuganglich.

FoE Transfer der Firmware findet

statt. LED1A

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

Gesetzt durch CoE Objekt 200012,
siehe 5.1.4.1

Kein Fehler

,EtherCAT State“-Wechsel
fehlgeschlagen

,EtherCAT State“-Wechsel
aufgrund Konfigurationsfehler

SM Watchdog ausgel6st

LED1B

Init
Pre-Operational
Safe-Operational LED1C
Operational

Bootstrap

ET1100-Konfiguration konnte nicht
aus EEPROM geladen werden

ET1100-Konfiguration wurde
erfolgreich aus EEPROM geladen

LED1D

CAN-EtherCAT

Handbuch ¢ Dok.-Nr.: C.2922.20 / Rev. 1.5
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Inbetriebnahme

3 Inbetriebnahme
Um das CAN-EtherCAT in Betrieb zu nehmen, folgen Sie bitte den Anweisungen.

siehe

Schritt Aktion Seite

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

GEFAHR

Gefahrliche Spannung - Risiko des elektrischen Schocks durch
unabsichtliches direktes Berihren aktiver elektrischer Teile, die mit
gefahrlichen Spannungen versorgt werden, innerhalb des Systems, in
das das CAN-EtherCAT installiert werden soll.

— Alle mit der Einrichtung verbundene Stromkreise missen gegen
gefahrliche Spannungen ausreichend geschitzt sein (SELV nach
EN 60950-1), bevor Sie mit der Installation beginnen.

— Uberprifen 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).

2. Beachten Sie beim Anschluss des CAN-Bus bitte, dass der CAN-Bus an
beiden Enden abgeschlossen werden muss. esd bietet hierzu T-Stlicke
und Terminatoren. Beachten Sie auch Kapitel ,Korrekte Verdrahtung
galvanisch getrennter CAN-Netze“.
Das CAN-GND-Signal ist auf’erdem an genau einem Punkt im CAN- 77
Netz zu erden.

11

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

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

4. Kopieren Sie das mitgelieferte EtherCAT-Slave Information File (ESI) in 15
das entsprechende Verzeichnis.
5. Konfigurieren Sie das CAN-EtherCAT-Gateway mit einem EtherCAT- 15

Konfigurator, wie in Kapitel 4 beschrieben.
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Konfiguration mit einem EtherCAT-Konfigurator

4 Konfiguration mit einem EtherCAT-Konfigurator

4.1 Anwendungsbeispiel fur das CAN-EtherCAT-Gateway

EtherCAT Master

NIC

ECS #1

Out

In

CAN-EtherCAT
Gateway (#2)

Out

CAN

ECS #3
Out

CAN
Node #1

CAN
Node #2

I CAN

Node #n

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

Das CAN-EtherCAT-Gateway kann an jeder beliebigen Stelle im EtherCAT-Netzwerk platziert

werden.

CAN-EtherCAT
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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 erklart.

Zu Beginn muss das EtherCAT Slave Information File (ESI)
ESD CAN-EtherCAT.xml
in den daflir vorgesehen Ordner kopiert werden.
Ist die Workbench aktiv, kann diese Datei tiber den MenUeintrag Tools — ,Copy ESI file(s) to slave

libary“ in den Ordner kopiert werden (Siehe Abb. 16). Alternativ kann der Kopiervorgang auch
manuell Gber das Startmeni der Workbench unter ,Open slave libary folder* durchgefiihrt werden.

e=f [New Project] EtherCAT Workbench 1.0.1

Fle  View | Tools | 2

Mew Lo |l Copy ESI file(s) to slave library

¥ orline« | Open slave library

——ETherC 5 Configure glias addresses for &ll slaves Cyclic Comi

Stop local EtherCAT Master service s | Init Con
Restart local EtherCAT Master service

1AC address
Reset all window settings

T T @

Edit global settings

o R T

Abb. 5: Installation der ESI Datei Uber die Workbench

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

,#(Online ¥, Scan | | Free run

= = EtherCAT Master Master | Slaw
L Slave 1 (CAN-EtherCAT 2.0)

 General ;| Ef
C.2922.0:
Autolnc

P

Abb. 6: Ansicht des Slave-Baumes

Gehen Sie in die Registerkarte ,,CoE Dictionary® und lesen Sie das Verzeichnis mit Hilfe der Menus
.,Recreate dictionary” und ,Online from slave“ neu ein (siehe Abb. 18).
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Konfiguration mit einem EtherCAT-Konfigurator

Master| Slave |Process Data/Image | Cyclic Commands

General | EEPROM | Memary |

| Init Commands | Mailbox | Process Data | DC

._;"jReread all | & Recreate dictionary - | _., Filter:

= Clear

Index Mg | From ESI 2

| Online from slave |

‘ Empty

Online by SDO Infa service

Default v

alue Cument value

Flags

Flags: RAW = Read/Wiite [Only in state], M/C = Mandatory/Cond., PM = PDO Mapping, SM = Safety Mapping, CA = SDO Complete Ac...

Abb. 7: Neu Einlesen des CoE Verzeichnisses

Klicken Sie ,Reread all* um die Objekte zu aktualisieren und wechseln Sie anschlief3end in die

Registerkarte ,Process Data“.

Master| Slave |Proce55 Data/Image | Cyclic Commands

General | EEFROM || Memary | CoE Dictionary | Init Commands | Mailbax

Assignment | Variables | Options

Process Data

DC

L Rereate list of available PDOs ~

SM2 PDO Selection:

| From ESI
Online by DO Info service |
T OGO
1 MBaxIn 522
2 Cutputs 1}
3 Inputs ]

Available PDOs:

Index Size Name

Flags

Abb. 8: Neu Einlesen der Liste verfligbarer PDOs

Lesen Sie die Liste der verfugbaren PDOs mit dem SDO Info Service neu ein (siehe Abb. 19).
Jetzt sollten die PDOs 1600, und 1A00, angezeigt werden:

Sync Manager:

Sync Manager:

No. | Type Size | Flags SM2 PDO Selection: No. | Type Size | Flags
0  MBaxOQut 522 01600 0  MBaOut 522
1 MBoxIn 522 1 MBaoxIn 522
i2 QOutputs, 158 2 Qutputs 138
3 inputs 168 i Inputs 166

- PDO 1600, beinhaltet die CAN-Tx-Nachrichten (siehe 5.1.3.7)
« PDO 1A00 beinhaltet die Rx-Nachrichten (siehe 5.1.3.8)

SM3 PDO Selection:

Q10
[] 1285

+ Das optionale PDO 1A85;, beinhaltet die CAN-Status-Informationen (siehe 5.1.3.9 und

5.1.5.8)

CAN-EtherCAT
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Konfiguration mit einem EtherCAT-Konfigurator

Unterschiedliche Queue-GroRen oder 29 Bit CAN Ids

Klicken Sie im CoE Verzeichnis auf ,,Rereaq“, um die CAN Ids zu erweitern oder die Grofe der
RX- oder Tx-Nachrichten zu verandern. Die Anderungen mussen vor dem Neu-Einlesen der Liste
verflgbarer PDOs vorgenommen werden.

Beispiel: Fur die Verwendung von 29-Bit Ids, muss das Objekt 8000, Sub-Index 20 geschrieben
werden (siehe 5.1.5.5). Nach erneutem Einlesen der Liste der verfiigbaren PDOs, haben sich die
PDOs in ihrer GroRRe verandert (z.B. wiirden sich bei Standard-Queue-Grdfien die Outputs von 198
Bytes auf 262 Bytes erhdhen).

Anderungen der Queue-GroBen oder des CAN-Id Typs miissen ebenfalls wihrend der
Startphase vorgenommen werden. In Kapitel 4.2.1 wird lhnen dies am Beispiel der CAN-
Baudrate erlautert, fir die anderen Objekte verhalt es sich entsprechend.

4.2.1 Setzen der Baudrate wahrend der Slave-Initialisierung

Wabhlen Sie die Registerkarte ,Slave“->,Mailbox“->,CoE". Machen Sie anschliefend einen Rechts-
klick in das Fenster ,Init Commands“ und wahlen sie im Kontextmenul den Eintrag ,Append new
item“ aus:

Magter | Slave | Process Data/Image | Cyclic Commands
General | EEPROM || Memory | CoE Dictionary || Init Commands | Mailbox | Process Data || DC
General | Bootstrap | CoE EoE

Init Commands:

Index Transitions Data Comment
ilbelc12:00 RS 00 Clear SM2 PDOs
Me1c12:01 PS 00 16 Download SM2 PDO1
(1c12:00 RS 0 Download SM2 PDO count
(e1c13:00 PS 0o Clear SM3 PDOs
(e1c13:01 PS 00 1a Download SM3 PDO1
(c1c13:00 RS 0 Download SM3 PDO count
1| Edit selected item DbiClick
W= Append new item Ins
T =4| Delete selected item Del
Download PDO assignment [] Slave supports "Complete Access”

[] Download PDO corfiguration

Abb. 9: Hinzufiigen eines CoE-init-Befehls
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Konfiguration mit einem EtherCAT-Konfigurator

Klicken Sie in dem Dialogfenster auf die Schaltflache ,Select from object dict.“ und wahlen Sie das
Objekt Baudrate (F800, Sub-Index 02) aus. Der Dialog sollte jetzt wie folgt aussehen:

Edit CoF init command
Select from object dict. ] Transtions: -
PS5 [Pre-Operational -= Safe-Operational) -
Index: ¢ (FEDD Tl

1 IP {Init -> Pre-Operational)

] 50 {5afe-Operational - Operational)

[] 05 iOperational -= Safe-Operational)

Il | [ SP (Safe-Operational -» Pre-Operational)

"Complete Access” [] | [ Bl (Bootstrap > Init) v

Sub Index: Ix 2

<] <2 ¥

Timeout inms: | 1000

Data: (HexBin) |
1byte
Comment:

CAN Bus Parameter Set - Baudrate

oKk || cancel |

Abb. 10: Einstellen der Baudrate

Konfigurieren Sie die Baudrate lhren Wiinschen entsprechend (siehe 5.1.5.9) in der Data Box und
bestatigen Sie die Eingabe durch Dricken der Schaltflache ,OK* (alle anderen Einstellungen
sollten unverandert bleiben). Der Befehl wurde der ,Init Commands®-Liste hinzugeflugt.

Auch die Konfiguration anderer Objekte ist moglich (z.B. Objekte der CAN Schnittstelle — 80004,
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 Uber den Menueintrag ,File->Export master configuration file (ENI)* exportiert werden
(alternativ bieten das Tastenklrzel Ctrl+M oder die Toolbar mit ,Export ENI* die gleiche
Exportfunktion).

-
ew Projec e orkbench 1.0.
ast [N Project] EtherCAT Workbench 1.0.1
File | View Tools 7
|7 Mew project Cirl+M =
| E oad projec
I Load t Ctrl+.
.
e R t jects ¥
L1 Recent projec Slay
al |0
E Save project as... Ctrl4+5hift+5 =ral =2
|_¢l Export master configuration file (ENI)  Cirl+M = cyck
]
g Exit EtherCAT Workbench Alt+F4
—ttherl
[ |

Abb. 11: Export der ENI-Datei
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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 .

Zunachst 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:

Seite 20 von 93

-7 SYSTEM - Configuration

EI- I/ - Configur ation
Elﬁ I} Devices

== Device 2 (EtherCAT)
== Device 2-Image
- gt
- @] outputs
F-8 InfoData
ot Term 1 (ECH-DIOE)
ot Term 2 (ECH-DIOE)
e Term 3 (ECK-DIOE)
Hasa Term 4 (ECH-DIOE)
----- Term 5 (CAM-EtherCAT)
----- | Term & (EL9011)

Abb. 12: CAN-EtherCAT im Device-Baum
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Konfiguration mit einem EtherCAT-Konfigurator

Im Reiter CoE-Online wird das Objektverzeichnis angezeigt:

Genelall EtherCAT I Frocess Datal Statup  CoE - Online | Dnlinel

Update List I [ Auto Update ¥ Single Update I Shov Offfine Data
[ Advanced... | [enObiects
Aidd b Startup,.. I IAII objects Module OD [AcE Part): IEI
Indesx | Hame | Flags | Value |
1000 Device lype RO [=000071 333 (5007)
1001 Errar register RO 000 [0
1a0g Device name RO MEESC
1009 Hardware version RO 12
1004 Software wersion RO W1.00
100 |destity RO »d g
+- 16000 Cak R«PDO-Map RO =158«
+ - 1400:0 CaW T«PDO-Map RO » 20«
+-1C00:0 Sync manager tpe RO »d <
+-1C12:0 R=PDO aszsign R »1¢
+-1C13:0 TxPDO azsign R 1<
+- 10320 S output parameter RO » 324
+-1C33.0 Sk input parameter RO 32 ¢
+- 50000 CAN 11bit Bx message queue RO > 20<
+- B007:0 CaM 29bit Bx message queue RO »20¢
+- 70000 CAMN 11kt T= meszage queus RO »19<¢
+-F001:0 CaMN 29bit T= message queus RO »19¢
+- 80000 CAMN Interface configuration RO > 36 <
+-8001:0 Cask filker table R =04
+ Fa0m0 CaM Bug Parameter Set RO > 24 ¢

Abb. 13: Objektverzeichnis

Die Prozess-Datenanzeige ist zunachst leer. Dricken sie den Button Load PDO info from device,

um die Daten einzulesen:

