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1 Über diese Dokumentation

Inhalt

Diese Dokumentation enthält ausschließlich Beschreibungen zum Kommunikationsmo-
dul EMF2178IB (CANopen).

� Hinweis!
Diese Dokumentation ergänzt die dem Funktions−/Kommunikationsmodul
beiliegende Montageanleitung und die Dokumentation des verwendeten
Grundgerätes.

Die Montageanleitung enthält Sicherheitshinweise, die Sie beachten müssen!

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

Typische Anwendungen sind mit Beispielen verdeutlicht.

Diese Dokumentation enthält außerdem:

ƒ Sicherheitshinweise, die unbedingt beachtet werden müssen.

ƒ Die wesentlichen technischen Daten des Kommunikationsmoduls

ƒ Angaben über Versionsstände der zu verwendenden Lenze−Grundgeräte

ƒ Hinweise zur Fehlersuche und Störungsbeseitigung

Die theoretischen Zusammenhänge sind nur soweit erklärt, wie sie zum Verständnis der
Funktion des Kommunikationsmoduls notwendig sind.

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

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

� Tipp!
Beachten Sie für weitere Informationen die Homepage der
CAN−Nutzerorganisation CiA (CAN in Automation): www.can−cia.org

© 2013 Lenze Drives GmbH, Postfach 10 13 52, D−31763 Hameln
Ohne besondere schriftliche Genehmigung von Lenze Drives GmbH darf kein Teil dieser Dokumentation vervielfältigt oder Dritten
zugänglich gemacht werden.
Wir haben alle Angaben in dieser Dokumentation mit größter Sorgfalt zusammengestellt und auf Übereinstimmung mit der be-
schriebenen Hard− und Software geprüft. Trotzdem können wir Abweichungen nicht ganz ausschließen. Wir übernehmen keine
juristische Verantwortung oder Haftung für Schäden, die dadurch eventuell entstehen. Notwendige Korrekturen werden wir in die
nachfolgenden Auflagen einarbeiten.
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Zielgruppe

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

� Tipp!
Informationen und Hilfsmittel rund um die Lenze−Produkte finden Sie im
Download−Bereich unter

http://www.Lenze.com  

Informationen zur Gültigkeit

Die Informationen in dieser Dokumentation sind gültig für folgende Geräte:

ƒ Kommunikationsmodule EMF2178IB (CANopen) ab Version 1x.2x.
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1.1 Dokumenthistorie

Material−Nr. Version Beschreibung

− 1.0 01/2008 TD17 Erstausgabe

13127634 2.0 07/2011 TD17 Allgemeine Überarbeitung

.Li{ 3.0 06/2013 TD17 � Neues Kap. "Kommunikationsmodul EMF2172IB (CAN)
ersetzen" (�  39)

� Allgemeine Aktualisierungen

Ihre Meinung ist uns wichtig!

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

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

feedback−docu@Lenze.de

Vielen Dank für Ihre Unterstützung.

Ihr Lenze−Dokumentationsteam

mailto:feedback-docu@lenze.de
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1.2 Verwendete Konventionen

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

Informationsart Auszeichnung Beispiele/Hinweise

Zahlenschreibweise

Dezimaltrennzeichen Punkt Es wird generell der Dezimalpunkt verwen-
det.
Zum Beispiel: 1234.56

Dezimal normale
Schreibweise

Zum Beispiel: 1234

Hexadezimal 0x[0 ... 9, A ... F] Zum Beispiel: 0x60F4

Binär
� Nibble

0b[0, 1]
Punkt

Zum Beispiel: ´0b0110´
Zum Beispiel: ´0b0110.0100´

Textauszeichnung

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

Symbole

Seitenverweis � Verweis auf eine andere Seite mit zusätzli-
chen Informationen
Zum Beispiel: � 16 = siehe Seite 16

Dokumentationsverweis � Verweis auf eine andere Dokumentation
mit zusätzlichen Informationen
Zum Beispiel: � EDKxxx = siehe Dokumen-
tation EDKxxx
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1.3 Verwendete Begriffe

Begriff Bedeutung

Grundgerät Lenze Antriebsregler mit denen das Kommunikationsmodul eingesetzt werden kann.
�  13Antriebsregler

»Global Drive Control« /
»GDC«

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

Codestelle Parameter, mit dem Sie den Antriebsregler parametrieren oder überwachen können.
Der Begriff wird im allgemeinen Sprachgebrauch auch als "Index" bezeichnet.

Subcodestelle / Subcode Enthält 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 Schrägstrich "/" verwendet (z. B. "C0118/3").
Der Begriff wird im allgemeinen Sprachgebrauch auch als "Subindex" bezeichnet.

Lenze−Einstellung Damit sind Einstellungen gemeint, mit denen das Gerät ab Werk vorkonfiguriert ist.

Grundeinstellung

HW Hardware

SW Software

PDO Prozessdatenobjekt

SDO Servicedatenobjekt
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1.4 Verwendete Hinweise

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

Sicherheitshinweise

Aufbau der Sicherheitshinweise:

� 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!

Gefahr von Personenschäden durch gefährliche elektrische
Spannung
Hinweis auf eine unmittelbar drohende Gefahr, die den Tod oder
schwere Verletzungen zur Folge haben kann, wenn nicht die
entsprechenden Maßnahmen getroffen werden.

� Gefahr!

Gefahr von Personenschäden durch eine allgemeine Gefahren-
quelle
Hinweis auf eine unmittelbar drohende Gefahr, die den Tod oder
schwere Verletzungen zur Folge haben kann, wenn nicht die
entsprechenden Maßnahmen getroffen werden.

	 Stop!

Gefahr von Sachschäden
Hinweis auf eine mögliche Gefahr, die Sachschäden zur Folge
haben kann, wenn nicht die entsprechenden Maßnahmen ge-
troffen werden.

Anwendungshinweise

Piktogramm und Signalwort Bedeutung

� Hinweis! Wichtiger Hinweis für die störungsfreie Funktion

� Tipp! Nützlicher Tipp für die einfache Handhabung

� Verweis auf andere Dokumentation
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2 Sicherheitshinweise

� Hinweis!
Halten Sie die angegebenen Sicherheitsmaßnahmen unbedingt ein, um
schwere Personenschäden und Sachschäden zu vermeiden!

Bewahren Sie diese Dokumentation während des Betriebs immer in der Nähe
des Produktes auf.

2.1 Allgemeine Sicherheitshinweise 

� Gefahr!
Wenn Sie die folgenden grundlegenden Sicherheitsmaßnahmen missachten,
kann dies zu schweren Personenschäden und Sachschäden führen:

ƒ Lenze−Antriebs− und Automatisierungskomponenten ...

... ausschließlich bestimmungsgemäß verwenden.

... niemals trotz erkennbarer Schäden in Betrieb nehmen.

... niemals technisch verändern.

... niemals unvollständig montiert in Betrieb nehmen.

... niemals ohne erforderliche Abdeckungen betreiben.

... können während und nach dem Betrieb − ihrer Schutzart entsprechend − spannungs-
führende, auch bewegliche oder rotierende Teile haben. Oberflächen können heiß
sein.

ƒ Für Lenze−Antriebskomponenten ...

... nur das zugelassene Zubehör verwenden.

... nur Original−Ersatzteile des Herstellers verwenden.

ƒ Alle Vorgaben der beiliegenden und zugehörigen Dokumentation beachten.

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

Die in diesem Dokument dargestellten verfahrenstechnischen Hinweise und Schal-
tungsausschnitte sind Vorschläge, deren Übertragbarkeit auf die jeweilige Anwen-
dung überprüft werden muss. Für die Eignung der angegebenen Verfahren und Schal-
tungsvorschläge übernimmt der Hersteller keine Gewähr.

ƒ Alle Arbeiten mit und an Lenze−Antriebs− und Automatisierungskomponenten darf
nur qualifiziertes Fachpersonal ausführen.

Nach IEC 60364 bzw. CENELEC HD 384 sind dies Personen, ...

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

... die über die entsprechenden Qualifikationen für ihre Tätigkeit verfügen.

... die alle am Einsatzort geltenden Unfallverhütungsvorschriften, Richtlinien und Ge-
setze kennen und anwenden können.
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2.2 Geräte− und anwendungsspezifische Sicherheitshinweise

ƒ Während des Betriebs muss das Kommunikationsmodul fest mit dem Grundgerät
verbunden sein.

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

ƒ Verwenden Sie ausschließlich Kabel, die den aufgeführten Spezifikationen (
  26)
entsprechen.

� Dokumentation zu Grundgerät, Steuerungssystem, Anlage/Maschine

Ergreifen Sie zusätzlich alle Maßnahmen, die in diesen Dokumentationen
vorgeschrieben werden. Beachten Sie die enthaltenen Sicherheits− und
Anwendungshinweise.

2.3 Restgefahren

Personenschutz

ƒ Bei Einsatz von Antriebsreglern an einem außenleitergeerdeten Netz mit einer
Netz−Nennspannung � 400 V ist die Berührsicherheit ohne externe Maßnahmen
nicht sichergestellt. (siehe Kap. "4.2", �  18)

Geräteschutz

ƒ Das Geräte enthält elektronische Bauteile, die durch elektrostatische Entladung
beschädigt oder zerstört werden können.
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3 Produktbeschreibung 

3.1 Bestimmungsgemäße Verwendung  

Das Kommunikationsmodul ...

ƒ ermöglicht die Kommunikation mit Lenze−Antriebsreglern über den CAN−Bus mit
dem Kommunikationsprofil CANopen.

ƒ ist ein Betriebsmittel zum Einsatz in industriellen Starkstromanlagen.

ƒ kann mit folgenden Lenze−Antriebsreglern eingesetzt werden:

Gerätereihe Gerätetyp Version Erläuterung

HW SW 1)

8200 vector E82xVxxxKxBxxxXX Vx 1x Frequenzumrichter 8200 vector

9300 EVS9321−xS ... EVS9332−xS 2x 1x Servo−Umrichter

EVS9321−xK ... EVS9332−xK 2x 1x Servo−Kurvenscheibe

EVS9321−xP ... EVS9332−xP 2x 1x Servo−Positionierregler

EVS9321−xR ... EVS9332−xR 2x 1x Servo−Registerregler

EVS9321−xI ... EVS9332−xI 2x 8x
9300 Servo PLC

EVS9321−xT ... EVS9332−xT 2x 8x

9300 vector EVF9321−xV ... EVF9333−xV 2x 1x Frequenzumrichter 9300 vector

EVF9335−xV ... EVF9338−xV 1x 0x

EVF9381−xV ... EVF9383−xV 1x 0x

Servosystem
ECS

ECSxSxxxC4xxxxXX 1A 6x "Speed and Torque"

ECSxPxxxC4xxxxXX 1A 6x "Posi and Shaft"

ECSxMxxxC4xxxxXX 1A 6x "Motion"

ECSxAxxxC4xxxxXX 1A 6x "Application"

Drive PLC EPL10200−xI ... EPL10203−xI 1x 8x Drive PLC

1) Betriebssystem−Softwarestände der Antriebsregler

Jede andere Verwendung gilt als sachwidrig!
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3.2 Identifikation

E82AF000P0B201XX

L

Type

Id.-No.

Prod.-No.

Ser.-No.

�

99371BC013

Typenschlüssel �   � 33.2178IB 1x 2x

Gerätereihe

Hardwarestand

Softwarestand
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3.3 Produkteigenschaften

ƒ Aufsteckbares Kommunikationsmodul für die Lenze−Grundgeräte 8200 vector,
93XX, 9300 Servo PLC, Drive PLC, ECSXX

ƒ Frontseitige DIP−Schalter zur Einstellung der ...

– CAN−Knotenadresse (max. 127 Teilnehmer)

– Übertragungsrate (10, 20, 50, 125, 250, 500 und 1000 kBit/s)

ƒ Busausdehnung ohne Repeater bis max. 7450 m

ƒ Topologie: beidseitig abgeschlossene Linie (R = 120 �)

ƒ Einfache Anschlussmöglichkeit durch steckbare Schraubklemmen

ƒ In Kombination mit einer 9300 Servo PLC können weitere CANopen
Applikations−Profile realisiert werden.



Produktbeschreibung
Anschlüsse und Schnittstellen

3
   

  

� 16 EDSMF2178IB  DE  3.0

3.4 Anschlüsse und Schnittstellen

2178

Address Bd

CANopen

L

�

�
�

�

�
�

�

EMF2178IB

C
A
N
_L

S
H
LD

V
+

C
A
N
_H

G
N
D

2178CAN003

2102LEC007

Pos. Beschreibung Ausführliche
Information

� Verbindungsstatus zum Grundgerät (zweifarbige LED)

�  89
 Verbindungsstatus zum Feldbus (zweifarbige LED)
� Betriebszustand des Grundgerätes (grüne und rote Drive−LED)
� Befestigungsschraube

� Steckerleiste mit Doppel−Schraubanschluss, 5−polig �  24

� Anschluss PE−Schirmkabel

� DIP−Schalter zur Einstellung der
� Knotenadresse (Schalter 1 ... 7)
� Übertragungsrate (Schalter 8 ... 10)

�  33

� Typenschild �  14
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4 Technische Daten

4.1 Allgemeine Daten und Einsatzbedingungen   

Bereich Werte

Bestell−Bezeichnung EMF2178IB

Kommunikationsmedien DIN ISO 11898

Netzwerk−Topologie Beidseitig abgeschlossene Linie (R = 120 �)

Kommunikations−Profil CANopen, DS301 V4.01

Knotenadressen max. 127

Leitungslänge max. 7450 m (abhängig von der Übertragungsrate, �  27)

Übertragungsrate [kBit/s] 10, 20, 50, 125, 250, 500, 1000

Spannungsversorgung Interne oder externe Versorgung möglich bei Grundgeräten: 8200 vector /
93XX / 9300 Servo PLC / Drive PLC / ECSXX
(siehe auch �  30)

Externe Versorgung über separates Netzteil:

V+: U = 24 V DC � 10 %
I = 100 mA

GND: Bezugspotenzial für externe Spannungsversorgung

� Dokumentationen zu Lenze Gerätereihen 8200 vector, 9300 und ECS

Hier finden Sie die Umgebungsbedingungen und Daten zur
Elektromagnetischen Verträglichkeit (EMV), die auch für das
Kommunikationsmodul gelten.
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4.2 Schutzisolierung

� Gefahr!
Gefährliche elektrische Spannung

Bei Einsatz von Lenze−Antriebsreglern an einem außenleitergeerdeten Netz
mit einer Netz−Nennspannung � 400 V ist die Berührsicherheit ohne externe
Maßnahmen nicht sichergestellt.

Mögliche Folgen:

ƒ Tod oder schwere Verletzungen

Schutzmaßnahmen:

ƒ Ist Berührsicherheit für die Steuerklemmen des Antriebsreglers und für die
Anschlüsse der gesteckten Gerätemodule gefordert, ...
– muss eine doppelte Trennstrecke vorhanden sein.
– müssen die anzuschliesenden Komponenten die zweite Trennstrecke

aufweisen.

Schutzisolierung zwischen Bus und ... Art der Isolierung nach EN 61800−5−1

Bezugserde / PE Betriebsisolierung

externer Versorgung keine Betriebsisolierung

Leistungsteil

� 8200 vector doppelte Isolierung

� 9300 vector, Servo PLC doppelte Isolierung

� Drive PLC doppelte Isolierung

� ECSXX doppelte Isolierung

Steuerklemmen

� 8200 vector
(bei interner Versorgung, �  30)

keine Betriebsisolierung

� 8200 vector
(bei externer Versorgung, �  30)

Basisisolierung

� 9300 vector, Servo PLC Basisisolierung

� Drive PLC Basisisolierung

� ECSXX Basisisolierung
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4.3 Kommunikationszeit

Die Kommunikationszeit ist die Zeit zwischen dem Start einer Anforderung und dem Ein-
treffen der entsprechenden Rückantwort.

Die Kommunikationszeiten im CAN−Bussystem sind abhängig von der ...

ƒ Bearbeitungszeit im Antriebsregler (siehe Dokumentation des Antriebsreglers)

ƒ Telegrammlaufzeit

– Übertragungsrate (Baudrate)

– Telegrammlänge

ƒ Priorität der Daten

ƒ Busauslastung

Bearbeitungszeiten im Antriebsregler

� Dokumentation des Antriebsreglers

Hier finden Sie Informationen zu den Bearbeitungszeiten im Antriebsregler.

Telegrammlaufzeit

Die Telegrammlaufzeit ist abhängig von der Übertragungsrate und der Telegrammlänge:

Übertragungsrate
[kBit/s]

Telegrammlaufzeit
[ms]

0 Bytes 2 Bytes 8 Bytes

10 5.44 7.36 13.12

20 2.72 3.68 6.56

50 1.09 1.47 2.62

125 0.44 0.59 1.05

250 0.22 0.29 0.52

500 0.11 0.15 0.26

1000 0.05 0.07 0.13
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4.4 Abmessungen

2178

Address Bd

CANopen

L

C
A
N
_L

S
H
LD

V
+

C
A
N
_H

G
N
D

62

18

36

7
5

2178CAN003

Abb. 4−1 Abmessungen des Kommunikationsmoduls (alle Maße in mm)
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5 Installation

� Gefahr!
Unsachgemäßer Umgang mit dem Kommunikationsmodul und dem
Grundgerät kann schwere Personenschäden und Sachschäden verursachen.

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

	 Stop!
Das Gerät enthält Bauelemente, die durch elektrostatische Entladungen
zerstört werden können!

Vor Arbeiten am Gerät muss sich das Personal durch geeignete Maßnahmen
von elektrostatischen Aufladungen befreien.
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5.1 Mechanische Installation

2102LEC014

Abb. 5−1 Kommunikationsmodul aufstecken

ƒ Stecken Sie das Kommunikationsmodul auf das Grundgerät (hier: 8200 vector).

ƒ Schrauben Sie das Kommunikationsmodul mit der Befestigungsschraube auf dem
Grundgerät fest, um eine gute PE−Verbindung sicher zu stellen.

� Hinweis!
Zur internen Versorgung des Kommunikationsmoduls durch den
Frequenzumrichter 8200 vector muss der Jumper in der Schnittstellenöffnung
(siehe Abb. oben) angepasst werden.

Beachten Sie die Hinweise (
  30).
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5.2 Elektrische Installation

5.2.1 EMV−gerechte Verdrahtung (CE−typisches Antriebssystem)

Für eine EMV−gerechte Verdrahtung beachten Sie folgende Punkte:

� Hinweis!
ƒ Steuer−/Datenleitungen getrennt von Motorleitungen verlegen.

ƒ Legen Sie die Schirme der Steuer−/Datenleitungen bei digitalen Signalen
beidseitig auf.

ƒ Zur Vermeidung von Potenzialdifferenzen zwischen den
Kommunikationsteilnehmern eine Ausgleichsleitung mit einem Querschnitt
von mindestens 16�mm2 einsetzen (Bezug:�PE).

ƒ Beachten Sie die weiteren Hinweise zur EMV−gerechten Verdrahtung in der
Dokumentation des Grundgerätes.

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 aufgeführten Spezifikationen entsprechen (
  26).

4. Zulässige Busleitungslänge einhalten (
  27).

5. Busabschlusswiderstände von je 120 � (Lieferumfang) anschließen:

– nur am physikalisch ersten und letzten Busteilnehmer

– zwischen den Klemmen CAN−LOW und CAN−HIGH
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5.2.2 Verdrahtung mit einem Leitrechner (Master)

� Gefahr!
Eine zusätzliche Potenzialtrennung installieren, wenn eine sichere
Potenzialtrennung (verstärkte Isolierung) nach EN�61800−5−1 notwendig ist.

Hierzu kann z.� B. eine Anschaltbaugruppe für den Leitrechner mit einer zusätzlichen Po-
tenzialtrennung verwendet werden (siehe jeweilige Herstellerangaben).

Berücksichtigen Sie bei der Verdrahtung die Potenzialtrennung der Versorgungsspan-
nung. Die Versorgungsspannung liegt auf demselben Potenzial wie der Datenbus.

Über die 5−polige Steckerleiste mit Doppel−Schraubanschluss erfolgt

ƒ der Busanschluss (
  25);

ƒ die externe Spannungsversorgung (
  30).

C
A
N
_L

S
H
LD

V
+

C
A
N
_H

G
N
D

120�

2178CAN003

Abb. 5−2 5−polige Steckerleiste mit Doppel−Schraubanschluss

Bezeichnung Erläuterung

GND Bezugspotenzial für externe Spannungsversorgung
Anschluss CAN−GND

CAN_L Datenleitung / Eingang für Abschlusswiderstand 120 �

SHIELD Schirmung

CAN_H Datenleitung / Eingang für Abschlusswiderstand 120 �

V+ Externe Spannungsversorgung
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5.2.3 Systembus (CAN) verdrahten  

Aufbau eines CAN−Bussystems (Beispiel)

Das CAN−Bussystem ist als 2−Leiter (Twisted−Pair) abgeschirmt und mit zusätzlicher Mas-
seführung und beidseitig abgeschlossener Linie ausgeführt.

Für das Senden und Empfangen von Daten stehen folgende Wege zur Verfügung:

ƒ Max. drei Prozessdaten−Kanäle (PDO = Process Data Object)

– Prozessdaten werden für regelungstechnische Aufgaben mit hoher
Geschwindigkeit und Priorität über den Prozessdaten−Kanal gesendet. Typische
Prozessdaten sind z. B. Steuerwörter, Statuswörter, Soll− und Istwerte eines
Grundgerätes.

ƒ Zwei Parameterdaten−Kanäle (SDO = Service Data Object)

– Parameter werden mit niedrigerer Priorität als die Prozessdaten übertragen.
Einstellungen oder Veränderungen der Parameter werden z. B. während der
Inbetriebnahme oder beim Produktwechsel vorgenommen.

– Der Zugriff auf Parameter erfolgt über die Parameterdaten−Kanäle des
Kommunikationsmoduls EMF2178IB auf die Codestellen des Lenze−Grundgerätes
oder die entsprechenden CANopen−Objekte.

– Mit beiden Parameterdaten−Kanälen ist ein Anschluss von zwei Mastern an ein
Grundgerät möglich. So ist es mit einem PC (z. B. mit der Lenze−Software "Global
Drive Control") oder einem Bedienterminal möglich, im laufenden Prozess einer
mit SPS vernetzten Anlage, die Änderung der Parameter direkt am Grundgerät
vorzunehmen. Der zweite Parameterdaten−Kanal ist unter der eingestellten
Adresse (per DIP−Schalter oder C0009) mit einem Offset von "64" zu erreichen.
Adressiert z. B. eine SPS das Grundgerät mit der Adresse "1" und ein zweites
befehlgebendes Gerät die Adresse "65", wird jedes Mal dasselbe Grundgerät
angesprochen.

– Der zweite Parameterkanal ist im Grundzustand deaktiviert.

� Hinweis!
ƒ Bei einem Zugriff auf denselben Parameter ist das zeitlich letzte Telegramm

für den Parameter bestimmend (siehe CANopen−Objekte 1200 und 1201
"Server SDO Parameters" (
  107)).

ƒ Beachten Sie die Hinweise in Kap. 6 Inbetriebnahme (
  33), wenn Sie die
Übertragungsrate und die Adresse nicht über die frontseitigen DIP−Schalter
vorgeben.
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Abb. 5−3 Anschluss an die Steckerleiste

5.2.4 Spezifikation des Übertragungskabels

Wir empfehlen CAN−Kabel nach ISO 11898−2 zu verwenden:

CAN−Kabel nach ISO 11898−2

Kabeltyp Paarverseilt mit Abschirmung

Impedanz 120 � (95 ... 140 �)

Leitungswiderstand/−querschnitt

Kabellänge � 300 m � 70 m�/m / 0.25 � 0.34 mm2 (AWG22)

Kabellänge 301 � 1000 m � 40 m�/m / 0.5 mm2 (AWG20)

Signallaufzeit � 5 ns/m
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5.2.5 Busleitungslänge    

� Hinweis!
ƒ Halten Sie die zulässigen Leitungslängen unbedingt ein.

ƒ Wenn bei gleicher Übertragungsrate die zugehörigen
Gesamtleitungslängen der CAN−Teilnehmer unterschiedlich sind, muss zur
Bestimmung der max. Leitungslänge der kleinere Wert verwendet werden.

ƒ Beachten Sie die Reduzierung der Gesamtleitungslänge aufgrund der
Signalverzögerung des Repeaters.

5.2.5.1 Gesamtleitungslänge

Durch die Übertragungsrate ist die Gesamtleitungslänge festgelegt.

Übertragungsrate [kBit/s] Max. Buslänge [m]

10 7450

20 3950

50 1550

125 630

250 290

500 120

1000 25

Tab. 5−1 Gesamtleitungslänge
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5.2.5.2 Segmentleitungslänge

Die Segmentleitungslänge wird durch den verwendeten Leitungsquerschnitt und die Teil-
nehmeranzahl festgelegt. Repeater unterteilen die Gesamtleitungslänge in Segmente.
Ohne Repeater ist die Segmentleitungslänge gleich der Gesamtleitungslänge.

Max. Anzahl Teilneh-
mer je Segment

Leitungsquerschnitt
(Interpolation ist zulässig)

0.25 mm2

(AWG24)
0.5 mm2

(AWG21)
0.75 mm2

(AWG19)
1.0 mm2

(AWG18)

2 240 m 430 m 650 m 940 m

5 230 m 420 m 640 m 920 m

10 230 m 410 m 620 m 900 m

20 210 m 390 m 580 m 850 m

32 200 m 360 m 550 m 800 m

63 170 m 310 m 470 m 690 m

100 150 m 270 m 410 m 600 m

Tab. 5−2 Segmentleitungslänge

Beispiel: Auswahlhilfe

Vorgaben

Zu realisierende Gesamtleitungslänge 200 m

Teilnehmeranzahl 63

Ergebnisse

Max. mögliche Übertragungsrate 250 kBit/s
(aus Tab. 5−1 Gesamtleitungslänge hergeleitet)

Benötigter Leitungsquerschnitt
(interpoliert)

0.30 mm2 (AWG23)
(aus Tab. 5−2 Segmentleitungslänge hergeleitet)

Leitungsquerschnitt Standard CAN−Kabel 0.34 mm2 (AWG22)
(siehe Spezifikation des Übertragungskabels �  26)
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5.2.5.3 Repeater−Einsatz prüfen

Vergleichen Sie die Werte aus Tab. 5−1 Gesamtleitungslänge (
  27) und Tab. 5−2 Seg-
mentleitungslänge (
  28).

ƒ Ist die Summe der Segmentleitungslängen kleiner als die zu realisierende
Gesamtleitungslänge, müssen entweder Repeater eingesetzt werden oder der
Leitungsquerschnitt muss vergrößert werden.

ƒ Wird durch die Verwendung von Repeatern die max. mögliche Gesamtleitungslänge
derart reduziert, dass sie kleiner als die zu realisierende Gesamtleitungslänge ist,
muss entweder der Leitungsquerschnitt vergrößert und die Anzahl der Repeater
reduziert werden oder die Übertragungsrate muss verringert werden.

ƒ Die Verwendung eines weiteren Repeaters wird empfohlen als ...

– Service−Schnittstelle
Vorteil: Ein störungsfreies Ankoppeln im laufenden Bus−Berieb ist möglich.

– Einmess−Schnittstelle
Vorteil: Das Einmess−/Programmiergerät bleibt galvanisch getrennt.

Beispiel

Vorgaben

Zu realisierende Gesamtleitungslänge 450 m

Teilnehmeranzahl 32

Leitungsquerschnitt 0.50 mm2 (AWG 20)

Übertragungsrate 125 kBit/s

Verwendeter Repeater Lenze Repeater EMF2176IB

Reduzierung der max. Gesamtleitungslänge
pro Repeater (EMF2176IB)

30 m

Ergebnisse

Max. Gesamtleitungslänge 630 m
(vgl. Tab. 5−1 Gesamtleitungslänge (�  27))

Max. Segmentleitungslänge 360 m
(vgl. Tab. 5−2 Segmentleitungslänge (�  28))

Vergleich Die max. Segmentleitungslänge ist kleiner als die zu realisierende
Gesamtleitungslänge.

Folgerung Spätestens nach der ermittelten max. Segmentleitungslänge von
360 m muss ein Repeater eingesetzt werden.

Ergebnisse mit 1 Repeater

Max. Gesamtleitungslänge 600 m
(Reduzierung der Gesamtleitungslänge (�  27) um 30 m)

Max. Segmentleitungslänge 720 m

Vergleich Sowohl die mögliche Gesamtleitungslänge als auch die Segment-
leitungslängen sind größer als die zu realisierende Gesamtlei-
tungslänge.

Folgerung 1 Repeater reicht aus, um die Gesamtleitungslänge von 450 m zu
realisieren.
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5.2.6 Spannungsversorgung  

Interne Spannungsversorgung

� Hinweis!
Die Vorgabe der internen Spannungsversorgung ist bei Grundgeräten mit
erweiterter AIF−Schnittstellenöffnung (z. B. Frontseite 8200 vector) gegeben.
Die in der Grafik grau hervorgehobene Fläche kennzeichnet die
Jumper−Position.

ƒ Im Auslieferungszustand des Grundgerätes werden diese nicht intern
versorgt.

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

Bei allen anderen Gerätereihen (9300, ECS) ist eine Spannungsversorgung vom
Grundgerät immer vorhanden.

Auslieferungszustand
(Nur externe Spannungsversorgung möglich.)

Interne �Spannungsversorgung

Externe Spannungsversorgung  

� Hinweis!
Verwenden Sie bei externer Spannungsversorgung und bei größeren
Entfernungen zwischen den Schaltschränken in jedem Schaltschrank immer
ein separates und nach EN 61800−5−1 sicher getrenntes Netzteil (SELV/PELV).

Die externe Spannungsversorgung des Kommunikationsmoduls ...

ƒ ist notwendig, wenn beim Ausfall der Versorgung des Grundgerätes die
Kommunikation über den Feldbus bestehen bleiben soll.

ƒ erfolgt über die 2−polige Steckerleiste mit Schraubanschluss (24 V DC):

Klemme Beschreibung

V+ Externe Spannungsversorgung
U = 24�V�DC���10�%
I = 100 mA

GND Bezugspotenzial für externe Spannungsversorgung

ƒ Der Zugriff auf Parameter eines vom Netz getrennten Grundgerätes ist nicht
möglich.
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Daten der Anschlussklemmen

Bereich Werte

Elektrischer Anschluss Steckerleiste mit Schraubanschluss

Anschlussmöglichkeiten starr:

1.5 mm2 (AWG 16)

flexibel:

ohne Aderendhülse
1.5 mm2 (AWG 16)

mit Aderendhülse, ohne Kunststoffhülse
1.5 mm2 (AWG 16)

mit Aderendhülse, mit Kunststoffhülse
1.5 mm2 (AWG 16)

Anzugsmoment 0.5 ... 0.6 Nm (4.4 ... 5.3 lb−in)

Abisolierlänge 6 mm
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6 Inbetriebnahme

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

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

Zusätzlich zur Konfigurierung gibt es Codestellen zur Diagnose und Überwachung der Bus-
teilnehmer.

6.1 Vor dem ersten Einschalten

	 Stop!
Bevor Sie das Grundgerät mit dem Kommunikationsmodul erstmalig
einschalten, überprüfen Sie

ƒ die gesamte Verdrahtung auf Vollständigkeit, Kurzschluss und Erdschluss.

ƒ ob das Bussystem beim physikalisch ersten und letzten Busteilnehmer durch
einen Busabschlusswiderstand abgeschlossen ist.

6.2 EDS−Dateien installieren  

Mittels EDS−Dateien werden die Lenze−Kommunikationsmodule für die AIF− und FIF−
Schnittstellen in die CANopen−Konfigurationssoftware eingebunden.

Die einzelnen EDS−Dateien beschreiben die implementierten CANopen−Funktionalitäten
des jeweiligen Kommunikationsmoduls und des "on board" Lenze−Systembus (CAN).

� Tipp!
Die zur Konfiguration notwendige und aktuelle EDS−Datei für das
Kommunikationsmodul EMF2178IB (CANopen) finden Sie im
Download−Bereich unter:

www.Lenze.com
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6.3 Knotenadresse und Übertragungsrate einstellen  

Die Knotenadresse und die Übertragungsrate können Sie über Codestellen oder über die
frontseitig angeordneten DIP−Schalter einstellen:

ƒ Knotenadresse: Schalter 1 ... 7 / Codestelle C1850/C2350

ƒ Übertragungsrate: Schalter 8 ... 10 / Codestelle C1851/C2351

Die Lenze−Einstellung aller DIP−Schalter ist OFF.  

� Hinweis!
Einstellungen über Codestellen

ƒ In der Lenze−Einstellung ˘ Adressschalter 1 ... 7 = OFF ˘ werden die Werte
aus den Codestellen C1850/C2350 (Knotenadresse) und C1851/C2351
(Übertragungsrate) übernommen.
– Knotenadressen > 99 sind nur per DIP−Schalter einstellbar.
– Die Übertragungsraten 10 kBit/s und 20 kBit/s sind nur per DIP−Schalter

einstellbar.

ƒ Das Beschreiben der Codestellen (z. B. mit GDC über CAN) wirkt sich direkt
auf die Grundgeräte−Codestellen C0009 und C0125 aus.

ƒ Übernahme von Codestellen−Änderungen durch:
– Spannungsversorgung aus− und wieder einschalten;
– "Reset Node" mit C0358 = 1;
– Netzwerkmanagement−Befehl "Reset Communication";
– C2120 (AIF−Steuer−Byte) = 1 setzen.

ƒ Die Codestellen sind inaktiv, wenn vor einem erneuten Netzeinschalten
mindestens ein Adressschalter (1 ... 7) in Stellung ON gesetzt wurde.



Inbetriebnahme
Knotenadresse und Übertragungsrate einstellen

6
   

  

� 34 EDSMF2178IB  DE  3.0

 

Knotenadresse einstellen  

1 2 3 4 5 6 7 8 910

OPEN

ON

OFF

BdAddress

Abb. 6−1 Adressierung über DIP−Schalter

ƒ Die Knotenadressen bei mehreren vernetzten CAN−Teilnehmern müssen sich
voneinander unterscheiden.

ƒ Alle in Stellung ON befindlichen Schalter (1 ... 7) ergeben in der Summe der
Wertigkeiten die gewünschte Knotenadresse.

Schalter Wertigkeit

Beispiel

Schaltzustand Knotenadresse

1 64 OFF

16 + 4 + 2 + 1 = 23

2 32 OFF

3 16 ON

4 8 OFF

5 4 ON

6 2 ON

7 1 ON

� Hinweis!
Schalten Sie die Spannungsversorgung des Kommunikationsmoduls aus und
anschließend wieder ein, um geänderte Einstellungen zu aktivieren.
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Übertragungsrate einstellen  

1 2 3 4 5 6 7 8 910

OPEN

ON

OFF

BdAddress

Abb. 6−2 Einstellen der Übertragungsrate

ƒ Die Übertragungsrate muss bei allen CAN−Teilnehmern identisch eingestellt werden.

ƒ Folgende Übertragungsraten können eingestellt werden:

Übertragungsrate [kBit/s] Schalter

8 9 10

10 ON ON OFF

20 ON OFF ON

50 OFF ON ON

125 OFF ON OFF

250 OFF OFF ON

500 OFF OFF OFF

1000 ON OFF OFF

� Hinweis!
Schalten Sie die Spannungsversorgung des Kommunikationsmoduls aus und
anschließend wieder ein, um geänderte Einstellungen zu aktivieren.
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6.4 Erstes Einschalten

� Hinweis!
Halten Sie unbedingt die Einstellreihenfolge ein.

1. Das Grundgerät und ggf. die externe Spannungsversorgung des
Kommunikationsmoduls einschalten.

– Die grüne LED � auf der Frontseite des Kommunikationsmoduls leuchtet.

– Die Status−LED des Grundgerätes (Drive−LED) � muss leuchten oder blinken. Die
Bedeutung der Signalisierung finden Sie in der Dokumentation des Grundgerätes.

2. Sie können jetzt mit dem Antrieb kommunizieren, d. h.

– alle Parameter (SDO) können gelesen werden;

– alle beschreibbaren Parameter (SDO) können überschrieben werden.

3. Nach einem Statuswechsel ("Operational") können Prozessdaten mit dem Antrieb
ausgetauscht werden.

2172CAN000D

Abb. 6−3 LEDs des Kommunikationsmoduls
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6.5 Antrieb über das Kommunikationsmodul freigeben

� Hinweis!
ƒ Während des Betriebs kann das Umstecken des Kommunikationsmoduls auf

einen anderen Antriebsregler zu undefinierten Betriebszuständen führen.

ƒ Beachten Sie die Informationen zur CAN−Konfiguration und Reglerfreigabe
in der Dokumentation des entsprechenden Antriebsreglers.

8200 vector über das Kommunikationsmodul freigeben

Schritt Vorgehensweise Bemerkungen

1. C0001 von "0" auf "3"
stellen

Der Lenze−Parameter C0001 (Bedienungsart) kann mit dem GDC, Keypad XT
oder direkt über CANopen eingestellt werden.
Beispiel zur Einstellung direkt über CANopen:
Write (C0001� =� 3)
� Index = 0x5FFE (resultiert aus: 0x5FFF − (C0001)hex;)
� Subindex: 0
� Wert: 30000 (resultiert aus: C0001 = 3 x 10000)

2. Klemme 28 auf HIGH−
Pegel legen

Die Klemme 28 (Reglerfreigabe) ist immer aktiv und muss während des
CANopen−Betriebs auf HIGH−Pegel liegen. Andernfalls kann der Antriebsreg-
ler über CANopen nicht freigegeben werden.

3. Eingangsklemme für
QSP auf HIGH−Pegel le-
gen

Die Funktion Schnellhalt (QSP) ist immer aktiv. Falls QSP auf eine Eingangs-
klemme konfiguriert ist (Lenze−Einstellung: nicht belegt), muss diese wäh-
rend des CANopen−Betriebs auf HIGH−Pegel liegen.

4. Der Antriebsregler nimmt nun Parameter− und Prozessdaten an.

93XX über das Kommunikationsmodul freigeben

Schritt Vorgehensweise Bemerkungen

1. C0005 auf den Wert
"xxx3" einstellen

Der Wert "xxx3" des Lenze−Parameters C0005 (Steuerung des Antriebsreg-
ler über CANopen) kann mit dem GDC, Keypad XT oder direkt über CANopen
eingestellt werden.
Beispiel für die erste Inbetriebnahme mit der Signalkonfiguration "1013":
Write (C0005� =� 1013)
� Index = 0x5FFA (resultiert aus: 0x5FFF − (C0005)hex)
� Subindex: 0
� Wert: 10130000 (resultiert aus: C0005 = 1013 x 10000)

2. C0142 = 0 einstellen Siehe "Schutz vor unkontrolliertem Wiederanlauf" (�  38).

3. Klemme 28 auf HIGH−
Pegel legen

Die Klemme 28 (Reglerfreigabe) ist immer aktiv und muss während des
CANopen−Betriebs auf HIGH−Pegel liegen. Andernfalls kann der Antriebsreg-
ler über CANopen nicht freigegeben werden.

4. Klemme E1 auf HIGH−
Pegel legen

Bei der Signalkonfiguration C0005 = �1013 ist die Funktion Schnellhalt (QSP)
in Verbindung mit der Rechts−/Links−Umschaltung auf die digitalen Ein-
gangsklemmen E1 und E2 gelegt und somit immer aktiv.

5. Klemme X5/A1 verbin-
den mit
� X5/28 und
� X5/E1

Betrifft nur die Signalkonfiguration C0005 = xx13
Bei dieser Signalkonfiguration ist die Klemme A1 als Spannungsausgang
geschaltet.

6. Der Antriebsregler nimmt nun Parameter− und Prozessdaten an.
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ECSXX über das Kommunikationsmodul freigeben

Schritt Vorgehensweise Bemerkungen

1. Steuerschnittstelle "AIF"
über Codestelle wählen.

Siehe Dokumentation des entsprechenden ECS−Antriebsreglers.

2. C0142 = 0 einstellen Siehe "Schutz vor unkontrolliertem Wiederanlauf" (�  38).

3. Klemme X6/SI1 und
X6/SI2 auf HIGH−Pegel
legen

Die Klemmen X6/SI1 (Reglerfreigabe−/sperre) und X6/SI2 (Impulsfrei-
gabe−/sperre) sind immer aktiv und müssen während des CANopen−Betriebs
auf HIGH−Pegel liegen. Andernfalls kann der Antriebsregler über CANopen
nicht freigegeben werden.

4. Der Antriebsregler nimmt nun Parameter− und Prozessdaten an.

Schutz vor unkontrolliertem Wiederanlauf

� Hinweis!
Aufbau der Kommunikation

Zum Aufbau der Kommunikation ist es beim extern versorgten
Kommunikationsmodul erforderlich, auch das Grundgerät anfangs
einzuschalten.

Die weitere Kommunikation des extern versorgten Moduls bleibt
anschließend unabhängig vom Einschaltzustand des Grundgerätes.

Schutz vor unkontrolliertem Wiederanlauf

Nach einer Störung (z. B. kurzzeitiger Netzausfall) ist der Wiederanlauf eines
Antriebs in manchen Fällen unerwünscht oder sogar unzulässig.

Über C0142 können Sie das Wiederanlaufverhalten des Antriebsreglers
einstellen:

ƒ C0142 = 0 (Lenze−Einstellung)
– Der Antriebsregler bleibt gesperrt (auch wenn die Störung nicht mehr

aktiv ist).
– Der Antrieb läuft kontrolliert an durch explizite Reglerfreigabe:

93XX: Klemme 28 auf HIGH−Pegel legen.
ECSXX: Klemmen X6/SI1 und X6/SI2 auf HIGH−Pegel legen.

ƒ C0142 = 1
– Ein unkontrollierter Anlauf des Antriebs ist möglich.
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7 Kommunikationsmodul EMF2172IB (CAN) ersetzen

Beachten Sie folgende Informationen, wenn Sie das Kommunikationsmodul EMF2172IB
(CAN) durch das EMF2178IB (CANopen) ersetzen:

ƒ Die Kommunikationsmodule haben unterschiedliche Steckerleisten zum Anschluss
der Spannungsversorgung und des Systembus (CAN).

ƒ Die DIP−Schalter der Kommunikationsmodule haben unterschiedliche Belegungen
zur Einstellung der CAN−Knotenadresse und Übertragungsrate (
  40). Zudem
unterscheidet sich der einstellbare CAN−Adressbereich:

Kommunikationsmodul CAN−Adressbereich DIP−Schalter

EMF2172IB (CAN) 1 ... 63 S4 ... S9

EMF2178IB (CANopen) 1 ... 127 S1 ... S7

ƒ Die Aktivierung des 2. SDO−Kanals erfolgt ˘ je nach eingesetztem Grundgerät ˘ über
die Codestelle C1865/1 oder C2365/1 (
  41).

Verdrahtung ändern

Die folgende Abbildung zeigt, wie Sie die bisherige Verdrahtung nun beim Kommunikati-
onsmodul EMF2178IB vornehmen müssen.
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DIP−Schaltereinstellungen  

� Hinweis!
Am Kommunikationsmodul EMF2178IB muss der Schalter S1 = OFF
(Lenze−Einstellung) gesetzt bleiben. (Eine Adresseinstellung > 63 ist bei
EMF2172IB nicht möglich gewesen.)

S9 S2

S4 S7







CAN

L

addressbaud
4 - 91 - 3

ON

OFF

Address Bd

CANopen

L1 7 8 10ON

OFF

Address

- - 
 S1 = OFF

Baudrate

S3 S8

S1 S10







2178CAN011

Schalter Wertigkeit Beispiel

EMF2172IB EMF2178IB Schaltzustand CAN−Knotenadresse

− S1 64 OFF

16 + 4 + 2 + 1 = 23

S9 S2 32 OFF

S8 S3 16 ON

S7 S4 8 OFF

S6 S5 4 ON

S5 S6 2 ON

S4 S7 1 ON
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2. SDO−Kanal aktivieren  

Stellen Sie ˘ je nach eingesetztem Grundgerät ˘ die Codestelle C1865/1 oder C2365/1 ein,
um den 2. SDO−Kanal zu aktivieren.

Einstellungen mit GDC/Keypad XT bei diesen Grundgeräten:

EVS 93xx−ES
EVS 93xx−EP
EVS 93xx−EK
EVS 93xx−ER
EVF 93xx−EV
E82EVxxx

EVS 93xx−EI
EVS 93xx−ET
EPL−10200
ECSxS/P/M/A

1. Kommunikationsmodul EMF2178IB auf das Grund-
gerät stecken.

Mit dem GDC oder Keypad XT die Grundgeräte−Code-
stelle C2365/1 = 1 setzen und netzausfallsicher spei-
chern.
Nach Netz−Einschalten eines der o. g. Grundgeräte oder
Aufstecken des Kommunikationsmoduls EMF2178IB
wird der Inhalt von C2365 in das Kommunikationsmo-
dul geschrieben.

2. Mit dem GDC die Codestelle C1865/1 = 1 setzen.
Die Einstellung wird hierbei direkt im Kommunikati-
onsmodul netzausfallsicher gespeichert.
Beim Einsatz der o. g. Grundgeräte kann die Einstel-
lung auch vorab erfolgen.
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8 Datentransfer

Master und Antriebsregler kommunizieren miteinander, indem sie Datentelegramme
über den CAN−Bus miteinander austauschen.

Der Nutzdatenbereich des CAN−Telegramms enthält entweder Netzwerkmanagementda-
ten, Prozessdaten oder Parameterdaten (�  44).

Im Antriebsregler werden den Parameterdaten und Prozessdaten unterschiedliche Kom-
munikationskanäle zugeordnet:

ƒ Prozessdaten werden über den Prozessdaten−Kanal übertragen.

ƒ Parameterdaten werden über den Parameterdaten−Kanal übertragen.

8.1 Aufbau des CAN−Datentelegramms

Control Field CRC Delimit. ACK Delimit.

Start RTR−Bit CRC Sequenz ACK Slot Ende

Identifier Nutzdaten (0 ... 8 Bytes)

� Netzwerkmanagement
� Prozessdaten
� Parameterdaten1 Bit 11 Bit 1 Bit 6 Bit 15 Bit 1 Bit 1 Bit 1 Bit 7 Bit

Abb. 8−1 Prinzipieller Aufbau des CAN−Telegramms

� Tipp!
Der Identifier und die Nutzdaten werden im Verlauf dieser Dokumentation
näher erläutert.

Die übrigen Signale beziehen sich auf die Übertragungseigenschaften des
CAN−Telegramms, die im Rahmen dieser Dokumentation nicht beschrieben
werden.

Beachten Sie für weitere Informationen die Internet−Seite der
CAN−Nutzerorganisation CiA (CAN in Automation):

http://www.can−cia.org
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Identifier (COB−ID)  

Das Prinzip der CAN−Kommunikation basiert auf einem nachrichtenorientierten Daten-
austausch zwischen einem Sender und vielen Empfängern. Dabei können alle Teilnehmer
quasi−gleichzeitig Nachrichten senden und empfangen. Bei CANopen wird eine Teilneh-
merorientierung dadurch erreicht, dass es für jede Nachricht nur einen Sender gibt.

Die Steuerung, welcher Teilnehmer eine gesendete Nachricht empfangen soll, erfolgt über
den sogenannten Identifier im CAN−Telegramm, auch COB−ID (Communication Object
Identifier) genannt. Zusätzlich zur Adressierung enthält der Identifier Angaben zur Priori-
tät der Nachricht sowie zur Art der Nutzdaten.

Mit Ausnahme des Netzwerkmanagements und des Sync−Telegramms setzt sich der Iden-
tifier zusammen aus einem sogenannten Basis−Identifier und der Knotenadresse des an-
zusprechenden Teilnehmers:

Identifier (COB−ID) = Basis−Identifier + einstellbare Knotenadresse (Node−ID)

Die Identifier−Vergabe ist im CANopen−Protokoll festgelegt.

Basis−Identifier

Der Basis−Identifier ist entsprechend der CANopen−Spezifikation ab Werk mit folgenden
Werten voreingestellt:

Objekt
Richtung Basis−Identifier

vom Antrieb zum Antrieb dec hex

NMT 0 0x000

Sync 128 0x080

Emergency X 128 0x080

PDO1
(Prozessdaten−Kanal 1)

TPDO1 X 384 0x180

RPDO1 X 512 0x200

PDO2
(Prozessdaten−Kanal 2)

TPDO2 X 640 0x280

RPDO2 X 768 0x300

PDO3
(Prozessdaten−Kanal 3)

TPDO3 X 896 0x380

RPDO3 X 1024 0x400

SDO1
(Parameterdaten−Kanal 1)

X 1408 0x580

X 1536 0x600

SDO2
(Parameterdaten−Kanal 2)
Lenze−Einstellung: Nicht aktiv.

X 1472 0x5C0

X 1600 0x640

Node−Guarding / Heartbeat X 1792 0x700

Knotenadresse (Node−ID)

Jedem Teilnehmer innerhalb des CAN−Netzwerkes ist als eindeutige Kennung eine soge-
nannte Knotenadresse, auch Node−ID genannt, im gültigen Adressbereich zuzuordnen.

ƒ Die gleiche Knotenadresse darf im Netzwerk nicht mehrfach vergeben werden.

ƒ Die Konfiguration der Knotenadresse für den Antriebsregler erfolgt über die
Codestelle C1850/C2350 oder per DIP−Schalter (�  33).
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Nutzdaten  

Der Nutzdatenbereich des CAN−Telegramms enthält entweder Netzwerkmanagementda-
ten, Prozessdaten oder Parameterdaten:

ƒ Netzwerkmanagementdaten (NMT−Daten)

Netzwerkmanagementdaten enthalten Informationen zum Aufbau der Kommunika-
tion über das CAN−Netzwerk (�  45).

ƒ Prozessdaten (PDO, Process Data Objects)

– Prozessdaten werden über den Prozessdaten−Kanal übertragen (siehe auch Kap.
"Prozessdaten−Transfer", �  48).

– Mit den Prozessdaten kann der Antriebsregler (Slave) gesteuert werden.

– Prozessdaten werden zwischen dem Leitsystem und den Antriebsreglern
übertragen damit ein ständiger Austausch von aktuellen Ein− und Ausgangsdaten
erfolgt.

– Auf die Prozessdaten kann der Leitrechner (Master) direkt zugreifen. So werden
z. B. die Daten in der SPS direkt in den I/O−Bereich gelegt. Ein Austausch zwischen
dem Leitrechner und dem Antriebsregler ist in kürzest möglicher Zeit notwendig.
Dabei können kleine Datenmengen zyklisch übertragen werden.

