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Allgemeines

System 300S

Copyright © YASKAWA Europe GmbH

1 Allgemeines

1.1 Copyright © YASKAWA Europe GmbH

All Rights Reserved

EG-Konformitatserklarung

Informationen zur Konfor-
mitéatserkldarung

Warenzeichen

Dokument-Support

Dieses Dokument enthélt geschiitzte Informationen von Yaskawa und darf aufer in Uber-
einstimmung mit anwendbaren Vereinbarungen weder offengelegt noch benutzt werden.

Dieses Material ist durch Urheberrechtsgesetze geschitzt. Ohne schriftliches Einver-
standnis von Yaskawa und dem Besitzer dieses Materials darf dieses Material weder
reproduziert, verteilt, noch in keiner Form von keiner Einheit (sowohl Yaskawa-intern als
auch -extern) geandert werden, es sei denn in Ubereinstimmung mit anwendbaren Ver-
einbarungen, Vertragen oder Lizenzen.

Zur Genehmigung von Vervielfaltigung oder Verteilung wenden Sie sich bitte an:
YASKAWA Europe GmbH, European Headquarters, Philipp-Reis-Str. 6, 65795 Hatters-
heim, Deutschland

Tel.: +49 6196 569 300

Fax.: +49 6196 569 398
E-Mail: info@yaskawa.eu
Internet: www.yaskawa.eu.com

Es wurden alle Anstrengungen unternommen, um sicherzustellen, dass
i die in diesem Dokument enthaltenen Informationen zum Zeitpunkt der
Veréffentlichung vollstdndig und richtig sind. Das Recht auf Anderungen
der Informationen bleibt jedoch vorbehalten.

1

Die vorliegende Kundendokumentation beschreibt alle heute bekannten
Hardware-Einheiten und Funktionen. Es ist méglich, dass Einheiten
beschrieben sind, die beim Kunden nicht vorhanden sind. Der genaue
Lieferumfang ist im jeweiligen Kaufvertrag beschrieben.

Hiermit erklart YASKAWA Europe GmbH, dass die Produkte und Systeme mit den grund-
legenden Anforderungen und den anderen relevanten Vorschriften Gbereinstimmen. Die
Ubereinstimmung ist durch CE-Zeichen gekennzeichnet.

Fir weitere Informationen zur CE-Kennzeichnung und Konformitatserklarung wenden Sie
sich bitte an Ihre Landesvertretung der YASKAWA Europe GmbH.

VIPA, SLIO, System 100V, System 200V, System 300V, System 300S, System 400V,
System 500S und Commander Compact sind eingetragene Warenzeichen der YASKAWA
Europe GmbH.

SPEED?Y ist ein eingetragenes Warenzeichen der YASKAWA Europe GmbH.

SIMATIC, STEP, SINEC, TIA Portal, S7-300, S7-400 und S7-1500 sind eingetragene
Warenzeichen der Siemens AG.

Microsoft und Windows sind eingetragene Warenzeichen von Microsoft Inc., USA.

Portable Document Format (PDF) und Postscript sind eingetragene Warenzeichen von
Adobe Systems, Inc.

Alle anderen erwahnten Firmennamen und Logos sowie Marken- oder Produktnamen
sind Warenzeichen oder eingetragene Warenzeichen ihrer jeweiligen Eigentiimer.

Wenden Sie sich an lhre Landesvertretung der YASKAWA Europe GmbH, wenn Sie
Fehler anzeigen oder inhaltliche Fragen zu diesem Dokument stellen méchten. Sie
kénnen YASKAWA Europe GmbH uber folgenden Kontakt erreichen:

E-Mail: Documentation.HER@yaskawa.eu
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System 300S

Allgemeines

Technischer Support

Uber dieses Handbuch

Wenden Sie sich an lhre Landesvertretung der YASKAWA Europe GmbH, wenn Sie Pro-
bleme mit dem Produkt haben oder Fragen zum Produkt stellen méchten. Ist eine solche
Stelle nicht erreichbar, kdnnen Sie den Yaskawa Kundenservice Uber folgenden Kontakt
erreichen:

YASKAWA Europe GmbH,

European Headquarters, Philipp-Reis-Str. 6, 65795 Hattersheim, Deutschland
Tel.: +49 6196 569 500 (Hotline)

E-Mail: support@yaskawa.eu

1.2 Uber dieses Handbuch

Zielsetzung und Inhalt

Produkt

CP 342S-CAN

Zielgruppe

Aufbau des Handbuchs

Orientierung im Dokument

Verfiigbarkeit

Piktogramme Signalworter

Das Handbuch beschreibt den CP 342-1CA70 aus dem System 300S von Yaskawa.
Beschrieben wird Aufbau, Projektierung und Anwendung.

Best.-Nr. ab Stand:
CP-HW CP-FW
342-1CA70 1 V1.2.5

Das Handbuch ist geschrieben fiir Anwender mit Grundkenntnissen in der Automatisie-
rungstechnik.

Das Handbuch ist in Kapitel gegliedert. Jedes Kapitel beschreibt eine abgeschlossene
Thematik.

Als Orientierungshilfe stehen im Handbuch zur Verfiigung:

B Gesamt-Inhaltsverzeichnis am Anfang des Handbuchs
B \erweise mit Seitenangabe

Das Handbuch ist verfugbar in:

B gedruckter Form auf Papier
B in elektronischer Form als PDF-Datei (Adobe Acrobat Reader)

Wichtige Textteile sind mit folgenden Piktogrammen und Signalworten hervorgehoben:

GEFAHR!
Unmittelbare oder drohende Gefahr. Personenschaden sind maéglich.

VORSICHT!
Bei Nichtbefolgen sind Sachschaden maglich.

HB140 | CP | 342-1CA70 | de | 17-16



Allgemeines System 300S

Sicherheitshinweise

Zusétzliche Informationen und niitzliche Tipps.

1

1.3 Sicherheitshinweise

BestimmungsgemaBe Ver-  Das System ist konstruiert und gefertigt fur:

wendung B  Kommunikation und Prozesskontrolle

B Allgemeine Steuerungs- und Automatisierungsaufgaben

B den industriellen Einsatz

B den Betrieb innerhalb der in den technischen Daten spezifizierten Umgebungsbedin-
gungen

B den Einbau in einen Schaltschrank

GEFAHR!
Das Gerat ist nicht zugelassen fir den Einsatz

— in explosionsgefahrdeten Umgebungen (EX-Zone)

Dokumentation Handbuch zuganglich machen fur alle Mitarbeiter in

Projektierung

B |[nstallation

B Inbetriebnahme
B Betrieb

VORSICHT!
Vor Inbetriebnahme und Betrieb der in diesem Handbuch beschrie-
benen Komponenten unbedingt beachten:

— Anderungen am Automatisierungssystem nur im spannungslosen
Zustand vornehmen!

— Anschluss und Anderung nur durch ausgebildetes Elektro-Fachper-
sonal

— Nationale Vorschriften und Richtlinien im jeweiligen Verwenderland
beachten und einhalten (Installation, SchutzmaRnahmen, EMV ...)

Entsorgung Zur Entsorgung des Gerats nationale Vorschriften beachten!

6 HB140 | CP | 342-1CA70 | de | 17-16
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Grundlagen

2 Grundlagen

Sicherheitshinweis fliir den Benutzer

2.1 Sicherheitshinweis fur den Benutzer

Handhabung elektrosta-
tisch gefahrdeter Bau-

gruppen

Versenden von Bau-
gruppen

Messen und Andern von
elektrostatisch gefahr-
deten Baugruppen

Die Baugruppen sind mit hochintegrierten Bauelementen in MOS-Technik bestuckt. Diese
Bauelemente sind hoch empfindlich gegeniiber Uberspannungen, die z.B. bei elektrosta-
tischer Entladung entstehen. Zur Kennzeichnung dieser gefahrdeten Baugruppen wird
nachfolgendes Symbol verwendet:

Das Symbol befindet sich auf Baugruppen, Baugruppentragern oder auf Verpackungen
und weist so auf elektrostatisch gefahrdete Baugruppen hin. Elektrostatisch gefahrdete
Baugruppen kénnen durch Energien und Spannungen zerstért werden, die weit unterhalb
der Wahrnehmungsgrenze des Menschen liegen. Hantiert eine Person, die nicht elekt-
risch entladen ist, mit elektrostatisch gefahrdeten Baugruppen, kénnen Spannungen auf-
treten und zur Beschadigung von Bauelementen fiihren und so die Funktionsweise der
Baugruppen beeintrachtigen oder die Baugruppe unbrauchbar machen. Auf diese Weise
beschadigte Baugruppen werden in den wenigsten Fallen sofort als fehlerhaft erkannt.
Der Fehler kann sich erst nach langerem Betrieb einstellen. Durch statische Entladung
beschadigte Bauelemente kénnen bei Temperaturanderungen, Erschitterungen oder
Lastwechseln zeitweilige Fehler zeigen. Nur durch konsequente Anwendung von Schutz-
einrichtungen und verantwortungsbewusste Beachtung der Handhabungsregeln lassen
sich Funktionsstorungen und Ausfalle an elektrostatisch gefahrdeten Baugruppen
wirksam vermeiden.

Verwenden Sie fur den Versand immer die Originalverpackung.

Bei Messungen an elektrostatisch gefahrdeten Baugruppen sind folgende Dinge zu
beachten:

B Potenzialfreie Messgerate sind kurzzeitig zu entladen.
B Verwendete Messgerate sind zu erden.

Bei Anderungen an elektrostatisch gefahrdeten Baugruppen ist darauf zu achten, dass
ein geerdeter Lotkolben verwendet wird.

VORSICHT!
Bei Arbeiten mit und an elektrostatisch gefahrdeten Baugruppen ist auf
ausreichende Erdung des Menschen und der Arbeitsmittel zu achten.
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Grundlagen

System 300S

Hinweise zur Projektierung

2.2 Hinweise zur Projektierung

Ubersicht

Voraussetzung

Die Projektierung eines SPEED7-Systems sollte nach folgender Vorgehensweise
erfolgen:

Projektierung der SPEED7-CPU und des internen DP-Masters (falls vorhanden)
Projektierung der reell gesteckten Module am Standard-Bus

Projektierung des internen Ethernet-PG/OP-Kanals nach den reell gesteckten
Modulen als virtueller CP 343-1 (Angabe von IP-Adresse, Subnetz-Maske und
Gateway fur Online-Projektierung)

Projektierung eines internen CP 343 (falls vorhanden) als 2. CP 343-1
Projektierung und Vernetzung aller SPEED-Bus-CPs bzw. -DP-Master als CP 343-1
(343-1EX11) bzw. CP 342-5 (342-5DA02 V5.0)

Projektierung aller SPEED-Bus-Module als einzelne DP-Slaves in einem virtuellen
DP-Master-Modul (SPEEDBUS.GSD erforderlich)

Bitte verwenden Sie zur Projektierung einer CPU 31xS von Yaskawa
i immer die entsprechende Siemens CPU aus dem Hardware-Katalog. Zur
Projektierung werden fundierte Kenntnisse im Umgang mit dem Siemens
SIMATIC Manager und dem Hardware-Konfigurator von Siemens voraus-
gesetzt!

1

Der Hardware-Konfigurator ist Bestandteil des Siemens SIMATIC Managers. Er dient der
Projektierung. Die Module, die hier projektiert werden kénnen, entnehmen Sie dem Hard-
ware-Katalog. Fur den Einsatz der System 300S Module am SPEED-Bus ist die Einbin-
dung der System 300S Module Uber die GSD-Datei SPEEDBUS.GSD von Yaskawa im
Hardwarekatalog erforderlich.

HB140 | CP | 342-1CA70 | de | 17-16
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Grundlagen

Vorgehensweise

Standard-Bus

Steckpl.| Modul
1
2 CPU...
X...
X...
3

reelle Module
am Standard-Bus

343-1EX11 (PG/OP)
343-1EX11 (nur CPU 31xSN)
CP bzw. DP-Master

am SPEED-Bus als
343-1EX11 bzw. 342-5DA02

| 342-5DA02 V5.0 1

virtueller DP-Master fiir CPU
und alle SPEED-Bus-Module

..

VIPA_SPEEDBUS
| Steckpl.|Best.-Nummer |
v 0 |CPU auf Steckpl. 100

VIPA_SPEEDBUS
Steckpl. Best.-Nummer
o Module v. Steckpl. n_|

Buserweiterung mit IM 360
und IM 361

Hinweise zur Projektierung

Die Projektierung einer SPEED7-CPU besteht aus folgenden Komponenten. Um kompa-
tibel mit dem Siemens SIMATIC Manager zu sein, sind folgende Schritte durchzufihren:

1. » Vorbereitung

Starten Sie den Hardware-Konfigurator von Siemens und binden Sie die
SPEEDBUS.GSD fiir den SPEED-Bus von Yaskawa ein.

2. , Projektierung der CPU

Projektieren Sie die entsprechende CPU. Sofern lhre SPEED7-CPU einen DP-
Master besitzt, kdnnen Sie diesen jetzt mit PROFIBUS vernetzen und lhre DP-
Slaves anbinden.

3. » Projektierung der reell gesteckten Module am Standard-Bus

Platzieren Sie ab Steckplatz 4 die Module, die sich auf dem Standard-Bus rechts
der CPU befinden.

4. ), Projektierung der integrierten CPs

Fir den internen Ethernet-PG/OP-Kanal ist immer als 1. Modul unter den reell
gesteckten Modulen ein CP 343-1 (343-1EX11) zu platzieren. Hat lhre SPEED?7-
CPU zusatzlich einen CP 343 integriert, so ist dieser ebenfalls als CP 343-1 aber
immer unterhalb des zuvor platzierten CP 343-1 zu projektieren.

5. Projektierung aller SPEED-Bus-CPs und -DP-Master

Platzieren und vernetzen Sie unter den zuvor projektieren internen CPU-Kompo-
nenten alle CPs als 343-1EX11 und DP-Master als 342-5DA02 V5.0, die sich am
SPEED-Bus befinden.

Bitte beachten Sie, dass die Reihenfolge innerhalb einer Funktions-
i gruppe (CP bzw. DP-Master) der Reihenfolge am SPEED-Bus von
rechts nach links entspricht.

6. ) Projektierung der CPU und aller SPEED-Bus-Module in einem virtuellen Master-
System

Die Steckplatzzuordnung der SPEED-Bus-Module und die Parametrierung der Ein-/
Ausgabe-Peripherie hat tber ein virtuelles PROFIBUS-DP-Master-System zu
erfolgen. Platzieren Sie hierzu als letztes Modul einen DP-Master (342-5DA02
V5.0) mit Mastersystem. Die PROFIBUS Adresse muss hierbei < 100 sein! Binden
Sie nun fir die CPU und jedes Modul am SPEED-Bus den Slave
"VIPA_SPEEDBUS" an. Nach der Installation der SPEEDBUS.GSD finden Sie
diesen unter Profibus-DP / Weitere Feldgeréte /1/0 / VIPA_SPEEDBUS. Stellen Sie
als PROFIBUS Adresse die Steckplatz-Nr. (100...110) des Moduls ein und plat-
zieren Sie auf dem einzigen Steckplatz 0 des Slave-Systems das entsprechende
Modul.

Zur Buserweiterung kénnen Sie die IM 360 von Siemens einsetzen, an die Sie bis zu 3
Erweiterungs-Racks Uber die IM 361 anbinden kdnnen. Buserweiterungen durfen immer
nur auf Steckplatz 3 platziert werden. Naheres hierzu finden im Teil "Einsatz CPU 31xS"
unter "Adressierung".

HB140 | CP | 342-1CA70 | de | 17-16



Grundlagen System 300S

Hinweise zur Projektierung

Zusammenfassung In der nachfolgenden Abbildung sind alle Projektierschritte nochmals zusammengefasst:
<« SPEED-Bus (parallel) Standard-Bus (seriell) >
] Standard-Bus
H 1 Steckpl.| Modul
1
2 CPU...
X2
Ethernet
' PGIOP | X1 | ..
intern 3 IM360 —
DIO DP-Maste CP343 CP343 AO Al DP-Mastt DO DI DO DIO Al AO 4 DI
-Master -Master CPU 31xS 5 DO
Slot: 108 107 106 105 104 103 102 101 100 | § | Dlo
. 8 AO
Ethernet-PG/OP intern
. 9 CP343-1EX11
interner CP 343 falls vorhanden 10 CP343-1EX11
11 [ CP342-5

Standard-Bus
(Erweiterung 1)

Steckpl., Modul
1
2
3 IM361 o
—— — 4 CP342-5
5 343-1EX11
6 343-1EX11
7 CP342-5
8
Slot: 108 107 106 105 104 103 102 101 100 Angabe Steckplatz 9
Uber PROFIBUS-Adresse 10
1
DP-Mastersystem fiir SPEED-Bus-Module
(108) VIPA (106) VIPA (104) VIPA (102) VIPA ((100) VIPA
7 SPE SPEE /" SPEEDbus, ~_SPEEDbus, ?’EES
[ (TE Il IEQJ Il I[IF/ (T
VIPA_SPEEDBUS VIPA_SPEEDBUS VIPA_SPEEDBUS VIPA_SPEEDBUS VIPA_SPEEDBUS
| Steckpl./Best.-Nr. ] Steckpl.[Best.-Nr. | Steckpl.|Best.-Nr. Steckpl./Best.-Nr. ] | Steckpl./Best.-Nr. ]
[0 323-1BH70 - DIO | 0 [343-1EX71 - CP [0 |331-7AF70 - Al 0 |342-1DA70 - DP-M| ) [31xS - SPEED7-CPU]|
(107) VIPA (105) VIPA (103) VIPA (101) VIPA
SPEE s SPEE SPEEDbu: i SPEE
(ITE I11E [ Iﬂ[lllji/ [T
VIPA_SPEEDBUS VIPA_SPEEDBUS VIPA_SPEEDBUS VIPA_SPEEDBUS
Steckpl.[Best.-Nr. | [ Steckpl.|Best.-Nr. | [ Steckpl.[Best.-Nr. [ Steckpl.|Best.-Nr. |
0 342-1DA70 - DP-M| 0 [343-1EX71-CP__| o [331-7BF70 - Al 0 |322-1BH70-DO |

Das entsprechende Modul ist aus dem HW-Katalog von
VIPA_SPEEDBUS auf Steckplatz 0 zu Gbernehmen

) Die Reihenfolge der DPM- und CP-Funktionsgruppen ist unerheblich. Es
j ist lediglich darauf zu achten, dass innerhalb einer Funktionsgruppe die
Reihenfolge (DP1, DP2 ... bzw. CP1, CP2 ...) eingehalten wird.

® Hinweis giiltig fiir alle SPEED-Bus-Module!

i Fiir den SPEED-Bus ist immer als letztes Modul der Siemens DP-Master

. CP 342-5 (342-5DA02 V5.0) einzubinden, zu vernetzen und in die
Betriebsart DP-Master zu parametrieren. An dieses Mastersystem ist
Jjedes einzelne SPEED-Bus-Modul als VIPA_SPEED-Bus-Slave anzu-
binden. Durch Angabe der SPEED-Bus-Steckplatz-Nr. (iber die PRO-
FIBUS-Adresse und durch Einbinden des entsprechenden SPEED-Bus-
Moduls auf dem einzigen Steckplatz 0 erhélt der Siemens SIMATIC
Manager so Informationen (ber die am SPEED-Bus befindlichen Module.