Generall EtherCAT  Process Data | Startupl CoE - Dnlinel Dnlinel

Sunc Manager: FDO List:
Shd | Size | Type | Flags Index | Size | Mame | Flags |
1] 128 [l=rn s
1 128 hbln
2 0 Outputs
3 0 Inputs
a Y ]
POO Aszighment: FDO Content:
Ihdex | Size | Offz | Mame | Type
4] | i3

rDownload—————————— . Load PDO info from device
v PDO Assighment

v PDO Canfiguration

Abb. 14: Laden der Prozessdaten
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Konfiguration mit einem EtherCAT-Konfigurator

Danach werden die Prozessdaten angezeigt:

Genelall EtherCAT  Process Data | Startupl CoE - Dnlinel Dnlinel

Senc Manager: FDO List:
Sk | Size | Type | Flags Index | Size | Mame | Flags |
1] 128 bl b it 1,400 168.0 CAM TwPDO-Map F
1 128 L=t Ox1600 1980 CAM R«PDO-Map F
2 0 Outputs
3 0 |hputs
1] I3 [ | i
PDO Assignment: FDO Content [0x1400):
Index | Size | Offs | Mame | Ty =
O0«E000:01 20 0o T Counter Ui
0600002 2.0 20 R Counter Ui
OxE000:03 20 4.0 Mumber of R Messages Ul
0x6000:04 2.0 E0 TH Transaction Mumber Ul
0xE6000:05 10.0 a.0 R Meszage 1 AF
0xE000:06 10.0 180 A Message 2 AF -
4 | »
- Download | Load POO info from device I
¥ PDO &ssignment
¥ PDO Configuration
Abb. 15: Anzeige der Prozessdaten
Genelall EtherCAT  Process Data | Startupl CoE - Elnlinel Dnlinel
Senc Manager: FDO List:
Sk I Size I Type I Flags Index I Size I Mame I Flags I
1] 128 bt be0I Lt 1,400 168.0 CaM TwPDO-Map F
1 128 L=t Ox1E00 198.0 CAM R«PDO-Map F
2 198 Outputs
3 0 |hputs
| I N | i
POO Aszighment [0x1C12) FDO Content [Dx1A400):
Ihdex | Size | Qffz | Mame | Ty =
O0x6000:01 20 0o T Counter Ui
O0zE000:02 20 20 R Counter =
0«6000:03 20 4.0 Mumber of B Messages Ul
0<E000:04 20 E.O T Tranzaction Murmber Ui
0«E000:05 10.0 8.0 R Meszage 1 AF
O0«E000:06 10.0 180 R Meszage 2

- Download
¥ PDO Assignment
¥ PDO Configuration

<

Load POO info from device

AF =
»
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Abb. 16: Process Data (Output PDOs ausgewahilt)
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Konfiguration mit einem EtherCAT-Konfigurator

Genelall EtherCAT  Frocess Data | Startupl CoE - Dnlinel Dnlinel

Senc Manager: FDO List:
S | Size | Type | Flags Index | Size | Mame | Flags |
1] 128 bl b it 1,400 168.0 CAM TwPDO-Map F
1 128 L=t Ox1600 1980 CAM R«PDO-Map F
2 198 Outputs
3 168 |nputs
« T KT l 2
POO Assignment [0x1C13): FDO Content [0x1400):
Index | Size | Offs | Mame | Ty =
OE000:01 2.0 0.a T Caounter Ul
0600002 2.0 20 R Counter (W] b
OxE000:03 20 4.0 Mumber of B Messages Ul
O0x6000:04 20 E.0 T Transaction Murmber i
0«6000:05 10.0 8.0 R Meszage 1 AF
0«E000:08 10.0 180 R Meszage 2 AF -

- Download
v PDO &ssignment
v PDO Canfiguration

1 | »

Load PDO info from device

Abb. 17: Process Data (Input PDOs ausgewahlt)

Das CAN-EtherCAT-Gateway geht erst nach dem Setzen der Baudrate aktiv auf den CAN-Bus
(siehe Kap. ,5.1.5.9 Objekt F800, CAN-Bus Parameter” ab Seite 50). Daher ist es sinnvoll, schon

in der Start-Up-Sequenz die Baudrate zu setzen:

x
Trangition
ImRE: Index [hex]: IfBDD

Cancel |
¥V P=s [[5+P Sub-ndex [dec): |2
Fs-0 Mo-»s [ alidate [~ Complete Access
D ata [hexbin): IDﬂ Hex Edit... |
validate bask: I
Comment: IBaudrate
Index | Hame | Flags | Walue ;I
+F001:0 CAaM 29bit T« meszage queus RO
+ 8000:0 CAM Interface configuration RO
+3001:0 CaM filker table R
= Fann.o CAM Bus Parameter Set RO
Fan:11  Reservedindex01 R
Fa00:02  Baudrate B
Fanl:03  FReservedindex03 R
Fa00:04  Reszervedindex04 R
F200:05  Bustiming B
Fa00:08  Reszervedindex0B R
Fa00:07  FReservedindex07 R
Fa00:08  Reszervedindex08 R
Fa0l:03  FReservedindex03 R
Fa00:04  Rezervedindex10 R
Fa00B FReservedindex11 R
FONN-Nr Pasansdlndat? (=10 i
4| | _’l_l

Abb. 18: ,Baudrate setzen® zur Startup Sequenz hinzufiigen

CAN-EtherCAT
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Konfiguration mit einem EtherCAT-Konfigurator

Die fertige Startup-Sequenz kann z.B. so aussehen:

Generall EtherCAT | Process Data  Startup I CoE - Dnlinel Dnlinel

Transition | Protocol | Index | Data | Comment

C <P5: CoE O0x1C72:00 000 (0] clear zm pdoz (0x1C12)

C <P5: CoE 0x1C73:00 000 (0] clear zm pdaos (021C13)

C <P5: CoE O=1C12:01 01600 [5632) download pdo Dx1C12:07 i..
C <PsS: CoE 0x1C12:00 007 (1] download pdo 0x1C12 count
C <PS» CoE 0=1C713M 0x1400 [EE5E] download pdo 0x1C713:07 i..
C <P5: CoE 0x1C73:00 007 (1] download pdo 0x1C13 count
CPs CaE OwFa00:02 000 (0] Baudrate

Fawe g I towe Dawmn I Mew. .. [elete,..

Abb. 19: Beispielhafte Startup-Sequenz

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

Ipdate EtherCaT FPGA via LPTx. .,

Export ®ML Description. ..
Imporkt <ML Description. ..

Ctrl+E
CErl+I

Abb. 20: Reload Devices auswéahlen
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Konfiguration mit einem EtherCAT-Konfigurator

Das Prozessabbild des CAN-Interface sieht dann folgendermalfien aus:

[EI] [ o (Can-ErherCAT) |
- &1 CAN TxPDO-Map

----- ] T# Counter

----- %1 R Counter

----- &1 Mumber of R¥ Messages
----- ST TH Transaction Number
gl RX Message 1

----- %7 R¥ Message 1[0]

----- T R¥ Message 1[1]

----- T R Message 1[2]

----- T R Message 1[3]

----- T R Message 1[4]

----- ] R¥ Message 1[5]

----- T R Message 1[8]

----- T R Message 1[7]

----- T R¥ Message 1[5]

----- T R Message 1[9]
-l ¥ Message 2
gl R¥ Message 3
[l R¥ Message 4
[ Rx Message 5
-4 Rx Message 6
[+ 4] R Message 7
[+ 4T R Message &
%l RX Message 9
[#
[#
[#
[#
[#
[#
[

H-gal R Message 10
H-gal R Message 11
H-ul Rk Message 12
H- o R% Message 13
H-dul R% Message 14
H- ] RX Message 15
H-wl Rx Message 16
- CAN RxPDO-Map
----- & TH Counter

----- @] R¥ Counter

----- &) Mumber of TX Messages
[+ T% Message 1

[ T% Message 2
..l TY Meczana 3 ;I

Abb. 21: Prozess-Abbild des CAN-Interfaces

CAN-EtherCAT
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Konfiguration mit einem EtherCAT-Konfigurator

4.3.1 Export der EtherCAT Network Information (ENI)
Uber ,Export Configuration File...“ kann das File fir den EtherCAT-Master-Stack exportiert werden:

Generall &dapter  EtherCaT |Dnline| CoE - Dnlinel

Metld: I'I 11131 Advanced Settings... |
Expart Configuration File... “

Topology... |

Frame | Cmd | Addr [Len [wC | SprcUnit | Cucle ms) | Utiization (%) | Size # Dure

0 LRw 000010000 210 15 <defaults 4.000

- 1] BRD (<0000 0x0130 2 5 4.000 0Es 2824220
055

4| | i

0
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Abb. 22: Konfigurationsdatei exportieren
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EtherCAT-Kommunikation

5 EtherCAT-Kommunikation

5.1 CAN-Interface

Das CAN-Interface basiert auf dem modularen Device-Profil (Fieldbus Gateway, Profil Nr. 5000)
und unterstitzt 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

0000...0FFF, |Data Type Area

1000¢...1FFF, |Communication Area

2000s...5FFF, |Herstellerspezifisch

6000s...6FFF, |Input Area (CAN-Rx-Message-Queue)

7000s...7FFF, |Output Area (CAN-Tx-Message-Queue)

8000s...8FFF, |Configuration Area (Konfiguration des CAN-Interfaces)
FOOOk...FFFF, |Device Area

Tabelle 5: Struktur des Objektverzeichnisses

Im folgenden wird eine Standard- und eine Extended CAN-Message-Queue definiert. FUr den
Betrieb muss eine der beiden CAN-Message-Queues gewahlt werden. Dies kann durch Schreiben
des CAN-Interface-Settings-Objekts (8000,) oder durch Schreiben des RxPDO- und TxPDO-
Mapping-Objekts (1600,, 1A00;) 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 fur 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 fir das CAN-Interface
daher immer erforderlich.
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5.1.2 Objektverzeichnis
Das CAN-EtherCAT-Gateway unterstitzt in der Schicht-2-Implementierung die folgenden Objekte:

Index

10005,
1008
1009,
100A,
1018s
1600,
1A00,
1A85,
1C00x
1C12,
1C13,
2000,
2010,
6000,
6001,
7000,
7001,
8000,
8001,
F000,
F108s,
F800s

Name

Device type

Device name

Hardware version

Software version

Identity

RxPDO-Map CAN Interface
TxPDO-Map CAN Interface
CAN Status PDO

Sync manager type

RxPDO assign

TxPDO assign

Other Settings

Statistics

CAN interface input (11 Bit Identifier)
CAN interface input (29 Bit Identifier)
CAN interface output (11 Bit Identifier)
CAN interface output (29 Bit Identifier)
CAN Interface configuration

CAN filter table
Modular Device Profile
CAN Status

CAN bus parameter
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EtherCAT-Kommunikation

5.1.3 Standardobjekte (1000....1FFF)

5.1.3.1 Objekt 1000, Device Type

Sub-
Index Index Bedeutung Datentyp = RW Default

10004 0 Device Type UINT32 RO 13881389,

Bedeutung der Variablen

Gerate-Typ des EtherCAT-Slaves:
Das Low-Word enthalt das verwendete CoE Profil (50014). Das High-Word enthalt das Modul Profil
entsprechend des Modular Device Profile: 50004.

5.1.3.2 Objekt 1008, Device Name

Sub-
Index Index Bedeutung Datentyp | RW Default

1008, 0 Device Name STRING RO - MEESC*
Bedeutung der Variablen

Gerate-Name des des EtherCAT-Slaves.

5.1.3.3 Objekt 1009, Hardware Version

Sub-
Index Index Bedeutung Datentyp | RW Default
1009 0 Hardware Version STRING RO

Bedeutung der Variablen

Hardware-Version des CAN-EtherCAT-Gateways.

5.1.3.4 Objekt 100A, Software Version

Sub-
Index Index Bedeutung Datentyp | RW Default
100A, 0 Software Version STRING RO

Bedeutung der Variablen

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

Index I?llcji:;( Bedeutung Datentyp
0 Anzahl der Sub-Indizes UINT8
1 Vendor ID UINT32
1018, 2 Product code UINT32
3 Revision UINT32
4 Serial number UINT32

Bedeutung der Variablen
Identifikationsmerkmale des CAN-EtherCAT-Gateways.

Vendor ID Hersteller-ID
esd-Hersteller-ID = 234

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

Revision ESI Revisionsnummer des CAN-EtherCAT

RW

RO
RO
RO
RO
RO

Default

4
171 (234)
2
siehe unten
siehe unten

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 100y, / 2564)

Serial number Seriennummer. (Mit Firmware Version 1.X immer 0)
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5.1.3.6 Objekt 1C00, Sync Manager Type

Sub-

Index Index Bedeutung Datentyp
0 Anzahl der Sub-Indizes UINT8
Sync-Manager Type Channel 1:
1 |Mailbox Write UINT8
Sync-Manager Type Channel 2:
100, | 2 |Mailbox Read UINTS
3 Sync-Manager Type Channel 3: UINTS
Process Data Write (Outputs)
4 Sync-Manager Type Channel 4: UINTS

Process Data Read (Inputs)

Bedeutung der Parameter

Verwendung der Sync-Manager:
Sync-Manager Type Channel 1:
Sync-Manager Type Channel 2:
Sync-Manager Type Channel 3:

Sync-Manager Type Channel 4:

Mailbox Write
Mailbox Read
Process Data Write (Outputs)

Process Data Read (Inputs)

EtherCAT-Kommunikation

RW
RO
RO

RO

RO

RO

Default

CAN-EtherCAT
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5.1.3.7 Objekt 1600, RxPDO-Map CAN-Interface
Uber dieses Objekt wird das Mapping des CAN-Interfaces in den EtherCAT-Eingangsdaten

definiert.