– Prozessdaten werden nicht im Antriebsregler gespeichert.

– Prozessdaten sind z. B. Steuerwörter, Statuswörter, Sollwerte und Istwerte.

ƒ Parameterdaten (SDO, Service Data Objects)

– Parameterdaten werden als sogenannte SDOs über den Parameterdaten−Kanal
übertragen und vom Empfänger quittiert, d. h. der Sender erhält eine
Rückmeldung, ob die Übertragung erfolgreich war (siehe auch Kap.
"Parameterdaten−Transfer", �  69).

– Über den Parameterdaten−Kanal wird der Zugriff auf alle Lenze−Codestellen und
alle CANopen−Indizes ermöglicht.

– Parametereinstellungen werden z. B. bei einmaliger Anlageneinstellung während
der Inbetriebnahme oder beim Materialwechsel der Produktionsmaschine
vorgenommen.

– Die Übertragung von Parameterdaten ist in der Regel nicht zeitkritisch.

– Parameteränderungen werden automatisch im Antriebsregler gespeichert.

– Parameterdaten sind z. B. Betriebsparameter, Motordaten und
Diagnose−Informationen.
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8.2 CAN−Kommunikationsphasen / Netzwerkmanagement (NMT)  

In Bezug auf die Kommunikation kennt der Antriebsregler folgende Zustände:

Zustand Beschreibung

"Initialisation"
(Initialisierung)

Nach dem Einschalten des Antriebsreglers wird die Initialisierung durchlaufen.
Der Antriebsregler ist während dieser Phase nicht am Datenverkehr auf dem
Bus beteiligt.
Weiterhin kann in jedem NMT−Zustand durch die Übertragung verschiedener
Telegramme ein Teil der Initialisierung oder die komplette Initialisierung erneut
durchlaufen werden (siehe "Zustandsübergänge"). Dabei werden alle Parame-
ter mit ihren eingestellten Werten beschrieben.
Nach Beendigung der Initialisierung befindet sich der Antriebsregler automa-
tisch im Zustand "Pre−Operational".

"Pre−Operational"
(vor Betriebsbereit)

Der Antriebsregler kann Parameterdaten empfangen.
Die Prozessdaten werden ignoriert.

"Operational"
(Betriebsbereit)

Der Antriebsregler kann Parameterdaten und Prozessdaten empfangen.

"Stopped"
(gestoppt)

Nur Empfang von Netzwerkmanagement−Telegrammen möglich.
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Netzwerkmanagement (NMT)  

Der für das Netzwerkmanagement verwendete Telegrammaufbau enthält den Identifier
und das in den Nutzdaten stehende Kommando, das sich aus dem Kommando−Byte und
der Knotenadresse zusammensetzt.

Um zwischen den unterschiedlichen Kommunikationsphasen umschalten zu können,
werden Telegramme mit dem Identifier "0" und 2 Bytes Nutzdaten verwendet.

Identifier Nutzdaten

Wert = 0
11 Bits

Enthält nur Kommando
2�Bytes

Abb. 8−2 Telegramm zum Umschalten der Kommunikationsphasen

Die Umschaltung der Kommunikationsphasen wird von einem Busteilnehmer, dem Netz-
werk−Master, für das gesamte Netzwerk vorgenommen.

Mit der Codestelle C1852 / C2352 (
  126) besteht die Möglichkeit, das Kommunikations-
modul für den Master− oder Slave−Betrieb einzurichten.

Im Master−Betrieb wird nach einer einstellbaren Boot−Up−Zeit in C1856/1 / C2356/1
(
  131) der NMT−Befehl Start_Remote_Node abgesetzt, der alle Knoten in den Zustand
"Operational" versetzt.

� Hinweis!
Nur durch eine Zustandsänderung auf "Operational" ist eine Kommunikation
über die Prozessdaten möglich!

Beispiel:

Sollen alle am Bus angeschlossenen Teilnehmer über den CAN−Master vom
Kommunikationszustand "Pre−Operational" in den Kommunikationszustand
"Operational" geschaltet werden, müssen der Identifier und die Nutzdaten im
Sende−Telegramm folgende Werte haben:

ƒ Identifier: 0x00 (Broadcast−Telegramm)

ƒ Nutzdaten: 0x0100
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Zustandsübergänge

(3)

(11)

(10)

(9)(8)

(6)

(7)

(5)(4)

(2)

(1)

(13)

(12)

(14)

Initialisation

Pre-Operational

Stopped

Operational

E82ZAFU004

Abb. 8−3 Zustandsübergänge im CAN−Netzwerk (NMT)

Zustands-
übergang

Kommando
(hex)

Netzwerkstatus nach
Änderung

Auswirkung auf Prozess− und Parameterdaten nach
Zustandsänderung

(1) − Initialisation

Beim Netzeinschalten wird die Initialisierung automa-
tisch gestartet.
Während der Initialisierung ist der Antrieb nicht am Da-
tenverkehr beteiligt.
Nach beendeter Initialisierung wird eine Boot−Up−Nach-
richt des Teilnehmers mit eigenem Identifier auf dem
CAN−Bus gesendet und der Teilnehmer wechselt auto-
matisch in den Zustand "Pre−Operational".

(2) − Pre−Operational
Der Master entscheidet in dieser Phase, in welcher Weise
sich der/die Antriebsregler an der Kommunikation betei-
ligen.

Die Umschaltung der Stati wird ab hier vom Master für das gesamte Netzwerk vorgenommen. Eine im Kom-
mando enthaltene Zieladresse spezifiziert den oder die Empfänger.

(3), (6) 0x01yy Operational

Netzwerkmanagement−Telegramme, Sync, Emergency,
Prozessdaten (PDO) und Parameterdaten (SDO) aktiv
(entspricht "Start Remote Node")
Optional:
Beim Wechsel einmaliges Senden von ereignisgesteu-
erten und zeitgesteuerten Prozessdaten (PDO).

(4), (7) 0x80yy Pre−Operational
Netzwerkmanagement−Telegramme, Sync, Emergency
und Parameterdaten (SDO) aktiv (entspricht "Enter Pre−
Operational State")

(5), (8) 0x02yy Stopped
Nur Empfang von Netzwerkmanagement−Telegrammen
möglich.

(9)

0x81yy

Initialisation

Initialisierung aller Parameter im Kommunikationsmo-
dul mit den gespeicherten Werten (entspricht "Reset−
Node")

(10)

(11)

(12)

0x82yy
Initialisierung kommunikationsrelevanter Parameter
(CiA DS 301) im Kommunikationsmodul mit den gespei-
cherten Werten (entspricht "Reset Communication")

(13)

(14)

yy = 00 Bei dieser Belegung werden durch das Telegramm alle angeschlossenen Geräte
angesprochen. Es kann eine Zustandsänderung für alle Geräte gleichzeitig
durchgeführt werden.

yy = Node−ID Wird eine Knotenadresse angegeben, so wird die Zustandsänderung nur für das
Gerät mit der entsprechenden Adresse durchgeführt.
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9 Prozessdaten−Transfer

Vereinbarungen

ƒ Prozessdaten−Telegramme zwischen Leitrechner (Master) und Antriebsregler (Slave)
werden bezüglich ihrer Richtung unterschieden in:

– Prozessdaten−Telegramme zum Antriebsregler

– Prozessdaten−Telegramme vom Antriebsregler

ƒ In CANopen werden die Prozessdaten−Objekte aus Sicht des Teilnehmers bezeichnet:

– RPDOx: Von einem Teilnehmer empfangenes Prozessdaten−Objekt

– TPDOx: Von einem Teilnehmer gesendetes Prozessdaten−Objekt

9.1 Verfügbare Prozessdaten−Objekte

Je nach eingesetztem Grundgerät können bis zu 3 RPDOs und TPDOs zur Verfügung ste-
hen.

� Tipp!
Aus der "Blickrichtung" des Masters werden zum Prozessdaten−Transfer mit
dem Grundgerät und des gesteckten Kommunikationsmoduls folgende
Begriffe verwendet:

ƒ Als Prozess−Ausgangsdaten sendet der Master die
Prozessdaten−Ausgangswörter (PAW) an das Grundgerät.

ƒ Als Prozess−Eingangsdaten empfängt der Master die
Prozessdaten−Eingangswörter (PEW) vom Grundgerät.
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Prozessdaten−Telegramm zum Antriebsregler (RPDO)

Das Prozessdaten−Telegramm, dessen Identifier die Adresse des Antriebsreglers enthält,
hat eine maximale Nutzdatenlänge von 8 Bytes. Im weiteren Verlauf dieses Kapitels ist be-
schrieben, welche Nutzdaten je Antriebsregler ausgewertet werden.

Der CAN−Bus ist über das Kommunikationsmodul am Automatisierungs−Interface X1 an-
geschlossen. In Verbindung mit X1 steht der Funktionsblock AIF−IN. In ihm werden die
Nutzdaten zur Verwendung für weitere Funktionsblöcke in entsprechende Signaltypen
umgewandelt. Besondere Bedeutung hat für den Antriebsregler das Steuerwort. Es ent-
hält in den Bytes 1 und 2 der Nutzdaten den Antriebssollwert.

B
yt

e 
3
,4

X1

S
te

u
er

w
or

t AIF−IN

B
yt

e 
1
,2

 =

Identifier Nutzdaten
8 Bytes

AIF

X1

X1 = AIF−Schnittstelle z. B. 8200 vector

Abb. 9−1 Beispiel: Prozessdaten−Telegramm zum Antriebsregler

Prozessdaten−Telegramm vom Antriebsregler (TPDO)

Für die zyklischen Prozessdaten−Telegramme vom Antriebsregler heißt der dafür zu ver-
wendende Funktionsblock AIF−OUT. Unter anderem wird das im Prozessdaten−Telegramm
enthaltene Statuswort (Bytes 1 und 2) über diesen Funktionsblock auf dem CAN−Bus zum
Master gesandt.
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9.2 Prozessdaten−Kanal konfigurieren

Auswahl der Sollwertquelle

Antriebsregler 8200 vector

Die Auswahl der Sollwertquelle wird bei diesen Antriebsreglern mit der Codestelle C0001
(Index: 0x5FFE) festgelegt. Zur Auswertung der Prozessdaten muss beim Betrieb des An-
triebsreglers mit dem Kommunikationsmodul die Codestelle C0001 = 3 eingestellt sein.

Als Sollwertquelle dient damit der Prozessdaten−Kanal, der den Frequenz−Sollwert (C0046)
und das Steuerwort (C0135) beschreibt (siehe Dokumentation für 8200 vector).

� Hinweis!
Die Auswahl der Sollwertquelle (C0001) muss in allen Parametersätzen
identisch eingestellt sein.

Antriebsregler 93XX

Bei Antriebsreglern der Reihe 9300 gibt es keine Auswahl der Sollwertquelle, die mit nur
einer Codestelle eingestellt werden kann. Dazu brauchen zur Anpassung des Antriebsreg-
lers an die Antriebsaufgabe lediglich vorkonfigurierte Funktionsblöcke verschaltet
werden. Kenntnisse aus der Programmiertechnik sind hierfür nicht notwendig.

Die Verschaltung kann der Anwender selbst vornehmen. Allerdings ist es zweckmäßig, die
von Lenze bereitgestellten Vorkonfigurationen, die im Festspeicher des Antriebsreglers
abgelegt sind, zu verwenden. In den Vorkonfigurationen von Lenze (Codestelle C0005) ist
festgelegt, welche Quelle (Klemme, Tastatur, Kommunikationsmodul) den Frequenz−Soll-
wert und das Steuerwort beschreibt.

Der einzustellende Wert der Codestelle C0005 muss für den Betrieb über den CAN−Bus auf
"xxx3" eingestellt sein (x = Platzhalter für gewählte Vorkonfiguration).

� Systemhandbuch 9300

Hier finden Sie weitere ausführliche Informationen.

PLC−Geräte: 9300 Servo PLC / Drive PLC / ECSxA

Für die Kommunikation über ein Kommunikationsmodul (z. B. EMF2178IB) ist es notwen-
dig, dass die Systembausteine AIF−IN/OUT1 ... 3 und ggf. das AIF−Management in die
Steuerungskonfiguration des IEC61131−Projektes eingebunden werden.

Achsmodule der Reihe ECS

� Betriebsanleitungen zu Achsmodulen der Reihe ECS

Hier finden Sie ausführliche Informationen zur Prozessdaten−Konfiguration.
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9.3 Zyklische Prozessdaten−Objekte

Synchronisation der zyklischen Prozessdaten

Damit die Prozessdaten zyklisch vom Antriebsregler gelesen werden können oder die An-
triebsregler die Prozessdaten akzeptieren, wird das sogenannte "Sync−Telegramm" ge-
nutzt.

Das Sync−Telegramm ist der Auslöser für die Datenübernahme im Antriebsregler und leitet
den Sendevorgang vom Antriebsregler ein. Für eine zyklische Prozessdaten−Verarbeitung
ist das Sync−Telegramm entsprechend zu generieren.

Prozessdaten vom
Antriebsregler

Prozessdaten zum
Antriebsregler

Sync−Telegramm Sync−Telegramm

Zykluszeit

Abb. 9−2 Sync−Telegramm

Nach dem Empfang des Sync−Telegramms werden die zyklischen Prozessdaten von den
Antriebsreglern an den Master gesendet. Als Prozess−Eingangsdaten werden sie im Master
gelesen.

Wenn der Sendevorgang abgeschlossen ist, werden die Prozess−Ausgangsdaten (des
Masters) von den Antriebsreglern empfangen.

Alle weiteren Telegramme (z.� B. Parameter oder die ereignisgesteuerten Prozessdaten)
werden nach erfolgter Übertragung azyklisch von den Antriebsreglern übernommen.

Die azyklischen Daten sind nicht in obenstehender Grafik dargestellt. Bei der Dimensionie-
rung der Zykluszeit müssen sie berücksichtigt werden.



Prozessdaten−Transfer
Zyklische Prozessdaten−Objekte
Prozessdaten−Signale der Lenze−Antriebsregler

9
   

  

� 52 EDSMF2178IB  DE  3.0

 

9.3.1 Prozessdaten−Signale der Lenze−Antriebsregler

9.3.1.1 Prozessdaten−Signale für Frequenzumrichter 8200 vector

Durch die Umstellung der Codestelle C0001 = 3 erfolgt die Vorkonfiguration der Prozess-
daten−Worte im Antriebsregler.

� Hinweis!

Frequenz− bzw. Drehzahlgrößen werden mit �24000����480�Hz normiert.

Prozessdaten−Telegramm zum Antrieb

Nutzdaten (bis zu 8 Bytes) 

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

Steuerwort
Low−Byte

Steuerwort
High−Byte

AIF−IN.W1
Low−Byte

AIF−IN.W1
High−Byte

AIF−IN.W2
Low−Byte

AIF−IN.W2
High−Byte

xx xx

Beschreibung der Bytes:

Byte Inhalt Beschreibung

1 C0135
Steuerwort, Low−Byte

Die Bits 0 ... 7 des Steuerwortes unter C0135 (�  146) werden hier
eingetragen.

2 C0135
Steuerwort, High−Byte

Die Bits 8 ... 15 des Steuerwortes unter C0135 (�  146) werden hier
eingetragen.

3 AIF−IN.W1, Low−Byte

AIF−IN.Wx wird unter der Codestelle C0412 parametriert.
4 AIF−IN.W1, High−Byte

5 AIF−IN.W2, Low−Byte

6 AIF−IN.W2, High−Byte

7 / 8 xx Keine Auswertung dieser Daten, beliebiger Inhalt möglich

Prozessdaten−Telegramm vom Antrieb

Nutzdaten (bis zu 8 Bytes) 

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

Statuswort
Low−Byte

Statuswort
High−Byte

AIF−OUT.W1
Low−Byte

AIF−OUT.W1
High−Byte

AIF−OUT.W2
Low−Byte

AIF−OUT.W2
High−Byte

xx xx

Beschreibung der Bytes:

Byte Inhalt Erklärung

1 C0150
Statuswort, Low−Byte

Die Bits 0 ... 7 des Statuswortes werden hier unter C0150 (�  146)
eingetragen.

2 C0150
Statuswort, High−Byte

Die Bits 8 ... 15 des Statuswortes werden hier unter C0150 (�  146)
eingetragen.

3 AIF−OUT−W1
Low−Byte

AIF−OUT.Wx wird unter der Codestelle C0421 parametriert.

4 AIF−OUT.W1
High−Byte

5 AIF−OUT−W2
Low−Byte

6 AIF−OUT.W2
High−Byte

7 / 8 xx Keine Auswertung dieser Daten, beliebiger Inhalt möglich
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Gerätesteuerwort AIF−CTRL für 8200 verctor (C0135, Index 0x5F78)  

Bit Belegung (Lenze−Einstellung) Einstellen in
C0410/...

C0001 = 3 bei C0007 � 51 C0001 = 3 bei C0007 > 51

0 / 1 JOG−Werte Frei konfigurierbar 1
2Bit 1 0

0 0 00 = C0046 aktiv

0 1 01 = NSET1−JOG1 (C0037) aktiv

1 0 10 = NSET1−JOG2 (C0038) aktiv

1 1 11 = NSET1−JOG3 (C0039) aktiv

2 Aktuelle Drehrichtung (DCTRL1−CW/CCW) Frei konfigurierbar 3
0
1

nicht aktiv
aktiv

3 Schnellhalt (QSP) (AIF−CTRL−QSP) Schnellhalt (QSP) (AIF−CTRL−QSP) 4
0
1

nicht aktiv
aktiv

0
1

nicht aktiv
aktiv

4 Hochlaufgeber stoppen (NSET1−RFG1−STOP) Frei konfigurierbar 5

0
1

nicht aktiv
aktiv

5 Hochlaufgebereingang = 0 (NSET1−RFG1−0) Frei konfigurierbar 6

0
1

nicht aktiv
aktiv

6 UP−Funktion Motorpotenziometer (MPOT1−UP) Frei konfigurierbar 7

0
1

nicht aktiv
aktiv

7 DOWN−Funktion Motorpotenziometer
(MPOT1−DOWN)

Frei konfigurierbar 8

8 Frei konfigurierbar Frei konfigurierbar 9

9 Reglersperre (AIF−CTRL−CINH) Reglersperre (AIF−CTRL−CINH) 10
0
1

nicht aktiv
aktiv

0
1

nicht aktiv
aktiv

10 Externe Störung (AIF−CTRL−TRIP−SET) Externe Störung (AIF−CTRL−TRIP−SET) 11
0
1

nicht aktiv
aktiv

0
1

nicht aktiv
aktiv

11 Störung zurücksetzen
(AIF−CTRL−TRIP−RESET)

Störung zurücksetzen
(AIF−CTRL−TRIP−RESET)

12

0 −> 1 Flanke von 0 nach 1 0 −> 1 Flanke von 0 nach 1

12 Parametersatz umschalten (DCTRL1−PAR2/4) Frei konfigurierbar 13
0
1

nicht aktiv
aktiv

13 Parametersatz umschalten (DCTRL1−PAR3/4) Frei konfigurierbar 14
0
1

nicht aktiv
aktiv

14 Gleichstrombremse (MCTRL1−DCB) Frei konfigurierbar 15
0
1

nicht aktiv
aktiv

15 Frei konfigurierbar Frei konfigurierbar 16
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AIF

AIF-IN

AIF-CTRL

AIF-IN.W2

AIF-IN.W1

.B15

.B12

.B0

.B1

.B2

.B3

.B4 ...

......

...
...

......

...
...

......

...
.B8

.B9

.B10

.B11

DCTRL

QSP

CINH

TRIP-SET

TRIP-RESET

DCTRL
16 Bit

16 Bit

16 Bit

C0410/x = 10

C0410/x = 11

C0410/x = 12

C0410/x = 22

C0410/x = 25

C0412/x = 10

C0412/x = 11

2141LON011

Abb. 9−3 Systembaustein AIF−IN in 8200 vector (frei konfigurierbare Belegung)
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Gerätestatuswort AIF−STAT für 8200 verctor (C0150, Index 0x5F69)  

Bit Belegung (Lenze−Einstellung) Einstellen in
C0417/...

0 Aktueller Parametersatz (DCTRL−PAR−B0) 1

1 Impulssperre (DCTRL1−IMP) 2

2 Imax−Grenze (MCTRL1−IMAX) 3

3 Ausgangsfrequenz = Frequenz−Sollwert (MCTRL1−RFG1=NOUT) 4

4 Hochlaufgebereingang = Hochlaufgeberausgang 1
(NSET1−RFG1−I=0)

5

5 Qmin−Schwelle (PCTRL1−QMIN) 6

6 Ausgangsfrequenz = 0 (DCTRL1−NOUT=0) 7

7 Reglersperre (DCTRL1−CINH) 8

8 ... 11 Gerätezustand (DCTRL1−Stat*1 ... STAT*8) Reserviert

Bit 11 10 9 8
0 0 0 0 Geräte−Initialisierung

0 0 1 0 Einschaltsperre

0 0 1 1 Betrieb gesperrt

0 1 0 0 Fangschaltung aktiv

0 1 0 1 Gleichstrombremse aktiv

0 1 1 0 Betrieb freigegeben

0 1 1 1 Meldung aktiv

1 0 0 0 Störung aktiv

1 1 1 1 Keine Kommunikation mit Grundgerät möglich

12 Übertemperatur−Warnung (DCTRL1−OH−WARN) 13

13 Zwischenkreis−Überspannung (DCTRL1−OV) 14

14 Drehrichtung (DCTRL1−CCW) 15

15 Betriebsbereit (DCTRL1−RDY) 16

AIF-OUT

AIF-STAT

16 Bit

16 Bit

.B15

.B12

.B0

.B1

.B2

.B3

.B4

.B8

.B9

.B10

.B11

16 Bit

.B13

.B14

.B5

.B6

.B7

.B0
C0417/1

AIF-OUT.W1

AIF-OUT.W2

.B1
DCTRL1-IMP

.B2
C0417/3

.B3
C0417/4

.B4
C0417/5

.B5
C0417/6

.B6
DCTRL1-NOUT=0

.B7
DCTRL1-CINH

.B8
DCTRL1-STAT*1

.B9
DCTRL1-STAT*2

.B10

.B11
DCTRL1-STAT*4

DCTRL1-STAT*8
.B12

DCTRL1-OH-WARN
.B13

DCTRL1-OV
.B14

C0417/15
.B15

C0417/16

AIF

STAT1

C0421/1

C0421/2

2141LON013

Abb. 9−4 Systembaustein AIF−OUT in 8200 vector (frei programmierbare Belegung)
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9.3.1.2 Prozessdaten−Signale für Servo−Umrichter 9300

Beim Antriebsregler 93XX kann die Belegung der Prozessdaten durch Umkonfigurieren der
Funktionsblöcke AIF−IN und AIF−OUT geändert werden.

� Systemhandbücher zur Reihe 9300

Hier finden Sie ausführliche Informationen zu den Funktionsblöcken und zu
den Signalkonfigurationen.

Funktionsblock AIF−IN

Der Funktionsblock AIF−IN legt die Eingangsdaten des Antriebsreglers als Datenschnitt-
stelle vom Kommunikationsmodul EMF2178IB fest.

Prozessdaten−Telegramm zum Antrieb

Nutzdaten (bis zu 8 Byte)

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

Steuerwort
Low−Byte

Steuerwort
High−Byte

AIF−IN.W1
Low−Byte

AIF−IN.W1
High−Byte

AIF−IN.W2
Low−Byte

AIF−IN.W2
High−Byte

AIF−IN.W3
Low−Byte

AIF−IN.W3
High−Byte

�  57

AIF−IN.W1 ... AIF−IN.W3 sind abhängig von der gewählten Signalkonfiguration in der Code-
stelle C0005. Mit der Codestelle C0005 kann eine Signalvorkonfiguration des Steuer− und
Statuswortes vorgenommen werden.

Die Signale AIF−IN.W1 ... AIF−IN.W3 können im Antriebsregler mit anderen Signalen belegt
werden. Hierzu wird das Verfahren der Funktionsblock−Konfiguration verwendet, das im
Systemhandbuch 93XX beschrieben ist.

Signalkonfiguration
(C0005)

AIF−IN.W1 AIF−IN.W2 AIF−IN.W3 AIF−IN.D1

Drehzahlregelung 1003 / 1013 / 1113 NSET−N
Drehzahl−Sollwert
100 % = 16383

Unbenutzt

Unbenutzt Unbenutzt

Momentenregelung 4003 / 4013 / 4113 MCTRL−MADD
Momenten−Sollwert
100 % = 16383

LF−Master 5003 / 5013 / 5113 NSET−N
Drehzahl−Sollwert
100 % = 16383

LF−Slave−Schiene 6003 / 6013 / 6113 DFSET−A−TRIM
Winkeltrimmung

DFSET−N−TRIM
Drehzahltrimmung

LF−Slave−Kaskade 7003 / 7013 / 7113 DFSET−VP−DIV
LF−Faktor

DFSET−A−TRIM
Winkeltrimmung

Kurvenscheibe 1xxx3 YSET1−FACT

Unbenutzt

Positionierung 2xxx3 Unbenutzt

vector control 1xx3 / 2xx3 / 3xx3 /
5xx3 / 100x3

NLIM−IN1

vector control 4xx3 NCTRL−MADD

vector control 6xx3 DFSET−A−TRIM DFSET−N−TRIM

vector control 7xx3 / 8xx3 / 9xx3 DFSET−VP−DIV DFSET−A−TRIM

vector control 100x3 NLIM−IN1
Unbenutzt

vector control 110x3 Unbenutzt
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Steuerwort für 93XX 

9300 9300 Servo−Umrichter 9300
Positionier-

regler

9300
Kurven-
scheibe

9300 vector

C0005 1xx3 4xx3 5xx3 6xx3,7xx3 2xx3 xxx3 1xxx, 2xxx,
3xxx, 5xxx,

10xxx,
11xxx

4xx3 6xx3, 7xx3

0 NSET−JOG*1 Unbenutzt NSET−JOG*1 Unbenutzt Unbenutzt CSEL1−CAM*1 NSET−JOG*1 Unbenutzt Unbenutzt

1 NSET−JOG*2 Unbenutzt NSET−JOG*2 Unbenutzt Unbenutzt CSEL1−CAM*2 NSET−JOG*2 Unbenutzt Unbenutzt

2 NSET−N−INV NSET−N−INV NSET−N−INV NSET−N−INV Unbenutzt CSEL1−CAM*4 NSET−N−INV Unbenutzt Unbenutzt

3 AIF−CTRL.QSP AIF−CTRL.QSP AIF−CTRL.QSP AIF−CTRL.QSP AIF−CTRL.QSP AIF−CTRL.QSP AIF−CTRL.QSP AIF−CTRL.QSP AIF−CTRL.QSP

4 NSET−RFG−
STOP

NSET−RFG−
STOP

NSET−RFG−
STOP

NSET−RFG−
STOP

POS−PRG−START CSEL1−EVENT NSET−RFG−
STOP

NSET−RFG−
STOP

Unbenutzt

5 NSET−RFG−0 NSET−RFG−0 NSET−RFG−0 NSET−RFG−0 POS−PRG−STOP CDATA−CYCLE NSET−RFG−0 NSET−RFG−0 Unbenutzt

6 Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt CSEL1−LOAD Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt

7 Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt POS−PRG−RESET CSEL1−LOAD Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt

8 Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt

9 AIF−CTRL.CINH AIF−CTRL.CINH AIF−CTRL.CINH AIF−CTRL.CINH AIF−CTRL.CINH AIF−CTRL.CINH AIF−CTRL.CINH AIF−CTRL.CINH AIF−CTRL.CINH

10 AIF−CTRL.TRIP−
SET

AIF−CTRL.TRIP−
SET

AIF−CTRL.TRIP−
SET

AIF−CTRL.TRIP−
SET

AIF−CTRL.TRIP−SET AIF−CTRL.TRIP−SET AIF−CTRL.TRIP−
SET

AIF−CTRL.TRIP−
SET

AIF−CTRL.TRIP−
SET

11 AIF−CTRL.TRIP−
RESET

AIF−CTRL.TRIP−
RESET

AIF−CTRL.TRIP−
RESET

AIF−CTRL.TRIP−
RESET

AIF−CTRL.TRIP−
RESET

AIF−CTRL.TRIP−
RESET

AIF−CTRL.TRIP−
RESET

AIF−CTRL.TRIP−
RESET

AIF−CTRL.TRIP−
RESET

12 DCTRL−PAR*1 DCTRL−PAR*1 DCTRL−PAR*1 DCTRL−PAR*1 POS−PS−CANCEL Unbenutzt DCTRL−PAR*1 DCTRL−PAR*1 DCTRL−PAR*1

13 DCTLR−PAR−
LOAD

DCTLR−PAR−
LOAD

DCTLR−PAR−
LOAD

DCTLR−PAR−
LOAD

POS−PARAM−RD Unbenutzt DCTLR−PAR−
LOAD

DCTLR−PAR−
LOAD

DCTLR−PAR−
LOAD

14 NSET−Ti*1 NSET−JOG*1 REF−ON REF−ON POS−LOOP−ONH Unbenutzt NSET−Ti*1 NSET−JOG*1 Unbenutzt

15 NSET−Ti*2 NSET−JOG*2 NSET−Ti*1 Unbenutzt POS−STBY−STP Unbenutzt NSET−Ti*2 NSET−JOG*2 Unbenutzt

� Hinweis!
Die einzelnen Bit−Steuerbefehle des Steuerwortes sind abhängig von anderen
Bit−Stellungen.
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Abb. 9−5 Funktionsblock AIF−IN und AIF−IN*)

AIF−IN*) ist für die 9300 Technologievarianten Servo−Umrichter, Positionierregler und Kurvenscheibe
ab Softwareversion 2.0 verfügbar. Neu ist darin AIF−IN.D2.
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Funktionsblock AIF−OUT

Der Funktionsblock AIF−OUT legt die Ausgangsdaten des Antriebsreglers als Datenschnitt-
stelle zum Kommunikationsmodul EMF2178IB fest.

Prozessdaten−Telegramm vom Antrieb

Nutzdaten (bis zu 8 Byte)

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

Statuswort
Low−Byte

Statuswort
High−Byte

AIF−OUT.W1
Low−Byte

AIF−OUT.W1
High−Byte

AIF−OUT.W2
Low−Byte

AIF−OUT.W2
High−Byte

AIF−OUT.W3
Low−Byte

AIF−OUT.W3
High−Byte

�  60

AIF−OUT.W1 bis ... AIF−OUT.W3 sind abhängig von der gewählten Signalkonfiguration in
der Codestelle C0005. Mit der Codestelle C0005 kann eine Signalvorkonfiguration des
Steuer− und Statuswortes vorgenommen werden.

Die Signale AIF−OUT.W1 ... AIF−OUT.W3 können im Antriebsregler mit anderen Signalen
belegt werden. Hierzu wird das Verfahren der Funktionsblock−Konfiguration verwendet,
das im Systemhandbuch 93XX beschrieben ist.

Signalkonfiguration (C0005) AIF−OUT.W1 AIF−OUT.W2 AIF−OUT.W3 AIF−OUT.D1

Drehzahlregelung 1003 / 1013 / 1113
MCTRL−NACT
Drehzahl−Istwert
100 % = 16383

MCTRL−MSET2
Momenten−Anzeige
100 % = 16383

MCTRL−NSET2
Eingang Drehzahlreg-
ler
100 % = 16383

unbenutzt

Momentenregelung 4003 / 4013 / 4113
MCTRL−MSET2
Momenten−Anzeige
100 % = 16383

MCTRL−NACT
Istdrehzahl in %
100 % = 16383

MCTRL−NSET2
Eingang Drehzahlreg-
ler
 100 % = 16383

LF−Master 5003 / 5013 / 5113
MCTRL−NACT
Drehzahl−Istwert
100 % = 16383

MCTRL−MSET2
Momenten−Anzeige
100 % = 16383

MCTRL−NSET2
Eingang Drehzahlreg-
ler
100 % = 16383

LF−Slave−Schiene 6003 / 6013 / 6113
MCTRL−NACT
Drehzahl−Istwert
100 % = 16383

MCTRL−PHI−ACT
Winkel−Istwert

MCTRL−MSET2
Momenten−Sollwert in
%
100 % = 16383

LF−Slave−Kaskade 7003 / 7013 / 7113
MCTRL−NACT
Drehzahl−Istwert
100 % = 16383

MCTRL−PHI−ACT
Winkel−Istwert

MCTRL−MSET2
Momenten−Sollwert in
%
100 % = 16383

Kurvenscheibe 1xxx3
MCTRL−NACT
Drehzahl−Istwert
100 % = 16383

unbenutzt unbenutzt

Positionierung 2xxx3
MCTRL−NACT
Drehzahl−Istwert
100 % = 16383

unbenutzt unbenutzt

vector control
1xx3 / 4xx3 / 5xx3 /
10xx3

MCTRL−NACT
Drehzahl−Istwert
100 % = 16383

MCTRL−IACT

MCTRL−NSET2
Eingang Drehzahlreg-
ler
100 % = 16383

vector control
6xx3 / 7xx3 / 8xx3 /
9xx3

MCTRL−NACT
Drehzahl−Istwert
100 % = 16383

MCTRL−PHI−ANA

MCTRL−MSET2
Momenten−Sollwert in
%
100 % = 16383

vector control 110x3 Unbenutzt Unbenutzt unbenutzt
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Statuswort für 93XX 

9300 9300 Servo−Umrichter 9300
Positionier-

regler

9300
Kurven-
scheibe

9300 vector

C0005 1xx3 4xx3 5xx3 6xx3,7xx3 2xx3 1xx3 1xxx, 2xxx,
3xxx, 5xxx,

10xxx,
11xxx

4xxx 6xxx, 7xxx,
8xxx, 9xxx

0 DCTRL−PAR1−0 DCTRL−PAR1−0 DCTRL−PAR1−0 DCTRL−PAR1−0 Unbenutzt CERR1−ERR DCTRL−PAR1−0 DCTRL−PAR1−0 DCTRL−PAR1−0

1 DCTRL−IMP DCTRL−IMP DCTRL−IMP DCTRL−IMP DCTRL−IMP DCTRL−IMP DCTRL−IMP DCTRL−IMP DCTRL−IMP

2 MCTRL−IMAX MCTRL−IMAX REF−OK REF−OK POS−REF−OK MCTRL−IMAX MCTRL−IMAX MCTRL−IMAX MCTRL−IMAX

3 MCTRL−MMAX Unbenutzt MCTRL−MMAX Unbenutzt Unbenutzt MCTRL−MMAX MCTRL−MMAX MCTRL−IMAX
negiert

MCTRL−MMAX

4 NSET−RFG−I=0 MCTRL−IMAX
negiert

NSET−RFG−I=0 MCTRL−IMAX
negiert

MCTRL−MMAX
negiert

DCTRL−TRIP NSET−RFG−I=0 NSET−RFG−I=0 NSET−QSP−OUT

5 QMIN QMIN REF−BUSY REF−BUSY POS−IN−TARGET CDATA−X0 QMIN QMIN QMIN

6 DCTRL−NACT=0 DCTRL−NACT=0 DCTRL−NACT=0 DCTRL−NACT=0 DCTRL−NACT=0 DCTRL−NACT=0 DCTRL−NACT=0 DCTRL−NACT=0 DCTRL−NACT=0

7 DCTRL−CINH DCTRL−CINH DCTRL−CINH DCTRL−CINH DCTRL−CINH DCTRL−CINH DCTRL−CINH DCTRL−CINH DCTRL−CINH

8 ... 11 Gerätezustand:

0b0000 = 0
0b0010 = 2
0b0011 = 3
0b0100 = 4
0b0101 = 5
0b0110 = 6
0b0111 = 7
0b1000 = 8
0b1010 = 10

Geräte−Initialisierung
Einschaltsperre
Betrieb gesperrt
Fangschaltung aktiv
Gleichstrombremse aktiv
Betrieb freigegeben
Meldung aktiv
Störung aktiv
Fail−QSP (nur Servo−Positionierregler 9300)

12 DCTRL−WARN DCTRL−WARN DCTRL−WARN DCTRL−WARN DCTRL−WARN DCTRL−WARN DCTRL−WARN DCTRL−WARN DCTRL−WARN

13 DCTRL−MESS DCTRL−MESS DCTRL−MESS DCTRL−MESS DCTRL−MESS DCTRL−MESS DCTRL−MESS DCTRL−MESS DCTRL−MESS

14 DCTRL−CW/
CCW

DCTRL−CW/
CCW

DCTRL−CW/
CCW

Unbenutzt DCTRL−AIFL−
QSP

DCTRL−CW/
CCW

DCTRL−CW/
CCW

DCTRL−CW/
CCW

DCTRL−CW/
CCW

15 DCTRL−RDY DCTRL−RDY DCTRL−RDY DCTRL−RDY DCTRL−RDY DCTRL−RDY DCTRL−RDY DCTRL−RDY DCTRL−RDY
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Abb. 9−6 Funktionsblock AIF−OUT und AIF−OUT*)

AIF−OUT*) ist für die 9300 Technologievarianten Servo−Umrichter, Positionierregler und
Kurvenscheibe ab Softwareversion 2.0 verfügbar. Neu ist darin AIF−OUT.D2.
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9.3.1.3 Prozessdaten−Signale für 9300 Servo PLC, Drive PLC, ECSxA

� Weitere Informationen ...

finden Sie in den Handbüchern und Betriebsanleitungen zu 9300�Servo�PLC,
Drive PLC und Achsmodul ECSxA jeweils im Kapitel Systembausteine,
AIF1_IO_AutomationInterface.

� Hinweis!
Nur 9300 Servo PLC & ECSxA:

Führen Sie folgende Verknüpfungen im PLC−Programm des Antriebsreglers
durch:

ƒ AIF1_wDctrlCtrl � DCTRL_wAIF1Ctrl

ƒ DCTRL_wStat � AIF1_wDctrlStat
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Prozessdaten−Telegramm zum Antrieb

Inputs_AIF1

AIF1_nInW1_a

C0856/1

16 Bit

C0855/2

16 binary
signals

C0857

16 Bit
LowWord

16 Bit
HighWord

AIF1_dnInD1_p

16 Bit

AIF1_wDctrlCtrl

AIF1_bCtrlB0_b

AIF1_bCtrlB1_b

AIF1_bCtrlB2_b

AIF1_bCtrlQuickstop_b

AIF1_bCtrlB4_b

AIF1_bCtrlB5_b

AIF1_bCtrlB6_b

AIF1_bCtrlB7_b

AIF1_bCtrlDisable_b

AIF1_bCtrlCInhibit_b

AIF1_bCtrlTripSet_b

AIF1_bCtrlTripReset_b

AIF1_bCtrlB12_b

AIF1_bCtrlB13_b

AIF1_bCtrlB14_b

AIF1_bCtrlB15_b

16 Bit

16 binary
signals

16 Bit

C0855/1

16 binary
signals

AIF1_nInW2_a

C0856/2

C0856/3

AIF1_bInB0_b

AIF1_bInB15_b

…
…

AIF1_nInW3_a

AIF1_bIn16_b

AIF1_bIn31_b

Automation
Interface

Byte
1

Byte
2

Byte
3

Byte
4

Byte
5

Byte
6

Byte
7

Byte
8

C
o

n
tr

o
lw

o
rd

Inputs_AIF2

Automation
Interface

AIF2_bInB0_b

AIF2_bInB15_b

AIF2_nInW1_a
16 Bit

..
.16 binary

signals

Byte
1

Byte
2

Byte
3

Byte
4

Byte
5

Byte
6

Byte
7

Byte
8

AIF2_bInB16_b

AIF2_bInB31_b

AIF2_nInW2_a
16 Bit

..
.16 binary

signals

16 Bit
LowWord

16 Bit
HighWord

AIF2_nInW3_a

AIF2_dnInD1_p

16 Bit

16 Bit

AIF2_nInW4_a

Inputs_AIF3

Automation
Interface

AIF3_bInB0_b

AIF3_bInB15_b

AIF3_nInW1_a
16 Bit

..
.16 binary

signals

Byte
1
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2
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3
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..
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16 Bit
LowWord
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HighWord
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16 Bit

16 Bit

AIF3_nInW4_a

Abb. 9−7 Funktionsblöcke AIF1−IN, AIF2−IN und AIF3−IN



Prozessdaten−Transfer
Zyklische Prozessdaten−Objekte

Prozessdaten−Signale der Lenze−Antriebsregler

9
     

�  63EDSMF2178IB   DE   3.0

Prozessdaten−Telegramm vom Antrieb

Folgende Daten können auf die PEW−Daten (TPDOs) gelegt werden:

Bezeichnung / Variablenname Erläuterung

Gerätestatuswort (AIF1_DctrlStat) AIF−Wort 1

AIF_nOutW1_a AIF−Wort 2

AIF_nOutW2_a AIF−Wort 3

AIF_nOutW3_a AIF−Wort 4

AIF2_nOutW1_a AIF−Wort 5

AIF2_nOutW2_a AIF−Wort 6

AIF2_nOutW3_a AIF−Wort 7

AIF2_nOutW4_a AIF−Wort 8

AIF3_nOutW1_a AIF−Wort 9

AIF3_nOutW2_a AIF−Wort 10

AIF3_nOutW3_a AIF−Wort 11

AIF3_nOutW4_a AIF−Wort 12

AIF1_dnOutD1_p AIF−Doppelwort 1
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Outputs_AIF1

Automation
Interface

Byte
1

Byte
2

Byte
3

Byte
4

Byte
5

Byte
6

Byte
7

Byte
8

C0858/1

16 Bit
LowWord

16 Bit
HighWord

AIF1_wDctrlStat

AIF1_nOutW1_a

16 Bit

16 Bit

C0858/2

AIF1_nOutW2__a

AIF1_bFDO0_b

AIF1_bFDO15_b

C0858/3

C0859

AIF1_nOutW3_a

AIF1_bFDO16_b

AIF1_bFDO31_b

16 Bit

C0151/4

16 binary
signals

16 Bit

C0151/4

16 binary
signals

…
…

AIF1_dnOutD1_p

Outputs_AIF2

Automation
Interface

..
.

Byte
1

Byte
2

Byte
3

Byte
4

Byte
5

Byte
6

Byte
7

Byte
8

..
.

16 Bit
LowWord

16 Bit
HighWord

16 Bit

16 binary
signals

16 Bit

16 binary
signals

AIF2_nOutW2_a

AIF2_nOutW1_a

AIF2_bFDO0_b

AIF2_bFDO15_b

AIF2_bFDO16_b

AIF2_bFDO31_b

16 Bit

16 Bit
AIF2_nOutW4_a

AIF2_dnOutD1_p

AIF2_nOutW3_a

Outputs_AIF3

Automation
Interface

..
.

Byte
1

Byte
2

Byte
3

Byte
4

Byte
5

Byte
6

Byte
7

Byte
8

..
.

16 Bit
LowWord

16 Bit
HighWord

16 Bit

16 binary
signals

16 Bit

16 binary
signals

AIF3_nOutW2_a

AIF3_nOutW1_a

AIF3_bFDO0_b

AIF3_bFDO15_b

AIF3_bFDO16_b

AIF3_bFDO31_b

16 Bit

16 Bit
AIF3_nOutW4_a

AIF3_dnOutD1_p

AIF3_nOutW3_a

Abb. 9−8 Funktionsblöcke AIF1−OUT, AIF2−OUT und AIF3−OUT

Achsmodule der Reihe ECS

� Betriebsanleitungen zu Achsmodulen der Reihe ECS

Hier finden Sie ausführliche Informationen zur Prozessdaten−Konfiguration.
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9.3.2 Mapping in den CANopen−Objekten (I−160x, I−1A0x)

Allgemeines

� Hinweis!
In Kommunikationsmodulen, die mit alten Geräten der Reihe 8200 verwendet
werden, kann kein Mapping realisiert werden.

Über die CANopen−Objekte I−160x und I−1A0x wird die Zuordnung der CANopen−Prozess-
daten zu den internen Daten eingestellt. Im Kommunikationsmodul EMF2178IB ist eine
Zuordnung zu den Prozessdaten der internen AIF−Schnittstelle möglich. Dabei ist die An-
zahl und Art der Prozessdaten vom Grundgerät abhängig.

Die Prozessdatenlänge kann anhand des verwendeten AIF−Modus (�  68) unterschieden
werden:

Grundgerät AIF−Modus

8200 vector Modus 3: 3 Prozessdatenworte mit variabler Belegung

93XX Modus 4: 4 Prozessdatenworte mit variabler Belegung

9300 Servo PLC Modus 5: 12 Prozessdatenworte mit variabler Belegung

ECSXX abhängig von der Variante (Modus 4 oder 5)

Das Mapping im Modul wird durch Eintragen von Indizes und Datenlängen vom Master
vorgenommen.

Mapping−Struktur

MSB LSB

31 ... 16 15 ... 8 7 ... 0

Index Subindex Objektlänge
DWord 0 = 0x20

Word = 0x10

Die EDS−Datei für das Kommunikationsmodul EMF2178IB unterstützt das Mapping.

� Tipp!
Die zur Konfiguration notwendige und aktuelle EDS−Datei für das
Kommunikationsmodul EMF2178IB (CANopen) finden Sie im
Download−Bereich unter:

www.Lenze.com
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Abbild der AIF−Daten in Codestellen

Ein Abbild der AIF−Prozessdaten in das Mapping wird durch folgende Codestellen wieder-
gegeben:

AIF−Prozessdaten Code Index
[hex]

Prozess−Eingangsdaten AIF−IN als 16−Bit−Werte C1822/1 ... 12 0x58E1

Prozess−Ausgangsdaten AIF−OUT als 16−Bit−Werte C1823/1 ... 12 0x58E0

Prozess−Eingangsdaten AIF−IN als 32−Bit−Werte C1824/1 ... 11 0x58DF

Prozess−Ausgangsdaten AIF−OUT als 32−Bit−Werte C1825/1 ... 11 0x58DE

Diese Codestellen stellen die Werte an der AIF−Schnittstelle dar. Als Index umgerechnet
wird beim Mapping auf diese Codestellen verwiesen.

Prozessdaten AIF−IN  Darstellung als

16−Bit−Werte 32−Bit−Werte 1)

Byte 1 AIF1−IN
(Byte 1 ... 8) C1822/1

[C1824/1]
Byte 2

Byte 3
C1822/2

C1824/2
Byte 4

Byte 5
C1822/3

C1824/3
Byte 6

Byte 7
C1822/4

[C1824/4]
Byte 8

Byte 9 AIF2−IN
(Byte 1 ... 8) C1822/5

C1824/5
Byte 10

Byte 11
C1822/6

[C1824/6]
Byte 12

Byte 13
C1822/7

[C1824/7]
Byte 14

Byte 15
C1822/8

[C1824/8]
Byte 16

Byte 17 AIF3−IN
(Byte 1 ... 8) C1822/9

C1824/9
Byte 18

Byte 19
C1822/10

[C1824/10]
Byte 20

Byte 21
C1822/11

[C1824/11]
Byte 22

Byte 23
C1822/12

Byte 24

1) [Cxxx/y] = Für die AIF−Modi nicht relevante Codestellen (
  68)
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Prozessdaten  AIF−OUT Darstellung als

16−Bit−Werte 32−Bit−Werte 1)

Byte 1 AIF1−OUT
(Byte 1 ... 8) C1823/1

[C1825/1]
Byte 2

Byte 3
C1823/2

C1825/2
Byte 4

Byte 5
C1823/3

C1825/3
Byte 6

Byte 7
C1823/4

[C1825/4]
Byte 8

Byte 9 AIF2−OUT
(Byte 1 ... 8) C1823/5

C1825/5
Byte 10

Byte 11
C1823/6

[C1825/6]
Byte 12

Byte 13
C1823/7

[C1825/7]
Byte 14

Byte 15
C1823/8

[C1825/8]
Byte 16

Byte 17 AIF3−OUT
(Byte 1 ... 8) C1823/9

C1825/9
Byte 18

Byte 19
C1823/10

[C1825/10]
Byte 20

Byte 21
C1823/11

[C1825/11]
Byte 22

Byte 23
C1823/12

Byte 24

1) [Cxxx/y] = Für die AIF−Modi nicht relevante Codestellen (
  68)

CANopen−Indizes für das Mapping

Nach der CANopen−Spezifikation stehen die Indizes I−160x und I−1A0x für das Mapping der
CAN−PDOs zur Verfügung. Dabei werden die Prozessausgangsdaten des Masters über die
Indizes I−160x auf die AIF−Eingangsdaten des Grundgerätes überführt. In den Indizes
I−160x wird auf die Codestellen C1822 und C1824 referenziert. Der Eintrag beinhaltet den
Index der entsprechenden Codestelle sowie den entsprechenden Subindex bei der Zuord-
nung eines Wortes oder Doppelwortes. Die Objektlänge muss entsprechend angegeben
werden.

In den Indizes I−1A0x muss entsprechend der Eintrag der Indizes von Codestelle C1823 für
Worte oder von Codestelle C1825 für Doppelworte vorgenommen werden.

Mechanismen im Gerät

Die Belegung der AIF−Schnittstelle muss dem Nutzer bekannt sein, um das Mapping im
Kommunikationsmodul entsprechend zu konfigurieren. Alle Daten von der AIF−Schnitt-
stelle können an eine beliebige Stelle der CAN−PDOs gelegt werden. Der maximale Umfang
der AIF−Schnittstelle wird in den Codestellen dargestellt. Die verfügbaren Werte sind vom
Grundgerät selbst und der Applikation im Grundgerät abhängig.
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AIF−Schnittstellenbelegung / AIF−Modi  

Prozessdaten Modus 3 Modus 4 Modus 5

Byte 1 AIF1−IN/OUT
(Byte 1 ... 8)

Steuerwort /
Statuswort

AIF−CTRL /
AIF−STAT

AIF_wDctrlCtrl /
AIF_wDctrlStatByte 2

Byte 3 AIF−IN.W1 /
AIF−OUT.W1

AIF−IN.W1 /
AIF−OUT.W1 AIF−IN.D2 /

AIF−OUT.D2

AIF1_nInW1_a /
AIF1_nOutW1_aByte 4

Byte 5 AIF−IN.W2 /
AIF−OUT.W2

AIF−IN.W2 /
AIF−OUT.W2 AIF−IN.D1 /

AIF−OUT.D1

AIF1_nInW2_a /
AIF1_nOutW2_a AIF1_dnInD1_p /

AIF1_dnOutD1_p

Byte 6

Byte 7 AIF−IN.W3 /
AIF−OUT.W3

AIF1_nInW3_a /
AIF1_nOutW3_aByte 8

Byte 9 AIF2−IN/OUT
(Byte 1 ... 8)

AIF2_nInW1_a /
AIF2_nOutW1_a AIF2_dnInD1_p /

AIF2_dnOutD1_p

Byte 10

Byte 11 AIF2_nInW2_a /
AIF2_nOutW2_aByte 12

Byte 13 AIF2_nInW3_a /
AIF2_nOutW3_aByte 14

Byte 15 AIF2_nInW4_a /
AIF2_nOutW4_aByte 16

Byte 17 AIF3−IN/OUT
(Byte 1 ... 8)

AIF3_nInW1_a /
AIF3_nOutW1_a AIF3_dnInD1_p /

AIF3_dnOutD1_p

Byte 18

Byte 19 AIF3_nInW2_a /
AIF3_nOutW2_aByte 20

Byte 21 AIF3_nInW3_a /
AIF3_nOutW3_aByte 22

Byte 23 AIF3_nInW4_a /
AIF3_nOutW4_aByte 24

ƒ Für den Modus 3 (z. B. bei 8200 vector) ist eine Belegung der ersten drei Worte
sinnvoll. Im Mapping sollte dementsprechend der Index der Codestelle C1822 mit
den Subindizes 1 bis 3 verwendet werden.