10 HB140 | CP | 342-1CA70 | de | 17-16
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Grundlagen

2.3 Allgemeine Daten

Konformitat und Approbation
Konformitat
CE

Approbation
uL
Sonstiges
RoHS

Personenschutz und Gerateschutz
Schutzart

Potenzialtrennung

Zum Feldbus

Zur Prozessebene

Isolationsfestigkeit

Isolationsspannung gegen Bezugserde

Eingange / Ausgange

Schutzmafnahmen

2014/35/EU
2014/30/EU

2011/65/EU

Umgebungsbedingungen gemaR EN 61131-2

Klimatisch

Lagerung /Transport
Betrieb

Horizontaler Einbau hangend
Horizontaler Einbau liegend
Vertikaler Einbau
Luftfeuchtigkeit
Verschmutzung
Aufstellhéhe max.
Mechanisch

Schwingung

Schock

EN 60068-2-14

EN 61131-2
EN 61131-2
EN 61131-2
EN 60068-2-30
EN 61131-2

EN 60068-2-6
EN 60068-2-27

Allgemeine Daten

Niederspannungsrichtlinie
EMV-Richtlinie

Siehe Technische Daten

Richtlinie zur Beschrankung der Verwendung bestimmter

gefahrlicher Stoffe in Elektro- und Elektronikgeraten

IP20

Galvanisch entkoppelt

Galvanisch entkoppelt

AC / DC 50V, bei Prifspannung AC 500V

gegen Kurzschluss

-25...+70°C

0...+60°C

0...+55°C

0...+50°C

RH1 (ohne Betauung, relative Feuchte 10 ... 95%)
Verschmutzungsgrad 2

2000m

19, 9Hz ... 150Hz
15g, 11ms

HB140 | CP | 342-1CA70 | de | 17-16
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Grundlagen System 300S

Allgemeine Daten > Einsatz unter erschwerten Betriebsbedingungen

Montagebedingungen

Einbauort - Im Schaltschrank
Einbaulage - Horizontal und vertikal
EMV Norm Bemerkungen
Stéraussendung EN 61000-6-4 Class A (Industriebereich)
Storfestigkeit EN 61000-6-2 Industriebereich

Zone B EN 61000-4-2 ESD

8kV bei Luftentladung (Scharfegrad 3),

4kV bei Kontaktentladung (Scharfegrad 2)
EN 61000-4-3 HF-Einstrahlung (Gehause)

80MHz ... 1000MHz, 10V/m, 80% AM (1kHz)

1,4GHz ... 2,0GHz, 3V/m, 80% AM (1kHz)

2GHz ... 2,7GHz, 1V/m, 80% AM (1kHz)

EN 61000-4-6 HF-Leitungsgefihrt

150kHz ... 80MHz, 10V, 80% AM (1kHz)
EN 61000-4-4 Burst, Scharfegrad 3
EN 61000-4-5 Surge, Scharfegrad 3 *

") Aufgrund der energiereichen Einzelimpulse ist bei Surge eine angemessene externe Beschaltung mit Blitzschutzele-
menten wie z.B. Blitzstromableitern und Uberspannungsableitern erforderlich.

2.3.1 Einsatz unter erschwerten Betriebsbedingungen

Ohne zusétzlich schiitzende MalBnahmen diirfen die Produkte nicht an
i Orten mit erschwerten Betriebsbedingungen; z.B. durch:

—— — Staubentwicklung
— chemisch aktive Substanzen (dtzende Ddmpfe oder Gase)
— starke elektrische oder magnetische Felder

eingesetzt werden!

12 HB140 | CP | 342-1CA70 | de | 17-16



System 300S

Montage und Aufbaurichtlinien

Ubersicht

3 Montage und Aufbaurichtlinien

3.1 Ubersicht
SPEED-Bus

SPEED-Bus-Peripherie-
Module

Serieller Standard-Bus

Paralleler SPEED-Bus

SLOT 1 fiir Zusatzspan-
nungsversorgung

B Der SPEED-Bus ist ein von Yaskawa entwickelter 32Bit Parallel-Bus.

m  Uber SPEED-Bus haben Sie die Méglichkeit bis zu 10 SPEED-Bus-Module an lhre
CPU zu koppeln.

B Im Gegensatz zum "Standard"-Rickwandbus, bei dem die Module rechts von der
CPU uber Einzel-Busverbinder gesteckt werden, erfolgt beim SPEED-Bus die
Ankopplung tber eine spezielle SPEED-Bus-Schiene links von der CPU.

B Von Yaskawa erhalten Sie Profilschienen mit integriertem SPEED-Bus fiir 2, 6 oder
10 SPEED-Bus-Peripherie-Module in unterschiedlichen Langen.

B Jede SPEED-Bus-Schiene besitzt eine Steckmdglichkeit fir eine externe Spannungs-
versorgung. Hiermit kdnnen Sie den maximalen Strom am Rickwandbus erhdhen.
Nur auf "SLOT1 DCDC" kénnen Sie entweder ein SPEED-Bus-Modul oder eine
Zusatzspannungsversorgung (307-1FB70) stecken.

In IRl
- -
SPEED-Bus (parallel) Standard-Bus (seriell)

¢ — P

IFrTT T T TTT
T I 1T 1rororil

ITT T T T TTT
IrITTIT T T

I
I

Die SPEED-Bus-Peripherie-Module kénnen ausschlief3lich auf den hierfir vorgesehenen
SPEED-Bus-Steckplatzen links von der CPU eingesetzt werden. Fur den SPEED-Bus
sind folgende Module verflgbar:

B Schnelle Feldbus-Module, wie PROFIBUS DP-, Interbus-, CANopen-Master und
CANopen-Slave

B Schneller CP 343 (CP 343 Kommunikationsprozessor fur Ethernet)
B Schneller CP 341 mit 2-facher RS 422/485-Schnittstelle
B Schnelle digitale Ein-/Ausgabe-Module (Fast Digital IN/OUT)

Die einzelnen Module werden direkt auf eine Profilschiene montiert und Gber den Ruick-
wandbus-Verbinder verbunden. Vor der Montage ist der Riickwandbus-Verbinder von
hinten an das Modul zu stecken. Die Riickwandbusverbinder sind im Lieferumfang der
Peripherie-Module enthalten.

Bei SPEED-Bus erfolgt die Busanbindung tber eine in die Profilschiene integrierte
SPEED-Bus-Steckleiste links von der CPU. Aufgrund des parallelen SPEED-Bus muissen
nicht alle Steckplatze hintereinander belegt sein.

Auf Steckplatz 1 (SLOT 1 DCDC) kénnen Sie entweder ein SPEED-Bus-Modul oder eine
Zusatz-Spannungsversorgung stecken.
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Montage und Aufbaurichtlinien System 300S

Einbaumale
Montagemoéglichkeiten Sie haben die Mdglichkeit das System 300 waagrecht, senkrecht oder liegend aufzu-
bauen. Beachten Sie bitte die hierbei zuldssigen Umgebungstemperaturen:
1 waagrechter Aufbau: von 0 bis 60°C
©) ©) 2 s_enkrechter Aufbau: von 0 bis 50°C
E T [ 3 liegender Aufbau: von 0 bis 55°C
=] 77 | 77 L] EO| 1
@ —=0
L e e
==iniiniinnniiniini=|
3.2 EinbaumalRe
MaBe Grundgehause 1fach breit (BXHxT) in mm: 40 x 125 x 120
MontagemaRe
£
£
8
£
g
!
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System 300S Montage und Aufbaurichtlinien

Montage SPEED-Bus

MaRe montiert -~ 125mm

’<— 120mm ———

NS
\ \\ \\\\\ \\\
125mm ———————

\
N

175mm /

3.3 Montage SPEED-Bus

Vorkonfektionierte Fir den Einsatz von SPEED-Bus-Modulen ist eine vorkonfektionierte SPEED-Bus-Steck-
SPEED-Bus-Profil-Schiene leiste erforderlich. Diese erhalten Sie schon montiert auf einer Profilschiene mit 2, 6 oder
10 Steckplatzen.

MaRe Bestell- Anzahl Module SPEED-Bus/ A B c D E
nummer Standard-Bus
391-1AF10 2/6 530 100 268 510 10
391-1AF30 6/2 530 100 105 510 10
391-1AF50 10/0 530 20 20 510 10
391-1AJ10 2/15 830 22 645 800 15
391-1AJ30 6/11 830 22 480 800 15
391-1AJ50 10/7 830 22 320 800 15
Mafe in mm
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Montage SPEED-Bus

A
B c
«—»
325 //
572 | | 0] B [122
' gy | ey gy | e il
[an) (¢ 7
%_
5 »l15
»E E e

Montage der Profilschiene 1. ) Verschrauben Sie die Profilschiene mit dem Untergrund (Schraubengrofie: M6) so,
dass mindestens 65mm Raum oberhalb und 40mm unterhalb der Profilschiene
bleibt. Achten Sie immer auf eine niederohmige Verbindung zwischen Profilschiene
und Untergrund.

—a

65mm

oY | sagy | ey | ey

40mm
\ 4

2. Verbinden Sie die Profilschiene tber den Stehbolzen mit Ihrem Schutzleiter. Der
Mindestquerschnitt der Leitung zum Schutzleiter betréagt hierbei 10mm?2.

KA
~ ) | wp | e | gy
{5\ Y
x"-\\t‘l\.r\;\ K
i) e~ [
7 s T
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System 300S Montage und Aufbaurichtlinien

Montage SPEED-Bus

Montage SPEED-Bus-
Module

1) (2) (3) 1. Entfernen Sie mit einem geeigneten Schraubendreher die entsprechenden Schutz-
k k abdeckungen Uber den SPEED-Bus-Steckplatzen, indem Sie diese entriegeln und
nach unten abziehen.

Da es sich bei SPEED-Bus um einen parallelen Bus handelt, miissen nicht alle
SPEED-Bus-Steckplatze hintereinander belegt sein. Lassen Sie bei einem nicht
benutzten SPEED-Bus-Steckplatz die Abdeckung gesteckt.

2. ) Bei Einsatz einer DC 24V-Spannungsversorgung hangen Sie diese an der
gezeigten Position links vom SPEED-Bus auf der Profilschiene ein und schieben
Sie diese nach links bis ca. 5mm vor den Erdungsbolzen der Profilschiene.

3. » Schrauben Sie die Spannungsversorgung fest.

o 4. ), Zur Montage von SPEED-Bus-Modulen setzen Sie diese zwischen den dreieckigen
Positionierhilfen an einem mit "SLOT ..." bezeichneten Steckplatz an und klappen
sie diese nach unten.

- ﬁ 5. » Nur auf "SLOT1 DCDC" kénnen Sie entweder ein SPEED-Bus-Modul oder eine
el mum =8 Wulll\ ] Zusatzspannungsversorgung stecken.
o 1= . 6. Schrauben Sie die CPU fest.

Montage CPU ohne Stan-
dard-Bus-Module

"D 1. » Soll die SPEED7-CPU ausschliellich am SPEED-Bus betrieben werden, setzen Sie
® diese wie gezeigt zwischen den beiden Positionierhilfen an dem mit "CPU
SPEED7" bezeichneten Steckplatz an und klappen sie diese nach unten.

<

ol
& ]
i
—
=1l
e}

®
°
9
&

IIE

2. Schrauben Sie die CPU fest.
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Montage und Aufbaurichtlinien System 300S

Montage SPEED-Bus

Montage CPU mit Stan-
dard-Bus-Modulen

il 1. Sollen auch Standard-Module gesteckt werden, nehmen Sie einen Busverbinder
und stecken Sie ihn, wie gezeigt, von hinten an die CPU.

-+ 2. ) Setzen Sie die CPU zwischen den beiden Positionierhilfen an dem mit "CPU
“El L SPEEDTY" bezeichneten Steckplatz an und klappen sie diese nach unten.
=] Schrauben Sie die CPU fest.

? ‘t Nm
Montage Standard-Bus-
Module
il Verfahren Sie auf die gleiche Weise mit lhren Peripherie-Modulen, indem Sie
jeweils einen Ruckwandbus-Verbinder stecken, Ihr Modul rechts neben dem Vor-
,[IT@]] ganger-Modul einhangen, dieses nach unten klappen, in den Rickwandbus-Ver-
= binder des Vorgangermoduls einrasten lassen und das Modul festschrauben.
vIPA Eﬁ ' l .
’:1 ’ 7

= — VORSICHT!
— Die Spannungsversorgungen sind vor dem Beginn von Installations-

und Instandhaltungsarbeiten unbedingt freizuschalten, d.h. vor
Arbeiten an einer Spannungsversorgung oder an der Zuleitung, ist
die Spannungszufiihrung stromlos zu schalten (Stecker ziehen, bei
Festanschluss ist die zugehorige Sicherung abzuschalten)!

— Anschluss und Anderungen dirfen nur durch ausgebildetes Elektro-
Fachpersonal ausgefihrt werden.
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Montage und Aufbaurichtlinien

3.4 Aufbaurichtlinien

Allgemeines

Was bedeutet EMV?

Mogliche Storeinwir-
kungen

Grundregeln zur Sicher-
stellung der EMV

Aufbaurichtlinien

Die Aufbaurichtlinien enthalten Informationen uber den stérsicheren Aufbau eines SPS-
Systems. Es werden die Wege beschrieben, wie Stérungen in Ihre Steuerung gelangen
kénnen, wie die elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) sicher gestellt werden kann
und wie bei der Schirmung vorzugehen ist.

Unter Elektromagnetischer Vertraglichkeit (EMV) versteht man die Fahigkeit eines elektri-
schen Gerétes, in einer vorgegebenen elektromagnetischen Umgebung fehlerfrei zu
funktionieren, ohne vom Umfeld beeinflusst zu werden bzw. das Umfeld in unzulassiger
Weise zu beeinflussen.

Die Komponenten von Yaskawa sind fiir den Einsatz in Industrieumgebungen entwickelt
und erflllen hohe Anforderungen an die EMV. Trotzdem sollten Sie vor der Installation
der Komponenten eine EMV-Planung durchfihren und mégliche Stérquellen in die
Betrachtung einbeziehen.

Elektromagnetische Stérungen kénnen sich auf unterschiedlichen Pfaden in lhre Steue-
rung einkoppeln:

Elektromagnetische Felder (HF-Einkopplung)

B Magnetische Felder mit energietechnischer Frequenz
B Bus-System

B Stromversorgung

B Schutzleiter

Je nach Ausbreitungsmedium (leitungsgebunden oder -ungebunden) und Entfernung zur
Storquelle gelangen Stérungen Uber unterschiedliche Kopplungsmechanismen in lhre
Steuerung.

Man unterscheidet:

B galvanische Kopplung
B kapazitive Kopplung
B induktive Kopplung

B Strahlungskopplung

Haufig genligt zur Sicherstellung der EMV das Einhalten einiger elementarer Regeln.
Beachten Sie beim Aufbau der Steuerung deshalb die folgenden Grundregeln.

B Achten Sie bei der Montage lhrer Komponenten auf eine gut ausgefiihrte flachenhafte
Massung der inaktiven Metallteile.

— Stellen Sie eine zentrale Verbindung zwischen der Masse und dem Erde/Schutz-
leitersystem her.

— Verbinden Sie alle inaktiven Metallteile grof3flachig und impedanzarm.

— Verwenden Sie nach Mdglichkeit keine Aluminiumteile. Aluminium oxidiert leicht
und ist fur die Massung deshalb weniger gut geeignet.

B Achten Sie bei der Verdrahtung auf eine ordnungsgemafie Leitungsfiihrung.
— Teilen Sie die Verkabelung in Leitungsgruppen ein. (Starkstrom, Stromversor-
gungs-, Signal- und Datenleitungen).
— Verlegen Sie Starkstromleitungen und Signal- bzw. Datenleitungen immer in
getrennten Kanalen oder Blindeln.
— Fdhren Sie Signal- und Datenleitungen moglichst eng an Masseflachen (z.B.
Tragholme, Metallschienen, Schrankbleche).
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Aufbaurichtlinien

Schirmung von Leitungen

B Achten Sie auf die einwandfreie Befestigung der Leitungsschirme.

— Datenleitungen sind geschirmt zu verlegen.

— Analogleitungen sind geschirmt zu verlegen. Bei der Ubertragung von Signalen
mit kleinen Amplituden kann das einseitige Auflegen des Schirms vorteilhaft sein.

— Leitungen fiir Frequenzumrichter, Servo- und Schrittmotore sind geschirmt zu ver-
legen.

— Legen Sie die Leitungsschirme direkt nach dem Schrankeintritt gro3flachig auf
eine Schirm-/Schutzleiterschiene auf, und befestigen Sie die Schirme mit Kabel-
schellen.

— Achten Sie darauf, dass die Schirm-/Schutzleiterschiene impedanzarm mit dem
Schrank verbunden ist.

— Verwenden Sie flir geschirmte Datenleitungen metallische oder metallisierte
Steckergehause.

B Setzen Sie in besonderen Anwendungsfallen spezielle EMV-MalRnahmen ein.
— Erwéagen Sie bei Induktivitdten den Einsatz von Léschgliedern.
— Beachten Sie, dass bei Einsatz von Leuchtstofflampen sich diese negativ auf Sig-
nalleitungen auswirken konnen.
B Schaffen Sie ein einheitliches Bezugspotenzial und erden Sie nach Mdglichkeit alle
elektrischen Betriebsmittel.
— Achten Sie auf den gezielten Einsatz der Erdungsmafinahmen. Das Erden der
Steuerung dient als Schutz- und Funktionsmafinahme.
— Verbinden Sie Anlagenteile und Schranke mit hrer SPS sternférmig mit dem
Erde/Schutzleitersystem. Sie vermeiden so die Bildung von Erdschleifen.
— Verlegen Sie bei Potenzialdifferenzen zwischen Anlagenteilen und Schranken
ausreichend dimensionierte Potenzialausgleichsleitungen.

Elektrische, magnetische oder elektromagnetische Storfelder werden durch eine Schir-
mung geschwacht; man spricht hier von einer Dampfung. Uber die mit dem Gehause lei-
tend verbundene Schirmschiene werden Stérstrome auf Kabelschirme zur Erde hin abge-
leitet. Hierbei ist darauf zu achten, dass die Verbindung zum Schutzleiter impedanzarm
ist, da sonst die Storstrome selbst zur Stérquelle werden.

Bei der Schirmung von Leitungen ist folgendes zu beachten:

B Verwenden Sie mdglichst nur Leitungen mit Schirmgeflecht.

® Die Deckungsdichte des Schirmes sollte mehr als 80% betragen.