Die ersten drei Sub-Indizes beinhalten die GréRen der Tx- und Rx-Counter und die Anzahl der Tx-
Nachrichten. Die GroRRe der CAN-Rx-Message-Queue wird Uber das Objekt 8000, konfiguriert.

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

Das Objekt 1600, wird immer bendtigt und muss im PDO-Assign-Objekt 1C12,, Sub-Index 1,

definiert sein.

Sub-
Index

0

Index

1600s 3
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Bedeutung

Anzahl der CAN-Messages+3

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

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

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

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

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

Datentyp

UINT8

UINT32

UINT32

UINT32

UINT32

UINT32

Handbuch ¢ Dok.-Nr.: C.2922.20 / Rev. 1.5

RW Default

RO

RO

RO

RO

RO

RO
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5.1.3.8 Objekt 1A00, TxPDO-Map CAN-Interface
Uber dieses Objekt wird das Mapping des CAN-Interfaces in den EtherCAT-Ausgangsdaten

definiert.

EtherCAT-Kommunikation

Die ersten drei Sub-Indizes beinhalten die GroRen der Tx- und Rx-Counter und die Anzahl der Tx-
Nachrichten. Die GréRe der CAN-Tx-Message-Queue wird Gber das Objekt 8000, konfiguriert.

Mit dem Objekt 8000, wird aul’erdem vorgegeben, ob die CAN-Nachrichten mit 11-Bit- (Objekt
6000,) oder 29-Bit Identifier (6001,) Gbertragen werden sollen. Je nach Einstellung werden im

Objekt 1600y, die Inhalte der Objekte 6000, oder 6001, gemappt.

Das Objekt 1A00, wird immer bendtigt und muss im PDO-Assign-Objekt 1C13,, Sub-Index 1,

definiert sein.

Sub-
Index

0

Index

1A00y

Bedeutung

Anzahl der CAN-Messages+4

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

2. PDO Mapping entry

(object 60005, (CAN interface input),
entry 02, (Rx Counter))

3. PDO Mapping entry

(object 6000, (CAN interface input),
entry 03, (Number of Rx Messages))

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

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

m. PDO Mapping entry
(object 60005, (CAN interface input),
entry m (Rx Message m-4))

Datentyp
UINT8

UINT32

UINT32

UINT32

UINT32

UINT32

UINT32

RW Default

RO

RO

RO

RO

RO

RO

RO

CAN-EtherCAT
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5.1.3.9 Objekt 1A85, CAN-Status-PDO

Uber dieses Objekt werden die CAN-Status-Eintrage des Objekts F108,, angezeigt. Siehe 5.1.5.8
fur weitere Informationen.

Sub-
Index

0

Index

1A85y

T lolooiNlo a~lw N =

alala
AW IN

Bedeutung

Anzahl der Sub-Indizes
Objekt F108, Sub-Index 015
Objekt F108, Sub-Index 02,
Objekt F108;, Sub-Index 03y
Padding (1 Bit)

Objekt F108, Sub-Index 05,
Objekt F108, Sub-Index 06y,
Padding (10 Bit)

Objekt F108, Sub-Index 115
Objekt F108, Sub-Index 12,
Objekt F108, Sub-Index 13y
Objekt F108, Sub-Index 14
Padding (12 Bit)

Objekt F108, Sub-Index 215,
Objekt F108, Sub-Index 22,

5.1.3.10 Objekt 1C12, RxPDO-Assign
Das Mapping des RxPDOs des CAN-Interfaces wird Uber das RxPDO-Assign-Object 1C12,

bestimmt.
Sub-
Index Index
0
1C12,

1

Bedeutung

Anzahl der Sub-Indizes

RxPDO des CAN-Interfaces 1600,

5.1.3.11 Objekt 1C13, TxPDO-Assign
Das Mapping des TxPDOs des CAN-Interfaces wird Uber das TxPDO-Assign-Object 1C13;

bestimmt.
Sub-
Index Index
0
1C13,

1
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Bedeutung

Anzahl der Sub-Indizes

TxPDO des CAN-Interfaces 1A00;,

Datentyp

UINT8
UINT32
UINT32
UINT32
UINT32
UINT32
UINT32
UINT32
UINT32
UINT32
UINT32
UINT32
UINT32
UINT32
UINT32

RW | Default

RO 144
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO

Datentyp RW | Default

UINT8
UINT16

RW 1
RW 1600s

Datentyp RW | Default

UINT8
UINT16

Handbuch ¢ Dok.-Nr.: C.2922.20 / Rev. 1.5
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EtherCAT-Kommunikation

5.1.4 Herstellerspezifische Objekte (2000,-5FFF)

5.1.4.1 Objekt 2000, Sonstige Einstellungen

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

Index: 2000, Sub-Index: 1
Index - Bedeutung Datentyp RW | Default
Index
0 |Anzahl der Sub-Indizes UINT8 RO 2
2000x 1 |EoE IP Port local mode BOOL RW 0
2  |Custom LED state UINT8 RW 0

Beschreibung der Parameter

EoE IP Port local mode

Custom LED state

Wird auf TRUE gesetzt, wenn der lokale IP Port Modus (siehe 5.2.3)
aktiviert werden soll.
Wird verwendet, um den Status der ,Universal-LED" zu Uberschreiben

(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 tatsachlichen LED Status. Der in das
Objekt geschriebene Wert wird vom CAN-EtherCAT Uberschrieben
sobald es selbst einen neuen LED Status setzt (d.h. die LED wird flr
gewohnlich ausgeschaltet, wenn sich der EtherCAT Status andert).

CAN-EtherCAT
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5.1.4.2 Objekt 2010, Statistiken

Index Iﬁ:;gx Name Datentyp RW | Default
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

10n  |EOE Frames EtherCAT Rx UINT32 RO
11, |EoE Frames EtherCAT Tx UINT32 RO
12,  |EoE Frames EtherCAT Tx Error UINT32 RO
13n  |EOE Frames EtherCAT Tx Overrun UINT32 RO
14, |EoE Frames Local Rx UINT32 RO
15n  |EoE Frames Local Tx UINT32 RO
16, |EOE Frames Local Tx Error UINT32 RO
2010s 20, |App. CPU Usage (User) UINT8 RO
21y |App. CPU Usage (System) UINT8 RO
30n |CAN Frames TX Requested UINT32 RO
31n  |CAN Frames TX UINT32 RO
32, |CAN Frames RX UINT32 RO
34w | CANDriver Controller overrun UINT32 RO
35, |CANDriver FIFO overrun UINT32 RO
36n | CANDriver Error Frames UINT32 RO
37, |CANDriver Aborted Frames UINT32 RO
38w |CANDriver RX Frames UINT32 RO
39, | CANDriver RX RTR Frames UINT32 RO
3An |CANDriver RX Frames Ext. UINT32 RO
3Bn |CANDriver RX RTR Frames Ext. UINT32 RO
3C. |CANDriver TX Frames UINT32 RO
3D |CANDriver TX RTR Frames UINT32 RO
3En |CANDriver TX Frames Ext. UINT32 RO
3Fn |CANDriver TX RTR Frames EXxt. UINT32 RO
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Beschreibung der Parameter

Reset

Cyclic handler time (min.)

Cyclic handler time (max.)

Cyclic handler time (avg.)

CAN handler time (min.)

CAN handler time (max.)

CAN handler time (avg.)

Watchdog triggered

EoE Frames EtherCAT Rx
EoE Frames EtherCAT Tx
EoE Frames EtherCAT Tx Error

EoE Frames EtherCAT Tx Overrun

EoE Frames Local Rx
EoE Frames Local Tx

EoE Frames Local Tx Error

App. CPU Usage (User/System)

CAN Frames TX Requested

CAN Frames TX
CAN Frames RX

CANDriver Controller overrun

EtherCAT-Kommunikation

Wenn dieses Objekt geschrieben wird, werden alle Statistiken
zurickgesetzt.

(Wird das Objekt gelesen, zeigt es den Zeitpunkt des letzten
Resets an — in Millisekunden ab Systemstart).

Wird zum Debuggen verwendet. (Die minimale Zeit im Cyclic-
Handler der Applikation wahrend der letzten 10000 Aufrufe, in
Hs)

Wird zum Debuggen verwendet. (Die maximale Zeit im Cyclic-
Handler der Applikation wahrend der letzten 10000 Aufrufe, in
us)

Wird zum Debuggen verwendet. (Die durchschnittliche Zeit im
Cyclic-Handler der Applikation wahrend der letzten 10000
Aufrufe, in ps)

Wird zum Debuggen verwendet. (Die minimale Zeit im CAN-
Handler der Applikation wahrend der letzten 1000 Aufrufe, in
us)

Wird zum Debuggen verwendet. (Die maximale Zeit im CAN-
Handler der Applikation wahrend der letzten 1000 Aufrufe, in
Ms)

Wird zum Debuggen verwendet. (Die durchschnittliche Zeit im
CAN-Handler der Applikation wahrend der letzten 1000
Aufrufe, in ps)

Anzahl  Auslésungen des
Prozessdaten (Ausgangsdaten)
(Watchdog Zeit wird durch die ESC Register 0400, und 0420y,
bestimmt)

Anzahl vom EtherCAT erhaltene Ethernet Frames.

Anzahl der an das EtherCAT Ubertragenen Ethernet Frames.
Anzahl der Ethernet-Frames, die aufgrund eines Fehlers nicht
an das EtherCAT Ubertragen werden konnten.

Anzahl der Ethernet-Frames, die aufgrund eines Puffer-
Uberlaufs nicht an das EtherCAT Ubertragen wurden.

(Die Wahrscheinlichkeit, dass Frames auf diese Weise
verloren gehen ist hoch — die hdoheren Protokolle auf Seiten
des Ethernets, z.B. TCP/IP, werden dies jedoch handhaben)
Von der lokalen Ethernet-Schnittstelle erhaltene Ethernet
Frames.

Anzahl der gesendeten Ethernet-Frames an die
Ethernet-Schnittstelle

Anzahl der Ethernet-Frames, die aufgrund eines Fehlers nicht
an die lokale Ethernet-Schnittstelle Ubertragen werden
konnten.

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

Summe der CAN-Frames, die gesendet werden sollten —
entsprechend der Schreibzugriffe auf die ,Tx Counter Objekte
etc.

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

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

CAN-Treiber-Statistik: Anzahl der CAN-Controller-Overruns.

Watchdogs fir fehlende

lokale

CAN-EtherCAT
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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 (6000.-FFFF;)

Die profilspezifischen Objekte sind flr alle EtherCAT-Slaves, die das Profil 5000 (,CAN Interface®)
unterstitzen praktisch identisch.

5.1.5.1 Objekt 6000, CAN-Rx-Message-Queue

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

EtherCAT-CAM Gateway

Ubertragung von n proemeemeeeeee MMAXK = RX queus size

Nachrichten, wenn ; maximale Anzahl der
| e IM@X | = Local FX queue size 8 (F?n‘x?N ﬂ?g”gcghggl b2t
[ i ex ub 21,
i (Index 3000h Sub 23, Rx Counter G ateway : Rx-MNachricht max Default = 18)

L Default = 1000) (P Queus Rx Counter, H

Index 8000 Sub 2)

|2

I ) N = Number of Rx Messages I
i - leich ] Anzahl der Rx-Nachrichten | | |
P .. ... == 9 : Rx-Nachricht n (Index 5000, Sub 3, P
Pk g s|g — ' 01 = n < max) .
! =l = Rx Counter Application ! . i
H = == (T= Queue Rx Counter, : " H
H 5 oS \ i
i i (& Index 7000, Sub 2) ]
! £ 5|5 : -

Verloren, L Ll Ra-Machricht 02

wenn voll, v (Wenn Rx Counter Gateway y -

= max é é E | = Rx Counter Application) Rx-Nachricht 01
L =

i CAN-Rx-Message-Queue

5? Local CAN-Rx-Message-Queue | (Objekt 6000,)

[[CAN Nachricht )  [CAN Nachricht D|j CAN Bus

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

Index Iﬁ:g; Name Datentyp RW | Default
0 |Anzahl der Sub-Indizes UINT8 RO
1 Tx Counter Gateway UINT16 RO
2  |Rx Counter Gateway UINT16 RO
6000, 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 enthalt die Eingangsnachrichten des CAN-Interfaces mit 11-Bit Identifier.
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Bedeutung der Parameter

Tx Counter Gateway

Rx Counter Gateway

Number of Rx Messages

Tx Transaction Number

Rx Message 1...(m-4)

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

Dieser Counter wird vom Gateway jedes mal hochgezahlt, wenn neue
CAN-Rx-Daten eingetroffen sind und der Rx Counter Gateway (6000,
Sub-Index 02) den selben Wert hat wie der Rx Counter Application
(7000, Sub-Index 02). Dies signalisiert, dass neue Rx-Daten in die
Prozess-Eingangsdaten geschrieben worden sind (siehe Abb. 23).