ƒ Für den Modus 4 (z. B. bei 93XX) ist eine Belegung der ersten vier Worte oder der
Doppelworte 2 und 3 möglich. Die Darstellung der Doppelworte weicht hier von der
textlichen Beschreibung im Grundgerät ab.

ƒ Für den Modus 5 (z. B. 9300 Servo PLC) sind alle 12 Worte möglich sowie eine
Nutzung der Doppelworte 3, 5 und 9.

ƒ Für die entsprechende Belegung und Zuordnung ist der Nutzer verantwortlich. Hier
erfolgt keine weitere Prüfung des Mapping bei der Eingabe.

ƒ Nähere Beschreibung der Einträge: siehe Indizes I−160x (
  111) und
I−1A0x (
  115).
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10 Parameterdaten−Transfer

Parameterdaten−Kanal 2
(aktivieren mit C1865/1 / C2365/1)

Parameterdaten−Kanal 1

lesen

schreibenschreiben

lesen

Parameter (Codestelle) Parameter (Codestelle)

Bediengerät

Antriebsregler

PC

Abb. 10−1 Anschluss von Geräten für die Parametrierung über zwei Parameterdaten−Kanäle

Parameter ...

ƒ sind Werte, die in den Lenze−Antriebreglern unter einer Codestelle abgelegt werden.

ƒ werden z. B. für einmalige Anlageneinstellung oder bei einem Wechsel von
Materialien in einer Maschine vorgenommen.

ƒ werden mit niedriger Priorität übertragen.

Parameterdaten werden als sogenannte SDOs (Service Data Objects) über den Systembus
übertragen und vom Empfänger quittiert. Die SDOs ermöglichen den schreibenden und le-
senden Zugriff auf das Objektverzeichnis.

Für die Parametrierung steht in der Lenze−Einstellung ein Parameterdaten−Kanal zur Ver-
fügung.

Ein zweiter Parameterdaten−Kanal kann über die Codestelle C1865/1 / C2365/1 oder das
implementierte CANopen−Objekt I−1201 aktiviert werden, um den gleichzeitigen An-
schluss verschiedener Geräte zu ermöglichen. Der Parameterdaten−Kanal 2 ist werksseitig
deaktiviert.

� Hinweis!
Ist der zweite Parameterdaten−Kanal aktiviert, verringert sich die Anzahl der
möglichen Busteilnehmer.
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10.1 Zugriff auf die Codestellen des Antriebsreglers

Mit der Verwendung von Lenze−Kommunikationsmodulen können von einem übergeord-
neten Leitsystem (SPS, Master) die Eigenschaften und das Verhalten eines jeden im Netz
eingebundenen Antriebsreglers geändert werden.

Die zu verändernden Parameter sind bei Lenze−Antriebsreglern in Codestellen enthalten.

Die Codestellen des Antriebreglers werden beim Zugriff über das Kommunikationsmodul
durch den Index adressiert.

Der Index für Lenze−Codestellennummern liegt im Bereich zwischen 16576 (0x40C0) und
24575 (0x5FFF).

� Dokumentation des Antriebsreglers

Hier finden Sie ausführliche Beschreibungen der Codestellen.

Indizierung der Lenze−Codestellen

Umrechnungsformel

Index (dec) Index (hex)

24575 − Lenze−Codestelle 0x5FFF − (Lenze−Codestelle)hex

Beispiel für C0001 (Bedienart)

Index (dec) Index (hex)

24575 − 1 = 24574 0x5FFF − 1 = 0x5FFE

Der Parameterwert ist in den Nutzdaten des Telegramms enthalten (siehe Beispiele,
�  77).
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10.2 Lenze−Parametersätze

Parametersätze dienen der gesonderten Speicherung von Codestellen aufgrund der Not-
wendigkeit unterschiedlich zu konfigurierender Anwendungsprozesse.

	 Stop!
8200 vector mit Kommunikationsmodul EMF2178IB

ƒ Das zyklische Schreiben von Parameterdaten in das EEPROM ist nicht
zulässig.

ƒ Wenn Sie trotzdem Parameterdaten zyklisch verändern möchten, müssen
Sie nach jedem Netzschalten die Codestelle C0003 auf den Wert�"0" setzen.
Die Parameterdaten werden nicht im EEPROM, sondern flüchtig gespeichert.

10.2.1 Parametersätze für Antriebsregler 8200 vector

Der Antriebsregler 8200 vector besitzt vier Parametersätze, deren Parameter direkt über
den INTERBUS adressiert werden können.

Adressierung

Die Adressierung geschieht mit einem Codestellen−Offset:

ƒ Offset "0" adressiert den Parametersatz 1 mit den Codestellen C0000 ... C1999.

ƒ Offset "2000" adressiert den Parametersatz 2 mit den Codestellen C2000 ... C3999.

ƒ Offset "4000" adressiert den Parametersatz 3 mit den Codestellen C4000 ... C5999.

ƒ Offset "6000" adressiert den Parametersatz 4 mit den Codestellen C6000 ... C7999.

Ist ein Parameter nur einmal vorhanden (siehe Dokumentation des Antriebsreglers), ver-
wenden Sie den Codestellen−Offset "0".

Beispiel

Adressierung der Codestelle C0011 (maximale Drehfeldfrequenz) in unterschiedlichen Pa-
rametersätzen:

ƒ C0011 in Parametersatz 1: Codestellennr. = 11

ƒ C0011 in Parametersatz 2: Codestellennr. = 2011

ƒ C0011 in Parametersatz 3: Codestellennr. = 4011

ƒ C0011 in Parametersatz 4: Codestellennr. = 6011

� Hinweis!
Die automatische Speicherung der geänderten Parameterdaten ist aktiviert
(Lenze−Grundeinstellung, über C0003 abschaltbar).
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10.2.2 Parametersätze für Antriebsregler 93XX

Die Antriebsregler 93XX besitzen je Technologievariante bis zu vier Parametersätze zur
Speicherung im EEPROM. Ein weiterer Parametersatz befindet sich im Arbeitsspeicher des
Antriebsreglers. Dieser Parametersatz wird als "aktueller" Parametersatz bezeichnet.

Adressierung

ƒ Nur der aktuelle Parametersatz kann direkt über den Bus adressiert werden.

ƒ Nach dem Einschalten wird automatisch der Parametersatz 1 in den aktuellen
Parametersatz geladen.

ƒ Die Parametersätze 2 ... 4 müssen zunächst aktiviert werden, bevor die darin
enthaltenen Parameter verändert werden können.

� Hinweis!
Änderungen im aktuellen Parametersatz gehen nach dem Ausschalten des
Antriebsreglers verloren.

Zum Speichern des aktuellen Parametersatzes dient die Codestelle C0003
(siehe Dokumentation zum Antriebsregler).
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10.3 Aufbau des Parameterdaten−Telegramms

Nutzdaten (bis zu 8 Bytes) 

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

Kommando
Index

Low−Byte
Index

High−Byte
Subindex

Data 1 Data 2 Data 3 Data4

Low−Word High−Word

Low−Byte High−Byte Low−Byte High−Byte

Fehlercode

� Hinweis!
Die Nutzdaten werden linksbündig im INTEL−Format dargestellt.

(Berechnungsbeispiele: �  77)

Kommando

Das Kommando enthält die Dienste zum Schreiben und Lesen der Parameter und die Infor-
mation über die Länge der Nutzdaten.

Aufbau des Kommandos:

Kommando

Bit 7
MSB

Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
LSB

BemerkungCommand Specifier (cs) 0 Länge e s

Write Request 0 0 1 0 x x 1 1 Codierung der Nutzda-
tenlänge in den Bits 2
und 3:
� 0b00 = 4 Bytes
� 0b01 = 3 Bytes
� 0b10 = 2 Bytes
� 0b11 = 1 Byte

Write Response 0 1 1 0 x x 0 0

Read Request 0 1 0 0 x x 0 0

Read Response 0 1 0 0 x x 1 1

Error Response 1 0 0 0 0 0 0 0

Im Kommando sind folgende Informationen enthalten oder müssen dort eingetragen
werden.

Kommando

4 Bytes Daten
(Bytes 5 ... 8)

2 Bytes Daten
(Bytes 5 und 6)

1 Byte Daten
(Byte 5)

Block

hex dez hex dez hex dez hex dez

Write Request
(Parameter zum Antrieb sen-
den)

0x23 35 0x2B 43 0x2F 47

Schreiben nicht
möglichWrite Response

(Antwort des Antriebsreglers
auf das Write Request (Quit-
tierung))

0x60 96 0x60 96 0x60 96

Read Request
(Anforderung zum Lesen ei-
nes Parameters vom An-
triebsregler)

0x40 64 0x40 64 0x40 64 0x40 64

Read Response
(Antwort auf die Leseanfor-
derung mit aktuellen Wert)

0x43 67 0x4B 75 0x4F 79 0x41 65

Error Response
(Der Antriebsregler meldet
einen Kommunikationsfeh-
ler)

0x80 128 0x80 128 0x80 128 0x80 128
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Index Low Byte / Index High Byte

Die Auswahl des Parameters oder die Auswahl der Lenze−Codestelle erfolgt mit diesen bei-
den Bytes nach der Formel:

Index = 24575 − (Lenze−Codestellennummer + 2000 (Parametersatz − 1))

Beispiel Berechnung Einträge Index Low/High−Byte

Die Codestelle C0012 (Hochlaufzeit)
im Parametersatz 1 soll angespro-
chen werden.

24575 − 12 − 0 = 24563 = 0x5FF3 Index Low−Byte = 0xF3
Index High−Byte = 0x5F

Die Codestelle C0012 (Hochlaufzeit)
im Parametersatz 2 soll angespro-
chen werden.

Wegen des Parametersatzes 2 ist
ein Offset von "2000" hinzuzufü-
gen:
24575 − 12 − 2000 = 22563 = 0x5823

Index Low−Byte = 0x23
Index High−Byte = 0x58

Subindex

Abhängig von der jeweiligen Lenze−Codestelle ist es möglich, dass weitere Subcodestellen
existieren.

Für alle Array−Codestellen kann über den Subindex 0 der Wert des höchsten Subindex aus-
gelesen werden

Daten (Data�1�...�4)

Parameterwert−Länge in Abhängigkeit des Datenformates
(Datenformat: siehe "Attributtabelle" in der Dokumentation des Antriebsreglers)

Parameterwert
(Länge: 1 Byte)

0x00 0x00 0x00

Parameterwert (Länge: 2 Bytes)
0x00 0x00

Low−Byte High−Byte

Parameterwert (Länge: 4 Bytes)

Low−Word High−Word

Low−Byte High−Byte Low−Byte High−Byte

� Hinweis!
ƒ Lenze−Parameter sind hauptsächlich als Datentyp FIX32 (32�Bit−Wert mit

Vorzeichen, dezimal mit vier Nachkommastellen) dargestellt. Um
ganzzahlige Werte zu erhalten, muss der gewünschte Parameterwert mit
10000 multipliziert werden. (Siehe "Attributtabelle" in der Dokumentation
des Antriebsreglers.)

ƒ Die Parameter C0135 und C0150 werden bit−codiert und ohne einen Faktor
übertragen.

� Dokumentationen der Antriebsregler

Hier finden Sie die Beschreibungen der Codestellen (siehe dort: "Codetabelle")
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Fehlermeldungen

Nutzdaten (bis zu 8 Bytes) 

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

Kommando
Index

Low−Byte
Index

High−Byte
Subindex Fehlercode

ƒ Byte 1:
Im Kommando−Byte wird durch den Code 128 bzw. 0x80 angezeigt, dass ein Fehler
aufgetreten ist.

ƒ Bytes 2 ... 4:
In diesen Bytes ist der Index (Byte 2 und 3) und der Subindex (Byte 4) der Codestelle
eingetragen, bei der ein Fehler aufgetreten ist.

ƒ Bytes 5 ... 8:
In den Datenbytes 5 ... 8 ist der Fehlercode eingetragen. Die Darstellung des
Fehlercodes ist umgekehrt zur Leserichtung aufgebaut.

Beispiel: Darstellung des Fehlercodes 0x06040041 in den Bytes 5 ... 8

Leserichtung des Fehlercodes

0x41 0x00 0x04 0x06

Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

Low−Word High−Word

Low−Byte High−Byte Low−Byte High−Byte
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10.4 Fehlercodes

Fehlercode
[hex]

Beschreibung

0x05030000 Toggle−Bit nicht geändert

0x05040000 SDO−Protokoll abgelaufen

0x05040001 Ungültiger oder unbekannter Client/Server Befehls−Specifier

0x05040002 Ungültige Blockgröße (nur Blockmode)

0x05040003 Ungültige Ablaufnummer (nur Blockmode)

0x05040004 CRC Fehler (nur Blockmode)

0x05040005 Nicht genügend Speicher

0x06010000 Zugriff auf Objekt wird nicht unterstützt

0x06010001 Versuch ein nur beschreibbares Objekt zu lesen

0x06010002 Versuch ein nur lesbares Objekt zu beschreiben

0x06020000 Objekt nicht im Objektverzeichnis aufgeführt

0x06040041 Objekt nicht auf PDO gemappt

0x06040042 Anzahl und Länge der zu übertragenden Objekte überschreiten PDO−Länge.

0x06040043 Allgemeine Parameterinkompatibilität

0x06040047 Allgemeine interne Geräteinkompatibilität

0x06060000 Zugriff aufgrund eines Hardware−Fehlers verweigert

0x06070010 Ungeeigneter Datentyp, ungeeignete Serviceparameterlänge

0x06070012 Ungeeigneter Datentyp, Serviceparameterlänge überschritten

0x06070013 Ungeeigneter Datentyp, Serviceparameterlänge unterschritten

0x06090011 Subindex existiert nicht

0x06090030 Wertebereich des Parameters überschritten

0x06090031 Zu hohe Parameterwerte

0x06090032 Zu niedrige Parameterwerte

0x06090036 Maximalwert unterschreitet Minimalwert

0x08000000 Allgemeiner Fehler

0x08000020 Daten können nicht für die Anwendung übertragen/gespeichert werden.

0x08000021 Daten können aufgrund lokaler Steuerung nicht für die Anwendung übertragen/ge-
speichert werden.

0x08000022 Daten können aufgrund des aktuellen Gerätestatus nicht für die Anwendung übertra-
gen/gespeichert werden.

0x08000023 Dynamische Generierung des Objektverzeichnisses fehlgeschlagen oder kein Objekt-
verzeichnis verfügbar (z. B. Objektverzeichnis aus Datei erstellt; Generierung aufgrund
eines Dateifehlers nicht möglich).
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10.5 Beispiele zum Parameterdaten−Telegramm

Parameter lesen

Die Kühlkörpertemperatur C0061 (43 °C) soll vom Antriebsregler mit der Knotenadresse 5
über den Parameterdaten−Kanal 1 gelesen werden.

ƒ Berechnung des Identifier

Identifier vom SDO1 zum Antriebsregler Berechnung

1536 + Knotenadresse 1536 + 5 = 1541

ƒ Kommando "Read Request" (Anforderung zum Lesen eines Parameters vom
Antriebsregler)

Kommando Wert [hex]

Read Request 0x40

ƒ Berechnung des Index

Index Berechnung

24575 − Codestellennummer 24575 − 61 = 24514 = 0x5FC2

ƒ Subindex: 0

ƒ Telegramm zum Antriebsregler

Identifier

Nutzdaten

Kom-
mando

Index
Low−Byte

Index
High−Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data 4

1541 0x40 0xC2 0x5F 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00

ƒ Telegramm vom Antriebsregler

Identifier

Nutzdaten

Kom-
mando

Index
Low−Byte

Index
High−Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data 4

1413 0x43 0xC2 0x5F 0x00 0xB0 0x8F 0x06 0x00

– Kommando:
"Read Response" (Antwort auf die Leseanforderung) = 0x43

– Identifier:
SDO1 vom Antriebsregler (1408) + Knotenadresse (5) = 1413

– Index der Leseanforderung:
0x5FC2

– Subindex:
0

– Data 1 ... 4:
0x00068FB0 = 430000 � 430000 : 10000 = 43 °C
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Parameter schreiben

Die Hochlaufzeit C0012 (Parametersatz 1) vom Antriebsregler mit der Knotenadresse 1
soll über das SDO1 (Parameterdaten−Kanal 1) auf 20 Sekunden verändert werden.

ƒ Berechnung des Identifier

Identifier vom SDO1 zum Antriebsregler Berechnung

1536 + Knotenadresse 1536 + 1 = 1537

ƒ Kommando "Write Request" (Parameter zum Antrieb senden)

Kommando Wert [hex]

Write Request 0x23

ƒ Berechnung des Index

Index Berechnung

24575 − Codestellennummer 24575 − 12 = 24563 = 0x5FF3

ƒ Subindex: 0

ƒ Berechnung der Hochlaufzeit

Data 1 ... 4 Berechnung

Wert für Hochlaufzeit 20 s � 10000 = 200000
= 0x00030D40

ƒ Telegramm zum Antriebsregler

Identifier

Nutzdaten

Kom-
mando

Index
Low−Byte

Index
High−Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data 4

1537 0x23 0xF3 0x5F 0x00 0x40 0x0D 0x03 0x00

ƒ Telegramm vom Antriebsregler bei fehlerfreier Ausführung

Identifier

Nutzdaten

Kom-
mando

Index
Low−Byte

Index
High−Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data 4

1409 0x60 0xF3 0x5F 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00

– Kommando:
"Write Response" (Antwort des Antriebsreglers (Quittierung)) = 0x60

– Identifier:
SDO1 vom Antriebsregler (= 1408) + Knotenadresse (= 1) = 1409
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Blockparameter lesen

Eine Software−Erzeugniskennziffer (EKZ, Codestelle C0200) des Lenze−Gerätes 8200 vector
soll aus dem Parametersatz 1 gelesen werden. Die EKZ hat eine Länge von 14 alphanumeri-
schen Stellen. Sie wird deshalb als Blockparameter übertragen. Bei der Übertragung von
Blockparametern wird die gesamte Datenbreite vom 2. bis 8. Byte genutzt.

Das Kommando−Byte (1. Byte) enthält während der Übertragung der Nutzdaten den Ein-
trag 0x40 oder 0x41, um ...

– das Ende der Blockübertragung signalisieren zu können;

– den nächsten Block anfordern zu können.

ƒ Anforderung der Codestelle C0200

Kommando Index
Low−Byte

Index
High−Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data 4

0x40 0x37 0x5F 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00

Byte 1: 0x40, "Read Request" (Anforderung zum Lesen eines Parameters vom Antriebsregler)
Byte 2/3: Index Low/High−Byte: 24575 − 200 − 0 = 24375 (0x5F37)

ƒ Antwort mit Angabe der Blocklänge (14 Zeichen)

Kommando Index
Low−Byte

Index
High−Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data 4

0x41 0x37 0x5F 0x00 0x0E 0x00 0x00 0x00

Byte 1: 0x41, "Read Response". Der Eintrag von 0x41 weist darauf hin, dass es sich um ein Blocktelegramm handelt.
Byte 2/3: Index Low/High−Byte: 24575 − 200 − 0 = 24375 (0x5F37)
Byte 5: 0x0E = Datenlänge von 14 Zeichen (ASCII−Format)

ƒ Anforderung des ersten Datenblocks

� Hinweis!
Die einzelnen Blöcke werden der Reihe nach getoggelt*, d. h. zuerst erfolgt die
Anforderung mit Kommando 0x60 (0b01100000), danach mit Kommando
0x70 (0b01110000), dann wieder mit 0x60 usw.

Äquivalent dazu verhält sich die Antwort, die zwischen den Anforderungen
durch ein Toggle−Bit ein alternierendes Verhalten aufweist. Der Vorgang wird
durch das Kommando 0x11 (Bit 0 wird gesetzt, siehe unten) beendet.

*Toggle−Bit = Bit 4 (Zählweise beginnend bei "0")

Kommando Index
Low−Byte

Index
High−Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data 4

0x60 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00

Byte 1: 0x60, "Write Response" (Quittierung) mit Zugriff auf die Bytes 2 ... 8.

ƒ Antwort

Kommando Index
Low−Byte

Index
High−Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data 4

0x00 0x38 0x32 0x53 0x38 0x32 0x31 0x32

Bytes 2 ... 8, die ASCII−Darstellung ergibt: 8 2 S 8 2 1 2
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ƒ Anforderung des zweiten Datenblocks

Kommando Index
Low−Byte

Index
High−Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data 4

0x70 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00

Byte 1: 0x70 (Toggle), "Write Response" (Quittierung) mit Zugriff auf alle 4 Datenbytes

ƒ Antwort zweiter Datenblock mit Endekennung

Kommando Index
Low−Byte

Index
High−Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data 4

0x11 0x56 0x5F 0x31 0x34 0x30 0x30 0x30

Byte 1: 0x11, letzte Übertragung des Datenblocks
Bytes 2 ... 8, die ASCII−Darstellung ergibt: V _ 1 4 0 0 0

Das Ergebnis der Datenblockübertragung ist: 82S8212V_14000
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10.6 Besonderheiten beim Parametrieren der Antriebsregler

10.6.1 Antriebsregler 8200 vector

Die digitalen und analogen Ein− und Ausgangssignale können frei konfiguriert werden
(siehe Systemhandbuch 8200 vector; Codestelle C0410, C0412, C0417 und C0421).

10.6.2 9300 Servo PLC / Drive PLC / ECS

AIF Steuer−Byte (C2120)/AIF Status−Byte (C2121)

Der Antriebsregler und das Kommunikationsmodul EMF2178IB haben die Möglichkeit
Steuer− und Statusinformationen miteinander auszutauschen. Hierzu werden im AIF−Pro-
tokoll ein Steuer−Byte und ein Status−Byte zur Verfügung gestellt.

C2120:
AIF−Steuerbyte  

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C2120 − 22455 =
0x57B7

0 Siehe folgende Tabelle FIX32

Einstellmöglichkeiten

Auswahl Beschreibung

0 kein Befehl

1 Update Codestellen 23XX und CAN−Neuinitialisierung � Reset Node

2 Update Codestellen C23XX

10 C2356/1...4 neu einlesen

11 C2357 neu einlesen

12 C2375 neu einlesen

13 C2376 ... C2378 neu einlesen

14 C2382 neu einlesen

16 1) Update von C7999 und C7998 inklusive CAN−Neuinitialisierung

17 1) Update C7999, Mapping−Tabelle der Profil−Indizes

18 1) Update C7998, Fehlertabelle der Emergency−Meldungen

32 1) Fehlerquelle zurücksetzen, Emergency−Meldungen auslösen

33 ... 62 1) Fehlerquelle 1 ... 30, Emergency−Meldungen auslösen

1) Dieser Wertebereich ist nur gültig bei einer Profilanwendungen in einer PLC

Mit dem AIF−Steuerbyte werden die in den Geräten 9300 Servo PLC, Drive PLC und ECS ge-
speicherten Codestellen C23XX in das Kommunikationsmodul eingelesen.

Befehl ausführen

So übernehmen Sie Werte in das Kommunikationsmodul:

ƒ Tabellenwert des gewünschten Befehls in das AIF−Steuerbyte schreiben.

ƒ Den Zustand des MSB des AIF−Steuerbyte  wechseln. Der Befehl wird ausgeführt.
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Beispiel

Durch Schreiben des Wertes�"2" in das AIF−Steuerbyte werden alle Codestellen C23XX neu
eingelesen, wenn das MSB seinen Zustand wechselt.

Bei einigen Codestellen ist es zwingend erforderlich, eine CAN−Neuinitialisierung durchzu-
führen, damit neue Werte und die daraus abgeleitenden Funktionen wirksam werden.

C2121:
AIF−Statusbyte  

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C2121 − 22454 =
0x57B6

0 0 [1] 255 U8

Das AIF−Statusbyte stellt Informationen aus dem Kommunikationsmodul den Geräten
9300 Servo PLC, Drive PLC und ECS zur Verfügung. Damit können diese Geräte den Zu-
stand des Kommunkationsmoduls�überwachen. So können Sie, abhängig von den Zustän-
den des Kommunikationsmoduls, entsprechende Gegenmaßnahmen einleiten.

AIF−Statusbyte Beschreibung

Bit 0 CE11−Fehler, Überwachungszeit CAN−IN1 überschritten

Bit 1 CE12−Fehler, Überwachungszeit CAN−IN2 überschritten

Bit 2 CE13−Fehler, Überwachungszeit CAN−IN3 überschritten

Bit 3 CE14−Fehler, Kommunikationsmodul im Zustand BUS−OFF

Bit 4 Zustand Operational

Bit 5 Zustand Pre−Operational

Bit 6 Zustand Warning

Bit 7 intern belegt
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11 Überwachungen

11.1 Heartbeat Protocol

� Hinweis!
ƒ Es kann immer nur eine Überwachungsfunktion aktiv sein:

– Heartbeat oder Node Guarding.

ƒ Heartbeat hat die höhere Priorität:
– Sind beide Funktionen konfiguriert, sind die Einstellungen für Heartbeat

aktiv.

1

1

8

8

. . . .

. . . .

t

t

s

s
Indication

Heartbeat

Event

Indication

Indication

Request

Request

Indication

Indication

Indication

NMT-Master NMT-Slave

Heartbeat

Producer

Time

Heartbeat

Consumer

Time

t = 0

t = 0

EMERGENCY

E82ZAFU009

CANopen−Objekte für die Konfiguration

CANopen Lenze

Index Subindex Bezeichnung Code Subcode Beschreibung

I−1016 1 Consumer Heartbeat Time und COB−ID C1869
C2369

Consumer Heartbeat COB−ID

C1870
C2370

1 Consumer Heartbeat Time

I−1017 0 Producer Heartbeat Time C1870
C2370

2 Producer Heartbeat Time

Die Heartbeat−Nachricht wird vom Heartbeat−Erzeuger (Producer) zyklisch an einen oder
mehrere Empfänger (Consumer) gesendet.
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Senden des Heartbeat

Das Senden des Heartbeat wird durch Eintragen einer Zeit im CANopen−Objekt I−1017 akti-
viert. Die Überwachung wird durch die Einstellung einer Zeit und einer Node−ID im Objekt
I−1016/1 aktiviert.

Telegrammaufbau

NMT−Identifier plus Node−ID und ein Datenbyte mit Zustandsinformation:

Datenwert (s) Zustand

4 STOPPED

5 OPERATIONAL

127 PRE−OPERATIONAL

Identifier

Identifier = Basisadresse (1792) + einstellbare Adresse (1 ... 127)

Überwachen des Heartbeat

Der Consumer überwacht, ob der Empfang innerhalb der "Heartbeat−Consumer"−Zeit ein-
trifft. Falls nicht, wird ein Emergency−Telegramm mit dem Inhalt "Heartbeat Event" gesen-
det.

Die Reaktion im Antriebsregler auf ein "Heartbeart Event" wird mit der Sub−Codestelle
C1882/5 / C2382/5 eingestellt.

Beim Auftreten des "Heartbeart Event" wechselt der Knoten vom Zustand "Operational"
in den Zustand "Pre−Operational" (Standard−Einstellung). Über das Objekt I−1029 kann
eine andere Reaktion eingestellt werden.

Die Heartbeatüberwachung startet erst, wenn mindestens im NMT−Zustand "Pre−Opera-
tional" das erste Heartbeat−Telegramm eines überwachten Knotens erfolgreich empfan-
gen wurde.

� Tipp!
Ausführliche Informationen zu den Objekten I−1016, I−1017 und I−1029 finden
Sie im Kapitel "Implementierte CANopen−Objekte" (�  91).
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11.2 Node Guarding Protocol

� Hinweis!
ƒ Es kann immer nur eine Überwachungsfunktion aktiv sein:

– Heartbeat oder Node Guarding.

ƒ Heartbeat hat die höhere Priorität:
– Sind beide Funktionen konfiguriert, sind die Einstellungen für Heartbeat

aktiv.

Das "Node Guarding Protocol" dient innerhalb eines CAN−Netzwerkes zur Überwachung
der Verbindung zwischen dem NMT−Master und dem/den NMT−Slave(s).

� Hinweis!
Ein NMT−Master ist z. B. eine SPS mit einer CAN−Schnittstelle oder eine
PC−Karte.

Die NMT−Slave−Funktion des "Node Guarding Protocols" (DS301, Version 4.01)
wird vom Kommunikationsmodul EMF2178IB unterstützt.

2175COB001

Abb. 11−1 Telegrammtransfer zwischen NMT−Master und NMT−Slave
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CANopen−Objekte für die Konfiguration

CANopen Lenze

Index Subindex Bezeichnung Code Subcode Beschreibung

I−100C 0 Guard Time C1827
C2327

− Änderung der "Guard Time"

I−100D 0 Life Time Factor C1828
C2328

− Änderung des "Life Time Factor"

RTR−Telegramm

Der NMT−Master sendet in zyklischen Zeitintervallen ("Node Guard Time", Überwa-
chungszeit) ein als "Remote Transmit Request" (RTR) bezeichnetes Datentelegramm an
den NMT−Slave.

Der NMT−Slave wird durch das RTR aufgefordert, seine aktuellen Daten zu senden.

Antworttelegramm

Der NMT−Slave antwortet mit einer Nutzdatenbreite von einem Byte. Dessen höchstwer-
tigstes Bit ist ein Toggle−Bit (t).

Der Datenwert (s) der anderen sieben Bits gibt einen der drei möglichen Zustände des
NMT−Slave wieder:

Datenwert (s) Zustand

4 STOPPED

5 OPERATIONAL

127 PRE−OPERATIONAL

Identifier

Identifier = Basisadresse (1792) + einstellbare Adresse (1 ... 127)

Node Life Time

Die "Node Life Time" ist das Produkt aus der "Node Guard Time" (Objekt I−100C) und dem
"Life Time Factor" (Objekt I−100D).

Life Guarding Event

Durch das "Life Guarding Event" wird im NMT−Slave ein Fehler ausgelöst, wenn innerhalb
der "Node Life Time" der NMT−Slave kein RTR−Telegramm vom NMT−Master erhält. Ein
Emergency−Telegramm mit dem Inhalt "Life Guarding Event" wird gesendet.

Die Reaktion im Antriebsregler auf ein "Life Guarding Event" wird mit der Sub−Codestelle
C1882/5 / C2382/5 eingestellt.

Beim Auftreten des "Life Guarding Event" wechselt der Knoten vom Zustand "Operatio-
nal" in den Zustand "Pre−Operational" (Default−Einstellung). Mit dem Objekt I−1029 kann
die Einstellung geändert werden

Node Guarding Event

Das "Node Guarding Event" sollte im NMT−Master auftreten, wenn trotz Anforderung in-
nerhalb der "Node Life Time" keine Antwort vom NMT−Slave im NMT−Master eintrifft oder
sich das Toggle−Bit innerhalb der "Node Life Time" nicht verändert hat.
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11.3 Emergency−Telegramm  

Ein Emergency−Telegramm wird einmalig an den Master gesendet, wenn sich der Fehler-
zustand des Kommunikationsmoduls ändert, d. h.

ƒ beim Auftreten eines internen Fehlers des Kommunikationsmoduls.

ƒ beim Wegfall eines internen Fehlers des Kommunikationsmoduls.

Das über den CAN−Bus gesendete Emergency−Telegramm hat folgenden Aufbau:

ƒ Byte 1 + 2: Emergency−Fehlercode

ƒ Byte 3: Fehlerregister−Objekt I−1001

ƒ Bytes 4 ... 8: Feld für herstellerspezifische Fehlermeldung

Inhalt:

– Bei Emergency−Fehlercode 0x1000: Lenze−Fehlernummer

– Bei allen anderen Emergency−Fehlercodes: "0".

Emergency−
Fehlercodes
[hex]

Ursache Eintrag im
Fehlerregister
(I−1001)

0x0000 Wegfall eines von mehreren Fehlern xx

Wegfall eines einzigen Fehlers
(Zustand danach fehlerfrei)

00

0x1000 Grundgerät in TRIP, Meldung, Warnung, FAIL, QSP oder "Persistant
Fault"

01

0x3100 Versorgungsspannung vom Grundgerät fehlerhaft oder ausgefallen 01

0x6280 Fehler in einer Mapping−Tabelle bei Betrieb mit einem in der SPS reali-
sierten Profil

01

0x8100 Kommunikationsfehler (Warning) 11

0x8130 "Life Guard Error" oder "Heartbeat Error" 11

0x8210 PDO−Länge geringer als die erwartete 11

0x8220 PDO−Länge größer als die erwartete 11

0x8700 Überwachung des Sync−Telegramms 11
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12 Diagnose

12.1 Maßnahmen bei Störungen der Kommunikation

Folgende Tabelle zeigt Fehlerursachen und Abhilfemaßnahmen, wenn keine
Kommunikation mit dem Antriebsregler erfolgt.

Mögliche
Fehlerursache

Diagnose Abhilfe

Ist der Antriebsregler ein-
geschaltet?

Es muss eine der Betriebs-
zustandsanzeigen des
Grundgerätes (�) leuch-
ten.

Antriebsregler mit Spannung versorgen (siehe Betriebs-
anleitung/Handbuch des Grundgerätes)

Ist das Kommunikations-
modul mit Spannung ver-
sorgt?

Die LED � (Verbindungs-
status zum Antriebsregler)
leuchtet (Abhilfe 1) oder
blinkt (Abhilfe 2) grün.

� Bei Versorgung aus dem Antriebsregler die Verdrah-
tung des Antriebsreglers überprüfen. Bei externer
Versorgung müssen Sie die 24−V−Spannung an den
Klemmen 39 und 59 überprüfen.
Eine Spannung im Bereich von 24�V +10�% muss
anliegen.

� Das Kommunikationsmodul hat sich noch nicht mit
dem Antriebsregler initialisiert.

� Abhilfe 1: Antriebsregler nicht eingeschaltet (siehe
Fehlermöglichkeit 1).

� Abhilfe 2: Die Verdrahtung mit dem Antriebsregler
überprüfen.

Empfängt der Antriebsreg-
ler Telegramme?

Die LED 
 (Verbindungs-
status zum Bus) muss bei
Kommunikation mit dem
Leitrechner grün blinken.

Die Verdrahtung entsprechend dem Kapitel "Elektri-
sche Installation" überprüfen.
Testen Sie Ihren Leitrechner, ob dieser Telegramme
sendet und ob die richtige Schnittstelle benutzt wird.

Ist die vorhandene Knotenadresse schon vergeben?
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12.2 LED−Statusanzeigen  

Zur Störungsdiagnose stehen für das Kommunikationsmodul die auf der Frontseite plat-
zierten LEDs zur Verfügung.

2172CAN000D

Abb. 12−1 LEDs des Kommunikationsmoduls

Pos. Statusanzeige (LED) Beschreibung
� Verbindungsstatus zum Grundgerät, zweifarbige LED (grün/rot)

AUS � Das Kommunikationsmodul wird nicht mit Spannung versorgt.
� Die externe Spannungsversorgung ist ausgeschaltet.

GRÜN Blinken Das Kommunikationsmodul ist mit Spannung versorgt, hat aber
keine Verbindung zum Grundgerät.
Ursache:
Das Grundgerät ist ...
� abgeschaltet;
� in der Initialisierungsphase;
� nicht vorhanden.

Konstantes Leuchten Das Kommunikationsmodul ist mit Spannung versorgt und hat eine
Verbindung zum Grundgerät.

ROT Konstantes Leuchten Der CANopen−Betrieb nicht möglich.

Blinken

Dauerhaft: � Parameter werden auf die Lenze−Einstellung zurückgesetzt.
� Der CANopen−Betrieb ist möglich.

1 x Blinken: � Beim Speichern eines Wertes trat ein Fehler auf.

2 x Blinken: � Der CANopen−Betrieb ist möglich.
� Die Knotenadresse/Übertragungsrate konnte nicht aus

C1850/C2350 oder C1851/C2351 übernommen werden.



Diagnose
LED−Statusanzeigen

12
   

  

� 90 EDSMF2178IB  DE  3.0

Pos. Statusanzeige (LED) Beschreibung


 Verbindungsstatus zum Feldbus, zweifarbige LED (grün/rot)
AUS Keine Verbindung zum Master

GRÜN CANopen−Zustand ("Z")

ROT CANopen−Fehler ("F")

Konstantes Leuchten ROT Z: Bus Off

Blinken GRÜN im 0.2 s−Takt Z: Pre−Operational, F: keine

GRÜN im 0.2 s−Takt
1 x Blinken ROT, 1 s AUS

Z: Pre−Operational, F: Warning Limit reached

Blinken GRÜN im 0.2 s−Takt
2 x Blinken ROT, 1 s AUS

Z: Pre−Operational, F: Node Guard Event

Konstantes Leuchten GRÜN Z: Operational, F: keine

Konstantes Leuchten GRÜN
1 x Blinken ROT, 1 s AUS

Z: Operational, Störung: Warning Limit reached

Konstantes Leuchten GRÜN
2 x Blinken ROT, 1 s AUS

Z: Operational, F: Node Guard Event

Konstantes Leuchten GRÜN
3 x Blinken ROT, 1 s AUS

Z: Operational, F: Sync Message Error

Blinken GRÜN im 1 s−Takt Z: Stopped, F: keine

Blinken GRÜN im 1 s−Takt
1 x Blinken ROT, 1 s AUS

Z: Stopped, F: Warning Limit reached

Blinken GRÜN im 1 s−Takt
2 x Blinken ROT, 1 s AUS

Z: Stopped, F: Node Guard Event

Pos. Statusanzeige (LED) Beschreibung

� Grüne und rote Drive−LED Betriebszustand des Grundgerätes
(siehe Dokumentation des Grundgerätes)
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13 Implementierte CANopen−Objekte

Lenze−Geräte können sowohl mit Lenze−Codestellen als auch mit den
herstellerunabhängigen "CANopen−Objekten" parametriert werden. Für eine vollständig
CANopen−konforme Kommunikation dürfen ausschließlich die CANopen−Objekte zur
Parametrierung benutzt werden.

Die in dieser Anleitung beschriebenen CANopen−Objekte sind im "CiA Draft Standard
301/Version 4.02" definiert.

� Hinweis!
Einige der verwendeten Begriffe entstammen dem in englischer Sprache
verfassten CANopen−Protokoll. Die Übersetzung dieser Begriffe ist nur bedingt
zulässig.

13.1 Bezug zwischen CANopen−Objekt und Lenze−Codestelle

Die Funktionalitäten von CANopen−Objekt und Lenze−Codestelle sind nicht identisch.

Einige CANopen−Objekte haben direkten Einfluss auf die entsprechenden Codestellen:

ƒ Ein neu geschriebener Wert innerhalb eines Objektes wird auch in die
entsprechende Codestelle C18xx oder C23xx übernommen.

ƒ Beim Lesen eines Objektes werden die unter der entsprechenden Codestelle
gespeicherten Werte angezeigt.

Beispiel

Das CANopen−Objekt I−1017 (Producer Heartbeat Time) wird in den Codestellen C1870/2
und C2370/2 abgebildet:

ƒ Lesen des Objektes I−1017:

– Antwort: Wert in Codestelle C1870/C2370, Subcode 2.

ƒ Schreiben eines neuen Wertes in das Objekt I−1017:

– Die neue Producer Heartbeat Time wird auch in C1870/2 und C2370/2
geschrieben.
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13.2 Übersicht

CANopen−Objekte Lenze−Codestellen

Index Subindex Bezeichnung Code Subcode Beschreibung

I−1000 0 Device Type − − −

I−1001 0 Error Register − − −

I−1003 0 ... 10
(abhängig von den
Fehlermeldungen)

Error history − − −

I−1005 0 COB−ID SYNC message C1867
C2367

− Änderung der COB−ID Rx

C1868
C2368

− Änderung der COB−ID Tx

C1856
C2356

5 In Abhängigkeit des Bit 30 (Sync sen-
den) wird die Zeit entsprechend einge-
tragen.C1857

C2357
6

I−1006 0 Communication Cycle Period C1856
C2356

5 Wert eintragen entspechend Bit 30
von I−1005hex.

C1857
C2357

6

I−1008 0 Manufacturer Device Name − − −

I−100A 0 Manufacturer Software Version − − −

I−100C 0 Guard Time C1827
C2327

− Änderung der "Guard Time"

I−100D 0 Life Time Factor C1828
C2328

− Änderung des "Life Time Factor"

I−1010 0 Store Parameters (U8) − − −

1 ... 3 Store Parameters (U32)

I−1011 0 ... 7 Restore Default Parameters − − −

I−1014 0 COB−ID Emergency Object C1871
C2371

− Änderung der "COB−ID Emergency"
(Das Setzen von Bit 31 zum Deaktivie-
ren des Emergency hat keine direkte
Abhängigkeit.)

I−1015 0 Emergency Inhibit Time C1872
C2372

Änderung der Verzögerungszeit

I−1016 0, 1 Consumer Heartbeat Time und COB−ID C1869
C2369

Änderung der Consumer Heartbeat
COB−ID

C1870
C2370

1 Änderung der Consumer Heartbeat
Überwachungszeit

I−1017 0 Producer Heartbeat Time C1870
C2370

2 Änderung der Zykluszeit für das Produ-
cer Heartbeat−Telegramm

I−1018 0 ... 4 Module Device Description − − −

I−1029 0, 1 Error behaviour − − −

I−1200 0 Server SDO1 Parameters − − −

1 Identifier Client � Server (rx)

2 Identifier Server � Client (tx)

I−1201 0 Server SDO2 Parameters C1865
C2365

1 Änderung der Gültigkeit von SDO 2

1 Identifier Client � Server (rx)

2 Identifier Server � Client (tx)
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Lenze−CodestellenCANopen−Objekte

BeschreibungSubcodeCodeBezeichnungSubindexIndex

I−1400 0 Number of entries − − −

1 RPDO1 COB−ID C1853
C2353

1 Änderung der COB−ID:
Codestelle auf CANopen−Adressierung
setzen.

C1855
C2355

1 Geänderte ID in die Codestelle eintra-
gen.

C1865
C2365

2 Änderung der Gültigkeit der PDOs

2 RPDO1 Transmission Type C1873
C2373

1 Änderung des Transmission Type

5 RPDO1 Event Timer C1857
C2357

1 Änderung der Überwachungszeit

I−1401 0 Number of entries − − −

1 RPDO2 COB−ID C1853
C2353

2 Änderung der COB−ID:
Codestelle auf CANopen−Adressierung
setzen.

C1855
C2355

3 Geänderte ID in die Codestelle eintra-
gen.

C1865
C2365

3 Änderung der Gültigkeit der PDOs

2 RPDO2 Transmission Type C1873
C2373

2 Änderung des Transmission Type

5 RPDO2 Event Timer C1857
C2357

2 Änderung der Überwachungszeit

I−1402 0 Number of entries − − −

1 RPDO3 COB−ID C1853
C2353

3 Änderung der COB−ID:
Codestelle auf CANopen−Adressierung
setzen.

C1855
C2355

5 Geänderte ID in die Codestelle eintra-
gen.

C1865
C2365

4 Änderung der Gültigkeit der PDOs

2 RPDO3 Transmission Type C1873
C2373

3 Änderung des Transmission Type

5 RPDO3 Event Timer C1857
C2357

3 Änderung der Überwachungszeit

I−1600 0 Number of mapped objects in RPDOs − − −

1 RPDO mapping 1

2 RPDO mapping 2

3 RPDO mapping 3

4 RPDO mapping 4

I−1601 0 Number of mapped objects in RPDOs − − −

1 RPDO mapping 1

2 RPDO mapping 2

3 RPDO mapping 3

4 RPDO mapping 4

I−1602 0 Number of mapped objects in PDOs − − −

1 RPDO mapping 1

2 RPDO mapping 2

3 RPDO mapping 3

4 RPDO mapping 4
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Lenze−CodestellenCANopen−Objekte

BeschreibungSubcodeCodeBezeichnungSubindexIndex

I−1800 0 Number of entries − − −

1 TPDO1 COB−ID C1853
C2353

1 Änderung der COB−ID:
Codestelle auf CANopen−Adressierung
setzen.

C1855
C2355

2 Geänderte ID in die Codestelle eintra-
gen.

C1865
C2365

2 Änderung der Gültigkeit der PDOs

2 TPDO1 Transmission Type C1874
C2374

1 Änderung des Transmission Type

C1875
C2375

1 Änderung des Modus

3 Inhibit Time − − −

5 TPDO1 Event Timer C1856
C2356

2 Änderung der Zykluszeit

I−1801 0 Number of entries − − −

1 TPDO2 COB−ID C1853
C2353

2 Änderung der COB−ID:
Codestelle auf CANopen−Adressierung
setzen.

C1855
C2355

4 Geänderte ID in die Codestelle eintra-
gen.

C1865
C2365

3 Änderung der Gültigkeit der PDOs

2 TPDO2 Transmission Type C1874
C2374

2 Änderung des Transmission Type

C1875
C2375

2 Änderung des Modus

3 Inhibit Time − − −

5 TPDO2 Event Timer C1856
C2356

3 Änderung der Zykluszeit

I−1802 0 Number of entries − − −

1 TPDO3 COB−ID C1855
C2355

6 Geänderte ID in die Codestelle eintra-
gen.

C1865
C2365

4 Änderung der Gültigkeit der PDOs

2 TPDO3 Transmission Type C1874
C2374

3 Änderung des Transmission Type

C1875
C2375

3 Änderung des Modus

3 Inhibit Time − − −

5 TPDO3 Event Timer C1856
C2356

4 Änderung der Zykluszeit

I−1A00 0 Number of mapped objects in TPDOs − − −

1 TPDO mapping 1

2 TPDO mapping 2

3 TPDO mapping 3

4 TPDO mapping 4

I−1A01 0 Number of mapped objects in TPDOs − − −

1 TPDO mapping 1

2 TPDO mapping 2

3 TPDO mapping 3

4 TPDO mapping 4
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Lenze−CodestellenCANopen−Objekte

BeschreibungSubcodeCodeBezeichnungSubindexIndex

I−1A02 0 Number of mapped objects in TPDOs − − −

1 TPDO mapping 1

2 TPDO mapping 2

3 TPDO mapping 3

4 TPDO mapping 4
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13.2.1 I−1000: Device Type  

Index (hex)
0x1000

Name
Device Type

Subindex Voreinstel-
lung

Wertebereich Zugriff Datentyp

0 − 0 ... 232 − 1 ro U32

Das Objekt I−1000 gibt das Geräteprofil für dieses Gerät an. Außerdem können hier noch
zusätzliche Informationen, die im Geräteprofil selber definiert sind, untergebracht wer-
den. Wird nach keinem speziellen Geräteprofil gearbeitet, ist der Inhalt "0x0000".

Belegung des Datentelegramms

Byte 8 Byte 7 Byte 6 Byte 5

U32

Geräte−Profil−Nummer Zusätzliche Informationen

13.2.2 I−1001: Error Register  

Lesen des Fehlerregisters

Index (hex)
0x1001

Name
Error Register

Subindex Voreinstel-
lung

Wertebereich Zugriff Datentyp

0 − 0 ... 255 ro U8

Bit−Belegung im Datenbyte (U8) bei Fehlerzuständen

Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 Fehlerzustand

0 0 0 0 0 0 0 0 Kein Fehler

0 0 0 0 0 0 0 1 Gerätefehlermeldung

0 0 0 1 0 0 0 1 Kommunikationsfehler
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13.2.3 I−1003: Error history  

Fehlerhistorie

Index (hex)
0x1003

Name
Error history

Subindex Voreinstel-
lung

Wertebereich Zugriff Datentyp

0 Recorded numbers of
errors

− 0 ... 255 rw U8

1 Standard error field − 0 ... 232 − 1 ro U32

...

10

Mit diesem Objekt ist erkennbar, dass ein Fehler im Kommunikationsmodul und im Grund-
gerät aufgetreten ist:

ƒ Sub−Index 0: Anzahl der gespeicherten Fehlermeldungen.

ƒ Sub−Index 1 ... 10: Anzeige der Fehlerliste.

Die Fehlermeldungen bestehen aus einem 16−Bit−Fehlercode und einem 16 Bit umfas-
senden herstellerspezifischen Informationsfeld.

� Hinweis!
Die Werte im "Standard error field" unter Subindex 1 ... 10 werden gelöscht,
wenn der Subindex 0 "Recorded number of errors" mit dem Wert "0"
beschrieben wird.
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13.2.4 I−1005: COB−ID SYNC message  

Index (hex)
0x1005

Name
COB−ID SYNC message

Subindex Voreinstel-
lung

Wertebereich Zugriff Datentyp

0 0x80 oder
0x80000080

0 ... 232 − 1 rw U32

Mit diesem Objekt kann für das Kommunikationsmodul das Erzeugen von Sync−Telegram-
men ermöglicht werden und der Wert des Identifiers beschrieben werden.

Erzeugen von Sync−Telegrammen

Zur Erzeugung von Sync−Telegrammen setzen Sie das Bit 30 (siehe unten) auf den Wert
"1".

Der zeitliche Abstand der Sync−Telegramme kann mit dem Objekt I−1006 bestimmt
werden.

Identifier beschreiben

Für den Empfang von PDOs ist als Lenze−Einstellung (und gemäß CANopen−Spezifikation)
im 11−Bit−Identifier der Wert "0x80" eingetragen. Dies bedeutet, dass alle Kommunikati-
onsmodule werksseitig auf das gleiche Sync−Telegramm eingestellt sind.

