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Uber diese Dokumentation

Uber diese Dokumentation

Inhalt

Diese Dokumentation enthalt ausschlieBlich Beschreibungen zum Kommunikationsmo-
dul EMF2192IB (EtherCAT).

° - -
1| Hinweis!
Diese Dokumentation erganzt die dem Funktions-/Kommunikationsmodul

beiliegende Montageanleitung und die Dokumentation des verwendeten
Grundgerates.

Die Montageanleitung enthilt Sicherheitshinweise, die Sie beachten miissen!

Die Eigenschaften und Funktionen des Kommunikationsmoduls sind ausfiihrlich beschrie-
ben.

Typische Anwendungen sind mit Beispielen verdeutlicht.

Diese Dokumentation enthalt auRerdem:

» Sicherheitshinweise, die unbedingt beachtet werden mussen.

» Die wesentlichen technischen Daten des Kommunikationsmoduls

» Angaben Uber Versionsstande der zu verwendenden Lenze-Grundgerate
» Hinweise zur Fehlersuche und Stérungsbeseitigung

Die theoretischen Zusammenhange sind nur soweit erklart, wie sie zum Verstandnis der
Funktion des Kommunikationsmoduls notwendig sind.

Diese Dokumentation beschreibt nicht die Software eines anderen Herstellers. Fur ent-
sprechende Angaben in diesem Handbuch kann keine Gewahr ibernommen werden. In-
formationen zum Gebrauch der Software finden Sie in den Unterlagen zum Leitsystem
(Master).

Alle in diesem Handbuch aufgefiihrten Markennamen sind Warenzeichen ihrer jeweiligen
Besitzer.

- Tipp!
Ausfuhrliche Informationen zu EtherCAT finden Sie auf der Internet-Seite der
EtherCAT Technology Group:

http://www.EtherCAT.org

mnze EDSMF2192IB DE 4.0
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Uber diese Dokumentation 1

Zielgruppe

Diese Dokumentation richtet sich an Personen, die die Vernetzung und Fernwartung einer
Maschine projektieren, installieren, in Betrieb nehmen und warten.

G- Tipp!

Informationen und Hilfsmittel rund um die Lenze-Produkte finden Sie im
Download-Bereich unter

www.lenze.com

Informationen zur Giiltigkeit

Die Informationen in dieser Dokumentation sind gultig fur folgende Gerate:

Erweiterungsmodul

Typenbezeichnung ab Hardwarestand ab Softwarestand
Kommunikationsmodul EMF21921B VA 1.0
EtherCAT
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Uber diese Dokumentation

Dokumenthistorie

Dokumenthistorie

Version
4.0 03/2016
3.1 11/2012
3.0 06/2011
2.0 06/2010
1.0 10/2009

lhre Meinung ist uns wichtig!

D17

D17

D17
D17
D17

Beschreibung

e Informationen zu EAC erganzt.
e Allgemeine Aktualisierung und Korrekturen

EtherCAT® ist eine eingetragene Marke der Beckhoff Automation GmbH,
Deutschland.

Allgemeine Uberarbeitung
Allgemeine Uberarbeitung
Erstausgabe

Wir erstellten diese Anleitung nach bestem Wissen mit dem Ziel, Sie bestmaglich beim
Umgang mit unserem Produkt zu unterstitzen.

Vielleicht ist uns das nicht tGberall gelungen. Wenn Sie das feststellen sollten, senden Sie
uns lhre Anregungen und Ihre Kritik in einer kurzen E-Mail an:

feedback-docu@lenze.de

Vielen Dank fur Ihre Unterstiitzung.

Ilhr Lenze-Dokumentationsteam

mnze EDSMF2192IB DE 4.0
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Uber diese Dokumentation 1
Verwendete Konventionen

1.2 Verwendete Konventionen

Diese Dokumentation verwendet folgende Konventionen zur Unterscheidung verschiede-
ner Arten von Information:

Informationsart Auszeichnung Beispiele/Hinweise
Zahlenschreibweise
Dezimaltrennzeichen Punkt 55 wird generell der Dezimalpunkt verwen-
ZEJ:"n Beispiel: 1234.56
Dezimal normale Zum Beispiel: 1234
Schreibweise
Hexadezimal 0x[0..9,A..F] Zum Beispiel: 0x60F4
Bindr 0b[0, 1] Zum Beispiel: '0b0110’
e Nibble Punkt Zum Beispiel: '0b0110.0100’

Textauszeichnung

Programmname » « PC-Software
Zum Beispiel: »Engineer«, »Global Drive
Control« (GDC)

Symbole

Seitenverweis [n) Verweis auf eine andere Seite mit zusatzli-
chen Informationen
Zum Beispiel: (1 16 = siehe Seite 16
Dokumentationsverweis ® Verweis auf eine andere Dokumentation
mit zusatzlichen Informationen
Zum Beispiel: @ EDKxxx = sieche Dokumen-
tation EDKxxx

EDSMF2192IB DE 4.0 mnze 7
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Uber diese Dokumentation

Verwendete Begriffe

Verwendete Begriffe

Begriff
EtherCAT®

Grundgerat
Antriebsregler

»Global Drive Control« /
»GDC«

»Engineer«
»PLC Designer«
»TwinCAT«
Codestelle

Subcodestelle

Lenze-Einstellung
Grundeinstellung
HW

SW

ESI

CoE

1-1600.20

DC
PDO
SDO

"Hot connect”

Bedeutung

EtherCAT® ist ein echtzeitfahiges Ethernet-System mit hochster Performance.
EtherCAT® ist eine eingetragene Marke und patentierte Technologie, lizenziert durch
die Beckhoff Automation GmbH, Deutschland.

Lenze Antriebsregler mit denen das Kommunikationsmodul eingesetzt werden kann.
0o 12

PC-Software von Lenze, die Sie beim "Engineering” (Parametrieren, Diagnostizieren
und Konfigurieren) wahrend des gesamten Lebenszyklus, d. h. von der Planung bis zur
Wartung der in Betrieb genommenen Maschine, unterstiitzt.

EtherCAT-Konfigurationssoftware der Beckhoff Automation GmbH, Deutschland

Parameter, mit dem Sie den Antriebsregler parametrieren oder tiberwachen kénnen.
Der Begriff wird im allgemeinen Sprachgebrauch auch als "Index” bezeichnet.

Enthalt eine Codestelle mehrere Parameter, so sind diese in sogenannten “Subcode-
stellen” abgelegt.

In der Dokumentation wird als Trennzeichen zwischen der Angabe der Codestelle und
der Subcodestelle der Schréagstrich ”/” verwendet (z. B. 7C0118/3").

Der Begriff wird im allgemeinen Sprachgebrauch auch als "Subindex” bezeichnet.

Damit sind Einstellungen gemeint, mit denen das Gerat ab Werk vorkonfiguriert ist.

Hardware

Software

EtherCAT Slave Information (Geratebeschreibungsdatei im XML-Format)
CANopen over EtherCAT

CoE-Index (hexadezimale Darstellung)
e Im Beispiel: Index 0x1600, Subindex 0x20

"Distributed clocks” zur EtherCAT-Synchronisation
Prozessdatenobjekt
Servicedatenobjekt

Diese Eigenschaft erméglicht das Ab- und Ankoppeln von Slave-Teilnehmern wahrend
des Betriebes.

mnze EDSMF2192IB DE 4.0



Uber diese Dokumentation 1
Verwendete Hinweise

1.4 Verwendete Hinweise

Um auf Gefahren und wichtige Informationen hinzuweisen, werden in dieser Dokumenta-
tion folgende Piktogramme und Signalwoérter verwendet:

Sicherheitshinweise
Aufbau der Sicherheitshinweise:

A Gefahr!

(kennzeichnet die Art und die Schwere der Gefahr)
Hinweistext
(beschreibt die Gefahr und gibt Hinweise, wie sie vermieden werden kann)

Piktogramm und Signalwort Bedeutung
Gefahr von Personenschdden durch gefihrliche elektrische
Spannung

A Gefahrl Hinweis auf eine unmittelbar drohende Gefahr, die den Tod oder

schwere Verletzungen zur Folge haben kann, wenn nicht die
entsprechenden MalRnahmen getroffen werden.

Gefahr von Personenschdden durch eine allgemeine Gefahren-
quelle
A Gefahrl Hinweis auf eine unmittelbar drohende Gefahr, die den Tod oder

schwere Verletzungen zur Folge haben kann, wenn nicht die
entsprechenden MalRnahmen getroffen werden.

Gefahr von Sachschiden

Hinweis auf eine mogliche Gefahr, die Sachschaden zur Folge
StOP! haben kann, wenn nicht die entsprechenden MalRnahmen ge-

troffen werden.

Anwendungshinweise
Piktogramm und Signalwort Bedeutung

i Hinweis! Wichtiger Hinweis fir die stérungsfreie Funktion
.‘@: Tipp! Niitzlicher Tipp fiir die einfache Handhabung

@ Verweis auf andere Dokumentation

EDSMF2192IB DE 4.0 mnze 9
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Sicherheitshinweise
Allgemeine Sicherheitshinweise

Sicherheitshinweise

Hinweis!

o

Halten Sie die angegebenen Sicherheitsmalinahmen unbedingt ein, um
schwere Personenschaden und Sachschaden zu vermeiden!

Bewahren Sie diese Dokumentation wahrend des Betriebs immer in der Nahe
des Produktes auf.

Allgemeine Sicherheitshinweise

A Gefahr!

Wenn Sie die folgenden grundlegenden SicherheitsmaBnahmen missachten,
kann dies zu schweren Personenschaden und Sachschaden fiihren:

» Lenze-Antriebs- und Automatisierungskomponenten ...

... ausschliefRlich bestimmungsgemald verwenden.

... niemals trotz erkennbarer Schaden in Betrieb nehmen.
... niemals technisch verandern.

... niemals unvollstandig montiert in Betrieb nehmen.

... niemals ohne erforderliche Abdeckungen betreiben.

.. kdnnen wahrend und nach dem Betrieb - ihrer Schutzart entsprechend - spannungs-
fuhrende auch bewegliche oder rotierende Teile haben. Oberflachen konnen heil3
sein.

Fur Lenze-Antriebskomponenten ...
... nur das zugelassene Zubehor verwenden.
... nur Original-Ersatzteile des Herstellers verwenden.

Alle Vorgaben der beiliegenden und zugehorigen Dokumentation beachten.

Dies ist Voraussetzung fiir einen sicheren und storungsfreien Betrieb sowie fiir das Er-
reichen der angegebenen Produkteigenschaften.

Die in diesem Dokument dargestellten verfahrenstechnischen Hinweise und Schal-
tungsausschnitte sind Vorschlage, deren Ubertragbarkeit auf die jeweilige Anwen-
dung uberpriift werden muss. Fiir die Eignung der angegebenen Verfahren und Schal-
tungsvorschlage tbernimmt der Hersteller keine Gewahr.

Alle Arbeiten mit und an Lenze-Antriebs- und Automatisierungskomponenten darf
nur qualifiziertes Fachpersonal ausfihren.
Nach IEC 60364 bzw. CENELEC HD 384 sind dies Personen, ...

... die mit Aufstellung, Montage, Inbetriebsetzung und Betrieb des Produkts vertraut
sind.

... die Uiber die entsprechenden Qualifikationen fuir ihre Tatigkeit verfiigen.

... die alle am Einsatzort geltenden Unfallverhiutungsvorschriften, Richtlinien und Ge-
setze kennen und anwenden kénnen.

mnze EDSMF2192IB DE 4.0



Sicherheitshinweise 2
Gerate- und anwendungsspezifische Sicherheitshinweise

2.2 Gerate- und anwendungsspezifische Sicherheitshinweise

» Wahrend des Betriebs muss das Kommunikationsmodul fest mit dem Grundgerat
verbunden sein.