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

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

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

Bit 0-3: Lange 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

Byte- und Bit-Transformation zwischen
CAN Nachricht und EtherCAT Prozessdaten/-abbild
(CAN-EtherCAT Objekte 6000, und 7000,)

RTR
CAN-ID' Lange | Daten

CAN — [201][olfa][0[1][2[3][4]5] [6[7] [Hex]

r N
[0[1]oJo]o[o[o|o]o]o[1]]o]

[2[4][4]o][o[1][2[3][4]5][&[7] o]0l [0]o][o]o] 0]0] (Hex]

EthercAT~ —lc|d|[a|b]

EtherCAT Transaktionsnummer: a b ¢ d [Hex]
Nur bei Tx Nachrichten (Object 7000,)

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 Application

Rx Counter Gateway
Rx Counter Gateway

CAN-Frame empfangen!

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
erhoht und n Rx-Nachrichten werden

Rx Counter Application ubertragen

Rx Counter Application

«— Rx Counter Gateway ++
«— Number of Rx Messages (n)

Auswertung des CAN-Frames «— Rx Messages

— Rx Counter Application

wird erhéht |
Rx Counter Application ++ Die Rx-Counter sind wieder gleich!

Rx Counter Application

Rx Counter Gateway

Rx Counter Gateway

AV VARATAL

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

Index Iﬁ:g;( Name Datentyp RW | Default
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
6001x 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 enthalt die Eingangsnachrichten des CAN-Interfaces mit 29 Bit-ldentifier.

Siehe auch Abb. 23 fir den Zusammenhang der CAN-Rx-Message-Queues, statt Objekt 6000h
und 7000h werden fir 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

Rx Counter Gateway

Number of Rx Messages

Tx Transaction Number

Rx Message 1...(m-4)

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

Dieser Counter wird vom Gateway jedes mal hochgezahlt, wenn neue
CAN-Rx-Daten eingetroffen sind und der Rx Counter Gateway (6001,
Sub-Index 02) den selben Wert hat wie der Rx Counter Application
(7001, Sub-Index 02). Dies signalisiert, dass neue Rx-Daten in die
Prozess-Eingangsdaten geschrieben worden sind (siehe Abb. 23).

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

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

Erste bis (m-4)te CAN-Rx-Nachricht nach dem Hochzahlen des Rx-
Counters.

Die Nachrichten setzen sich wie folgt zusammen:
Bit 0-3: Lange 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

Seite 42 von 93

Handbuch » Dok.-Nr.: C.2922.20 / Rev. 1.5 CAN-EtherCAT



EtherCAT-Kommunikation

5.1.5.3 Objekt 7000, CAN-Tx-Message-Queue

Zusammenhang der verschiedenen Queues

(hier entsprechend der Standardeinstellung der GréRe der Warteschlange)
I_E_l‘h_erCAT—_(_JAN Ga_t_gyxray

" Prozessdaten/-abbild

Pttt . Ub . N pommnn] maXL = Locsl TX queue size
P . ertragung van f Index 8000h Sub 24
-4 max = Txgueue size ] Machrichten, wenn : (Defaur[= 1000} '
maximale Anzahl der H :
TxMachrichten H
TR (Index 8000h Sub 22, i T’E‘Rggt';tee{x‘é?tuﬁgﬂv
x-MNachricht max Default = 16) ] \ N
s | Index 000_ Sub 1)
N E oy 85
= Mumber of Tx Messages i ich 0202020202020 EEG| o« 2 = =
i ] ungleich o
Anzahl der Txlachrichten | | 9 £ g|e
- ] ==
Tx-Nachricht N (Index 7000h, Sub 3, i Tx Counter Application = ==
01 =H = max) i = 2|2
- (Tx Queus Tx Counter, = El|E
Index 7000, Sub 1) s G| G
H 0|0
—3 ] = z|Z
- : & x|
Tx-Machricht 02 I~ | [l
Tx-Nachricht 01 (Wenn Tx Cuunter_Gat_ewiy
b # Tx Counter Application) Local CAN-TxMessage-Queue
{1 CAN-Tx-Message-Queue :
[ (Objekt TO00 ) ]
[ — e et e mm e e mmmmn) i Verloren, wenn voll

CAN Bus |[CAN-Nachrcht )  [CAN-Nachncht ])ﬁ

N ... Anzahl der Tx-Nachrichten, die im Moment der Priifung / 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 tatsachlich Ubertragene Anzahl der Tx-Nachrichten (N) wird in Number of Tx Messages (Sub-
Index 3) eingetragen und darf auch nicht mehr geandert 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 moglich:

Index: 7000, Sub-Index: 4...mx

Index Iﬁgg)-( Name Datentyp RW | Default
0 |Anzahl der Sub-Indizes UINT8 RO
1 Tx Counter Application UINT16 RW
2  |Rx Counter Application UINT16 RW
7000, 3 Number of Tx Messages UINT16 RW
4 Tx Message 1 OCTET-STRING[12] RwW
m | Tx Message m-3 OCTET-STRING[12] RW

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

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

Tx Counter Application

Rx Counter Application

Number of Tx Messages

Tx Message 1...(m-3)

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

Dieser Counter muss von der EtherCAT-Master-Applikation fir jede
eingetroffene CAN-Rx-Nachrichten-Liste, die gelesen worden ist,

hochgezahlt werden. Damit wird angezeigt, dass die empfangenen Rx-
Nachrichten gelesen wurden (siehe Abb. 23).

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

CAN-Tx-Nachrichten, die mit jedem Hochzahlen 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: Lange 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 wenn keine CAN-Frames gesendet
zyklisch Frames oder empfangen werden sind die
Tx-Counter gleich

Tx Counter Application
Tx Counter Application

Tx Counter Gateway
Tx Counter Gateway

Master will CAN-Frames senden ’

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

werden Ubertragen:

Tx Counter Application ++ —

Number of Tx Aq'iSAjZiiz g(eNé : 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 erhoht,
Transfer in CAN-Controller Tx-
Queue

Die Daten aus dem I identisch

vorhergehenden Zyklus werden N>

. (Tx Counter Gateway
erneut gesendet, bis der wird erhoht | )
Tx Counter Gateway erhdht ist.

%\ Tx Counter Gateway ++
Auswertung
Tx Counter Gateway

Die Tx-Counter sind gleich
Abb. 27: Zeitlicher Ablauf Tx-Counter
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5.1.5.4 Objekt 7001, CAN-Tx-Extended-Message-Queue

HINWEIS
Schreibzugriffe

auf die folgenden CoE-Objekte (Index, Sub-Index) sind nur im Zustand

Pre-Operational moglich:

Index: 7001, Sub-Index: 4...mx
Index ISUb' Name Datentyp RW | Default
ndex
0 |Anzahl der Sub-Indizes UINT8 RO
1 Tx Counter Application UINT16 RW
2 Rx Counter Application UINT16 RwW
70014, 3 |Number of Tx Messages UINT16 RwW
4 Tx Message 1 OCTET-STRING[16] | RW
m | Tx Message m-3 OCTET-STRING[16] | RW

Dieses Objekt enthalt die Ausgangsnachrichten des CAN-Interfaces mit 29 Bit-Identifier.

Siehe auch Abb. 26 fir

den Zusammenhang der CAN-Tx-Message-Queues, statt Objekt 6000h

und 7000h werden fur 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

Rx Counter Application

Number of Tx Messages

Tx Message 1...(m-3)

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

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

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

CAN-Tx-Nachrichten, die mit jedem Hochzahlen 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: Lange der CAN-Nachricht (0...8 Byte)

Bit 32-60: CAN-ldentifier (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 8000, CAN-Interface Konfiguration

HINWEIS

Schreibzugriffe auf die folgenden CoE-Objekte (Index, Sub-Index) sind nur im Zustand
Pre-Operational moglich:

Index: 8000,, Sub-Index: 20, 21., 22,

Index | Sub-Index Name Datentyp RW Default
0 Anzahl der Sub-Indizes UINT8 RO |24 (364)
1 Node Address UINT16 RW 0000,
2...19, [reserviert flr Erweiterungen - - ;
8000, 20n Flags UINT16 RW 0000,
21n Rx queue size UINT8 RW |10x (164)
22y Tx queue size UINT8 RW 105 (164)
23, Local Rx queue size UINT16 RW |03ES8; (10004)
24, Local Tx queue size UINT16 RW 03ES8, (10004)

Mit diesem Objekt wird das CAN-Interface konfiguriert.

Bedeutung der Parameter
Node Address muss auf 0 gesetzt sein
Flags Bit 0-2:  reserviert fur Erweiterungen, mussen 0 sein

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

Bit 4-14: reserviert flr Erweiterungen, missen 0 sein

Rx queue size Anzahl der Rx-Nachrichten (max. 2504)*
Tx queue size Anzahl der Tx-Nachrichten (max. 2504)*
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 GréRe/Konfiguration begrenzt
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5.1.5.6 Objekt 8001, CAN-Rx-Filter-Table

Index | Sub- Name Datentyp RW | Default
Index
0 Anzahl der Sub-Indizes UINTS8 RW
8001, 1 Identifier Area 1 UINT64 | RW
m Identifier Area m UINT64 | RW

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

HINWEIS
29-Bit-CAN-Identifier mussen 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 uber die EtherCAT- Eingangsdaten Ubertragen.

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. FFy (2564)

‘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.

Seite 48 von 93 Handbuch » Dok.-Nr.: C.2922.20 / Rev. 1.5 CAN-EtherCAT



EtherCAT-Kommunikation

5.1.5.7 Objekt F000, modulares Device Profil

Gewdhnlich nur von Konfigurations-Tools, z.B. der esd-EtherCAT-Workbench benétigt. Siehe
ETG.5100-Dokumente fur weitere Details.

Sub-
Index Index
0
1
FOO0O0,
2
3

Bedeutung Datentyp
Anzahl der Sub-Indizes UINT8
Index Distance UINT
Max. Anzahl der Module UINT
Allgemeine Konfiguration UDINT

5.1.5.8 Objekt F108, CAN Status

Sub-
Index

0

Index

1

F108, 6

11n
12,
13n
14,

21y

22y

Bedeutung Datentyp
Anzahl der Sub-Indizes UINT8
Bus OFF BOOL

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

(aus CAN-Controller-Status-Byte gelesen) BOOL
Rx overflow (aus CAN-Controller-Overrun-

Counter gelesen) BOOL
Reserviert BIT1
Tx overflow

(wird nicht unterstitzt — immer ,false®) BOOL
Ack error

(wird nicht unterstitzt — immer ,false®) BOOL
Reserviert BIT2
Reserviert BIT8
Reserviert (by esd) BIT1
Reserviert (by esd) BIT1
Reserviert (by esd) BIT1
Reserviert (by esd) BIT1
Rx error counter (aus CAN-Controller-Rx-
Error-Counter gelesen) USINT
Tx error counter (aus CAN-Controller-Tx- USINT

Error-Counter gelesen)

RW

RO
RO
RO
RO

RW
RO
RO

RO

RO
RO
RO

RO

RO
RO
RO
RO
RO
RO

RO

RO

Default

3
164
1
1

Default
22,

false

false

false
0

false

false

O O OO 0o O o

CAN-EtherCAT
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5.1.5.9 Objekt F800, CAN-Bus Parameter

Index | Sub- Name Datentyp| RW Default
Index

0 Anzahl der Sub-Indizes UINTS8 RW

1 reserviert flir Erweiterungen

2 Baudrate UINT8 RW FFh
F800, ; " .

3,4 reserviert flir Erweiterungen
5 API-baudrate UINT32 | RW 7TFFFFFFFs,

6...24 |reserviert fiir Erweiterungen

Mit diesem Objekt wird die CAN-Bitrate definiert.

Bedeutung der Parameter

Baudrate CAN-Bitrate gemaR folgender Tabelle:
aurate ST
[dez]
0 1000
1 800
2 500
3 250
4 125
5 100
6 50
7 nicht zulassig
8 nicht zulassig

255 Baudrate, wie uber Parameter ,API-
baudrate® (Sub-Index 5) definiert

Tabelle 6: Belegung des Parameters Baudrate

API-baudrate Die Struktur des 32-Bit-Parameters API-baudrate ist abhangig von den
Werten UBR und UBRN und wird im Folgenden definiert:

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
0 Verwenden Sie die vordefinierte Bitratentabelle
UBR (Table index) (in Kombination mit UBRN)
1 Setzen Sie das Bitratenregister des CAN-
Controllers direkt (BTRO/BTR1)
0 Konfigurieren Sie die Bitrate im ‘active’ Modus
L OM (Normal Operation)
1 Konfigurieren Sie die Bitrate im Listen-Only-
Modus
0 Verwenden Sie die vordefinierte Bitratentabelle
UBRN (in Kombination mit UBR)
1 Setzen der Bitrate mit numerischem Wert
Table Verwenden Sie die Bitrate der vordefinierten
. X
index Tabelle 9
CAN_B % CAN Baudrate Register des ARM9
R AT91SAM9263

Tabelle 8: Bits des Parameters AP/-baudrate

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

Table Bitrate
index [kBit/s]

0 1000/NTCAN_BAUD_1000
800|NTCAN_BAUD_800

666.6|-
500|(NTCAN_BAUD_500

333.3|-
250[NTCAN_BAUD_250
166 -
125NTCAN_BAUD_125
100|NTCAN_BAUD_100
83.3-
66.6|-

50 NTCAN_BAUD_50

An 33.3|nicht zulassig

Bn 20|nicht zulassig

Cn 12.5/nicht zulassig

Dn 10|nicht zulassig

Konstante™

m
>

—
O ooNO O WN I~

=2

*1) Die Uber Konstanten einstellbaren Bitraten erflllt die CiA (CAN in
Automation e.V.)-Empfehlungen.
Tabelle 9: Vordefinierte Bitratentabelle

CAN-EtherCAT
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Konstanten und besondere Features

Konstante Wert Funktion
NTCAN_BAUD_1000 0 setzt Baudrate auf 1000 kBit/s
NTCAN_BAUD 800 En 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

Gateway empfangt nur CAN
NTCAN_NO_BAUDRATE 7FFF FFFF, RX-Nachrichten, ist aber an-

- - sonsten passiv auf den CAN-

Bus

Gateway probiert typische
NTCAN_AUTOBAUD O00FF FFFE, |Baudraten durch, bis die

korrekte gefunden wird
NTCAN_USER_BAUDRATE 8000 0000, |setzt das Bit UBR

NTCAN_USER_BAUDRATE_NUM| 2000 0000, |setzt das Bit UBRN
NTCAN_LISTEN_ONLY_MODE 4000 0000y |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 zurtickzukehren (oder damit zu starten), kann
die spezielle Konstante NTCAN_NO_BAUDRATE als Argument fir 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 beeintrachtigen und anschlie-
Rend Ubergangslos an der Kommunikation auf dem Bus teilnehmen.