Sollen Sync−Telegramme nur von bestimmten Kommunikationsmodulen empfangen
werden, können deren Identifier mit einem Wert bis einschließlich "0x7FF" eingetragen
werden. Eine Änderung des Identifiers darf nur erfolgen, wenn das Kommunikationsmo-
dul kein Sync−Telegramm sendet (Bit 30 = 0).

Belegung des Datentelegramms

Byte 8 Byte 7 Byte 6 Byte 5

MSB U32 LSB

31 30 29 28 ... 11 10 ... 0

0/1 0/1 0 Wert je Bit: 0 11−Bit−Identifier

Bits Wert Beschreibung

0 ... 10 X 11−Bit−Identifier

11 ... 29 0 Der Extended−Identifier wird nicht unterstützt. Jedes Bit in diesem Bereich muss den
Wert "0" haben.

30 0 Gerät erzeugt keine Sync−Telegramme.

1 Gerät erzeugt Sync−Telegramme.

31 X beliebig
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13.2.5 I−1006: Communication Cycle Period  

Index (hex)
0x1006

Name
Communication Cycle Period

Subindex Voreinstel-
lung

Wertebereich Zugriff Datentyp

0 0 0 ... 232 − 1 rw U32

Mit diesem Objekt kann eine Zykluszeit für Sync−Telegramme eingestellt werden, wenn
das Senden aktiviert ist (Bit 30 in Objekt I−1005).

Ist das Senden nicht aktiviert und eine Zeit eingestellt, werden die empfangenen Sync−Te-
legramme mit dieser Zeit überwacht.

Mit dem eingestellten Wert "0" (Lenze−Einstellung) werden keine Sync−Telegramme er-
zeugt oder überwacht.

Die Vorgabe einer Zykluszeit ist mit dem Wert "1000" oder einem ganzzahligen Vielfachen
davon möglich. Die Einheit der eingetragenen Zeit ist �s. Der maximal einstellbare Wert be-
trägt 65535000 �s.

13.2.6 I−1008: Manufacturer Device Name  

Index (hex)
0x1008

Name
Manufacturer Device Name

Subindex Voreinstel-
lung

Wertebereich Zugriff Datentyp

0 − Modulspezifisch const VS
(9 Zeichen)

Anzeige der Hersteller−Gerätebezeichnung von Antriebsregler und Kommunikationsmo-
dul.

Die Hersteller−Gerätebezeichnung setzt sich aus insgesamt 9 Zeichen zusammen:

ƒ 1. ... 4. Zeichen: Aus der Software−EKZ des Grundgerätes (C0200) wird das 4. bis 7.
Zeichen ausgelesen.

– z. B. "8212" aus der EKZ des Frequenzumrichters 8200 vector

ƒ 5. Zeichen: Verwendung eines Unterstrichs ("_")

ƒ 6. ... 9. Zeichen: Aus der Software−EKZ des Kommunikationsmoduls (C1500) wird das
4. bis 7. Zeichen ausgelesen.

– z. B. "AFU0" aus der gesamten EKZ "82ZAFU0B_20000" des
Kommunikationsmoduls E82ZAFUC (CANopen)
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13.2.7 I−100A: Manufacturer Software Version  

Index (hex)
0x100A

Name
Manufacturer Software Version

Subindex Voreinstel-
lung

Wertebereich Zugriff Datentyp

0 − Modulspezifisch const VS
(11 Zeichen)

Anzeige der Hersteller−Softwareversion von Antriebsregler und Kommunikationsmodul.

Die Hersteller−Softwareversion setzt sich aus insgesamt 11 Zeichen zusammen:

ƒ  1. ... 5. Zeichen: Aus der Software−EKZ des Grundgerätes (C0200) wird das 10. bis 14.
Zeichen ausgelesen.

– 10. Zeichen Software−Hauptstand

– 11. Zeichen: Software−Unterstand

– 12. ... 14. Zeichen: Leistungsklasse des Grundgerätes (siehe Dokumentation des
Grundgerätes)

ƒ 6. Zeichen: Verwendung eines Unterstrichs ("_")

ƒ 7. ... 11. Zeichen: Aus der Software−EKZ des Kommunikationsmoduls (C1500) wird
das 10. bis 14. Zeichen ausgelesen.

– z. B. "20000" aus der gesamten EKZ "82ZAFU0B_20000" des
Kommunikationsmoduls E82ZAFUC (CANopen)

13.2.8 I−100C: Guard Time  

Index (hex)
0x100C

Name
Guard Time

Subindex Voreinstel-
lung

Wertebereich Zugriff Datentyp

0 0 0 ... 65535 rw U16

Die Überwachungszeit wird in Milisekunden angegeben.

Mit dem eingestellten Wert "0" (Lenze−Einstellung) wird das "Node Guarding" nicht unter-
stützt.

Das "Node Guarding" im Slave wird aktiviert, wenn für die "Guard Time" und den "Life
Time Factor" ein Wert > "0" angegeben ist. Die "Guard Time" gibt die Erwartungszeit der
RTRs vom Master an.
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13.2.9 I−100D: Life Time Factor  

Index (hex)
0x100D

Name
Life Time Factor

Subindex Voreinstel-
lung

Wertebereich Zugriff Datentyp

0 0 0 ... 255 rw U8

Mit dem eingestellten Wert "0" (Lenze−Einstellung) wird das "Node Guarding" nicht unter-
stützt.

Das Produkt aus "Guard Time" und "Life Time Factor" ist für die Überwachung relevant.

13.2.10 I−1010: Store Parameters  

Speichern von Parametern in das EEPROM

Index (hex)
0x1010

Name
Store Parameters

Subindex Voreinstel-
lung

Wertebereich Zugriff Datentyp

0 store parameters − 0 ... 232 − 1 ro U8

1 U32

...

3

Subindizes

Subindex Rechte Beschreibung

Schreiben Lesen

0 ro Beim Schreibversuch erscheint die Fehler-
meldung 0x06010002.

Unterstützter Subindex: 3

1 Beim Schreibversuch erscheint die Fehler-
meldung 0x08000020.

Speicherfunktionalität aller Parameter le-
sen

2 Speicherfunktionalität nur der Kommu-
nikationsparameter der Objekte lesen

3 Speicherfunktionalität nur der hersteller-
spezifischen Parameter lesen
(Index 0x6000 ... 0x9FFF)

Bit−Belegung (Lesen)

U32

31 ... 2 1 0

0 ... 0 0/1 0/1

Folgende Funktionalitäten sind abhängig vom Antriebsregler möglich und werden durch
Lesen der Werte der Bit−Zustände 0 und 1 dargestellt.

Bits Wert Bedeutung der Bit−Belegung

0 0 Kein automatisches Speichern von Parametern

1 Automatisches Speichern von Parametern

1 0 Kein Speichern von Parametern auf Befehl

1 Speichern von Parametern auf Befehl

2 ... 31 0
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13.2.11 I−1011: Restore Default Parameters  

Laden der Lenze−Einstellungen

� Hinweis!
Bei dieser Funktion sind die zu verwendenden Subindizes abhängig vom Typ
des Antriebsreglers.

Index (hex)
0x1011

Name
Restore Default Parameters

Subindex Voreinstel-
lung

Wertebereich Zugriff Datentyp

0 restore default
parameters

− 0 ... 232 − 1 ro U32

1 rw U32

...

7

Subindizes

Subindex Rechte Beschreibung

Schreiben Lesen

0 ro Beim Schreibversuch erscheint. die Fehler-
meldung 0x06010002.

Max. verfügbarer Subindex (abhängig
vom Grundgerät):
� 93xx : 3
� ECSXX: 3
� 82Vector : 7
� 82xx: 5

1 rw Laden aller Parameter möglich

2 Diese Funktion wird zur Zeit nicht unter-
stützt.
Beim Schreibversuch erscheint die Fehler-
meldung 0x08000020.

Laden nur der Kommunikationsparameter
der Objekte möglich

3 Laden nur der herstellerspezifischen Para-
meter
(Index 0x6000 ... 0x9FFF)

4 Laden Parametersatz 1 möglich

5 Laden Parametersatz 2 möglich

6 Laden Parametersatz 3 möglich

7 Laden Parametersatz 4 möglich
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Bit−Belegung (Lesen)

MSB U32 LSB

31 30 .... 1 0

0 0 0 0 0/1

Bit−Zustände

Bits Wert Bedeutung der Bit−Belegung

0 0 Laden der Parameter nicht möglich

1 Laden der Parameter möglich

1 ... 31 0

Bit−Belegung (Schreiben)

In den Telegrammdaten muss die Signatur "load" enthalten sein, damit das Laden von Pa-
rametern ausgeführt wird.

Signatur MSB LSB

ISO 8859 (ASCII) d a o l

Wert (hex) 0x64 0x61 0x6F 0x6C
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13.2.12 I−1014: COB−ID Emergency Object  

Index (hex)
0x1014

Name
COB−ID Emergency Object

Subindex Voreinstel-
lung

Wertebereich Zugriff Datentyp

0 0x80 +
Node−ID

0 ... 232 − 1 rw U32

Beim Auftreten und beim Zurücksetzen eines Kommunikationsfehlers oder eines internen
Fehlers des Kommunikationsmoduls oder des Antriebsreglers (z. B. TRIP) wird eine Fehler-
meldung über den CAN−Bus gesendet. Das Telegramm wird bei jedem Fehler einmalig ab-
gesetzt. Mit Bit 31 kann diese Funktion aktiviert oder deaktiviert werden.

Belegung des Datentelegramms

Byte 8 Byte 7 Byte 6 Byte 5

MSB U32 LSB

31 30 29 28 ... 11 10 0

0/1 0 0 Wert je Bit: 0 11−Bit−Identifier

Bits Wert Beschreibung

0 ... 10 0/1 11−Bit−Identifier

11 ... 29 0 Der Extended−Identifier wird nicht unterstützt. Jedes Bit in diesem Bereich muss den
Wert "0" haben.

30 0 reserviert

31 0 Emergency Object gültig

1 Emergency Object ungültig

� Hinweis!
Die COB−ID ist nur änderbar im Zustand "Emergency Object ungültig"
(Bit 31 = 1).

Das über den CAN−Bus gesendete Emergency−Telegramm hat folgenden Aufbau:

ƒ Byte 1 + 2: Emergency−Fehlercode

ƒ Byte 3: Fehlerregister−Objekt I−1001

ƒ Bytes 4 ... 8: Feld für herstellerspezifische Fehlermeldung

Inhalt:

– Bei Emergency−Fehlercode 0x1000: Lenze−Fehlernummer

– Bei allen anderen Emergency−Fehlercodes: "0".
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13.2.13 I−1015: Emergency Inhibit Time  

Index (hex)
0x1015

Name
Emergency Inhibit Time

Subindex Voreinstel-
lung

Wertebereich Zugriff Datentyp

0 0 0 ... 65535 rw U16

Mit diesem Objekt wird die Zeit vorgegeben, die mindestens zwischen zwei Emergency−
Telegrammen vergehen muss.

Der eingetragene Wert multipliziert mit 0.1 ergibt die Verzögerungszeit in�Milisekunden.

13.2.14 I−1016: Consumer Heartbeat Time  

Index (hex)
0x1016

Name
Consumer Heartbeat Time

Subindex Voreinstel-
lung

Wertebereich Zugriff Datentyp

0 Consumer Heartbeat
Time

0 0 ... 65535 ro U32

1 rw U32

Subindizes

Subindex Erklärung

0 Höchster Subindex

1 Eintrag von Node−ID und "Heartbeat Time" des Teilnehmers

Bit−Belegung, Subindex 1

U32

31 ... 24 23 ... 16 15 ... 0

Reserviert, Wert 0 Node−ID Heartbeat Time [ms]

Mit der "Consumer Heartbeat Time" wird die Überwachung eines Teilnehmers ermöglicht.

Die "Consumer Heartbeat Time" muss einen größeren Wert haben als die "Producer Heart-
beat Time" des zu überwachenden Teilnehmers.

Beim Überschreiten der eingetragenen Zeit sendet das Kommunikationsmodul ein Emer-
gency−Telegramm mit dem "Heartbeat Error" 0x8130.

In der Codestelle C1882, Subcode 5 kann zusätzlich eine Reaktion für das Grundgerät ein-
gestellt werden.
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13.2.15 I−1017: Producer Heartbeat Time  

Index (hex)
0x1017

Name
Producer Heartbeat Time

Subindex Voreinstel-
lung

Wertebereich Zugriff Datentyp

0 0 0 ... 65535 rw U32

Das Heartbeat−Telegramm wird automatisch gesendet, sobald in I−1017 ein Wert > "0"
eingetragen ist. Die Zykluszeit entspricht dem eingetragenen Wert in Milisekunden.

Das "Node Guarding" ist abgeschaltet, wenn die "Heartbeat Time" aktiv ist.

13.2.16 I−1018: Module Device Description  

Eintrag der Vendor−ID

Index (hex)
0x1018

Name
Module Device Description

Subindex Voreinstel-
lung

Wertebereich Zugriff Datentyp

0 Module Device
Description

− Modulspezifisch ro Identity

...

4

Subindizes

Subindex Bedeutung

0 Höchster Subindex

1 Vendor ID = von der Organisiation "CIA" für Lenze vergebene ID

2 Produktcode

3 Revisionsnummer

4 Seriennummer

13.2.17 I−1029: Fehler−Verhalten  

Index (hex)
0x1029

Name
Error characteristics

Subindex Voreinstel-
lung

Wertebereich Zugriff Datentyp

0 No. of Error Classes − 0 ... 255 ro U8

1 Communication Error − 0 ... 2 rw U8

Subindex 1

Wert von
Subindex 1

Bedeutung

0 Wechsel in den Zustand "Pre−Operational"

1 Kein Wechsel

2 Wechsel in den Zustand "Stopped"

Hier können die unterschiedlichen Reaktionen bei aufgetretenen Kommunikationsfeh-
lern (Node Guarding, Heartbeat) unter Subindex 1 eingestellt werden.
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13.2.18 I−1200/I−1201: Server SDO Parameters  

Zur Parametrierung der Server−SDOs stehen zwei Objekte zur Verfügung:

ƒ I−1200 für den Parameterdaten−Kanal 1 (SDO1)

ƒ I−1201 für den Parameterdaten−Kanal 2 (SDO2)

Mit I−1201 kann der Identifier in Empfangs− und Senderichtung beschrieben werden, wäh-
rend I−1200 dazu nur Leserechte besitzt. Der Server SDO Parameter ist nur gültig, wenn in
beiden Übertragungsrichtungen (Subindex 1 und 2) das Bit 31 den Wert "0" enthält.

Index Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I−1200 0 Server SDO1 Parameters U8 0 ... 255 ro

1 Identifier
Client � Server (rx)

U32 0 ... (232 − 1) ro

2 Identifier
Server � Client (tx)

U32 0 ... (232 − 1) ro

I−1201 0 Server SDO2 Parameters U8 0 ... 255 ro

1 Identifier
Client � Server (rx)

U32 0 ... (232 − 1) rw

2 Identifier
Server � Client (tx)

U32 0 ... (232 − 1) rw

Subindizes

Subindex Beschreibung

0 Max. unterstützter Subindex = 3

1 Spezifizierung des Empfangs−Identifiers

2 Spezifizierung des Sende−Identifiers

Belegung des Datentelegramms für Subindex 1 und 2

Byte 8 Byte 7 Byte 6 Byte 5

MSB U32 LSB

31 30 29 28 ... 11 10 ... 0

0/1 0 0 Wert je Bit: 0 11−Bit−Identifier

Bits Wert Beschreibung

0 ... 10 X 11−Bit−Identifier

11 ... 29 0 Der Extended−Identifier wird nicht unterstützt. Jedes Bit in diesem Bereich muss den
Wert "0" haben.

30 0 reserviert

31 0 SDO gültig

1 SDO ungültig
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Beispiel:

Der Parameterdaten−Kanal 2 (SDO2) des Antriebs mit der Knotenadresse�"4" soll abge-
schaltet werden. Dieser Befehl muss über den Parameterdaten−Kanal 1 (SDO1) vom Ma-
ster an das Kommunikationsmodul gesendet werden.

Der Basisidentifier des SDO2 hat in Senderichtung den Wert "1600" (Basisidentifier für
Rückantwort: "1472").

Identifier = Basisidentifier + Knotenadresse = 1604 (0x0644)

Um den Parameterdaten−Kanal abzuschalten (= ungültig), muss das Bit 31 in I−1201, Sub-
index 1 und 2, auf den Wert "1" gesetzt werden. Daraus ergeben sich folgende Werte, die
in den Subindizes 1 und 2 einzutragen sind:

I−1201/1: 0x80000000 + 0x644 = 0x80000644

I−1201/2: 0x80000000 + 0x5C4 = 0x800005C4

ƒ Belegung der Nutzdaten für I−1201/1:

Nutzdaten

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

Kommando
Index

Low−Byte
Index

High−Byte
Subindex U32

0x23
(Write request)

0x01 0x12 0x01
Client � Server (rx)

0x44 0x06 0x00 0x80

ƒ Belegung der Nutzdaten für I−1201/2:

Nutzdaten

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

Kommando
Index

Low−Byte
Index

High−Byte
Subindex U32

0x23
(Write request)

0x01 0x12 0x02
Server � Client (tx)

0xC4 0x05 0x00 0x80
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13.2.19 I−1400 ... I−1402: Receive PDO Communication Parameters  

Empfang von Kommunikationsparametern der PDOs

� Hinweis!
Die Objekte I−1401 und I−1402 stehen für die Antriebsregler 8200 vector und
93XX nicht zur Verfügung.

Index Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I−1400 0 Number of entries U8 0 ... 255 ro

1 RPDO1 COB−ID U32 0 ... (232 − 1) rw

2 RPDO1 Transmission type U8 0 ... 240, 254 rw

5 RPDO1 Event Timer U32 1 ... 65535 rw

I−1401 0 Number of entries U8 0 ... 255 ro

1 RPDO2 COB−ID U32 0 ... (232 − 1) rw

2 RPDO2 Transmission type U8 0 ... 255 rw

5 RPDO2 Event Timer U32 1 ... 65535 rw

I−1402 0 Number of entries U8 0 ... 255 ro

1 RPDO3 COB−ID U32 0 ... (232 − 1) rw

2 RPDO3 Transmission type U8 0 ... 255 rw

5 RPDO3 Event Timer U32 1 ... 65535 rw

Subindizes

Subindex Beschreibung

0 Max. unterstützte Subindizes = 5

1 Einstellung des Identifiers:
� RPDO1: 200hex + Node−ID
� RPDO2: 300hex + Node−ID
� RPDO3: 400hex + Node−ID

2 Einstellung des Übertragungstyps (siehe Tabelle oben)

5 Einstellung der Überwachungszeit (siehe Tabelle oben)

Beschreibung Subindex 1

Belegung des Datentelegramms

Byte 8 Byte 7 Byte 6 Byte 5

MSB U32 LSB

31 30 29 28 ... 11 10 ... 0

0/1 0/1 0 Wert je Bit: 0 11−Bit−Identifier

Bits Wert Beschreibung

0 ... 10 X 11−Bit−Identifier

11 ... 29 0 Der Extended−Identifier wird nicht unterstützt. Jedes Bit in diesem Bereich muss
den Wert "0" haben.

30 0 RTR auf das RPDO erlaubt (Lenze)

1 RTR auf das RPDO nicht erlaubt (nicht einstellbar)

31 0 RPDO aktiv

1 RPDO inaktiv
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Beschreibung Subindex 2

PDO−Übertragung Übertragungstyp Beschreibung

zyklisch synchron ereignisge-
steuert

X X n = 1 ... 240 Durch Eingabe eines Wertes n, wird bei
jedem n−ten Sync dieses RPDO über-
nommen.

X n = 254 herstellerspezifisch,
siehe Codestelle C1875�/ C2375

Beschreibung Subindex 5

Als "Überwachungszeit" wird die Zeitspanne bezeichnet, in der neue Prozesseingangsda-
ten mit den CAN−IN1 ... 3−Identifiern eintreffen müssen. Falls die eingetragene Zeit über-
schritten wird, kann mit der Codestelle C1882 eine entsprechende Reaktion eingestellt
werden.

� Hinweis!
ƒ Die Überwachungszeit beginnt mit dem Eintreffen des ersten Telegramms.

ƒ Subindex 5 = 0: Überwachung deaktiviert.
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13.2.20 I−1600 ... I−1602: Receive PDO Mapping Parameters  

Mit diesen Objekten können Parameterdaten als PDO empfangen werden.

� Hinweis!
Die Objekte I−1601 und I−1602 stehen für die Antriebsregler 8200 vector und
93XX nicht zur Verfügung.

Index Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I−1600 0 Number of mapped objects
in RPDOs

U8 0 ... 255 rw

1 RPDO mapping 1 U32 0 ... (232 − 1)

2 RPDO mapping 2

3 RPDO mapping 3

4 RPDO mapping 4

I−1601 0 Number of mapped objects
in RPDOs

U8 0 ... 255 rw

1 RPDO mapping 1 U32 0 ... (232 − 1)

2 RPDO mapping 2

3 RPDO mapping 3

4 RPDO mapping 4

I−1602 0 Number of mapped objects
in RPDOs

U8 0 ... 255 rw

1 RPDO mapping 1 U32 0 ... (232 − 1)

2 RPDO mapping 2

3 RPDO mapping 3

4 RPDO mapping 4

Subindizes

Subindex Beschreibung

0 Number of mapped objects in RPDO

1 ... 4 Bei Leseanfragen zum Objekt wird der Wert zurückgesandt.

Das Mapping im Modul wird durch Eintragen von Indizes und Datenlängen vom Master
vorgenommen.
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Mapping−Struktur

MSB LSB

31 ... 16 15 ... 8 7 ... 0

Index Subindex Objektlänge
DWord 0 = 0x20

Word = 0x10

Die EDS−Datei für das Kommunikationsmodul EMF2178IB unterstützt das Mapping.

� Tipp!
Die zur Konfiguration notwendige und aktuelle EDS−Datei für das
Kommunikationsmodul EMF2178IB (CANopen) finden Sie im
Download−Bereich unter:

www.Lenze.com
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13.2.21 I−1800 ... I−1802: Transmit PDO Communication Parameters  

Senden von Kommunikationsparametern der PDOs

� Hinweis!
Die Objekte I−1801 und I−1802 stehen für die Antriebsregler 8200 vector und
93XX nicht zur Verfügung.

Index Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I−1800 0 Number of entries U8 0 ... 255 ro

1 TPDO1 COB−ID U32 0 ... (232 − 1) rw

2 TPDO1 Transmission type U8 0 ... 240, 252,254 rw

3 TPDO1 Inhibit Time U32 0 ... 65535 rw

5 TPDO1 Event Timer U32 0 ... 65535 rw

I−1801 0 Number of entries U8 0 ... 255 ro

1 TPDO2 COB−ID U32 0 ... (232 − 1) rw

2 TPDO2 Transmission type U8 0 ... 240, 252, 254 rw

3 TPDO2 Inhibit Time U32 0 ... 65535 rw

5 TPDO2 Event Timer U32 0 ... 65535 rw

I−1802 0 Number of entries U8 0 ... 255 ro

1 TPDO3 COB−ID U32 0 ... (232 − 1) rw

2 TPDO3 Transmission type U8 0 ... 240, 252, 254 rw

3 TPDO3 Inhibit Time U32 0 ... 65535 rw

5 TPDO3 Event Timer U32 0 ... 65535 rw

Subindizes

Subindex Beschreibung

0 Max. unterstützte Subindizes = 5

1 Einstellung des Identifiers:
� TPDO1: 0x180 + Node−ID
� TPDO2: 0x280 + Node−ID
� TPDO3: 0x380 + Node−ID

2 Einstellung des Übertragungstyps (siehe Tabelle unten)

3 Einstellung der Sperrzeit

5 Einstellung der Zykluszeit
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Beschreibung Subindex 1

Belegung des Datentelegramms

Byte 8 Byte 7 Byte 6 Byte 5

MSB U32 LSB

31 30 29 28 ... 11 10 ... 0

0/1 0/1 0 Wert je Bit: 0 11−Bit−Identifier

Bits Wert Beschreibung

0 ... 10 X 11−Bit−Identifier

11 ... 29 0 Der Extended−Identifier wird nicht unterstützt. Jedes Bit in diesem Bereich muss
den Wert "0" haben.

30 0 RTR auf das TPDO erlaubt (Lenze)

1 RTR auf das TPDO nicht erlaubt (nicht einstellbar)

31 0 TPDO aktiv

1 TPDO inaktiv

Beschreibung Subindex 2

PDO−Übertragung Übertragungstyp Beschreibung

zyklisch synchron ereignisge-
steuert

X X n = 1 ... 240 Durch Eingabe eines Wertes n, wird bei
jedem n−ten Sync dieses TPDO über-
nommen.

X n = 252 TPDO wird bei Sync mit neuen Daten
gefüllt, aber nur auf RTR gesendet.

X n = 254 herstellerspezifisch,
siehe Codestelle C1875�/ C2375

Beschreibung Subindex 3

Zeit, die mindestens zwischen zwei aufeinanderfolgenden Prozessdaten−Telegrammen
vergehen muss.

� Hinweis!
Subindex 3 = 0: Sperrzeit deaktiviert.

Beschreibung Subindex 5

Im ereignisgesteuerten/zyklischen Betrieb kann die Zykluszeit angegeben werden, mit der
die einzelnen PDOs über den CAN−Bus gesendet werden.

� Hinweis!
Subindex 5 = 0: Zyklisches Senden der PDOs deaktiviert.
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13.2.22 I−1A00 ... I−1A02: Transmit PDO Mapping Parameters  

Mit diesen Objekten können Parameterdaten als PDO gesendet werden.

� Hinweis!
Die Objekte I−1A01 und I−1A02 stehen für die Antriebsregler 8200 vector und
93XX nicht zur Verfügung.

Index Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I−1A00 0 Number of mapped objects
in TPDOs

U8 0 ... 255 rw

1 TPDO mapping 1 U32 0 ... (232 − 1)

2 TPDO mapping 2

3 TPDO mapping 3

4 TPDO mapping 4

I−1A01 0 Number of mapped objects
in TPDOs

U8 0 ... 255 rw

1 TPDO mapping 1 U32 0 ... (232 − 1)

2 TPDO mapping 2

3 TPDO mapping 3

4 TPDO mapping 4

I−1A02 0 Number of mapped objects
in TPDOs

U8 0 ... 255 rw

1 TPDO mapping 1 U32 0 ... (232 − 1)

2 TPDO mapping 2

3 TPDO mapping 3

4 TPDO mapping 4

Ausführliche Informationen zum Mapping: (
  65)
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14 Codestellen

14.1 Übersicht

� Hinweis!
ƒ Einige CANopen−Objekte haben direkten Einfluss auf die entsprechenden

Codestellen. Ein neu geschriebener Wert innerhalb eines Index wird auch in
die entsprechende Codestelle C18xx oder C23xx übernommen.

ƒ Bei den Geräten 9300 Servo PLC, Drive PLC und ECS wird eine Änderung der
Codestellen C23xx erst wirksam, wenn Sie eine dieser drei Aktionen
ausführen:
– Erneutes Netzschalten des Kommunikationsmoduls.
– Senden des NMT−Befehls "Reset Node" / "Reset Communication".
– Beschreiben der Codestelle C2120 (AIF−Steuer−Byte) mit dem Wert "1".

ƒ Bei allen anderen Antriebsreglern wird eine Änderung sofort wirksam.

ƒ Da die Codestellen C18xx im Modul liegen, sind die entsprechenden Werte
direkt bekannt. Die Codestellen C23xx befinden sich im PLC−Gerät und
müssen daher vom Modul erst ausgelesen werden.

Code Subcode Index
(dec = hex)

Bezeichnung Info

C0001 − 24574 =
0x5FFE

Bedienungsart für 8200 vector �  145

C0009 − 24566 =
0x5FF6

CAN−Knotenadresse �  145

C0046 − 24529 =
0x5FD1

Anzeige Frequenzsollwert �  145

C0125 − 24450 =
0x5F82

Übertragungsrate �  146

C0126 − 24449 =
0x5F81

Verhalten bei Kommunikationsfehler �  146

C0135 − 24440 =
0x5F78

Antriebsregler Steuerwort �  146

C0150 − 24425 =
0x5F69

Antriebsregler Statuswort �  146

C0161 − 24414 =
0x5F5E

Fehlerspeicher 8200 vector: Aktive Störung �  147

C0162 − 24413 =
0x5F5D

Fehlerspeicher 8200 vector: Letzte Störung �  147

C0163 − 24412 =
0x5F5C

Fehlerspeicher 8200 vector: Vorletzte Störung �  147

C0164 − 24411 =
0x5F5B

Fehlerspeicher 8200 vector: Drittletzte Störung �  147

C0168 − 24407 =
0x5F57

Fehlerspeicher 9300 / ECSXX �  147

C1810 − 22765 =
0x58ED

Software−EKZ als ganzer String �  121

C1811 − 22764 =
0x58EC

Software−Erstellungsdatum als ganzer String �  121
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InfoBezeichnungIndex
(dec = hex)

SubcodeCode

C1812 1 ... 4 22763 =
0x58EB

Software−EKZ in Subcodes �  121

C1813 1 ... 4 22762 =
0x58EA

Software−Erstellungsdatum in Subcodes �  121

C1822 1 ... 12 22753 =
0x58E1

AIF−Eingangsworte �  122

C1823 1 ... 12 22752 =
0x58E0

AIF−Ausgangsworte �  122

C1824 1 ... 11 22751 =
0x58DF

AIF−Eingangsdoppelworte �  122

C1825 1 ... 11 22750 =
0x58DE

AIF−Ausgangsdoppelworte �  122

C1827 − 22748 =
0x58DC

Guard Time �  123

C1828 − 22747 =
0x58DB

Life Time Factor �  123

C1850 − 22725 =
0x58C5

CAN−Knotenadresse �  124

C1851 − 22724 =
0x58C4

Übertragungsrate �  125

C1852 − 22723 =
0x58C3

Master−/Slavebetrieb �  126

C1853 1 ... 3 22722 =
0x58C2

Adressierung CAN−INx / CAN−OUTx �  127

C1854 1 ... 6 22721 =
0x58C1

Individuelle Adressierung CAN−INx / CAN−OUTx �  130

C1855 1 ... 6 22720 =
0x58C0

Anzeige resultierender Identifier CAN−IN / CAN−OUT �  130

C1856 1 ... 5 22719 =
0x58BF

Boot−Up und Zykluszeiten �  131

C1857 1 ... 6 22718 =
0x58BE

Überwachungszeiten �  132

C1859 − 22716 =
0x58BC

Anzeige der DIP−Schalterstellung bei Initialisierung �  133

C1860 − 22715 =
0x58BB

Anzeige der aktuellen DIP−Schalterstellung �  134

C1861 − 22714 =
0x58BA

Anzeige der aktiven CAN−Knotenadresse �  134

C1862 − 22713 =
0x58B9

Anzeige der aktiven Übertragungsrate �  134

C1864 − 22711 =
0x58B7

Senden der PDOs beim Wechsel nach "Operational" �  135

C1865 1 ... 4 22710 =
0x58B6

Gültigkeit von SDO2 und PDOs �  135

C1867 − 22708 =
0x58B4

Sync Rx Identifier �  136

C1868 − 22707 =
0x58B3

Sync Tx Identifier �  136

C1869 − 22706 =
0x58B2

Consumer Heartbeat ID �  137

C1870 1 ... 2 22705 =
0x58B1

Heartbeat Time (Consumer, Producer) �  137

C1871 − 22704 =
0x58B0

Emergency−ID �  138
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InfoBezeichnungIndex
(dec = hex)

SubcodeCode

C1872 − 22703 =
0x58AF

Emergency Inhibit Time �  138

C1873 1 ... 3 22702 =
0x58AE

Sync−Rate CAN−IN1 ... CAN IN3 �  139

C1874 1 ... 3 22701 =
0x58AD

Sync−Rate CAN−OUT1 ... CAN OUT3 �  140

C1875 1 ... 3 22700 =
0x58AC

Tx−Modus CAN−OUT1 ... CAN OUT3 �  141

C1876 1 ... 4 22699 =
0x58AB

Masken CAN−OUT1 �  143

C1877 1 ... 4 22698 =
0x58AA

Masken CAN−OUT2 �  144

C1878 1 ... 4 22697 =
0x58A9

Masken CAN−OUT3 �  144

C1882 1 ... 6 22693 =
0x58A5

Überwachungsreaktionen �  144

C2120 − 22455 =
0x57B7

AIF−Steuerbyte �  148

C2121 − 22454 =
0x57B6

AIF−Statusbyte �  149

C2327 − 22248 =
0x56E8

Guard Time �  123

C2328 − 22247 =
0x56E7

Life Time Factor �  123

C2350 − 22225 =
0x56D1

CAN−Knotenadresse �  124

C2351 − 22224 =
0x56D0

Übertragungsrate �  125

C2352 − 22223 =
0x56CF

Master−/Slavebetrieb �  126

C2353 1 ... 3 22222 =
0x56CE

Adressierung CAN−INx / CAN−OUTx �  127

C2354 1 ... 6 22221 =
0x56CD

Individuelle Adressierung CAN−INx / CAN−OUTx �  130

C2355 1 ... 6 22220 =
0x56CC

Anzeige resultierender Identifier CAN−IN / CAN−OUT �  130

C2356 1 ... 5 22219 =
0x56CB

Boot−Up und Zykluszeiten �  131

C2357 1 ... 6 22218 =
0x56CA

Überwachungszeit �  132

C2359 − 22216 =
0x56C8

Anzeige der DIP−Schalterstellung bei Initialisierung �  133

C2364 − 22211 =
0x56C3

Senden der PDOs beim Wechsel nach "Operational" �  135

C2365 1 ... 4 22210 =
0x56C2

Gültigkeit von SDO2 und PDOs �  135

C2367 − 22208 =
0x56C0

Sync Rx Identifier �  136

C2368 − 22207 =
0x56BF

Sync Tx Identifier �  136

C2369 − 22206 =
0x56BE

Consumer Heartbeat ID �  137

C2370 1 ... 2 22205 =
0x56BD

Heartbeat Time (Consumer, Producer) �  137
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InfoBezeichnungIndex
(dec = hex)

SubcodeCode

C2371 − 22204 =
0x56BC

Emergency−ID �  138

C2372 − 22203 =
0x56BB

Emergency Inhibit Time �  138

C2373 1 ... 3 22202 =
0x56BA

Sync−Rate CAN−IN1 ... CAN IN3 �  139

C2374 1 ... 3 22201 =
0x56B9

Sync−Rate CAN−OUT1 ... CAN OUT3 �  140

C2375 1 ... 3 22200 =
0x56B8

Tx−Modus CAN−OUT1 ... CAN OUT3 �  141

C2376 1 ... 4 22199 =
0x56B7

Masken CAN−OUT1 �  143

C2377 1 ... 4 22198 =
0x56B6

Masken CAN−OUT2 �  144

C2378 1 ... 4 22197 =
0x56B5

Masken CAN−OUT3 �  144

C2382 1 ... 6 22193 =
0x56B1

Überwachungsreaktion �  144
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14.2 Kommunikationsrelevante Lenze−Codestellen

Die Konfiguration der gesamten Anlage, in der zumeist der einzelne Antriebsregler nur
eine unter vielen Komponenten darstellt, wird im Allgemeinen während der Inbetriebnah-
mephase oder im Servicefall festgelegt oder geändert.

Zur Konfiguration der Lenze−Antriebsregler stehen Parameter zur Verfügung, die als
sogenannte "Codestellen" in nummerisch aufsteigender Reihenfolge im Speicher des
Antriebsreglers abgelegt sind.

Alle Codestellen sind über den CAN−Bus erreichbar.

Zur Kommunikation über den CAN−Bus stehen folgende Codestellen zur Verfügung:

ƒ Codestellen C1810 ... C1825 und C1860 ... C1862:

– Für alle Geräte.

– Diese Codestellen werden im Kommunikationsmodul EMF2178IB gespeichert.

ƒ Codestellen C1827 ... C1882

– Für Geräte 8200 vector und 93XX.

– Diese Codestellen werden im Kommunikationsmodul EMF2178IB gespeichert.

ƒ Codestellen C2327 ... C2382:

– Für Geräte 9300 Servo PLC, Drive PLC und ECS.

– Diese Codestellen werden im Antriebsregler gespeichert.

Voraussetzung für die Kommunikation mit dem Antrieb ist, dass der Antrieb als Teilneh-
mer im System bekannt ist. Die Erkennung erfolgt während der Initialisierungsphase des
Kommunikationsmoduls.

So lesen Sie die Tabellen

Spalte Bedeutung

Code (Lenze)−Codestelle

Subcode Subcodestelle

Index Angabe zur Adressierung der Codestelle

Lenze Lenze−Einstellung der Codestelle

� Anzeige−Codestelle
Die Konfiguration der Codestelle ist nicht möglich.

Auswahl minimaler Wert [kleinste Schrittweite/Einheit] maximaler Wert

Bei einer Anzeige−Codestelle sind die angezeigten Werte aufgeführt.

Datentyp FIX32 32 Bit−Wert mit Vorzeichen; dezimal mit 4 Nachkommastellen

S8 8 Bit−Wert, mit Vorzeichen

S16 16 Bit−Wert, mit Vorzeichen

S32 32 Bit−Wert, mit Vorzeichen

U8 8 Bit−Wert, ohne Vorzeichen

U16 16 Bit−Wert, ohne Vorzeichen

U32 32 Bit−Wert, ohne Vorzeichen

VS Visible String, Zeichenkette mit angegebener Länge
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C1810:
Software−EKZ  

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1810 − 22765 =
0x58ED

� VS

Erzeugerkennziffer (EKZ) als ganzer String

Nur im Servicefall von Bedeutung.

C1811:
Software−Erstellungsdatum  

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1811 − 22764 =
0x58EC

� VS

Software−Erstellungsdatum als ganzer String

Diese Angabe ist hauptsächlich im Servicefall von Bedeutung.

C1812:
Software−EKZ  

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1812 /1:
...
/4:

22763 =
0x58EB

� U32

Erzeugerkennziffer (EKZ) in Subcodes

C1813:
Software−Erstellungsdatum  

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1813 /1:
...
/4:

22762 =
0x58EA

� U32

Software−Erstellungsdatum in Subcodes
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C1822:
AIF−IN alle Worte  

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1822 /1:
...
/12:

22753 =
0x58E1

� U16

Alle AIF−IN Worte als 16−Bit−Werte

C1823:
AIF−OUT alle Worte  

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1823 /1:
...
/12:

22752 =
0x58E0

� U16

Alle AIF−OUT Worte als 16−Bit−Werte

C1824:
AIF−IN alle Doppelworte  

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1824 /1:
...
/11:

22751 =
0x58DF

� U32

Alle AIF−IN Doppelworte als 32−Bit−Werte mit jeweils 16 Bit Versatz.

(
  66)

C1825:
AIF−OUT alle Doppelworte  

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1825 /1:
...
/11:

22750 =
0x58DE

� U32

Alle AIF−OUT Doppelworte als 32−Bit−Werte mit jeweils 16 Bit Versatz.

(
  66)
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C1827/C2327:
Guard Time    

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1827 − 22748d =
0x58DC

0 0 [1 ms] 65535 FIX32

C2327 − 22248d =
0x56E8

Für jeden NMT−Slave kann eine unterschiedliche "Node Life Time" eingestellt werden.

Die "Node Life Time" ist das Produkt aus der "Guard Time" (Objekt I−100C) und dem "Life
Time Factor" (Objekt I−100D). Dem NMT−Master müssen diese beiden Werte bekannt sein.

Beziehung zu CANopen

Das Objekt I−100C (Guard Time) hat direkten Einfluss auf die Codestelle C1827/C2327. Ein
neu geschriebener Wert im Objekt wird auch in die Codestelle C1827/C2327 übernom-
men.

C1828/C2328:
Life Time Factor    

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1828 − 22747 =
0x58DB

0 0 [1] 255 FIX32

C2328 − 22247 =
0x56E7

Für jeden NMT−Slave kann eine unterschiedliche "Node Life Time" eingestellt werden.

Die "Node Life Time" ist das Produkt aus der "Guard Time" (Objekt I−100C) und dem "Life
Time Factor" (Objekt I−100D). Dem NMT−Master müssen diese beiden Werte bekannt sein.

Beziehung zu CANopen

Das Objekt I−100D (Life Time Factor) hat direkten Einfluss auf die Codestelle C1828/C2328.
Ein neu geschriebener Wert im Objekt wird auch in die Codestelle C1828/C2328 übernom-
men.
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C1850/C2350:
CAN−Knotenadresse    

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1850 − 22725 =
0x58C5

1 1 [1] 99 FIX32

C2350 − 22225 =
0x56D1

Mit dieser Codestelle kann die CAN−Knotenadresse des Kommunikationsmoduls einge-
stellt werden.

� Hinweis!
ƒ Die Knotenadressen bei mehreren vernetzten CAN−Teilnehmern müssen

sich voneinander unterscheiden..

ƒ Knotenadressen > 99 sind nur per DIP−Schalter einstellbar (
  33).

ƒ Alle DIP−SChalter 1 ... 7 = OFF (Lenze−Einstellung):
– Beim Einschalten sind die Einstellungen in Codestelle C1850/C2350

(Knotenadresse) und C1851/C2351 (Übertragungsrate) aktiv.
– Die Codestelle C1850/C2350 ist ein Abbild der Codestelle C0009 des

Grundgerätes. Das Beschreiben von C1850/C2350 wirkt sich somit direkt
auf C0009 aus.
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C1851/C2351:
Übertragungsrate    

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1851 − 22724 =
0x58C4

0 0 ... 4 0: 500 kBit/s
1: 250 kBit/s
2: 125 kBit/s
3: 50 kBit/s
4: 1000 kBit/s

FIX32

C2351 − 22224 =
0x56D0

Mit dieser Codestelle kann die Übertragungsrate des Kommunikationsmoduls eingestellt
werden.

ƒ Die Übertragungsrate muss bei allen CAN−Teilnehmern identisch eingestellt werden.

ƒ Die Übertragungsraten 10 kBit/s und 20 kBit/s sind nur per DIP−Schalter einstellbar
(
  33).

ƒ Das Beschreiben der Codestelle (z. B. mit GDC über CAN) wirkt sich direkt auf die
Grundgeräte−Codestelle C0125 aus.

� Hinweis!
ƒ Die Übertragungsrate muss bei allen CAN−Teilnehmern identisch eingestellt

werden.

ƒ Die Übertragungsraten 10 kBit/s und 20 kBit/s sind nur per DIP−Schalter
einstellbar (
  33).

ƒ Alle DIP−Schalter 1 ... 7 = OFF (Lenze−Einstellung):
– Beim Einschalten sind die Einstellungen in Codestelle C1850/C2350

(Knotenadresse) und C1851/C2351 (Übertragungsrate) aktiv.
– Die Codestelle C1851/C2351 ist ein Abbild der Codestelle C0125 des

Grundgerätes. Das Beschreiben von C1851/C2351 wirkt sich somit direkt
auf C0125 aus.
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C1852/C2352:
Master−/Slave−Betrieb    

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1852 − 22723 =
0x58C3

0 0:
1:

Slave−Betrieb
Master−Betrieb

FIX32

C2352 − 22223 =
0x56CF

Nach dem Einschalten befindet sich das Kommunikationsmodul im Zustand "Pre−Opera-
tional". In diesem Zustand ist lediglich ein Austausch von Parameterdaten (SDOs) möglich.

Im Slave−Betrieb verweilt das Kommunikationsmodul solange in diesem Zustand bis es
durch den NMT−Befehl "Start Remote Node" in den Zustand "Operational" versetzt wird.

Im Zustand "Operational" werden neben den Parameterdaten (SDOs) auch Prozessdaten
(PDOs) ausgetauscht.

Im Master−Betrieb wird nach einer einstellbaren Boot−Up−Zeit (C1856/1, C2356/1) der
NMT−Befehl "Start Remote Node" abgesetzt. Dadurch werden alle CAN−Teilnehmer in den
Zustand "Operational" gesetzt.
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C1853/C2353:
Adressierung CAN−IN/OUT    

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1853 /1: CAN−IN1/CAN−OUT1
/2: CAN−IN2/CAN−OUT2
/3: CAN−IN3/CAN−OUT3

22722 =
0x58C2

0 siehe Tabelle unten FIX32

C2353 22222 =
0x56CE

Einstellmöglichkeiten

Auswahl Beschreibung

0 Adressierung nach CANopen (Default−Identifier)

1 Adressierung nach C1854/C2354 (Individuelle Adressierung)

2 Adressierung nach Lenze−Systembus (CAN)

3 Adressierung nach CANopen−Objekten I−140X/I−180X

Über diese Codestelle erfolgt die Auswahl der Quelle für die resultierenden Adressen der
CAN−INx/OUTx−Prozessdaten−Objekte (PDOs) auf dem CAN−Bus.

Beziehung zu CANopen

Die Adressierung des entsprechenden PDO−Paares bzw. des Subcodes unter Codestelle
C1853/C2353 wird auf die Objekte I−140X/I−180X (siehe oben: Auswahl "3") umgestellt,
wenn in die Objekte I−1400 ... I−1402 oder I−1800 ... I−1802 ein neuer Wert geschrieben wird.

Identifier bei Adressierung nach CANopen (Default−Identifier)

Dies ist die Lenze−Einstellung des Kommunikationsmoduls EMF2178IB. Die Berechnung
setzt sich aus dem Basis−Identifier und der Knotenadresse zusammen. Der Basis−Identifier
entspricht dem vorgegebenen Wert nach DS301 V4.02.

PDO Identifier

C1853/C2353 = 0: Adressierung nach CANopen (Basis−Identifier)

CAN−IN1 512 + Knotenadresse 0x200 + Knotenadresse

CAN−IN2 768 + Knotenadresse 0x300 + Knotenadresse

CAN−IN3 1024�+�Knotenadresse 0x400 + Knotenadresse

CAN−OUT1 384 + Knotenadresse 0x180 + Knotenadresse

CAN−OUT2 640 + Knotenadresse 0x280 + Knotenadresse

CAN−OUT3 896 + Knotenadresse 0x380 + Knotenadresse
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Identifier bei individueller Adressierung über C1854/C2354

Bei dieser Adressierung ergibt sich der Identifier aus der Summe des festen Basis−Identi-
fier�384�(0x180)�+ dem Wert im entsprechenden Subcode von C1854/C2354. Die Knote-
nadresse hat hier keinen Einfluss mehr.

Diese Konfiguration ist in Anlehnung an den Antriebsregler 8200 vector mit einem Funk-
tionsmodul E82ZAFCCxxx (Systembus (CAN)) und der integrierten Systembus−Schnitt-
stelle der Antriebsregler�93XX (Codestelle C0353/C0354, individuelle Adressierung) ent-
standen.

PDO Identifier bei Adressierung über C1854/C2354

C1853/C2353 = 1 C1853/C2353 = 1
(mit Lenze−Einstellung)

CAN−IN1 384 + C1854/1 oder 384 + C2354/1 384 + 129 0x201

CAN−IN2 384 + C1854/3 oder 384 + C2354/3 384 + 257 0x281

CAN−IN3 384 + C1854/5 oder 384 + C2354/5 384 + 385 0x301

CAN−OUT1 384 + C1854/2 oder 384 + C1854/2 384 + 1 0x181

CAN−OUT2 384 + C1854/4 oder 384 + C1854/4 384 + 258 0x282

CAN−OUT3 384 + C1854/6 oder 384 + C1854/6 384 + 386 0x302

Identifier bei Adressierung nach Lenze−Systembus

Diese Einstellung entspricht der voreingestellten Berechnung der Identifier beim Antriebs-
regler 8200 vector in Verbindung mit einem Funktionsmodul E82ZAFCCxxx (Systembus
(CAN)) und der integrierten Systembus−Schnittstelle der Antriebsregler 93XX.

Der Identifier setzt sich auch hier aus einem Basis−Identifier und der Knotenadresse zu-
sammen.

PDO Identifier bei Adressierung über Lenze−Systembus (CAN)

C1853/C2353 = 2

CAN−IN1 512 + Knotenadresse 0x200 + Knotenadresse (hex)

CAN−IN2 640 + Knotenadresse 0x280 + Knotenadresse (hex)

CAN−IN3 768 + Knotenadresse 0x300 + Knotenadresse (hex)

CAN−OUT1 384 + Knotenadresse 0x180 + Knotenadresse (hex)

CAN−OUT2 641 + Knotenadresse 0x281 + Knotenadresse (hex)

CAN−OUT3 769 + Knotenadresse 0x301 + Knotenadresse (hex)
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Identifier bei Adressierung nach CANopen−Objekten I−140X/I−180X

Befindet sich im Subcode der Wert "3", ist dies ein Hinweis darauf, dass die Identifier über
die Objekte I−140X/I−180X geändert wurden. Der Identifier wird jetzt direkt aus den Objek-
ten gebildet.

Eine Änderung der Codestelle C1854/C2354 hat keinen Einfluss auf die aktuellen Identi-
fier.

PDO Identifier bei Adressierung nach CANopen−Objekten I−140X/I−180X

C1853/C2353 = 3

CAN−IN1 Objekt I−1400, Subindex 1

CAN−IN2 Objekt I−1401, Subindex 1

CAN−IN3 Objekt I−1402, Subindex 1

CAN−OUT1 Objekt I−1800, Subindex 1

CAN−OUT2 Objekt I−1801, Subindex 1

CAN−OUT3 Objekt I−1802, Subindex 1
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C1854/C2354:
Individuelle Adressierung CAN−IN/OUT    

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1854 /1: CAN−IN1
/2: CAN−OUT1
/3*: CAN−IN2
/4*: CAN−OUT2
/5*: CAN−IN3
/6*: CAN−OUT3

22721 =
0x58C1

/1: 129
/2: 1
/3: 257*
/4: 258*
/5: 385*
/6: 386*

0 [1] 1663 FIX32

C2354 22221 =
0x56CD

*) nicht wirksam bei Verwendung eines Antriebsreglers 8200 vector oder 93XX

Mit dieser Codestelle können die Adressen der Eingangs− und Ausgangs−PDOs über sechs
Subcodes individuell eingestellt werden.

Die Codestelle wird wirksam, falls in einem der Subcodes der Codestelle C1853/C2353 der
Wert "1" (Individuelle Adressierung) enhalten ist.