» Verwenden Sie bei externer Spannungsversorgung in jedem Schaltschrank immer
ein separates und nach EN 61800-5-1 sicher getrenntes Netzteil (SELV/PELV).

» Verwenden Sie ausschlieBlich Kabel, die den aufgefiihrten Spezifikationen (C2 25)
entsprechen.

Dokumentation zu Grundgerat, Steuerungssystem, Anlage/Maschine

Ergreifen Sie zusatzlich alle MaBnahmen, die in diesen Dokumentationen
vorgeschrieben werden. Beachten Sie die enthaltenen Sicherheits- und
Anwendungshinweise.

2.3 Restgefahren

Personenschutz

» Bei Einsatz von Antriebsreglern an einem aulRenleitergeerdeten Netz mit einer
Netz-Nennspannung > 400 V ist die Beruhrsicherheit ohne externe MaRnahmen
nicht sichergestellt. (siehe Kap. ”4.2”, 1 17)

Gerateschutz

» Das Gerdt enthalt elektronische Bauteile, die durch elektrostatische Entladung
beschadigt oder zerstort werden kénnen.

EDSMF2192IB DE 4.0 l-enze 11
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Produktbeschreibung

BestimmungsgemalRe Verwendung

Produktbeschreibung

BestimmungsgemafRe Verwendung

Das Kommunikationsmodul ...

» st ein Betriebsmittel zum Einsatz in industriellen Starkstromanlagen.

» nurin EtherCAT-Netzwerken einsetzen.

» st einsetzbar in Verbindung mit folgenden Grundgeraten

(Typenschildbezeichnungen):

Geratetyp Ausfiihrung
82EVXXXXXBXXXXX
82CVXXXXXBXXXXX
82DVxxXKXBxxxXX

EPL 10200 E

33.93XX xE.
33.938X xE.
33.93XX xC.
33.93XX El/ET
33.93XX ca/cr
ECSXSXXXXAXXXXXX
ECSXPXXXX4XXXXXX
ECSXMXXXXAXXXXXX
ECSXAXXXXAXXXXXX
ECSXEXXXX4XXXXXX

1) Betriebssystem-Softwarestande der Antriebsregler

Version
HW swi
> Vx > 1x
> Vx > 1x
> Vx > 1x
> 1x > 1x
> 2X > 1x
> 1x > 0x
> 2x > 1x
> 2X > 1x
> 2X > 1x
> 1A > 70
> 1A > 70
> 1A > 7.0
> 1A > 7.0
> VA > 50

Jede andere Verwendung gilt als sachwidrig!

Lenze

Variante

VXXX

VXXX

VXXX
VXXX

Erlauterung

8200 vector
8200 vector, Cold plate

8200 vector, thermisch sepa-
riert

Drive PLC
9321 - 9332 vector
9381 - 9383 vector

9321 - 9332, vector mit Cold
plate-Ausfiihrung

9300 Servo PLC

9300 Servo PLC, Cold plate
ECSxS "Speed & Torque”
ECSxP "Posi & Shaft”
ECSxM ”"Motion”

ECSxA ”Application”
ECSXE Versorgungsmodul

EDSMF2192IB DE 4.0



Produktbeschreibung
Identifikation

3.2 Identifikation

Lenze
O

Type
Id.-No.
Prod.-No.

—— 1

]

S

2192ECATO013

Typenschliissel (O 2 33.2192I1B VA 1.0
Geratereihe
Hardwarestand

Softwarestand

EDSMF2192IB DE 4.0 mnze
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Produktbeschreibung
Produkteigenschaften

Produkteigenschaften

» Anschaltbaugruppe fiir das Kommunikationssystem EtherCAT an die AIF-Steckplatze
der Lenze Geratereihen 8200 vector, 9300 und ECS (Ed 12)

Unterstltzung der Funktionalitat EtherCAT-Slave

Externe 24V-Versorgung zur Aufrechterhaltung des EtherCAT-Netzwerkes bei
Ausfall des Grundgerates

» Unterstiitzung der Funktionalitat "Distributed clocks” (DC) zur Synchronisation tber
den Feldbus

PDO-Transfer mit CoE (CANopen over EtherCAT)
» Zugriff auf alle Lenze-Parameter mit CoE (CANopen over EtherCAT)

Frontseitige Anschlusselemente

» Zwei Buchsen (RJ45) fiir den Anschluss an EtherCAT

» 2-polige Steckerleiste fiir die externe Versorgung des Kommunikationsmoduls

» 3-polige Steckerleiste (galvanisch getrennt) fiir die Synchronisation des
Grundgerates

Frontseitige LED-Statusanzeigen

» Spannungsversorgung des Kommunikationsmoduls

» Verbindung vom Kommunikationsmodul zum EtherCAT-Bussystem

» Verbindung vom Kommunikationsmodul zum Grundgerat

>

Buszustand gemaR EtherCAT-Spezifikation

mnze EDSMF2192IB DE 4.0



Produktbeschreibung

Anschliisse und Schnittstellen

3.4 Anschliisse und Schnittstellen

(8]
e S
QL@ @QQ
®

Lenze

EtérCAT é)
IS

t’?

@]

SYNC 24V DC

A =0
—‘Dﬂzwz h@a@ !! 1] \
\ \ |~

Abb. 3-1 Kommunikationsmodul EMF2192IB (EtherCAT)

Legende zur Abbildung

Pos. Beschreibung
LED-Statusanzeigen
@..Do 0 53

Anschluss zur externen Spannungsversorgung (24 V) des Kommunikationsmoduls
o Steckerleiste mit Schraubanschluss, 2-polig
@ 27
Anschluss zur EtherCAT-Synchronisation
o Steckerleiste mit Schraubanschluss, 3-polig
29
EtherCAT-Ausgang (OUT)
® RJ45-Buchse nach IEC 60603-7
[n 24
L] EtherCAT-Eingang (IN)
® RJ45-Buchse nach IEC 60603-7
[n 24

Typenschild
o 13

m

&l

2]
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Technische Daten

Allgemeine Daten und Einsatzbedingungen

Technische Daten

Allgemeine Daten und Einsatzbedingungen

Bereich
Bestell-Bezeichnung
Kommunikationsprofil

Unterstiitztes Gerdteprofil
und Mailbox-Protokoll

Kommunikationsmedium
Schnittstelle fiir Kommunika-
tion

Netzwerktopologie
Teilnehmertyp
Teilnehmeranzahl

Leitungslange zwischen zwei
EtherCAT-Teilnehmern

Zykluszeiten

Werte

EMF2192IB

EtherCAT

CANopen over EtherCAT (CoE)

S/FTP (Screened Foiled Twisted Pair, ISO/IEC 11801 bzw. EN 50173), CAT 5e
RJ45, Standard Ethernet (nach IEEE 802.3), 100Base-TX (Fast Ethernet)

Linie, Swich

EtherCAT-Slave

max. 65535 (im gesamten Netz)
max. 100 m (typisch)

1 ms oder ein ganzzahliges Vielfaches von 1 ms,
max. 15 ms bei Verwendung von "Distributed clocks” (DC)

Vendor-ID 0x3B
Product-ID abhangig vom verwendeten Grundgerat
Revision-ID abhangig vom Software-Hauptstand des EtherCAT-Moduls
Ubertragungsrate 100 MBit/s, vollduplex
Spannungsversorgung Externe Versorgung lber separates Netzteil
o Klemme "+”: U=24VDC(204V-0%..28.8V +0 %)
1=140 mA
e Klemme ”-": Bezugspotenzial fiir externe Spannungsversorgung
Konformitaten, Approbatio- CE
nen
EAC TP TC 020/2011 Elektromagnetische Vertraglich- Eurasische Konformitat
(TR ZU 020/2011) keit von technischen Erzeugnis- TR ZU: Technische Regulie-
sen rung der Zollunion
EAC TP TC 004/2011 Uber die Sicherheit von Nieder-  Eurasische Konformitét
(TRZU 004/2011) spannungsausriistung TR ZU: Technische Regulie-

rung der Zollunion

Dokumentationen zu Lenze Geratereihen 8200 vector, 9300 und ECS

Hier finden Sie die Umgebungsbedingungen und Daten zur
Elektromagnetischen Vertraglichkeit (EMV), die auch fir das
Kommunikationsmodul gelten.

mnze EDSMF2192IB DE 4.0



Technische Daten
Schutzisolierung

4.2 Schutzisolierung

A Gefahr!

Gefahrliche elektrische Spannung

Bei Einsatz von Lenze-Antriebsreglern an einem auBenleitergeerdeten Netz
mit einer Netz-Nennspannung > 400 V ist die Beruhrsicherheit ohne externe
MaRnahmen nicht sichergestellt.

Mogliche Folgen:
» Tod oder schwere Verletzungen
SchutzmaRnahmen:

» Ist BerUhrsicherheit fir die Steuerklemmen des Antriebsreglers und fur die
Anschliisse der gesteckten Geratemodule gefordert, ...
—muss eine doppelte Trennstrecke vorhanden sein.
—mussen die anzuschliesenden Komponenten die zweite Trennstrecke

aufweisen.
Isolierung zwischen Bus und ... Art der Isolierung
(nach EN 61800-5-1)
® Bezugserde / PE Betriebsisolierung
e externer Versorgung Betriebsisolierung
o Leistungsteil
— 8200 vector verstarkte Isolierung
— 9300 Servo-Umrichter verstarkte Isolierung
— 93xx Servo-Positionierregler verstarkte Isolierung
— 93xx Servo-Registerregelung verstarkte Isolierung
— 93xx Servo-Kurvenscheibe verstarkte Isolierung
— 9300 vector / Servo PLC verstarkte Isolierung
— ECS-Gerate verstarkte Isolierung
e Steuerklemmen
— 8200 vector Betriebsisolierung
— 9300 Servo-Umrichter Basisisolierung
— 93xx Servo-Positionierregler Basisisolierung
— 93xx Servo-Registerregelung Basisisolierung
— 93xx Servo-Kurvenscheibe Basisisolierung
— 9300 vector / Servo PLC Basisisolierung
— ECS-Gerate Basisisolierung

EDSMF2192IB DE 4.0 mnze



Technische Daten
Kommunikationszeit

Es existieren keine Abhangigkeiten zwischen Parameterdaten und Prozessdaten.

Bei reglerinternen Parametern ca.

Bei einigen Codestellen kann die Be-
arbeitungszeit langer sein. (siehe Do-
kumentation des Antriebsreglers)

Bei ECS-Gerdten ist die Bearbeitungs-
zeit abhdngig von der geladenen An-
wendung (Dauer der Systemtask).

Kommunikationsiibertragungszeiten

4.3 Kommunikationszeit
Bearbeitungszeiten im Antriebsregler
Bearbeitungszeiten Parameterdaten
Bearbeitungszeit innerhalb e
des Antriebsreglers 30 ms + 20 ms Toleranz
[ )
[ )
Zusatzliche Zeiten auBer- o
halb des Antriebsreglers
18

Lenze

Prozessdaten

Zeit bei 8200 vector: ca. 3 ms +2 ms

Toleranz

Zeit bei Geraten der Reihe 9300: ca.

2 ms + 1 ms Toleranz (jeweils abhan-

gig von der Grundzykluszeit)

Zeit bei ECS-Geraten:

— im synchronen Betrieb min. 1 ms
(AIF-Kommunikation) oder ent-
sprechend der schnellsten Task

—sonst 1 ms + Taskzykluszeit

Eine Synchronisation ist abhangig

vom verwendeten Antriebsregler

(0 61) und muss entsprechend kon-

figuriert werden (O 33 ff.).

o Kommunikationsbearbeitungszeiten des sendenden Teilnehmers
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Installation

Installation

A Gefahr!