Das ist nur moglich fur die Default-Bitraten aus der esd-Bitratentabelle,
die die CiA Bit-Timing-Anforderung abdeckt, und sofern auf dem Bus eine
aktive Kommunikation stattfindet.

Voraussetzung fir die automatische Baudratenerkennung ist, dass
bereits mindestens zwei andere aktive CAN-Teilnehmer auf dem CAN-
Bus kommunizieren. Das CAN-EtherCAT-Gateway ,horcht” dann
zunachst nur mit.

Um die Auto-Baudraten-Erkennung einzuleiten, kann die spezielle
Konstante NTCAN_AUTOBAUD als Argument fur den Parameter API-
baudrate verwendet werden. Der Erkennungsprozess wird asynchron
vom Geréatetreiber ausgeflihrt.

Die Auto-Baudraten-Erkennung wird vom Treiber beendet, sobald eine
gultige Baudrate erkannt wird, die der Applikation mit einem sogenannten
Baudraten-Change-Event angezeigt wurde, oder wenn eine konkrete
Baudrate Uber das Objekt F800, 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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Fur die direkte Einstellung des Bitratenregisters werden die folgenden
Informationen bendtigt:

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 kénnen von den Werten in der Baudraten-
Tabelle abweichen.

UBR und UBRN koénnen nicht gleichzeitig gesetzt werden!

Listen Only Modus

Dieser Modus wurde zur CAN-Bus-Uberwachung ohne Beeinflussung
anderer CAN-Knoten entwickelt. In Kombination mit der Baudraten-
Bestimmung dient er der Implementierung des zerstérungsfreien

‘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 kdnnen.

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 unterstiitzt drei verschiedene Modi, die abhangig von der versendeten EoE-
Konfiguration des Masters angewahlt werden (Beispiele flir 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 unglltige EoE-Konfiguration
empfangen wurde (flir gewohnlich erzeugen Konfigurations-Tools keine EoE Konfiguration, wenn
dieser Modus angewahlt ist).

Alle Ethernet-Frames, die beim EtherCAT eingehen, werden an die Ethernet-Schnittstelle
ubertragen 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 fur einen einzigen DHCP-Client: Die empfangene IP Konfiguration wird an diesen Client
Ubermittelt (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 2000, Sub-Index
1 (siehe 5.1.4.1) auf TRUE gesetzt wird. Genau wie beim IP-Port-Mode, missen 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 fir 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 dirfen 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-Aktivitdten eingestellt und die EoE-
Konfiguration wird ignoriert.

Master | Slave | Process Data/Image | Cyclic Commands
General | EEPROM | Memory | CoE Dictionary | Init Commands | Mailbox | Process Data | DC

£ From device |7 To device |d"' Direct edit | MNew = | | From file |£]To file

Detailed Data | Hex. Data

I | Categories | L Update checksum

Edit EEPROM Categories

Edit General category:

Type
Strings Group: |2 = GW
General
FMMU Image: |0 &
SyncManager —
TxPDO Order No.: |1 2 CAN-EtherCAT 2.0
RxPDC . ~
Name: |3 &\ C.2922.02 BtherCAT-CAN gateway
CoE:
SDO SDOinfa Downloac
[] Download PDO config Upload PDO config  [] SDO com
Cither:
Enable FoE [[] Enable EoE E-Bus cumert
Flags:
[] Safe0p ] Not LRW

Abb. 28: Ein-/Ausschalten der EoE-Modi (EtherCAT Workbench)
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5.3.1 Firmware-Update mit der esd Workbench

ACHTUNG
Die Stromversorgung des CAN-EtherCAT-Gateway darf wahrend des Firmware-Updates
nicht unterbrochen werden! Eine Unterbrechung kénnte zu unvorhergesehenen Fehlern
fuhren.

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 Schaltflache Bootstr wie in

Abb. 29 dargestellt.

Als Zustand (Current state:) wird jetzt Bootstrap angezeigt.

| Master| Slave | Process Data/lmage I Cyclic Commands | Slave2Slave Communication | DC Diagnostics|

General | EEPROM | Memory | CoE Dictionary | SoE Dictionary | Init Commands | Mailbax | Process Data | [0 | Device Specific

Autolnc. addr.:

Port C: @

Port D: @
Type:
Product code:

Serial No.:

Comment:

C.2922.02 BherCAT-CAN gateway
0 (2x0000) Phys. addr.. 1001 ((x0323) 2000
Port A: @ Bthemet: Connected to Master

Port B: @ Ethemet

CAN-EtherCAT Vendor Id: 23 (esd electronic system design gmbh)
3 (B00000022) Revision No.: 1 (R<00000001, "0001-0000")
XX123456 (Ixbdc1e240)

Current state: @ Bootstrap Request state: IBootstr.ﬁl Imit I I PreCp J [SafeOp I I Op I

Slave created from EEPROM data 2016-03-21 10:52:43

Abb. 29: Firmware-Update mit FoE

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

== EtherCAT Master

| Master| Slave | Process Data/Image | Cyclic Commands | Slave2Slave Communication | DC Diagnostics |

| General I EEPROM I Memory I CoE Dictionary I SoE Dictionary I Init Commands | Mailbox | Process Data I DC I Device Specific
| General | Bootstrap | CoE | EoE | FoE [SoE |

FoE password: FoE filename:
0 -

Local filename:

[File infos]

[‘; Download to device L\@J l £ Upload from device ‘

EtherCAT state shortcuts:
I Masterto Init I l Slave to BootStrap I
I Master to PreCp I l Slave to PreCp I

Abb. 30: FoE Dialog der Datenubertragung

CAN-EtherCAT
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4. Klicken Sie auf die Schaltflache 'Download to device (siehe Abb. 30) und wahlen Sie die
entsprechende Datei Gber das Windows-Auswahlfenster.
Bestatigen Sie die Einstellungen mit OK (Ein Fortschrittsbalken wird erscheinen und die
gelbe LED am CAN-EtherCAT befindet sich wahrend der Ubertragung im Zustand ,flicker®).

5. Warten Sie, bis das Update vollstandig durchgefiihrt wurde (ca. 3 Minuten).

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

Master | Slave

Process Data/lmage || Cyclic Commands || Slave2Slave Communication

DC Diagnostics

General | EEPROM | Memory | CoE Dictionary | |nt Commands || Mailbex | Process Data | DC Device Specific
"2 Reread all visible |“Z Reread al | Z Recreate dict. ~ | ., Eilter: | = Clear 2= Go to "Mailbox - CoE™ J
Index: Name Type Cument value Value read at Flags i
0x1000 Device Type UDINT 327685001 (x13881389) 2013-03-11 06:42:27 R
0x1008 Device Name STRING "MEESC" 2013-03-11 06:42:27 R
(1009  Hardware Version STRING ".2" 2013-03-11 06:42:27 R
Ox100a  Software Version STRING AN 2013-03-11 06:42:27 R
0x1018  Identity RECCRD
[(x1018.00] {Max Sublndex}  USINT 4 ([bed) 2013-03-11 06:42:27 R
[2<1018.01] Vendor Id UDINT 23 ((<D0000017) 2013-03-11 06:42:27 R
[<1018.02] Product Code UDINT 2 (x00000002) 2013-03-11 06:42:27 R
[¢1018.03] Revision Number ~ UDINT 1 (be0D000001) 2013-03-11 06:42:27 R
[(¢1018.04] Serial Number UDINT 3183600192 (bdc1e2dl)  2013-03-11 06:42:27 R
Ox1600 CAN RxPDO-Map RECORD
[B<1600.00] {Max Sublndex}  USINT 19 (13} 2013-03-11 06:42:27 R
[ 1600.01] PDO Mapping PDO_MAFPPING (< 7000.01 (16 bit) 2013-03-11 06:42:27 R
[«1600.02] PDO Mapping PDO_MAPPING («7000.02 (16 bit) 2013-03-11 06:42:27 R
[ 1600.03] PDO Mapping PDO_MAFPPING (< 7000.03 (16 bit) 2013-03-11 06:42:27 R
[<1600.04] PDO Mapping PDO_MAPPING (< 7000.04 (96 bit) 2013-03-11 06:42:27 R
[ 1600.05] PDO Mapping PDO_MAPPING (< 7000.05 (96 bit) 2013-03-11 06:42:27 R
[<1600.06] PDO Mapping PDO_MAPPING (< 7000.06 (96 bit) 2013-03-11 06:42:27 R
[ 1600.07] PDO Mapping PDO_MAPPING (b 7000.07 (96 bit) 2013-03-11 06:42:27 R
[« 1600.08] PDO Mapping PDO_MAPPING [ 7000.08 (96 bit) 2013-03-11 06:42:27 R
[ 1600.05] PDO Mapping PDO_MAPPING (< 7000.09 (96 bit) 2013-03-11 06:42:27 R
[<1600.0a] PDO Mapping PDO_MAPPING (x7000.0a (96 bit) 2013-03-11 06:42:27 R
[«1600.00] PDO Mapping PDO_MAPPING («7000.0b (96 bit) 2013-03-11 06:42:27 R
[ 1600.0c] PDO Mapping PDO_MAFPPING (< 7000.0c (96 bit) 2013-03-11 06:42:27 R
[(&«1600.0d] PDO Mapping PDO_MAPPING («7000.0d (96 bit) 2013-03-11 06:42:27 R
[ 1600.0e] PDO Mapping PDO_MAFPPING (< 7000.0e (96 bit) 2013-03-11 06:42:27 R ]
R

Flags: R/W = Read/Write [Only in state], PM = PDO Mapping, B = Backup Entry, S = Setting Entry, SM = Safety Mapping, CA = SD0 Complete Access, M/C..

[ 1 R0 F1 PN Manininn

PON MARPING

b 70000 OF 0GR hit)

INA1LNLA1 DR-43-77

Abb. 31: CAN-EtherCAT CoE Dictionary

7. Klicken Sie auf die Schaltflache Reread all um sicherzustellen, dass die aktuellen Objekte
angezeigt werden.
8. Uberpriifen Sie die aktuelle Version im Objekt 100A;, 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 wahrend des Firmware-Updates

nicht unterbrochen werden! Eine Unterbrechung kénnte zu unvorhergesehenen Fehlern
fUhren.

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

=- === SYSTEM - Configuration

) General | EtherCAT | Process Data | Startup | CoE - Online | Online
== Real-Time Settings

+-[B¥ additional Tasks State Machine
= 1/0 - Configuration [Init | [Bootstrap
=B 1/0 Devices Curert State: BOOT
5 == Device 1 [EtherCAT) [ PreOp | [Safe0p
) Requested State: BOOT
-I- Device 1-Image [Cp | [Clear Emor
+ %T Inputs
+ ‘l Qutputs
+-§ InfoData DLL Status
+ast Box 1 (CAM-EtherCAT 2.0) Port A:
Port B:
File Access over EtherCAT

[ Download...N Upload... |

Abb. 32: Firmware-Update mit FoE

3. Klicken Sie auf die Schaltflache Download und wahlen Sie die entsprechende Datei Uber
das Windows-Auswahlfenster.

4. Dann wird sich ein Dialogfenster éffnen: Andern Sie in den Namen der Datei im Feld String
auf firmwareUpdate® und lassen Sie das Password auf ,00000000°.

Edit FoE Name
Strirug: firmwarelpdate]
Hes B6 63 72 6D 77 61 72 65 55 70 64 61 74 65
Length: 14
Pazsword [hex]: | 00000000

Abb. 33: FoE Dialog der Datenubertragung

5. Bestatigen Sie die Einstellungen mit OK (Ein Fortschrittsbalken wird erscheinen und die
gelbe LED am CAN-EtherCAT befindet sich wéahrend der Ubertragung im Zustand ,flicker).
Warten Sie, bis das Update vollstandig durchgefuhrt wurde (ca. 3 Minuten).

Klicken Sie anschlielend auf die Schaltflache 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.

Y
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8. Uberpriifen Sie die aktuelle Version im Objekt 100A,, Abb. 34.
(Stellen Sie sicher, dass tatsachlich Online-Daten angezeigt werden: ,Show Offline Data“
darf nicht angewahlt sein. Fihren Sie wenn nétig ,Reload 1/0O Devices® erneut durch).