C1855/C2355:
Anzeige resultierender Identifier CAN−IN/OUT    

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1855 /1: CAN−IN1
/2: CAN−OUT1
/3*: CAN−IN2
/4*: CAN−OUT2
/5*: CAN−IN3
/6*: CAN−OUT3

22720 =
0x58C0

� FIX32

C2355 22220 =
0x56CC

*) nicht wirksam bei Verwendung eines Antriebsreglers 8200 vector oder 93XX

In den sechs Subcodes dieser Codestelle können die gültigen Identifier der PDOs ausgele-
sen werden.

� Hinweis!
Bei den Grundgeräten 9300 Servo PLC, Drive PLC und ECS wird der Wert bei der
Initialisierung des Kommunikationsmoduls an das Grundgerät übertragen.
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C1856/C2356:
Boot−Up− und Zykluszeiten    

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1856 /1: Boot−Up−Zeit
/2: Zykluszeit CAN−OUT1
/3: Zykluszeit CAN−OUT2
/4: Zykluszeit CAN−OUT3
/5: Sync−Tx−Zykluszeit

22719 =
0x58BF

0 ms 0 [1 ms] 65535 FIX32

C2356 22219 =
0x56CB

Im ereignisgesteuerten/zyklischen Betrieb kann die Zykluszeit angegeben werden, mit der
die einzelnen PDOs über den CAN−Bus gesendet werden (siehe auch Codestelle
C1875/C2375, "Tx−Modus" für CAN−OUT1 ... 3).

� Hinweis!
Der Wert "0" deaktiviert das zyklische Senden des PDOs.

Mit der "Sync−Tx−Zykluszeit" (C1856/5, C2356/5) wird die Intervallzeit (in ms) bezeichnet,
mit dem ein Sync−Telegramm auf den CAN−Bus gesendet wird.

Beziehung zu CANopen

ƒ Das Objekt I−1006 (Communication Cycle Period) hat direkten Einfluss auf den
Subcode C1856/5 oder C2356/5.

– Da die Datenverarbeitungsgeschwindigkeit des Kommunikationsmoduls
EMF2178IB bei 1000 �s liegt, wird eine Eingabe über das Objekt I−1006 auf ein
ganzzahliges Vielfaches von 1000 �s gerundet und unter C1856/5 oder C2356/5
(abhängig vom Grundgerät) gespeichert.

– Wird das Objekt I−1006 gelesen, so wird der Inhalt des entsprechenden Subcode (in
�s) als Antwort zurückgesendet.

– Durch das Beschreiben des Subcode C1856/5 oder C2356/5 wird automatisch das
Bit�30 des Objektes I−1005 (COB−ID SYNC message) gesetzt und ein
Sync−Telegramm vom Kommunikationsmodul gesendet.

ƒ Die Objekte I−1800/5 ... I−1802/5 (TPDO Event Timer) haben direkten Einfluss auf die
Subcodes C1856/2 ... 4 oder C2356/2 ... 4. Neu geschriebene Werte in den Objekten
I−1800/5 ... I−1802/5 werden auch in die Subcodes C1856/2 ... 4 oder C2356/2 ... 4
übernommen.
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C1857/C2357:
Überwachungszeit    

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1857 /1: CAN−IN1
/2: CAN−IN2
/3: CAN−IN3
/4: BUS−OFF−Überwachungs-
zeit
/5: AIF−Überwachungszeit
/6: Sync−Rx Überwachungs-
zeit

22718 =
0x58BE

/1 ... /5:
3000 ms

/6: 0 ms

0 [1 ms] 65535 FIX32

C2357 22218 =
0x56CA

� Hinweis!
ƒ Die Überwachungszeit beginnt mit dem Eintreffen des ersten Telegramms.

ƒ C1857/x = 0: Überwachung deaktiviert.

ƒ C2357/x = 0: Überwachung deaktiviert.

CAN−IN1 ... 3 (C1857/1 ... 3, C2357/1 ... 3)

Als "Überwachungszeit" wird die Zeitspanne bezeichnet, in der neue Prozesseingangsda-
ten mit den CAN−IN1 ... 3−Identifiern eintreffen müssen. Falls die eingetragene Zeit über-
schritten wird, kann mit der Codestelle C1882/C2382 eine entsprechende Reaktion einge-
stellt werden.

BUS−OFF (C1857/4, C2357/4)

Auch wenn der Teilnehmer in den Zustand BUS−OFF wechselt, kann eine Zeit (in ms) einge-
stellt werden, in der eine Reaktion erfolgen kann. Eine Überwachungsreaktion können Sie
über Codestelle C1882/C2382 einstellen.

AIF−Überwachungszeit (C1857/5, C2357/5)

Zeit beim Aufstarten zur Erkennung eines angeschlossenen Grundgerätes. Ohne Grundge-
rät wird nach dieser Zeit ein Emergency−Telegramm (�  87) auf dem CAN−Bus gesendet.

Sync−Überwachungszeit (C1857/6, C2357/6)

Überwachungsperiode für ein empfangenes, zyklisches Sync−Telegramm.

Beziehung zu CANopen

ƒ Das Objekt I−1006 (Communication Cycle Period) hat direkten Einfluss auf die
Subcodes C1857/6 oder C2357/6. Ein neuer Wert in der Codestelle löscht das Bit 30
von Objekt I−1005 (COB−ID SYNC message).

ƒ Die Objekte I−1400/5 ... I−1402/5 (RPDO Event Timer) haben direkten Einfluss auf die
Subcodes C1857/1 ... 3 oder C2357/1 ... 3. Neu geschriebene Werte in den Objekten
I−1400/5 ... I−1402/5 werden auch in die Subcodes C1857/1 ... 3 oder C2357/1 ... 3
übernommen.
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C1859/C2359:
Anzeige DIP−Schalterstellung    

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1859 − 22716 =
0x58BC

� U16

C2359 − 22216d =
0x56C8

U32

Anzeige der DIP−Schalterstellung bei der Initialisierung des Kommunikationsmoduls als
Hexadezimalzahl.

� Hinweis!
Bei den Grundgeräten 9300 Servo PLC, Drive PLC und ECS wird der Wert bei der
Initialisierung des Kommunikationsmoduls an das Grundgerät übertragen.

Wertigkeiten der DIP−Schalter für Hexadezimal−Berechnung

Schalter − 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

Wertigkeit − 512 256 128 64 32 16 8 4 2 1

Bit 15 ... 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

Beispiel zur DIP−Schalterstellung

ƒ Schalter 3, 5, 6, 7 = ON (Adresse 23)

ƒ Schalter 8, 9, 10 = OFF (Übertragungsrate 500 kBit/s)

Die Summe der entspechenden Wertigkeiten "0xB8" (184) wird beim Lesen der Code-
stelle C1859/C2359 angezeigt.
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C1860:
Anzeige der aktuellen DIP−Schalterstellung  

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1860 − 22715 =
0x58BB

� U16

Durch die Anzeige der aktuellen DIP−Schalterstellung kann festgestellt werden, ob sich die
Schalterstellung für Knotenadresse und Übertragungsrate seit der letzten Initialisierung
geändert hat.

Wertigkeiten der DIP−Schalter

Schalter − 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

Wertigkeit − 512 256 128 64 32 16 8 4 2 1

Bit 15 ... 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

Beispiel zur DIP−Schalterstellung

ƒ Schalter 3, 5, 6, 7 = ON (Adresse 23)

ƒ Schalter 8, 9, 10 = OFF (Übertragungsrate 500 kBit/s)

Die Summe der entspechenden Wertigkeiten "0xB8" (184) wird beim Lesen der Code-
stelle C1859/C2359 angezeigt.

C1861:
Anzeige der aktiven CAN−Knotenadresse  

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1861 − 22714 =
0x58BA

� FIX32

Anzeige der am CAN−Bus aktiven CAN−Knotenadresse.

C1862:
Anzeige der aktiven Übertragungsrate  

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1862 − 22713 =
0x58B9

� 0:
1:
2:
3:
4:
5:
6:

500 kBit/s
250 kBit/s
125 kBit/s
50 kBit/s
1000 kBit/s
20 kBit/s
10 kBit/s

FIX32

Anzeige der am CAN−Bus aktiven Übertragungsrate.
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C1864/C2364:
Senden der PDOs beim Wechsel nach "Operational"    

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1864 − 22711 =
0x58B7

0 0: PDOs nicht senden FIX32

C2364 − 22211 =
0x56C3

1: PDOs senden

Beim Wechsel des CAN−Zustandes "Pre−Operational" nach "Operational" werden alle
PDOs einmalig gesendet.

C1865/C2365:
Gültigkeit von SDO2 und PDOs    

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1865 /1: SDO2
/2: CAN−IN/OUT1
/3*: CAN−IN/OUT2
/4*: CAN−IN/OUT3

22710 =
0x58B6

/1: 0
/2: 1
/3: 1
/4: 1

0 [1] 3 FIX32

C2365 /1: SDO2
/2: CAN−IN/OUT1
/3*: CAN−IN/OUT2
/4*: CAN−IN/OUT3

22210 =
0x56C2

/1: 0
/2: 1
/3: 1
/4: 1

*) nicht wirksam bei Verwendung eines Antriebsreglers 8200 vector oder 93XX

Gültigkeit vom Service−Datenobjekt 2 (SDO2) und von Prozessdatenobjekten

Auswahlmöglichkeiten C1865/C2365

Wert Beschreibung

0 SDO/PDO nicht gültig

1 SDO/PDO gültig

2 Empfangsrichtung gültig

3 Senderichtung gültig
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C1867/C2367:
Sync Rx Identifier    

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1867 − 22708 =
0x58B4

128 0 [1] 2047 FIX32

C2367 − 22208 =
0x56C0

Diese Codestelle beinhaltet den Identifier, mit dem das Sync−Telegramm empfangen wird.

Beziehung zu CANopen

Das Objekt I−1005 (COB−ID SYNC message) hat direkten Einfluss auf diese Codestelle. Neu
geschriebene Werte in das Objekt werden auch in die Codestelle C1867/C2367 übernom-
men.

C1868/C2368:
Sync Tx Identifier    

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1868 − 22707 =
0x58B3

128 0 [1] 2047 FIX32

C2368 − 22207 =
0x56BF

Diese Codestelle beinhaltet den Identifier, mit dem das Sync−Telegramm gesendet wird.

Beziehung zu CANopen

Das Objekt I−1005 (COB−ID SYNC message) hat direkten Einfluss auf diese Codestelle. Neu
geschriebene Werte in das Objekt werden auch in die Codestelle C1868/C2368 übernom-
men.
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C1869/C2369:
Consumer Heartbeat ID    

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1869 − 22706 =
0x58B2

0 0 [1] 255 FIX32

C2369 − 22206 =
0x56BE

Diese Codestelle beinhaltet den Identifier, mit dem das Heartbeat−Telegramm zur Über-
wachung empfangen wird.

Beziehung zu CANopen

Das Objekt I−1016, Subindex 1 (Consumer Heartbeat) hat direkten Einfluss auf diese Code-
stelle. Ein in den Subindex 1 von I−1016 eingetragener Wert wird auch in die Codestelle
C1869/C2369 übernommen.

C1870/C2370:
Heartbeat Time (Consumer, Producer)    

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1870 /1: Consumer 22705 =
0x58B1

0 0 [1 ms] 65535 FIX32

/2: Producer 0

C2370 /1: Consumer 22205 =
0x56BD

0

/2: Producer 0

Consumer Heartbeat Time

In diesen Zeitabständen wird das zu überwachende Heartbeat−Telegramm auf dem CAN−
Bus erwartet.

Producer Heartbeat Time

In diesen Zeitabständen wird das Modul veranlasst, ein Heartbeat−Telegramm mit seinem
Zustand auf den CAN−Bus zu legen.

Beziehung zu CANopen

ƒ Das Objekt I−1016, Subindex 1 (Consumer Heartbeat Time) hat direkten Einfluss auf
diese Codestelle. Ein in den Subindex 1 von I−1016 geschriebener Wert wird auch in
die Codestelle C1870/1 / C2370/1 übernommen.

ƒ Das Objekt I−1017 (Producer Heartbeat Time) hat direkten Einfluss auf diese
Codestelle. Ein in das Objekt geschriebener Wert wird auch in die Codestelle
C1870/2 / C2370/2 übernommen.
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C1871/C2371:
Emergency−ID    

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1871 − 22704 =
0x58B0

128 0 [1] 2047 FIX32

C2371 − 22204 =
0x56BC

Diese Codestelle beinhaltet den Identifier, mit dem das Emergency−Telegramm gesendet
wird.

Beziehung zu CANopen

Das Objekt I−1014 (COB−ID Emergency Object) hat direkten Einfluss auf diese Codestelle.
Ein in das Objekt geschriebener Wert wird auch in die Codestelle C1871/C2371 übernom-
men.

C1872/C2372:
Emergency Inhibit Time    

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1872 − 22703 =
0x58AF

0 0 [1 ms] 65535 FIX32

C2372 − 22203 =
0x56BB

Diese Codestelle beinhaltet die Verzögerungszeit für das Senden eines Emergency−Tele-
gramms.

Beziehung zu CANopen

Das Objekt I−1015 (Inhibit Time EMCY) hat direkten Einfluss auf diese Codestelle. Ein in das
Objekt geschriebener Wert wird auch in die Codestelle C1872/C2372 übernommen.



Codestellen
Kommunikationsrelevante Lenze−Codestellen

14
     

�  139EDSMF2178IB   DE   3.0

C1873/C2373:
Sync−Rate CAN−IN1 ... 3    

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1873 /1: CAN−IN1
/2*: CAN−IN2
/3*: CAN−IN3

22702 =
0x58AE

1 0 [1] 240 FIX32

C2373 22202 =
0x56BA

*) nicht wirksam bei Verwendung eines Antriebsreglers 8200 vector oder 93XX

Die Prozess−Eingangsdaten (CAN−INx) werden erst nach Eintreffen einer gewählten An-
zahl von empfangenen Sync−Telegrammen zum Antriebsregler weitergegeben.

Für jedes Eingangs−PDO kann die Sync−Rate individuell eingestellt werden.

� Hinweis!
Es werden nur die Sync−Telegramme gezählt, die mit dem unter Codestelle
C1867/C2367 eingestelltem Identifier vom Kommunikationsmodul
empfangen wurden.

Beispiel:

ƒ Auswahl n�=�23:

Übernahme von Eingangs−PDO (nach CAN−IN1 ... 3) in den Antriebsregler nach Eintref-
fen des 23. Sync−Telegramms.

Beziehung zu CANopen

Die Objekte I−1400 ... I−1402 (Receive PDO Communication Parameters), jeweils Subin-
dex 2 (transmission type), werden im Wertebereich 1 ... 240 in die Subcodes von
C1873/C2373 übernommen.

Ausnahme: Objekt I−140X, Subindex 2 = "254" wird herstellerspezifisch als Wert "0" in die
entsprechenden Subcodes von C1873/C2373 übernommen.

Objekt I−140X, Subindex Abbildung auf Codestelle/Subcode

I−140X, Subindex 2 = 1 ... 240 C1873, Subcode X = 1 ... 240

I−140X, Subindex 2 = 254 C1873, Subcode X = 0
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C1874/C2374:
Sync−Rate CAN−OUT1...3    

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1874 /1: CAN−OUT1
/2*: CAN−OUT2
/3*: CAN−OUT3

22701 =
0x58AD

1 1 [1] 240 FIX32

C2374 22201 =
0x56B9

*) nicht wirksam bei Verwendung eines Antriebsreglers 8200 vector oder 93XX

Die Prozess−Ausgangsdaten (CAN−OUTx) werden erst nach Eintreffen einer gewählten An-
zahl von empfangenen Sync−Telegrammen gesendet.

Für jedes Prozess−Ausgangsdatenobjekt kann die Sync−Rate individuell eingestellt
werden.

Beziehung zu CANopen

Die Objekte I−1800 ... I−1802 (Transmit PDO Communication Parameters), jeweils Subin-
dex 2 (transmission type), werden im Wertebereich 1 ... 240 in die entsprechenden Sub-
code von C1874/C2374 übernommen.
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C1875/C2375:
Tx−Modus CAN−OUT1...3    

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1875 /1: CAN−OUT1
/2*: CAN−OUT2
/3*: CAN−OUT3

22700 =
0x58AC

/1: 0
/2: 1
/3: 1

0 [1] 3 FIX32

C2375 22200 =
0x56B8

*) nicht wirksam bei Verwendung eines Antriebsreglers 8200 vector oder 93XX

Diese Codestelle enthält eine Auswahl, die angibt, bei welchem Ereignis die TPDOs CAN−
OUT1 ... 3 gesendet werden sollen. Für jedes TPDO kann individuell durch Trennung in Sub-
codes eine Auswahl getroffen werden.

ƒ Wert = 0:

– Die TPDOs werden bei einem empfangenen Sync−Telegramm gesendet.

– Unter der Codestelle C1874/C2374 kann eingestellt werden, dass erst nach dem
n−ten Sync−Telegramm (n = 1 ... 240) die TPDOs gesendet werden sollen.

ƒ Wert = 1:

– Es werden keine TPDOs gesendet.

– Mit dieser Auswahl wird das Versenden der entsprechenden TPDOs deaktiviert.
Dies ist sinnvoll bei den Antrieben 8200 vector und 9300, die höchstens vier Worte
an Steuer− und Statusinformationen über die AIF−Schnittstelle austauschen
können. Hierzu reicht die Verwendung eines TPDO aus, die TPDOs 2 und 3 sind
deaktiviert (Lenze−Einstellung). Eine unnötige Belastung des CAN−Bus wird
dadurch vermieden.

ƒ Wert = 2:

– Das entsprechende TPDO wird entweder ereignisgesteuert oder zyklisch gesendet.

– Das TPDO wird zyklisch gesendet, wenn für dieses TPDO unter der Codestelle
C1856/C2356 eine Zykluszeit angegeben wird. Wenn die Zykluszeit Null ist, wird
bei einem Ereignis, d. h. einem Bitwechsel innerhalb des TPDOs, dieses gesendet.

ƒ Wert = 3:

– Das TPDO wird ereignisgesteuert und zyklisch gesendet. Das bedeutet, dass das
Objekt mit der unter der Codestelle C1856/C2356 eingetragenen Zykluszeit
gesendet wird.

– Zusätzlich wird das Objekt gesendet, wenn sich ein oder mehrere Bits innerhalb
des TPDOs ändern.

� Hinweis!
Wird ereignisgesteuert (auch bei zyklischer Überlagerung) gesendet, können
durch Maskieren des Objektes mit den Codestellen C1876 ... C1878 oder
C2376 ... C2378 bei 9300 Servo PLC, Drive PLC und ECS bestimmte Bits
ausgeblendet werden. Das TPDO wird dann bei einem Bitwechsel nicht
gesendet.
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ƒ C1875/C2375, Subcodes 1 ... 3 = 0

Unter den Objekten I−1800 ... I−1802 (jeweils Subindex 2) wird der Wert von Codestelle
C1874/C2374, Subcode 1, 2 oder 3 angezeigt.

ƒ C1875/C2375, Subcodes 1 ... 3 = 1

Unter den Objekten I−1800 ... I−1802 wird der Wert�"252" angezeigt.

ƒ C1875/C2375, Subcodes 1 ... 3 = 2 oder 3

Unter den Objekten I−1800 ... I−1802 wird der Wert�"254" angezeigt.

Beim Beschreiben der Objekte I−1800 ... I−1802 besteht diese Beziehung in gleicher Weise:

Codestelle C1875/C2375, Subcode
1, 2 oder 3

Objekt I−180X, Subindex 2

0 Codestelle C1874/C2374,
Subcode 1, 2 oder 3 (Wert�=�1 ... 240)

1 252

2 oder 3 254
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C1876/C2376:
Masken CAN−OUT1    

Durch die Maske können ein oder mehrere Bits des Ausgangs−PDO CAN−OUT1 ausgeblen-
det werden.

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1876 /1: CAN−OUT1.W1
/2: CAN−OUT1.W2
/3: CAN−OUT1.W3
/4: CAN−OUT1.W4

22699 =
0x58AB

65535 0 [1] 65535 FIX32

C2376 22199 =
0x56B7

Das ereignisgesteuerte Senden des CAN−OUT−Objektes kann zum Beispiel von nur einem
Bit abhängig gemacht werden. (Siehe auch Codestelle C1875/C2375, �  141.)

Beispiel:

Die Maske im Wort 3 des Prozessdaten−Objektes CAN−OUT1 wird durch die Codestelle
C1876/3 mit dem Wert "0x20" eingestellt.

ƒ 1. Zyklus

Ergebnis nach 1. Zyklus: Das PDO wird gesendet.

CAN−OUT1.W3

MASKE 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0

Daten 1 1 1 1 1 1 1 1 0 1 1 0 0 0 1 0

Ergebnis 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0

ƒ 2. Zyklus

Ergebnis nach 2. Zyklus:

– In CAN−OUT1 wurden neue Daten geschrieben.

– Das PDO wird durch den Wechsel des Bits gesendet.

CAN−OUT1.W3

MASKE 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0

Daten 1 1 1 1 1 1 1 1 0 1 0 0 0 0 1 0

Ergebnis 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
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C1877/C2377:
Masken CAN−OUT2    

Durch die Maske können ein oder mehrere Bits des Ausgangs−PDO CAN−OUT2 ausgeblen-
det werden.

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1877 /1: CAN−OUT2.W1
/2: CAN−OUT2.W2
/3: CAN−OUT2.W3
/4: CAN−OUT2.W4

22698 =
0x58AA

65535 0 [1] 65535 FIX32

C2377 22198 =
0x56B6

Weitere Informationen entsprechend der Beschreibung zu Codestelle C1876/C2376
(�  143).

C1878/C2378:
Masken CAN−OUT3    

Durch die Maske können ein oder mehrere Bits des Ausgangs−PDO CAN−OUT3 ausgeblen-
det werden.

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1878 /1: CAN−OUT3.W1
/2: CAN−OUT3.W2
/3: CAN−OUT3.W3
/4: CAN−OUT3.W4

22697 =
0x58A9

65535 0 [1] 65535 FIX32

C2378 22197 =
0x56B5

Weitere Informationen entsprechend der Beschreibung zu Codestelle C1876/C2376
(�  143).

C1882/C2382:
Überwachungsreaktion    

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C1882 /1: Reaktion CAN−IN1
/2: Reaktion CAN−IN2
/3: Reaktion CAN−IN3
/4: Reaktion BUS−OFF
/5: Reaktion 
Life Guarding Event / Heart-
beat Event
/6: Reaktion Rx−Sync−Über-
wachung

22693 =
0x58A5

/1:0
/2:0
/3:0
/4:0
/5:0
/6:0

0 [1] 2 FIX32

C2382 22193 =
0x56B1

0: keine Reaktion
1: Reglersperre (CINH)
2: Schnellhalt (QSP)

Einstellen der Reaktion im Antriebsregler, wenn die Überwachungszeiten (siehe Code-
stelle C1857/C2357, �  132.) überschritten wurden.
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14.3 Wichtige Antriebsregler−Codestellen

Dieser Abschnitt enthält Kurzbeschreibungen der wichtigsten Codestellen des Grundgerä-
tes für die CAN−Kommunikation.

� Dokumentation des Grundgerätes

Hier finden Sie ausführliche Informationen zu den Codestellen des
Grundgerätes.

C0001:
Bedienungsart für 8200 vector   

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C0001 − 24574 =
0x5FFE

0 siehe Systemhandbuch 8200
vector

FIX32

Die Bedienungsart definiert, welche Quelle auf welche Parameter aktuell schreiben darf.

Zur Parametrierung ist die Bedieneinheit und CAN immer berechtigt.

� Hinweis!
Beachten Sie, dass die Bedienungsart C0001 in allen Parametersätzen
vorhanden ist. C0001 muss deshalb in allen Parametersätzen identisch
eingestellt werden.

C0009:
CAN−Knotenadresse  

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C0009 − 24566 =
0x5FF6

1 1 [1] 99 FIX32

Knotenadresse zur eindeutigen Adressierung des Gerätes in einem CAN−Netzwerk.

C0046:
Anzeige Frequenzsollwert  

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C0046 − 24529 =
0x5FD1

� siehe Dokumentation des
Grundgerätes

FIX32
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C0125:
Übertragungsrate   

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C0125 − 24450 =
0x5F82

0 siehe Dokumentation des
Grundgerätes

FIX32

C0126:
Verhalten bei Kommunikationsfehler (Auszug)  

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C0126 − 24449 =
0x5F81

siehe Dokumentation des
Grundgerätes

FIX32

Überwachung der internen Kommunikation zwischen Kommunikationsmodul und
Grundgerät (Antriebsregler).

C0135:
Antriebsregler Steuerwort  

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C0135 − 24440 =
0x5F78

siehe Dokumentation des
Grundgeräts

I16

C0150:
Antriebsregler Statuswort  

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C0150 − 24425 =
0x5F69

siehe Dokumentation des
Grundgeräts

I16
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C0161 ... C0164:
Fehlerspeicher 8200 vector  

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C0161 − 24414 =
0x5F5E

� aktive Störung FIX32

C0162 24413 =
0x5F5D

letzte Störung

C0163 24412 =
0x5F5C

vorletzte Störung

C0164 24411 =
0x5F5B

drittletzte Störung

� Systemhandbuch 8200 vector

Hier finden Sie ausführliche Informationen zu den Störungsmeldungen.

C0168:
Fehlerspeicher 9300 / ECSXX  

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C0168 0 ... 8 24407 =
0x5F57

� siehe Dokumentation des
Grundgerätes

FIX32

� Systemhandbuch 9300 / Betriebsanleitung ECSXX

Hier finden Sie  ausführliche Informationen zu den Störungsmeldungen.
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C2120:
AIF−Steuerbyte  

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C2120 − 22455 =
0x57B7

0 siehe folgende Tabelle FIX32

Einstellmöglichkeiten

Auswahl Beschreibung

0 kein Befehl

1 Update Codestellen 23XX und CAN−Neuinitialisierung � Reset Node

2 Update Codestellen C23XX

10 C2356/1...4 neu einlesen

11 C2357 neu einlesen

12 C2375 neu einlesen

13 C2376 ... C2378 neu einlesen

14 C2382 neu einlesen

16 1) Update von C7999 und C7998 inklusive CAN−Neuinitialisierung

17 1) Update C7999, Mapping−Tabelle der Profil−Indizes

18 1) Update C7998, Fehlertabelle der Emergency−Meldungen

32 1) Fehlerquelle zurücksetzen, Emergency−Meldungen auslösen

33 ... 62 1) Fehlerquelle 1 ... 30, Emergency−Meldungen auslösen

1) Dieser Wertebereich ist nur gültig bei einer Profilanwendungen in einer PLC

Mit dem AIF−Steuerbyte werden die in den Geräten 9300 Servo PLC, Drive PLC und ECS ge-
speicherten Codestellen C23XX in das Kommunikationsmodul eingelesen.

Befehl ausführen

So übernehmen Sie Werte in das Kommunikationsmodul:

ƒ Tabellenwert des gewünschten Befehls in das AIF−Steuerbyte schreiben.

ƒ Den Zustand des MSB des AIF−Steuerbyte  wechseln. Der Befehl wird ausgeführt.

Beispiel

Durch Schreiben des Wertes�"2" in das AIF−Steuerbyte werden alle Codestellen C23XX neu
eingelesen, wenn das MSB seinen Zustand wechselt.

Bei einigen Codestellen ist es zwingend erforderlich, eine CAN−Neuinitialisierung durchzu-
führen, damit neue Werte und die daraus abgeleitenden Funktionen wirksam werden.
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C2121:
AIF−Statusbyte  

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten Datentyp

Lenze Auswahl

C2121 − 22454 =
0x57B6

0 0 [1] 255 U8

Das AIF−Statusbyte stellt Informationen aus dem Kommunikationsmodul den Geräten
9300 Servo PLC, Drive PLC und ECS zur Verfügung. Damit können diese Geräte den Zu-
stand des Kommunkationsmoduls�überwachen. So können Sie, abhängig von den Zustän-
den des Kommunikationsmoduls, entsprechende Gegenmaßnahmen einleiten.

AIF−Statusbyte Beschreibung

Bit 0 CE11−Fehler, Überwachungszeit CAN−IN1 überschritten

Bit 1 CE12−Fehler, Überwachungszeit CAN−IN2 überschritten

Bit 2 CE13−Fehler, Überwachungszeit CAN−IN3 überschritten

Bit 3 CE14−Fehler, Kommunikationsmodul im Zustand BUS−OFF

Bit 4 Zustand Operational

Bit 5 Zustand Pre−Operational

Bit 6 Zustand Warning

Bit 7 intern belegt



Stichwortverzeichnis15
   

  

�150 EDSMF2178IB  DE  3.0

15 Stichwortverzeichnis

0 − 9
8200 vector

− Statuswort,  55 

− Steuerwort,  53 

8200 vector Bedienungsart (C0001),  145 

8200 vector Besonderheiten,  81 

8200 vector Fehlerspeicher,  147 

9300

− Statuswort,  60 

− Steuerwort,  57 

9300 Fehlerspeicher,  147 

9300 Servo PLC, Besonderheiten,  81 

9300 Servo PLC Besonderheiten,  81 

A
Adresse einstellen,  34 

Adressierung CAN−IN/OUT,  127 

− individuell,  130 

AIF−IN, Funktionsblock,  58 

AIF−IN alle Doppelworte,  122 

AIF−IN alle Worte,  122 

AIF−OUT, Funktionsblock,  60 

AIF−OUT alle Doppelworte,  122 

AIF−OUT alle Worte,  122 

AIF−Statusbyte (C2121),  82 ,  149 

AIF−Steuerbyte (C2120),  81 ,  148 

Anlaufschutz,  38 

Anschlüsse,  16 

Anschlussklemmen, Daten,  31 

Antrieb freigeben,  37 

Antriebsregler, Prozessdaten−Signale,  52 

Antriebsregler Statuswort,  146 

Antriebsregler Steuerwort,  146 

Antriebsregler−Codestellen,  145 

Anzeige

− DIP−Schalterstellung (aktuell),  134 

− DIP−Schalterstellung (bei Initialisierung),  133 

Anzeige der aktiven CAN−Knotenadresse,  134 

Anzeige der aktiven Übertragungsrate,  134 

Anzeige Frequenzsollwert (C0046),  145 

Anzeige resultierender Identifier CAN−IN/OUT,  130 

Art der Isolierung,  18 

Aufbau des Parameterdaten−Telegramms,  73 

B
Basis−Identifier,  43 

Basisisolierung,  24 

Baudrate, einstellen,  35 

Bearbeitungszeit,  19 

Bearbeitungszeiten, im Antriebsregler,  19 

Bedienungsart für 8200 vector (C0001),  145 

Begriffsdefinitionen,  9 

Beispiele

− Blockparameter lesen,  79 

− Parameter lesen,  77 

− Parameter schreiben,  78 

Besonderheiten

− 9300 Servo PLC,  81 

− Drive PLC,  81 

− ECSxA,  81 

Bestell−Bezeichnung,  17 

Bestimmungsgemäße Verwendung,  13 

Boot−Up−Zeit,  131 

Busleitungslänge,  27 

C
C0001: Bedienungsart für 8200 vector,  145 

C0009: CAN−Knotenadresse,  145 

C0046: Anzeige Frequenzsollwert,  145 

C0125: Übertragungsrate,  146 

C0126: Verhalten bei Kommunikationsfehler,  146 

C0135: Antriebsregler Steuerwort,  146 

C0150: Antriebsregler Statuswort,  146 

C0161 ... C0164: Fehlerspeicher 8200 vector,  147 

C0168: Fehlerspeicher 9300 / ECSXX,  147 

C1810: Software−EKZ,  121 

C1811: Software−Erstellungsdatum,  121 

C1812: Software−EKZ,  121 

C1813: Software−Erstellungsdatum,  121 

C1822: AIF−IN alle Worte,  122 

C1823: AIF−OUT alle Worte,  122 

C1824: AIF−IN alle Doppelworte,  122 
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C1825: AIF−OUT alle Doppelworte,  122 

C1827/C2327: Guard Time,  123 

C1828/C2328: Life Time Factor,  123 

C1850/C2350: CAN−Knotenadresse,  124 

C1851/C2351: Übertragungsrate,  125 

C1852/C2352: Master−/Slave−Betrieb,  126 

C1853/C2353: Adressierung CAN−IN/OUT,  127 

C1854/C2354: Individuelle Adressierung CAN−IN/OUT,
130 

C1855/C2355: Anzeige resultierender Identifier
CAN−IN/OUT,  130 

C1856/C2356: Boot−Up− und Zykluszeiten,  131 

C1857/C2357: Überwachungszeit,  132 

C1859/C2359: Anzeige DIP−Schalterstellung,  133 

C1860: Anzeige der aktuellen DIP−Schalterstellung,  134 

C1861: Anzeige der aktiven CAN−Knotenadresse,  134 

C1862: Anzeige der aktiven Übertragungsrate,  134 

C1864/C2364: Senden der PDOs beim Wechsel nach
"Operational",  135 

C1865/C2365: Gültigkeit von SDO2 und PDOs,  135 

C1867/C2367: Sync Rx Identifier,  136 

C1868/C2368: Sync Tx Identifier,  136 

C1869/C2369: Consumer Heartbeat ID,  137 

C1870/C2370: Heartbeat Time (Consumer, Producer),  137 

C1871/C2371: Emergency−ID,  138 

C1872/C2372: Emergency Inhibit Time,  138 

C1873/C2373: Sync−Rate CAN−IN1 ... 3,  139 

C1874/C2374: Sync−Rate CAN−OUT1...3,  140 

C1875/C2375: Tx−Modus CAN−OUT1...3,  141 

C1876/C2376: Masken CAN−OUT1,  143 

C1877/C2377: Masken CAN−OUT2,  144 

C1878/C2378: Masken CAN−OUT3,  144 

C1882/C2382: Überwachungsreaktion,  144 

C2120: AIF−Steuerbyte,  81 ,  148 

C2121: AIF−Statusbyte,  82 ,  149 

CAN−Datentelegramm,  42 

CAN−Knotenadresse,  124 

CAN−Knotenadresse (C0009),  145 

CAN−Kommunikationsphasen,  45 

CAN−Netzwerk, Zustände,  45 

CAN−Netzwerkmanagement (NMT),  45 ,  46 

CAN−Zustandsübergänge,  47 

CANopen−Indizes für das Mapping,  67 

CANopen−Objekte,  91 

CE−typisches Antriebssystem,  23 

COB−ID,  43 

COB−ID Emergency Object (I−1014),  104 

COB−ID SYNC message (I−1005),  98 

Codenummern / Index,  Umrechnung,  70 

Codestellen,  116 

Communication Cycle Period (I−1006),  99 

Communication Object Identifier,  43 

Consumer Heartbeat ID,  137 

Consumer Heartbeat Time (I−1016),  105 

D
Daten der Anschlussklemmen,  31 

Datentelegramm,  42 

Datentransfer,  42 

Definition der verwendeten Hinweise,  10 

Device Type (I−1000),  96 

Diagnose,  88 

DIP−Schalterstellung (aktuell), Anzeige,  134 

DIP−Schalterstellung (bei Initialisierung), Anzeige,  133 

Drive PLC, Besonderheiten,  81 

Drive PLC Besonderheiten,  81 

E
ECS Besonderheiten,  81 

ECS Fehlerspeicher,  147 

ECSxA, Besonderheiten,  81 

EDS−Dateien installieren,  32 

Einschalten, erstes,  36 

Elektrische Installation,  23 

Emergency Inhibit Time,  138 

Emergency Inhibit Time (I−1015),  105 

Emergency−Fehlercodes,  87 

Emergency−ID,  138 

Emergency−Telegramm,  87 

EMF2172IB (CAN) ersetzen,  39 

EMV−gerechte Verdrahtung,  23 

Error history (I−1003),  97 

Error Register (I−1001),  96 

Erstes Einschalten,  36 
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Externe Spannungsversorgung,  30 

F
Fehler−Verhalten (I−1029),  106 

Fehlercodes,  76 

− Emergency,  87 

Fehlermeldungen,  75 

Fehlerspeicher 8200 vector,  147 

Fehlerspeicher 9300 / ECSXX,  147 

Frequenzsollwert Anzeige (C0046),  145 

G
Geräteschutz,  12 ,  21 

Gesamtleitungslänge,  27 

Guard Time,  123 

Guard Time (I−100C),  100 

Gültigkeit der Dokumentation,  6 

Gültigkeit von SDO2 und PDOs,  135 

H
Hardwarestand, Typenschlüssel,  14 

Heartbeat Protocol,  83 

Heartbeat Time (Consumer, Producer),  137 

Hinweise, Definiton,  10 

I
I−1000: Device Type,  96 

I−1001: Error Register,  96 

I−1003: Error history,  97 

I−1005: COB−ID SYNC message,  98 

I−1006: Communication Cycle Period,  99 

I−1008: Manufacturer Device Name,  99 

I−100A: Manufacturer Software Version,  100 

I−100C: Guard Time,  100 

I−100D: Life Time Factor,  101 

I−1010: Store Parameters,  101 

I−1011: Restore Default Parameters,  102 

I−1014: COB−ID Emergency Object,  104 

I−1015: Emergency Inhibit Time,  105 

I−1016: Consumer Heartbeat Time,  105 

I−1017: Producer Heartbeat Time,  106 

I−1018: Module Device Description,  106 

I−1029: Fehler−Verhalten,  106 

I−1200: Server SDO Parameters,  107 

I−1201: Server SDO Parameters,  107 

I−1400: Receive PDO Communication Parameters,  109 

I−1401: Receive PDO Communication Parameters,  109 

I−1402: Receive PDO Communication Parameters,  109 

I−1600: Receive PDO Mapping Parameters,  111 

I−1601: Receive PDO Mapping Parameters,  111 

I−1602: Receive PDO Mapping Parameters,  111 

I−1800: Transmit PDO Communication Parameters,  113 

I−1801: Transmit PDO Communication Parameters,  113 

I−1802: Transmit PDO Communication Parameters,  113 

I−1A00: Transmit PDO Mapping Parameters,  115 

I−1A01: Transmit PDO Mapping Parameters,  115 

I−1A02: Transmit PDO Mapping Parameters,  115 

Identfikation,  14 

Identifier, Anzeige des resultierenden Identifiers,  130 

Identifier (COB−ID),  43 

Inbetriebnahme,  32 

− Antrieb freigeben,  37 

− Erstes Einschalten,  36 

Individuelle Adressierung CAN−IN/OUT,  130 

Indizierung von Lenze−Codestellen,  70 

Installation,  21 

− elektrisch,  23 

− mechanisch,  22 

− Systembus (CAN),  25 

Interne Spannungsversorgung,  30 

K
Kabelspezifikation,  26 

Knotenadresse,  43 ,  124 

Knotenadresse einstellen,  33 ,  34 

Knotenadressen,  17 

Kommando,  73 

Kommunikations−Profil,  17 

Kommunikationsmedien,  17 

Kommunikationsmodul EMF2172IB (CAN) ersetzen,  39 

Kommunikationsphasen,  45 

Kommunikationsrelevante Lenze−Codestellen,  120 

Kommunikationszeit,  19 
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L
LED−Statusanzeigen,  89 

LEDs,  36 ,  89 

Lenze−Codestellen,  116 

Life Time Factor,  123 

Life Time Factor (I−100D),  101 

M
Manufacturer Device Name (I−1008),  99 

Manufacturer Software Version (I−100A),  100 

Mapping in den CANopen−Objekten,  65 

− Abbild der AIF−Daten in Codestellen,  66 

− AIF−Modi,  68 

− AIF−Schnittstellenbelegung,  68 

− CANopen−Indizes für das Mapping,  67 

− Mechanismen im Gerät,  67 

Masken CAN−OUT1,  143 

Masken CAN−OUT2,  144 

Masken CAN−OUT3,  144 

Master−/Slave−Betrieb,  126 

Mechanische Installation,  22 

Module Device Description (I−1018),  106 

N
Netzwerk−Topologie,  17 

Netzwerkmanagement (NMT),  45 ,  46 

Node Guarding Protocol,  85 

Node−ID,  43 

Nutzdaten,  44 ,  52 ,  73 ,  75 

− Prozessdaten−Telegramm vom Antrieb,  59 

− Prozessdaten−Telegramm zum Antrieb,  56 

P
Parameter, C0142 (Anlaufschutz),  38 

Parameter für 8200 vector, Frequenz−Sollwert (C0046),  50 

Parameterdaten−Telegramm,  73 

Parameterdaten−Transfer,  69 

Parameterkanal,  25 

Parametersätze

− 8200 vector,  71 

− 93XX,  72 

− Lenze,  71 

Personenschutz,  12 

Potentialtrennung,  24 

Process Data Objects (PDO),  44 

Producer Heartbeat Time (I−1017),  106 

Produktbeschreibung,  13 

− Bestimmungsgemäße Verwendung,  13 

Produkteigenschaften,  15 

Prozessdaten−Kanal, konfigurieren,  50 

Prozessdaten−Objekte (PDO)

− verfügbare,  48 

− zyklische,  51 

Prozessdaten−Signale,  52 

− 8200 vector,  52 

− 9300 Servo PLC,  61 

− 93XX,  56 

− Drive PLC,  61 

− ECSxA,  61 

Prozessdaten−Telegramm

− RPDO,  49 

− TPDO,  49 

Prozessdaten−Transfer,  48 

Prozessdatenkanal,  25 

R
Receive PDO Communication Parameters (I−1400 ...
I−1402),  109 

Receive PDO Mapping Parameters (I−1600 ... I−1602),  111 

Repeater−Einsatz prüfen,  29 

Restgefahren,  12 

Restore Default Parameters (I−1011),  102 

S
Schnittstellen,  16 

Schutz vor Wiederanlauf,  38 

Schutzisolierung,  18 

Segmentleitungslänge,  28 

Senden der PDOs bei "Operational",  135 

Server SDO Parameters (I−1200/I−1201),  107 

Service Data Objects (SDO),  44 

Sicherheitshinweise,  11 

− Bestimmungsgemäße Verwendung,  13 

− Definition,  10 

− geräte− und anwendungsspezifische,  12 

− Gestaltung,  10 

Software−EKZ,  121 

Software−Erstellungsdatum,  121 

Softwarestand, Typenschlüssel,  14 



Stichwortverzeichnis15
   

  

�154 EDSMF2178IB  DE  3.0

Sollwertquelle, auswählen,  50 

Spannungsversorgung,  17 ,  30 

− externe ,  30 

− interne,  30 

Spezifikation des Übertragungskabels,  26 

Statusanzeigen,  89 

Statuswort

− 8200 vector,  55 

− 9300,  60 

Statuswort Antriebsregler,  146 

Steckerleiste mit Doppel−Schraubanschluss,  24 

Steuerwort

− 8200 vector,  53 

− 9300,  57 

Steuerwort Antriebsregler,  146 

Store Parameters (I−1010),  101 

Sync Rx Identifier,  136 

Sync Tx Identifier,  136 

Sync−Rate CAN−IN1...3,  139 

Sync−Rate CAN−OUT1...3,  140 

Sync−Telegramm,  51 

Synchronisation der zyklischen Prozessdaten,  51 

Systembus (CAN)

− Übertragungsrate,  27 

− Verdrahtung,  25 

T
Technische Daten,  17 

Teilnehmeradresse einstellen,  33 ,  34 

Telegrammlaufzeit,  19 

Transmit PDO Communication Parameters (I−1800 ...
I−1802),  113 

Transmit PDO Mapping Parameters (I−1A00 ... I−1A02),  115

Tx−Modus CAN−OUT1...3,  141 

Typenschild,  14 

Typenschlüssel,  14 
− finden,  14 

U
Übertragungskabel
− Gesamtleitungslänge,  27 
− Repeater−Einsatz prüfen,  29 
− Segmentleitungslänge,  28 
− Spezifikation,  26 

Übertragungsrate,  17 ,  125 
− einstellen,  35 
− Systembus (CAN). Siehe Baudrate

Übertragungsrate (C0125),  146 

Übertragungsrate einstellen,  33 

Überwachungen,  83 

Überwachungsreaktion,  144 

Überwachungszeit,  132 

V
Verdrahtung mit einem Leitrechner (Master),  24 

Verhalten bei Kommunikationsfehler (C0126),  146 

Z
Zustände, CAN−Netzwerk,  45 

Zustandsübergänge,  47 

Zyklische Prozessdaten−Objekte (PDO),  51 

Zykluszeiten,  131 
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7 Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

7.2

LTKOJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

aáÉ cÉäÇÄìëJ_~ìÖêìééÉ áëí ÉáåëÉíòÄ~ê áåsÉêÄáåÇìåÖãáídêìåÇÖÉê®íÉå ~Ä ÑçäÖÉåJ
ÇÉå qóéÉåëÅÜáäÇÄÉòÉáÅÜåìåÖÉåW

820X E. 2x. 1x. (8201 - 8204)
820X E./C. 2x. 1x. Vxxx (8201 - 8204)
821X E. 2x. 2x. (8211 - 8218)
821X E./C. 2x. 2x. Vxxx (8211 - 8218)
822X E. 1x. 1x. (8221 - 8225)
822X E. 1x. 1x. Vxxx (8221 - 8227)
824X E. 1x. 1x. (8241 - 8246)
824X E./C. 1x. 1x. Vxxx (8241 - 8246)
82EVxxxxxBxxxXX Vx 1x (8200 vector)
82CVxxxxxBxxxXX Vx 1x (8200 vector, Cold plate)
EPL 10200 1x 1x (Drive PLC)
93XX E./C. 2x 1x (9321 - 9332)
93XX EI 2x 1x (Servo PLC 9300)

Gerätetyp

Bauform:
Ex = Einbaugerät IP20
Cx = Cold plate
I = Servo PLC
xK = Kurvenscheibe
xP = Positionierregler
xR = Registerregler
xS = Servo-Umrichter

Hardwarestand und Index

Softwarestand und Index

Variante

Erläuterung

báåëÉíòÄ~êâÉáí
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7.2

L TKOJPbap`^kJNKMJNNLOMMO

aÉê áåíÉêå~íáçå~ä ÖÉåçêãíÉ `^kJ_ìë òÉáÅÜåÉí ëáÅÜ îçê ~ääÉã ~ìë ÇìêÅÜ

z êÉä~íáîÉ âìêòÉ §ÄÉêíê~ÖìåÖëòÉáíÉå

z åáÉÇêáÖÉ ^åëÅÜäì≈âçëíÉå
aáÉëÉ báÖÉåëÅÜ~ÑíÉåÜ~ÄÉåòìÉáåÉêïÉáíÉåsÉêÄêÉáíìåÖîçå`^kJmêçÇìâíÉå~ìÅÜ
áå ~åÇÉêÉå _ê~åÅÜÉå ÇÉê fåÇìëíêáÉ ÖÉÑΩÜêíK

cΩê ÉáåÉ pí~åÇ~êÇáëáÉêìåÖ Ü~ÄÉå ^åíêáÉÄJI píÉìÉêìåÖëJ ìåÇ pÉåëçêJL^âíçêÜÉêJ
ëíÉääÉê ãáí `^kçéÉå Éáå hçããìåáâ~íáçåëéêçÑáä òìê i∏ëìåÖ îçå píÉìÉêìåÖë~ìÑÖ~J
ÄÉå ëéÉòáÑáòáÉêíK

aáÉ ÉêÑçêÇÉêäáÅÜÉå qÉáäÉ ÇÉë mêçíçâçääë `á^ apPMNI sÉêëáçå QKMN ëáåÇ áã _ìëJjçJ
Çìä ONTR áãéäÉãÉåíáÉêí ïçêÇÉåK

z ^ìÑëíÉÅâÄ~êÉ wìë~íòÄ~ìÖêìééÉ ÑΩê ÇáÉ iÉåòÉJdêìåÇÖÉê®íÉ UOuuI UOMM
îÉÅíçêI VPuuI pÉêîç mi` VPMM ìåÇ aêáîÉ mi`K

z cêçåíëÉáíáÖÉê afmJpÅÜ~äíÉê Éêã∏ÖäáÅÜí ÄÉèìÉãÉë báåëíÉääÉå îçå
Ó hçããìåáâ~íáçåëéêçÑáä aÉîáÅÉkÉí çÇÉê `^kçéÉå EapPMNF
Ó §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ NMI OMI RMI NORI ORM I RMM ìåÇ NMMM â_áíLë EàÉ å~ÅÜ
hçããìåáâ~íáçåëéêçÑáäF

Ó håçíÉå~ÇêÉëëÉ Eã~ñK SP qÉáäåÉÜãÉêF

z _ìë~ìëÇÉÜåìåÖ Äáë ã~ñK RMMMã

z qçéçäçÖáÉW ÄÉáÇëÉáíáÖ ~ÄÖÉëÅÜäçëëÉåÉ iáåáÉ Eo Z NOM lÜãF

z báåÑ~ÅÜÉ ^åëÅÜäì≈ã∏ÖäáÅÜâÉáí ÇìêÅÜ ëíÉÅâÄ~êÉ pÅÜê~ìÄâäÉããÉå

báÖÉåëÅÜ~ÑíÉå
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7.3
7.3.1

L TKPJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

TKP qÉÅÜåáëÅÜÉ a~íÉå

TKPKN ^ääÖÉãÉáåÉ a~íÉå ìåÇ báåë~íòÄÉÇáåÖìåÖÉå

Bereich Werte
Bestell-Bezeichnung EMF2175IB
Kommunikationsmedien DIN ISO 11898
Umgebungstemperatur im Betrieb: -20 °C bis 60 °CUmgebungstemperatur

Transport: -25 °C bis 70 °C
Lagerung: -25 °C bis 60 °C

Zulässige Feuchtebeanspruchung Klasse 3K3 nach EN 50178 (ohne Betauung, mittlere relative Feuchte 85 %)
24-V-DC-
Spannungsversorgung

• intern Versorgung: bei Ausfall des Grundgerätes arbeitet das Bussystem
weiter

• externe Versorgung (über separates Netzteil +24 V DC ±10 %, max. 100
mA:
Notwendig bei Grundgeräten, die vom Netz getrennt werden können, ohne
dabei die Kommunikation mit dem Master zu unterbrechen. Der Zugriff auf
Parameter eines vom Netz getrennten Grundgerätes ist jedoch nicht mög-
lich.