B In der Regel sollten Sie die Schirme von Leitungen immer beidseitig auflegen. Nur
durch den beidseitigen Anschluss der Schirme erreichen Sie eine gute Stoérunterdri-
ckung im héheren Frequenzbereich. Nur im Ausnahmefall kann der Schirm auch ein-
seitig aufgelegt werden. Dann erreichen Sie jedoch nur eine Dampfung der niedrigen
Frequenzen. Eine einseitige Schirmanbindung kann gunstiger sein, wenn:

— die Verlegung einer Potenzialausgleichsleitung nicht durchgefiihrt werden kann.
— Analogsignale (einige mV bzw. pyA) Ubertragen werden.
— Folienschirme (statische Schirme) verwendet werden.

B Benutzen Sie bei Datenleitungen fur serielle Kopplungen immer metallische oder
metallisierte Stecker. Befestigen Sie den Schirm der Datenleitung am Steckerge-
hause. Schirm nicht auf den PIN 1 der Steckerleiste auflegen!

B Bei stationdrem Betrieb ist es empfehlenswert, das geschirmte Kabel unterbre-
chungsfrei abzuisolieren und auf die Schirm-/Schutzleiterschiene aufzulegen.

B Benutzen Sie zur Befestigung der Schirmgeflechte Kabelschellen aus Metall. Die
Schellen missen den Schirm grof3flachig umschlieRen und guten Kontakt austiben.

B Legen Sie den Schirm direkt nach Eintritt der Leitung in den Schrank auf eine Schirm-
schiene auf. Fihren Sie den Schirm bis zu lhrer SPS weiter, legen Sie ihn dort jedoch
nicht erneut auf!

20
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Aufbaurichtlinien

VORSICHT!
Bitte bei der Montage beachten!

Bei Potenzialdifferenzen zwischen den Erdungspunkten kann iber den
beidseitig angeschlossenen Schirm ein Ausgleichsstrom flieRen.

Abhilfe: Potenzialausgleichsleitung.
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Leistungsmerkmale

4  Hardwarebeschreibung

4.1 Leistungsmerkmale
CP 342-1CA70 Der CP darf ausschlief3lich auf dem SPEED-Bus eingesetzt werden.

B CANopen-Master fir SPEED-Bus

B 125 CAN-Slaves an einen CANopen-Master ankoppelbar

B Projektierung unter WinCoCT von VIPA

B Diagnosefahig

B 40 Transmit PDOs

B 40 Receive PDOs

B PDO-Linking

®m PDO-Mapping

m 1 SDO als Server, 127 SDO als Client

B Emergency Object

B NMT Object

B Node Guarding, Heartbeat

B Ein-/Ausgabe-Bereich 0x6xxx je maximal 320Bytes

B Ein-/Ausgabe-Bereich OxAxxx je maximal 320Bytes
Bestelldaten Typ Bestellnummer Beschreibung

CP 342S-CAN 342-1CA70 CANopen-Master fiir SPEED-Bus
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Hardwarebeschreibung

4.2 Aufbau
CP 342-1CA70
1 LED Statusanzeigen

2 CAN-Schnittstelle

0000
(0¥ © 0 0 0 0 W)

CAN-Schnittstelle CANop)e(rZI master

n.c.
CAN low

CAN Ground
n.c.

shield

optional Ground
CAN high

n.c.

n.c.

@ERARLOO®OEEE

Bus-Anbindung 9-poliger CAN Stecker:

master

CAN high

CAN low

CAN Ground

Shield

Folgende Komponente befindet sich unter der Frontklappe:

Shield

7

Aufbau

slave

@1209 '

“ 1ZOQ[I:|2

3

CAN high

CAN low

CAN Ground

Do not connect

CAN-Bus verwendet als Ubertragungsmedium eine abgeschirmte Dreidrahtleitung. In
Systemen mit mehr als zwei Stationen werden alle Teilnehmer parallel verdrahtet. Hierzu
ist das Bus-Kabel unterbrechungsfrei durchzuschleifen.
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System 300S

Aufbau
Master Slave
Shield
) 7
CAN high CAN high
120Q
i} o 120Q2 ﬁ] o
CAN low
3
CAN Ground CAN Ground
CAN Ground Do not connect
) An den Leitungsenden muss das Bus-Kabel immer mit einem Abschluss-
i widerstand von 1202 abgeschlossen werden, um Reflexionen und damit
_ L Ubertragungsprobleme zu vermeiden!
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Hardwarebeschreibung

Aufbau

LEDs Der CP 342-1CA70 besitzt verschiedene LEDs, die der Busdiagnose dienen und den
eigenen Betriebszustand anzeigen. Abhangig von der Betriebsart geben diese nach fol-
gendem Schema Auskunft Gber den Betriebszustand des CP:

Master-Betrieb

RUN ERR BA IF
M griin I rot [ 1gelb i rot
L] L] L] L]
4 4 A >
[ | [] ] []
[ | | L] L]
[ | [l A []
[ | | A L]
[ | L] A L]
L] | L] []
[] | L] [ |

Slave-Betrieb

RUN ERR BA IF

B griin [l rot [ ]gelb Il rot
[ [ [] [
4 Vi 1 L]
N [ [] [

Bedeutung

Master hat keine Projektierung, d.h. die Schnittstelle ist deaktiviert.
Blinkend 1Hz: Master wartet auf gultige Parameter von der CPU.

CPU befindet sich im RUN.

Master befindet sich im Zustand "operational”, d.h. er tauscht Daten
mit den Slaves aus. Eingange kénnen gelesen und Ausgange ange-
sprochen werden.

CPU befindet sich im RUN.

Master befindet sich im Zustand "operational”, es fehlt mindestens 1
Slave.

CPU befindet sich im RUN.

Blinkend 1Hz: Master befindet sich im Zustand "pre-operational”. Die
Eingange sind undefiniert und die Ausgange sind gesperrt.

CPU befindet sich im RUN.

Blinkend 1Hz: Master befindet sich im Zustand "pre-operational”, es
fehlt mindestens 1 Slave.

CPU befindet sich im RUN.
Blinkend 10Hz: Master befindet sich im Zustand "prepared".

CPU befindet sich im STOP.
Es fehlt mindestens 1 Slave.

CPU befindet sich im STOP.
Master zeigt Initialisierungsfehler bei fehlerhafter Parametrierung.

Bedeutung

Slave hat keine Projektierung, d.h. die Schnittstelle ist deaktiviert.
Blinkend 1Hz: Slave wartet auf gliltige Parameter von der CPU.

CPU befindet sich im RUN.

Slave befindet sich im Zustand "operational". Er tauscht Daten mit
dem Master aus.

Eingange kdnnen gelesen und Ausgange angesprochen werden.
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25



Hardwarebeschreibung

System 300S

Aufbau
RUN ERR
B grin [ rot
H []
[] |
Spannungsversorgung

Firmwareupdate

Node-ID liber Yaskawa
WinCoCT einstellen

Ein-/Ausgangs-Daten

Einsatz

BA IF Bedeutung
[ ]gelb B rot
L] CPU befindet sich im RUN.

Blinkend 1Hz: Slave befindet sich im Zustand "pre-operational.

Die Eingange sind undefiniert und die Ausgange sind gesperrt. Falls
parametriert, Anzeige dass der Master ausgefallen ist.

[ | CPU befindet sich im STOP.
Slave zeigt Initialisierungsfehler bei fehlerhafter Parametrierung.

Der CP 342-1CA70 bezieht seine Spannungsversorgung lber den SPEED-Bus. ¢ Kap.
4.3 "Technische Daten" Seite 27

Sie haben die Mdglichkeit mittels einer Speicherkarte Uber die SPEED7-CPU ein Firmwa-
reupdate unter anderem auch fiir den CP 342-1CA70 durchzufiihren. Damit eine Firmwa-
redatei beim Hochlauf erkannt und zugeordnet werden kann, ist flr jede updatefahige
Komponente und jeden Hardware-Ausgabestand ein pkg-Dateiname reserviert, der mit
"px" beginnt und sich in einer 6-stelligen Ziffer unterscheidet. Den pkg-Dateinamen finden
Sie unter der Frontklappe auf einem Aufkleber auf der rechten Seite des Moduls.

Die Zuteilung der Node-ID (Knotenadresse) erfolgt unter der Konfiguration mit WinCoCT.
Hierbei kann die Adresse zwischen 1 ... 126 liegen, wobei jede Adresse nur einmal in
diesem Bus-System vergeben sein darf. Bitte beachten Sie, dass Sie unter Einsatz von
WinCoCT die Node-ID nachtraglich nicht mehr andern kénnen.

Der CP kann max. 320Byte Eingangs- und 320Byte Ausgangsdaten, d.h. max. 40 PDOs
verarbeiten.

Uber einen CANopen-Master kénnen bis zu 126 CANopen-Slaves an die CPU angekop-
pelt werden. Der CANopen-Master kommuniziert mit den CANopen-Slaves und blendet
die Datenbereiche im Adressbereich der CPU ein. Bei jedem NETZ EIN bzw. nach dem
URLOSCHEN holt sich die CPU vom Master die I/O-Mapping-Daten. Hat der CP keine
Parameter, so sind die zugehoérigen LEDs aus und die CANopen-Schnittstelle ist deakti-
viert.

26
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Hardwarebeschreibung

4.3 Technische Daten
Artikelnr.

Bezeichnung

SPEED-Bus
Stromaufnahme/Verlustleistung
Stromaufnahme aus Riickwandbus
Verlustleistung

Status, Alarm, Diagnosen
Statusanzeige

Alarme

Prozessalarm

Diagnosealarm

Diagnosefunktion
Diagnoseinformation auslesbar
Versorgungsspannungsanzeige
Sammelfehleranzeige

Kanalfehleranzeige

Funktionalitat Sub-D Schnittstellen

Bezeichnung

Physik

Anschluss

Potenzialgetrennt

MPI

MP?l (MPI/RS232)
Punkt-zu-Punkt-Kopplung

5V DC Spannungsversorgung
24V DC Spannungsversorgung

Bezeichnung

Physik

Anschluss

Potenzialgetrennt

MPI

MP?l (MPI/RS232)
Punkt-zu-Punkt-Kopplung

5V DC Spannungsversorgung
24V DC Spannungsversorgung

Technische Daten

342-1CA70

CP 342S CAN - CANopen-Master - SPEED-Bus
v

550 mA
2,75 W

ja

nein
nein
nein
nein
mdglich
keine
ja

keine

CAN
CAN

9poliger SubD Stecker
v
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Technische Daten

Artikelnr.

Funktionalitat RJ45 Schnittstellen

Bezeichnung

Physik

Anschluss
Potenzialgetrennt

PG/OP Kommunikation
max. Anzahl Verbindungen
Produktiv Verbindungen
Feldbus

Bezeichnung

Physik

Anschluss
Potenzialgetrennt

PG/OP Kommunikation
max. Anzahl Verbindungen
Produktiv Verbindungen
Feldbus

Gehause

Material

Befestigung
Mechanische Daten
Abmessungen (BxHxT)
Gewicht Netto

Gewicht inklusive Zubehdr
Gewicht Brutto
Umgebungsbedingungen
Betriebstemperatur
Lagertemperatur
Zertifizierungen
Zertifizierung nach UL
Zertifizierung nach KC

342-1CA70

PPE
Profilschiene SPEED-Bus

40 mm x 125 mm x 120 mm

210g

0 °C bis 60 °C
-25 °C bis 70 °C

ja

28
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Einsatz

5 Einsatz
5.1 Grundlagen CAN

Allgemeines

CANopen

Ubertragungsmedium

Grundlagen CAN

Der CAN-Bus (Control Area Network) ist ein international offener Feldbus-Standard
fur Gebaude-, Fertigungs- und Prozessautomatisierung und wurde ursprunglich far
die Automobiltechnik entwickelt.

Aufgrund der umfassenden Fehlererkennungs-Malinahmen gilt der CAN-Bus als das
sicherste Bus-System mit einer Restfehlerwahrscheinlichkeit von weniger als 4,7 x
10-11. Fehlerhafte Meldungen werden signalisiert und automatisch neu Gbertragen.

Im Gegensatz zu PROFIBUS und INTERBUS sind beim CAN-Bus auch verschiedene
Schicht-7-Anwenderprofile unter dem CAL-Schicht-7-Protokoll definiert (CAL=CAN
application layer). Ein solches Anwenderprofil ist CANopen, dessen Standardisierung
der CiA (CAN in Automation) e.V. Gbernimmt.

CANopen ist das Anwenderprofil fir den Bereich industrieller Echtzeitsysteme und
wird zur Zeit von vielen Herstellern implementiert. CANopen wurde als Profil DS-301
von der CAN-Nutzerorganisation (C.i.A) verdffentlicht. Das Kommunikationsprofil
DS-301 dient zur Standardisierung der Gerate. Somit werden die Produkte verschie-
dener Hersteller austauschbar. Weiter sind zur Gewahrleistung der Austauschbarkeit
in dem Gerateprofil DS-401 die geratespezifischen Daten und die Prozessdaten stan-
dardisiert. DS-401 standardisiert die digitalen und analogen Ein-/Ausgabe-Module.
CANopen besteht aus dem Kommunikationsprofil (communication profile), das fest-
legt, welche Objekte fur die Ubertragung bestimmter Daten zu verwenden sind, und
den Gerateprofilen (device profiles), die die Art der Daten spezifizieren, die mit den
Objekten Ubertragen werden.

Das CANopen-Kommunikationsprofil basiert auf einem Objektverzeichnis ahnlich
dem des PROFIBUS. Im Kommunikationsprofil DS-301 sind zwei Objektarten sowie
einige Spezialobjekte definiert:

— Prozessdatenobjekte (PDO)
PDOs dienen der Ubertragung von Echtzeitdaten
— Servicedatenobjekte (SDO)

SDOs ermdglichen den lesenden und schreibenden Zugriff auf das Objektver-
zeichnis

CAN basiert auf einer linienférmigen Topologie. Sie haben die Mdglichkeit, mittels
Routerknoten eine Netzstruktur aufzubauen. Die Anzahl der Teilnehmer pro Netz wird
nur durch die Leistungsfahigkeit des eingesetzten Bus-Treiberbausteins begrenzt.
Die maximale Netzausdehnung ist durch Signallaufzeiten begrenzt. Bei 1Mbit/s ist
z.B. eine Netzausdehnung von 40m und bei 80kbit/s von 1000m mdglich.

CAN-Bus verwendet als Ubertragungsmedium eine abgeschirmte Dreidrahtleitung
(Funfdraht optional). Der CAN-Bus arbeitet mit Spannungsdifferenzen. Er ist daher
unempfindlicher gegentiiber Storeinfliissen als eine Spannungs- oder Stromschnitt-
stelle. Das Netz sollte als Linie konfiguriert sein, mit einem 120Q Abschlusswider-
stand am Ende.

Auf dem CP befindet sich ein 9poliger Stecker. Uber diesen Stecker koppeln Sie den
CAN-Bus-Koppler als Slave direkt in das CAN-Bus-Netz ein.

Alle Teilnehmer im Netz kommunizieren mit der gleichen Ubertragungsrate. Die Bus-
Struktur erlaubt das riickwirkungsfreie Ein- und Auskoppeln von Stationen oder die
schrittweise Inbetriebnahme des Systems. Spatere Erweiterungen haben keinen Ein-
fluss auf Stationen, die bereits in Betrieb sind. Es wird automatisch erkannt, ob ein
Teilnehmer ausgefallen oder neu am Netz ist.
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Bus-Zugriffsverfahren

Man unterscheidet bei Bus-Zugriffsverfahren generell zwischen kontrolliertem (deter-
ministischem) und unkontrolliertem (zufalligen) Bus-Zugriff.

CAN arbeitet nach dem Verfahren Carrier-Sense Multiple Access (CSMA), d.h. jeder
Teilnehmer ist bezuglich des Bus-Zugriffs gleichberechtigt und kann auf den Bus
zugreifen, sobald dieser frei ist (zufalliger Bus-Zugriff).

Der Nachrichtenaustausch ist nachrichtenbezogen und nicht teilnehmerbezogen.
Jede Nachricht ist mit einem priorisierenden Identifier eindeutig gekennzeichnet. Es
kann immer nur ein Teilnehmer fiir seine Nachricht den Bus belegen.

Die Bus-Zugriffssteuerung bei CAN geschieht mit Hilfe der zerstérungsfreien, bit-
weisen Arbitrierung. Hierbei bedeutet zerstérungsfrei, dass der Gewinner der Arbitrie-
rung sein Telegramm nicht erneut senden muss. Beim gleichzeitigen Mehrfachzugriff
von Teilnehmern auf den Bus wird automatisch der wichtigste Teilnehmer ausgewabhit.
Erkennt ein sendebereiter Teilnehmer, dass der Bus belegt ist, so wird sein Sende-
wunsch bis zum Ende der aktuellen Ubertragung verzdgert.
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5.2 Adressierung am SPEED-Bus

Ubersicht

Maximale Anzahl steck-
barer Module

Uber Hardware-Konfigura-
tion Adressen definieren

Automatische Adressie-
rung

Anfangs-
Adresse
digital:
analog:

Damit die gesteckten Peripheriemodule am SPEED-Bus gezielt angesprochen werden
kénnen, missen ihnen bestimmte Adressen in der CPU zugeordnet werden. Sofern keine
Hardware-Konfiguration vorliegt, vergibt die CPU beim Hochlauf steckplatzabhangig
automatisch E/A-Peripherieadressen unter anderem auch fir gesteckte Module am
SPEED-Bus.

Im Hardware-Konfigurator von Siemens kdnnen Sie maximal 8 Module pro Zeile paramet-
rieren. Bei Einsatz der SPEED7-CPUs kdnnen Sie bis zu 32 Module am Standard-Bus
und zusatzlich 10 Module am SPEED-Bus ansteuern. Hier gehen CPs und DP-Master, da
diese zusatzlich virtuell am Standard-Bus zu projektieren sind, in die Summe von 32
Modulen am Standard-Bus mit ein. Fir die Projektierung von Modulen, die Uber die
Anzahl von 8 hinausgehen, kdnnen virtuell Zeilenanschaltungen verwendet werden.
Hierbei setzen Sie im Hardware-Konfigurator auf Ihre 1. Profilschiene auf Steckplatz 3 die
Anschaltung IM 360 aus dem Hardware-Katalog. Nun kénnen Sie Ihr System um bis zu 3
Profilschienen erganzen, indem Sie jede auf Steckplatz 3 mit einer IM 361 von Siemens
beginnen.

Uber Lese- bzw. Schreibzugriffe auf die Peripheriebytes oder auf das Prozessabbild
konnen Sie die Module ansprechen. Mit einer Hardware-Konfiguration konnen Sie tGber
ein virtuelles PROFIBUS-System durch Einbindung der SPEEDBUS.GSD Adressen defi-
nieren. Klicken Sie hierzu auf die Eigenschaften des entsprechenden Moduls und stellen
Sie die gewlinschte Adresse ein.

Falls Sie keine Hardware-Konfiguration verwenden mdchten, tritt eine automatische
Adressierung in Kraft. Bei der automatischen Adressierung werden steckplatzabhangig
DIOs in einem Abstand von 4Byte und AlOs, FMs, CPs in einem Abstand von 256Byte
abgelegt.