General || EtherCAT | Process Data 5tartup| CoE - Online |Online

[ Update List ] []Auto Update Single Update [ ] Show Offline Data
[ Advanced... ] All Objects
Orline Data Maodule OD (AoE Port): |0
Index Mame Flags Yalue ~
1000 Device Type RO (13881389 (327685001)
10028 Device Name RO MEESC
1009 Hardware Version RO 1.2
(1004 Software Version RO 20 3
+--1018:0 |dentity RO =4« T
+-- 1600:0 CAN RxPDO-Map RO > 19 <
+- 1A00:0 CAMN TxPDO-Map RO > 20 =
+- 1AB5:0 CAN Status PDO RO > 14 <
+- 1C00:0 SM types RO 4«
+-1C12:0 FecP DO assign R =1«
+-1C13:0 TP DO assign R =1
+-- 2000:0 Other Settings RO > 1<
+- 60000 CAM 11bit Fx message queus RO L | B
+- G001:0 CAM 29bit Fix message queue RO > 20 < [v]

Abb. 34: CAN-EtherCAT CoE dict., ausgewahlt: Software/Firmware Version
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6 Webserver-Interface

Um auf den Webserver zugreifen zu kénnen, muss sich das CAN-EtherCAT im ,Local IP Port
Mode* befinden, siehe Kapitel 5.2.3 (EoE selbst bendtigt den EtherCAT-Status ,,Operational®).

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

Master | Slave | Process Data/Image | Cyclic Commands
General | EEPROM | Memory || CoE Dictionary || Init Commands | Mailbox | Py

General | Bootstrap | CoE EoE

() Switch port

*) IP port
[] Auto corfigby ~ master presets
MAL Id: 00-02-27-ee-00-01
DMS name:
[] Use DHCP
|P address: 10.0.1.42

Subnet mask: 25525500
Default gateway: [10.0.1.1
DMS server: 10.0.1.1

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

Advanced Settings
=) General -EDE
Behavior
Timeout Settings [v] Virtual Ethemet Port
i Virtual MAC Id: 020705 10 03 €9
Init Commands
=) Mailbox O Switch Port
CoE {® 1P Port
FoE
=3 $ior AR
- Distributed Clock () IP Address WD o1 o42
[+ ESC Access Siibnet Mask: "'25'5 ..25.5. E- : D B
Default Gateway: 1[} 0 _'1 _"| |
OMS Server: BT R j
DMNS Name:
[] Time Stamp Requested

Abb. 36: Beckhoff-Configurator: Beispiel fur 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
kénnen dariber Firmware-Updates durchgefiihrt und CAN-Status-Informationen eingeholt werden.

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

6.1.1 Ubersicht

Die Internet-Seite enthalt auf der linken Fensterseite ein Auswahimend.

EtherCAT-CAN-Gateway esd gmbh, Hannover
Oerv w

0

Configuration Firmware Version 1.0

Firmware update
Reboot

CAN

Contact

asp

esd electronic system
design gmbh

Abb. 37: Ubersicht
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6.1.2 Firmware-Update

Soll die Firmware des CAN-EtherCAT-Gateways aktualisiert werden, wahlen Sie im Auswahlmeni
den Menlpunkt Firmware Update.

EtherCAT-CAN-Gateway esd gmbh, Hannover
Overview :
Overview Firmware Update
5_ LT ¥ This page is intended to upload new software to the EtherCAT-CAN-Gateway.
Firmware update
Reboot Important:
After clicking the Submit button it can take some time until the update is finished. Usually you just have to wait, but if your
CAN browser times out you hawve to reload this page by clicking the Firmware Update link on the left

Contact Start update |

Please be patient after clicking "Submit", do not power off the device!

=n)

esd electronic system
design gmbh

Abb. 38: Firmware-Update

Der Upload der Datei erfolgt iber den Webbrowser. Geben Sie den Dateinamen ein, oder
betatigen Sie die Schaltflache Choose... um einen Dateinamen auszuwahlen.

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

ACHTUNG

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

EtherCAT-CAN-Gateway

Overview

esd gmbh, Hannover

Firmware Update

Overview
Configuration ) -
. This page is intended to upload new software to the EtherC AT-CAN-Gateway.
Firmware update
Reboot Important:
After clicking the Submit button it can take some time until the update is finished. Usually you just have to wait, but if your
CAN browser times out you have to reload this page by clicking the Firmware Update link on the left.
Updating now

Contact

End of file found. ALl good.

Unpacking updater. Please wait...

img_upd. raw

tar: img upd.raw: time stamp 2010-07-26 16:55:19 is 1280162283.074035927 s in the future
Flashing updater and rebooting...

Flease be patient after clicking "Submit", do not power off the device!
r

asp

esd electronic system
design gmbh

Abb. 39: Firmware-Update-Ausgaben

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

Das System fiihrt dann automatisch einen Neustart durch.
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6.1.3 Reboot

Fur einen Neustart des Systems wahlen Sie im Auswahimeni den Mentpunkt Reboot.

EtherCAT-CAN-Gateway esd gmbh, Hannover

Overview

Overview Reboot
2 This page is intended to reboot the EtherCAT-CAN-Gateway. Some settings will need this reboot to become active.
Important;
EETr The webserver will be temporary down and all EtherCAT registers will be reset.
CAN
" Reboot now |

Contact

asp

esd electronic system
design gmbh

Abb. 40: Reboot

Durch Anklicken der Schaltflache Reboot now wird der Neustart ausgefuhrt.
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6.2 Status
6.2.1 CAN Statistics

Um den Status des CAN-Bus abzufragen, wahlen Sie im Auswahlmenl den Menlpunkt CAN.

EtherCAT-CAN-Gateway esd gmbh, Hannover

Overview

B CAN Test Rev 2.10.0 -- (<) 19597-2010 esd electronic system design gmbh
C gura Available CAN-Devices:

0: ID=CAN_ATS1SAM &/N-nfa
Versions (hex): D11=3.3.00 Drv=3.%9.00 FW=0.0.00 HW=1.0.00
Reboot Baudrate=00000002 Status=0000 Features=07£Z

Status Controller=NXE £JA1000

CAN TimestampFreq=500000 Hz Timestamp=0000000000a637<2

Contact

Firmware update HEE

test=84 net=0 id-1st=0 id-last=0 count=1

txbuf=100 rxbuf=100 txtout=0 rxtout=0 baudrate=(don’'t change)
testcount=1

AN hitrate:

Value set by canfetBaudratel) : Ox00000002
Actual Bitrate : 500000 Bits/s
Timeguantas per Bit : 20
Timeguantas before samplepoint : 17
Timeguantas after samplepoint : 3
dyneronization Jump Width g i

Additional flags : O0x00000000
FPosition samplepoint : 85.0%
Deviation from configured rate : 0.00%
Controller clockrate : 120.0MHz

Test-Duration=7 msec

test=64 net=0 id-1st=0 id-last=0 count=1

txbuf=100 rxbuf=100 txtout=0 rxtout=0 baudrate=(don't change)
testoount=1

CAN bus statistic:

Rov frames : 8td(Data/RTR): 0/0 Ext(Datas/RTR) 0/0
Zmit frames : gtd(Data/RTR): 0/0 Ext(Datas/RTR) 0/0
Bytes r (Rew/IEmit): 0/0
Overruns : (Controller/FIFO): 050
' d Err frames : 0

@ Aborted frames : O
Err counter i (Rx/Tx): 070 Status: 00
Rov bits : 0

esd electronic system Test-Duration=3 msec

design gmbh

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

7.1 Allgemeine technische Daten

Betriebsspannung

Steckverbinder

Temperaturbereich
Luftfeuchtigkeit
Verschmutzungsgrad

Abmessungen

Gewicht

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

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

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

IN/OUT EtherCAT-Schnittstelle (X3A/B, 2x RJ45-Buchse)
ETH Ethernet Schnittstelle (X5, 8-pol. RJ45-Buchse)

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

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

0 °C ... 50 °C Umgebungstemperatur
max. 90 %, nicht kondensierend
maximal zulassig nach DIN EN 61131-2: Verschmutzungsgrad 2

Breite: 22,5 mm, Hohe: 114,5 mm, Tiefe: 99 mm
(Male ohne Steckertberstand)

1309

Tabelle 11: Allgemeine Daten des CAN-EtherCAT-Gateways

7.2 Mikroprozessor und Speicher

CPU
Data Flash
NAND Flash

SDRAM

ARM9-Prozessor, 240 MHz, AT91SAM9263
1 MB
256 MB

32 MB

Tabelle 12: Mikroprozessor und Speicher

CAN-EtherCAT
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7.3 CAN-Schnittstelle

Anzahl der CAN-Schnittstellen 1 x CAN

CAN-Controller integriert in CPU
CAN-Protokoll gemal 1ISO 11898-1
High-Speed Physical Layer gemaf’ ISO 11898-2,
Physikalisches Interface Ubertragungsrate programmierbar von 50 kBit/s bis zu
1 MBit/s
Bus-Abschluss Abschlusswiderstand ist extern anzuschlieRen.

Galvanische Trennung des Isolationsspannung U = 500 V
CAN-Interfaces gegentiber den (= Steh-StoRspannung gemafd DIN EN 60664-1)

anderen Baugruppen
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 Ubertrager

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 Ubertrager

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

Tabelle 15: Daten der Ethernet-Schnittstelle

7.6 DIAG, USB-Diagnoseschnittstelle

Ausflhrung USB, nur fur Fertigungszwecke
USB-Spezifikation USB 2.0 Full Speed (12 MBiIt/s)
Steckverbinder DIAG (X4), USB-Steckverbinder Typ-B

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

Betriebssystem

Bootloader

Lizenz-Information

HTTP server

Copyright
Information

Seite 68 von 93

QNX 6.5 (Firmware 1.0: QNX 6.4)

U-Boot

Dieses Produkt verwendet den Opensource-Bootloader "Das U-Boot". Der
U-Boot-Quellcode ist unter den Bedingungen der GNU Public Lizenz (GPL)
veroffentlicht.

Der vollstandige Wortlaut der Lizenz ist im esd-Dokument "3rd Party
Licensor Notice" als Bestandteil der Produktdokumentation enthalten.

Der vollstandige Bootloader-Quellcode wird auf Nachfrage von esd zur
Verfligung gestellt. esd ist bemiiht, alle Anderungen am Bootloader in die
offiziellen Quellen zurlickzuspielen.

Die Homepage des U-Boot Projekts ist http://www.denx.de/wiki/U-Boot .

thttpd - tiny/turbo/throttling HTTP server

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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Schnittstellen und Steckerbelegung

8 Schnittstellen und Steckerbelegung
8.1 24 V-Versorgungsspannung

Die Versorgungsspannung kann Uber den mit ,24V“ beschrifteten Stecker (X1) oder Uber den
InRailBus (Steckerbelegung siehe Seite 72) angeschlossen werden.

Geratebuchse: 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:

A-A-A-n
— +

EE R

12 3 4

Pin-Belegung:

24V
Gehause-Aufdruck

Stecker-Aufdruck (frei) (frei) -

Pin-Nr. 1 2 3 4

Sianal P24 M24 M24 P24
9 (+24V) | (GND) | (GND) | (+24V)

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 (zulassig: 18 VDC ... 32 VDC)
M24... Bezugspotenzial

ACHTUNG

Die Versorgungsspannung darf nicht durch den Stecker durchgeschleift und Gber den
Stecker ,24V* an ein anderes Modul auf dem InRailBus weitergeleitet werden, da sonst
Schaden an den Modulen auftreten kénnen!
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Schnittstellen und Steckerbelegung

8.2 CAN

Die differenziellen CAN-Bus-Signale sind von den anderen Potenzialen Uber einen magnetischen
Datenkoppler und DC/DC-Wandler galvanisch getrennt.

X5
InRailB
DC/DC nRailBus

.

T = 24V~ 4
+

3.3V GND o 5

GND 5V CAN_GND

L L 1<

zur Hutschiene)

4FE@ S (Verbindung
X2

Digital Isolator CAN-Transceiver
CAN LMC1,5/5»GF-3,81
1 B O »— TX BUSL — (2
| N\
o2 - 12 < RX BUSH

VoD CAN_H

§ %f R/GND GND T CAN_GND

CAN_Tx
CAN_Rx

&
2

4

T
|
vDD1 | VDD2
|
|

rGND1 GND2 [—® % E

m m

. e 1
100nF | 100nF

VC120605D150 Funktionserde «—¢—Shield @ 3

(FE)

Abb. 42: Schaltung des CAN-Interface

Die CAN-Schnittstelle kann entweder tGber den CAN-Stecker ,CAN® (X2) oder optional Uber den
InRailBus (Steckerbelegung siehe Seite 87) angeschlossen werden.

Geratebuchse: 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 Geratebuchse) Pin-Belegung:
CAN Pin Signal
G 1 |CAN_GND
- 2 |CAN_L
Sh
H 3 |Shield
4 |CAN_H
5 -
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Schnittstellen und Steckerbelegung

Signalbeschreibung:

CAN_L, CAN_H ... CAN-Signale

CAN_GND ... Bezugspotenzial des lokalen CAN-Physical Layers

Shield ... Anschluss fir 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:

CAN_GND DSUBY/Stiftkontakte

(auf Leitungsabschirmung)

-~

Die Belegung -
des 5-pol. Mini- &5 o * sag

~ ‘ CAN_H
COMBICON m -t B = : Die Belegung des
Steckers erfolgt S Pin 2 CAN_L ® . 9 poligen DSUB-
nach CiA DR- 5-nol.Mini- _ | Steckers erfolgt
303 Part 1. s il W 1 CAN_GND nach CiA DS-102.