UnsachgemaRer Umgang mit dem Kommunikationsmodul und dem
Grundgerat kann schwere Personenschaden und Sachschaden verursachen.

Beachten Sie die in der Dokumentation zum Grundgerat enthaltenen
Sicherheitshinweise und Restgefahren.

Stop!
Das Gerat enthalt Bauelemente, die durch elektrostatische Entladungen
zerstort werden konnen!

Vor Arbeiten am Gerat muss sich das Personal durch geeignete MaBnahmen
von elektrostatischen Aufladungen befreien.

mnze EDSMF2192IB DE 4.0



Installation 5
Mechanische Installation

5.1 Mechanische Installation

2102LEC014

Abb. 5-1 Kommunikationsmodul aufstecken
» Stecken Sie das Kommunikationsmodul auf das Grundgerat (hier: 8200 vector).

» Schrauben Sie das Kommunikationsmodul mit der Befestigungsschraube auf dem
Grundgerat fest, um eine gute PE-Verbindung sicher zu stellen.

° . -
1| Hinweis!
Zur internen Versorgung des Kommunikationsmoduls durch den

Frequenzumrichter 8200 vector muss der Jumper in der Schnittstellen6ffnung
(siehe Abb. oben) angepasst werden.

Beachten Sie die Hinweise (&2 27).

EDSMF2192IB DE 4.0 l-enze 21



5.2

5.2.1
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Installation
Elektrische Installation
EMV-gerechte Verdrahtung (CE-typisches Antriebssystem)

Elektrische Installation

EMV-gerechte Verdrahtung (CE-typisches Antriebssystem)

Fiir eine EMV-gerechte Verdrahtung beachten Sie folgende Punkte:

° - -
1| Hinweis!
» Steuer-/Datenleitungen getrennt von Motorleitungen verlegen.

» Legen Sie die Schirme der Steuer-/Datenleitungen bei digitalen Signalen
beidseitig auf.

» Zur Vermeidung von Potenzialdifferenzen zwischen den
Kommunikationsteilnehmern eine Ausgleichsleitung mit einem Querschnitt
von mindestens 16 mm?2 einsetzen (Bezug: PE).

» Beachten Sie die weiteren Hinweise zur EMV-gerechten Verdrahtung in der
Dokumentation des Grundgerates.

Vorgehensweise bei der Verdrahtung
1. Bustopologie einhalten, deshalb keine Stichleitungen verwenden.

2. Hinweise und Verdrahtungsvorschriften in den Unterlagen zum Steuerungssystem
beachten.

3. Nur Kabel verwenden, die den aufgefiihrten Spezifikationen entsprechen (2 25).

4. Hinweise zur Spannungsversorgung des Moduls beachten (L1 27).

mnze EDSMF2192IB DE 4.0



Installation 5
Elektrische Installation
Netzwerk-Topologie

5.2.2 Netzwerk-Topologie

Ein EtherCAT-Telegramm wird auf einem Leitungspaar in Richtung vom Master zu den Sla-
ves versendet. Das Telegramm wird dabei von Slave zu Slave weitergeleitet, bis es alle Ge-
rate durchlaufen hat. Schlielich sendet der letzte Slave das Telegramm auf einem zweiten
Leitungspaar zurtick zum Master. So bildet EtherCAT immer eine logische Ringstruktur, un-
abhangig von der gewahlten Topologie.

Linien-Topologie

IN| |OUT IN| |OUT IN

SD SD SD

E94AYCET006
Abb. 5-2 Linien-Topologie
M  Master
SD Slave Device

Die Gerate werden nacheinander verschaltet.

Fur einen ordnungsgemalRen Betrieb ist es notwendig die Ethernet-Buchsen IN und

OUT richtig zu belegen.
Die ankommende Leitung in die IN-Buchse, die weiterfiihrende Leitung in die
OUT-Buchse stecken.

» Die Datentransferrichtung ist dabei vom Master zu den Slaves.

@ Tipp!
Die Terminierung des letzten Teilnehmers erfolgt automatisch durch den
Slave.

Switch-Topologie

M S
IN IN
SD SD
E94AYCET007
Abb. 5-3 Switch-Topologie
M Master
S Switch

SD Slave Device

Die Verschaltung kann auch in einer Sternstruktur tiber einen geeigneten Switch erfolgen.
Berlicksichtigen Sie dabei die zusatzlichen Laufzeiten.
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5 Installation
Elektrische Installation
EtherCAT-Anschluss

5.2.3 EtherCAT-Anschluss

Zum Anschluss des Kommunikationsmoduls an den Feldbus eignet sich ein handelstibli-
ches Standard-Ethernet-Patchkabel (siehe "Spezifikation des Ethernet-Kabels” ((Q 25)).

° . -
1| Hinweis!
Um Beschadigungen der RJ45-Buchse zu vermeiden, den Stecker des

Ethernet-Kabels gerade (im rechten Winkel) in die Buchse stecken bzw. aus der
Buchse ziehen.

Pinbelegung
RJ45-Buchse Pin Signal
1 Tx +
, 2 Tx -
SE: N 3 RX +
NS a
R 5
<
6 Rx-
7
E94AYCXX004C 8

-~ Tipp!
Die EtherCAT-Schnittstellen verfligen liber eine Auto-MDIX-Funktion. Diese
Funktion passt die Polung der RJ45-Schnittstellen so an, dass unabhdngig von
der Polung der gegeniiberliegenden EtherCAT-Schnittstelle und dem
verwendeten Kabeltyp (Standard-Patch-Kabel oder Cross-Over-Kabel) eine
Verbindung hergestellt wird.
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Installation 5
Elektrische Installation
Spezifikation des Ethernet-Kabels

5.2.4 Spezifikation des Ethernet-Kabels

°
1

Hinweis!

Verwenden Sie ausschlieBlich Kabel, die den aufgefiihrten Spezifikationen
entsprechen.

Spezifikation des Ethernet-Kabels

Ethernet-Standard Standard Ethernet (nach IEEE 802.3), 100Base-TX (Fast Ethernet)

Kabeltyp S/FTP (Screened Foiled Twisted Pair), ISO/IEC 11801 oder EN 50173,
CAT 5e

Dampfung 23.2 dB (bei 100 MHz und je 100 m)

Nebensprechddmpfung 24 dB (bei 100 MHz und je 100 m)

Riickflussdampfung 10 dB (je 100 m)

Wellenwiderstand 100 Q2

Aufbau des Ethernet-Kabels

Abb. 5-4

EDSMF2192IB DE 4.0

TP1...TP4

E94YCEPO16

Aufbau des Ethernet-Kabels (S/FTP, CAT 5e)

A Kabelisolierung

B Schirmgeflecht

C Folienabschirmung der Adernpaare
TP1..TP4 Miteinander verdrillte Adernpaare 1 ... 4

Lenze 25
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Elektrische Installation
Spezifikation des Ethernet-Kabels

Farbcodierung des Ethernet-Kabels

°
1

Hinweis!

Die Verdrahtung und der Farbcode sind standardisiert in EIA/TIA 568A/568B.

Der Einsatz 4-poliger Ethernet-Kabel nach Industrienorm ist zulassig. Der
Kabeltyp verbindet nur die belegten Pins 1, 2, 3 und 6 miteinander.

Abb. 5-5

Paar

3

2

1

Ethernet-Stecker nach EIA/TIA 568A/568B

Pin Signal

Tx+

Tx -

Rx +

nicht belegt
nicht belegt
Rx -

nicht belegt

0 N OV A W N R

nicht belegt

EIA/TIA 568A
weiss / griin
grin

weiss / orange
blau

weiss / blau
orange

weiss / braun
braun

Lenze

E94YCEIO04A

EIA/TIA 568B
weiss / orange
orange

weiss / griin
blau

blau / weiss
griin

weiss / braun
braun
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Installation 5
Elektrische Installation
Spannungsversorgung

5.2.5 Spannungsversorgung

Interne Spannungsversorgung

° . -

1| Hinweis!
Die Vorgabe der internen Spannungsversorgung ist bei Grundgeraten mit
erweiterter AIF-Schnittstellendffnung (z. B. Frontseite 8200 vector) gegeben.

Die in der Grafik grau hervorgehobene Flache kennzeichnet die
Jumper-Position.

» Im Auslieferungszustand des Grundgerates werden diese nicht intern
versorgt.

» Zur internen Spannungsversorgung platzieren Sie den Jumper auf die unten
angegebene Position.

Bei allen anderen Geratereihen (9300, ECS) ist eine Spannungsversorgung vom
Grundgerat immer vorhanden.

Auslieferungszustand Interne Spannungsversorgung
(Nur externe Spannungsversorgung moglich.)
g O O O O O
a O O g O O
O O O a O O
w @_Q&

Externe Spannungsversorgung

° . -
1| Hinweis!
Verwenden Sie bei externer Spannungsversorgung und bei groBeren

Entfernungen zwischen den Schaltschranken in jedem Schaltschrank immer
ein separates und nach EN 61800-5-1 sicher getrenntes Netzteil (SELV/PELV).

Die externe Spannungsversorgung des Kommunikationsmoduls ...

» ist notwendig, wenn beim Ausfall der Versorgung des Grundgerates die
Kommunikation uber den Feldbus bestehen bleiben soll.

» erfolgt Uiber die 2-polige Steckerleiste mit Schraubanschluss (24 V DC):

Klemme Beschreibung

+ Externe Spannungsversorgung
U=24VDC(204V-0%..288V+0%)
1=85mA

Bezugspotenzial fiir externe Spannungsversorgung

» Der Zugriff auf Parameter eines vom Netz getrennten Grundgerates ist nicht
moglich.
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Elektrische Installation
Spannungsversorgung

Daten der Anschlussklemmen

Bereich
Elektrischer Anschluss

Anschlussmoglichkeiten

Anzugsmoment
Abisolierlange

Werte
Steckerleiste mit Schraubanschluss
starr:
s:m 1.5 mm2 (AWG 16)
flexibel:

@ ohne Aderendhiilse

1.5 mm2 (AWG 16)

% mit Aderendhiilse, ohne Kunststoffhiilse

1.5 mm2 (AWG 16)

% mit Aderendhiilse, mit Kunststoffhiilse

1.5 mm2 (AWG 16)
0.5..0.6 Nm (4.4 ... 5.3 Ib-in)

6 mm

mnze EDSMF2192IB DE 4.0



Installation 5
Elektrische Installation
Synchronisation des Grundgerates

5.2.6 Synchronisation des Grundgerates

Die Synchronisation des Grundgerates uber den EtherCAT-Feldbus — soweit unterstiitzt —
kann Uber die 3-polige Steckerleiste mit Schraubanschluss (Sync) erfolgen.

°
1

Hinweis!
Servosystem ECS

» Bei den ECS-Achsmodulen ist eine Synchronisation mit
Betriebssystem-Softwarestand > 8.3 moglich.

» Beim ECS-Versorgungsmodul wird eine Synchronisation nicht unterstutzt.

Verdrahten Sie ...

» die Klemme ”0” mit dem entsprechenden Sync-Eingang des Grundgerétes (siehe
Dokumentation des Grundgerates).

» die Sync-Versorgung mit der 24V-Versorgung des Kommunikationsmoduls oder des

Grundgerates.
I +
EtherCAT-
Syne ° 0
T -
2192ECAT002
Klemme Beschreibung

Externe Sync-Versorgung (SELV/PELV)
U=24VDC(20.4V-0%..28.8V+0 %)

Sync-Ausgang
(t =150 ps, Imax = 10 mA bei 24 V)
Bezugspotenzial fiir externe Sync-Versorgung

Auf@ 61 finden Sie eine Ubersicht der Lenze-Grundgeréte, die eine Synchronisation un-
terstitzen.