Nach folgenden Formeln wird steckplatzabhangig die Anfangsadresse ermittelt, ab der
das entsprechende Modul im Adressbereich abgelegt wird:

B DIOs: Anfangsadresse = 4x(Steckplatz-101)+128

B AlOs, FMs, CPs: Anfangsadresse = 256x%(Steckplatz-101)+2048

@— . 102,101  Steckplatz
104 103 102 101
S — —— — -
P —— _— T~ —
%)
X
x
(4]
-
140 136 132 128 %
2816 | 2560 | 2304 | 2048
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5.3 Projektierung Schnelleinstieg

Ubersicht Die Projektierung des CANopen-Masters am SPEED-Bus erfolgt unter WinCoCT
(Windows CANopen Configuration Tool) von Yaskawa. Aus WinCoCT exportieren Sie |hr
Projekt als wld-Datei. Die wld-Datei kdnnen Sie in Ihren Hardware-Konfigurator von Sie-
mens importieren. Zur Einbindung des CAN-Master-Moduls in lhre SPEED7-CPU ist aus
dem SPEED-Bus-Hardwarekatalog das CAN-Master-Modul als VIPA_SPEEDBUS DP-
Slave an einem virtuellen DP-Master zu projektieren.

Schnelleinstieg

Fir den Einsatz von System 300S Modulen und des CAN-Masters am SPEED-Bus ist die
Einbindung der System 300S Module uber die GSD-Datei von Yaskawa im Hardwareka-
talog erforderlich. Zur Projektierung im Hardware-Konfigurator sind folgende Schritte

durchzufiihren:

1. » WinCoCT starten und CANopen-Netzwerk projektieren

2. Hierzu mit ¢ eine "Master"-Gruppe anlegen und mit @ einen CANopen-Master fur
SPEED-Bus einfiigen. Bitte beachten Sie, dass Sie nachtraglich eine Node-ID nicht
mehr andern kénnen.

3. 5 Uber Node > CANopen Manager mit "Device is NMT Master" die Master-Funktion
aktivieren und mit [Close] bestatigen.

4. ) Mit Node > PLC Parameters Parameter vorgeben wie Diagnose-Verhalten und
CPU-Adress-Bereiche.
Eine "Slave"-Gruppe mit & anlegen und mit @ I|hre CANopen-Slaves hinzufligen.
Den Slaves sofern konfigurierbar Gber "Module" Module hinzufiigen und ggf. para-
metrieren

7. » Unter "Connections" Prozessdatenverbindungen in der Matrix einstellen. ggf. Ein-
gabe im Prozessabbild des Master Uberprifen.
Projekt speichern und mit File > Export als wid-Datei exportieren.
In den Siemens SIMATIC Manager wechseln und Datenbaustein von CAN-wld-
Datei in Bausteine-Verzeichnis kopieren.

10.,, Hardware-Konfigurator von Siemens starten und SPEEDBUS.GSD fur SPEED7
von Yaskawa einbinden.

11.),. Entsprechende Siemens CPU projektieren.

12.),, Beginnend mit Steckplatz 4, die System 300 Module am Standard-Bus in gesteckter
Reihenfolge platzieren.

13., Fir den SPEED-Bus immer als letztes Modul den DP-Master CP 342-5 von Sie-

mens (342-5DA02 V5.0) einbinden, vernetzen und in die Betriebsart DP-Master
parametrieren. An dieses Mastersystem jedes einzelne SPEED-Bus-Modul als
VIPA_SPEEDBUS-Slave anbinden. Hierbei entspricht die PROFIBUS-Adresse der
Steckplatz-Nr. beginnend mit 100 fur die CPU. Auf dem Steckplatz O jedes Slaves
das ihm zugeordnete Modul platzieren und ggf. Parameter andern.
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5.4 Projektierung

Voraussetzung

SPEEDBUS.GSD instal-
lieren

WinCoCT

Projektierung

Der Hardware-Konfigurator ist Bestandteil des Siemens SIMATIC Managers und er dient
der Projektierung. Die Module, die hier projektiert werden kénnen, entnehmen Sie dem
Hardware-Katalog. Fur den Einsatz der System 300S Module am SPEED-Bus ist die Ein-
bindung der System 300S Module Uber die GSD-Datei SPEEDBUS.GSD von Yaskawa
im Hardwarekatalog erforderlich.

Fiir die Projektierung werden fundierte Kenntnisse im Umgang mit dem
i Siemens SIMATIC Manager und dem Hardware-Konfigurator vorausge-
setzt!

Die GSD (Gerate-Stamm-Datei) ist in folgenden Sprachversionen online verfligbar. Wei-
tere Sprachen erhalten Sie auf Anfrage:

Name Sprache
SPEEDBUS.GSD deutsch (default)
SPEEDBUS.GSG deutsch
SPEEDBUS.GSE englisch

Die GSD-Dateien finden Sie auf www.yaskawa.eu.com im Service-Bereich.
Die Einbindung der SPEEDBUS.GSD erfolgt nach folgender Vorgehensweise:
1. » Gehen Sie in den Service-Bereich von www.yaskawa.eu.com.

2. ), Laden Sie aus dem Downloadbereich unter "Config Dateien = PROFIBUS" die ent-
sprechende Datei fiir lhr System 300S.

Extrahieren Sie die Datei in lhr Arbeitsverzeichnis.
Starten Sie den Hardware-Konfigurator von Siemens.
Schlief3en Sie alle Projekte.

Gehen Sie auf "Extras = Neue GSD-Datei installieren”.

Navigieren Sie in das Verzeichnis VIPA_System_300S und geben Sie
SPEEDBUS.GSD an.

= Alle SPEED7-CPUs und -Module des System 300S von Yaskawa sind jetzt im
Hardwarekatalog unter Profibus-DP / Weitere Feldgerate / 1/0 /
VIPA_SPEEDBUS enthalten.

N | & |& |«

WinCoCT (Windows CANopen Configuration Tool) ist ein von VIPA entwickeltes Konfigu-
rations-Tool zur komfortablen Projektierung von CANopen-Netzwerken. WinCoCT stellt
auf einer grafischen Benutzeroberflache die Topologie Ihres CANopen-Netzwerks dar.
Hier kdnnen Sie Feldgerate und Steuerungen platzieren, parametrieren, gruppieren und
Verbindungen projektieren. Die Auswahl der Gerate erfolgt Gber eine Liste, die jederzeit
Uber eine EDS-Datei (Electronic Data Sheet) beliebig erweitert werden kann. Durch Klick
mit der rechten Maustaste auf ein Gerat, erscheint fiir dieses Gerat ein Mend, das zu
einem Teil aus statischen und zum anderen Teil aus dynamischen Komponenten besteht.
Zur Konfiguration des Prozessdatenaustauschs werden alle PDOs in Form einer Matrix
dargestellt, wobei TxPDOs als Zeile und RxPDOs als Spalte ausgegeben werden.
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Projektparameter ein-
stellen

Parameter SPEED-Bus
CAN-Master

& WinColT -[WCT1]
TlEle Edt View Node Tools Window Help

SHEP | X| &% PMC == QHHEM™M &Y

=18l x|
=181 x|

.1, . S E RO T o
.. GoupMaster . . . . . .. . ||]ﬂ|] D5 s ﬁ S e
o VIPA Master /Slave 342-1CAT0 ‘
.. Group:Slave. lﬂﬂucﬁ/ ."
P s " w s * VIPA Master  Stave 342-1CA70 © ©

LI |
Il

) 1 - VIPA Master | Slave 342-1CA70

) 2 - VIPA Master | Slave 342-1CA70
=] 3 - VIPA Master | Slave 342-1CA70

&0 0x1000 - Device Type

&1 0x1001 - ErrorRegister
(Z 0x1004 - Number of PDOs supported
(Z) 0x1005 - COB-ID SYNC
(Z1 0x1006 - ComCyclePeriod
&7 0x1008 - Device Name
- Hardware-Version
- Software-Version
- Node-ID
- Guard Time
- Life Time Factor
- Heartbeat Consumer
- Heartbeat Producer
- Identity Object
- PDO Communication parameter
- PDO Communication parameter
- PDO Communication parameter

-
;'lJ (3 0x1403 - PDO Communication parameter v |

ERCRCRERC]

=

Layout [Connections

" 02 EDS View ]ﬁ PoOlst | M8 Connected PO |

X[ Device vendors: —[Select EDS folder..] |- Available devices:
o SYS TEC electronic GmbH =~ & File.

] Product I Version | Rev Descr I 2
SYS TEC electronic GmbH TestNg2016.eds VIPA CANopen-Slave 153-4CF00 0x153.. 0x000.. VIPA CANopen-Slave 153-4CF00
Telemecanique VICAQ! eds VIPA 253-1CA01 0x253.. 0000.. VIPA CANopen-Slave IM253-1CADT
Test GmbH VIPA_153_4CFO0.eds  VIPA CANopenSlave 1534CF00  0¢153.. 0x000.. VIPA CANopen-Slave 153-4CF00
THALHEIM VIPA_153_4CHOO.eds  VIPA CANopen-Slave 1534CHOD  0x153.. 0x000.. VIPA CANopen-Slave 153-4CHO0
Tuck VIPA_153_BCHOO.eds  VIPA CANopen-Slave 1536CHO0  0x153.. 0x000.. VIPA CANopen-Slave 153:6CHO0
it oo G VIPA_153 BCL10.eds  VIPA CANopenSlave 1536CL10  0x153.. 0x000.. VIPA CANopen-Slave 153:6CL10
ol Ll e VIPA_208_1CADD.eds  VIPA Master / Slave 208-1CAQ0 0x208... 0x000.. VIPAMaster / Slave 208-1CAD0
VIPA GmbH VIPA_21x_2CM02.eds  VIPA Master / Slave 21x2CM02  0x214.. 0x000..  VIPA Master / Slave 21x-2CM02
WAGD Kontakttechnik J VIPA_29bit eds VIPA CANopenSlave 1536CL10  (x153.. 0x000.. VIPA CANopen-Slave 1536CL10 -
‘Weidmueller VIPA_342_1CA70.eds  VIPA Master / Slave 342-1CA70 0x342.. 0x000.. VIPA Master / Slave 342-1CA70
Weidmueller ConneXt o ||| VIPaZ342 HB.eds  VIPA 3421070 HB 0x342.. 0x000.. VIPA HB
~ VIPA_IM253_1CAD1.... VIPA 253-1CAD1 0x253.. 0x000.. VIPA CANopen-Slave IM253-1CADT
KT I x VIPA IM2R3 1FAN?  VIPA 2R3-17ANT MORA  MNN  VIPA CANnnen-Slave IM253-17ANT =
|

4] 4> 2]\ Device browser A PDO A Logging p\ Process Picture

[T

Ready

Uber Tools > Project options kénnen Sie CAN-spezifische Parameter, wie Baud-Rate,
Auswahl des Masters usw. vorgeben. Naheres hierzu finden Sie in der Beschreibung von

WinCoCT.

Sie haben die Mdglichkeit tUber WinCoCT VIPA-spezifische Parameter fir den CAN-
Master vorzugeben, indem Sie mit der rechten Maustaste auf den Master klicken und mit
Set PLC-Parameters den nachfolgenden Dialog aufrufen:

}' PLC Parameters

21

Slot number 101

CANopen Device ProfileNumber I 000000195

Behavior at PLC-STOP Ipre-opralional

Startup delay (50 ms) I 0

— Diagnostic

Diagnostic v Error control |~

CANopenstate |~ Emergency telegram |

Slave failure/recavery [V

— Manufacturer Alarm (OB57)
Activate [~

MNumber of messages I 1

Input addr. 6000 (0..8191)
Input blocks 6000 (0..80)
Output addr. 6000 (0..8191)
Output blocks 6000 (0..80)
Input addr. A000 (0..8191)
Input blocks A000 (0..80)

Output addr. A000 (0..8191)

ol sl ol ol I

Output blocks A000 (0..80)

o ]

Cancel
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Slot number

CANopen DeviceProfile-
Number

Behavior at PLC-STOP

Diagnostic

NMT-Slave

NMT-Master

Adressbereich in der CPU

Projektierung

Steckplatz-Nr. auf dem Bus

101 ... 110: Zur Adressierung am SPEED-Bus, wobei Slot number 101 dem SLOT 1 am
SPEED-Bus entspricht

Fest eingestellt auf 0x195

Hier kdnnen Sie das Verhalten der Ausgabe-Kanale einstellen, sobald die CPU in STOP
geht. Folgende Werte stehen zur Auswahl:

m  Switch substitute value 0:
Schaltet alle Ausgange auf 0. Der Slave bleibt im Zustand operational.
B  Keep last value:

Friert den aktuellen Zustand der Ausgange ein. Der Slave bleibt im Zustand operati-
onal.

B Pre-operational:

Alle projektierten Slaves werden in den Zustand pre-operational gesetzt. Beim Uber-
gang von CPU-STOP nach CPU-RUN werden alle Slaves in den Zustand operational
gesetzt.

B Pre-operational + switch substitute value:

Schaltet alle Ausgange auf 0. Danach werden alle projektierten Slaves in den
Zustand pre-operational gesetzt. Beim Ubergang von CPU-STOP nach CPU-RUN
werden alle Slaves in den Zustand operational gesetzt.

In diesem Bereich kénnen Sie das Diagnose-Verhalten des CAN-Masters einstellen. Mit
dem SFC 13 kdnnen Sie die Diagnose auslesen.

B Diagnostic:
Aktiviert die Diagnosefunktion

B  CANopen state:

Im aktivierten Zustand sendet der CAN-Master seinen Status "pre-operational” oder
"operational" an die CPU. Den Status kénnen Sie tUber SFC 13 abrufen.

B Slave failure/recovery:
Wenn Sie diese Option aktiviert haben wird bei Slave-Ausfall und -Wiederkehr der OB
86 in der CPU aufgerufen.

B Error control:

Ist diese Option angewahlt, so sendet der NMT-Master alle Guarding-Fehler als Diag-
nose an die CPU, die den OB 82 aufruft.

B  Emergency Telegram:

Bei aktivierter Option sendet der NMT-Master alle Emergency-Telegramme als Diag-
nose an die CPU, die den OB 82 aufruft.

Hier kdnnen Sie die Adressbereiche vorgeben, die der CAN-Master fiir seine E/A-
Bereiche in der CPU belegt. Jeder Block besteht aus 4Byte.

B Input addr. 6000, Input blocks
PAE-Basis-Adresse in der CPU, die von 0x6000-CAN-Eingangsdaten belegt werden.
Far Input blocks kdnnen max. 80 (320Byte) eingetragen werden.

B Output addr. 6000, Output blocks

PAA-Basis-Adresse in der CPU, die von 0x6000-CAN-Ausgangsdaten belegt werden.
Fir Output blocks kbnnen max. 80 (320Byte) eingetragen werden.
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Manufacturer Alarm
(OB 57)

Schritte der Projektierung

Input addr. A00O, Input blocks

PAE-Basis-Adresse in der CPU, die von 0xA000-CAN-Eingangs-Netzwerk-Variablen
belegt werden. Fur Input blocks kénnen max. 80 (320Byte) eingetragen werden.
Output addr. AO0O, Output blocks

PAA-Basis-Adresse in der CPU, die von 0xA000-CAN-Ausgangs-Netzwerk-Variablen
belegt werden. Fir Output blocks kbnnen max. 80 (320Byte) eingetragen werden.

Activate: Aktiviert den hersteller-spezifischen Alarm OB 57.

Number of Messages: Gibt die Anzahl der Telegramme an, die empfangen werden
missen, damit der OB 57 ausgeldst wird. Zusatzlich muss der Index 2000h im
CANopen-Objekt-Verzeichnis initialisiert werden.

Nachfolgend wird die Vorgehensweise der Projektierung an einem abstrakten Beispiel
gezeigt: Die Projektierung gliedert sich in folgende 4 Teile:

1. » CAN-Master-Projektierung in WinCoCT und Export als wid-Datei
2 CAN-Master-Projektierung importieren
3. » Projektierung der Module am Standard-Bus
4 Projektierung aller SPEED-Bus-Module als virtuelles PROFIBUS-Netzwerk.
Hierzu ist die SPEEDBUS.GSD erforderlich.
Hardwareaufbau <——— SPEED-Bus (parallel) Standard-Bus (seriell) ——»
DIO Al ICAN-Master DO DI CPU 31xS DI DO DIO Al AO
Voraussetzungen B Zur Projektierung eines CANopen-Systems ist die aktuellste EDS-Datei in das EDS-
Verzeichnis von WinCoCT zu lbertragen.
B Firden Einsatz der System 300S Module am SPEED-Bus ist die Einbindung der
System 300S Module Uber die GSD-Datei SPEEDBUS.GSD von VIPA im Hardware-
katalog erforderlich.
CAN-Master-Projektierung
unter WinCoCT
1. Kopieren Sie die erforderlichen EDS-Dateien in das EDS-Verzeichnis und starten
Sie WinCoCT.
2. ) Legen Sie mit & eine "Master"-Gruppe an und figen Sie mit @ einen CANopen-
Master fir SPEED-Bus ein.
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1.

Import in SPS-Programm

Projektierung

Legen Sie mit & eine "Slave"-Gruppe an und fliigen Sie mit @ lhre CANopen-
Slaves hinzu.

Klicken mit der rechten Maustaste auf den entsprechenden Slave und fligen Sie
Uber "Module" die entsprechenden Module hinzu.

Parametrieren Sie Ihre Module mit [Parameter] bzw. (ber das entsprechende
Objekt-Verzeichnis

Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf den Master und 6ffnen Sie den VIPA-
spezifischen Dialog "Set PLC Parameters". Hier kdnnen Sie das Diagnose-Ver-
halten einstellen und die Adress-Bereiche vorgeben, die vom Master in der CPU
belegt werden. Unter "Slot number" geben Sie Ihre SPEED-Bus-Slot-Nr. addiert mit
100 an (101 ... 110), auf der Ihr CAN-Master gesteckt ist. Hieraus generiert Win-
CoCT beim Export die entsprechende DB-Nr. + 2000.

Wechseln Sie im Hauptfenster in das Register "Connections". Hier werden die Pro-
zessdaten als Eingange (1. Spalte) und als Ausgange (1. Zeile) in einer Matrix dar-
gestellt. Zur Anzeige der Prozessdaten eines Gerats, dem ein "+" vorangestellt ist,
klicken Sie auf das entsprechende Geréat.

Zu lhrer Hilfe kdnnen Sie immer nur dann eine Verbindung definieren, wenn das
Fadenkreuz griin erscheint. Bereits projektierte PDOs werden (ber ein gelbes
Fadenkreuz bzw. iber eine grine Markierung dargestellt. Stellen Sie mit der Maus
in Zeile und Spalte der Matrix die entsprechende Zelle ein und klicken Sie mit der
linken Maustaste

— jetzt kbnnen Sie im zugehoérigen PDO-Fenster Ihre Verbindung projektieren. Sie
kdénnen die projektierte Verbindung tberprifen, indem Sie wieder in "Layout” wech-
seln, auf den Master klicken und Uber "Process Picture" das Prozessabbild des
Masters ausgeben.

Speichern Sie lhr Projekt.

Uber File > Export wird Inr CANopen-Projekt in eine wid-Datei exportiert. Der Name
setzt sich zusammen aus Projektname + Knotenadresse + Kennung Master/Slave.