• nur externe Versorgung möglich bei Antriebsreglern: 820X
• interne oder externe Versorgung des Feldbusmoduls möglich bei folgenden

Grundgeräten:
Servo PLC 9300 / 93XX / 821X / 822X / 8200 vector / Drive PLC (bitte
beachten: 6.4-4)

TKPKO _ÉãÉëëìåÖëÇ~íÉå

Bereich Werte

Spannungsversorgung 24 V DC ± 10 %; max. 100 mA

Kommunikationsmedium ISO 11898

Isolationsspannungen zwischen Bus
d

p g
und ... Bemessungsisolationsspannung Art der Isolation

• Bezugserde / PE 50 V AC Potentialtrennung

• externer Versorgung (Kl. 39/59) - keine Potentialtrennung

• Leistungsteil
– 820X / 821X 270 V AC Basisisolierung
– 822X / 8200 vector 270 V AC doppelte Isolierung
– 93XX 270 V AC doppelte Isolierung

• Steuerklemmen
– 820X / 8200 vector - keine Potentialtrennung
– 821X 50 V AC Potentialtrennung
– 822X 270 V AC Basisisolierung
– 93XX 270 V AC Basisisolierung

• externen Bussystemen 0 V AC keine Potentialtrennung

Verschmutzungsgrad VDE0110 Teil 2 Verschmutzungsgrad 2
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7.3
7.3.3

LTKPJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

TKPKP hçããìåáâ~íáçåëòÉáíÉå

 eáåïÉáë>
aáÉ hçããìåáâ~íáçåëòÉáíÉå áã `^kJ_ìëëóëíÉã ëáåÇ ~ÄÜ®åÖáÖ îçå
ÇÉê
z _É~êÄÉáíìåÖëòÉáí áã dêìåÇÖÉê®í
z a~íÉåΩÄÉêíê~ÖìåÖëÖÉëÅÜïáåÇáÖâÉáí
z mêáçêáí®í ÇÉê a~íÉå
z _ìë~ìëä~ëíìåÖ
k®ÜÉêÉ fåÑçêã~íáçåÉå ΩÄÉê ÇáÉ _ìëòìÖêáÑÑëëíÉìÉêìåÖ ëáåÇ òK _K áå
ÇÉã c~ÅÜÄìÅÜ Ò`^k `çåíêçääÉê ^êÉ~ kÉíïçêâ dêìåÇä~ÖÉå ìåÇ
mê~ñáëÒ îçå tçäÑÖ~åÖ i~ïêÉåòI ÜÉê~ìëÖÉÖÉÄÉå îçã eΩíÜáÖ _ìÅÜ
sÉêä~Ö eÉáÇÉäÄÉêÖI òìë~ããÉåÖÉíê~ÖÉåK

aáÉ _É~êÄÉáíìåÖëòÉáíÉå áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÇÉê dÉê®íÉêÉáÜÉ UOMM ëáåÇ ìåíÉêëÅÜáÉÇJ
äáÅÜ òì ÇÉê dÉê®íÉêÉáÜÉ UONuLUOOuLUOMM îÉÅíçêK

fã dÉÖÉåë~íò òì ÇÉå dÉê®íÉêÉáÜÉå UONuLUOOuLUOQuI ÄÉá ÇÉåÉå ÇáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉå
é~ê~ääÉä ÄÉ~êÄÉáíÉí ïÉêÇÉåI ïÉêÇÉå ÇáÉ mêçòÉ≈J ìåÇ m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå áå ÇÉê dÉê®J
íÉêÉáÜÉ UOMM å~ÅÜÉáå~åÇÉê ~ÄÖÉ~êÄÉáíÉíK pçãáí ëáåÇ ÇáÉ oÉ~âíáçåëòÉáíÉå ~ìÑ ÇáÉ
mêçòÉ≈Ç~íÉå ~ìÅÜ ~ÄÜ®åÖáÖ îçå ÇÉå îçê~åÖÉÖ~åÖÉåÉå ^âíáçåÉåK

aáÉ _É~êÄÉáíìåÖëòÉáíÉå ÇÉê ÉáåòÉäåÉå qÉäÉÖê~ããÉ ëáåÇ ~ì≈ÉêÇÉã ~ÄÜ®åÖáÖ îçå
ÇÉê ^ìÑÄÉêÉáíìåÖÇÉê fëíïÉêíÉ EmêçòÉ≈Ç~íÉå îçã^åíêáÉÄFKtÉååÇáÉëÉa~íÉå Epí~J
íìëïçêíI cêÉèìÉåòáëíïÉêíF åáÅÜí ÄÉå∏íáÖí ïÉêÇÉåI â∏ååÉå ëáÉ ãáí ÇÉãpíÉìÉêïçêí
Ò_áí NRÒ EmbJpéÉêêÉF ÇÉ~âíáîáÉêí ïÉêÇÉåK

aáÉ ÉáåòÉäåÉå qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáíÉå ëáåÇ ïáÉ ÑçäÖíW

Telegramm Bearbeitungszeit

PE-Sperre = 0 PE-Sperre = 1

Parameter 62...140 ms 62...70 ms

Änderung eines Prozeßdatenwertes
zum Antrieb (*) 27...105 ms 27...35 ms

Änderung beider Prozeßdatenwerte zum An-
trieb * 62...140 ms 4...70 ms

Prozeßdaten vom Antrieb * 108...140 ms nicht möglich

Parameter 30...50 ms
Prozeßdaten 3...5

Die Bearbeitungszeiten der Prozeßdaten beziehen sich auf das Synctelegramm E TKSJUFms

bë ÉñáëíáÉêÉå âÉáåÉ ^ÄÜ®åÖáÖâÉáíÉå òïáëÅÜÉå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå ìåÇ mêçòÉ≈Ç~íÉåK

Parameter ca. 30 ms + 20 ms Toleranz (typisch)
Bei einigen Codestellen kann die Bearbeitungszeit länger sein (siehe Systemhandbuch 9300).

Prozeßdaten ca. 3 ms + 2 ms Toleranz

_É~êÄÉáíìåÖëòÉáíÉå UOMu

_É~êÄÉáíìåÖëòÉáíÉå UONuLUOMM
îÉÅíçêLUOOu

_É~êÄÉáíìåÖëòÉáí VPuu
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L TKPJPbap`^kJNKMJNNLOMMO

aáÉ qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáí áëí ~ÄÜ®åÖáÖ îçå ÇÉê a~íÉåΩÄÉêíê~ÖìåÖëÖÉëÅÜïáåÇáÖâÉáí
ìåÇ ÇÉê qÉäÉÖê~ããä®åÖÉW

Ba drate [kBit/s]
Datenlänge [Byte]

Baudrate [kBit/s]
0 2 8

10 5.44 7.36 13.12
20 2.72 3.68 6.56
50 1.09 1.47 2.62
125 0.44 0.59 1.05
250 0.22 0.29 0.52
500 0.11 0.15 0.26
1000 0.05 0.07 0.13

q~ÄK TKPJN j~ñáã~äïÉêíÉ ÇÉê qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáí áå xãëz

aáÉ qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáíÉå ÇÉê çÄáÖÉå q~ÄÉääÉ ëáåÇ ÇìêÅÜ å~ÅÜÑçäÖÉåÇÉ däÉáÅÜìåÖ
ÉêêÉÅÜåÉí ïçêÇÉåK jáí áÜê ä~ëëÉå ëáÅÜ áã _ÉÇ~êÑëÑ~ää ÄÉäáÉÄáÖÉ wïáëÅÜÉåïÉêíÉ
íqã~ñ ÉêêÉÅÜåÉåK

RQ Q + V S ⋅ ia
tT = Telegrammlaufzeit [ms]

íq≤
RQI Q + VI S ⋅ ia

Ç
LD = Telegrammlänge [Byte]q Ç§ dÜ = Baudrate [kBit/s]

qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáí
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7.3
7.3.4

LTKPJQ bap`^kJNKMJNNLOMMO

TKPKQ ^ÄãÉëëìåÖÉå

TR

SO

PS

NU

Address Bd

DeviceNet

2175

CANopen

D/C

L

V-

CAN_L

SHLD
V+

CAN_H

^ÄÄK TKPJN ^ÄãÉëëìåÖÉå ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë ONTR E~ääÉ j~≈É áå ããF
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7.4
7.4.1

L TKQJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

TKQ fåëí~ää~íáçå

TKQKN hçãéçåÉåíÉå ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë

Address Bd

DeviceNet

2175

CANopen

D/C

L

V-

CAN_L

SHLD
V+

CAN_H

�

�
�

�

�
�

�

^ÄÄK TKQJN cÉäÇÄìëãçÇìä ONTR

Pos. Bezeichnung Bedeutung Hinweise
 Verbindungssta-

tus zum An-
AUS Feldbusmodul 2175 wird nicht mit Spannung versorgt; Grundgerät

oder externe Spannungsversorgung ist ausgeschaltet.tus zum An
triebsregler
(zweifarbige LED

BLINKEN Feldbusmodul 2175 ist mit Spannung versorgt, hat aber keine
Verbindung zum Grundgerät (Grundgerät ist ausgeschaltet, in der
Initialisierungsphase oder nicht vorhanden).

GRÜN konstan-
tes
LEUCH-
TEN

Feldbusmodul 2175 ist mit Spannung versorgt und hat Verbindung
zum Antriebsregler.

 Verbindungssta-
tus zum Bus

AUS • Keine Kommunikation mit dem Feldbusmodul
• Feldbusmodul wird nicht mit Spannung versorgttus zum Bus

(zweifarbige LED) GRÜN BLINKEN Die Kommunikation über das Feldbusmodul ist aufgebaut( g )

ROT
LEUCH-
TEN

Interner Fehler des Feldbusmoduls

 Grüne und rote
Drive-LED
(Drive)

Betriebszustand des Grundgerätes 82XX, 8200 vector, 93XX, Servo PLC 9300 und Drive
PLC
(siehe Betriebsanleitung des Grundgerätes)

 Befestigungsschraube

 Steckerleiste mit Doppel-Schraubanschluß, 5-polig

 Anschluß PE-
Schirmkabel siehe Hinweis unten

 DIP-Schalter Einstellungen siehe Kap. 7.5

 eáåïÉáë>
kìê ÑΩê UOMu ìåÇ UONuW
sÉêïÉåÇÉå páÉ ÄÉá _ÉÇ~êÑ Éáå òìë®íòäáÅÜÉë mbJpÅÜáêãâ~ÄÉäI Ç~ë
bjsJÄÉÇáåÖíÉ hçããìåáâ~íáçåëëí∏êìåÖÉå áå ÄÉëçåÇÉêë
ëí∏êÄÉÜ~ÑíÉíÉê rãÖÉÄìåÖ îÉêãÉáÇÉíK
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7.4
7.4.2

LTKQJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

TKQKO jÉÅÜ~åáëÅÜÉ fåëí~ää~íáçå

2102LEC014

z píÉÅâÉå páÉ Ç~ë cÉäÇÄìëãçÇìä ~ìÑ Ç~ë dêìåÇÖÉê®í EÜáÉêW UOMM îÉÅíçêFK
z pÅÜê~ìÄÉå páÉ Ç~ë cÉäÇÄìëãçÇìä ãáí ÇÉê _ÉÑÉëíáÖìåÖëëÅÜê~ìÄÉ ~ìÑ ÇÉã

dêìåÇÖÉê®í ÑÉëíI ìã ÉáåÉ ÖìíÉ mbJsÉêÄáåÇìåÖ ëáÅÜÉê òì ëíÉääÉåK

 eáåïÉáë>
wìê áåíÉêåÉå sÉêëçêÖìåÖ ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë ÇìêÅÜ ÇÉå
cêÉèìÉåòìãêáÅÜíÉê UOMM îÉÅíçê ãì≈ ÇÉê gìãéÉê áå ÇÉê
pÅÜåáííëíÉääÉå∏ÑÑåìåÖ EëáÉÜÉ ^ÄÄK çÄÉåF îÉê®åÇÉêí ïÉêÇÉåK
_É~ÅÜíÉå páÉ ÇáÉ eáåïÉáëÉ E SKQJQFK
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7.4.3

L TKQJPbap`^kJNKMJNNLOMMO

TKQKP bäÉâíêáëÅÜÉ fåëí~ää~íáçå

 eáåïÉáë>
_Éá ÇÉå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêå UOMu ìåÇ UONu â∏ååÉå bjsJÄÉÇáåÖíÉ
hçããìåáâ~íáçåëëí∏êìåÖÉå ~ìÑíêÉíÉåK
sÉêïÉåÇÉå páÉ ÄÉá _ÉÇ~êÑ Éáå òìë®íòäáÅÜÉë mbJpÅÜáêãâ~ÄÉä ~å
mçëK S E TKQJNF

aÉê _ìë~åëÅÜäì≈ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë ONTRÉêÑçäÖíΩÄÉê ÇáÉ RJéçäáÖÉpíÉÅâÉêäÉáëíÉ
ãáí açééÉäJpÅÜê~ìÄ~åëÅÜäì≈K

120R

V-

CAN_L

SHLD
V+

CAN_H

_ÉòÉáÅÜåìåÖ bêä®ìíÉêìåÖ
V- GND; Bezug für externe Spannungsversorgung
CAN_L Datenleitung / Eingang für Abschlußwiderstand 120 Ohm
SHIELD Schirmung
CAN_H Datenleitung / Eingang für Abschlußwiderstand 120 Ohm
V+ externe Spannungsversorgung ; siehe 6.4-4

+Vcc

+Vcc

+V
CAN+
Shield
CAN-
- V

7

6

2

8

5
3

1

4

2175DeN007

^ÄÄK TKQJO häÉããÉåÄÉëÅÜ~äíìåÖ

_ÉäÉÖìåÖ ÇÉê píÉÅâÉêäÉáëíÉ
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7.4
7.4.3

LTKQJQ bap`^kJNKMJNNLOMMO

sÉêëçêÖÉå páÉ ÄÉá _ÉÇ~êÑ Ç~ë cÉäÇÄìëãçÇìä ONTR ΩÄÉê ÇáÉ píÉÅââçåí~âíÉ sHLsJ
ãáí ÉáåÉê ëÉé~ê~íÉå sÉêëçêÖìåÖëëé~ååìåÖ OQ s a` ± NM BK

_Éá ÇÉå^åíêáÉÄëêÉÖäÉêå UOMu áëí áããÉê ÉáåÉ ëÉé~ê~íÉ sÉêëçêÖìåÖëëé~ååìåÖåçíJ
ïÉåÇáÖ>

sÉêïÉåÇÉå páÉ ÄÉá Öê∏≈ÉêÉå båíÑÉêåìåÖÉå òïáëÅÜÉå ÇÉå pÅÜ~äíëÅÜê®åâÉå áå àÉJ
ÇÉã pÅÜ~äíëÅÜê~åâ Éáå kÉíòíÉáäK

Antriebsregler externe Spannungsversorgung
820X immer erforderlich
821X / 822X / 824X und
93XX

Nur dann notwendig, wenn das Netz der entsprechenden Antriebsregler abgeschaltet
werden soll, der Kommunikationsring aber nicht unterbrochen werden darf.

8200 vector siehe unten

sÉêÄáåÇÉåpáÉÇ~ëcÉäÇÄìëãçÇìäONTRãáíÇÉã_ìëëóëíÉãÉåíëéêÉÅÜÉåÇÇÉê_ÉJ
ëÅÜêÉáÄìåÖ E TKQJSFK

 eáåïÉáë>

aáÉ j∏ÖäáÅÜâÉáí ÇÉê áåíÉêåÉå pé~ååìåÖëîÉêëçêÖìåÖ áëí ÄÉá
dêìåÇÖÉê®íÉå ãáí ÉêïÉáíÉêíÉê ^fcJpÅÜåáííëíÉääÉå∏ÑÑåìåÖ EcêçåíëÉáíÉ
UOMM îÉÅíçêF ÖÉÖÉÄÉåK aáÉ áå ÇÉê dê~éÜáâ Öê~ì ÜÉêîçêÖÉÜçÄÉåÉ
cä®ÅÜÉ âÉååòÉáÅÜåÉí ÇáÉ gìãéÉêéçëáíáçåK
fã ^ìëäáÉÑÉêìåÖëòìëí~åÇ ÇÉë dÉê®íÉë ïáêÇ Ç~ë cÉäÇÄìëãçÇìä
åáÅÜí áåíÉêå îÉêëçêÖíK
wìê áåíÉêåÉå pé~ååìåÖëîÉêëçêÖìåÖ éä~òáÉêÉå páÉ ÄáííÉ ÇÉå
gìãéÉê ~ìÑ ÇáÉ áå ÇÉê ^ÄÄáäÇìåÖ Ç~êÖÉëíÉääíÉ mçëáíáçå “áåíÉêåÉ
pé~ååìåÖëîÉêëçêÖìåÖÒK

Auslieferungszustand
nur externe Spannungsversorgung möglich

Interne Spannungsversorgung

pé~ååìåÖëîÉêëçêÖìåÖ
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7.4
7.4.3

L TKQJRbap`^kJNKMJNNLOMMO

 dÉÑ~Üê>
páÉ ãΩëëÉå ÉáåÉ òìë®íòäáÅÜÉ mçíÉåíá~äíêÉååìåÖ áåëí~ääáÉêÉåI ïÉåå
z Éáå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê UOMu çÇÉê UONu ãáí ÉáåÉã iÉáíêÉÅÜåÉê

îÉêÄìåÇÉå ïáêÇ ìåÇ
z ÉáåÉ ëáÅÜÉêÉ mçíÉåíá~äíêÉååìåÖ EÇçééÉäíÉ fëçäáÉêìåÖF å~ÅÜ

sab MNSM åçíïÉåÇáÖ áëíK

eáÉêòì â~åå òK_K ÉáåÉ ^åëÅÜ~äíÄ~ìÖêìééÉ ÑΩê ÇÉå iÉáíêÉÅÜåÉê ãáí ÉáåÉê òìë®íòäáJ
ÅÜÉå mçíÉåíá~äíêÉååìåÖ îÉêïÉåÇÉí ïÉêÇÉå EëáÉÜÉ àÉïÉáäáÖÉ eÉêëíÉääÉê~åÖ~ÄÉåFK
_Éá ÇÉê sÉêÇê~ÜíìåÖ áëí ÇáÉ mçíÉåíá~äíêÉååìåÖ ÇÉê sÉêëçêÖìåÖëëé~ååìåÖ òì ÄÉJ
êΩÅâëáÅÜíáÖÉåK aáÉ sÉêëçêÖìåÖëëé~ååìåÖ äáÉÖí ~ìÑ ÇÉãëÉäÄÉå mçíÉåíá~ä ïáÉ ÇÉê
a~íÉåÄìëK

2175

V- V+C
A
N
_
L

C
A
N
_
H

S
H
L
D

1
2

0
R

1
2

0
R

CAN

L
O

W

H
IG

H

2175DeN002

^ÄÄK TKQJP ^åëÅÜäì≈ ~å ÇáÉ píÉÅâÉêäÉáëíÉ

_áííÉ ÑçäÖÉå páÉ ÄÉá ÇÉê sÉêïÉåÇìåÖ ÇÉë páÖå~äâ~ÄÉäë ìåëÉêÉå bãéÑÉÜäìåÖÉåW

Gesamtlänge bis 300 m

Kabeltyp LIYCY 2 x 2 x 0,5 mm2 (paarverseilt mit Abschirmung)

Leitungswiderstand ≤ 40 Ω/km

Kapazitätsbelag ≤ 130 nF/km

Gesamtlänge bis 1000 m

Kabeltyp CYPIMF 2 x 2 x 0,5 mm2 (paarverseilt mit Abschirmung)

Leitungswiderstand ≤ 40 Ω/km

Kapazitätsbelag ≤ 60 nF/km

sÉêÇê~ÜíìåÖ ãáí ÉáåÉã
iÉáíêÉÅÜåÉê

sÉêÇê~ÜíìåÖ ÇÉë `^kJ_ìëëÉëOS
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7.4.3

LTKQJS bap`^kJNKMJNNLOMMO

a~ë `^kJ_ìëëóëíÉã áëí ~äë OJiÉáíÉê EqïáëíÉÇJm~áêF ~ÄÖÉëÅÜáêãí ãáí òìë®íòäáÅÜÉê
j~ëëÉÑΩÜêìåÖ ìåÇ ÄÉáÇëÉáíáÖ ~ÄÖÉëÅÜäçëëÉåÉê iáåáÉ ~ìëÖÉÑΩÜêí E TKQJRFK

cΩê Ç~ëpÉåÇÉåìåÇ bãéÑ~åÖÉå îçåa~íÉå ëíÉÜÉå ÑçäÖÉåÇÉtÉÖÉ òìê sÉêÑΩÖìåÖW

z ã~ñK P mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å®äÉ Emal Z mêçÅÉëë a~í~ lÄàÉÅíF
Ó mêçòÉ≈Ç~íÉå ïÉêÇÉå ÑΩê êÉÖÉäìåÖëíÉÅÜåáëÅÜÉ ^ìÑÖ~ÄÉå ãáí ÜçÜÉê
dÉëÅÜïáåÇáÖâÉáí ìåÇ mêáçêáí®í ΩÄÉê ÇÉå mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å~ä ÖÉëÉåÇÉíK
qóéáëÅÜÉ mêçòÉ≈Ç~íÉå ëáåÇ òK _K pçääJ ìåÇ fëíïÉêíÉ ÉáåÉë dêìåÇÖÉê®íÉëK

z O m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåâ~å®äÉ Epal Z pÉêîáÅÉ a~í~ lÄàÉÅíF
Ó m~ê~ãÉíÉê ïÉêÇÉå ãáí åáÉÇêáÖÉêÉê mêáçêáí®í ~äë ÇáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉå
ΩÄÉêíê~ÖÉåK báåëíÉääìåÖÉå ÄòïK sÉê®åÇÉêìåÖÉå ÇÉê m~ê~ãÉíÉê ïÉêÇÉå òK
_K ï®ÜêÉåÇ ÇÉê fåÄÉíêáÉÄå~ÜãÉ çÇÉê ÄÉáã mêçÇìâíïÉÅÜëÉä
îçêÖÉåçããÉåK

Ó aÉê wìÖêáÑÑ ~ìÑ m~ê~ãÉíÉê ÉêÑçäÖí ΩÄÉê ÇÉå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåâ~å~ä ÇÉë
cÉäÇÄìëãçÇìäë ONTR ~ìÑ ÇáÉ `çÇÉëíÉääÉå ÇÉë iÉåòÉJdêìåÇÖÉê®íÉë çÇÉê
ÇáÉ ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉå `^kçéÉåJlÄàÉâíÉ E_ÉëÅÜêÉáÄìåÖ ëáÉÜÉ h~éáíÉä
m~ê~ãÉíêáÉêìåÖ `^kçéÉåFK

Ó jáí ÇÉå O m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåâ~å®äÉå áëí ~ì≈ÉêÇÉã Éáå ^åëÅÜäì≈ îçå O
j~ëíÉêå ~å ÇáÉ dêìåÇÖÉê®í ã∏ÖäáÅÜK a~ÇìêÅÜ áëí Éë ãáí ÉáåÉã m` EòK_K
ãáí ÇÉê ^åïÉåÇÉêëçÑíï~êÉ “däçÄ~ä aêáîÉ `çåíêçäÒF çÇÉê ÉáåÉã
_ÉÇáÉåíÉêãáå~ä ã∏ÖäáÅÜI áã ä~ìÑÉåÇÉå mêçòÉ≈ ÉáåÉê ãáí pmp îÉêåÉíòíÉå
^åä~ÖÉI ÇáÉ ûåÇÉêìåÖ ÇÉê m~ê~ãÉíÉê ÇáêÉâí ~ã dêìåÇÖÉê®í îçêòìåÉÜãÉåK
aÉê òïÉáíÉ m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåâ~å~ä áëí ìåíÉê ÇÉê ÉáåÖÉëíÉääíÉå ^ÇêÉëëÉ
EpÅÜ~äíÉê ÄòïK iJ`MMMVF ãáí ÉáåÉã lÑÑÉëí îçå SQ òì ÉêêÉáÅÜÉåK ^ÇêÉëëáÉêí
òK _K ÉáåÉ pmp Ç~ë dÉê®í ãáí ÇÉê ^ÇêÉëëÉ N ìåÇ Éáå òïÉáíÉë
ÄÉÑÉÜäëÖÉÄÉåÇÉë dÉê®í ÇáÉ ^ÇêÉëëÉ SRI ëç ïáêÇ àÉÇÉë j~ä ÇÉêëÉäÄÉ
dêìåÇÖÉê®í ~åÖÉëéêçÅÜÉåK a~ÄÉá áëí òì ÄÉ~ÅÜíÉåI Ç~≈ ÄÉá ÉáåÉã wìÖêáÑÑ
~ìÑ ÇÉåëÉäÄÉå m~ê~ãÉíÉê Ç~ë òÉáíäáÅÜ äÉíòíÉ qÉäÉÖê~ãã ÇÉå m~ê~ãÉíÉê
ÄÉëíáããí EëáÉÜÉ “pÉêîÉê pal m~ê~ãÉíÉêëÒ E TKTJOTFFK

 eáåïÉáë>
_Éá ÉáåÉã wìÖêáÑÑ ~ìÑ ÇÉåëÉäÄÉå m~ê~ãÉíÉê áëí Ç~ë òÉáíäáÅÜ äÉíòíÉ
qÉäÉÖê~ãã ÑΩê ÇÉå m~ê~ãÉíÉê ÄÉëíáããÉåÇK
_É~ÅÜíÉå páÉ ÇáÉ eáåïÉáëÉ áå h~éK TKRI ïÉåå páÉ _~ìÇê~íÉ ìåÇ
^ÇêÉëëÉ åáÅÜí ΩÄÉê ÇÉå ÑêçåíëÉáíáÖÉå pÅÜ~äíÉê îçêÖÉÄÉåK

^ìÑÄ~ì ÉáåÉë `^kJ_ìëëóëíÉãë
E_ÉáëéáÉäFOT
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7.4
7.4.4

L TKQJTbap`^kJNKMJNNLOMMO

TKQKQ _ìëäÉáíìåÖëä®åÖÉ

e~äíÉå páÉ ÇáÉ òìä®ëëáÖÉå iÉáíìåÖëä®åÖÉå ìåÄÉÇáåÖí ÉáåK

NK §ÄÉêéêΩÑÉå páÉ ÇáÉ báåÜ~äíìåÖ ÇÉê dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ áå q~ÄK TKQJNK

aìêÅÜ ÇáÉ §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ áëí ÇáÉ dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ ÑÉëíÖÉäÉÖíK

Übertragungsrate [kBit/s] 10 20 50 125 250 500 1000

Gesamt-Leitungslänge [m] 7450 3950 1550 630 290 120 25

q~ÄK TKQJN dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ

OK §ÄÉêéêΩÑÉå páÉ ÇáÉ báåÜ~äíìåÖ ÇÉê pÉÖãÉåíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ áå q~ÄK TKQJOK

aáÉ pÉÖãÉåíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ ïáêÇ ÇìêÅÜ ÇÉå îÉêïÉåÇÉíÉå iÉáíìåÖëèìÉêëÅÜåáíí
ìåÇ ÇáÉ qÉáäåÉÜãÉê~åò~Üä ÑÉëíÖÉäÉÖíK lÜåÉ oÉéÉ~íÉê áëí ÇáÉ pÉÖãÉåíJiÉáíìåÖëJ
ä®åÖÉ ÖäÉáÅÜ ÇÉê dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉK

Leitungsquerschnitt

Teilnehmer 0.25 mm2 0.5 mm2 0.75 mm2 1.0 mm2

2 240 m 430 m 650 m 940 m

5 230 m 420 m 640 m 920 m

10 230 m 410 m 620 m 900 m

20 210 m 390 m 580 m 850 m

32 200 m 360 m 550 m 800 m

63 170 m 310 m 470 m 690 m

q~ÄK TKQJO pÉÖãÉåíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ

PK sÉêÖäÉáÅÜÉå páÉ ÇáÉ ÄÉáÇÉå ÉêãáííÉäíÉå tÉêíÉ ãáíÉáå~åÇÉêK

tÉåå ÇÉê ~ìë q~ÄK TKQJO ÉêãáííÉäíÉ tÉêí âäÉáåÉê ~äë ÇáÉ òì êÉ~äáëÉêÉåÇÉ dÉë~ãíJ
iÉáíìåÖëä®åÖÉ ~ìë q~ÄK TKQJN ëÉáå ëçääíÉI ãΩëëÉå oÉéÉ~íÉê ÉáåÖÉëÉíòí ïÉêÇÉåK
oÉéÉ~íÉê ìåíÉêíÉáäÉå ÇáÉ dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ áå pÉÖãÉåíÉK

 eáåïÉáë>
z _É~ÅÜíÉå páÉ ÇáÉ oÉÇìòáÉêìåÖ ÇÉê dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ

~ìÑÖêìåÇ ÇÉê páÖå~äîÉêò∏ÖÉêìåÖ ÇÉë oÉéÉ~íÉêë EëáÉÜÉ _ÉáëéáÉä
 TKQJUFK

z jáëÅÜÄÉíêáÉÄ
Ó jáëÅÜÄÉíêáÉÄ äáÉÖí îçêI ïÉåå îÉêëÅÜáÉÇÉåÉ qÉáäåÉÜãÉê ~å
ÉáåÉã kÉíò ÄÉíêáÉÄÉå ïÉêÇÉåK

Ó tÉåå ÄÉá ÖäÉáÅÜÉê §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ ÇáÉ òìÖÉÜ∏êáÖÉå
dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉå ÇÉê qÉáäåÉÜãÉê ìåíÉêëÅÜáÉÇäáÅÜ ëáåÇI
ãì≈ òìê _ÉëíáããìåÖ ÇÉê ã~ñK iÉáíìåÖëä®åÖÉ ÇÉê âäÉáåÉêÉ
tÉêí îÉêïÉåÇÉí ïÉêÇÉåK

Vorgaben
• Leitungsquerschnitt: 0,5 mm2 (gemäß Kabel-Spezifikation 5.4-2 )
• Teilnehmeranzahl: 63
• Repeater: Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)

_Éá ã~ñK qÉáäåÉÜãÉê~åò~Üä ESPF ëáåÇ ~ìë ÇÉå sçêÖ~ÄÉå ÑçäÖÉåÇÉ iÉáíìåÖëä®åÖÉå
L ^åò~Üä oÉéÉ~íÉê ÉáåòìÜ~äíÉåW

Übertragungsrate [kBit/s] 10 20 50 125 250 500 1000

Max. Leitungslänge [m] 7450 3950 1550 630 290 120 25

Segment-Leitungslänge [m] 310 310 310 310 290 120 25

Anzahl der Repeater 24 12 4 2 - - -

_ÉáëéáÉäW ^ìëï~ÜäÜáäÑÉ
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LTKQJU bap`^kJNKMJNNLOMMO

Vorgaben
• Übertragungsrate: 125 kBit/s
• Leitungsquerschnitt: 0,5 mm2

• Teilnehmeranzahl: 28
• Leitungslänge: 450 m
1. Gesamt-Leitungslänge bei 125 kBit/s
630 m aus Tab. 7.4-1
2. Segment-Leitungslänge für 28 Teilnehmer und einem Leitungsquerschnitt von 0,5mm2 .
360 m aus Tab. 7.4-2
3. Vergleich
Der Wert in Pkt. 2. ist kleiner als die zu realisierende Leitungslänge von 450 m.
4. Folgerung
• Ohne Repeater-Einsatz ist die zu realisierende Leitungslänge von 450 m nicht möglich.
• Es muß ein Repeater nach 360 m (Pkt. 2.) eingesetzt werden.
5. Max. Leitungslänge mit Repeater-Einsatz
• Verwendet wird der Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)
• Berechnung der max. Leitungslänge:

630 m (entsprechend Tab. 7.4-1) minus 30 m (Leitungsreduzierung)
Æ Max. erreichbare Leitungslänge mit Repeater: 600 m.
Æ Damit ist die vorgegebene Leitungslänge realisierbar.

 eáåïÉáë>
aáÉ sÉêïÉåÇìåÖ ÉáåÉë ïÉáíÉêÉå oÉéÉ~íÉêë ïáêÇ ÉãéÑçÜäÉå ~äë
z pÉêîáÅÉJpÅÜåáííëíÉääÉ

sçêíÉáäW pí∏êìåÖëÑêÉáÉë ^åâçééÉäå áã ä~ìÑÉåÇÉå _ìëJ_ÉíêáÉÄ
ã∏ÖäáÅÜK

z báåãÉëëJpÅÜåáííëíÉääÉ
sçêíÉáäW báåãÉëëJLmêçÖê~ããáÉêÖÉê®í ÄäÉáÄí Ö~äî~åáëÅÜ ÖÉíêÉååíK

_ÉáëéáÉäW oÉéÉ~íÉêJbáåë~íò
éêΩÑÉåOU
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L TKRJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

TKR fåÄÉíêáÉÄå~ÜãÉ

 eáåïÉáë>
báåëíÉääìåÖÉå ΩÄÉê da` çÇÉê _ÉÇáÉåãçÇìä
aáÉ báåëíÉääìåÖÉå îçå dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ ìåÇ _~ìÇê~íÉ â∏ååÉå ãáí
eáäÑÉ îçå da` çÇÉê ÇÉã _ÉÇáÉåãçÇìä îçêÖÉåçããÉå ïÉêÇÉåK
a~òì ãΩëëÉå ÇáÉ afmJpÅÜ~äíÉê pN Äáë pS ëíÉíë ÇáÉ píÉääìåÖ lcc
ÉáååÉÜãÉåK
aáÉ `çÇÉëíÉääÉå iJ`MMMV EdÉê®íÉ~ÇêÉëëÉF ìåÇ iJ`MNOR
E_~ìÇê~íÉF ëáåÇ áå~âíáîI ïÉåå Éáå ^ÇêÉëëëÅÜ~äíÉê îçê ÉáåÉã
ÉêåÉìíÉå kÉíòÉáåëÅÜ~äíÉå ~ìÑ ÇáÉ píÉääìåÖ lk ÖÉëÉíòí ïìêÇÉK
_áííÉ ÄÉ~ÅÜíÉå páÉ Ç~òì ÇáÉ _ÉëÅÜêÉáÄìåÖÉå E TKVJNF îçå
z håçíÉå~ÇêÉëëÉ iJ`NURMLOPRM ìåÇ
z _~ìÇê~íÉ iJ`NURNLOPRN

§ÄÉê ÇÉå ÑêçåíëÉáíáÖÉåafmJpÅÜ~äíÉê ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë ONTR ä~ëëÉå ëáÅÜ ÇáÉ ÑçäJ
ÖÉåÇÉå báåëíÉääìåÖÉå âçãÑçêí~ÄÉä ÇìêÅÜÑΩÜêÉåW

z dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ pN J pS
z _~ìÇê~íÉ pT J pV
z hçããìåáâ~íáçåëéêçÑáä pNM

 eáåïÉáë>
aáÉ tÉêâëÉáåëíÉääìåÖ ~ääÉê pÅÜ~äíÉê áëí lccK
aáÉ ΩÄÉê afmJpÅÜ~äíÉê ÉáåÖÉëíÉääíÉ dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ ìåÇ _~ìÇê~íÉ
ïáêÇ Éêëí å~ÅÜ ÉêåÉìíÉã kÉíòÉáåëÅÜ~äíÉå ~âíáîK
kìê ÇáÉ áå å~ÅÜÑçäÖÉåÇÉå q~ÄÉääÉå Ç~êÖÉëíÉääíÉå
pÅÜ~äíÉêâçãÄáå~íáçåÉå ëáåÇ ÇÉÑáåáÉêíÉ wìëí®åÇÉK
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lmbk

N O P Q R S T U VNM ON

OFF

^ÄÄK TKRJN

Kommunkationsprofil S10
DeviceNet OFF
CANopen ON

hçããìåáâ~íáçåëéêçÑáä ÉáåëíÉääÉå
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 eáåïÉáë>
_áííÉ ~ÅÜíÉå páÉ Ç~ê~ìÑI Ç~≈ ëáÅÜ ÇáÉ dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉå ÄÉá
ãÉÜêÉêÉå îÉêåÉíòíÉå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêå îçåÉáå~åÇÉê ìåíÉêëÅÜÉáÇÉå
ãΩëëÉåK

N O P Q R S T U VNM

lmbk

ON

OFF

^ÄÄK TKRJO

^ÇêÉëëÉÇÉÅ = pS ⋅ OM+ pR ⋅ ON+ pQ ⋅ OO+ pP ⋅ OP+ pO ⋅ OQ+ pN ⋅ OR

aáÉ _ÉêÉÅÜåìåÖ ÇÉê ^ÇêÉëëÉ EaÉòáã~äò~ÜäF ÉêÖáÄí ëáÅÜ ÇìêÅÜ báåëÉíòÉå ÇÉë
pÅÜ~äíòìëí~åÇÉë ÇÉê pÅÜ~äíÉê pN KKK pS EÛMÛ Z lcc ìåÇ ÛNÛ Z lkF áå ÇáÉ çÄáÖÉ däÉáJ
ÅÜìåÖK

^ìë ÇÉê däÉáÅÜìåÖ ä®≈í ëáÅÜ ~ìÅÜ ÇáÉ tÉêíáÖâÉáí ÉáåÉë ÄÉí®íáÖíÉå pÅÜ~äíÉêë ~ÄäÉáJ
íÉåK aáÉ pìããÉ ÇÉê tÉêíáÖâÉáíÉå ÉêÖáÄí ÇáÉ ÉáåòìëíÉääÉåÇÉ dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉW

tÉêíáÖâÉáí ÇÉê pÅÜ~äíÉêW

Schalter S1 S2 S3 S4 S5 S6
Wertigkeit 32 16 8 4 2 1

_ÉáëéáÉäW

Schalter S1 S2 S3 S4 S5 S6
Schaltzustand ON ON ON OFF OFF OFF
Adresse (= 56) 32 16 8 0 0 0

dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ ÉáåëíÉääÉå
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 eáåïÉáë>
_áííÉ ~ÅÜíÉå páÉ Ç~ê~ìÑI Ç~≈ ÇáÉ _~ìÇê~íÉ ÄÉá ~ääÉå
^åíêáÉÄëêÉÖäÉêå ìåÇ ÇÉã iÉáíêÉÅÜåÉê áÇÉåíáëÅÜ ëÉáå ãì≈K

N O P Q R S T U VNM

lmbk

ON

OFF

Baudrate [kBit/s] S7 S8 S9
10 ON ON OFF
20 ON OFF ON
50 OFF ON ON
125 OFF ON OFF
250 OFF OFF ON
500 OFF OFF OFF
1000 ON OFF OFF

§ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ ÉáåëíÉääÉå
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TKRKN sçê ÇÉã ÉêëíÉå báåëÅÜ~äíÉå

 píçé>
§ÄÉêéêΩÑÉå páÉ îçê ÇÉã báåëÅÜ~äíÉå ÇÉê kÉíòëé~ååìåÖ ÇáÉ
ÖÉë~ãíÉ sÉêÇê~ÜíìåÖ ~ìÑ sçääëí®åÇáÖâÉáíI hìêòëÅÜäì≈ ìåÇ
bêÇëÅÜäì≈K

 eáåïÉáë>
e~äíÉå páÉ ìåÄÉÇáåÖí ÇáÉ báåëÅÜ~äíêÉáÜÉåÑçäÖÉ Éáå >

NK ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ìåÇ ÖÖÑK ÇáÉ cêÉãÇîÉêëçêÖìåÖ ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë ONTR
ÉáåëÅÜ~äíÉåK
Ó báåÉ _ÉíêáÉÄëòìëí~åÇë~åòÉáÖÉ ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë E TKQJNFI mçëK  ãì≈
àÉíòí äÉìÅÜíÉå çÇÉê ÄäáåâÉåK fëí ÇáÉë åáÅÜí ÇÉê c~ääI ëáÉÜÉ h~éáíÉä
ÒcÉÜäÉêëìÅÜÉÒ E ibbobo jbohboF

Ó aáÉ ÖêΩåÉ iba EÒpí~íìë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêJsÉêÄáåÇìåÖÒF ãì≈ ÉÄÉåÑ~ääë
äÉìÅÜíÉå E TKQJNFI mçëK K fëí ÇáÉë åáÅÜí ÇÉê c~ääI ëáÉÜÉ h~éáíÉä
ÒcÉÜäÉêëìÅÜÉÒ E ibbobo jbohboFK

OK páÉ â∏ååÉå àÉíòí ãáí ÇÉã ^åíêáÉÄ âçããìåáòáÉêÉåI ÇKÜK
Ó páÉ â∏ååÉå ë®ãíäáÅÜÉ m~ê~ãÉíÉê EpalF äÉëÉå ìåÇ ëÅÜêÉáÄÉå
Ó páÉ â∏ååÉå ~ääÉ ÄÉëÅÜêÉáÄÄ~êÉå m~ê~ãÉíÉê EpalFI ãáí ^ìëå~ÜãÉ ÇÉê
mêçòÉ≈Ç~íÉå EmalF ïáÉ òK_K cêÉèìÉåòëçääïÉêí çÇÉê píÉìÉêïçêíI
ΩÄÉêëÅÜêÉáÄÉåK

Ó tÉáíÉêÉ fåÑçêã~íáçåÉå òì ÇÉå hçããìåáâ~íáçåëéÜ~ëÉå ÇÉë
`^kJkÉíòïÉêâÉë ëáÉÜÉ E SKSJPFK
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TKRKO ^åíêáÉÄ ΩÄÉê Ç~ë cÉäÇÄìëãçÇìä ONTR ÑêÉáÖÉÄÉå

 eáåïÉáë>
t®ÜêÉåÇ ÇÉë _ÉíêáÉÄë â~åå Ç~ë rãëíÉÅâÉå ÉáåÉê _~ìÖêìééÉ
ONTR ~ìÑ ÉáåÉå ~åÇÉêÉå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê òì ìåÇÉÑáåáÉêíÉå
_ÉíêáÉÄëòìëí®åÇÉå ÑΩÜêÉåK

82XX /
8200 vec-
tor

1. Damit Sie den Antriebsregler über 2175 freigeben können, stellen Sie den Lenze-Parameter Bedie-
nungsart (L-C0001) von 0 auf 3. Dies können Sie mit dem Keypad oder direkt über CANopen vorneh-
men.

Beispiele für Write (L-C0001=3):
– Index = 5FFEhex
(resultiert aus 5FFFhex− (L-C0001)hex; siehe Lenze-Codestellen Adressierung, s. Kap. 7.6.8
7.6-26)

– Subindex: 0
– Wert: 30000dez (resultiert aus: L-C0001 = 3 x 10000)

2. Die Klemme 28 (Reglerfreigabe) ist immer aktiv und muß während des CANopen-Betriebs auf HIGH-
Pegel liegen (siehe dazu die Betriebsanleitung des Antriebsreglers). Andernfalls kann der Antriebs-
regler über CANopen nicht freigegeben werden.
– Bei 821X, 8200vector und 822X ist die Funktion QSP (Schnellstop) immer aktiv. Ist QSP auf eine
Eingangsklemme konfiguriert (Werkseinstellung: nicht belegt), muß diese während des CANopen-
Betriebs auf HIGH-Pegel liegen (siehe Betriebsanleitung des Antriebsreglers).

Der Antriebsregler nimmt nun Parameter- und Prozeßdaten an.
93XX 1. Damit Sie den Antriebsregler über CANopen steuern können, stellen Sie den Lenze-Parameter Si-

gnalkonfiguration (L-C0005) auf einen Wert xxx3. Dies können Sie mit dem Keypad 9371BB oder
direkt über CANopen vornehmen. Für eine erste Inbetriebnahme sollten Sie die Signalkonfiguration
1013 wählen.

Beispiele für Write (L-C0005=1013):
– Index = 5FFAhex
(resultiert aus 5FFFhex− (L-C0005)hex; s. Kap. 7.6.8 7.6-26)

– Subindex: 0
– Wert: 10130000dez (resultiert aus: L-C0005 = 1013 x 10000)

2. Stellen Sie den Parameter L-C0142 auf den Wert 0. Beachten Sie das Kapitel “Schutz vor unkontrol-
liertem Wiederanlauf“.

3. Die Klemme 28 (RFR = Reglerfreigabe)ist immer aktiv und muß während des CANopen-Betriebs auf
HIGH-Pegel liegen (siehe Betriebsanleitung 93XX). Andernfalls kann der Antriebsregler über CANopen
nicht freigegeben werden.
– Bei der Signalkonfiguration L-C0005=1013 ist die Funktion QSP (Schnellstop) in Verbindung mit
der Rechts-/Links-Umschaltung auf die digitalen Eingangsklemmen E1 und E2 gelegt und somit
immer aktiv. Für den CANopen-Betrieb muß E1 auf HIGH-Pegel liegen (siehe Betriebsanleitung
93XX).

Hinweis
Bei der Signalkonfiguration L-C0005=xx13 ist die Klemme A1 als Spannungsausgang geschaltet. Ver-
binden Sie folgende Klemmen:

– X5.A1 mit X5.28 (RFR).
– X5.A1 mit X5.E1 (R/QSP)

Der Antriebsregler nimmt nun Parameter- und Prozeßdaten an.
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 eáåïÉáë>
k~ÅÜ ÉáåÉê pí∏êìåÖ EòK_K âìêòòÉáíáÖÉê kÉíò~ìëÑ~ääF áëí ÇÉê
táÉÇÉê~åä~ìÑ ÉáåÉë ^åíêáÉÄë áå ã~åÅÜÉå c®ääÉå ìåÉêïΩåëÅÜí ÄòïK
ëçÖ~ê ìåòìä®ëëáÖK
z aìêÅÜ m~ê~ãÉíêáÉêÉå îçå iJ`MNQO Z M â~åå ÇÉê ^åíêáÉÄ

ÖÉëéÉêêí ïÉêÇÉåI ïÉåå áå ÉáåÉã ëçäÅÜÉå c~ää
Ó ÇÉê òìÖÉÜ∏êáÖÉ ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê áå ÇÉå pí∏êìåÖëòìëí~åÇ
łjÉäÇìåÖ“ ΩÄÉêÖÉÜí ìåÇ

Ó ÇáÉ pí∏êìåÖ ä®åÖÉê ~äë MIR ë ~âíáî áëíK
m~ê~ãÉíÉêÑìåâíáçåW
z iJ`MNQO Z M

Ó ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÄäÉáÄí ÖÉëéÉêêí E~ìÅÜ ïÉåå ÇáÉ pí∏êìåÖ åáÅÜí
ãÉÜê ~âíáî áëíF ìåÇ

Ó ^åíêáÉÄ ä®ìÑí âçåíêçääáÉêí ~åW iltJefdeJcä~åâÉ ~å ÉáåÉã ÇÉê
báåÖ®åÖÉ ÑΩê łoÉÖäÉêëéÉêêÉ“ E`efkI òK_K ~å häÉããÉ uRLOUF

z iJ`MNQO Z N
Ó råâçåíêçääáÉêíÉê ^åä~ìÑ ÇÉë ^åíêáÉÄë ã∏ÖäáÅÜ

pÅÜìíò îçê ìåâçåíêçääáÉêíÉã
táÉÇÉê~åä~ìÑ
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L TKSJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

TKS a~íÉåíê~åëÑÉê

j~ëíÉê ìåÇ ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê âçããìåáòáÉêÉå ãáíÉáå~åÇÉêI áåÇÉã ëáÉ a~íÉåíÉäÉJ
Öê~ããÉ ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìë ãáíÉáå~åÇÉê ~ìëí~ìëÅÜÉåK aÉê kìíòÇ~íÉåÄÉêÉáÅÜ
ÇÉë a~íÉåíÉäÉÖê~ããë ÉåíÜ®äí ÉåíïÉÇÉê kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíÇ~íÉåI m~ê~ãÉJ
íÉêÇ~íÉå çÇÉê mêçòÉ≈Ç~íÉåK

fã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ïÉêÇÉå ÇÉå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå ìåÇ mêçòÉ≈Ç~íÉå ìåíÉêëÅÜáÉÇäáJ
ÅÜÉ hçããìåáâ~íáçåëâ~å®äÉ òìÖÉçêÇåÉíW

Telegrammtyp Kommunikationskanal
Parameterdaten
(SDO,
Service-Data-Objects)

Dies sind z. B.
• Betriebsparameter
• Diagnose-Informationen
• Motordaten
Das Übertragen der Parameter ist
in der Regel nicht so zeitkritisch
wie die Übertragung der Prozeß-
daten.

Parameterdaten-
Kanal
(Kap. 7.6.8)

• Ermöglicht den Zugriff auf alle
Lenze-Codes und auf den
CANopen-Index.

• Parameteränderungen werden
normalerweise automatisch im
Antriebsregler gespeichert
(L-C0003 beachten).

Prozeßdaten
(PDO,
Process-Data-Objects)

Dies sind z. B.
• Sollwerte
• Istwerte
Austausch zwischen Leitantrieb
und Antriebsregler in kürzest
möglicher Zeit notwendig. Kleine
Datenmengen, die zyklisch über-
tragen werden können.

Prozeßdaten-Ka-
nal
(Kap. 7.6.2)

• Mit den Prozeßdaten können
Sie den Antriebsregler steu-
ern.

• Auf die Prozeßdaten kann der
Leitrechner direkt zugreifen.
Z. B. werden die Daten in der
SPS direkt in den E/A-Bereich
gelegt.

• Prozeßdaten werden
– nicht im Antriebsregler ge-
speichert.

– zwischen dem Leitsystem
und den Antriebsreglern
übertragen damit ein stän-
diger Austausch von aktuel-
len Ein- und Ausgangsdaten
erfolgt.

q~ÄK TKSJN ^ìÑíÉáäìåÖ îçå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå ìåÇ mêçòÉ≈Ç~íÉå áå ìåíÉêëÅÜáÉÇäáÅÜÉ
hçããìåáâ~íáçåëâ~å®äÉ
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LTKSJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

TKSKN ^ìÑÄ~ì ÇÉë `^kJa~íÉåíÉäÉÖê~ããë

1 Bit 11 Bit 1 Bit 6 Bit

0 ... 8 Byte

15 Bit 1 Bit1 Bit 1 Bit 7 Bit

Start

Identifier

RTR-Bit

Control Field

Nutzdaten

CRC Sequenz

CRC Delimit.

ACK Slot

ACK Delimit.

Ende

Beschreibung siehe E TKSJPF In diesem Bereich werden 3 unterschiedliche Datentypen transportiert:
• Netzwerkmanagement-Telegramme (NMT)

– In den NMT-Nutzdaten sind Informationen zum Aufbau der Kommunika-
tion über den CAN-Bus.

• Parameterdaten (SDO) (Beschreibung siehe Kap. 7.6.8 )
– Die Nutzdaten dienen zur Parametrierung der Geräte.

• Prozeßdaten (PDO) (Beschreibung siehe Kap. 7.6.2 )
– Die in den Nutzdaten enthaltenen Prozeßdaten sind für schnelle, oft
zyklische Vorgänge bestimmt (z. B. Drehzahlsoll und -istwert).