Stecker
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8.3 24 V und CAN tuber InRailBus

Versorgungsspannung und CAN konnen optional Gber 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 Uber den InRailBus im Anhang ,Verwendung
des InRailBus (Option)“!
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8.4 Ethernet 100BASE-TX (IEEE 802.3)

Geratestecker: RJ45 Buchse, 8-Pin, gemal IEEE 802.3-2008,
Table 25-3 'UTP MDI contact assignment'

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

Pin-Zuordnung:

12345678

Pin-Belegung:

Pin Signal Bedeutung
1 MDIO+ (TxD+) Transmit Data +
2 |MDIO- (TxD-) Transmit Data -
3 |MDIM+ (RxD+) Receive Data +
4 |- -

5 |- -

6 |MDI1- (RxD-) Receive Data -
7 |- -

8 |- -

S | Shield

Pin 1 bis 8 sind mit einem Leitungsabschluss verbunden.

Signalbeschreibung:

MDIO+/-, MDI1+/- ... Ethernet-Datenleitungen

- reserviert fur zuklinftige Anwendungen, nicht anschliel3en!

Shield... Abschirmung (bei Verwendung der InRailBus-Option direkter Kontakt zum
Potential der Tragschiene).

ACHTUNG

Um eine Datenrate von 100 Mbit/s zu ermdglichen, 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

Geratestecker: RJ45 Buchse, 8-Pin, gemal IEEE 802.3-2008,
Table 25-3 'UTP MDI contact assignment'

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

Pin-Zuordnung:

12345678

Pin-Belegung:

Pin Signal Bedeutung
1 MDIO+ (TxD+) Transmit Data +
2 |MDIO- (TxD-) Transmit Data -
3 |MDIM+ (RxD+) Receive Data +
4 |- -

5 |- -

6 |MDI1- (RxD-) Receive Data -
7 |- -

8 |- -

S | Shield

Pin 1 bis 8 sind mit einem Leitungsabschluss verbunden.

Signalbeschreibung:

MDIO+/-, MDI1+/- ... EtherCAT-Datenleitungen

- reserviert fur zukunftige Anwendungen, nicht anschlieRen!

Shield... Abschirmung (bei Verwendung der InRailBus-Option direkter Kontakt zum
Potential der Tragschiene).

ACHTUNG

Um eine Datenrate von 100 Mbit/s zu ermdglichen, 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 fir 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 Funktionsfahigkeit kann nur fir diese USB-Schnittstellen garantiert werden.

Pin-Zuordnung:

-
||
Pin-Belegung:
Pin Signal
1 Veus
2 D-
3 D+
4 GND
Shell Shield

USB-Buchse (Serie B)
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8.7 Leiteranschluss/Leiterquerschnitt

Die folgende Tabelle enthalt einen Auszug aus den technischen Daten der verwendeter Stecker.

Eigenschaften

Steckertyp Leitungsstecker (Artikelfamilie)
Anschlussart

Abisolierlange

Leiterquerschnitt starr min / max
Leiterquerschnitt flexibel min / max

Leiterquerschnitt flexibel mit Aderendhulse
ohne Kunststoffhilse min / max

Leiterquerschnitt flexibel mit Aderendhllse
mit Kunststoffhiilse min / max

Leiterquerschnitt AWG/kemil min / max

2 Leiter gleichen Querschnitts ohne
Zwillingsadererndhilsen (TWIN-AEH)
und ohne Kunststoffhllse

2 Leiter gleichen Querschnitts flexibel
mit Zwillingsadererndhulsen (TWIN-AEH)
mit Kunststoffhulse min / max

AWG nach UL/CUL min / max

Stecker '
Spannungs-
versorgung CAN-Stecker
24V
FKCT 2,5/..-ST KMGY | FK-MCP 1,5/5-STF-3,81
Zugfeder-Anschluss Schraubanschluss
10 mm 9mm
0,2/2,5 mm? 0,14 /1,5 mm?
0,2/2,5mm? 0,14 /1,5 mm?
0,25/2,5 mm? 0,25/1,5 mm?
0,25/2,5 mm? 0,25/0,5 mm?
24112 26/16
unzulassig unzulassig
0,5/1,0 mm? unzulassig
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 samtliche gultigen Richtlinien (DIN, VDE) bzgl. EMV-
gerechtem Aufbau, Leitungsfihrung, Leiterquerschnitte, zu verwendende Materialien, Mindest-
abstande zu beachten.

9.1 Standards zur CAN-Verdrahtung

Die Flexibilitat beim Entwurf von CAN-Netzwerken ist eine wesentliche Starke der verschiedenen,
auf dem CAN-Standard 1SO11898-2 aufbauenden Erweiterungen wie z.B. CANopen, ARINC825,
DeviceNet und NMEA2000. Die Nutzung dieser Flexibilitdt erfordert jedoch zwingend ein Netz-
werk-Design, das die Wechselwirkungen aller Netzwerkparameter bertcksichtigt.

Zum Teil haben die CAN-Organisationen in ihren Spezifikationen den Einsatzbereich von CAN an-
gepasst, um Anwendungen aullerhalb des ISO 11898-Standards zu ermdoglichen. Sie haben Ein-
schrankungen auf Systemebene bei der Datenrate, der Leitungslange und bei parasitaren Bus-
Lasten vorgenommen. Beim Entwurf von CAN-Netzwerken muss jedoch immer ein Spielraum fir
Signalverluste Uber das Gesamtsystem und die Verdrahtung, parasitare Lasten, Netzwerk-
Unsymmetrien, Potenzialunterschiede gegen Erde und Signal-Integritaten eingeplant werden.
Daher kann die maximal erreichbare Anzahl an Knoten, Buslangen und Stichleitungslangen
von der theoretisch moglichen Anzahl abweichen!

esd hat sich bei seinen Empfehlungen zur CAN-Verdrahtung auf die Vorgaben der ISO 11898-2
beschrankt. 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:

e Zuverlassiger Betrieb durch bewahrte Design-Vorgaben

e Minimieren von Fehlerquellen durch ausreichend Abstand zu den physikalischen Grenz-
werten.

e Unproblematische Wartung, weil bei zukiinftigen Anpassungen und bei Fehlersuche keine
,Sonderfalle“ zu bericksichtigen sind.

Selbstverstandlich lassen sich auch zuverlassige 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 diirfen!
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Korrekte Verdrahtung galvanisch getrennter CAN-Netze

9.2 Leicht storbehaftete Industrieumgebung (zweiadrig verdrillte
Leitung)

9.2.1 Grundregeln

ACHTUNG

esd garantiert die EU Konformitat des Produkts, wenn fur die CAN-Verdrahtung mindes-
tens Kabel mit einfach abgeschirmten zweiadrig verdrillten Leitungen verwendet werden,
die die Anforderungen der Norm 1SO 11898-2 erflllen. Einfach abgeschirmte vieradrig
verdrillte Leitungen, wie in Kapitel 9.3 beschrieben, stellen die EU Konformitat ebenfalls
sicher.

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

1 |Es ist ein geeigneter Leitungstyp (Wellenwiderstand ca. 120 Q £10%) mit ausreichendem Ader-
querschnitt (= 0,22 mm?) zu verwenden. Der Spannungsabfall auf der Leitung ist zu berlcksichtigen.

2 |Fur den Einsatz in leicht stérbehafteter 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.

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

Stichleitungen sind so kurz wie mdglich zu halten (I < 0,3 m).
Die Baudrate muss an die Leitungslange angepasst werden.

Die CAN-Leitungen sollten nicht in unmittelbarer Nahe von Stérquellen verlegt werden. Lasst sich dies
nicht vermeiden, so sind doppelt abgeschirmte Leitungen vorzuziehen.

Signalbelegung der einfach abgeschirmten zweiadrig verdrillten Leitung
Leitungsaufbau mit Erdung und Abschluss
E_infa_ch abge_schirm_te CAN-Kabel mit Steckern
zweiadrig verdrilite Leitung " DSUBY-Stecker DSUBS-Stecker
(zweiadriges Kabel, (Buchse oder Stifte) CAN GND (Buchse oder Stifte)
1x 2x 0.22mm?) Pin-Bezeichnung (auf Leitungsabschirmung) Pin-Bezeichnung
CAN H 1 ne CANL /N 1
- — 2 CAN_GNDJ 2 CAN_GND
CAN_L 1200 4 4 120 Q
5 5
6 6
L 7 7 \ 4
CAN_GND 8 n.c. n.c. 8
n.c. n.c. 9
Steckergehduse | n.c. n.c. | Steckergehduse
n.c. = not connected S 4
Erdung (FE) ~

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

e Gerate, die pro CAN-Netz nur einen CAN-Stecker besitzen, sind Uber eine kurze Stich-
leitung (< 0,3 m) und ein T-Stuck (als Zubehdr lieferbar) anzuschliefien. Werden sie am
Ende des CAN-Netzes angeschlossen, kann auch der CAN-Abschlussstecker ,CAN-Termi-
nation DSUB9“ verwendet werden.

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

CAN_GND []:] [] stitkontakte

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

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

Bestell-Nr.: C.1303.01

z.B. ..
CAN-PCle/402, T-Stiick

PMC-CAN/400,

CAN-USB/2, etc. CAN 0 I |
N

T-Sttick T-Stlick

Abschluss-Stecker
mit Erdklemme

FE

= Erdung

der Leitung
CAN_GND

OI

[
. o

\ - ! 7 H
! 1<03m| | I' 1<03m| |

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

ol | o0 | o |
Ig CAN-CBX-DIOS | Jgél CAN-CBX-Al420 dl 0 canoep |
| ) ) | ij- i
o | i i
P~ on) | | |

' |

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

9.2.3 Abschlusswiderstand

e An beiden Enden des CAN-Bus ist ein Abschlusswiderstand anzuschlief3en.
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.

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

e Fir 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
erhaltlich.
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9.3 Stark storbehaftete Industrieumgebung (vieradrig verdrillte Leitung)

9.3.1 Grundregeln

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

1 |Es ist ein geeigneter Leitungstyp (Wellenwiderstand ca. 120 Q £+10%) mit ausreichendem Ader-
querschnitt (= 0,22 mm?) zu verwenden. Der Spannungsabfall auf der Leitung ist zu bertcksichtigen.

2 |Fir den Einsatz in stark stérbehafteter 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) anzuschlief3en.

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

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

Stichleitungen sind so kurz wie mdglich zu halten (I < 0,3 m).
Die Baudrate muss an die Leitungslange angepasst werden.

Die CAN-Leitungen sollten nicht in unmittelbarer Nahe von Stérquellen verlegt werden. Lasst sich dies
nicht vermeiden, so sind doppelt abgeschirmte Leitungen vorzuziehen.

Leitungsaufbau mit Erdung und Abschluss
(Beispiel) CAN-Kabel mit Steckern
DSUBY-Stecker DSUBY-Stecker
Einfach abgeschirmte (Buchse oder Stifte) (Buchse oder Stifte)
vieradrig verdrillte Leitung Pin-Bezeichnung Pin-Bezeichnung

(vieradriges Kabel,
2x 2x 0.22mm?) r's

N
nc. CAN_GND

Signalbelegung der einfach abgeschirmten vieradrig verdrillten Leitung
"% CAN_H

CAN.GND T
120 0
n.c. - - n.c.
ne. I Leitungsabschirmung I ne.
Steckergehduse Steckergehduse

Erdung (FE)

N
o
o
— ¢
|
©|o[N|o|o|a | [«

O N[O [O|A|W[N[=

Shield

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

ACHTUNG

Werden einfach abgeschirmte vieradrig verdrillte Leitungen verwendet, ist fiir den CAN-
Bus Steckverbinder ein T-Verbindungsstecker zu verwenden, der den Anschluss zweier
CAN-Kabel gestattet, und bei dem die Kabel-Abschirmung (Shield) durchgefuhrt 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 fur einfach abge-
schirmte vieradrig verdrillte Leitungen nicht empfohlen, da das Schirm- Potenzial des
leitenden DSUB Gehauses nicht durch diesen T-Connector-Typ durchgefiihrt wird.

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

Abschlusswiderstand

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

CAN-Board 0 ACHTUNG

| Beachten Sia die komrekte Position der
zB.
CAN-PCle/402,
PMC-CAN/400,
CAN-USB/2, efc. | I M
I

Abschluss-Schalter auf den Steckem!
T AT

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

- I Buchsenkontakte
]]:] [] stifkontaite

__“ — ¥ o CAN- Abschluss-Stecker mit Stift- und Buchsenkontakten
— "CAN-Termination-DSUB" (Bestell-Nr.: C.1308.01)

CAN
T-Verbindungs-
(ber Computer-Gehause stecker
vebunden mit

Funktionserde (FE) =

7
H il
¢ Abschlusswiderstand ¥ Abschlusswiderstand

nicht angeschlossen CAN nicht angeschlossen B gm_f
T-Verbindungs- GAN_GND
stecker Abschluss-Stecker
"GAN-Termination-DSUB" mield (Abschirmung)
Bestell-Nr.: C.1303.01

ot I

i 1 = :
1 | CAN-CBX-DIO8 CAN-DPJ2

CAN-Kabel CAN-Kal

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

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

9.3.3 Abschlusswiderstand

e An beiden Enden des CAN-Bus ist ein Abschlusswiderstand anzuschliel3en.
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.

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

e 9-polige DSUB-Stecker mit integriertem, umschaltbarem Abschlusswiderstand kénnen z.B.
von ERNI (ERBIC CAN BUS MAX, Buchsenkontakte, Bestell-Nr.:154039) bezogen werden.
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9.4 Erdung

e Bei CAN-Modulen mit galvanischer Trennung muss CAN_GND zwischen den CAN-
Modulen verbunden werden.