Aus diesen wld-Dateien ist der entsprechende Datenbaustein in das zugehérige
SPS-Programm zu importieren. Die Vorgehensweise hierzu finden Sie auf der Fol-
geseite.

= Hiermit ist die CANopen-Projektierung unter WinCoCT abgeschlossen.

Starten Sie den Siemens SIMATIC Manager mit einem neuen Projekt. Offnen Sie
den Hardware-Konfigurator und fligen Sie aus dem Hardware-Katalog eine Profil-
schiene ein.

Platzieren Sie auf Steckplatz 2 die entsprechende Siemens CPU.
Offnen Sie die wid-Datei mit Datei > Memory Card Datei > éffnen
Kopieren Sie den DB 2xxx in Ihr Bausteine-Verzeichnis

= Sobald Sie diesen Baustein an Ihre SPEED7-CPU ubertragen, wird dieser von
der CPU erkannt und die entsprechenden Parameter werden an den
gewiinschten CAN-Master Ubertragen. Dies ist aber nur mdglich, wenn lhr
CAN-Master-Modul in der Hardware-Konfiguration am SPEED-Bus einge-
bunden wird. Die Vorgehensweise hierzu sehen Sie auf den Folgeseiten.
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Projektierung der Module
am Standard-Bus

Die am Standard-Bus rechts der CPU befindlichen Module sind nach folgenden Vorge-
hensweisen zu projektieren:

DIO

1. . Starten Sie den Hardware-Konfigurator von Siemens mit einem neuen Projekt und

fiigen Sie aus dem Hardware-Katalog eine Profilschiene ein.

Platzieren Sie auf Steckplatz 2 die entsprechende Siemens CPU.

Binden Sie unterhalb der zuvor projektierten CPU beginnend mit Steckplatz 4 lhre
System 300V Module auf dem Standard-Bus in der gesteckten Reihenfolge ein.

4. ,, Parametrieren Sie ggf. CPU bzw. die Module. Das Parameterfenster wird gedffnet,
sobald Sie auf das entsprechende Modul doppelklicken.

5. » Zur Buserweiterung kénnen Sie die IM 360 von Siemens einsetzen, an die Sie bis
zu 3 Erweiterungs-Racks Uber die IM 361 anbinden kdnnen. Buserweiterungen
durfen immer nur auf Steckplatz 3 platziert werden.

6. ) Sichern Sie lhr Projekt.

<«—— SPEED-Bus (parallel) Standard-Bus (seriell) —

Standard-Bus
Steckpl.| Modul

Al [CAN-Master Do DI CPU 31xS DI Do DIo Al AO

CPU ...

DI
DO
DIO
Al
AO

0~ o 1A X X |~
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Projektierung aller
SPEED-Bus-Module in
einem virtuellen Master-
System

Projektierung

Die Steckplatzzuordnung der CPU mit ihren SPEED-Bus-Modulen und die
Parametrierung der Ein-/Ausgabe-Peripherie hat Gber ein virtuelles PROFIBUS-DP-
Master-System zu erfolgen. Platzieren Sie hierzu immer als letztes Modul einen DP-
Master (342-5DA02 V5.0) mit Mastersystem. Fir den Einsatz der System 300S Module
am SPEED-Bus ist die Einbindung der System 300S Module iber die GSD-Datei
SPEEDBUS.GSD von VIPA im Hardwarekatalog erforderlich. Nach der Installation der
SPEEDBUS.GSD finden Sie unter Profibus-DP / Weitere Feldgeréte / 1/0 /
VIPA_SPEEDBUS das DP-Slave-System VIPA_SPEEDBUS. Binden Sie nun fir die CPU
und jedes Modul am SPEED-Bus ein Slave-System "VIPA_SPEEDBUS" an. Stellen Sie
als PROFIBUS-Adresse die Steckplatz-Nr. (100...110) des Moduls ein und platzieren Sie
auf Steckplatz 0 des Slave-Systems das entsprechende Modul aus dem Hardwareka-
talog von VIPA_SPEEDBUS.

VORSICHT!

Bitte beachten Sie, dass Sie bei Anbindungen tber externe PROFIBUS-
DP-Master - zur Projektierung eines SPEED-Bus-Systemes erforderlich -
keine Adressdoppelbelegung projektieren! Der Siemens Hardware-Konfi-
gurator fihrt bei externen DP-Master-Systemen keine Adressuberpriifung
durch!

« SPEED-Bus (parallel) Standard-Bus (seriell) >

DIO Al [CAN-Master| DO Dl CPU 31x8 DI Do DIO Al AO

Slot: 105 104 103 (102 ) 101

Angabe Steckplatz

Standard-Bus
Steckpl.| Modul

A 1
liber PROFIBUS-Adresse
v 2 CPU...
DP-Mastersystem fiir SPEED-Bus-Module X |
X...
I R A 3
(104) VIPA (102) VIPA 4 DI
/SPEEDbYS| / sﬁom" 5 DO
4 6 DIO '
7 Al
VIPA_SPEEDBUS VIPA_SPEEDBUS VIPA_SPEEDBUS .8 AO DP-Mastersystemr
Steckpl. Best.-Nr. Steckpl.|Best.-Nr. Steckpl. Best.-Nr. ] 9 CP342-5
0 331-7TAF70 - Al 0 322-1BH70 - DO 0 31S - SPEED7-CPU| !
(105) VIPA (103) VPA (101) VIPA
/. SPEEDbu: 1 /< orteDbus/| / SPEEDbU:
w%
VIPA_SPEEDBUS VIPA_SPEEDBUS VIPA_SPEEDBUS
Steckpl.Best.-Nr. Steckpl./Best.-Nr. SteckplBest.-Nr.
0 323-1BH70 - DIO 0 342-1CA70 CAN-M 0 321-1BH70 - DI

® Das entsprechende Modul ist aus dem HW-Katalog von VIPA_SPEEDBUS auf Steck-
platz 0 zu Gbernehmen.

B Zusammen mit lhrer Hardware-Konfiguration kénnen Sie Ihre DP-Master-Projektie-
rung in die CPU Ubertragen. Diese reicht die Projektierung an den CAN-Master
weiter.

HB140 | CP | 342-1CA70 | de | 17-16 39



Einsatz

System 300S

Zusammenfassung

Projektierung

In der nachfolgenden Abbildung sind alle Projektierschritte nochmals zusammengefasst:
WinCoCT

Export
|

wld-Datei

|
Import 3

«—— SPEED-Bus (parallel) * Standard-Bus (seriell)

L J
e " [FAMaster I cruIns I I I "

Slot: 105 104 ' 103 102 101 100
I Standard-Bus
4 Angabe Steckplatz Ste;:kpl. Modul 2
iber PROFIBUS-Adresse 2 CPU ..
DP-Mastersystem fiir SPEED-Bus-Module X2
X1
- 3
(104) VIPA (102) VIPA 4 DI
/ SPEEDbus / SPEEDbus 1
: 5 DO <
””l ﬂ ”"l 4 6 DIO |
7 Al
VIPA_SPEEDBUS VIPA_SPEEDBUS VIPA SPEEDBUS 8 AO DP-Mastersystemr
Steckpl.|Best.-Nr. Steckpl.|Best.-Nr. Steckpl. Best.-Ni 9 CP342-5 e
0 331-1AF70 - Al 0 322-1BH70 - DO 0 31xS - SPEED7 -CPU 1

.
| (103)VPA

(101) VIPA

(108) VIPA

VIPA_SPEEDBUS VIPA_SPEEDBUS VIPA_SPEEDBUS
Steckpl./Best.-Nr. Steckpl.|Best.-Nr. Steckpl.Best.-Nr.
0 323-1BH70 - DIO 0 342-1CA70 CAN 0 321-1BH70 - DI
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Betriebsarten
5.5 Betriebsarten
Power On B STOP - RUN (automatisch)
y — Nach NETZ EIN und bei giiltigen Projektierdaten in der CPU geht der Master
Bamvon™ |, _imeous™ automatisch in RUN Uber. Auf einen Betriebsarten-Schalter fur den Master wurde
= e verzichtet.
| a,‘eL:Dms — Nach einem NETZ EIN werden automatisch die Projektierdaten von der CPU an
4 den CAN-Master geschickt. Dieser baut eine Kommunikation zu den CAN-Slaves
L T auf.

— Bei erfolgter Kommunikation und glltigen Bus-Parametern, geht der CAN-Master
in den Zustand "operational" Uber. Die LEDs RUN und BA leuchten.

J
v

Typ = Master? n » konfiguriere Slave . . . . T .
< : — Bei fehlerhaften Parametern bleibt der CAN-Master in STOP und zeigt (iber die
j Eﬁiggoaus IF-LED einen Parametrierfehler an.
kon?gig&e Master v . RU N
ey Siee g S — Im RUN leuchten die RUN- und BA-LEDs. Jetzt kénnen Daten ausgetauscht
v werden.
LED BAan
M eperaonal e — Im Fehlerfall wie z.B. Slave-Ausfall, wird dies am CAN-Master Gber die ERR-LED
2 remmketen angezeigt und ein Alarm an die CPU abgesetzt.
operational
>
v
B> ontgurirs ve
j v
ERR-LVED aus Konfiguration

erfolgreich?
b i

v
Slave-Zustand:

v
Datenaustausch
operational

<

HB140 | CP | 342-1CA70 | de | 17-16 41



Einsatz

System 300S

Prozessabbild

5.6 Prozessabbild

Prozesseingangsabbild

Prozessausgangsabbild

Das Prozessabbild setzt sich aus folgenden Teilen zusammen:

B Prozessabbild fur Eingangs-Daten (PAE) fir RPDOs
B Prozessabbild flir Ausgangsdaten (PAA) fiir TPDOs

Hiervon besteht jeder Teil aus einem 320Byte "Digital-Data"- und 320Byte "Network
Variables"-Bereich.

CANopen-Eingangs-Objekte:

8 Bit Digitale Eingabe (Objekt 0x6000)

16 Bit Digitale Eingabe (Objekt 0x6100)

32 Bit Digitale Eingabe (Objekt 0x6120)

8 Bit Eingangs-Netzwerk-Variablen (Objekt 0xA040)
16 Bit Eingangs-Netzwerk-Variablen (Objekt 0xA100)
32 Bit Eingangs-Netzwerk-Variablen (Objekt 0xA200)
B 64 Bit Eingangs-Netzwerk-Variablen (Objekt 0xA440)

Wie in der nachfolgenden Abbildung zu erkennen ist, wird fir die verschiedenen
CANopen-Objekte der gleiche Speicherbereich in der CPU verwendet. Beispielsweise
wirde ein Zugriff auf Index 0x6000 mit Subindex 2 einem Zugriff auf Index 0x6100 mit
Subindex 1 entsprechen. Beide Objekte belegen die gleiche Speicherzelle in der CPU.
Bitte beachten Sie, dass auch die Eingangs-Netzwerk-Variablen den gleichen Speicher-
bereich benutzen.

Mapping CMS* output . CPU
Process image
DW W , B f IN
0 : 0
: — 0 — :
: 1 : 1
0o —» :
: 2 : 2
: 1 : I
RPDO | N S ,
’ L 4 [Ih 4
CAN IN > [pBO1 \ \ : 2 1 Do
o POz I R S LS
g PDU3 [ \ : 6 | 6
: 3 '
7 7
8 8
4 b
9 9

) CMS = CANopen Master/Slave

CANopen-Ausgangs-Objekte:

8 Bit Digitale Ausgabe (Objekt 0x6200)

16 Bit Digitale Ausgabe (Objekt 0x6300)

32 Bit Digitale Ausgabe (Objekt 0x6320)

8 Bit Ausgangs-Netzwerk-Variablen (Objekt 0xA400)
16 Bit Ausgangs-Netzwerk-Variablen (Objekt 0xA580)
32 Bit Ausgangs-Netzwerk-Variablen (Objekt 0xA680)
64 Bit Ausgangs-Netzwerk-Variablen (Objekt 0xA8CO0)
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Telegrammaufbau

Wie in der nachfolgenden Abbildung zu erkennen ist, wird fir die verschiedenen
CANopen-Objekte der gleiche Speicherbereich in der CPU verwendet. Beispielsweise
wirde ein Zugriff auf Index 0x6200 mit Subindex 2 einem Zugriff auf Index 0x6300 mit
Subindex 1 entsprechen. Beide Objekte belegen die gleiche Speicherzelle in der CPU.
Bitte beachten Sie, dass auch die Ausgangs-Netzwerk-Variablen den gleichen Speicher-
bereich benutzen.

Mapping : CMS* input . CPU
Process image
. DW w , B ouT
: 0 0
: — 0 —»
: 1 1

0o —
: 2 2
: 1
TPDO : S N
: 4 4
CAN < out PDO1 | [ L 2 H
[ pPooz : : 5 5
J TRz \ \ N J
DO3 | [ : 6 6

: 3
: 7 7
: : 8 8
: . 4
: . 9 9

) CMS = CANopen Master/Slave

5.7 Telegrammaufbau

Identifier Alle CANopen Telegramme besitzen nach CiA DS-301 folgenden Aufbau:
Byte Bit 7 ... Bit 0
1 B Bit 3 ... Bit 0: Héchstwertige 4 Bits der Modul-1D
B Bit7 ... Bit 4: CANopen Funktionscode
2 B Bit 3 ... Bit 0: Datenlédnge (DLC)
B Bit 4: RTR-Bit:

— 0: keine Daten (Anforderungstelegramm)
— 1: Daten vorhanden
B Bit 7 ... Bit 5: Niederwertige 3 Bits der Modul-ID

Data Byte Bit7 ... Bit 0
3...10 Daten

Der Unterschied zu einem Schicht-2-Telegramm besteht in einer zusatzlichen Untertei-
lung des 2 Byte Identifiers in einen Funktionsteil und eine Modul-ID. Im Funktionsteil wird
die Art des Telegramms (Objekt) festgelegt und mit der Modul-ID wird der Empfanger
adressiert. Der Datenaustausch bei CANopen-Geraten erfolgt in Form von Objekten. Im
CANopen-Kommunikationsprofil sind zwei Objektarten sowie einige Spezialobjekte defi-
niert.

Der Yaskawa CAN-Master fir SPEED-Bus unterstiitzt folgende Objekte:

B 40 Transmit PDOs (PDO Linking, PDO Mapping)
40 Receive PDOs (PDO Linking, PDO Mapping)
2 Standard SDOs (1 Server, 127 Clients)

1 Emergency Objekt

1 Netzwerkmanagement Objekt NMT
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Struktur des Geratemo-
dells

PDO

B Node Guarding
B Heartbeat

Der genaue Aufbau und Dateninhalt aller Objekte ist in den CiA-Profilen
i DS-301, DS-302, DS-401 und DS-405 beschrieben.

1

Ein CANopen Gerat kann wie folgt strukturiert werden:

Communication Application
Status machine }4 | +—»  Status machine
7'y 7'y Object directory 7y
v
Y Index | Subind.| Val
index ubind. alue H :
e | 5 NMT i e | Appllt':atlon N
entry 1 Object
ke 2 Heartbeat or ™ ez | 2
i en e
£ Node Guarding v s |, Application )
2 entry 3 Object g
o e »  SDO < — > ) I @
o i -~ Application
Z 00 : pgbject g
< — oot B o
o - —
«—»  PDO J« - > le v Ap(;))léjcea(t:iton » i
“ — PDO » ‘ -
— entry n
“ » SYNC )« Apggjc:é‘f“ ,

Communi- - Stellt die Kommunikationsdatenobjekte und die zugehérige Funktionalitat

cation zum Datenaustausch Uber das CANopen Netzwerk zur Verfiigung.

Applica- - Die Applikationsdatenobjekte enthalten z.B. Ein- und Ausgangsdaten. Eine

tion Applikationsstatusmaschine Uberfuhrt die Ausgange im Fehlerfall in einen
sicheren Zustand.

Object - Das Objektverzeichnis ist wie eine zweidimensionale Tabelle organisiert.

directory Die Daten werden Uber Index und Subindex adressiert. Es enthalt alle

Datenobjekte (Applikationsdaten + Parameter), die von aulen zuganglich
sind und die das Verhalten von Kommunikation, Applikation und Statusma-
schinen beeinflussen.

Bei vielen Feldbussystemen wird standig das gesamte Prozessabbild Gbertragen - meist
mehr oder weniger zyklisch. CANopen ist nicht auf dieses Kommunikationsprinzip
beschrankt, da CAN durch die Multi-Master Buszugriffsregelung andere Mdglichkeiten
bietet. Bei CANopen werden die Prozessdaten in Segmente zu maximal 8Byte aufgeteilt.
Diese Segmente heilen Prozessdaten-Objekte (PDOs). Die PDOs entsprechen jeweils
einem CAN-Telegramm und werden Uber dessen spezifischen CAN-Identifier zugeordnet
und in ihrer Prioritat bestimmt. Fiir den Prozessdatenaustausch stehen beim CAN-Master
fur Ein- und Ausgabe jeweils 40Tx Transmit-PDOs bzw. 40Rx Receive-PDOs zur Verfi-
gung. Jedes PDO besteht dabei aus maximal 8 Datenbytes. PDOs werden unbestatigt
Ubertragen, da das CAN-Protokoll die Ubertragung sicherstellit.

Die PDOs werden aus Sicht des CAN-Masters bezeichnet:

B Receive-PDOs (RxPDOs) werden vom CAN-Master empfangen und enthalten Ein-
gangsdaten, die im PAE (Prozessabbild der Eingange) abgelegt werden.

B  Transmit-PDOs (TxPDOs) werden vom CAN-Master gesendet und enthalten Aus-
gangsdaten, die im PAA (Prozessabbild der Ausgange) liegen.

Die Belegung dieser PDOs mit Ein- bzw. Ausgangsdaten erfolgt unter WinCoCT automa-
tisch.
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SDO

FC/SFC 219 CAN_TLGR

Objekt-Verzeichnis

Fir Zugriffe auf das Objektverzeichnis wird das Service-Daten-Objekt (SDO) verwendet.
Mit dem SDO kdénnen Sie lesend oder schreibend auf das Objektverzeichnis zugreifen.
Im CAL-Schicht-7-Protokoll finden Sie die Spezifikation des Multiplexed-Domain-
Transfer-Protocols, das von den SDOs genutzt wird. Mit diesem Protokoll kénnen Sie
Daten beliebiger Lange Ubertragen. Hierbei werden Nachrichten gegebenenfalls auf meh-
rere CAN-Nachrichten mit gleichem Identifier aufgeteilt (Segmentierung). Ein SDO wird
bestatigt Ubertragen, d.h. jeder Empfang einer Nachricht wird quittiert.

Eine ndhere Beschreibung der SDO-Telegramme finden sie in der vom
i CiA verfassten DS-301 Norm. Nachfolgend sollen lediglich die Fehlermel-
dungen aufgefiihrt werden, die im Falle einer fehlerhaften Parameterkom-
munikation erzeugt werden.