• Netzwerkmanagement
• Parameterdaten
• Prozeßdaten

^ÄÄK TKSJN mêáåòáéáÉääÉê ^ìÑÄ~ì ÇÉë `^kJa~íÉåíÉäÉÖê~ããë

^ìÑ ÇáÉ òìê mêçÖê~ããáÉêìåÖ ÇÉë _ìëãçÇìäë êÉäÉî~åíÉå a~íÉå EfÇÉåíáÑáÉê ìåÇ
kìíòÇ~íÉåFI ïáêÇ áå ÇÉå ÖÉå~ååíÉå h~éáíÉäå å®ÜÉê ÉáåÖÉÖ~åÖÉåK

aáÉ ΩÄêáÖÉå páÖå~äÉ ÄÉòáÉÜÉå ëáÅÜ ~ìÑ ÇáÉ §ÄÉêíê~ÖìåÖëÉáÖÉåëÅÜ~ÑíÉå ÇÉë `^kJ
qÉäÉÖê~ããëK ^ìÑ ëáÉ ïáêÇ áã o~ÜãÉå ÇáÉëÉê ^åäÉáíìåÖ åáÅÜí å®ÜÉê ÉáåÖÉÖ~åÖÉåK
cΩê ïÉáíÉêÉ fåÑçêã~íáçåÉå îÉêïÉáëÉåïáêÇ ~ìÑ ÇáÉ eçãÉé~ÖÉ “`^k áå^ìíçã~íáçå
E`á^FÒW ïïïKÅ~åJÅá~KçêÖK
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báå ïáÅÜíáÖÉê _Éëí~åÇíÉáä ÇÉë a~íÉåíÉäÉÖê~ããë áëí ÇÉê fÇÉåíáÑáÉêK jáí ^ìëå~ÜãÉ
ÇÉë kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíë ìåÇ ÇÉë póåÅíÉäÉÖê~ããë EëáÉÜÉ h~éK TKSKOF ÉåíÜ®äí
ÇÉê fÇÉåíáÑáÉê ÇáÉ dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ ÇÉë ^åíêáÉÄëW

Identifier = Basisidentifier + Geräteadresse

aáÉdÉê®íÉ~ÇêÉëëÉïáêÇ ÄÉáãhçããìåáâ~íáçåëéêçÑáä `^kçéÉåÇ~òìÄÉåìíòíI ÉáåÉ
íÉáäåÉÜãÉêçêáÉåíáÉêíÉ k~ÅÜêáÅÜíÉå~ÇêÉëëáÉêìåÖ òì êÉ~äáëáÉêÉåK

aáÉ fÇÉåíáÑáÉêîÉêÖ~ÄÉ áëí áã `^kçéÉåJmêçíçâçää ÑÉëíÖÉäÉÖíK aÉê _~ëáëáÇÉåíáÑáÉê áëí
~ÄtÉêâãáí ÑçäÖÉåÇÉåtÉêíÉå îçêÉáåÖÉëíÉääí EëáÉÜÉ `á^apPMNI mêÉJaÉÑáåÉÇ`çåJ
åÉÅíáçå pÉíFW

Richtung Basisidentifier + Gerätea-
vom Antrieb zum Antrieb Dez Hex

+ Gerätea
dresse siehe

Netzwerkmanagement
(NMT)

0 0

nein
Synctelegramm 128 80

nein
 7.6-10
 7.7-22

Emergency Object X 128 80 ja  7.7-26

Prozeßdatenkanal 1
X 384 180

Prozeßdatenkanal 1
X 512 200

Prozeßdatenkanal 2
X 640 280

 7 7 29 ffProzeßdatenkanal 2
X 768 300

 7.7-29 ff.

Prozeßdatenkanal 3
X 896 380

jaProzeßdatenkanal 3
X 1024 400

ja

Parameterdatenkanal 1
X 1408 580

Parameterdatenkanal 1
X 1536 600  7.6-26,

Parameterdatenkanal 2
X 1472 5C0

 7.6 26,
 7.7-27

Parameterdatenkanal 2
X 1600 640

 7.7 27

Node-Guarding X 1792 700
ja

 7.6-5,
 7.7-23

aÉê ÑΩê Ç~ë kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåí îÉêïÉåÇÉíÉ qÉäÉÖê~ãã~ìÑÄ~ì ÉåíÜ®äí ÇÉå
fÇÉåíáÑáÉê ìåÇ Ç~ë áå ÇÉå kìíòÇ~íÉå ëíÉÜÉåÇÉ hçãã~åÇçI Ç~ë ëáÅÜ ~ìë ÇÉã
hçãã~åÇçÄóíÉ ìåÇ ÇÉê dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ òìë~ããÉåëÉíòíW

fÇÉåíáÑáÉêOV

kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåí EkjqFPM
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Nutzdaten (2 Byte)
1. Byte: Kommando (hex) 2. Byte: Geräteadresse

Geräteadresse: xx

01, 02, 80, 81 oder 82

Für die Belegung der mit ”xx” gekennzeichneten Bytes in Tabelle unten gilt folgen-
des:
• xx = 00hex

Bei dieser Belegung werden durch das Telegramm alle angeschlossenen Geräte
angesprochen. Es kann eine Zustandsänderung für alle Geräte gleichzeitig
durchgeführt werden.

• xx = Geräteadresse
Wird dagegen eine bestimmte Geräteadresse angegeben, so wird die Zustands-
änderung nur für dieses Gerät durchgeführt.

Zustands-
übergang Kommando (hex)

Netzwerkstatus
nach Änderung

Auswirkung auf Prozeß- bzw. Parameterdaten
nach Zustandsänderung

(1) - Initialisierung
Bei Netz-EIN wird die Initialisierung automatisch ge-
startet.

Der Antrieb ist nicht am Datenverkehr beteiligt.

(2) - Pre-Operational

Nach beendeter Initialisierung

• geht der Teilnehmer automatisch in den Zustand
Pre-Operational über.

• entscheidet der Master, in welcher Weise sich
der/die Antriebsregler an der Kommunikation
beteiligen.

Die Umschaltung der Stati wird vom Master für das
gesamte Netzwerk vorgenommen. Eine im Kom-
mando enthaltene Zieladresse spezifiziert den oder
die Empfänger.

(3), (6) 01 xx Operational
Netzwerkmanagement-Telegramme, Sync, Emer-
gency, Prozeßdaten (PDO) und Parameterdaten (SDO)
aktiv (entspricht “Start Remote Node”)

(4), (7) 80 xx Pre-Operational
Netzwerkmanagement-Telegramme, Sync, Emer-
gency und Parameterdaten (SDO) aktiv (entspricht
“Enter Pre-Operational State“)

(5), (8) 02 xx Stopped
Nur Empfang von Netzwerkmanagement-Telegram-
men möglich.

(9)
I iti li i ll P t i F ldb d l it

(10) 81 xx
Initialisierung aller Parameter im Feldbusmodul mit
den gespeicherten Werten (entspricht “Reset-Node”)

(11)
Initialisation

den gespeicherten Werten (entspricht “Reset-Node”)

(12)
Initialisation

Initialisierung kommunikationsrelevanter Parameter
(13) 82 xx

Initialisierung kommunikationsrelevanter Parameter
(CIA DS 301) im Feldbusmodul mit den gespeicher-
t W t ( t i ht “R t C i ti ”)(14)

( ) g p
ten Werten (entspricht “Reset Communication”)
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a~ëkçÇÉdì~êÇáåÖmêçíçÅçä ÇáÉåí áååÉêÜ~äÄ ÉáåÉë`^kJkÉíòïÉêâÉë òìê§ÄÉêï~J
ÅÜìåÖ ÇÉê sÉêÄáåÇìåÖ òïáëÅÜÉå ÇÉã kjqJj~ëíÉê ìåÇ ÇÉãLÇÉå kjqJpä~îÉEëFK

 eáåïÉáë>
báå kjqJj~ëíÉê áëí òK_K ÉáåÉ pmp ãáí ÉáåÉê `^kJpÅÜåáííëíÉääÉ
çÇÉê ÉáåÉ m`Jh~êíÉK
aáÉ kjqJpä~îÉJcìåâíáçå ÇÉë kçÇÉ dì~êÇáåÖ mêçíçÅçäë EapPMNI
sÉêëáçå QKMNF ïáêÇ îçã cÉäÇÄìëãçÇìä ìåíÉêëíΩíòíK

N

N

U

U

K K K K

K K K K

í

í

ë

ë

oqo

kçÇÉ
iáÑÉ
qáãÉ

kçÇÉ
dì~êÇáåÖ
bîÉåí

iáÑÉ
dì~êÇáåÖ
bîÉåí

fåÇáÅ~íáçå

fåÇáÅ~íáçåfåÇáÅ~íáçå

oÉëéçåëÉ

`çåÑáêã

`çåÑáêã

oÉëéçåëÉ

oÉèìÉëí

oÉèìÉëí

fåÇáÅ~íáçå

kçÇÉ
dì~êÇ
qáãÉ

kjqJj~ëíÉê kjqJpä~îÉ

oqo

E82ZAFD008

kçÇÉ dì~êÇáåÖ mêçíçÅçäPN
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aÉê kjqJj~ëíÉê ëÉåÇÉí áå òóâäáëÅÜÉå wÉáíáåíÉêî~ääÉå E“kçÇÉ dì~êÇ qáãÉÒI §ÄÉêJ
ï~ÅÜìåÖëòÉáíF Éáå~äë “oÉãçíÉqê~åëãáí oÉèìÉëíÒ EoqoF ÄÉòÉáÅÜåÉíÉëa~íÉåíÉäÉJ
Öê~ãã ~å ÇÉå kjqJpä~îÉK

Ó fã ^êÄáíêáÉêìåÖëÑÉäÇ ÇÉë oqo áëí Ç~òì Ç~ë oqoJ_áí ~ìÑ ÇáÉ tÉêíáÖâÉáí ilt
EÇçãáå~åíÉê mÉÖÉäF ÖÉëÉíòíK

Ó a~ë oqo ÉåíÜ®äí âÉáåÉ kìíòÇ~íÉåK

aÉêkjqJpä~îÉïáêÇÇìêÅÜÇ~ëoqo~ìÑÖÉÑçêÇÉêíI ëÉáåÉ ~âíìÉääÉåa~íÉå òìëÉåÇÉJ
åK

gÉÇÉê kjqJpä~îÉ ëÉåÇÉí ëÉáåÉêëÉáíë Éáå ^åíïçêííÉäÉÖê~ãããáí ÉáåÉê kìíòÇ~íÉåJ
ÄêÉáíÉ îçå N _óíÉK aÉëëÉå Ü∏ÅÜëíïÉêíáÖëíÉë _áí áëí Éáå qçÖÖÉäÄáí EíFK a~ë qçÖÖÉäÄáí
ãì≈ ëÉáåÉ tÉêíáÖâÉáí ÄÉá àÉÇÉê ^åíïçêí ®åÇÉêåK aáÉ tÉêíáÖâÉáí ÇÉë qçÖÖÉäÄáíë
ÄÉáã Éêëíã~äáÖÉå ^âíáîáÉêÉå ÇÉë kçÇÉ dì~êÇáåÖ mêçíçÅçä áëí “MÒK

aìêÅÜ Ç~ë “oÉëÉí|ÅçããìåáÅ~íáçå EkjqJFqÉäÉÖê~ããÒ ÇÉë kjqJj~ëíÉêë ïáêÇ
Ç~ë qçÖÖÉäÄáí ~ìÑ ÇÉå tÉêí M òìêΩÅâÖÉëÉíòíK

aÉê a~íÉåïÉêí EëF ÇÉê ~åÇÉêÉå T _áíë ÖáÄí ÉáåÉå ÇÉê ÇêÉá ã∏ÖäáÅÜÉå wìëí®åÇÉ ÇÉë
kjqJpä~îÉ ïáÉÇÉêW

Wert s Zustand
4 STOPPED
5 OPERATIONAL
127 PRE-OPERATIONAL

aáÉ ^åÑê~ÖÉ ÇÉë kjqJj~ëíÉêë ìåÇ ÇáÉ ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉ ^åíïçêí ÇÉë kjqJpä~îÉë
ïÉêÇÉå ãáí ÉáåÉã ÄÉëíáããíÉå fÇÉåíáÑáÉê ENTVOÇÉò H pä~îÉ~ÇêÉëëÉI E TKSJPFF ÖÉJ
ëÉåÇÉíK

aáÉ _ÉêÉÅÜåìåÖ ÇÉë fÇÉåíáÑáÉêë EëáÉÜÉ ~ìÅÜ E TKSJPF F áëí ïáÉ ÑçäÖíW

_~ëáë~ÇêÉëëÉ ENTVOÇÉòF+ pä~îÉ~ÇêÉëëÉ ENKSPÇÉòF

cΩê àÉÇÉå kjqJpä~îÉ â~åå ÉáåÉ ìåíÉêëÅÜáÉÇäáÅÜÉ “kçÇÉ iáÑÉ qáãÉÒ ÉáåÖÉëíÉääí
ïÉêÇÉåK

aáÉ kçÇÉ iáÑÉ qáãÉ áëí Ç~ë mêçÇìâí ~ìë ÇÉê “kçÇÉ dì~êÇ qáãÉÒ E TKTJOPF ìåÇÇÉã
“iáÑÉ qáãÉ c~ÅíçêÒ E TKTJOPFK

aÉã kjqJj~ëíÉê ãΩëëÉå ÇáÉëÉ ÄÉáÇÉå tÉêíÉ ÄÉâ~ååí ëÉáåK aáÉëÉë â~åå Ç~J
ÇìêÅÜ êÉ~äáëáÉêíïÉêÇÉåI áåÇÉãÇÉêkjqJj~ëíÉê ÇáÉtÉêíÉ ÄÉá àÉÇÉãkÉìëí~êí ~ìë
ÇÉã kjqJpä~îÉ äáÉëíI çÇÉê ÇÉÑáåáÉêíÉ tÉêíÉ ÄÉá àÉÇÉã kÉìëí~êí òìã kjqJpä~îÉ
ëÉåÇÉíK

aÉê wìëí~åÇ ÇÉê sÉêÄáåÇìåÖ áëí áå lêÇåìåÖI ïÉåå áååÉêÜ~äÄ ÇÉê “kçÇÉ iáÑÉ qáãÉÒ

z ÇÉê kjqJj~ëíÉê ÉáåÉ âçêêÉâíÉ ^åíïçêí ÇÉë kjqJpä~îÉ ÉêÜ~äíÉå Ü~í ÄòïK

z îçã kjqJj~ëíÉê ÉáåÉ ^åÑçêÇÉêìåÖ áã kjqJpä~îÉ ÉáåÖÉíêçÑÑÉå áëíK

få ÇáÉëÉã c~ää

z ïÉêÇÉå ÇáÉ §ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáíÉå ÑΩê ÇÉå kjqJj~ëíÉê ìåÇ ÇÉå kjqJpä~îÉ
òìêΩÅâÖÉëÉíòí

z ïáêÇ Ç~ë kçÇÉ dì~êÇáåÖ mêçíçÅçä ÑçêíÖÉëÉíòíK

oqoJqÉäÉÖê~ãã

^åíïçêííÉäÉÖê~ãã

fÇÉåíáÑáÉê

kçÇÉ iáÑÉ qáãÉ

lhJwìëí~åÇ



Datentransfer
Aufbau des CAN-Datentelegramms

7Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

7.6
7.6.1

L TKSJTbap`^kJNKMJNNLOMMO

aìêÅÜ Ç~ë “iáÑÉ dì~êÇáåÖ bîÉåíÒ ïáêÇ áã kjqJpä~îÉ Éáå cÉÜäÉê ~ìëÖÉä∏ëíI ïÉåå
áååÉêÜ~äÄÇÉê “kçÇÉiáÑÉ qáãÉÒÇÉêkjqJpä~îÉ åáÅÜíÇìêÅÜÉáåoqo îçãkjqJj~J
ëíÉê ~åíêáÖÖÉêí ïáêÇK

 eáåïÉáë>
aáÉ oÉ~âíáçå ~ìÑ Éáå “iáÑÉ dì~êÇáåÖ bîÉåíÒ ïáêÇ ãáí ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ
iJ`NUUO L iJ`OPUO ÉáåÖÉëíÉääíK

a~ë “kçÇÉ dì~êÇáåÖ bîÉåíÒ ëçääíÉ áã kjqJj~ëíÉê ~ìÑíêÉíÉåI ïÉåå

z íêçíò ^åÑçêÇÉêìåÖ áååÉêÜ~äÄ ÇÉê “kçÇÉ iáÑÉ qáãÉÒ âÉáåÉ ^åíïçêí îçã
kjqJpä~îÉ áã kjqJj~ëíÉê ÉáåíêáÑÑíI

z ëáÅÜ Ç~ë qçÖÖÉäÄáí áååÉêÜ~äÄ ÇÉê “kçÇÉ iáÑÉ qáãÉÒ åáÅÜí îÉê®åÇÉêí Ü~íK

 eáåïÉáë>
_áííÉ ÄÉ~ÅÜíÉå páÉ Ç~òì ~ìÅÜI Ç~≈ ÇáÉ §ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáíÉå åáÅÜí
òìêΩÅâÖÉëÉíòí ïÉêÇÉå ëçääíÉåK ^ìÑ Éáå “kçÇÉ dì~êÇáåÖ bîÉåíÒ áã
kjqJj~ëíÉê ëçääíÉ ÉåíëéêÉÅÜÉåÇ êÉ~ÖáÉêí ïÉêÇÉåI ïÉåå ÇáÉ
tÉêíáÖâÉáí ÇÉë qçÖÖÉäÄáíë ÖäÉáÅÜ ÇÉê ÇÉë òìîçê ÉãéÑ~åÖÉåÉå
kjqJpä~îÉJqÉäÉÖê~ããë áëíK

iáÑÉ dì~êÇáåÖ bîÉåí

kçÇÉ dì~êÇáåÖ bîÉåí



Datentransfer
Prozeßdatenkanal

7 Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

7.6
7.6.2

LTKSJU bap`^kJNKMJNNLOMMO

TKSKO mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å~ä

^åíêáÉÄëêÉÖäÉê UOuu

aáÉ ^ìëï~Üä ÇÉê pçääïÉêíèìÉääÉïáêÇ ÄÉáÇáÉëÉå^åíêáÉÄëêÉÖäÉêåãáí ÇÉê`çÇÉåìãJ
ãÉê iJ`MMMN EfåÇÉñW RccbÜÉñF ÑÉëíÖÉäÉÖíK wìê ^ìëïÉêíìåÖ ÇÉê mêçòÉ≈Ç~íÉå ãì≈
ÄÉáã _ÉíêáÉÄ ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ãáí ÇÉã cÉäÇÄìëãçÇìä ÇáÉ `çÇÉëíÉääÉ iJ`MMMN
~ìÑ ÇÉåtÉêí “PÒ ÉáåÖÉëíÉääí ëÉáåK ^äë pçääïÉêíèìÉääÉ ÇáÉåí Ç~ãáí ÇÉê mêçòÉ≈Ç~íÉåJ
â~å~äI ÇÉê ÇÉå cêÉèìÉåòJpçääïÉêí EiJ`MMQSF ìåÇ Ç~ë píÉìÉêïçêí EiJ`MNPRF ÄÉJ
ëÅÜêÉáÄí EëáÉÜÉ _ÉíêáÉÄë~åäÉáíìåÖ UOuuFK

 eáåïÉáë>
_É~ÅÜíÉå páÉ ÄáííÉI Ç~≈ ÇáÉ ^ìëï~Üä ÇÉê pçääïÉêíèìÉääÉ EiJ`MMMNF
áå ~ääÉå m~ê~ãÉíÉêë®íòÉå áÇÉåíáëÅÜ ÉáåÖÉëíÉääí ëÉáå ãì≈K

^åíêáÉÄëêÉÖäÉê UOMM îÉÅíçê

aáÉ ^ìëï~Üä ÇÉê pçääïÉêíèìÉääÉïáêÇ ÄÉáÇáÉëÉå^åíêáÉÄëêÉÖäÉêåãáí ÇÉê`çÇÉåìãJ
ãÉê iJ`MMMN EfåÇÉñW RccbÜÉñF ÑÉëíÖÉäÉÖíK wìê ^ìëïÉêíìåÖ ÇÉê mêçòÉ≈Ç~íÉå ãì≈
ÄÉáã _ÉíêáÉÄ ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ãáí ÇÉã cÉäÇÄìëãçÇìä ÇáÉ `çÇÉëíÉääÉ iJ`MMMN
~ìÑ ÇÉåtÉêí “PÒ ÉáåÖÉëíÉääí ëÉáåK E^ìëï~ÜäW mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å~ä ÉáåÉë cÉäÇÄìëãçJ
Çìäë ^fcJfkKtN çÇÉê ^fcJfkKtOFK ^äë pçääïÉêíèìÉääÉ ÇáÉåí Ç~ãáí ÇÉê mêçòÉ≈Ç~íÉåJ
â~å~äI ÇÉê ÇÉå cêÉèìÉåòJpçääïÉêí EiJ`MMQSF ìåÇ Ç~ë píÉìÉêïçêí EiJ`MNPRF ÄÉJ
ëÅÜêÉáÄí EëáÉÜÉ _ÉíêáÉÄë~åäÉáíìåÖ UOMM îÉÅíçêFK

 eáåïÉáë>
_É~ÅÜíÉå páÉ ÄáííÉI Ç~≈ ÇáÉ ^ìëï~Üä ÇÉê pçääïÉêíèìÉääÉ EiJ`MMMNF
áå ~ääÉå m~ê~ãÉíÉêë®íòÉå áÇÉåíáëÅÜ ÉáåÖÉëíÉääí ëÉáå ãì≈K

^åíêáÉÄëêÉÖäÉê VPuu

_Éáã^åíêáÉÄëêÉÖäÉê VPuu ÖáÄí Éë âÉáåÉ ^ìëï~Üä ÇÉê pçääïÉêíèìÉääÉI ÇáÉãáí åìê ÉáJ
åÉê `çÇÉëíÉääÉ ÉáåÖÉëíÉääí ïÉêÇÉå â~ååK a~ÑΩê Äê~ìÅÜÉå òìê ^åé~ëëìåÖ ÇÉë ^åJ
íêáÉÄëêÉÖäÉêë ~å ÇáÉ ^åíêáÉÄë~ìÑÖ~ÄÉI çÜåÉ wìÜáäÑÉå~ÜãÉ îçå hÉååíåáëëÉå ~ìë
ÇÉê mêçÖê~ããáÉêíÉÅÜåáâI äÉÇáÖäáÅÜ îçêâçåÑáÖìêáÉêíÉ cìåâíáçåëÄä∏ÅâÉ îÉêëÅÜ~äíÉí
ïÉêÇÉåK

aáÉ sÉêëÅÜ~äíìåÖ â~åå ÇÉê ^åïÉåÇÉê ëÉäÄëí îçêåÉÜãÉåK ^ääÉêÇáåÖë áëí Éë òïÉÅâJ
ã®≈áÖÉêI ÇáÉ îçå iÉåòÉ ÄÉêÉáíÖÉëíÉääíÉå sçêâçåÑáÖìê~íáçåÉåI ÇáÉ áã cÉëíëéÉáÅÜÉê
ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë ~ÄÖÉäÉÖí ëáåÇI òì îÉêïÉåÇÉåK få ÇÉå sçêâçåÑáÖìê~íáçåÉå îçå
iÉåòÉ EëáÉÜÉ `çÇÉëíÉääÉ `MMMRF áëí ÑÉëíÖÉäÉÖíI ïÉäÅÜÉ nìÉääÉ EhäÉããÉI q~ëí~íìêI
cÉäÇÄìëãçÇìäF ÇÉå cêÉèìÉåòJpçääïÉêí ìåÇ Ç~ë píÉìÉêïçêí ÄÉëÅÜêÉáÄíK

aÉêÉáåòìëíÉääÉåÇÉtÉêíÇÉê`çÇÉëíÉääÉ`MMMRãì≈ ÑΩê ÇÉå_ÉíêáÉÄΩÄÉê ÇÉå`^kJ
_ìë ~ìÑ “ñññPÒ ÉáåÖÉëíÉääí ëÉáå Eñ Z mä~íòÜ~äíÉê ÑΩê ÖÉï®ÜäíÉ sçêâçåÑáÖìê~íáçåFK

tÉáíÉêÉ fåÑçêã~íáçåÉå ÑáåÇÉå páÉ áã ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉå póëíÉãÜ~åÇÄìÅÜ ÄòïK ÇÉê
_ÉíêáÉÄë~åäÉáíìåÖ ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêëK

dêìåÇÖÉê®íÉ VPMM pÉêîç mi` ìåÇ aêáîÉ mi`

cΩê ÇáÉ hçããìåáâ~íáçå ΩÄÉê Éáå ^fcJcÉäÇÄìëãçÇìä EòK_K ONTR`^kçéÉåLaÉîáÅÉJ
kÉíF áëí Éë åçíïÉåÇáÖI Ç~≈ ÇáÉ póëíÉãÄ~ìëíÉáåÉ ^fcJfk N KKK P ÄòïK ^fcJlrq N KKK
P ìåÇ ÖÖÑK Ç~ë ^fcJj~å~ÖÉãÉåí áå ÇáÉ píÉìÉêìåÖëâçåÑáÖìê~íáçå ÇÉë
fb`NNPNJmêçàÉâíÉë ÉáåÖÉÄìåÇÉå ïÉêÇÉåK

^ìëï~Üä pçääïÉêíèìÉääÉ

32



Datentransfer
Prozeßdatentransfer

7Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

7.6
7.6.3

L TKSJVbap`^kJNKMJNNLOMMO

TKSKP mêçòÉ≈Ç~íÉåíê~åëÑÉê

mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããÉ òïáëÅÜÉå iÉáíëóëíÉã ìåÇ ^åíêáÉÄ ïÉêÇÉå ÄÉòΩÖäáÅÜ áÜJ
êÉê oáÅÜíìåÖ ìåíÉêëÅÜáÉÇÉå áåW

z mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããÉ òìã ^åíêáÉÄ

z mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããÉ îçã ^åíêáÉÄ

a~ë mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããI ÇÉëëÉå fÇÉåíáÑáÉê ÇáÉ ^ÇêÉëëÉ ÇÉë ^åíêáÉÄë EdÉê®íÉJ
êÉáÜÉ VPuuF ÉåíÜ®äíI Ü~í ÉáåÉ kìíòÇ~íÉåä®åÖÉ îçå U _óíÉ EëáÉÜÉ _ÉáëéáÉä ìåíÉåFK

aÉê `^kJ_ìë áëí ~ã ^ìíçã~íáëáÉêìåÖëáåíÉêÑ~ÅÉ uN ~åÖÉëÅÜäçëëÉåK

få sÉêÄáåÇìåÖ ãáí uN ëíÉÜí ÇÉê cìåâíáçåëÄäçÅâ ^fcJfkK få áÜãïÉêÇÉå ÇáÉ kìíòÇ~J
íÉå òìê sÉêïÉåÇìåÖ ÑΩê ïÉáíÉêÉ cìåâíáçåëÄä∏ÅâÉ áå ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉ páÖå~äíóéÉå
ìãÖÉï~åÇÉäíK _ÉëçåÇÉêÉ _ÉÇÉìíìåÖ Ü~í ÑΩê ÇÉå ^åíêáÉÄ Ç~ëpíÉìÉêïçêíK bë ÉåíJ
Ü®äí áã _óíÉ N ìåÇ _óíÉ O ÇÉê kìíòÇ~íÉå ÇÉå ^åíêáÉÄëëçääïÉêíK

Byte 1

Identifier

Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8 By
te
3,
4

By
te
5,
6

By
te
7,
8

X1

St
eu
er
w
or
t AIF1-IN

By
te
1,
2
=

^ÄÄK TKSJO _ÉáëéáÉäW dÉê®íÉêÉáÜÉ VPuu

cΩê ÇáÉ òóâäáëÅÜÉåmêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããîçã^åíêáÉÄÜÉá≈í ÇÉêÇ~ÑΩê òìîÉêïÉåJ
ÇÉåÇÉ cìåâíáçåëÄäçÅâ ^fcJlrqK råíÉê ~åÇÉêÉå ïáêÇ Ç~ë áã mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉJ
Öê~ããÉåíÜ~äíÉåÉ pí~íìëïçêí E_óíÉ NìåÇ _óíÉ OF ΩÄÉê ÇáÉëÉå cìåâíáçåëÄäçÅâ ~ìÑ
ÇÉå `^kJ_rp ÖÉëíÉääí ìåÇ îçå Ççêí òK_K òìã j~ëíÉê ÖÉë~åÇí EëáÉÜÉ ~ìÅÜ h~éK
TKSKSFK

a~ãáí ÇáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉå òìã^åíêáÉÄëêÉÖäÉê Ççêí ΩÄÉêåçããÉåïÉêÇÉå â∏ååÉåI áëí
àÉ å~ÅÜ báåëíÉääìåÖ Éáå ÄÉëçåÇÉêÉë qÉäÉÖê~ãã J Ç~ë póåÅíÉäÉÖê~ãã J ÉêÑçêÇÉêJ
äáÅÜ EëáÉÜÉ ~ìÅÜ E TKSJPFFK

cΩê ÉáåÉ òóâäáëÅÜÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåîÉê~êÄÉáíìåÖ áëí Ç~ë póåÅíÉäÉÖê~ãã ÉåíëéêÉJ
ÅÜÉåÇ òì ÖÉåÉêáÉêÉåK

mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ãã òìã
^åíêáÉÄ

mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ãã îçã
^åíêáÉÄ



Datentransfer
Prozeßdatentransfer

7 Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

7.6
7.6.3

LTKSJNM bap`^kJNKMJNNLOMMO

a~ë póåÅJqÉäÉÖê~ãã áëí ÇÉê qêáÖÖÉêéìåâí ÑΩê

z ÇáÉ a~íÉåΩÄÉêå~ÜãÉ òìã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê

z Ç~ë báåäÉáíÉå ÇÉë pÉåÇÉîçêÖ~åÖë îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêK

PDO vom Antriebsregler PDO zum Antriebsregler

Sync-Telegramm Sync-Telegramm

PDO zum Antriebsregler

íN

í

íN

^ÄÄK TKSJP póåÅÜêçåáë~íáçå òóâäáëÅÜÉê malÛë Ea~êëíÉääìåÖ ~ìë ÇÉê páÅÜí ÉáåÉë
_ìëíÉáäåÉÜãÉêëF

bêâä®êìåÖ òì ^ÄÄK TKSJPW wìã wÉáíéìåâí íN ÉêÑçäÖí ÑΩê ~ääÉ malÛë ÇáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåJ
ΩÄÉêå~ÜãÉI ëçÄ~äÇ Éáå póåÅJqÉäÉÖê~ãã ÉãéÑ~åÖÉå ïáêÇK

 eáåïÉáë>
palÛë çÇÉê ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ malÛë ïÉêÇÉå ~ëóåÅÜêçåI ÇK ÜK
å~ÅÜ ÉêÑçäÖíÉê §ÄÉêíê~ÖìåÖI îçå ÇÉå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêå
ΩÄÉêåçããÉåK
aáÉ ~ëóåÅÜêçåÉå a~íÉå ëáåÇ åáÅÜí áå çÄÉåëíÉÜÉåÇÉê a~êëíÉääìåÖ
ÄÉêΩÅâëáÅÜíáÖí>

aáÉ póåÅÜêçåáë~íáçå ÇÉê
mêçòÉ≈Ç~íÉå



Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung für 82XX

7Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

7.6
7.6.4

L TKSJNNbap`^kJNKMJNNLOMMO

TKSKQ mêçòÉ≈Ç~íÉåJ_ÉäÉÖìåÖ ÑΩê UOuu

kìíòÇ~íÉåä®åÖÉW U _óíÉ

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

Identifier Steuerwort
L-C0135
Low Byte

Steuerwort
L-C0135
High Byte

Sollwert
L-C0046
Low Byte

Sollwert
L-C0046
High Byte

xx xx xx xx

Byte 1 Die Bits 0 bis 7 des Steuerwortes unter C0135 werden hier eingetragen

Byte 2
Die Bits 8 bis 15 des Steuerwortes unter C0135 werden hier eingetragen
(siehe E TKSJNRF )
Die Bedeutung der einzelnen Bits sind der Codetabelle zu entnehmen.

Erklärung zum Pro-
zeßdaten

Byte 3 Der Frequenzsollwert, der als Parameter auch unter C046 beschrieben wer-
den kann, wird hier als Prozeßdatenwort vorgegeben.

zeßdaten-
Telegramm Byte 4

den kann, wird hier als Prozeßdatenwort vorgegeben.
Die Normierung ist jedoch anders als unter C046 und wird hier vorzeichenbe-
haftet mit 24000 = 480 Hz dargestellt.

Byte 5
Byte 6

Keine Auswertung dieser Daten beliebiger Inhalt möglich
Byte 7

Keine Auswertung dieser Daten, beliebiger Inhalt möglich

Byte 8

píÉìÉêïçêíW ëáÉÜÉ E TKSJNRF

AIF

C0046

.B15

.B13

.B14

.B12

.B0

.B1

.B2

.B3

.B4...
...
...

.B8

.B9

.B10

.B11

QSP

CINH

TRIP-SET

TRIP-RESET

16 Bit

16 Bit

0 JOG/
C046

0 1 1

0 1 0 1

PAR

GSB

R/L

Steuerwort

2141LON010

^ÄÄK TKSJQ wìÖêáÑÑ ~ìÑ Ç~ë píÉìÉêïçêí ìåÇ ÇÉå cêÉèìÉåòëçääïÉêí áå UOuu EÑÉëíÉ _ÉäÉÖìåÖI ëáÉÜÉ
E TKSJNRFF

mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ãã òìã
^åíêáÉÄ



Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung für 82XX

7 Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

7.6
7.6.4

LTKSJNO bap`^kJNKMJNNLOMMO

kìíòÇ~íÉåä®åÖÉW U _óíÉ

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

Identifier Statuswort
L-C0150
Low Byte

Statuswort
L-C0150
High Byte

Istwert
L-C0050
Low Byte

Istwert
L-C0050
High Byte

xx xx xx xx

Byte 1 Die Bits 0 bis 7 des Statuswortes unter L-C0150 werden hier eingetragen

Byte 2
Die Bits 8 bis 15 des Statuswortes unter L-C0150 werden hier eingetragen.
Die Bedeutung der einzelnen Bits sind der Codetabelle zu entnehmen.

Erklärung zum Pro- Byte 3 Der Frequenzistwert mit vorzeichenbehafteten Normierung (L-C0050)Erklärung zum Pro-
zeßdaten- Byte 4

Der Frequenzistwert mit vorzeichenbehafteten Normierung (L C0050)
24000 = 480 Hz wird hier zur Verfügung gestellt.zeßdaten

Telegramm: Byte 5g

Byte 6
Keine Auswertung dieser Daten beliebiger Inhalt möglich

Byte 7
Keine Auswertung dieser Daten, beliebiger Inhalt möglich

Byte 8

pí~íìëïçêí ëáÉÜÉ E TKSJNSF

16 Bit

16 Bit

.B15

.B12

.B0

.B1

.B2

.B3

.B4

.B8

.B9

.B10

.B11

.B13

.B14

.B5

.B6

.B7

IMP

fd=fdsoll / HLG

Qmin

Imax
- / fd=fdsoll

PAR

fd>0
RSP

Ugmax
R/L

RDY

T¸ AIF

C0050

Statuswort

Ger‰tezustand

+/-24.000 = +/- 480Hz

2141LON012

^ÄÄK TKSJR iÉëÉJwìÖêáÑÑ ~ìÑ Ç~ë pí~íìëïçêí ìåÇ ÇÉå cêÉèìÉåòáëíïÉêí áå UOuu EÑÉëíÉ _ÉäÉÖìåÖI
ëáÉÜÉ E TKSJNSFF

mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ãã îçã
^åíêáÉÄ



Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung für 8200 vector

7Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

7.6
7.6.5

L TKSJNPbap`^kJNKMJNNLOMMO

TKSKR mêçòÉ≈Ç~íÉåJ_ÉäÉÖìåÖ ÑΩê UOMM îÉÅíçê

aìêÅÜÇáÉ rãëíÉääìåÖÇÉê `çÇÉëíÉääÉ iJ`MMMN ZP ÉêÑçäÖí ÇáÉ sçêâçåÑáÖìê~íáçåÇÉê
mêçòÉëëÇ~íÉåïçêíÉ áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê EëáÉÜÉ E SKSJSFFK

 eáåïÉáë>
cêÉèìÉåòJ ÄòïK aêÉÜò~ÜäÖê∏≈Éå ïÉêÇÉå ãáíOQMMM≡QUM eò
åçêãáÉêíK

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
Steuerwort
Low Byte

Steuerwort
High Byte

AIF-IN.W1
Low Byte

AIF-IN.W1
High Byte

AIF-IN.W2
Low Byte

AIF-IN.W2
High Byte

xx xx

píÉìÉêïçêí ëáÉÜÉ E TKSJNRF

^fcJfkKtñ ïáêÇ ìåíÉê `çÇÉëíÉääÉ iJ`MQNO é~ê~ãÉíêáÉêíK

AIF

AIF-IN

AIF-CTRL

AIF-IN.W2

AIF-IN.W1

.B15

.B12

.B0

.B1

.B2

.B3

.B4 ...

......

... ...

......

... ...

......

...
.B8

.B9

.B10

.B11

DCTRL
QSP

CINH

TRIP-SET

TRIP-RESET

DCTRL
16 Bit

16 Bit

16 Bit

L-C0410/x = 10

L-C0410/x = 11
L-C0410/x = 12

...

...

...

L-C0410/x = 22

L-C0410/x = 25

...

...

...

...

...

...

...

...

L-C0412/x = 10

L-C0412/x = 11

...

2141LON011

^ÄÄK TKSJS cìåâíáçåëÄäçÅâ ^fcJfk áå UOMM îÉÅíçê EÑêÉáéêçÖê~ããáÉêÄ~êÉ _ÉäÉÖìåÖI tÉêâë~ÄÖäÉáÅÜ
ëáÉÜÉ E TKSJNRFF
eáåïÉáëW
aÉê pìÄÅçÇÉ Emä~íòÜ~äíÉê “ñÒ áå ^ÄÄáäÇìåÖF äÉÖí ÇáÉ _ÉÇÉìíìåÖ ÇÉë _áí ÄòïK ÇÉë
tçêíÉë ÑÉëí EëáÉÜÉ _ÉíêáÉÄë~åäÉáíìåÖ UOMM îÉÅíçêF

mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ãã òìã
^åíêáÉÄ
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7.6
7.6.5

LTKSJNQ bap`^kJNKMJNNLOMMO

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
Statuswort
Low Byte

Statuswort
High Byte

AIF-OUT.W1
Low Byte

AIF-OUT.W1
High Byte

AIF-OUT.W2
Low Byte

AIF-OUT.W2
High Byte

xx xx

pí~íìëïçêí ëáÉÜÉ E TKSJNSF

^fcJlrqKtñ ïáêÇ ìåíÉê `çÇÉëíÉääÉ iJ`MQON é~ê~ãÉíêáÉêíK

AIF-OUT

AIF-STAT

16 Bit

16 Bit

.B15

.B12

.B0

.B1

.B2

.B3

.B4

.B8

.B9

.B10

.B11

16 Bit

.B13

.B14

.B5

.B6

.B7

.B0
C0417/1

AIF-OUT.W1

AIF-OUT.W2

.B1DCTRL1-IMP

.B2
C0417/3

.B3
C0417/4

.B4
C0417/5

.B5
C0417/6

.B6DCTRL1-NOUT=0

.B7DCTRL1-CINH

.B8DCTRL1-STAT*1

.B9DCTRL1-STAT*2
.B10

.B11
DCTRL1-STAT*4
DCTRL1-STAT*8

.B12DCTRL1-OH-WARN

.B13DCTRL1-OV

.B14
C0417/15

.B15
C0417/16

AIF

STAT1

C0421/1

C0421/2

2141LON013

^ÄÄK TKSJT cìåâíáçåëÄäçÅâ ^fcJlrq áå UOMM îÉÅíçê EÑêÉáéêçÖê~ããáÉêÄ~êÉ _ÉäÉÖìåÖI
tÉêâë~ÄÖäÉáÅÜ ëáÉÜÉ E TKSJNSFF

mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããë îçã
^åíêáÉÄ
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7.6
7.6.5

L TKSJNRbap`^kJNKMJNNLOMMO

píÉìÉêïçêí ÑΩê UOuu ìåÇ UOMM îÉÅíçêPP

Bit 820X 821x,822x 8200vectorBit 820X 821x,822x
Werkseinstellung:

C0001=3 bei C0007 < 52
Werkseinstellung:

C0001=3 bei C0007 > 51

0 1

00 = C0046 aktiv
01 = JOG1 in C0037 aktiv

00 = C0046 aktiv
01 = JOG1 in C0037 aktiv

00 = C0046 aktiv
01 = NSET1-JOG1 (C0037) aktiv

0, 1 10 = JOG2 in C0038 aktiv
11 = JOG3 in C0039 aktiv

01 JOG1 in C0037 aktiv
10 = JOG2 in C0038 aktiv
11 = JOG3 in C0039 aktiv

01 NSET1 JOG1 (C0037) aktiv
10 = NSET1-JOG2 (C0038) aktiv
11 = NSET1-JOG3 (C0039) aktiv frei konfigurierbar durch Anwender

2 R/L (Rechts-/Linkslauf)
0 = Rechtslauf
1 = Linkslauf

R/L (Rechts-/Linkslauf)
0 = Rechtslauf
1 = Linkslauf

DCTRL1-CW/CCW
0 = nicht aktiv
1 = aktiv

g

3 QSP (Quickstop)
0 = QSP nicht aktiv
1 = QSP aktiv

QSP (Quickstop)
0 = QSP nicht aktiv
1 = QSP aktiv

AIF-CTRL-QSP
0 = nicht aktiv

1 = aktiv
4 Reserviert HLG-Stop (Anhalten des Hochlaufge-

bers)
0 = HLG-Stop nicht aktiv
1 = HLG-Stop aktiv

NSET1-RFG1-STOP
0 = nicht aktiv
1 = aktiv

5 Reserviert HLG-Null (Ablauf an der Tif-Rampe
C0013)
0 = HLG-Null nicht aktiv
1 = HLG-Null aktiv

NSET1-RFG1-0
0 = nicht aktiv
1 = aktiv

frei konfigurierbar durch Anwender
6 Reserviert UP-Funktion für Motorpoti

0 = UP nicht aktiv
1 = UP aktiv

MPOT1-UP
0 = nicht aktiv
1 = aktiv

frei konfigurierbar durch Anwender

7 Reserviert DOWN-Funktion für Motorpoti
0 = DOWN nicht aktiv
1 = DOWN aktiv

MPOT1-DOWN
0 = nicht aktiv
1 = aktiv

8 Reserviert Reserviert frei konfigurierbar durch Anwender
9 RSP (Reglersperre)

0 = keine Reglersperre
1 = Reglersperre

RSP (Reglersperre)
0 = keine Reglersperre
1 = Reglersperre

AIF-CTRL-CINH
0 = nicht aktiv
1 = aktiv

10 Reserviert Reserviert AIF-CTRL-TRIP-SET
0 = nicht aktiv
1 = aktiv

11 Reserviert TRIP-Reset
0 -> 1 = Flanke von 0 nach 1

AIF-CTRL-TRIP-RESET
0 -> 1 = Flanke von 0 nach 1

12 PAR1 (Parametersatz-Umschaltung)
0 -> 1 = Parametersatz
1 -> 0 = Parametersatz

PAR1 (Parametersatz-Umschaltung)
0 -> 1 = Parametersatz
1 -> 0 = Parametersatz

DCTRL1-PAR2/4
0 = nicht aktiv
1 = aktiv

13 Reserviert Reserviert DCTRL1-PAR3/4
0 = nicht aktiv
1 = aktiv

frei konfigurierbar durch Anwender

14 GSB (Gleichstrombremse)
0 = GSB nicht aktiv
1 = GSB aktiv

GSB (Gleichstrombremse)
0 = GSB nicht aktiv
1 = GSB aktiv

MCTRL1-DCB
0 = nicht aktiv
1 = aktiv

15 Reserviert Reserviert frei konfigurierbar durch Anwender
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7.6
7.6.5

LTKSJNS bap`^kJNKMJNNLOMMO

pí~íìëïçêí ÑΩê UOuu ìåÇ UOMM îÉÅíçêPQ

Bit 820X 821x,822x 8200vector Werksabgleich
0 Aktueller Parametersatz

0 = Parametersatz 1 oder 3 aktiv
1 = Parametersatz 2 oder 4 aktiv

Aktueller Parametersatz
0 = Parametersatz 1 oder 3 aktiv
1 = Parametersatz 2 oder 4 aktiv

DCTRL1-PAR-B0

1 IMP (Impulssperre)
0 = Impulse für Leistungsteil frei
1 = Impulse für Leistungsteil gesperrt

IMP (Impulssperre)
0 = Impulse für Leistungsteil frei
1 = Impulse für Leistungsteil gesperrt

DCTRL1-IMP

2 Imax (Stromgrenze erreicht)
0 = Stromgrenze nicht erreicht
1 = Stromgrenze erreicht

Imax (Stromgrenze erreicht)
0 = Stromgrenze nicht erreicht
1 = Stromgrenze erreicht

MCTRL1-IMAX

3 Unbenutzt fd = fdsoll
0 = fd ≠ fdsoll
1 = fd = fdsoll

MCTRL1-RFG1=NOUT

4 fd = fdsoll
0 = fd ≠ fdsoll
1 = fd = fdsoll

HLG-Ein = HLG-Aus
0 = HLG-Ein ≠ HLG-Aus
1 = HLG-Ein = HLG-Aus

NSET1-RFG1-I=0

5 Qmin (fd ≤ fdQmin)
0 = Qmin nicht aktiv
1 = Qmin aktiv

Qmin (fd ≤ fdQmin)
0 = Qmin nicht aktiv
1 = Qmin aktiv

PCTRL1-QMIN

6 fd + 0 (Frequenz-Istwert = 0)
0 = fd ≠ 0
1 = fd + 0

fd + 0 (Frequenz-Istwert = 0)
0 = fd ≠ 0
1 = fd + 0

DCTRL1-NOUT=0

7 RSP (Reglersperre)
0 = keine Reglersperre
1 = Reglersperre

RSP (Reglersperre)
0 = keine Reglersperre
1 = Reglersperre

DCTRL1-CINH

8...11 Gerätezustand
0 = Geräte-Initialisierung
8 = Störung aktiv

Gerätezustand
0 = Geräte-Initialisierung
2 = Einschaltsperre
3 = Betrieb gesperrt
4 = Fangschaltung aktiv
5 = Gleichstrombremse aktiv
6 = Betrieb freigegeben
7 = Meldung aktiv
8 = Störung aktiv

Gerätezustand
0 = Geräte-Initialisierung
2 = Einschaltsperre
3 = Betrieb gesperrt
4 = Fangschaltung aktiv
5 = Gleichstrombremse aktiv
6 = Betrieb freigegeben
7 = Meldung aktiv
8 = Störung aktiv

12 Übertemperatur-Warnung
0 = keine Warnung
1 = Warnung

Übertemperatur-Warnung
0 = keine Warnung
1 = Warnung

DCTRL1-OH-WARN

13 UGmax (Zwischenkreis-Überspannung)
0 = keine Überspannung
1 = Überspannung

UGmax (Zwischenkreis-Überspannung)
0 = keine Überspannung
1 = Überspannung

DCTRL1-OV

14 Drehrichtung
0 = Rechtslauf
1 = Linkslauf

Drehrichtung
0 = Rechtslauf
1 = Linkslauf

DCTRL1-CCW

15 Betriebsbereit
0 = nicht betriebsbereit
1 = betriebsbereit

Betriebsbereit
0 = nicht betriebsbereit
1 = betriebsbereit

DCTRL1-RDY
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7.6
7.6.6

L TKSJNTbap`^kJNKMJNNLOMMO

TKSKS mêçòÉ≈Ç~íÉåJ_ÉäÉÖìåÖ ÑΩê VPuu

_Éáã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê VPuu â~åå ÇáÉ _ÉäÉÖìåÖ ÇÉê mêçòÉ≈Ç~íÉå ÇìêÅÜrãâçåÑáÖìJ
êáÉêÉå ÇÉê cìåâíáçåëÄä∏ÅâÉ ^fcJfk ìåÇ ^fcJlrq ÖÉ®åÇÉêí ïÉêÇÉåK

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
Steuerwort
Low Byte

Steuerwort
High Byte

AIF-IN.W1
Low Byte

AIF-IN.W1
High Byte

AIF-IN.W2
Low Byte

AIF-IN.W2
High Byte

AIF-IN.W3
Low Byte

AIF-IN.W3
High Byte

píÉìÉêïçêíW E TKSJNUF

^fcJfkKtN Äáë ^fcJfkKtP ëáåÇ ~ÄÜ®åÖáÖ îçå ÇÉê ÖÉï®ÜäíÉå páÖå~äâçåÑáÖìê~íáçå áå
iJ`MMMRK

báåÉ ÖÉå~ìÉ _ÉëÅÜêÉáÄìåÖ ÇÉê VPuuJpáÖå~äâçåÑáÖìê~íáçåÉå ÑáåÇÉå páÉ áå ÇÉê _ÉJ
íêáÉÄë~åäÉáíìåÖ VPuu EÇ~êáå åìê ÇáÉ e~ìéíâçåÑáÖìê~íáçåÉå NMMMI QMMMI RMMM ìëïKF
ÄòïK áã póëíÉãÜ~åÇÄìÅÜ VPuuK

aáÉ páÖå~äÉ ^fcJfkKtN Äáë ^fcJfkKtP â∏ååÉå áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ãáí ~åÇÉêÉå páJ
Öå~äÉå ÄÉäÉÖí ïÉêÇÉåK eáÉêòì ïáêÇ Ç~ë sÉêÑ~ÜêÉå ÇÉê cìåâíáçåëÄäçÅâJhçåÑáÖìê~J
íáçå îÉêïÉåÇÉíI Ç~ë áã póëíÉãÜ~åÇÄìÅÜ VPuu ÄÉëÅÜêáÉÄÉå áëíK aÉê cìåâíáçåëJ
ÄäçÅâ ^fcJfk äÉÖí ÇáÉ báåÖ~åÖëÇ~íÉå ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë ~äë a~íÉåëÅÜåáííëíÉääÉ
îçã cÉäÇÄìëãçÇìä ONTR ÑÉëíK

k®ÜÉêÉ fåÑçêã~íáçåÉåòìãcìåâíáçåëÄäçÅâ^fcJfk ÑáåÇÉåpáÉ áãpóëíÉãÜ~åÇÄìÅÜ
VPuuK

Signalkonfiguration
(L-C0005)