EDSMF2192IB DE 4.0
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6.1

30

Inbetriebnahme
Vor dem ersten Einschalten

Inbetriebnahme

Wahrend der Inbetriebnahme werden dem Antriebsregler anlagenspezifische Daten wie
z. B. Motorparamter, Betriebsparameter, Reaktionen und Parameter zur Feldbus-Kommu-
nikation vorgegeben. Dies geschieht bei Lenze-Geraten lber die sogenannten Codestel-
len.

Die Codestellen sind in nummerisch aufsteigender Reihenfolge im Lenze-Antriebsregler
und in den aufgesteckten Kommunikations-/Funktionsmodulen gespeichert.

Zusatzlich zur Konfigurierung gibt es Codestellen zur Diagnose und Uberwachung der Bus-
teilnehmer.

Vor dem ersten Einschalten

Stop!

Bevor Sie das Grundgerat mit dem Kommunikationsmodul erstmalig
einschalten, Gberprifen Sie die gesamte Verdrahtung auf Vollstandigkeit,
Kurzschluss und Erdschluss.
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6.2

6.2.1

6.2.2

Inbetriebnahme 6
Leitsystem (Master) konfigurieren
Geratebeschreibungsdateien installieren

Leitsystem (Master) konfigurieren

Fur die Kommunikation mit dem Kommunikationsmodul muss zunachst das Leitsystem
(Master) konfiguriert werden.

Fiir die Konfiguration von EtherCAT-Netzwerken wird fiir das Leitsystem (Master) immer
eine Konfigurationssoftware benétigt, wie z. B.:

» Lenze »PLC Designer«
» »TwinCAT« der Firma Beckhoff

Dies sind Softwaresysteme zur Programmierung von Steuerungsprogrammen, EtherCAT-
Konfiguration, Echtzeitausfihrung und Diagnose.

» Die grundlegenden Parameter des Kommunikationsmoduls sind im internen
Konfigurationsspeicher abgelegt und konnen bei der Teilnehmererkennung vom
Master verwendet werden.

» Bei der Teilnehmersuche (Feldbus-Scan) werden die entsprechenden
Geratebeschreibungen der Lenze-Geratefamilie herangezogen.

Geratebeschreibungsdateien installieren

Die zur Konfiguration notwendige und aktuelle XML-Geratebeschreibungsdatei
Lenze_AIF-Vxzz-ddmmyy.xml fiir das Kommunikationsmodul EMF2192IB (EtherCAT) fin-
den Sie im weiteren Verlauf des Download-Bereiches unter:

http://www.Lenze.com

Platzhalter im Dateinamen "Lenze_AIF-Vxzz-ddmmyy.xml”

X Hauptversion der verwendeten XML-Geratebeschreibungsdatei
7z Nebenversion der verwendeten XML-Geratebeschreibungsdatei
dd Tag

mm Monat

yy Jahr

Automatische Gerateerkennung

» Fir eine fehlerfreie Einbindung der EtherCAT-Slaves in eine Master-Konfiguration ist
es notwendig, das richtige Lenze-Gerat in der EtherCAT-Konfigurationssoftware
auszuwahlen.

» Ein EtherCAT-Teilnehmer wird liber die Konfigurationssoftware durch den
Produktcode (identisch mit dem CoE-Objekt I-1018.2), die Herstellerkennung (0x3B)
und den Softwarehauptstand des Kommunikationsmoduls eindeutig identifiziert.

» Damit die Konfigurationssoftware aus der Geratebeschreibungsdatei die fiir den
Ether-CAT-Teilnehmer spezifische Konfiguration auswahlt, wird der Produktcode im
Identity-Objekt automatisch eingestellt und nach dem Einschalten oder jedem
Applikationsdownload aktualisiert.

» Der Produktcode wird wahrend der Initialisierung an den EtherCAT-Master
ubertragen. Der Master kann mit dieser Kennung die entsprechenden Einstellungen
aus der Geratebeschreibung tibernehmen.

EDSMF2192IB DE 4.0 l-enze 31
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6.2.4

6.2.5

6.2.6
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Inbetriebnahme
Leitsystem (Master) konfigurieren
Prozessdaten konfigurieren

Prozessdaten konfigurieren
» Die Prozessdaten-Konfiguration wird wahrend der Initialisierungsphase des Masters
festgelegt (PDO-Mapping).

» Die Prozessdaten-Konfiguration ist applikationsspezifisch in den
Geratebeschreibungsdateien vordefiniert und kann bei Bedarf durch den Anwender
angepasst werden.

Zykluszeit festlegen

Die Prozessdaten-Objekte (PDO) werden zyklisch zwischen dem EtherCAT-Master und den
Slaves (Antriebsreglern) libertragen. Die Einstellung der Zykluszeit erfolgt mit der
EtherCAT-Konfigurationssoftware.

Adressvergabe

Die Adressierung der EtherCAT-Teilnehmer erfolgt normalerweise uber eine feste vom
EtherCAT-Master vorgegebene 16-Bit-Adresse. Diese Adresse wird jedem Teilnehmer, je
nach physikalischer Reihenfolge im EtherCAT-Netzwerk, beim Start vom Master zugewie-
sen. Die Adresse wird nicht gespeichert und ist nach dem Ausschalten des Gerates verlo-
ren.

Zusatzlich besteht die Moglichkeit eine feste Stationsalias-Adresse zu vergeben
(Kap. 6.2.6).

Stationsalias vorgeben

Mit dem Stationsalias wird dem EtherCAT-Slave eine feste Adresse zugewiesen.
» Setzen Sie dazu die Einstellung liber das Objekt 0x58C5 oder Codestelle C1850 > 0.

» Geben sie am Master zusatzlich die Verwendung der festen Adressierung vor.

° . .
1| Hinweis!
» Der Stationsalias muss nur dann eingestellt werden, wenn der Teilnehmer
Mitglied einer "Hot connect”-Gruppe ist.

» Der Stationsalias muss eindeutig sein und darf im EtherCAT-Netzwerk nur
einmal vergeben werden.

» Verwenden Sie im EtherCAT-Master und im Slave den gleichen Stationsalias.
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Inbetriebnahme 6
Synchronisation mit "Distributed clocks” (DC)

6.3 Synchronisation mit ”Distributed clocks” (DC)

Die Funktionalitét "Distributed clocks” (DC) ermdglicht einen exakten Zeitabgleich fiir Ap-
plikationen, in denen mehrere Hilfsachsen zeitgleich eine koordinierte Bewegung durch-
fiihren. Die Datentibernahme erfolgt dabei synchron mit dem PLC-Programm. Bei der DC-
Synchronisation werden alle Slaves mit einer Referenzuhr, dem sogenannten

"DC-Master”, synchronisiert.

°
1

Abb. 6-1

Hinweis!

» Fur Motion-Anwendungen ist die DC-Synchronisation zwingend
erforderlich.

» Die DC-Synchronisation kann auch fiir Logic-Anwendungen verwendet
werden.

» Nicht alle Slaves unterstutzen die DC-Funktionalitat.
— Um die DC-Funktionalitat nutzen zu konnen, muss der erste am

EtherCAT-Master (z. B. L-force Controller) angeschlossene Slave

DC-Master-fahig sein.
—Bei der Anordnung der weiteren Slaves ist es zulassig, DC-fahige und nicht
DC-fahige Gerate zu mischen.
» Der erste EtherCAT-Teilnehmer nach dem EtherCAT-Master muss der
DC-Master sein, der die anderen EtherCAT-Teilnehmer (inkl.
EtherCAT-Master) mit der genauen Zeit versorgt.

E Ethernet

Engineering PC
h'._.-.- - e
'f el L-force Controller
: _“_3 '1‘ (Logic, Motion)
Oraforalcy
|.rl |.-?J |_|_:r
z 5 z5 =z 5
] I 1 L.
EtherCAT
(1) DC-Master
(N DC-Slave

2192ECAT020

Distributed clocks (DC

Die Einstellungen fiir die DC-Synchronisation erfolgen mit der EtherCAT-Konfigurations-
software. (1 31).

EDSMF2192IB DE 4.0
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6.3.3

34

Inbetriebnahme
Synchronisation mit "Distributed clocks” (DC)
Vorbereitung / Installation

@ Kommunikationshandbuch ”Steuerungstechnik EtherCAT”

Hier finden Sie ausfihrliche Informationen zur EtherCAT-Konfiguration und
Inbetriebnahme von Lenze-Geraten im EtherCAT-Netzwerk.

Vorbereitung / Installation

° - -

1| Hinweis!
Lenze Gerate ohne externen Sync-Klemmeneingang unterstitzen keine
DC-Synchronisation.

Verbinden Sie den Sync-Klemmenblock des EtherCAT-Kommunkationsmoduls mit der
Spannungsversorgung und der entsprechenden Eingangsklemme des Grundgerates
(siehe d 29 und Dokumentation zum Grundgerat).

DC-Konfiguration im Master

» Die Verwendung der DC-Synchronisation ist in der Gerdtebeschreibung (3 31)
standardmaRig deaktiviert.
Parametrieren Sie die DC-Synchronisation in der EtherCAT-Konfigurationssoftware.

» Geben Sie im Master die Synchronisationszykluszeit vor. Sie richtet sich maRgeblich
nach der Verarbeitungszeit des Masters und der Slaves.

DC-Konfiguration im Grundgerit (Slave)
» Um die DC-Synchronisation uber EtherCAT im Grundgerat verwenden zu konnen,
wahlen Sie mit der Grundgerate-Codestelle C1120 die Sync-Quelle "AlIF” aus.

» Stellen Sie mit der Codestelle C1121 die Zykluszeit des Grundgerates in
Millisekunden ein.

» Je nach Grundgerat kann es erforderlich sein, auch eine entsprechende Betriebsart
und Steuerschnittstelle fur die EtherCAT-Kommunikation per Codestelle zu wahlen.
Informationen dazu finden Sie in der Dokumentation des Grundgerates.
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Inbetriebnahme 6
Synchronisation mit ”Distributed clocks” (DC)
Verhalten der Lenze EtherCAT-Teilnehmer beim Starten

Verhalten der Lenze EtherCAT-Teilnehmer beim Starten

Bei verwendeter DC-Synchronisation wechselt das Kommunikationsmodul erst in den Zu-
stand "Operational”, wenn das Grundgerat seine Phasenlage an das DC-Signal angepasst
hat. Dieser Vorgang kann mehrere Sekunden dauern.

°
1

Hinweis!

» Wechselt das Kommunikationsmodul nicht in ”"Operational”, liegt
moglicherweise ein Fehler in der Konfiguration oder in der
EtherCAT-Verdrahtung vor.

» Das Kommunikationsmodul liberpriift die vom EtherCAT-Master
vorgegebene Zykluszeit mit der in C1121 eingestellten Zykluszeit des

Grundgerates. Die Synchronisationszykluszeit im Master muss gleich der
Zykluszeit des Grundgerates (C1121) betragen.

» Zudem wird gepruft, ob die Auswahl der Sync-Quelle in der
Grundgerate-Codestelle C01120 korrekt ist.

» Weitere Informationen kénnen Sie als Statusinformation oder
Emergency-Meldung dem Master entnehmen.
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Inbetriebnahme
Erstes Einschalten

Erstes Einschalten

Schalten Sie den Antriebsregler ein und kontrollieren Sie seine Betriebsbereitschaft an-
hand der Diagnose-LEDs auf der Frontseite des Kommunikationsmoduls.

» Rote Diagnose-LEDs durfen nicht leuchten.

» Folgende Signalisierung sollte zu sehen sein:

LED Beschreibung
Pos.  Farbe Zustand
@ griin blinkt

an —

e Die EtherCAT-Verbindung ist vorhanden.
e Die Datenkommunikation der EtherCAT-Verbindung ist aktiv.
grin an -

Das Kommunikationsmodul ist mit Spannung versorgt und hat eine Verbin-
dung zum Grundgerit.