1

Jede SPEED7-CPU hat den FC/SFC 219 integriert. Hiermit kbnnen Sie von lhrem SPS-
Programm auf Ihrem CAN-Master einen SDO Lese- oder Schreibzugriff auslésen. Hierbei
adressieren Sie den Master Uber die Steckplatz-Nr. und den Ziel-Slave lber seine CAN-
Adresse. Die Prozessdaten bestimmen Sie durch Angabe von INDEX und SUBINDEX.
Uber SDO kann pro Zugriff maximal ein Datenwort Prozessdaten tbertragen werden.

Néheres zum Einsatz dieser Bausteine finden Sie im Handbuch
T "SPEED7 Operationsliste" von Yaskawa.

i

5.8 Objekt-Verzeichnis

Struktur

B |Im CANopen-Objektverzeichnis werden alle fir den CP relevanten CANopen Objekte
eingetragen. Jeder Eintrag im Objektverzeichnis ist durch einen 16Bit-Index gekenn-
zeichnet.

B Falls ein Objekt aus mehreren Komponenten besteht (z.B. Objekttyp Array oder
Record), sind die Komponenten Uber einen 8Bit-Subindex gekennzeichnet.

B Der Objektname beschreibt die Funktion eines Objekts. Das Datentyp-Attribut spezifi-
ziert den Datentyp des Eintrags.

m  Uber das Zugriffsattribut ist spezifiziert, ob ein Eintrag nur gelesen werden kann, nur
geschrieben werden oder gelesen und geschrieben werden darf.

Das Objektverzeichnis ist in folgende 3 Bereiche aufgeteilt:

B  Kommunikationsspezifischer Profilbereich (0x1000 — 0x1FFF)

— Dieser Bereich beinhaltet die Beschreibung aller spezifischen Parameter fiir die
Kommunikation.

0x1000 — 0x1018 allgemeine kommunikationsspezifische Parameter

(z.B. der Geratename)

0x1400 — 0x1427 Kommunikationsparameter (z.B. Identifier) der Receive-
PDOs
0x1600 — 0x1627 Mappingparameter der Receive-PDOs

Die Mappingparameter enthalten die Querverweise auf die
Applikationsobjekte, die in die PDOs gemappt sind und die
Datenbreite des entsprechenden Objektes

0x1800 — 0x1827 Kommunikations- und Mappingparameter der Transmit-
0x1A00 — Ox1A27 PDOs
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Objektverzeichnis Uber-
sicht

B Herstellerspezifischer Profilbereich (0x2000 — 0x5FFF)

— Hier finden Sie die herstellerspezifischen Eintrage wie z.B. PDO-Control, CAN-
Ubertragungsrate (Ubertragungsrate nach RESET) usw.

B Standardisierter Gerateprofilbereich (0x6000 — 0x9FFF)
— In diesem Bereich liegen die Objekte fiir das Gerateprofil nach DS-401.

() Da die CiA Normen ausschliel3lich in englischer Sprache vorliegen,
5] wurden die Tabelleneintrédge der Objekte zum eindeutigen Versténdnis in

englischer Sprache tibernommen. Eine ndhere Beschreibung der Tabel-

leneintrége in Deutsch finden Sie jeweils unterhalb der Tabellen.

Index

0x1000

0x1001

0x1005

0x1006

0x1007

0x1008

0x1009

0x100A

0x100C

0x100D

0x1016

0x1017

0x1018
0x1400 - 0x1427
0x1600 - 0x1627
0x1800 - 0x1827
0x1A00 - Ox1A27
0x1F22

0x1F25

0x1F80

0x1F81

0x1F82

0x1F83

0x2000

0x2001

0x2002

0x2003

0x2004

Content of Object

Device type

Error register

COB-ID SYNC

Communication Cycle Period
Synchronous Window Length
Manufacturer Hardware Version
Hardware version

Software version

Guard time

Life time factor

Consumer Heartbeat Time
Producer Heartbeat Time

Identity Object

Receive PDO Communication Parameter
Receive PDO Mapping Parameter
Transmit PDO Communication Parameter
Transmit PDO Mapping Parameter
Concise DCF

Post Configuration

NMT StartUp

Slave Assignment

Request NMT

Request Guarding

Initialize Rx-COB-ID for OB57
Node-ID - PLC-STOP

Node-ID - PLC-RUN

Start address RxPDO-Counter
Start address NG/HB- ToggleBit
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Index
0x2005
0x2016
0x2100
0x2101
0x2200
0x3000
0x6000
0x6100
0x6120
0x6200
0x6300
0x6320
0xA040
0xA100
0xA200
0xA440
0xA4CO
0xA580
0xA680
0xA8CO

Device Type

Index Sub- Name Type
index
0x1000 0

DeviceType Unsigned32

Objekt-Verzeichnis

Content of Object

Start address L2-Message-Area

Lenze NodeGuarding

Message PLC-RUN

Message PLC-STOP

J1939: PGN for Multipaket Transfer
Special settings for CAN
Digital-Input-8-Bit Array (see DS 401)
Digital-Input-16-Bit Array (see DS 401)
Digital-Input-32Bit Array (see DS 401)
Digital-Output-8-Bit Array (see DS 401)
Digital-Output-16-Bit Array (see DS 401)
Digital-Output-32-Bit Array (see DS 401)
Dynamic Unsigned8 Input

Dynamic Unsigned16 Input

Dynamic Unsigned32 Input

Dynamic Unsigned64 Input

Dynamic Unsigned8 Output

Dynamic Unsigned16 Output

Dynamic Unsigned32 Output

Dynamic Unsigned64 Output

Attr.  Map. Default value Meaning

ro N 0x00050191 Statement of device type

Der 32Bit-Wert ist in zwei 16Bit-Felder unterteilt:

High word

Additional information Device

0000 0000 0000 wxyz (bit)

Die "Additional Information" enthalt Angaben Uber die Signalarten des 1/0-Gerates:

Low word
profile number

405dec=0x0195

z=1 — digitale Eingange

y=1 — digitale Ausgange

x=1 — analoge Eingange

w=1 — analoge Ausgange
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Error register

Index Sub- Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
index
0x1001 0 Error Register Unsigned8 ro Y 0x00 Error register
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
ManSpec reserved reserved Comm. reserved reserved reserved  Generic
B ManSpec:
— Herstellerspezifischer Fehler, wird in Objekt 0x1003 genauer spezifiziert.
m Comm.:
— Kommunikationsfehler (Overrun CAN)
B Generic:

— Ein nicht néher spezifizierter Fehler ist aufgetreten
(Flag ist bei jeder Fehlermeldung gesetzt)

SYNC identifier

Index Sub- Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
index
0x1005 0 COB-Id syncmes- Unsigned32 ro N 0x00000080 Identifier of the SYNC message
sage

Die unteren 11Bit des 32Bit Wertes enthalten den Identifier (0x80 = 128dez).
Bit 30 = 0: Slave arbeitet als Sync Consumer (0x00000080)
Bit 30 = 1: Slave arbeitet als Sync Producer (0x40000080)

SYNC interval
Index Sub- Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
index
0x1006 0 Communication Unsigned32 rw N 0x00000000 Maximum length of the SYNC

cycle period interval in ps.

Wenn hier ein Wert ungleich Null eingetragen wird, so geht der Koppler in den Fehlerzu-
stand, wenn beim synchronen PDO-Betrieb innerhalb der "Watchdog-Zeit" kein SYNC-
Telegramm empfangen wurde.

Synchronous Window

Length
Index Sub- Name Type Attr. Map. Default value Meaning
index
0x1007 0 Synchronous Unsigned32 rw N 0x00000000 Contains the length of time window

window length for synchronous PDOs in ps.
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Device name

Index Sub-
index
0x1008 0

Hardware version

Index Sub-
index
0x1009 0

Software version

Index Sub-
index
0x100A 0
Guard time
Index Sub-
index
0x100C 0

Life time factor

Index Sub-
index
0x100D 0

Objekt-Verzeichnis

Name Type Attr.  Map. Default value Meaning

Manufacturer Device name of the CP

device name

Visible string ro N

B Yaskawa 342-1CA70 = Yaskawa CANopen Master/Slave 342-1CA70

® Da der zuriuickgelieferte Wert groBer als 4Byte ist, wird das segmentierte SDO-Proto-
koll zur Ubertragung verwendet.

Name Type Attr.  Map. Default value Meaning

Manufacturer Hardware version number of CP

Hardware version

Visible string ro N

B Yaskawa 342-1CA70 =1.00

™ Da der zuruckgelieferte Wert groBer als 4Byte ist, wird das segmentierte SDO-Proto-
koll zur Ubertragung verwendet.

Name Type Attr.  Map. Default value Meaning

Manufacturer
Software version

Visible string ro N Software version number CANopen

software

B Yaskawa 342-1CA70 = 1.07

W Da der zuriickgelieferte Wert grof3er als 4Byte ist, wird das segmentierte SDO-Proto-
koll zur Ubertragung verwendet.

Name Type Attr.  Map. Default value Meaning

Guard time[ms] Unsigned16 rw N 0x0000 Interval between two guard tele-

grams. Is set by the NMT master or
configuration tool.

Name Type Attr.  Map. Default value Meaning

Life time factor Unsigned8 rw N 0x00 Life time factor x guard time = life

time (watchdog for lifeguarding)

Wenn innerhalb der Life Time kein Guarding-Telegramm empfangen wurde, geht der
Knoten in den Fehlerzustand. Wenn "Life Time Factor" und/oder "Guard Time" = 0 sind,
so flhrt der Knoten kein Lifeguarding durch, kann aber dennoch vom Master tGiberwacht
werden (Node Guarding).
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Consumer Heartbeat Time

Index Sub- Name Type Attr.  Map. Default value
index
0x1016 0 Consumer heart-  Unsigned8 ro N 0x05
beat time
1..127 Unsigned32 rw N 0x00000000

Struktur des "Consumer Heartbeat Time" Eintrags:

Meaning

Number of entries

Consumer heartbeat time

Bits 31-24 23-16 15-0
Value Reserved Node-ID Heartbeat time
Encoded as Unsigned8 Unsigned8 Unsigned16

Sobald Sie versuchen, fur die gleiche Node-ID eine "consumer heartbeat time" ungleich 0
zu konfigurieren, bricht der Knoten den SDO-Download ab und bringt den Fehlercode

0604 0043h.
Producer Heartbeat Time
Index Sub- Name Type Attr. Map. Default value Meaning
index
0x1017 0 Producer heart- Unsigned16 rw N 0x0000 Defines the cycle time of heartbeat
beat time in ms
Identity Object
Index Sub- Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
index
0x1018 0 Identity Object Unsigned8 ro N 0x04 Contains general information about
the device (number of entries)
1 Vendor ID Unsigned32 ro N OXAFFEAFF Vendor ID
2 Product Code Unsigned32 ro N 0x3421CA70 Product Code
3 Revision Number Unsigned32 ro N Revision Number
4 Serial Number Unsigned32 ro N Serial Number
Communication parameter
RxPDO1
Index Sub- Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
index
0x1400... O Number of Ele- Unsigned8 ro N 0x02 Communication parameter for the
0x1427 ments first receive PDOs, sub-index O:
number of following parameters
1 COB-ID Unsigned32 rw N 0xC0000200 +  COB-ID RxPDO1
NODE_ID
2 Transmission type Unsigned8 rw N OxFF Transmission type of the PDO
Subindex 1 (COB-ID): Die unteren 11Bit des 32Bit-Wertes (Bits 0-10) enthalten den CAN-
Identifier, das MSBiIt (Bit 31) gibt Auskunft, ob das PDO aktiv ist (0) oder nicht (1), Bit 30
teilt mit, ob ein RTR-Zugriff auf dieses PDO zulassig ist (0) oder nicht (1).
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Der Subindex 2 enthalt die Ubertragungsart.

Mapping RxPDO1

Index Sub- Name
index
0x1600 0 Number of Ele-
ments
1 1. mapped object
2 2. mapped object
8 8. mapped

Type

Unsigned8

Unsigned32

Unsigned32

Unsigned32

Attr.

Map.

N

Default value

0x01

0x62000108

0x62000208

0x62000808

Objekt-Verzeichnis

Meaning

Mapping parameter of the first
receive PDO; sub-index 0: number
of mapped objects

(2 byte index,

1 byte sub-index,
1 byte bit-width)
(2 byte index,

1 byte sub-index,
1 byte bit-width)

(2 byte index,
1 byte sub-index,
1 byte bit-width)

Das 1. Empfangs-PDO (RxPDO1) ist per Default fur digitale Ausgange vorgesehen. Je
nach Anzahl der bestiickten Ausgange wird automatisch die erforderliche Lange des
PDOs bestimmt und die entsprechenden Objekte gemappt.

Da die digitalen Ausgange byteweise organisiert sind, kann die Ladnge des PDOs in Bytes
direkt dem Subindex 0 entnommen werden. Wenn das Mapping verandert wird, so muss
der Eintrag in Subindex 0 entsprechend angepasst werden.

Communication parameter
TxPDO1

Index Sub- Name
index
0x1800 0 Number of Ele-
ments
1 COB-ID
2 Transmission type
3 Inhibit time
5 Event time

Type

Unsigned8

Unsigned32

Unsigned8
Unsigned16
Unsigned16

Attr.

ro

rw
rw

rw

Map.

N

Default value

0x05

0x80000180 +
NODE_ID

OxFF
0x0000
0x0000

Meaning

Communication parameter of the
first transmit PDO, sub-index 0:
number of following parameters

COB-ID TxPDO1

Transmission type of the PDO
Repetition delay [value x 100 us]

Event timer [value x 1 ms]

Subindex 1 (COB-ID): Die unteren 11Bit des 32Bit Wertes (Bits 0-10) enthalten den CAN-
Identifier, das MSBiIt (Bit 31) gibt Auskunft, ob das PDO aktiv ist (0) oder nicht (1), Bit 30
teilt mit, ob ein RTR-Zugriff auf dieses PDO zul&ssig ist (0) oder nicht (1). Der Subindex 2
enthalt die Ubertragungsart, Subindex 3 die Wiederholungsverzégerung zwischen zwei
gleichen PDOs. Wenn ein "Event Timer" mit einem Wert ungleich 0 existiert, wird nach
Ablauf dieses Timers das PDO Ubertragen. Existiert ein "Inhibit Timer", wird das Ereignis
um diese Zeit verzdgert.

HB140 | CP | 342-1CA70 | de | 17-16

51



Einsatz

System 300S

Objekt-Verzeichnis

Mapping TxPDO1
Index Sub- Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
index
0x1A00 0 Number of Ele- Unsigned8 rw N depending on Mapping parameter of the first
ments the components transmit PDO;
fitted sub-index 0: number of mapped
objects
1 1. mapped object  Unsigned32 rw N 0x60000108 (2 byte index,
1 byte sub-index,
1 byte bit-width)
2 2. mapped object  Unsigned32 rw N 0x60000208 (2 byte index,
1 byte sub-index,
1 byte bit-width)
8 8. mapped object  Unsigned32 rw N 0x60000808 (2 byte index,
1 byte sub-index,
1 byte bit-width)
Das 1. Sende-PDO (TxPDO1) ist per Default fiir digitale Eingédnge vorgesehen. Je nach
Anzahl der bestlickten Eingange wird automatisch die erforderliche Lange des PDOs
bestimmt und die entsprechenden Objekte gemappt. Da die digitalen Eingange byteweise
organisiert sind, kann die Lange des PDOs in Bytes direkt dem Subindex 0 enthommen
werden. Wenn das Mapping verandert wird, muss der Eintrag in Subindex 0 ent-spre-
chend angepasst werden.
Concise DCF
Index Sub- Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
index
0x1F22 Array Concise DCF Domain rw N

Dieses Objekt ist flir den Configuration Manager erfoderlich. Das Concise-DCF ist eine
Kurzfassung des DCF (Device Configuration File).

Post Configuration

Index

O0x1F25

Sub- Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
index

Array ConfigureSlave Unsigned32 rw N 0x00000000

Der Configuration Manager kann Uber diesen Eintrag angewiesen werden, eine gespei-
cherte Konfiguration in das Netz zu tbertragen. Die Konfiguration kann zu jeder Zeit tiber
Index Ox1F25 fir einen bestimmten Knoten ausgeldst werden.

B Subindex 0 hat den Wert 128.
B Subindex x (mit x = 1..127):

Lost Rekonfiguration fur Knoten mit der Node-ID x aus.
B Subindex 128: Rekonfiguration aller Knoten.

Soll z.B. fiir den Knoten 2 die Konfiguration ausgelost werden und sind fiir diesen
Knoten Konfigurationsdaten vorhanden, so ist der Wert Ox666E6F63 (ASCII = "conf")
auf das Objekt 1F25h Subindex 2 zu schreiben.
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NMT Start-up
Index Sub- Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
index
0x1F80 0x00 NMT Startup Unsigned32 rw N 0x00000000

Hier geben Sie an, ob das Gerat der NMT-Master ist.

Bit Meaning

Bit 0 B 0: Device is NOT the NMT Master. All other bits have to be ignored.
The objects of the Network List have to be ignored.

B 1: Device is the NMT Master.

Bit 1 B QO: Start only explicitly assigned slaves.
B 1: After boot-up perform the service NMT Start Remote Node All
Nodes.
Bit 2..31 Reserved by CiA, always 0
Slave Assignment
Index Sub- Name Type Attr. Map. Default value Meaning
index
0x1F81 0x00 SlaveAssignment  Unsigned32 rw N 0x00000000

m Hier erfolgt ein Eintrag der Knoten, die vom Master tGberwacht, kontrolliert und
gesteuert werden sollen.

B Fir jeden zugeordneten Knoten ist hier ein Eintrag vorzunehmen.
B Subindex 0 hat den Wert 127.
B Jeder andere Subindex korrespondiert mit der Node-ID des Knotens.

Byte Bit Meaning

Byte O Bit 0 B 0: Node with this ID is not a slave

B 1: Node with this ID is a slave. After configuration (with
Configuration Manager) the Node will be set to state ope-
rational.

Bit 1 B 0: On Error Control Event or other detection of a booting
slave inform the application.

B 1: On Error Control Event or other detection of a booting
slave inform the application and automatically start Error
Control service.

Bit 2 B 0: On Error Control Event or other detection of a booting
slave do NOT automatically configure and start the slave.

B 1: On Error Control Event or other detection of a booting
slave do start the process Start Boot Slave.

Bit7..3 Reserved by CiA, always 0
Byte 1 8 Bit Value for the RetryFactor
Byte 2, 3 16 Bit Value for the GuardTime
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Request NMT

Index

Ox1F82

Sub- Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
index
0x00 RequestNMT Unsigned8 rw N 0x00000000

Ist ein vollstandig autonomer Start des Stacks nicht gewiinscht, so kénnen die Funktiona-
litaten:

B Statusumschaltung
B Starten des Guardings
B Konfiguration Gber CMT

auch fiir jeden Knoten einzeln auf Anfrage durchgefiihrt werden. Die Anfrage erfolgt
immer Uber Objekte im Objektverzeichnis. Die Umschaltung des Kommunikationsstatus
aller im Netz vorhandenen Knoten (einschlieRlich des lokalen Slaves) wird dabei Uber
den Eintrag 1F82h im lokalen Objektverzeichnis bewerkstelligt:
B Subindex 0 hat den Wert 128
B Subindex x (with x = 1...127):

— L&st NMT-Service fir Knoten mit der Node-ID x aus.
B  Subindex 128:

— Lost NMT-Service fir alle Knoten aus.