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

e 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.

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

9.5 Buslange

ACHTUNG

Beachten Sie, dass die Kabel, Stecker und Abschlusswiderstande gemafR 1ISO11898-2
auszulegen sind. Weitere Empfehlungen der CiA dazu, wie Standardwerte der
Leitungsquerschnitte in Abhangigkeit von der Kabellange, 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).

Theoretische Werte der CiA-Empfehlungen (07/95) | Standardwerte der

Bit-Rate erreichbaren Leitungslange far erreichbare Leitungsquerschnitte
[kBit/s] mit esd-Interface | _, Leitungslangen | nach CiA 303-1
[m] [m] [mm?]
1000 37 25 0,25 bis 0,34
800 59 50
666,6 80 -
500 130 100 0,34 bis 0,6
333,3 180 -
250 270 250
166 420 - .
125 570 500 0,5 bis 0,6
100 710 650
83,3 850 - .
66.6 1000 ) 0,75 bis 0,8
50 1400 1000
33,3 2000 -
20 3600 2500 in CiA 303-1
12,5 5400 - nicht definiert
10 7300 5000

Tabelle 17: Erreichbare Leitungslangen abhangig von Bitrate (mit esd-CAN-Interfaces)

e Optokoppler verzégern die CAN-Signale. esd-Module erreichen typischerweise eine

Leitungslange von 37 m bei 1 MBit/s. Voraussetzung hierflr ist ein abgeschlossenes Netz
ohne Impedanzstérungen, wie z.B. langere Stichleitungen > 0.3 m.
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9.6 Beispiele flir CAN-Kabel

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

9.6.1 Kabel fur leicht storbehaftete Industrieumgebung (zweiadrig)

Hersteller

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

Germany

www.lappkabel.de

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

Leitungstyp

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

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

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

9.6.2 Kabel fur stark storbehaftete Industrieumgebung (vieradrig)

Hersteller

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

Germany

www.lappkabel.de

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

HINWEIS

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

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

Fertig konfektionierte Kabel in Standard- und Sonderlangen kénnen bei esd bezogen

werden.

CAN-EtherCAT
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10 CAN-Bus Troubleshooting Guide

Der CAN-Bus Troubleshooting Guide ist eine Anleitung zum Auffinden und Beseitigen der haufig-
sten Hardware-Fehlerursachen in der CAN-Bus-Verdrahtung.

o
CAN_H CANH | ®
woll ey X X X X X X o el

_ CAN_GND CAN_GND
<

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 Ubertragungsleitung zuriick reflektiert.
Sind die Quellen-, Ubertragungsleitungs- und Last-Impedanz gleich groB, 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
(1) (siehe obere Abbildung).

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

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

Liegt der ermittelte Wert tGber 70 Q, stellen Sie bitte sicher, dass:
- alle CAN_H- und CAN_L- Leitungen korrekt angeschlossen sind
- zwei Abschlusswiderstande von je 120 Q an Ihr CAN-Netzwerk angeschlossen sind
(einer an jedem Ende).

Seite 84 von 93 Handbuch » Dok.-Nr.: C.2922.20 / Rev. 1.5 CAN-EtherCAT



CAN-Bus Troubleshooting Guide

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. Trennen Sie CAN_GND vom Erdpoten- s CAN_H
zial (FE). | < > cANL

2. Messen Sie den DC-Widerstand 5 CAN_GND
zwischen CAN_GND und Erdpotenzial /
(siehe nebenstehende Abbildung). MO

3. Verbinden Sie CAN_GND wieder Fu"kﬁO"STrF‘;'E'; bt

mit dem Erdpotenzial.

Abb. 48: Vereinfachtes Schaltbild Erdungsmessung

Der gemessene Widerstand sollte grof3er als ein 1 MQ sein. Ist er kleiner, suchen Sie bitte nach
zusatzlichen Erdungen der CAN_GND-Leitung.

10.3 Kurzschluss in der CAN-Verdrahtung

Ein CAN-Bus kann mdglicherweise auch dann noch Daten Ubertragen, 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 verfugt Uber einen CAN-Transceiver, der differenzielle Signale auf den Datenleitun-
gen generiert. Ruht die Netzwerk-Kommunikation, betragen die CAN_H- und CAN_L-Spannungen
etwa 2,5V zu CAN_GND. Defekte Transceiver kdnnen diese Ruhespannungen verandern 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 grofRer als 3,0 V, ist es moglich, dass ein oder mehrere
Knoten defekte Transceiver haben. Bei einer Spannung, die unter 2,0 V liegt, Uberprifen Sie bitte
den Anschluss der CAN_H- und CAN_L-Leitungen.

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

10.5 CAN-Transceiver Widerstandstest

CAN-Transceiver verfligen Uber Schaltkreise, die CAN_H und CAN_L kontrollieren. Die Erfahrung
zeigt, dass elektrische Beschadigungen den Leckstrom in diesen Schaltkreisen erhéhen kénnen.

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

1. Schalten Sie den Knoten (4) 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 fur bei jeder Messung etwa 500 kQ betragen. Liegt der Wider-
stand deutlich niedriger, ist der CAN-Transceiver mdglicherweise defekt.

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

®_ ®

CAN-Knoten
CAN_H
O
CAN L l
CAN_GND

©)

CAN-Verbindung
Power trennen !

Versorgungsspannung
trennen !

Abb. 49: Messung des Eingangswiderstandes des CAN-Transceivers

10.6 Support bei esd

Sollten Sie trotz Anwendung des CAN-Bus Troubleshooting Guides zu keiner Losung 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 iliber InRailBus

Gerateanschluss:
Tragschienensteckverbinder:

Tragschiane

InRailBus-Leiterplatten Direktsteckung
CAN-CBX-TBUS

InRailBus Option

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

Steckeraufsicht:

InRailBus-Verbinder
CAN-CBX-TBUS

M2a
P24
CAN_GND
CAN L
CAM H
31

oot S
Transzhiene varbunder
Pin-Belegung:
Pin Signal
5 M24 (GND)
4 P24 (+24V)
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...
M24...
FE...

Bezugspotenzial

Versorgungsspannung +24 V

direkt am Gehause des CAN-EtherCAT-Gateways: Funktionserde

(mit Hutschienenpotenzial verbunden)

CAN-EtherCAT
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11.2 Verwendung des InRailBus (Option)

HINWEIS

Dieses Kapitel beschreibt den Einbau bei Verwendung des InRailBus fur CAN-CBX-
Module. Fur 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 Uber den InRailBus angeschlossen werden,
gehen Sie bitte wie folgt vor:

Tragschienen-
Busverbinder

Tragschiene

Fiahrung

Abb. 50: Tragschiene mit Busverbinder

1. Der Tragschienen-Busverbinder des InRailBus wird an die Tragschiene angelegt und durch
leichtes Andricken auf der Tragschiene aufgerastet. Durch Zusammenstecken der
einzelnen Busverbinder werden die Kommunikations- und Leistungssignale untereinander
kontaktiert. Die Busverbinder kdnnen 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 schrag nach hinten gekippt und setzen Sie das CBX-Modul auf
den Busverbinder, so dass der obere Teil der Tragschiene dabei in die Einkerbung greift.

Einkerbung

Funktionserd-
kontakt (FE)

Tragschiene

AAAAAA

- /% Bus-
verbinder

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
dricken. Dabei wird das Gehause durch die Fuhrungsschiene des Busverbinders
mechanisch geflhrt.

4, Beim Aufschwenken des CAN-CBX-Moduls rastet der untere Fullriegel auf dem unteren Teil
der Tragschiene ein. Das Modul sitzt nun fest auf der Tragschiene und ist Uber den
Busverbinder mit dem InRailBus verbunden.

Verbinden Sie ggf. noch die Busverbinder untereinander und schlieRen Sie die +24 V
Versorgungsspannung und das CAN-Interface an den InRailBus an.

- “¥ FuBriegel
o (>

N

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

11.2.2 Anschluss luber den CBX-InRailBus

Um die Versorgungsspannung und die CAN-Signale Uber den InRailBus anschlieRen zu kdnnen,
bendtigen 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 fur InRailBus-Zubehor, Seite 93).

Tragschienen-Busverbinder
(InRailBus) Anschlussstecker

i

S M24 §5 -
4 P24 f4 =
38 CAN_GND '
2 CAN L f2 = 1| ‘
¢ 1 CAN_H |1 n
&
- 1 | DS 1 Im

Tragschiene

Abb. 53: Tragschiene mit InRailBus-Verbindern und Anschlussstecker

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

ACHTUNG

Die Versorgungsspannung darf nicht durch die CBX-Station durchgeschleift und tber
den 24V-Stecker an eine andere CBX-Station weitergeleitet werden, da sonst Schaden
an den CBX-Modulen auftreten kdnnen!

CBX-Station

roeBX- 7 cBax- cBX- CcBX-
DiOo8 AOoalz | DIO8 Di1o8

= 2y +24 V Versorgungsspannung
Ry / iiber Stecker X100
T 24V oder alternativ
Uber den Anschlussstecker
des InRailBus X101

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

11.2.4 Anschluss von CAN
CBX-Station

CBX- foEXx-

CAN-Bus .

liber CAN-Stecker
oder alternativ

(ber den Anschlussstecker

, des InRailBus X101

Anschlussstecker
fiir den InRailBus

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

Generell besteht die Moglichkeit die CAN-Signale Gber den InRailBus oder tber den CAN-Stecker
eines aulleren CAN-CBX-Moduls der CBX-Station einzuspeisen. Die Signale werden dann Uber
den InRailBus an die folgenden CAN-CBX-Module der CAN-CBX-Station weitergeleitet. Die CAN-
Signale durfen Uber den CAN-Stecker des CAN-CBX-Moduls, das am anderen Ende der CBX-
Station montiert ist, weitergefiinrt werden. Uber die CAN-Stecker der mittleren CAN-CBX-Module
der CBX-Station durfen die CAN-Signale jedoch nicht weitergefihrt werden, da dies zu
unzuldssigen Verzweigungen fuhrt.

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 tber den InRailBus verbunden, gehen Sie beim Ausbau wie folgt vor:

Lésen Sie das Modul von der Tragschiene indem Sie den Fulriegel (siehe Abb. 52) nach unten
ziehen (z.B. mit einem Schraubendreher). Dabei 16st sich das Modul unten von der Tragschiene
und kann abgezogen werden.

HINWEIS
Es ist moglich, einzelne Gehduse aus dem Verbund zu I6sen, 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-Konformitatserklarung

EU-KONFORMITATSERKLARUNG @
EU DECLARATION OF CONFORMITY

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

Germany
esd erkléart, dass das Produkt Typ, Modell, Artikel-Nr.
esd declares, that the product Type, Model, Article No.
CAN-EtherCAT C.2922.02
die Anforderungen der Normen EN 61000-6-2:2005,
fulfills the requirements of the standards EN 61000-6-4:2007+A1:2011
gemaf folgendem Prifbericht erfilit. H-K00-0336-09,
according to test certificate. H-Z01-0336-14
Das Produkt entspricht damit der EU-Richtlinie ,EMV" 2014/30/EU

Therefore the product conforms to the EU Directive 'EMC’

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

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

This declaration loses its validity if the product is nof used or run according to the manufacturer's
documentation or if non-compliant modifications are made.

Name / Name T. Ramm
Funktion / Title CE-Koordinator / CE Coordinator
Datum / Dafe Hannover, 2015-02-12

Thooler e

Rechtsglltige Unterschrift / authorized signature

1\ Texte\DekudMANUAL S\CANACAN-EtherC ATWKonformitatserklarung\CAN-EtherCAT_EU-Konformitaetserklaerung_2015-02-12,odt
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13 Bestellhinweise

Typ Eigenschaften Bestell-Nr.
CAN-EtherCAT Ethernet-CAN-Gateway mit Dokumentation auf CD C.2922.02

Zubehor

@ CAN-CBX- | pofestigungsschiene des CBX-InRailBus fiir CAN-CBX
j TBUS Module

(Separate Bestellung) C.3000.01

CAN-CBX-
TBUS-

- CAN-CBX-TBus-Connector-Female zum Anschluss
i Connector

der Versorgungsspannung (24V) und CAN an den C.3000.02
CBX-In-Rail-Bus. Female-Typ

CAN-CBX-

TBUS- . CAN-CBX-TBus-Connector-Male zum Anschluss der
Connection  |yersorgungsspannung (24V) und CAN an den CBX-In-|  C.3000.03
adapter Rail-Bus. Male-Typ

Tabelle 18: Bestellhinweise

PDF-Handbiicher

Handbucher sind in Englisch und Ublicherweise auch in Deutsch erhaltlich. Die Verfugbarkeit der
Handbilcher entnehmen Sie bitte der unteren Tabelle.

Die Handbicher im PDF-Format kdnnen Sie kostenlos von unserer Webseite www.esd.eu
herunterladen.

Handbiicher 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, C.2001.21

NTCAN API Manual 2/2: Installation Guide (English)

Tabelle 19: Verfligbare Handblcher

Gedruckte Handbiicher

Benotigen Sie zusatzlich einen Ausdruck des Handbuches, kontaktieren Sie bitte unser Sales-
Team (sales@esd.eu) fur ein Angebot. Gedruckte Handbilcher kénnen gegen eine Gebuhr bestellt
werden.
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