© grin Die EtherCAT-Statusmaschine steuert die LED.
blinkt

Zustand "Pre-Operational” oder "Safe-Operational” aktiv.
an — -

Das Kommunikationsmodul befindet sich im Zustand ”"Operational”.
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Datentransfer 7

Datentransfer

Bei EtherCAT werden Daten in sogenannten "EtherCAT-Frames” libertragen. Die Ether-
CAT-Teilnehmer entnehmen nur die fiir sie bestimmten Daten, wahrend der EtherCAT-
Frame das Gerat durchlauft. Ebenso werden Ausgangsdaten wahrend des Durchlaufs in
den Frame eingefligt. Lese- und Schreibzugriffe werden dabei immer nur auf einem klei-
nen Ausschnitt des gesamten EtherCAT-Frames — den Datagrammen — ausgefiihrt. So
muss ein Frame nicht vollstandig empfangen werden, bevor er verarbeitet wird. Die Bear-
beitung wird so friih wie moglich begonnen.

EtherCAT libertragt zwischen dem Leitsystem (Master) und den am Feldbus teilnehmen-
den Antriebsreglern (Slaves) Prozessdaten, Parameterdaten, Konfigurationsdaten und
Diagnosedaten. Die Daten werden in Abhangigkeit ihres zeitkritischen Verhaltens tber
entsprechende Kommunikationskanale iibertragen (siehe Kap. "Prozessdaten-Trans-
fer” (A 41) und Kap. "Parameterdaten-Transfer” (L 42).
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Datentransfer
EtherCAT-Frame-Struktur

EtherCAT-Frame-Struktur

EtherCAT-Frames haben folgenden Aufbau:

Ethernet Header Ethernet Data
48 Bits 48 Bits 16 Bits 11 Bits 1Bit 4 Bits 48 ... 1498 Bytes
Destination Source EtherType Frame Header Datagrams
Length Reserved Type

Ethernet Header

Der Ethernet Header beinhaltet folgende Informationen:
» Zieladresse des EtherCAT-Frames (Destination)

» Quelladresse des EtherCAT-Frames (Source)

» Typ des EtherCAT-Frames (EtherType = 0x88A4)

Ethernet Data

Die Ethernet-Daten beinhalten folgende Informationen:

» Ldange der Datagramme innerhalb des EtherCAT-Frames (Length)
» Ein reserviertes Bit (Reserved)

» Typ der Datagramme innerhalb des EtherCAT-Frames (Type)

» EtherCAT-Datagramme (Datagrams)

FCS
» Prifsumme des EtherCAT-Frames

FCS
32 Bits
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Datentransfer 7
EtherCAT-Datagramme

EtherCAT-Datagramme

EtherCAT-Datagramme haben folgenden Aufbau:

EtherCAT Data WKC
Command Header
10 Bytes max. 1486 Bytes 2 Bytes

EtherCAT Command Header

Der EtherCAT Command Header beinhaltet folgende Informationen:
Auszufiihrendes Kommando

Adressierungsinformationen

Ldngenangabe des Datenbereiches (Data)

Interrupt-Feld

Data
Der Datenbereich beinhaltet die Daten des auszufiihrenden Kommandos.

WKC

Der Working Counter wird vom Master zur Uberwachung der Ausfiihrung des Komman-
dos ausgewertet.
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Datentransfer

EtherCAT-Statusmaschine

EtherCAT-Statusmaschine

Bevor die Kommunikation Gber EtherCAT moglich ist, durchlauft der Feldbus beim Hoch-
fahren die EtherCAT-Statusmaschine. Die folgende Abbildung zeigt die moglichen Zu-
standswechsel aus Sicht eines EtherCAT-Slaves:

Init

A 4

Pre-Operational
A A

Safe-Operational
y Y

A

Operational

E94AYCET009

Abb. 7-1 EtherCAT-Statusmaschine

Zustand
Init

Pre-Operational

Safe-Operational

Operational

Beschreibung

Initialisierungsphase
Keine SDO/PDO-Kommunikation mit den Slaves
Die Gerateerkennung ist durch einen Feldbus-Scan moglich.

Der Feldbus ist aktiv.
Die SDO-Kommunikation (Mailbox-Kommunikation) ist moglich.
Keine PDO-Kommunikation

Die SDO-Kommunikation (Mailbox-Kommunikation) ist méglich.

PDO-Kommunikation:

— Die Eingangsdaten werden an den Master weitergegeben und ausgewertet.

— Die Ausgangsdaten sind im Zustand "Safe”. Sie werden nicht an das Grundgerat
weitergegeben.

Normaler Betrieb:

— SDO-Kommunikation

— PDO-Kommunikation

— Die Feldbussynchronisation ist erfolgreich (wenn verwendet).

mnze EDSMF2192IB DE 4.0
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8 Prozessdaten-Transfer

EDSMF2192IB DE 4.0

Die Prozessdaten werden mittels sogenannter "EtherCAT-Datagramme” (L 39)
uber den CoE-Prozessdatenkanal Gbertragen.

Mit den Prozessdaten wird der Antriebsregler gesteuert.
Die Ubertragung von Prozessdaten ist zeitkritisch.

Prozessdaten werden zyklisch zwischen dem Leitsystem (Master) und den
Antriebsreglern (Slaves) libertragen (standiger Austausch aktueller Eingangs- und
Ausgangsdaten).

Auf die Prozessdaten kann der Master direkt zugreifen. In der SPS werden z. B. die
Daten direkt im I/O-Bereich abgelegt.

Prozessdaten werden nicht im Antriebsregler gespeichert.

Prozessdaten sind z. B. Sollwerte, Istwerte, Steuer- und Statusworter.

Lenze
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Parameterdaten-Transfer

Verbindungsaufbau zwischen Master und Slave

Parameterdaten-Transfer

Parameterdaten werden als sogenannte SDOs (Service Data Objects) liber den Feldbus
ubertragen. Die SDO-Dienste erméglichen den schreibenden und lesenden Zugriff auf das

Objektverzeichnis.

» Uber den SDO-Kanal wird der Zugriff auf alle implementierten CoE-Objekten (Cd 55)
und Lenze-Codestellen (2 57) mit dem CoE-Protokoll erméoglicht.

» Wird im Antriebsregler eine "CiA402”-Technologieapplikation eingesetzt, ist der
Zugriff auf alle implementierten CANopen CiA402-Objekte moglich.

Die Ubertragung von Parameterdaten ist in der Regel nicht zeitkritisch.

Parameterdaten sind z. B. Betriebsparameter, Motordaten, Diagnose-Informationen.

Verbindungsaufbau zwischen Master und Slave

Grundsatzlich kénnen mit einem Master immer Parameterauftrage von einem Slave ange-
fordert werden, wenn sich der Slave mindestens im Zustand "Pre-Operational” befindet.

Master

SDO-Kanal
lesen

A

schreiben

Abb. 9-1 Datenkommunikation tiber den SDO-Kanal

Lenze

Slave

E94AYCET008
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Parameterdaten-Transfer 9
Parameter lesen und schreiben

Parameter lesen und schreiben

Parameter ...

» werden z. B. fur einmalige Anlageneinstellungen oder bei einem Wechsel von
Materialien in einer Maschine eingestellt.

» werden mit niedriger Prioritat ubertragen.
Die zu verandernden antriebsspezifischen Parameter sind bei Lenze-Antriebsreglern in Co-
destellen enthalten oder beim CANopen-Gerateprofil "CiA402” als Gerateprofil-Objekte.

Indizierung der Lenze-Codestellen

Die Codestellen des Antriebreglers werden beim Zugriff Uber ein Kommunikationsmodul
durch den Index adressiert.

Der Index fiir Lenze-Codestellennummern liegt im herstellerspezifischen Bereich des Ob-
jektverzeichnisses zwischen 8192 (0x2000) und 24575 (Ox5FFF).

Die Index-Nummer zu einer Codestelle ergibt sich wie folgt:

Umrechnungsformel
Index (dez) Index (hex)
24575 - Lenze-Codestelle OX5FFF - (Lenze-Codestelle)pey

Beispiel fir CO001 (Bedienungsart):

Index (dez) Index (hex)
24575 -1=24574 Ox5FFF - 0x0001 = Ox5FFE

Aufbau eines Mailbox-Datagramms

Mailbox-Daten werden in einem Datagramm innerhalb eines EtherCAT-Frames libertra-
gen. Der Datenbereich des Mailbox-Datagramms hat folgenden Aufbau:

Mailbox CoE SDO Control Index Subindex Data Data
Header Header Byte
6 Bytes 2 Bytes 1Byte 2 Bytes 1 Byte 4 Bytes 1..nBytes
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9 Parameterdaten-Transfer
Parameter lesen und schreiben
Parameter lesen (Expedited Upload)

9.2.1 Parameter lesen (Expedited Upload)

1. Der Master sendet "Initiate Domain Upload Request”.

2. Der Slave quittiert die Anforderung mit einer positiven Antwort (”Initiate Domain
Upload Response”).

Im Fehlerfall antwortet der Slave mit ”Abort Domain Transfer”.

i Hinweis!

Achten Sie bei Auftragen fur den Antriebsregler auf eine entsprechende
Umwandlung der Codestelle in einen Index (3 43).

SDO Upload Request
Detaillierte Aufschliisselung der Daten fur einen "SDO Upload Request”:

SDO-Frame
Bereich

Mailbox Header

CANopen Header

sDO

44

Datenfeld

Length
Address

Channel

Priority

Type
Reserved
Number
Reserved
Service
Reserved

Complete access

Command specifier
Index
Subindex

Reserved

Datentyp / Lange

WORD 2 Bytes
WORD 2 Bytes

WORD 6 Bits (0...5)
2 Bits (6, 7)

4Bits (8...11)

4Bits (12 ... 15)
WORD 9 Bits (0...8)

3 Bits (9.... 11)

4Bits (12 ... 15)
BYTE 4Bits (0...3)

1Bit (4)

3Bits (5...7)
WORD 2 Bytes
BYTE 1Byte

DWORD 4 Bytes

Lenze

Wert / Beschreibung

0x0A: Lange der Mailbox-Servicedaten

Stationsadresse der Quelle, wenn ein EtherCAT-Master der Auftraggeber
ist.

Stationsadresse des Ziels, wenn ein EtherCAT-Slave der Auftraggeber ist.
0x00: Reserviert

0x00: Niedrigste Prioritat

6;(03: Hochste Prioritat

0x03: CANopen over EtherCAT (CoE)
0x00

0x00

0x00

0x02: SDO Request

0x00

0x00: Der mit Index und Subindex adressierte Eintrag wird gelesen.
0x01: Das komplette Objekt wird gelesen.

0x02: Upload Request
Index des Objekts

Subindex des Objekts
0x00 oder 0x01, wenn "Complete access” = 0x01.

0x00
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Parameterdaten-Transfer 9
Parameter lesen und schreiben
Parameter lesen (Expedited Upload)

SDO Upload Expedited Response

Ein ”SDO Upload Expedited Response” erfolgt, wenn die Datenlange der zu lesenden Para-
meterdaten bis zu 4 Bytes betragt.