Beim Schreiben wird der gewilinschte Status als Wert angegeben:

State Value
Prepared 4
Operational 5
ResetNode 6
ResetCommunication 7
Pre-operational 127
Request Guarding
Index Sub- Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
index
0x1F83 0x00 RequestGuarding Unsigned32 rw N 0x00000000
B Subindex 0 hat den Wert 128.
B Subindex x (with x=1..127):
— L&st Guarding fur den Slave mit Node-ID x aus.
Value Write Access Read Access
1 Start Guarding Slave actually is guarded
0 Stop Guarding Slave actually is not guarded
B  Subindex 128:
— Request Start/Stop Guarding fiir alle Knoten.
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Initialize Rx-COB-ID for OB 57

Index Sub- Name Type
index
0x2000 0 Number of ele- Unsigned8
ments
1 1. COB-ID Unsigned32
2 2. COB-ID Unsigned32
8 8. COB-ID Unsigned32

Structur COB-ID

Bits
11-bit-ID

29-bit-1D

Bit number

31 (MSB)

30

29

28-11

10-0 (LSB)

Node-ID - PLC-STOP

Index Sub- Name Type
index

0x2001 0x00 Number of ele- Unsigned8
ments

0x01 1. Node-ID for Unsigned8
PLC-STOP

0x10 16. Node-ID for Unsigned32
PLC-STOP

Attr. Map.
ro N
rw
rw
w N
UNSIGNED32
MSB
31 30
0/1 0/1
0/1 0/1
Value
0
1
0
1
0
1
0
X
X
Attr. Map.
ro N
rw N
rw N

Objekt-Verzeichnis

Default value Meaning
8 Number of available entries.
0 COB-ID which generates OB 57
0 COB-ID which generates OB 57
0 COB-ID which generates OB 57
LSB
29 28-11 10-0
0 00000000000000000 11-bit Identifier
0
1 29-bit Identifier
Meaning
PDO exists / is valid

PDO does not exist / is not valid

no RTR allowed on this PDO
11-bit ID (CAN 2.0A)
29-bit ID (CAN 2.0B)

if bit 29=0

if bit 29=1: bits 28-11 of 29-bit-COB-ID
bits 10-0 of COB-ID

Default value

Meaning

Number of available entries.

Node-ID
(value range:1...127)

COB-ID which generates OB 57
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Beim Ubergang von PLC-RUN - PLC-STOP werden die hier eingetragenen CAN-Geréte
Uber das NMT-Kommando Preoperational in den Zustand Preoperational gesetzt.

Node-ID - PLC-Run

Index Sub- Name Type
index
0x2002 0x00 Number of ele- Unsigned8
ments

0x01 1. Node-ID for Unsigned8
PLC-STOP

0x10 16. Node-ID for Unsigned8
PLC-STOP

Attr.

ro

Map.

N

Default value

Meaning

Number of available entries.

Node-ID
(value range: 1...127)

Node-ID

(value range: 1...127)

Beim Ubergang von PLC-STOP - PLC-RUN werden die hier eingetragenen CAN-Gerate
Uber das NMT-Kommando Operational in den Zustand Operational gesetzt.
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Start address RxPDO-

Counter
Index Sub- Name
index
0x2003 0x00 Start address

RxPDO-Counter

Type Attr.

Unsigned8 rw

Map.

N

Default value

Meaning

Objekt-Verzeichnis

0 Start address RxPDO-Counter

Uber diesen Index kann in der SPS eine Startadresse im Prozesseingangsabbild fiir die
RxPDO-Zahler definiert werden.

1.

2.
3.
4

Fir jedes RxPDO wird ein Zahler zur Verfligung gestellt.

Mit Empfang eines PDOs wird der entsprechende Zahler + 1 gezahlt.

Beim Ubergang von 255 - 0 springt der Zahler automatisch auf 1.

Im Defaultzustand und beim Ubergang der SPS in den Zustand STOP wird der

Zahler auf 0 gesetzt.

PAE-Adresse

X

X+1
X+2
X+3
X+4
X+5

X+35
X+36
X+37
X+38
X+39
X+40

Bedeutung

Zahler fur RxPDO 1
Zahler fir RxPDO 2
Zahler fir RxPDO 3
Zahler fur RxPDO 4
Zahler fir RxPDO 5
Zahler fur RxPDO 6

Zahler fur RxPDO 36
Zahler fur RxPDO 37
Zahler fir RxPDO 38
Zahler fir RxPDO 39
Zahler fur RxPDO 40

Zahler fur SYNC-Message
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Start address
NG/HB-ToggleBit
Index Sub-
index
0x2003 0x00
Start address
L2-Message-Area
Index Sub-
index
0x2005 0x00

Name

Start address

Type Attr.

Unsigned8 rw

RxPDO-Counter

Name

Start address L2-

Map.

N

Default value Meaning

0 Start address RxPDO-Counter

m Uber diesen Index kann in der SPS eine Startadresse im Prozesseingangsabbild
(PAE) fir NG/HB definiert werden.

B  Fir jede NodeGuarding/Heartbeat COB-ID ist ein Bit reserviert.
B Mit jeder empfangenen NG/HB-COB-ID wird ein Bit getoggelt.

® Im Defaultzustand und beim Ubergang der SPS in den Zustand STOP wird das Togg-

lebit auf 0 gesetzt.

PAE-Adresse
X
X+1
X+2
X+3
X+4
X+5
X+6
X+7
X+8
X+9
X+10
X+11
X+12
X+13
X+14
X+15

Type Attr.

Unsigned8 rw

Message-Area

Map.

N

Bedeutung

Toggle Bit fur COB-ID 0x701 ..
Toggle Bit fir COB-ID 0x709 ..
Toggle Bit fiir COB-ID 0x711 ..
Toggle Bit fur COB-ID 0x719 ..
Toggle Bit fur COB-ID 0x721 ..
Toggle Bit fur COB-ID 0x729 ..
Toggle Bit fir COB-ID 0x731 ..
Toggle Bit fiir COB-ID 0x739 ..
Toggle Bit fir COB-ID 0x741 ..
Toggle Bit fur COB-ID 0x749 ..
Toggle Bit fir COB-ID 0x751 ..
Toggle Bit fir COB-ID 0x759 ..
Toggle Bit fiir COB-ID 0x761 ..
Toggle Bit fir COB-ID 0x769 ..
Toggle Bit fur COB-ID 0x771 ..
Toggle Bit fir COB-ID 0x779 ..

Default value Meaning

0x708
0x710
0x718
0x720
0x728
0x730
0x738
0x740
0x748
0x750
0x758
0x760
0x768
0x770
0x778
Ox77F

0 L2-Message-Area

m  Uber diesen Index kann in der SPS eine Startadresse im Prozesseingangsabbild fiir
die L2-Message-Area definiert werden.

m  Uber die Message-Area kann der Endanwender iiber das SPS-Programm CAN-

Telegramme versenden.

B Es stehen dabei 5 verschiedene Messagepuffer zur Verfligung.
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m  Uber das Status-Byte wird das Senden der CAN-Telegramme gesteuert.

® Im Defaultzustand und beim Ubergang der SPS in den Zustand STOP wird die komp-
lette Datenstruktur mit O initialisiert.

PAA Adr. Kanal Typ
X 0 B
X+1 B
X+2 DW
X+3

X+4

X+5

X+6

X+7

X+8

X+9

X+10

X+11

X+12

X+13

X+14 1

T T T U W W W W W @

X+15
X+16

]
=

X+17
X+18
X+19
X+20
X+21
X+22
X+23
X+24
X+25
X+26
X+27
X+28 2

T T T W U W W W W @

X+29
X+30

o}
=

X+31
X+32
X+33
X+34 B
X+35 B
X+36 B

Bedeutung
Status-Byte
Datenlange

COB-ID

Datenbyte 0O
Datenbyte 1
Datenbyte 2
Datenbyte 3
Datenbyte 4
Datenbyte 5
Datenbyte 6
Datenbyte 7
Status-Byte
Datenlange

COB-ID

Datenbyte 0
Datenbyte 1
Datenbyte 2
Datenbyte 3
Datenbyte 4
Datenbyte 5
Datenbyte 6
Datenbyte 7
Status-Byte
Datenlange

COB-ID

Datenbyte 0
Datenbyte 1
Datenbyte 2

PAE Adr.
X

X+1

X+2

X+3

X+5

Kanal

A wW0N

Typ

T T O W @

Bedeutung
Status byte
Status byte
Status byte
Status byte
Status byte
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PAA Adr. Kanal
X+37

X+38

X+39

X+40

X+41

X+42 3

X+43
X+44
X+45
X+46
X+47
X+48
X+49
X+50
X+51
X+52
X+53
X+54
X+55
X+56 4
X+57
X+58
X+59
X+60
X+61
X+62
X+63
X+64
X+65
X+66
X+67
X+68

X+69

Typ

T T T O W @

DW

DW

BV

Bedeutung
Datenbyte 3
Datenbyte 4
Datenbyte 5
Datenbyte 6
Datenbyte 7
Status-Byte

Datenlange

COB-ID

Datenbyte 0
Datenbyte 1
Datenbyte 2
Datenbyte 3
Datenbyte 4
Datenbyte 5
Datenbyte 6
Datenbyte 7
Status-Byte
Datenlange

COB-ID

Datenbyte 0
Datenbyte 1
Datenbyte 2
Datenbyte 3
Datenbyte 4
Datenbyte 5
Datenbyte 6

Datenbyte 7

PAE Adr.

Kanal

Typ Bedeutung
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Lenze NodeGuarding

Index Sub-
index

0x2016 0x00

0x01

0x02

0x03

Ox7F

Objekt-Verzeichnis

CANmaster SPS
Initialisierung/ SPS-Stop

B L2-Message-Area: m OB 100:

— Datenstruktur wird mit O initialisiert — PAA-Bereich der L2-Message-Area
mit O initialisieren

Telegramm senden

PAE-Status ungleich PAA-Status? PAE-Status gleich PAA-Status?
- Telegramm in Sendequeue eintragen - COB-ID + Daten schreiben
- setze PAE-Status = PAA-Status - PAA-Status incrementieren
Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
Number of ele- Unsigned8 ro N 127 Number of available entries.
ments
1. entry Unsigned32 rw N 0 NodeGuarding
fur Node-ID = 1
2. entry Unsigned32 rw N 0 NodeGuarding
fur Node-ID = 2
3. entry Unsigned32 rw N NodeGuarding
fur Node-ID = 3
127. entry Unsigned32 rw N 0 NodeGuarding

fir Node-ID = 127

Dieser Index ist speziell fur Lenze Frequenzumrichter eingerichtet worden. LENZE unter-
stiitzt kein Nodeguarding/Heartbeat nach CANopen Spezifikation DS301. Uber diesen
Index besteht nun die Méglichkeit einen SDO-Transfer einzurichten. Der CAN-Master ver-
sendet im zeitlichen Abstand (TimeOut Value * 100ms) ein SDO.request an den Lenze
Frequenzumrichter. Ist nach einem Timeout von 1sec keine SDO.response vom Lenze
Frequenzumrichter eingetroffen so meldet der CAN-Master Slaveausfall an die SPS
(OB86-Aufruf).

Struktur des Lenze-Nodeguarding-Eintrags

Bits 31-16 15-8 7-0

Value Index Sublndex TimeOut-value *
100ms

Encoded as Unsigned16 Unsigned8 Unsigned8

B Beispiel fir Lenze:

— 0x5E980005 // Index 0x5E98 entspricht der Lenze-Codestelle C0359, SubIindex
0, Timeout 5 == 500ms.
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Message PLC-RUN

Index

0x2100

Sub-
index

0x00

0x01
0x02
0x03
0x04
0x05

Name Type Attr.  Map. Default value Meaning

Number of ele- Unsigned8 ro N 10 Number of available entries.
ments

COB-ID Unsigned32 rw N 0 COB-ID

Data length Unsigned8 rw N 0 Data length

Data 1 Unsigned8 rw N 0 Data 1

Data 2 Unsigned8 rw N 0 Data 1

Data 3 Unsigned8 rw N 0 Data 1

Uber diesen Index kann ein CAN-Telegramm definiert werden, welches beim Ubergang
von SPS-STOP - SPS-RUN ausgefuhrt werden soll.

Message PLC-STOP

Index

0x2101

Sub-
index

0x00

0x01

0x02
0x03
0x04
0x05
0x06
0x07
0x08
0x09
0x0A

Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
Number ofele- Unsigned8 ro N 10 Number of available entries
ments

COB-ID Unsigned32 rw N 0 COB-ID
Data length Unsigned8 rw N 0 Data length
Data 1 Unsigned8 rw N 0 Data 1
Data 2 Unsigned8 rw N 0 Data 1
Data 3 Unsigned8 rw N 0 Data 1
Data 4 Unsigned8 rw N 0 Data 1
Data 5 Unsigned8 rw N 0 Data 1
Data 6 Unsigned8 rw N 0 Data 1
Data 7 Unsigned8 rw N 0 Data 1
Data 8 Unsigned8 rw N 0 Data 1

Uber diesen Index kann ein CAN-Telegramm definiert werden, welches beim Ubergang
von SPS-RUN > SPS-STOP ausgeflihrt werden soll.

J1939: PGN for Multipaket

Transfer
Index Sub- Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
index
0x2200 0x00 Number of ele- Unsigned8 ro N 16 Number of available entries.
ments
0x01 1. PGN Unsigned8 rw N 0 PGN
0x10 16. PGN Unsigned8 rw N 0 PGN
Es handelt sich hierbei um einen Index fiir das J1939 Protokoll. Im J1939 Protokoll
werden grof3ere Datenmengen (ber das Multipaket-Protokoll Gbertragen. Es werden
dabei folgende COB-IDs verwendet: 20ECFFO00h, 20EBFFO00h Uber die COB-ID
20ECFFO0O0Oh wird die PGN-Nummer und die Lange der Daten tbertragen. Uber die COB-
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ID 20EBFFO00h werden die Daten segmentiert tGibertragen. Um die Daten korrekt bear-
beiten zu kénnen ist es zwingend erforderlich die Funktionalitat Herstellerspezifischer-
Alarm (Manufacturer Alarm OB 57) im Konfigurationstool WinCoCT/PLC-Parameter zu
aktivieren und die Anzahl der Telegramme (Number of messages) auf 1 einzustellen.
Ferner sind im Index 2000h die COB-IDs 20ECFFO00h, 20EBFF00h einzutragen. Mit dem
Index 0x2200 kann nun die Anzahl der OB57-Aufrufe in der SPS eingeschrankt werden.
Nur die Datentelegramme der hier eingestellten PGN-Nummern erzeugen einen OB57-
Aufruf in der SPS.

Special Settings for CAN

Index Sub- Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
index
0x3000 0x00 Special Settings Unsigned8 rw N 0 Special Settings for CAN
for CAN

Uber diesen Index werden Spezialfunktionen der CAN-Firmware eingestellt.

B Bit 0: Die RxPDO-Langeniberprifung kann abgeschaltet werden
— Bit = 0: Die Langenuberprifung ist aktiviert
— Bit = 1: Die Langenuberprufung ist deaktiviert
B Bit6...1: reserviert
m Bit 7: spezielles Bit fir J1939
— Bit = 0: Die Prioritat der J1939 COB-IDs wird Uberpruift
— Bit = 1: Die Prioritat der J1939 COB-IDs wird nicht Gberprift

8bit Digital inputs

Index Sub- Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
Index
0x6000 0x00 8bit digital input Unsigned8 ro N 0x01 Number of available digital 8bit
block input blocks
0x01 1. input block Unsigned8 ro Y 1. digital input block
0x40 64. input block Unsigned8 ro Y 64. digital input block

16bit Digital inputs

Index Sub- Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
Index
0x6100 0x00 16bit digital input ~ Unsigned8 ro N depending on Number of available digital 16bit
block the fitted compo- input blocks
nents
0x01 1. input block Unsigned16 ro N 1. digital input block
0x40 160. input block Unsigned16 ro N 32. digital input block
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32bit Digital inputs

Index Sub- Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
Index
0x6120 0x00 32bit digital input  Unsigned8 ro N depending on Number of available digital 32bit
block the fitted compo- input blocks
nents
0x01 1. input block Unsigned32 ro N 1. digital input block
0x50 80. input block Unsigned32 ro N 16. digital input block
8bit Digital outputs
Index Sub- Name Type Attr. Map. Default value Meaning
Index
0x6200 0x00 8bit digital output  Unsigned8 ro N 0x01 Number of available digital 8bit
block output blocks
0x01 1. output block Unsigned8 rw Y 1. digital output block
0x40 64. output block Unsigned8 rw Y 64. digital output block
16bit Digital outputs
Index Sub- Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
Index
0x6300 0x00 16bit digital input ~ Unsigned8 ro N Depending on Number of available digital 16bit
block the compo-nents output blocks
fitted
0x01 1. output block Unsigned16 rw N 1. digital output block
0x0A 160. output block  Unsigned16 rw N 32. digital output block
32bit Digital outputs
Index Sub- Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
Index
0x6320 0x00 32bit digital input  Unsigned8 ro N Depending on Number of available digital 32bit
block the compo-nents output blocks
fitted
0x01 1. output block Unsigned32 rw N 1. digital output block
0x50 80. output block Unsigned32 rw N 16. digital output block
64 HB140 | CP | 342-1CA70 | de | 17-16



System 300S

Einsatz

8bit Network input variables

Index Sub-
Index

0xA040 0x00
0x01
OxFE

Name

8bit digital input
block

1. input block

254. input block

16bit Network input varia-

bles
Index Sub-
Index
0xA100 0x00
0x01
0xAO0

Name

16bit digital input
block

1. input block

160. input block

32bit Network input varia-

bles
Index Sub-
Index
0xA200 0x00
0x01
0x50

Name

32bit digital input
block

1. input block

80. input block

64bit Network input varia-

bles
Index Sub-
Index
0xA440 0x00
0x01
0x28

Name

64bit digital input
block

1. input block

40. input block

Type

Unsigned8

Unsigned8

Unsigned8

Type

Unsigned8

Unsigned16

Unsigned16

Type

Unsigned8

Unsigned32

Unsigned32

Type

Unsigned8

Unsigned32

Unsigned32

Attr.

ro

ro

ro

Attr.

ro

ro

ro

Attr.

ro

ro

Attr.

ro

ro

ro

Map.

Map.

Map.

Map.

Default value

0x01

Default value

depending on
the fitted compo-
nents

Default value

Depending on
the compo-nents
fitted

Default value

depending on
the fitted compo-
nents

Objekt-Verzeichnis

Meaning
Number of available digital 8bit
input blocks

1. digital input block

320. digital input block

Meaning

Number of available digital 16bit
input blocks

1. digital input block

160. digital input block

Meaning

Number of available digital 32bit
input blocks

1. digital input block

80. digital input block

Meaning

Number of available digital 64bit
input blocks

1. digital input block

40. digital input block
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8bit Network output variables

Index Sub- Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
Index
0xA400 0x00 8bit digital input Unsigned8 ro N 0x01 Number of available digital 8bit
block output blocks
0x01 1. output block Unsigned8 rw Y 1. digital output block
OxFE 254. output block  Unsigned8 rw Y 320. digital output block
16bit Network output
variables
Index Sub- Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
Index
0xA580 0x00 16bit digital input ~ Unsigned8 ro N Depending on Number of available digital 16bit
block the compo-nents output blocks
fitted
0x01 1. output block Unsigned16 rw N 1. digital output block
0xAO0 160.output block  Unsigned16 rw N 160. digital output block
32bit Network output
variables
Index Sub- Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
Index
0xA680 0x00 32bit digital input  Unsigned8 ro N Depending on Number of available digital 32bit
block the compo-nents output blocks
fitted
0x01 1. output block Unsigned32 rw N 1. digital output block
0x50 80. output block Unsigned32 rw N 80. digital output block
64bit Network output
variables
Index Sub- Name Type Attr.  Map. Default value Meaning
Index
0xA8CO  0x00 64bit digital input  Unsigned8 ro N Depending on Number of available digital 64bit
block the compo-nents output blocks
fitted
0x01 1. output block Unsigned32 rw N 1. digital output block
0x50 40. output block Unsigned32 rw N 40. digital output block
66 HB140 | CP | 342-1CA70 | de | 17-16



System 300S

Einsatz

5.9 Diagnose
Ubersicht

Mit SFC 13 Diagnose aus-
werten

Diagnose > Aufbau der Diagnosedaten

Sofern Sie "Diagnostic" in WinCoCT unter "PLC-Parameters" aktiviert haben, wird bei fol-
genden Ereignissen eine Diagnose an die CPU gemeldet und der entsprechenden OB
aufgerufen:

B  Wechsel des CANopen-Status (OB 82)

B Slave-Ausfall und -Wiederkehr (OB 86)

B Guarding-Fehler (OB 82)

B Emergency-Telegramm (OB 82)

In dem entsprechenden OB kdnnen Sie mit dem SFC 13 DPNRM_DG auf die Diagnose-
daten zugreifen.

B Durch den Eingangsparameter RECORD wird der Zielbereich festgelegt, in den die
gelesenen Daten nach fehlerfreier Datenlbertragung eingetragen werden.

B Der Lesevorgang wird gestartet, wenn am Eingangsparameter REQ der Wert 1
anliegt.

) Néheres zum Einsatz dieses Bausteins finden Sie im Handbuch
i "SPEED?7 Operationsliste" von Yaskawa.

1

5.9.1 Aufbau der Diagnosedaten

In der Regel haben die Diagnosedaten eine Lange von 35Byte. Ist im Stationsstatus 1
das Bit 3 "DiagExtDiag" = 0, werden nur die CAN-Diagnose-Daten mit einer Lange von
6Byte Ubertragen. Die nachfolgende Tabelle enthalt Informationen zum prinzipiellen
Aufbau der Diagnosedaten:

Byte Bedeutung
CAN-Diagnose 0 Stationsstatus 1

1 Stationsstatus 2

2 Stationsstatus 3

3 Node-ID

4 fix 0

5 Device type
Extended Diagnose 6..34 Status message
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Stationsstatus 1

Bit Name Bedeutung
0 DiagStationNonExistent 1 = Station existiert nicht
0 = Station existiert
(das Bit wird auf 0 gesetzt, wenn eine Bootup-Message emp-
fangen worden ist oder das Node Guarding aktiviert wurde.)
1 DiagStationNotReady 1 = Station ist im Zustand pre-operational
0 = Station ist im Zustand operational
2 - reserviert
3 DiagExtDiag 0 = Station hat nur die CAN-Diagnose
1 = Station hat erweiterte Diagnosedaten
7.4 - reserviert
Stationsstatus 2
Bit Name Bedeutung
0 DiagPrmReq 0 = Station ist erfolgreich parametriert
1 = Station muss neu parametriert werden
1 - reserviert
2 - fix 1
3 DiagWD_ON 0 = Node Guarding wird nicht unterstitzt
1 = Node Guarding ist aktiviert
7.4 - reserviert

Stationsstatus 3

Node-ID

Device type

Status message

Das Byte ist reserviert fur zuklnftige Erweiterungen.

ID der Station, von der die Diagnose kommt.

Typ der Station, von der die Diagnose kommt.

0 = Slave
1 = NMT-Master

Byte Name Bedeutung
0 Header fix 29

1 Type fix 81hex

2 SlotNr fix 0

68
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Diagnose > Aufbau der Diagnosedaten

Byte Name Bedeutung
3 Specifier Eigenschaft der Status message
0 = keine weitere Unterscheidung
1 = Status message kommend
2 = Status message gehend
4.7 VendorlID CANopen Index 1018 Sublndex 1
8...11 ProductCode CANopen Index 1018 Sublndex 2
12...15 RevisionNr CANopen Index 1018 Subindex 3
16...19 SerialNr CANopen Index 1018 Sublndex 4
20 DiagError Diagnose-Fehlernummer (10h ... 31h)
10h = DIAG_SLAVEBOOTUP
11h = DIAG_SLAVEGRDERROR
12h = DIAG_SLAVESDOERROR
13h = DIAG_SLAVEEMCYIND
21...28 DiagErrorData Zusatzdaten zum Diagnosefehler
Ubersicht DiagError Die Lange der Zusatzdaten betragt immer 8Byte.
DiagErrorData
DIAG_SLAVE BOOTUP Diese Meldung wird generiert sobald der Master die Bootup-Meldung von der entspre-
(10h) chenden Slave-Station empfangen hat.

Zusatzdaten: 8Byte fix 0

DIAG_SLAVE GRDERROR Diese Meldung wird vom Master generiert, wenn die entsprechende Slave-Station auf

(11h) Node Guarding Telegramme nicht mehr antwortet oder keinen Heartbeat generiert.
Zusatzdaten:
Byte Code
0 Event code

1

Active Status

2 Respected Status
3.7 fix 0
Event code Bedeutung
0 Das Guarding ist nicht aktiviert.
1 Das Guarding wurde (wieder) aktiviert. Diese Meldung erfolgt auch, wenn das Guarding fir
eine Slave-Station vom Fehlerzustand in einen fehlerfreien Zustand tberfuhrt wurde.
2 Die Guard-Antwort einer Slave-Station ist innerhalb einer Guardzeit nicht empfangen worden.
3 Die Guard-Antwort einer Slave-Station ist innerhalb der Zeit Guardtime t * Life TimeFactor n

nicht empfangen worden. Vor diesem Ereignis wurde bereits n mal der Code 2 gemeldet. Das
Guarding fir die Slave-Station ist damit ausgefallen.
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Event code
4

Activelrespected
status code

4
5
6
7
127

Bedeutung

Das Toggle-Bit der Slave-Nachricht stimmt nicht mit dem erwarteten Wert tberein. Der Master
passt seinen Toggle-Wert an, so dass dieser Fehler nur einmalig ausgeldst wird.

Die Slave-Station hat einen Kommunikationsstatus gemeldet, den der Master nicht vorgegeben
hat. Dieser Fehler tritt bei einem lokalen Statusiibergang in der Slave-Station auf. Der Fehler
wird permanent gemeldet, bis die Inkonsistenz behoben ist.

Ein Heartbeat-Event ist aufgetreten. Die Heartbeat-Zeit fir eine in der Heartbeat-Tabelle einge-
tragenen Slave-Station ist abgelaufen, ohne dass ein Heartbeat empfangen werden konnte.

Bedeutung

Prepared

Operational

Reset

Reset Communication

Pre-operational
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DIAG_SLAVE SDOERROR  Zusatzdaten:

(12h)

Code

0x05030000
0x05040000
0x05040001
0x05040002
0x05040003
0x05040004
0x05040005
0x06010000
0x06010001
0x06010002
0x06020000
0x06040041
0x06040042
0x06040043
0x06040047
0x06060000
0x06070010
0x06070012
0x06070013
0x06090011
0x06090030
0x06090031
0x06090032
0x06090036
0x08000000
0x08000020
0x08000021
0x08000022
0x08000023

0x08000024

Byte Code
0 High-Byte SDO-Index
1 Low-Byte SDO-Index
2 SDO-Subindex
3.6 CANOPENERROR
7 fix 0

Bedeutung

Toggle-Bit nicht geandert

SDO Protokoll Time-out

Client/Server Befehlsspezifizierung nicht giltig oder unbekannt
Ungliltige Blockgréfie (nur Block-Modus)
Unglltige Sequenznummer (nur Block-Modus)
CRC Fehler (nur Block-Modus)
Unzureichender Speicher

Nicht unterstiitzter Zugriff auf ein Objekt
Lesezugriff auf ein Nur-Schreiben-Objekt
Schreibzugriff auf ein Nur-Lesen-Objekt
Objekt nicht im Objektverzeichnis vorhanden

Objekt kann nicht ins PDO gemappt werden

Anzahl und Lange der zu mappenden Objekte tberschreitet PDO-Lange

Generelle Parameterinkompatibilitat

Generelle interne Inkompatibilitat im Gerat

Zugriffsfehler wegen Hardwareausfall

Datentyp nicht korrekt, Lange der Serviceparameter nicht korrekt
Datentyp nicht korrekt, Serviceparameter zu lang

Datentyp nicht korrekt, Serviceparameter zu kurz

Subindex existiert nicht

Wertebereich der Parameter tuberschritten (nur fir Schreibzugriff)
Zu schreibender Parameterwert ist zu hoch

Zu schreibender Parameterwert ist zu niedrig

Maximumwert ist kleiner als Minimumwert

Genereller Fehler

Diagnose > Aufbau der Diagnosedaten

Die Daten kénnen entweder nicht transferiert oder nicht in der SPS gespeichert werden.

Die Daten kdnnen wegen lokaler Kontrollen entweder nicht transferiert oder nicht in der SPS gespeichert werden.

Die Daten kdnnen wegen aktuellem Modulstatus entweder nicht transferiert oder nicht in der SPS gespeichert werden.

Dynamische Objektverzeichnisgenerierung fehlgeschlagen oder kein Objektverzeichnis gefunden

(z.B. Objektverzeichnis wird aus Datei generiert und ein Dateifehler ist aufgetreten).

Die angefragte Aktion wird von der Applikation nicht unterstiitzt.
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DIAG_SLAVE EMCYIND

(13h)

Telegramm-Aufbau

Zusatzdaten: Emergency-Telegramm

Um anderen Teilnehmern am CANopen-Bus interne Geratefehler oder CAN-Busfehler
mitteilen zu kénnen, verfigen die CANopen CPs Uber das Emergency-Object. Es ist mit
einer hohen Prioritat versehen und liefert wertvolle Informationen liber den Zustand des
Gerates und des Netzes. Das Emergency-Telegramm ist immer 8Byte lang. Es enthalt
zunachst den 2Byte Error Code, dann das 1Byte Error Register und schlieRlich den 5Byte
grofRen Additional Code.

Error Code ErrorRegister Index 0x1001 Info O Info 1 Info 2 Info 4
LowByte HighByte
Error code Meaning Info 0 Info 1 Info 2 Info 3 Info4
0x0000 Reset Emergency
0x1000 PDO Control OxFF 0x10 PDO Number LowByte HighByte
Timer Value Timer Value

0x6200 PLC-STOP 1=PLC-STOP 0x00 0x00 0x00 0x00
0x6363 PDO-Mapping LowByte: HighByte: Mapping entries 0x00 0x00

Mapping para- Mapping para-

meter meter
0x8100 Heartbeat Consumer Node ID LowByte HighByte 0x00 0x00

Timer Value Timer Value
0x8100 SDO Block Transfer OxF1 LowByte HighByte Subindex 0x00
Index Index

0x8130 Node Guarding Error LowByte HighByte LifeTime 0x00 0x00

GuardTime GuardTime
0x8210 PDO not processed due to PDO Number Wrong length PDO length 0x00 0x00

length error
0x8220 PDO length exceeded PDO Number Wrong length PDO length 0x00 0x00
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5.10 SZL auslesen

Ubersicht

SZL auslesen > SFC 51 - RDSYSST - Auslesen der Informationen der SZL

Die Systemzustandsliste (SZL) beschreibt den aktuellen Zustand lhres Automatisierungs-
systems. Auf die SZL haben Sie ausschlieRlich lesenden Zugriff in Form von Teillisten(-
auszigen). Diese Listen werden von der CPU auf Anforderung zusammengestellt. Zur
Identifikation einer Teilliste gibt es die SZL-ID.

5.10.1 SFC 51 - RDSYSST - Auslesen der Informationen der SZL

Beschreibung

Parameter

Parameter

REQ

SzL_ID

INDEX

RET_VAL

BUSY

SZL_HEADER

DR

Mit dem SFC 51 RDSYSST (read system status) kénnen Sie eine Teilliste bzw. einen Teil-
listenauszug der SZL (Systemzustandsliste) anfordern. Hierbei bestimmen Sie mit den
Parametern SZL_ID und INDEX was Sie auslesen mdchten.

Der INDEX ist nicht immer erforderlich. Er dient der Bestimmung eines Objekts innerhalb
einer Teilliste.

Durch Setzen von REQ starten Sie die Abfrage. Sobald BUSY = 0 zurtickgemeldet wird,
liegen die Daten im Zielbereich DR ab.

Informationen zur SZL finden Sie im Teil "Systemzustandsliste SZL".

Deklaration Datentyp Speicherbe- Beschreibung

INPUT

INPUT

INPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

OUTPUT

RET_VAL (Riickgabewert)

reich
BOOL E,A M,D,L, REQ = 1: Anstol® der Bearbeitung
Konstante
WORD E,A MD,L, SZL _ID der Teilliste oder des Teillistenauszugs
Konstante
WORD E,A M D,L, Typ oder Nummer eines Objekts in einer Teil-
Konstante liste
INT E,A,M,D,L Tritt wahrend der Bearbeitung der Funktion ein
Fehler auf, enthalt der Riickgabewert einen
Fehlercode
BOOL E,A MD,L BUSY = 1: Lesevorgang noch nicht abge-
schlossen
STRUCT D, L Struktur mit 2 WORD-Typen:

LENGTHDR: Lange Datensatz WORDN_DR:
Anzahl vorhandener zugehériger Datensatze
(bei Zugriff auf Teillistenkopfinfo) oder Anzahl
der in DR Ubertragenen Datensatze.

ANY E,A, M D,L Zielbereich fur die gelesene SZL-Teilliste bzw.
den gelesenen SZL-Teillistenauszug:

Falls Sie nur die SZL-Teillistenkopfinfo einer
SZL-Teilliste ausgelesen haben, dirfen Sie DR
nicht auswerten, sondern nur SZL HEADER.

Andernfalls gibt das Produkt aus LENGTHDR
und N_DR an, wie viele Bytes in DR einge-
tragen wurden.

Tritt wahrend der Bearbeitung der Funktion ein Fehler auf, enthalt der Riickgabewert
einen Fehlercode.
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Wert Beschreibung
0000h kein Fehler
0081h Lange des Ergebnisfeldes zu klein.

Es werden trotzdem so viele Datensatze wie moglich geliefert.
Der SZL-Header zeigt diese Anzahl an.

7000h Erstaufruf mit REQ = 0: keine Datenubertragung aktiv; BUSY = 0.

7001h Erstaufruf mit REQ = 1: Datenubertragung angestof3en; BUSY = 1.

7002h Zwischenaufruf (REQ irrelevant): DatenUbertragung bereits aktiv; BUSY = 1.

8081h Lange des Ergebnisfeldes zu klein. Platz reicht nicht fiir einen Datensatz.

8082h SZL_ID ist falsch oder in der CPU bzw. in dem SFC unbekannt.

8083h INDEX ist falsch oder nicht erlaubt.

8085h Die Information ist systembedingt momentan nicht verfigbar, z.B. wegen Ressourcenmangels.
8086h Datensatz ist nicht lesbar wegen eines Systemfehlers.

8087h Datensatz ist nicht lesbar, weil das Modul nicht vorhanden ist oder nicht quittiert.

8088h Datensatz ist nicht lesbar, weil die tatsachliche Typkennung von der Solltypkennung abweicht.
8089h Datensatz ist nicht lesbar, weil das Modul nicht diagnosefahig ist.

80A2h DP-Protokollfehler - Layer-2-Fehler (temporarer Fehler).

80A3h DP-Protokollfehler bei User-Interface/User (temporarer Fehler)

80A4h Kommunikation am Bus ist gestort. Fehler tritt auf zwischen CPU und externer DP-Anschaltung (tem-

porarer Fehler).

80C5h Dezentrale Peripherie nicht verfigbar (temporarer Fehler).

5.10.2 SZL-Listen des CAN-Masters

Die hier aufgefuihrten SZL-Listen sind jeweils 8 Worte lang. Bei 0 beginnend belegt jede
Node-ID in aufsteigender Reihenfolge ein Bit in der SZL. Das Bit fur Node-ID 1 befindet
sich in Bit 0 von Byte 0, das fiir Node-ID 12 in Bit 3 von Byte 1. Vom CAN-Master werden
folgende SZL-IDs unterstiitzt:

SZL-ID Bedeutung

0x92 Status projektierte Stationen des CAN-Mastersystems.
B Bit=0 :Station ist nicht projektiert
B Bit=1: Station ist projektiert

0x192 Status Aktivierte Stationen des CAN-Mastersystems.

B Bit=0: Station ist nicht projektiert oder projektiert und aktiviert
B Bit=1: Station ist projektiert und deaktiviert
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SZL auslesen > SZL-Listen des CAN-Masters

SZL-ID Bedeutung
0x292 Ist-Zustand der Stationen des CAN-Mastersystems.

B Bit=0: Station ist ausgefallen, deaktiviert oder nicht projektiert
B Bit=1: Station ist vorhanden, aktiviert und im Zustand operational

0x692 Diagnose-Zustand der Stationen des CAN-Mastersystems.

B Bit=0: Station ist vorhanden, verfligbar, nicht gestort und aktiviert
B Bit=1: Station ist nicht OK oder deaktiviert
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Station (de-)aktivieren

5.11 Station (de-)aktivieren

Ubersicht Mit dem SFC 12 haben Sie die Mdglichkeit angebundene CAN-Slave-Stationen zu akti-
vieren bzw. deaktivieren und deren Zustand zu ermitteln. Wenn Sie in einer CPU Stati-
onen konfigurieren, die real nicht vorhanden sind oder aktuell nicht benétigt werden, greift
die CPU dennoch regelmalig auf diese Slaves zu. Nach deren Deaktivierung unter-
bleiben weitere CPU-Zugriffe. Dadurch kann der schnellstmdgliche CAN-Buszyklus
erreicht werden, und die entsprechenden Fehlerereignisse treten nicht mehr auf.

So lange ein oder mehrere SFC 12-Auftrage aktiv sind, kénnen Sie keine
j geédnderte Konfiguration vom PG in die CPU laden. Wéhrend des Ladens

einer gednderten Konfiguration vom PG in die CPU weist die CPU die
Aktivierung eines SFC 12-Auftrages ab.

Néheres zum Einsatz dieses Bausteins finden Sie im Handbuch
i "SPEED?7 Operationsliste" von Yaskawa.
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