Detaillierte Aufschliisselung der Daten fiir einen "SDO Upload Expedited Response”:

SDO-Frame Datenfeld Datentyp / Lange Wert / Beschreibung
Bereich
Mailbox Header Length WORD 2 Bytes Ox0A: Lange der Mailbox-Servicedaten
Address WORD 2 Bytes _Stationsadresse der Quelle, wenn ein EtherCAT-Master der Auftraggeber
ISsttz;tionsadresse des Ziels, wenn ein EtherCAT-Slave der Auftraggeber ist.
Channel WORD 6 Bits (0...5) 0x00: Reserviert
Priority 2 Bits (6, 7) 0x00: Niedrigste Prioritat

0x03: Hochste Prioritat

Type 4 Bits (8...11) 0x03: CANopen over EtherCAT (CoE)
Reserved 4 Bits (12...15)  0x00

CANopen Header Number WORD 9Bits (0... 8) 0x00
Reserved 3 Bits (9...11) 0x00
Service 4Bits (12...15)  0x03: SDO Response

SDO Size indicator BYTE 1 Bit (0) 0x01: GroRe der Daten in "Data set size”
Transfer type 1Bit (1) 0x01: Expedited transfer
Data set size 2 Bits (2, 3) 0x00: 4 Bytes Daten

0x01: 3 Bytes Daten
0x02: 2 Bytes Daten
0x03: 1 Byte Daten

Complete access 1Bit (4) 0x00: Der mit Index und Subindex adressierte Eintrag wird gelesen.
0x01: Das komplette Objekt wird gelesen.

Command specifier 3 Bits (5 ... 7) 0x02: Upload Response

Index WORD 2 Bytes Index des Objekts

Subindex BYTE 1Byte Subindex des Objekts
0x00 oder 0x01, wenn "Complete access” = 0x01.

Data DWORD 4 Bytes Daten des Objekts
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Parameter lesen und schreiben
Parameter lesen (Expedited Upload)

SDO Upload Normal Response

Ein ”"SDO Upload Normal” erfolgt, wenn die Datenlange der zu lesenden Parameterdaten
> 4 Bytes betragt.

Detaillierte Aufschliisselung der Daten fiir einen "SDO Upload Normal Response”:

SDO-Frame
Bereich

Mailbox Header

CANopen Header

sDO

Datenfeld

Length
Address

Channel

Priority

Type
Reserved
Number
Reserved
Service

Size indicator
Transfer type
Data set size

Complete access

Command specifier
Index
Subindex

Complete size
Data

Datentyp / Lange
WORD 2 Bytes
WORD 2 Bytes
WORD 6 Bits (0... 5)
2 Bits (6, 7)
4 Bits (8...11)
4 Bits (12 ... 15)
WORD 9 Bits (0... 8)
3 Bits (9... 11)
4 Bits (12...15)
BYTE 1Bit (0)
1Bit (1)
2 Bits (2, 3)
1Bit (4)
3 Bits (5... 7)
WORD 2 Bytes
BYTE 1Byte

DWORD 4 Bytes
BYTE n - 10 Bytes

Lenze

Wert [hex] / Beschreibung

n > 0x0A: Lange der Mailbox-Servicedaten

Stationsadresse der Quelle, wenn ein EtherCAT-Master der Auftraggeber

ist.

Stationsadresse des Ziels, wenn ein EtherCAT-Slave der Auftraggeber ist.

0x00:
0x00:

0x03:
0x03:

0x00
0x00
0x00

0x03:

0x01

0x00:

0x00

0x00:

0x01

Reserviert

Niedrigste Prioritat

Hochste Prioritat

CANopen over EtherCAT (CoE)

SDO Response

Normal transfer

Der mit Index und Subindex adressierte Eintrag wird gelesen.

: Das komplette Objekt wird gelesen.
0x02:

Upload Response

Index des Objekts

Subindex des Objekts
0x00 oder 0x01, wenn "Complete access” = 0x01.

Gesamte Datenlange des Objekts
Daten des Objekts
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Parameterdaten-Transfer 9
Parameter lesen und schreiben
Parameter lesen (Expedited Upload)

Die Ubertragene Response-Struktur bei einem Upload auf den Index Ox5FD8 (Standard-
wert von C00039/1 = 0xOFAO0) enthalt folgende Daten:

SDO-Frame
Bereich

Mailbox Header

CANopen Header

sDO

EDSMF2192IB DE 4.0

Datenfeld

Length

Address
Channel

Priority

Type

Reserved
Number
Reserved
Service

Size indicator
Transfer type
Data set size
Complete access
Command specifier

Index

Subindex
Data

Datentyp / Liange
WORD 2 Bytes
WORD 2 Bytes
WORD  68Bits (0...5)
2 Bits (6,7)
4 Bits (8... 11)
4 Bits (12 ... 15)
WORD  9Bits (0...8)
3 Bits (9. 11)
4 Bits (12 ... 15)
BYTE 1Bit (0)
1Bit (1)
2 Bits (2, 3)
1Bit (4)
3Bits (5...7)
WORD 2 Bytes
BYTE 1Byte
DWORD 2 Bytes

Lenze

Wert [hex] / Beschreibung

0x0A
0x00
0x00

0x00:
0x03:

0x00
0x00
0x00

0x03:
0x01:
0x01:
0x02:
0x00:
0x02:

: Linge der Mailbox-Servicedaten

: Reserviert
Niedrigste Prioritat
CANopen over EtherCAT (CoE)

SDO Response

Lange der Daten in "Data set size”

: Expedited transfer

2 Bytes Daten

Der mit Index und Subindex adressierte Eintrag wird gelesen.

Upload Response

0xD8: Index Low Byte des Objekts
0x5F: Index High Byte des Objekts

0x01

0xOFAO
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9 Parameterdaten-Transfer

Parameter lesen und schreiben

Parameter schreiben (Expedited Download)

9.2.2 Parameter schreiben (Expedited Download)

1. Der Master sendet "Initiate Domain Download Request”.

2. Der Slave quittiert die Anforderung mit einer positiven Antwort (”Initiate Domain

Download Response”).

Im Fehlerfall antwortet der Slave mit ”Abort Domain Transfer”.

i Hinweis!

Achten Sie bei Auftragen fur den Antriebsregler auf eine entsprechende
Umwandlung der Codestelle in einen Index (3 43).

SDO Download Expedited Request

Ein ”SDO Download Expedited Request” erfolgt, wenn die Datenlange der zu schreibenden
Parameterdaten bis zu 4 Bytes betragt.

Detaillierte Aufschliisselung der Daten fur einen "SDO Download Expedited Request”:

SDO-Frame Datenfeld Datentyp / Lange

Bereich

Mailbox Header Length WORD 2 Bytes
Address WORD 2 Bytes
Channel WORD 6 Bits (0... 5)
Priority 2 Bits (6, 7)
Type 4 Bits (8 ... 11)
Reserved 4 Bits (12 ... 15)

CANopen Header Number WORD 9 Bits (0... 8)
Reserved 3 Bits (9...11)
Service 4 Bits (12 ... 15)

SDO Size indicator BYTE 1 Bit (0)
Transfer type 1Bit (1)
Data set size 2 Bits (2, 3)
Complete access 1Bit (4)
Command specifier 3 Bits (5 ... 7)
Index WORD 2 Bytes
Subindex BYTE 1Byte
Data DWORD 4 Bytes

a8

Lenze

Wert / Beschreibung

0x0A: Linge der Mailbox-Servicedaten

Stationsadresse der Quelle, wenn ein EtherCAT-Master der Auftraggeber

ist.

Stationsadresse des Ziels, wenn ein EtherCAT-Slave der Auftraggeber ist.

0x00:
0x00:

0x03

0x00
0x00
0x00

0x02:
0x01:
0x01:
0x00:

0x01

Reserviert

Niedrigste Prioritat

: Hochste Prioritat
0x03:

CANopen over EtherCAT (CoE)

SDO Request

GroRe der Daten in "Data set size”
Expedited transfer

4 Bytes Daten

: 3 Bytes Daten
0x02:
0x03:

0x00:
0x01:

0x01:

2 Bytes Daten
1Byte Daten

Der mit Index und Subindex adressierte Eintrag wird geschrieben.
Das komplette Objekt wird geschrieben.

Download Request

Index des Objekts

Subindex des Objekts
0x00 oder 0x01, wenn "Complete access” = 0x01.

Daten des Objekts
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Parameterdaten-Transfer 9
Parameter lesen und schreiben
Parameter schreiben (Expedited Download)

SDO Download Normal Request

Ein ”SDO Download Normal Request” erfolgt, wenn die Datenlange der zu schreibenden
Parameterdaten > 4 Bytes betragt.

Detaillierte Aufschliisselung der Daten fiir einen "SDO Download Normal Request”:

SDO-Frame Datenfeld Datentyp / Lange Wert / Beschreibung
Bereich
Mailbox Header Length WORD 2 Bytes Ox0A: Lange der Mailbox-Servicedaten
Address WORD 2 Bytes Stationsadresse der Quelle, wenn ein EtherCAT-Master der Auftraggeber

ist.
Stationsadresse des Ziels, wenn ein EtherCAT-Slave der Auftraggeber ist.
Channel WORD 6 Bits (0...5) 0x00: Reserviert

Priority 2 Bits (6, 7) 0x00: Niedrigste Prioritat

0x03: Hochste Prioritat

Type 4 Bits (8...11) 0x03: CANopen over EtherCAT (CoE)
Reserved 4 Bits (12...15)  0x00
CANopen Header Number WORD 9Bits (0... 8) 0x00
Reserved 3 Bits (9...11) 0x00
Service 4Bits (12...15)  0x02: SDO Request
SDO Size indicator BYTE 1 Bit (0) 0x01
Transfer type 1Bit (1) 0x00: Normal transfer
Data set size 2 Bits (2, 3) 0x0
Complete access 1Bit (4) 0x00: Der mit Index und Subindex adressierte Eintrag wird geschrieben.
0x01: Das komplette Objekt wird geschrieben.
Command specifier 3 Bits (5 ... 7) 0x01: Download Request
Index WORD 2 Bytes Index des Objekts
Subindex BYTE 1Byte Subindex des Objekts
0x00 oder 0x01, wenn "Complete access” = 0x01.
Complete size DWORD 4 Bytes Gesamte Datenlange des Objekts
Data BYTE n - 10 Bytes Daten des Objekts
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Parameter lesen und schreiben
Parameter schreiben (Expedited Download)

SDO Download Response
Detaillierte Aufschliisselung der Daten fur einen "SDO Download Response”:

SDO-Frame Datenfeld Datentyp / Lange Wert / Beschreibung
Bereich
Mailbox Header Length WORD 2 Bytes 0x0A: Linge der Mailbox-Servicedaten
Address WORD 2 Bytes stationsadresse der Quelle, wenn ein EtherCAT-Master der Auftraggeber
ISstt:;1tionsadresse des Ziels, wenn ein EtherCAT-Slave der Auftraggeber ist.
Channel WORD 6 Bits (0... 5) 0x00: Reserviert
Priority 2 Bits (6, 7) 0x00: Niedrigste Prioritat

0x03: Hochste Prioritat

Type 4 Bits (8 ... 11) 0x03: CANopen over EtherCAT (CoE)
Reserved 4Bits (12...15)  0x00
CANopen Header Number WORD 9 Bits (0... 8) 0x00
Reserved 3 Bits (9...11) 0x00
Service 4 Bits (12...15)  0x03: SDO Response
SDO Size indicator BYTE 1Bit (0) 0x00
Transfer type 1Bit (1) 0x00
Data set size 2 Bits (2, 3) 0x00
Complete access 1Bit (4) 0x00: Der mit Index und Subindex adressierte Eintrag wird gelesen.
0x01: Das komplette Objekt wird gelesen.
Command specifier 3Bits (5...7) 0x3: Download Response
Index WORD 2 Bytes Index des Objekts
Subindex BYTE 1Byte Subindex des Objekts
0x00 oder 0x01, wenn "Complete access” = 0x01.
Reserved DWORD 4 Bytes 0x00
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Parameterdaten-Transfer 9
Parameter lesen und schreiben

Parameter schreiben (Expedited Download)

Die Ubertragene Request-Struktur bei einem Download vom Index 0x1600 enthalt fol-

gende Daten:

SDO-Frame
Bereich

Mailbox Header

CANopen Header

sDO

EDSMF2192IB DE 4.0

Datenfeld

Length

Address
Channel

Priority

Type

Reserved
Number
Reserved
Service

Size indicator
Transfer type
Data set size
Complete access
Command specifier

Index

Subindex
Data

Datentyp / Liange
WORD 2 Bytes
WORD 2 Bytes
WORD  68Bits (0...5)
2 Bits (6,7)
4 Bits (8... 11)
4 Bits (12 ... 15)
WORD  9Bits (0..8)
3 Bits (9... 11)
4 Bits (12 ... 15)
BYTE 1Bit (0)
1Bit (1)
2 Bits (2, 3)
1Bit (4)
3Bits (5...7)
WORD 2 Bytes
BYTE 1Byte
DWORD 4 Bytes

Lenze

Wert [hex] / Beschreibung

OxA: Ldnge der Mailbox-Servicedaten
0x0

0x0: Reserviert

0x0: Niedrigste Prioritat

0x3: CANopen over EtherCAT (CoE)

0x0

0x0

0x0

0x2: SDO Request

0x01: GroRe der Daten in "Data set size”
0x01: Expedited transfer

0x00: 4 Bytes Daten

0x00: Der mit Index und Subindex adressierte Eintrag wird geschrieben.
0x01: Download Request

0x00: Index Low Byte des Objekts
0x16: Index High Byte des Objekts

0x01: Subindex des Objekts
0x5C930110
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Parameterdaten-Transfer
Parameter lesen und schreiben
SDO-Abbruchcodes (Abort codes)

SDO-Abbruchcodes (Abort codes)

Wird eine SDO-Anforderung negativ bewertet, so wird ein entsprechender Fehlercode aus-

gegeben:

Index [hex]

0x00000000
0x05030000
0x05040000
0x05040001
0x05040002
0x05040005
0x06010000
0x06010001
0x06010002
0x06020000
0x06040041
0x06040042
0x06040043
0x06040047
0x06060000
0x06070010
0x06070012
0x06070013
0x06090011
0x06090030
0x06090031
0x06090032
0x06090036
0x08000000
0x08000020

0x08000021
0x08000022

0x08000023

Beschreibung

Kein Fehler

Der Zustand des Toggle-Bit hat sich nicht gedndert.

SDO-Protokoll Zeitiiberschreitung

Ungiiltiges oder unbekanntes Spezifikationssymbol fiir den Client/Server-Befehl
Die Datenblockldnge ist zu grof3.

Der Platz im Hauptspeicher reicht nicht aus.

Nicht unterstiitzter Zugriff auf ein Objekt

Lesezugriff auf ein schreibgeschiitztes Objekt

Schreibzugriff auf ein schreibgeschiitztes Objekt

Ein Objekt ist nicht im Objektverzeichnis vorhanden.

Ein Objekt kann nicht ins PDO gemappt werden.

Die Anzahl und/oder Linge der gemappten Objekte wiirde die PDO-Ldnge Uiberschreiten.
Allgemeine Parameter-Inkompatibilitat

Allgemeine interne Inkompatibilitat im Gerat

Der Zugriff ist wegen Fehler in der Hardware fehlgeschlagen.

Der Datentyp oder die Parameterldnge stimmen nicht tiberein.
Falscher Datentyp (Die Parameterldnge ist zu groR)

Falscher Datentyp (Die Parameterlénge ist zu klein)

Ein Subindex ist nicht vorhanden.

Der Wertebereich fiir Parameter ist zu grof (nur bei Schreibzugriff).
Der Parameterwert ist zu hoch.

Der Parameterwert ist zu niedrig.

Der Maximalwert ist kleiner als der Minimalwert.

Allgemeiner Fehler

Daten kénnen nicht in die Anwendung libertragen oder in der Anwendung gespeichert wer-
den.

Daten kénnen wegen lokaler Steuerung nicht in die Anwendung libertragen oder in der An-
wendung gespeichert werden.

Daten kénnen wegen des aktuellen Gerdtezustands nicht in die Anwendung libertragen oder
in der Anwendung gespeichert werden.

Die dynamische Objektverzeichnisgenerierung ist fehlgeschlagen oder es ist kein Objektver-
zeichnis verfiigbar.
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10 Diagnose

Zur Storungsdiagnose ste

Diagnose 10
LED-Statusanzeigen

hen fiir das Kommunikationsmodul die auf der Frontseite plat-

zierten LEDs zur Verfligung.

10.1 LED-Statusanzeigen

N T

AR

SYNC

®

Lenze

EtherCAT

®

24V DC

A

H 2192 LSéE

5jE

2192ECAT001B

Abb. 10-1 LEDs des Kommunikationsmoduls

LED Beschreibung
Pos.  Farbe Zustand
@ grin blinkt |
an —
e Die EtherCAT-Verbindung ist vorhanden.
e Die Datenkommunikation der EtherCAT-Verbindung ist aktiv.
grin aus Das Kommunikationsmodul ist nicht mit Spannung versorgt.
blinkt |
Das Kommunikationsmodul ist mit Spannung versorgt, hat aber keine Verbin-
dung zum Grundgerat. (Grundgerat ist ausgeschaltet, in der Initialisierungs-
phase oder nicht vorhanden.)
an —
Das Kommunikationsmodul ist mit Spannung versorgt und hat eine Verbin-
dung zum Grundgerat.
griin Die EtherCAT-Statusmaschine steuert die zweifarbige LED (rot/griin) an:
e Statusmeldungen erscheinen in griiner Farbe.
e Fehlermeldungen erscheinen in roter Farbe.
aus Das Kommunikationsmodul ist am Feldbus nicht aktiv oder befindet sich im
Zustand "Init”.
blinkt |
Zustand "Pre-Operational” oder "Safe-Operational” aktiv.
an —
Das Kommunikationsmodul befindet sich im Zustand "Operational”.
rot an [ .
Ein Fehler liegt im Bereich des Kommunikationsmoduls vor.
o rot Die rote und griine Drive-LED kennzeichnet den Betriebszustand des Grundge-

grin
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rates (siehe Betriebsanleitung des Grundgerétes).
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10 Diagnose

Emergency Requests / Emergency-Meldungen

10.2 Emergency Requests / Emergency-Meldungen

Emergency-Meldungen werden einmalig an den EtherCAT-Master gesendet, wenn sich
der Fehlerzustand des Antriebsreglers/Kommunikationsmoduls dandert, d. h. ...

» beim Auftreten eines Fehlers des Antriebsreglers/Kommunikationsmoduls;
» beim Wegfall eines Fehlers des Antriebsreglers/Kommunikationsmoduls.

Ein "Emergency Request” auf dem Feldbus setzt sich aus den Bestandteilen "Mailbox
Header”, "CANopen Header” und der eigentlichen Emergency-Meldung zusammen:

Mailbox Header CANopen Emergency Message
Header
6 Bytes 2 Bytes 8 Bytes

Aufbau der Emergency-Meldung

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
Emergency Error Reserved Error code
Error Code Register (Device)
(I-1001)
Low Byte High Byte Low Byte High Byte Low Word High Word
Low Byte High Byte Low Byte High Byte

Beispiel: Die AIF-Verbindung zum Grundgerat wurde verloren (Fehlercode "0x31”).

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
Emergency Error Reserved Error code
Error Code Register (Device)
(-1001)
0x00 0x10 0x01 0x00 0x00 0x00 0x00 0x31

Die Bytes 1 und 2 zeigen an, dass ein Fehler vorliegt.
Das Byte 3 zeigt den Inhalt des Error Registers (I-1001) an.
In den Bytes 5 ... 8 steht der entsprechende Fehlercode.

Mégliche Fehlercodes (Ubersicht)

Nr. Bezeichnung Bedeutung

(Byte 8)

0x10 EMCY_BAD_SYNC_INPUT Die vorgegebene Sync-Quelle in der Grundgerate-Codestelle
C1120 ist falsch.

0x11 EMCY_BAD_SYNC_CYCLETIME Die vorgegebene Sync-Zykluszeit vom Master kann nicht ver-
wendet werden.

0x12 EMCY_BAD_SYNC_CYCLE_GG Die vorgegebene Sync-Zykluszeit aus der Grundgerate-Code-
stelle C1121 kann nicht verwendet werden.

0x13 EMCY_CANT_SYNC Die Syncronisation des Grundgerat ist nicht moglich.

0x14 EMCY_SYNC_LOST EtherCAT hat die Syncronisation verloren.

0x31 EMCY_AIF_LOST Die AlF-Verbindung zum Grundgerat wurde verloren.

0x32 EMCY_AIF_UNKNOWN_GG Der Grundgerat ist unbekannt.
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Anhang 11
Implementierte CoE-Objekte

11 Anhang

11.1 Implementierte CoE-Objekte

Lenze-Gerate konnen sowohl mit Lenze-Codestellen als auch mit den herstellerunabhan-
gigen "CoE-Objekten” parametriert werden. Fiir eine vollstandig EtherCAT-konforme
Kommunikation diirfen ausschlieRlich nur die CoE-Objekte zur Parametrierung benutzt
werden. Die in dieser Dokumenation beschriebenen CoE-Objekte sind in der "EtherCAT
Specification, Part 6 — Application Layer Protocol Specification” definiert.
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11 Anhang

Implementierte CoE-Objekte

Index

0x1000
0x1008
0x1009
0x100A
0x1018

0x1600

0x1800

0x1A00

0x1Co00

0x1C12

0x1C13

0x1C32

0x1C33

Name Index
Device Type
Device Name
Hardware Version
Software Version
Identity

10 Outputs

10 Inputs

10 Inputs

Sync Man Communication

type

RxPDO Assignment

TxPDO Assignment

SM output parameter

SM input parameter

R: Nur Lesezugriff
RW: Lese- und Schreibzugriff

56

Subindex

.32

12

Name Subindex

Number of elements

Vendor ID
Product Code
Revision Number
Serial Number

Number of elements

Output Object 1 ... 32

Number of elements

TxPDO-State
TxPDO-Toggle

Number of elements

Input Object1...12

Number of elements

Elements

Number of elements

Elements

Number of elements

Elements

Number of elements

Synchronization type
Cycle time / ns
Shift time / ns

Sync Types supported

Minimum cycle time / ns

Minimum shift time / ns

Number of elements

Synchronization type
Cycle time / ns
Shift time / ns

Sync Types supported

Minimum cycle time / ns

Minimum shift time / ns

Lenze

Datentyp
UDINT
STRING(30)
STRING(2)
STRING(30)
USINT
UDINT

UDINT
UDINT
UDINT

USINT
UDINT

USINT
BOOL

BOOL

USINT
UDINT

USINT

UDINT

USINT
UDINT

USINT
UDINT

USINT
UINT

UDINT
UDINT
UINT

UDINT
UDINT

USINT
UINT

UDINT
UDINT
UINT

UDINT

UDINT

Bits
32
240

240

32
32
32

32

32

32

32

32

32

16

32
32
16
32

32

16

32
32
16
32

32

Zugriff

xRN R A A A

RW
RW

RW

RW
RW

RW
RW

RW

RW

RW
RW

RW

RW
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11.2 Codestellen

Anhang

Codestellen

11

Auf die in der Tabelle angegebenen Objekte kann per EtherCAT-Feldbus zugegriffen wer-
den. Die Objekte sind in der Lenze-Codestellenstruktur implementiert. Schreibbare Code-
stellen werden permanent gespeichert und bleiben nach dem Ausschalten des Kommu-

nikationsmoduls erhalten.

- Tipp!

Die Codestellen sind im Objektverzeichnis der EtherCAT-Konfigurationstools

sichtbar.

Objekt
Index Subindex
[hex]
0X5S8ED
OX58EC
OX58E1
OX58EQ
0X58DF

B R R R

0x58DE
0x58D9
0x58C5
0x58A5
0x58A4

R: Nur Lesezugriff
RW: Lese- und Schreibzugriff

EDSMF2192IB DE 4.0

Code-
stelle

c1810
c1811
C1822
C1823
C1824
C1825
C1830
C1850
C1882
C1883

Subcode- Bezeichnung

stelle

B R R R

Software-Kennung des Moduls
Software-Erstellungsdatum
AIF-Eingangsworter (zum Grundgerat)
AIF-Ausgangsworter (vom Grundgerat)
AIF-Eingangsdoppelworter (zum Grundgerét)
AlF-Ausgangsdoppelwdérter (vom Grundgerét)
Busstatus

Stationsalias-Adresse

Reaktion beim Verlassen von "Operational”

Uberwachungszeit beim Verlassen von "Operational”

Lenze

Zugriff

A AR ™M AR AR

RW
RW

Info

58
58
58
58
58
59
59
59
59

bbBBBbEBEETEBDEB
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58

Anhang

Codestellen

Codestellen-Beschreibung

Parameter Name Datentyp: STRING (30)
C1810 Software-Kennung des Moduls Index: 22765ec = 58EDhex

Die Software-Kennung des Kommunikationsmoduls wird hier ausgegeben.
Anzeige: "3352192|_xy000” (xy = Version x.y)

Parameter Name Datentyp: STRING (30)
C1811 Software-Erstellungsdatum Index: 22764 gec = 58ECex

Das Software-Erstellungsdatum ("MM TT JJJJ”) und die Uhrzeit ("hh:mm:ss”) werden hier ausgegeben.
Beispiel: "FEB 06 2008 09:23”

Parameter Name Datentyp: UINT16
C1822 AIF-Eingangsworter (zum Grundgerat) Index: 22753gec = 58E1hex

Anzeige der Prozesseingangsdaten

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0x0000 OxXFFFF
Subcodes Info
C1822/1

C1822/n

Parameter Name Datentyp: UINT16
C1823 AIF-Ausgangsworter (vom Grundgerat) Index: 22752 ec = 58EOhex

Anzeige der Prozessausgangsdaten

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0x0000 OXFFFF
Subcodes Info
C1823/1

C1823/n

Parameter Name Datentyp: UINT32
C1824 AIF-Eingangsdoppelwérter (zum Grundgerat) Index: 22751 ec = 58DFpex

Anzeige der Prozesseingangsdaten

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)

0x00000000 OxFFFFFFFF
Subcodes Info
C1824/1

C1824/n
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Parameter Name

C1825 AIF-Ausgangsdoppelwérter (vom Grundgerit)

Anzeige der Prozessausgangsdaten
Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)
0x00000000

Subcodes

C1825/1

C1825/n

Parameter Name

C1830 Busstatus

Bit-codierte Anzeige des aktuellen Busstatus
[ 40

Anzeigebereich (min. Wert | Einheit | max. Wert)
0x00000000

Bits (nur Anzeige)

Bit0 EtherCAT-Busstatus nach CiA DS301

Bit 7

Bit 8 Nicht belegt

Bit 12
Bit 13 SYNC_bProcessDataExpected

Bit 14 SYNC_bProcessDatalnvalid

Bit 15 EtherCAT error flag

Parameter Name

C1850 Stationsalias-Adresse

OXFFFFFFFF

OXFFFFFFFF

Anhang 11

Codestellen

Datentyp: UINT32
Index: 227504ec = 58DEpex

Info
Datentyp: FIX32
Index: 22745 gec = 58D%ex
Info
0: Unbekannt
1: Init

2: Pre-Operational
3: Bootstrap

4: Safe-Operational
8: Operational

Neue Prozessdaten wurden im Applikationszyklus er-
wartet.

Neue/letzte Prozessdaten sind ungiiltig.
® Checksummenfehler
o Kein Telegramm erhalten

Datentyp: FIX32
Index: 227254ec = 58C5pex

Vorgabe der Stationsadresse bei Verwendung der Aliasadressierung liber den Master

® 0:Keine Aliasadresse
® 65535: Aliasadressvorwahl im Slave

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert)

Lenze-Einstellung

0 65535 0
Parameter Name Datentyp: FIX32
1882 Reaktion beim Verlassen von ”Operational” Index: 22693 gec = 58A5hex

Einstellbare Reaktion fiir die Prozessdaten-Uberwachung

Auswabhlliste (Lenze-Einstellung fettgedruckt)
0 Keine Reaktion
1 Fehler (TRIP)
2 Reglersperre (CINH)
3 Schnellhalt (QSP)

EDSMF2192IB DE 4.0
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60

Anhang

Codestellen

Parameter Name Datentyp: FIX32

1883 Uberwachungszeit beim Verlassen von ”Operational” Index: 22692gec = 58A4hex

Wird der Zustand "Operational” verlassen, so tritt nach Ablauf der hier eingestellten Zeit die mit C1882 parame-
trierte Reaktion ein.

® Mit dem Wert = 65535 wird die Uberwachung deaktiviert.

® Mit dem Wert = 0 erfolgt die sofortige Reaktion nach Ablauf der internen Busstatus-Watchdog-Zeit
e Eine Anderung der Uberwachung wird sofort wirksam.

Einstellbereich (min. wert | Einheit | max. Wert) Lenze-Einstellung
0 ms 65535 65535 ms
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Anhang

Produktcodes der Lenze Grundgerate

11.3 Produktcodes der Lenze Grundgerate
Produktcode Bedeutung
[dezimal]
21920000 generisch
21920100 8200 vector
21920101 8200 vector

21920102

21920103

21920104

21920105

21920106

21920107

21920108

21920200
21920202
21920204
21920206
21920301
21920400
21920500
21920600
21920700
21920701
21920702
21920703
21920711

in Kombination mit Funktionsmodul
Application I/0

8200 vector
in Kombination mit Funktionsmodul
DeviceNet/CANopen

8200 vector

in Kombination mit Funktionsmodul
INTERBUS

8200 vector
in Kombination mit Funktionsmodul
LECOM-B

8200 vector
in Kombination mit Funktionsmodul
PROFIBUS I/O

8200 vector

in Kombination mit Funktionsmodul
PROFIBUS

8200 vector
in Kombination mit Funktionsmodul
CANopen

8200 vector
in Kombination mit Funktionsmodul
DeviceNet

9300 Servo-Umrichter

93xx Servo-Positionierregler
93xx Servo-Registerregelung
93xx Servo-Kurvenscheibe

9300 hoist

9300 vector

9300 Servo PLC

Drive PLC

ECSxA Achsmodul ”"Application”
ECSxM Achsmodul "Motion”
ECSxP Achsmodul ”Posi & Shaft”
ECSxS Achsmodul "Speed & Torque”
ECSXE Versorgungsmodul

i Hinweis!
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Servosystem ECS

Bei den ECS-Achsmodulen ist eine Synchronisation ab
Betriebssystem-Softwarestand 8.3 moglich.

Lenze

Sync-
Unterstiitzung

AN

NNV NN

Anzahl
Prozessdaten-
worter

3

11

AIF-Status-/
Steuerwort
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12 Stichwortverzeichnis

12 Stichwortverzeichnis

A

Abort codes, 52
Adressvergabe, 32

Anschliisse, 15
Anschlussklemmen, Daten, 28
Approbationen, 16

Aufbau des Ethernet-Kabels, 25

Automatische Gerdteerkennung, 31

Bearbeitungszeit, 18
Begriffsdefinitionen, 8
Bestell-Bezeichnung, 16

BestimmungsgemiBe Verwendung, 12

C

CE-typisches Antriebssystem, 22
Codestellen, 57
Codestellen-Beschreibung, 58
CoE-Objekte, 55

Command Header, 39

D

Data, 39

Datagramme, 39

Daten der Anschlussklemmen, 28
Datentransfer, 37

DC-Konfiguration im Grundgerit (Slave), 34
DC-Konfiguration im Master, 34

Definition der verwendeten Hinweise, 9
Diagnose, 53

Distributed clocks (DC), Synchronisation, 33

E

Eigenschaften des Kommunikationsmoduls, 14
Einschalten, erstes, 36

Elektrische Installation, 22

Emergency Requests / Emergency-Meldungen, 54
Emergency-Meldung (Aufbau), 54

EMV-gerechte Verdrahtung, 22

62

Erstes Einschalten, 36
EtherCAT-Datagramme, 39
EtherCAT-Frame-Struktur, 38
EtherCAT-Statusmaschine, 40
Ethernet Data, 38

Ethernet Header, 38
Ethernet-Anschluss, 24
Ethernet-Kabel, Aufbau, 25
Ethernet-Kabel, Farbcodierung , 26
Ethernet-Kabelspezifikation, 25

Externe Spannungsversorgung, 27

F

Farbcodierung des Ethernet-Kabels, 26
FCS, 38

Fehlercodes, 54

Frame-Struktur, 38

G

Geratebeschreibungsdateien installieren, 31

Gerateerkennung, 31
Gerateprofil, 16
Gerateschutz, 11, 20

Giiltigkeit der Dokumentation, 5

H

Hardwarestand, Typenschliissel, 13

Hinweise, Definiton, 9

I
Identfikation, 13
Implementierte CoE-Objekte, 55

Inbetriebnahme, 30
- Erstes Einschalten, 36

Indizierung der Lenze-Codestellen, 43

Installation, 20
- elektrisch, 22
- mechanisch, 21

Interne Spannungsversorgung, 27
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K

Kabelspezifikation, 25
Kommunikationsmedium, 16
Kommunikationsprofil, 16
Kommunikationszeit, 18
Zykluszeit (C1121), 34

Konformititen, 16

L

LED-Statusanzeigen, 53
LEDs, 53
Leitungslange, 16

Linien-Topologie, 23

M
Mailbox-Datagramm, 43
Mailbox-Protokoll, 16

Mechanische Installation, 21

N

Netzwerktopologie, 16

P

Parameter lesen (Expedited Upload), 44
Parameter lesen und schreiben, 43

Parameter schreiben (Expedited Download), 48
Parameterdaten-Transfer, 42

Personenschutz, 11

PLC Designer, 31

Product-ID, 16

Produktbeschreibung, 12
- BestimmungsgemaRe Verwendung, 12

Produktcodes der Lenze Grundgerdte, 61
Produkteigenschaften, 14
Prozessdaten konfigurieren, 32

Prozessdaten-Transfer, 41

R

Restgefahren, 11
Revision-ID, 16

S

Schnittstelle fiir Kommunikation, 16
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Stichwortverzeichnis 12

Schnittstellen, 15
Schutzisolierung, 17
SDO-Abbruchcodes, 52

Sicherheitshinweise, 10

- BestimmungsgemaRe Verwendung, 12
- Definition, 9

- gerate- und anwendungsspezifische, 11
- Gestaltung, 9

Softwarestand, Typenschliissel, 13

Spannungsversorgung, 27
- externe, 27
- interne, 27

Spezifikation des Ethernet-Kabels, 25
Stationsalias vorgeben, 32
Statusanzeigen, 53

Statusmaschine, 40
Switch-Topologie, 23
Synchronisation des Grundgerétes, 29

Synchronisation mit ”Distributed clocks” (DC), 33

T
Technische Daten, 16
Teilnehmeranzahl, 16
Teilnehmertyp, 16
TwinCAT, 31
Typenschild, 13

Typenschliissel, 13
- finden, 13

U

Ubertragungsrate, 16

\')
Vendor-ID, 16

Verbindungsaufbau zwischen Master und Slave, 42

Verhalten der Lenze EtherCAT-Teilnehmer beim Starten,
35

W

Working Counter (WKC), 39

y4

Zykluszeit festlegen, 32
Zykluszeiten, 16
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