AIF-IN.W1 AIF-IN.W2 AIF-IN.W3 AIF-IN.D1

Drehzahlrege-
lung

1003 / 1013 /
1113

NSET-N
Drehzahl-Sollwert
100 % = 16383

Momentenre-
gelung

4003 / 4013 /
4113

MCTRL-MADD
Momenten-Solll-
wert
100 % = 16383

Unbenutzt

LF-Master 5003 / 5013 /
5113

NSET-N
Drehzahl-Sollwert
100 % = 16383

LF-Slave-
Schiene

6003 / 6013 /
6113

DFSET-A-TRIM
Winkelrimmung

DFSET-N-TRIM
Drehzahltrimmung

LF-Slave-Kas-
kade

7003 / 7013 /
7113

DFSET-VP-DIV
LF-Faktor

DFSET-A-TRIM
Winkelrimmung

Unbenutzt Unbenutzt

Kurvenscheibe 1xxx3 YSET1-FACT
Positionierung 2xxx3 Unbenutzt
vector control 1xx3 / 2xx3 /

3xx3 / 5xx3 /
100x3

NLIM-IN1 Unbenutzt

vector control 4xx3 NCTRL-MADD
vector control 6xx3 DFSET-A-TRIM DFSET-N-TRIM
vector control 7xx3 / 8xx3 /

9xx3
DFSET-VP-DIV DFSET-A-TRIM

vector control 100x3 NLIM-IN1 Unbenutzt
vector control 110x3 Unbenutzt

Unbenutzt

mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ãã òìã
^åíêáÉÄ
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7.6
7.6.6

LTKSJNU bap`^kJNKMJNNLOMMO

píÉìÉêïçêí ÑΩê VPuuPR

9300 9300 Servo-Umrichter 9300
Positionierregler

9300
Kurvenscheibe

9300 vector

C0005 1xx3 4xx3 5xx3 6xx3,7xx3 2xxx3 xxx3 1xxx, 2xxx,
3xxx, 5xxx,
10xxx, 11xxx

4xx3 6xx3,7xx3

0 NSET-JOG*1 Unbenutzt NSET-JOG*1 Unbenutzt Unbenutzt CSEL1-CAM*1 NSET-JOG*1 Unbenutzt Unbenutzt
1 NSET-JOG*2 Unbenutzt NSET-JOG*2 Unbenutzt Unbenutzt CSEL1-CAM*2 NSET-JOG*2 Unbenutzt Unbenutzt
2 NSET-N-INV NSET-N-INV NSET-N-INV NSET-N-INV Unbenutzt CSEL1-CAM*4 NSET-N-INV Unbenutzt Unbenutzt
3 AIF-CTRL.QSP AIF-CTRL.QSP AIF-CTRL.QSP AIF-CTRL.QSP AIF-CTRL.QSP AIF-CTRL.QSP AIF-CTRL.QSP AIF-CTRL.QSP AIF-CTRL.QSP
4 NSET-RFG-

STOP
NSET-RFG-
STOP

NSET-RFG-
STOP

NSET-RFG-
STOP

POS-PRG-START CSEL1-EVENT NSET-RFG-
STOP

NSET-RFG-
STOP

Unbenutzt

5 NSET-RFG-0 NSET-RFG-0 NSET-RFG-0 NSET-RFG-0 POS-PRG-STOP CDATA-CYCLE NSET-RFG-0 NSET-RFG-0 Unbenutzt
6 Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt CSEL1-LOAD Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt
7 Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt POS-PRG-RESET CSEL1-LOAD Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt
8 Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt
9 AIF-CTRL.CINH AIF-CTRL.CINH AIF-CTRL.CINH AIF-CTRL.CINH AIF-CTRL.CINH AIF-CTRL.CINH AIF-CTRL.CINH AIF-CTRL.CINH AIF-CTRL.CINH
10 AIF-CTRL.TRIP-

SET
AIF-CTRL.TRIP-
SET

AIF-CTRL.TRIP-
SET

AIF-CTRL.TRIP-
SET

AIF-CTRL.TRIP-
SET

AIF-CTRL.TRIP-
SET

AIF-CTRL.TRIP-
SET

AIF-CTRL.TRIP-
SET

AIF-CTRL.TRIP-
SET

11 AIF-CTRL.TRIP-
RESET

AIF-CTRL.TRIP-
RESET

AIF-CTRL.TRIP-
RESET

AIF-CTRL.TRIP-
RESET

AIF-CTRL.TRIP-
RESET

AIF-CTRL.TRIP-
RESET

AIF-CTRL.TRIP-
RESET

AIF-CTRL.TRIP-
RESET

AIF-CTRL.TRIP-
RESET

12 DCTRL-PAR*1 DCTRL-PAR*1 DCTRL-PAR*1 DCTRL-PAR*1 POS-PS-CANCEL Unbenutzt DCTRL-PAR*1 DCTRL-PAR*1 DCTRL-PAR*1
13 DCTLR-PAR-

LOAD
DCTLR-PAR-
LOAD

DCTLR-PAR-
LOAD

DCTLR-PAR-
LOAD

POS-PARAM-RD Unbenutzt DCTLR-PAR-
LOAD

DCTLR-PAR-
LOAD

DCTLR-PAR-
LOAD

14 NSET-Ti*1 NSET-JOG*1 REF-ON REF-ON POS-LOOP-ONH Unbenutzt NSET-Ti*1 NSET-JOG*1 Unbenutzt
15 NSET-Ti*2 NSET-JOG*2 NSET-Ti*1 Unbenutzt POS-STBY-STP Unbenutzt NSET-Ti*2 NSET-JOG*2 Unbenutzt

 eáåïÉáë>
aáÉ ÉáåòÉäåÉå _áíJpíÉìÉêÄÉÑÉÜäÉ ÇÉë píÉìÉêïçêíÉë ëáåÇ åáÅÜí
ìå~ÄÜ®åÖáÖ îçå ~åÇÉêÉå _áíJpíÉääìåÖÉåK
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^ÄÄK TKSJU cìåâíáçåëÄäçÅâ ^fcJfk ìåÇ ^fcJfkGF

^fcJfkGF áëí ÑΩê ÇáÉ VPMM qÉÅÜåçäçÖáÉî~êá~åíÉå pÉêîçJrãêáÅÜíÉêI mçëáíáçåáÉêêÉÖäÉê
ìåÇ hìêîÉåëÅÜÉáÄÉ ~Ä pçÑíï~êÉîÉêëáçå OKM îÉêÑΩÖÄ~êK kÉì áëí Ç~êáå ^fcJfkKaOK



Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung für 93XX

7 Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

7.6
7.6.6

LTKSJOM bap`^kJNKMJNNLOMMO

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
Statuswort
High Byte

Statuswort
Low Byte

AIF-OUT.W1
High Byte

AIF-OUT.W1
Low Byte

AIF-OUT.W2
High Byte

AIF-OUT.W2
Low Byte

AIF-OUT.W3
High Byte

AIF-OUT.W3
Low Byte

pí~íìëïçêí ëáÉÜÉ E TKSJONF

^fcJlrqKtN Äáë ^fcJlrqKtP ëáåÇ ~ÄÜ®åÖáÖ îçå ÇÉê ÖÉï®ÜäíÉå páÖå~äâçåÑáÖìê~J
íáçå áå iJ`MMMRK

báåÉ ÖÉå~ìÉ _ÉëÅÜêÉáÄìåÖ ÇÉê VPuuJpáÖå~äâçåÑáÖìê~íáçåÉå ÑáåÇÉå páÉ áå ÇÉê _ÉJ
íêáÉÄë~åäÉáíìåÖ VPuu EÇ~êáå åìê ÇáÉ e~ìéíâçåÑáÖìê~íáçåÉå NMMMI QMMMI RMMM ìëïKF
ÄòïK áã póëíÉãÜ~åÇÄìÅÜ VPuuK

aáÉ páÖå~äÉ ^fcJlrqKtN Äáë ^fcJlrqKtP â∏ååÉå áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ãáí ~åÇÉêÉå
páÖå~äÉå ÄÉäÉÖí ïÉêÇÉåK eáÉêòì ïáêÇ Ç~ë sÉêÑ~ÜêÉå ÇÉê cìåâíáçåëÄäçÅâJhçåÑáÖìJ
ê~íáçå îÉêïÉåÇÉíI Ç~ë áãpóëíÉãÜ~åÇÄìÅÜ VPuuÄÉëÅÜêáÉÄÉå áëíK aÉê cìåâíáçåëJ
ÄäçÅâ ^fcJlrq äÉÖí ÇáÉ ^ìëÖ~åÖëÇ~íÉå ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë ~äë a~íÉåëÅÜåáííJ
ëíÉääÉ òìã cÉäÇÄìëãçÇìä ONTR ÑÉëíK

k®ÜÉêÉ fåÑçêã~íáçåÉå òìã cìåâíáçåëÄäçÅâ ^fcJlrq ÑáåÇÉå páÉ áã póëíÉãÜ~åÇJ
ÄìÅÜ VPuuK

Signalkonfiguration (L-C0005) AIF-OUT.W1 AIF-OUT.W2 AIF-OUT.W3 AIF-OUT.D1

Drehzahlrege-
lung

1003/1013/11
13

MCTRL-NACT
Drehzahl-Istwert
100 % = 16383

MCTRL-MSET2
Momenten-Anzeige
100 % = 16383

MCTRL-NSET2
Eingang Drehzahl-

regler
100 % = 16383

Momentenre-
gelung

4003/4013/41
13

MCTRL-MSET2
Momenten-Anzeige
100 % = 16383

MCTRL-NACT
Istdrehzahl in %
100 % = 16383

MCTRL-NSET2
Eingang Drehzahl-

regler
100 % = 16383

LF-Master
5003/5013/51
13

MCTRL-NACT
Drehzahl-Istwert
100 % = 16383

MCTRL-MSET2
Momenten-Anzeige
100 % = 16383

MCTRL-NSET2
Eingang Drehzahl-

regler
100 % = 16383

LF-Slave-
Schiene

6003/6013/61
13

MCTRL-NACT
Drehzahl-Istwert
100 % = 16383

MCTRL-PHI-ACT
Winkel-Istwert

MCTRL-MSET2
Momenten-Soll-

wert in %
100 % = 16383

LF-Slave-Kas-
kade

7003/7013/71
13

MCTRL-NACT
Drehzahl-Istwert
100 % = 16383

MCTRL-PHI-ACT
Winkel-Istwert

MCTRL-MSET2
Momenten-Soll-

wert in %
100 % = 16383

unbenutzt

Kurvenscheibe 1xxx3
MCTRL-NACT

Drehzahl-Istwert
100 % = 16383

unbenutzt unbenutzt

Positionierung 2xxx3
MCTRL-NACT

Drehzahl-Istwert
100 % = 16383

unbenutzt unbenutzt

vector control
1xx3/4xx3/5xx
3/
10xx3

MCTRL-NACT
Drehzahl-Istwert
100 % = 16383

MCTRL-IACT
MCTRL-NSET2

Eingang Drehzahl-
regler

100 % = 16383

vector control
6xx3/7xx3/8xx
3/
9xx3

MCTRL-NACT
Drehzahl-Istwert
100 % = 16383

MCTRL-PHI-ANA
MCTRL-MSET2
Momenten-Soll-

wert in %
100 % = 16383

vector control 110x3 Unbenutzt Unbenutzt unbenutzt

k®ÜÉêÉ fåÑçêã~íáçåÉå òìã cìåâíáçåëÄäçÅâ ^fcJlrq ÑáåÇÉå páÉ áã póëíÉãÜ~åÇJ
ÄìÅÜ VPuuK

mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ãã îçã
^åíêáÉÄ



Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung für 93XX

7Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

7.6
7.6.6

L TKSJONbap`^kJNKMJNNLOMMO

pí~íìëïçêí ÑΩê VPuuPS

9300 Servo-Umrichter Servo-Positio-
nierregler

Servo-Kurven-
scheibe

vector

C0005 1xx3 4xx3 5xx3 6xx3,7xx3 2xxx3 1xxx3 xxx, 2xxx,
3xxx, 5xxx,
10xxx, 11xxx

4xxx 6xxx, 7xxx,
8xxx, 9xxx

0 DCTRL-PAR1-0 DCTRL-PAR1-0 DCTRL-PAR1-0 DCTRL-PAR1-0 Unbenutzt CERR1-ERR DCTRL-PAR1-0 DCTRL-PAR1-0 DCTRL-PAR1-0
1 DCTRL-IMP DCTRL-IMP DCTRL-IMP DCTRL-IMP DCTRL-IMP DCTRL-IMP DCTRL-IMP DCTRL-IMP DCTRL-IMP
2 MCTRL-IMAX MCTRL-IMAX REF-OK REF-OK POS-REF-OK MCTRL-IMAX MCTRL-IMAX MCTRL-IMAX MCTRL-IMAX
3 MCTRL-MMAX Unbenutzt MCTRL-MMAX Unbenutzt Unbenutzt MCTRL-MMAX MCTRL-MMAX MCTRL-IMAX

negiert
MCTRL-MMAX

4 NSET-RFG-I=0 MCTRL-IMAX
negiert

NSET-RFG-I=0 MCTRL-IMAX
negiert

MCTRL-MMAX
negiert

DCTRL-TRIP NSET-RFG-I=0 NSET-RFG-I=0 NSET-QSP-OUT

5 QMIN QMIN REF-BUSY REF-BUSY POS-IN-TARGET CDATA-X0 QMIN QMIN QMIN
6 DCTRL-

NACT=0
DCTRL-
NACT=0

DCTRL-
NACT=0

DCTRL-
NACT=0

DCTRL-
NACT=0

DCTRL-
NACT=0

DCTRL-
NACT=0

DCTRL-
NACT=0

DCTRL-
NACT=0

7 DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH
8 ... 11 Gerätezustand:8 ... 11

0 =
1 =
3 =
4 =
5 =
6 =
7 =
8 =
10 =

Geräte-Initialisierung
Einschaltsperre
Betrieb gesperrt
Fangschaltung aktiv
Gleichstrombremse aktiv
Betrieb freigegeben
Meldung aktiv
Störung aktiv
Fail-QSP (nur Servo-Positionierregler 9300)

12 DCTRL-WARN DCTRL-WARN DCTRL-WARN DCTRL-WARN DCTRL-WARN DCTRL-WARN DCTRL-WARN DCTRL-WARN DCTRL-WARN
13 DCTRL-MESS DCTRL-MESS DCTRL-MESS DCTRL-MESS DCTRL-MESS DCTRL-MESS DCTRL-MESS DCTRL-MESS DCTRL-MESS
14 DCTRL-CW/

CCW
DCTRL-CW/
CCW

DCTRL-CW/
CCW

Unbenutzt DCTRL-AIFL-
QSP

DCTRL-CW/
CCW

DCTRL-CW/
CCW

DCTRL-CW/
CCW

DCTRL-CW/
CCW

15 DCTRL-RDY DCTRL-RDY DCTRL-RDY DCTRL-RDY DCTRL-RDY DCTRL-RDY DCTRL-RDY DCTRL-RDY DCTRL-RDY
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^ÄÄK TKSJV cìåâíáçåëÄäçÅâ ^fcJlrq ìåÇ ^fcJlrqGF
^fcJlrqGF áëí ÑΩê ÇáÉ VPMM qÉÅÜåçäçÖáÉî~êá~åíÉå pÉêîçJrãêáÅÜíÉêI mçëáíáçåáÉêêÉÖäÉê
ìåÇ hìêîÉåëÅÜÉáÄÉ ~Ä pçÑíï~êÉîÉêëáçå OKM îÉêÑΩÖÄ~êK kÉì áëí Ç~êáå ^fcJlrqKaOK



Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung für Grundgeräte 9300 Servo PLC und Drive PLC

7 Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

7.6
7.6.7

LTKSJOO bap`^kJNKMJNNLOMMO

TKSKT mêçòÉ≈Ç~íÉåJ_ÉäÉÖìåÖ ÑΩê dêìåÇÖÉê®íÉ VPMM pÉêîç mi` ìåÇ aêáîÉ mi`

cçäÖÉåÇÉ a~íÉå â∏ååÉå ~ìÑ ÇáÉ m^Ja~íÉå ÖÉäÉÖí ïÉêÇÉåW

Bezeichnung / Variablenname Erläuterung

Gerätesteuerwort (AIF1_wDctrlCtrl)
AIF1_nInW1_a AIF-Wort 1
AIF1_nInW2_a AIF-Wort 2
AIF1_nInW3_a AIF-Wort 3
AIF2_nInW1_a AIF-Wort 4
AIF2_nInW2_a AIF-Wort 5
AIF2_nInW3_a AIF-Wort 6
AIF2_nInW4_a AIF-Wort 7
AIF3_nInW1_a AIF-Wort 8
AIF3_nInW2_a AIF-Wort 9
AIF3_nInW3_a AIF-Wort 10
AIF3_nInW4_a AIF-Wort 11
AIF1_dnInD1_p AIF-Doppelwort 1

 eáåïÉáë>
VPMM pÉêîç mi`
cΩÜêÉå páÉ ÑçäÖÉåÇÉ sÉêâåΩéÑìåÖÉå áã mi`JmêçÖê~ãã ÇÉë
^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë ÇìêÅÜW
^fcN|ïaÅíêä`íêä a`qoi|ï^fcN`íêä
a`qoi|ïpí~í  ^fcN|ïaÅíêäpí~í

aêáîÉ mi`
a~ Éë ëáÅÜ ÄÉá ÇÉê aêáîÉ mi` ìã ÉáåÉ pmp Ü~åÇÉäíI ãì≈ ÇáÉ
dÉê®íÉëíÉìÉêìåÖ îÉêïÉåÇÉí ïÉêÇÉåK

mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ãã òìã
^åíêáÉÄ



Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung für Grundgeräte 9300 Servo PLC und Drive PLC

7Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

7.6
7.6.7

L TKSJOPbap`^kJNKMJNNLOMMO

Inputs_AIF1

AIF1_nInW1_a

C0856/1

16 Bit

C0855/2

16 binary
signals

C0857

16 Bit
LowWord

16 Bit
HighWord

AIF1_dnInD1_p

16 Bit

AIF1_wDctrlCtrl

AIF1_bCtrlB0_b

AIF1_bCtrlB1_b

AIF1_bCtrlB2_b

AIF1_bCtrlQuickstop_b

AIF1_bCtrlB4_b

AIF1_bCtrlB5_b

AIF1_bCtrlB6_b

AIF1_bCtrlB7_b

AIF1_bCtrlDisable_b

AIF1_bCtrlCInhibit_b

AIF1_bCtrlTripSet_b

AIF1_bCtrlTripReset_b

AIF1_bCtrlB12_b

AIF1_bCtrlB13_b

AIF1_bCtrlB14_b

AIF1_bCtrlB15_b

16 Bit

16 binary
signals

16 Bit

C0855/1

16 binary
signals

AIF1_nInW2_a

C0856/2

C0856/3

AIF1_bInB0_b

AIF1_bInB15_b

…
…

AIF1_nInW3_a

AIF1_bIn16_b

AIF1_bIn31_b

Automation
Interface

Byte
1

Byte
2

Byte
3

Byte
4

Byte
5

Byte
6

Byte
7

Byte
8

C
o
n
tr

o
lw

o
rd

Inputs_AIF2

Automation
Interface

AIF2_bInB0_b

AIF2_bInB15_b

AIF2_nInW1_a
16 Bit

..
.16 binary

signals

Byte
1

Byte
2

Byte
3

Byte
4

Byte
5

Byte
6

Byte
7

Byte
8

AIF2_bInB16_b

AIF2_bInB31_b

AIF2_nInW2_a
16 Bit

..
.16 binary

signals

16 Bit
LowWord

16 Bit
HighWord

AIF2_nInW3_a

AIF2_dnInD1_p

16 Bit

16 Bit

AIF2_nInW4_a

Inputs_AIF3

Automation
Interface

AIF3_bInB0_b

AIF3_bInB15_b

AIF3_nInW1_a
16 Bit

..
.16 binary

signals

Byte
1

Byte
2

Byte
3

Byte
4

Byte
5

Byte
6

Byte
7

Byte
8

AIF3_bInB16_b

AIF3_bInB31_b

AIF3_nInW2_a
16 Bit

..
.16 binary

signals

16 Bit
LowWord

16 Bit
HighWord

AIF3_nInW3_a

AIF3_dnInD1_p

16 Bit

16 Bit

AIF3_nInW4_a

^ÄÄK TKSJNM cìåâíáçåëÄäçÅâ ^fcJfkNI ^fcJfkO ìåÇ ^fcJfkP



Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung für Grundgeräte 9300 Servo PLC und Drive PLC

7 Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

7.6
7.6.7

LTKSJOQ bap`^kJNKMJNNLOMMO

cçäÖÉåÇÉ a~íÉå â∏ååÉå ~ìÑ ÇáÉ mbJa~íÉå ÖÉäÉÖí ïÉêÇÉåW

Bezeichnung / Variablenname Erläuterung

Gerätestatuswort (AIF1_DctrlStat)
AIF_nOutW1_a AIF-Wort 1
AIF_nOutW2_a AIF-Wort 2
AIF_nOutW3_a AIF-Wort 3
AIF2_nOutW1_a AIF-Wort 4
AIF2_nOutW2_a AIF-Wort 5
AIF2_nOutW3_a AIF-Wort 6
AIF2_nOutW4_a AIF-Wort 7
AIF3_nOutW1_a AIF-Wort 8
AIF3_nOutW2_a AIF-Wort 9
AIF3_nOutW3_a AIF-Wort 10
AIF3_nOutW4_a AIF-Wort 11
AIF1_dnOutD1_p AIF-Doppelwort 1

 eáåïÉáë>
VPMM pÉêîç mi`
cΩÜêÉå páÉ ÑçäÖÉåÇÉ sÉêâåΩéÑìåÖÉå áã mi`JmêçÖê~ãã ÇÉë
^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë ÇìêÅÜW
^fcN|ïaÅíêä`íêä a`qoi|ï^fcN`íêä
a`qoi|ïpí~í  ^fcN|ïaÅíêäpí~í

aêáîÉ mi`
a~ Éë ëáÅÜ ÄÉá ÇÉê aêáîÉ mi` ìã ÉáåÉ pmp Ü~åÇÉäíI ãì≈ ÇáÉ
dÉê®íÉëíÉìÉêìåÖ îÉêïÉåÇÉí ïÉêÇÉåK

mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ãã îçã
^åíêáÉÄ



Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung für Grundgeräte 9300 Servo PLC und Drive PLC

7Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

7.6
7.6.7

L TKSJORbap`^kJNKMJNNLOMMO

Outputs_AIF1

Automation
Interface

Byte
1

Byte
2

Byte
3

Byte
4

Byte
5

Byte
6

Byte
7

Byte
8

C0858/1

16 Bit
LowWord

16 Bit
HighWord

AIF1_wDctrlStat

AIF1_nOutW1_a

16 Bit

16 Bit

C0858/2

AIF1_nOutW2__a

AIF1_bFDO0_b

AIF1_bFDO15_b

C0858/3

C0859

AIF1_nOutW3_a

AIF1_bFDO16_b

AIF1_bFDO31_b

16 Bit

C0151/4

16 binary
signals

16 Bit

C0151/4

16 binary
signals

…
…

AIF1_dnOutD1_p

Outputs_AIF2

Automation
Interface

..
.

Byte
1

Byte
2

Byte
3

Byte
4

Byte
5

Byte
6

Byte
7

Byte
8

..
.

16 Bit
LowWord

16 Bit
HighWord

16 Bit

16 binary
signals

16 Bit

16 binary
signals

AIF2_nOutW2_a

AIF2_nOutW1_a

AIF2_bFDO0_b

AIF2_bFDO15_b

AIF2_bFDO16_b

AIF2_bFDO31_b

16 Bit

16 Bit
AIF2_nOutW4_a

AIF2_dnOutD1_p

AIF2_nOutW3_a

Outputs_AIF3

Automation
Interface

..
.

Byte
1

Byte
2

Byte
3

Byte
4

Byte
5

Byte
6

Byte
7

Byte
8

..
.

16 Bit
LowWord

16 Bit
HighWord

16 Bit

16 binary
signals

16 Bit

16 binary
signals

AIF3_nOutW2_a

AIF3_nOutW1_a

AIF3_bFDO0_b

AIF3_bFDO15_b

AIF3_bFDO16_b

AIF3_bFDO31_b

16 Bit

16 Bit
AIF3_nOutW4_a

AIF3_dnOutD1_p

AIF3_nOutW3_a

^ÄÄK TKSJNN cìåâíáçåëÄäçÅâ ^fcJlrqNI ^fcJlrqO ìåÇ ^fcJlrqP
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TKSKU m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåâ~å~ä

 eáåïÉáë>
z rã ÉáåÉ sÉêïÉÅÜëäìåÖ ãáí ÇÉã `^kçéÉåJfåÇÉñ òì îÉêãÉáÇÉåI

ïÉêÇÉå iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉå áå ÇáÉëÉê ^åäÉáíìåÖ ãáí ÇÉê hÉååìåÖ
łiJ`ññññ“ EÛiÉåòÉÛJ`çÇÉëíÉääÉF ÄÉòÉáÅÜåÉíK
Ó _ÉáëéáÉäW ÛiJ`MMMNÛ ÄÉòÉáÅÜåÉí ÇáÉ iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉ `MMMNK

z _áííÉ ÉåíåÉÜãÉå páÉ ÇÉå tÉêíÉÄÉêÉáÅÜ ÇÉê iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉ
~ìë ÇÉê _ÉíêáÉÄë~åäÉáíìåÖ ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë EëáÉÜÉ ÇçêíW
Û`çÇÉäáëíÉÛFK

jáí ÇÉê sÉêïÉåÇìåÖ îçå EáåíÉääáÖÉåíÉåF _ìëãçÇìäÉå â∏ååÉå îçå ÉáåÉã ΩÄÉêJ
ÖÉçêÇåÉíÉåj~ëíÉê EòK_K ÉáåÉê pmpF ÇáÉ báÖÉåëÅÜ~ÑíÉåìåÇÇ~ësÉêÜ~äíÉå ÉáåÉë àÉJ
ÇÉå áã kÉíò ÉáåÖÉÄìåÇÉåÉå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë ÖÉ®åÇÉêí ïÉêÇÉåK

aáÉ òì îÉê®åÇÉêåÇÉå m~ê~ãÉíÉê ëáåÇ ÄÉá iÉåòÉJ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêå áå `çÇÉëíÉääÉå
ÉåíÜ~äíÉåK

aáÉ `çÇÉëíÉääÉå ÇÉë ^åíêáÉÄêÉÖäÉêë ïÉêÇÉå ÄÉáã wìÖêáÑÑ ΩÄÉê Ç~ë _ìëãçÇìä
ÇìêÅÜ ÇÉå fåÇÉñ ~ÇêÉëëáÉêíK

aÉê fåÇÉñ ÑΩê iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉååìããÉêå äáÉÖí áã _ÉêÉáÅÜ òïáëÅÜÉå NSRTS
EQM`MÜÉñF ìåÇ OQRTR ERcccÜÉñFK

rãêÉÅÜåìåÖëÑçêãÉäW

fåÇÉñxÇÉòz= OQRTR− iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉååìããÉê

Lenze-Codes dez hexLenze Codes
• Adressierung der Len-

ze-Codes über einen
Offset:

Index = 24575 - LENZE-CODENR
Indexhex = 5FFFhex - LENZE-CO-
DENRhex

– Beispiel für Bedie-
nungsart L-C0001

Index = 24574 (= 24575 - 1)
Indexhex = 5FFEhex (= 5FFFhex -
1)

aÉê m~ê~ãÉíÉêïÉêí áëí áå ÇÉå kìíòÇ~íÉå ÇÉë qÉäÉÖê~ããë ÉåíÜ~äíÉå EëáÉÜÉ _ÉáJ
ëéáÉäÉ E TKSJPNFFK

wìÖêáÑÑ ~ìÑ ÇáÉ `çÇÉëíÉääÉå ÇÉë
^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë

_ÉáëéáÉä
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m~ê~ãÉíÉêë®íòÉ ÇáÉåÉå ÇÉê ÖÉëçåÇÉêíÉå péÉáÅÜÉêìåÖ îçå `çÇÉëíÉääÉå ~ìÑÖêìåÇ
ÇÉê kçíïÉåÇáÖâÉáí ìåíÉêëÅÜáÉÇäáÅÜ òì âçåÑáÖìêáÉêÉåÇÉê ^åïÉåÇìåÖëéêçòÉëëÉK

få ÇÉê ÑçäÖÉåÇÉå q~ÄÉääÉ ëáåÇ fåÑçêã~íáçåÉå òìê ^åò~Üä ìåÇ ^ÇêÉëëáÉêìåÖ ÇÉê m~J
ê~ãÉíÉêë®íòÉ fÜêÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë ÉåíÜ~äíÉåW

82XX 8200 vector 93XX
Die Antriebsregler 82XX bzw. 8200 vector besitzen 2 bzw. 4 Parametersätze, deren Parameter mit CAN direkt
adressiert werden können.
Die Adressierung geschieht mit einem Codestellen-Offset:

Die Antriebsregler 93XX besitzen je Technologieva-
riante bis zu 4 Parametersätze zur Speicherung im
EEPROM. Ein weiterer Parametersatz befindet sich

• Offset 0 adressiert Parametersatz 1 mit den Lenze-Codestellen L-C0000 bis L-C1999
• Offset 2000 adressiert Parametersatz 2 mit den Lenze-Codestellen L-C2000 bis L-C3999

EEPROM. Ein weiterer Parametersatz befindet sich
im Arbeitsspeicher des Antriebsreglers. Dies ist der
aktuelle Parametersatz. Nur der aktuelle Parameter-
satz kann direkt über CAN adressiert werden Be

keine weiteren Parametersätze verfügbar

• Offset 4000 adressiert Parametersatz 3 mit den
Lenze-Codestellen L-C4000 bis L-C5999

• Offset 6000 adressiert Parametersatz 4 mit den
Lenze-Codestellen L-C6000 bis L-C7999

satz kann direkt über CAN adressiert werden. Be-
züglich der Codestellen siehe Betriebsanleitung oder
Systemhandbuch 93XX. Änderungen im aktuellen
Parametersatz sind nach dem Ausschalten des An-
triebsreglers verloren Zum Abspeichern des aktuel-

Ist ein Parameter nur einmal vorhanden (siehe Betriebsanleitung zu 82XX bzw. 8200 vector), verwenden Sie
den Codestellen-Offset 0.

triebsreglers verloren. Zum Abspeichern des aktuel-
len Parametersatzes dient die Codestelle C0003.
Nach dem Einschalten wird automatisch Parameter-

Beispiel für L-C0011 (maximale Drehfeldfrequenz):
L-C0011 in Parametersatz 1: Lenze-Codenr. = 11
L-C0011 in Parametersatz 2: Lenze-Codenr. = 2011

Nach dem Einschalten wird automatisch Parameter-
satz 1 in den aktuellen Parametersatz geladen.
Die Parametersätze 2 - 4 müssen zunächst aktiviert
werden, bevor die darin enthaltenen Parameter ver-

-
L-C0011 in Parametersatz 3: Lenze-Codenr. = 4011
L-C0011 in Parametersatz 4: Lenze-Codenr. = 6011

werden, bevor die darin enthaltenen Parameter ver
ändert werden können.

Parameteränderungen:
82XX: Automatische Speicherung im Antriebsregler
8200 vector: Automatische Speicherung werksseitig eingestellt (mit L-C0003 abschaltbar)
Prozeßdatenänderungen:
82XX, 8200 vector: Keine automatische Speicherung

 píçé> EÄÉíêáÑÑí ~ìëëÅÜäáÉ≈äáÅÜ dÉê®íÉ UOMM îÉÅíçêI UOuu ìåÇ Ç~ë

cÉäÇÄìëãçÇìä ONTRF
_áííÉ ÄÉ~ÅÜíÉå páÉI Ç~≈ Ç~ë òóâäáëÅÜÉ pÅÜêÉáÄÉå îçå
m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå áå Ç~ë bbmolj åáÅÜí òìä®ëëáÖ áëíK
kìê UOMM îÉÅíçêW
hçåÑáÖìêáÉêÉå páÉ å~ÅÜ àÉÇÉã kÉíòëÅÜ~äíÉå ÇáÉ `çÇÉëíÉääÉ ~ìÑ
`MMMP Z MI ïÉåå páÉ m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå òóâäáëÅÜ îÉê®åÇÉêå
ã∏ÅÜíÉåK

iÉåòÉJ
m~ê~ãÉíÉêë®íòÉ
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Nutzdaten (bis zu 8 Byte)
1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte

Data 1 Data 2 Data 3 Data4

Kommando
Index Index

Subindex
Low Word High Word

Kommando
Index

Low Byte
Index

High Byte
Subindex Low Byte High Byte Low Byte High ByteLow Byte High Byte

Fehlermeldung

 eáåïÉáë>
aáÉ kìíòÇ~íÉå ïÉêÇÉå äáåâëÄΩåÇáÖ áã fkqbiJcçêã~í Ç~êÖÉëíÉääíK
_ÉêÉÅÜåìåÖëÄÉáëéáÉäÉ ëáÉÜÉ h~éK TKSKVK

fãhçãã~åÇç ëáåÇ ÑçäÖÉåÇÉ fåÑçêã~íáçåÉåÉåíÜ~äíÉåÄòïKãΩëëÉåÇçêíÉáåÖÉíê~J
ÖÉå ïÉêÇÉåK

Zugriff auf Data 1 - Data 4

Kommando

4 Byte-
Daten
(5. -

8.Byte)

2 Byte-
Daten
(5.+6.
Byte)

1 Byte-
Daten

(5. Byte)
Block

Hex Hex Hex Hex

Write Request
(Parameter zum Antrieb senden)

23 2B 2F Schreiben
nicht

Write Response
(Antwort des Antriebsreglers auf das Write Request (Quittierung))

60 60 60
nicht

möglich

Read Request
(Anforderung zum Lesen eines Parameters vom Antriebsregler)

40 40 40 40

Read Response
(Antwort auf die Leseanforderung mit dem aktuellen Wert)

43 4B 4F 41

Error Response
(Der Antriebsregler meldet einen Kommunikationsfehler)

80 80 80 80

aáÉ ^ìëï~Üä ÇÉë m~ê~ãÉíÉêë ÄòïK ÇáÉ ^ìëï~Üä ÇÉê iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉ ÉêÑçäÖí ãáí
ÇáÉëÉå O _óíÉ å~ÅÜ ÇÉê cçêãÉäW

fåÇÉñ= OQRTR− EiÉåòÉJ`çÇÉåìããÉê+ OMMM ⋅ Em~ê~ãÉíÉêë~íò− NFF

Beispiel Berechnung Einträge Index Low/High Byte
Die Codestelle L-C0012 (Hochlaufzeit)
im Parametersatz 1 soll angesprochen
werden.

24575 - 12 - 0 = 24563 = 5FF3hex Nach dem linksbündigen Intel-Daten-
format sind die Einträge dann:
Index Low Byte = F3hex
Index High Byte = 5Fhex

Die Codestelle L-C0012 (Hochlaufzeit)
im Parametersatz 2 soll angesprochen
werden.

Wegen des Parametersatzes 2 ist ein
Offset von 2000 hinzuzufügen:
24575 - 12 - 2000 = 22563 =
5823hex

Nach dem linksbündigen Intel-Daten-
format sind die Einträge dann:
Index Low Byte = 23hex
Index High Byte = 58hex

^ìÑÄ~ì ÇÉë m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåJ
qÉäÉÖê~ããë

“hçãã~åÇçÒ

“fåÇÉñ içï _óíÉ L fåÇÉñ eáÖÜ
_óíÉÒ
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q~ÄÉääÉåéä~íò ÉáåÉë m~ê~ãÉíÉêïÉêíÉë ìåíÉê ÇÉã fåÇÉñK

_ÉáëéáÉäW

iJ`MPRSK aáÉëÉ `çÇÉëíÉääÉ ÄÉëíÉÜí ~ìë Q pìÄÅçÇÉë EëáÉÜÉ ìåíÉåFK a~ê~ìë ÉêÖÉJ
ÄÉå ëáÅÜ ÑΩê ÇÉå pìÄáåÇÉñ ÑçäÖÉåÇÉ báåíê®ÖÉW N J QÜÉñ EN J QÇÉòF

2171CAN001

Parameterwert
(Länge 1) 00 00 00

Parameterwert (Länge 2)
00 00

Erklärung zum Parameterdaten-Telegramm Low Byte High Byte
00 00

Erklärung zum Parameterdaten Telegramm
Parameterwert (Länge 4)

Low Word High Word
Low Byte High Byte Low Byte High Byte

gÉ å~ÅÜ a~íÉåÑçêã~í EëáÉÜÉ Û^ííêáÄìíäáëíÉÛ áã póëíÉãÜ~åÇÄìÅÜ ÇÉë òìÖÉÜ∏êáÖÉå
^åíêáÉÄëêÉÖäÉêëF ÄÉäÉÖí ÇáÉ i®åÖÉ ÇÉë m~ê~ãÉíÉêïÉêíÉë N Äáë Q _óíÉK

 eáåïÉáë>
iÉåòÉJm~ê~ãÉíÉê ëáåÇ Ü~ìéíë®ÅÜäáÅÜ ~äë a~íÉåíóé cfuPO
EPO _áíJtÉêí ãáí sçêòÉáÅÜÉåI ÇÉòáã~ä ãáí îáÉê k~ÅÜâçãã~ëíÉääÉåI
ëáÉÜÉ ^ííêáÄìíí~ÄÉääÉ áã òìÖÉÜ∏êáÖÉå póëíÉãÜ~åÇÄìÅÜF
Ç~êÖÉëíÉääíK rã Ö~åòò~ÜäáÖÉ tÉêíÉ òì ÉêÜ~äíÉåI ãì≈ ÇÉê
ÖÉïΩåëÅÜíÉ m~ê~ãÉíÉêïÉêí ãáí NMKMMMÇÉò ãìäíáéäáòáÉêí ïÉêÇÉåK
aáÉ m~ê~ãÉíÉê `MNPR ìåÇ `MNRM ëáåÇ ÄáíÅçÇáÉêí ìåÇ çÜåÉ ÉáåÉå
c~âíçê òì ΩÄÉêíê~ÖÉåK
få ÇÉê ^ííêáÄìíí~ÄÉääÉ ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë EëáÉÜÉ _ÉíêáÉÄë~åäÉáíìåÖF
ëáåÇ eáåïÉáëÉ ÉåíÜ~äíÉåI ÄÉá ïÉäÅÜÉå m~ê~ãÉíÉêå ÇÉê c~âíçê
NMKMMMÇÉò òì ÄÉêΩÅâëáÅÜíáÖÉå áëíK

“pìÄáåÇÉñÒ

a~íÉå
Ea~íÉå N KKK a~íÉå QF
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Erklärung zum Parameterdaten-Telegramm Kommando
Index

Low Byte
Index

High Byte
Subindex

Fehler-
code

_óíÉ NW
fã hçãã~åÇçÄóíÉ ïáêÇ ÇìêÅÜ ÇÉå `çÇÉ NOUÇÉò ÄòïK UMÜÉñ ~åÖÉòÉáÖíI Ç~≈ Éáå
cÉÜäÉê ~ìÑÖÉíêÉíÉå áëíK

_óíÉ OI P ìåÇ QW
fã fåÇÉñÄóíÉ ìåÇ áã pìÄáåÇÉñïáêÇ ÇÉê fåÇÉñ ìåÇ pìÄáåÇÉñ ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ ÉáåJ
ÖÉíê~ÖÉåI ÄÉá ÇÉê ÇÉê cÉÜäÉê ~ìÑÖÉíêÉíÉå áëíK

_óíÉ R J UW
få ÇÉå a~íÉåÄóíÉ RK J UK áëí ÇÉê cÉÜäÉêÅçÇÉ ÉáåÖÉíê~ÖÉåK

aáÉ a~êëíÉääìåÖ ÇÉë cÉÜäÉêÅçÇÉë áëí ìãÖÉâÉÜêí òìê iÉëÉêáÅÜíìåÖ ~ìÑÖÉÄ~ìíK
_ÉáëéáÉäW cÉÜäÉêÅçÇÉ MS MQ MM QNÜÉñ ìåÇ a~êëíÉääìåÖ ÇÉë cÉÜäÉêÅçÇÉëW

Leserichtung des Fehlercodes

41 00 04 06
5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte

Low Word High Word
Low Byte High Byte Low Byte High Byte

k~ÅÜÑçäÖÉåÇÉ q~ÄÉääÉ äáÉÑÉêí òì ÇÉê cÉÜäÉêåìããÉê ÇÉå òìÖÉÜ∏êáÖÉå tçêíä~ìíW

Fehlercode (hex) Erklärung
0503 0000 Toggle-Bit nicht geändert
0504 0000 SDO Protokoll abgelaufen
0504 0001 Ungültiger oder unbekannter Client/Server Befehls-Specifier
0504 0002 Ungültige Blockgröße (nur Blockmode)
0504 0003 Ungültige Ablaufnummer (nur Blockmode)
0504 0004 CRC Fehler (nur Blockmode)
0504 0005 Nicht genügend Speicher
0601 0000 Zugriff auf Objekt wird nicht unterstützt
0601 0001 Versuch ein nur beschreibbares Objekt zu lesen
0601 0002 Versuch ein nur lesbares Objekt zu beschreiben
0602 0000 Objekt nicht im Objektverzeichnis aufgeführt
0604 0041 Objekt nicht auf PDO übertragbar
0604 0042 Anzahl und Länge der zu übertragenden Objekte überschreiten PDO Länge
0604 0043 Allgemeine Parameterinkompatibilität
0604 0047 Allgemeine interne Geräteinkompatibilität
0606 0000 Zugriff aufgrund eines Hardwarefehlers verweigert
0607 0010 Ungeeigneter Datentyp, ungeeignete Serviceparameterlänge
0607 0012 Ungeeigneter Datentyp, Serviceparameterlänge überschritten
0607 0013 Ungeeigneter Datentyp, Serviceparameterlänge unterschritten
0609 0011 Subindex existiert nicht
0609 0030 Wertebereich des Parameters überschritten
0609 0031 Zu hohe Parameterwerte
0609 0032 Zu niedrige Parameterwerte
0609 0036 Maximalwert unterschreitet Minimalwert
0800 0000 Allgemeiner Fehler
0800 0020 Daten können nicht für Aufwendung übertragen bzw. gespeichert werden
0800 0021 Daten können aufgrund lokaler Steuerung nicht für Aufwendung übertragen bzw. gespeichert

werden
0800 0022 Daten können aufgrund des aktuellen Gerätestatus nicht für Aufwendung übertragen bzw. gespei-

chert werden
0800 0023 Dynamische Generierung des Objektverzeichnisses fehlgeschlagen oder kein Objektverzeichnis

verfügbar (z.B. Objektverzeichnis aus Datei erstellt, Generierung aufgrund eines Dateifehlers nicht
möglich)

cÉÜäÉêãÉäÇìåÖÉå



Datentransfer
Beispiele zum Parameterdatentelegramm

7Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

7.6
7.6.9

L TKSJPNbap`^kJNKMJNNLOMMO

TKSKV _ÉáëéáÉäÉ òìã m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåíÉäÉÖê~ãã

aáÉ hΩÜäâ∏êéÉêíÉãéÉê~íìê EtÉêí îçå QP °`F `MSN ëçää îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ãáí ÇÉê
dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ R ΩÄÉê m~ê~ãÉíÉêâ~å~ä N ÖÉäÉëÉå ïÉêÇÉåK

z _ÉêÉÅÜåìåÖ fÇÉåíáÑáÉê

Identifier vom Parameterkanal 1 zum Antriebs-
regler

= 1536 + Geräteadresse

Identifier = 1536 + 5 = 1541

z hçãã~åÇç oÉ~Ç oÉèìÉëí E^åÑçêÇÉêìåÖ òìã iÉëÉå ÉáåÉë m~ê~ãÉíÉêë îçã
^åíêáÉÄëêÉÖäÉêF

Kommando = 40ÜÉñ

z _ÉêÉÅÜåìåÖ ÇÉë fåÇÉñ

Index = 24575 - Codestellennummer Index = 24575 - 61 = 24514 = 5FC2hex

qÉäÉÖê~ãã òìã ^åíêáÉÄW

Identifier Kom-
mando

Index Low
Byte

Index High
Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4

1541 40ÜÉñ C2ÜÉñ 5FÜÉñ 00 00 00 00 00

qÉäÉÖê~ãã îçã ^åíêáÉÄ

fÇÉåíáÑáÉêW
m~ê~ãÉíÉêâ~å~ä N îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê EZNQMUF H dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ Z NQNP

hçãã~åÇçW
oÉ~Ç oÉëéçåëÉ ^åíïçêí ~ìÑ ÇáÉ iÉëÉ~åÑçêÇÉêìåÖ ãáí ÇÉã ~âíìÉääÉåtÉêí Z QPÜÉñ

fåÇÉñ ÇÉê iÉëÉ~åÑçêÇÉêìåÖW
Rc`OÜÉñ

pìÄáåÇÉñW
M

a~í~N Äáë a~í~ QW
MM MS Uc _M Z QPMKMMM  QPMKMMM W NMKMMM Z QP ø`

Identifier Kom-
mando

Index Low
Byte

Index High
Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4

1413 43ÜÉñ C2ÜÉñ 5FÜÉñ 00 B0ÜÉñ 8FÜÉñ 06ÜÉñ 00

m~ê~ãÉíÉê äÉëÉå
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aáÉ eçÅÜä~ìÑòÉáí `MMNO Em~ê~ãÉíÉêë~íò NF îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ãáí ÇÉê dÉê®íÉ~J
ÇêÉëëÉ N ëçää ΩÄÉê m~ê~ãÉíÉêâ~å~ä N ~ìÑ OM ë îÉê®åÇÉêí ïÉêÇÉåK

z _ÉêÉÅÜåìåÖ fÇÉåíáÑáÉê

Identifier vom Parameterkanal 1 zum Antriebs-
regler

= 1536 + Geräteadresse

Identifier = 1536 + 1 = 1537

z hçãã~åÇç têáíÉ oÉèìÉëí Em~ê~ãÉíÉê òìã ^åíêáÉÄ ëÉåÇÉåF

Kommando = 23ÜÉñ

z _ÉêÉÅÜåìåÖ ÇÉë fåÇÉñ

Index = 24575 - Codestellennummer Index = 24575 - 12 = 24563 = 5FF3hex

z pìÄáåÇÉñW M

z _ÉêÉÅÜåìåÖ eçÅÜä~ìÑòÉáí

Wert für Hochlaufzeit 20 s · 10.000 = 200.000 = 00 03 0D 40ÜÉñ

z qÉäÉÖê~ãã òìã ^åíêáÉÄ

Identifier Kom-
mando

Index Low
Byte

Index High
Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4

1537 23ÜÉñ F3ÜÉñ 5FÜÉñ 00 40ÜÉñ 0DÜÉñ 03ÜÉñ 00

^åíïçêí ÇÉë ^åíêáÉÄÉë ÄÉá ÑÉÜäÉêÑêÉáÉê ^ìëÑΩÜêìåÖ

Identifier Kom-
mando

Index Low
Byte

Index High
Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4

1409 60ÜÉñ F3ÜÉñ 5FÜÉñ 00 00 00 00 00

fÇÉåíáÑáÉê m~ê~ãÉíÉêâ~å~ä N îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê Z NQMU H dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ Z NQMV

hçãã~åÇç Z têáíÉ oÉëéçåëÉ E^åíïçêí ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë EnìáííáÉêìåÖFF Z SMÜÉñ

m~ê~ãÉíÉê ëÅÜêÉáÄÉå
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báåÉ pçÑíï~êÉJbêòÉìÖåáëâÉååòáÑÑÉê EbhwI `çÇÉëíÉääÉ iJ`MOMMF ÇÉë iÉåòÉJmêçJ
ÇìâíÉë UOMM îÉÅíçê ëçää ~ìë ÇÉã m~ê~ãÉíÉêë~íò N ÖÉäÉëÉå ïÉêÇÉåK aáÉ bhw Ü~í
ÉáåÉ i®åÖÉ îçå NQ ~äéÜ~åìãÉêáëÅÜÉå píÉääÉåK páÉ ïáêÇ ÇÉëÜ~äÄ ~äë_äçÅâé~ê~ãÉJ
íÉê ΩÄÉêíê~ÖÉåK _Éá ÇÉê §ÄÉêíê~ÖìåÖ îçå _äçÅâé~ê~ãÉíÉêå ïáêÇ ÇáÉ ÖÉë~ãíÉ a~J
íÉåÄêÉáíÉ îçã OK J UK _óíÉ ÖÉåìíòíK

a~ëhçãã~åÇçÄóíÉ ENK _óíÉF ÉåíÜ®äíï®ÜêÉåÇÇÉê§ÄÉêíê~ÖìåÖÇÉêkìíòÇ~íÉåÉáJ
åÉå báåíê~Ö EQMÜÉñ ÄòïK QNÜÉñFI ìã

Ó Ç~ë båÇÉ ÇÉê _äçÅâΩÄÉêíê~ÖìåÖ ëáÖå~äáëáÉêÉå òì â∏ååÉå
Ó ÇÉå å®ÅÜëíÉå _äçÅâ ~åÑçêÇÉêå òì â∏ååÉåK

z ^åÑçêÇÉêìåÖ ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ iJ`MOMM

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
40ÜÉñ 37ÜÉñ 5FÜÉñ 00 00 00 00 00

1. Byte: 40 Read Request (Anforderung zum Lesen eines Parameters vom Antriebsregler)
2./3. Byte: Index Low/High Byte: 24575 - 200 - 0 = 24375 = 5F37hex

z ^åíïçêí ãáí ^åÖ~ÄÉ ÇÉê _äçÅâä®åÖÉ ENQ wÉáÅÜÉåF

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
41ÜÉñ 37ÜÉñ 5FÜÉñ 00 0EÜÉñ 00 00 00

1. Byte: 41 Read Response. Der Eintrag von 41hex weist darauf hin, daß es sich um ein Blocktelegramm handelt.
2./3. Byte: s.o.
5. Byte: 0E (=14dez.) Datenlänge 14 Zeichen (ASCII-Format)

z ^åÑçêÇÉêìåÖ ÇÉë ÉêëíÉå a~íÉåÄäçÅâë

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
60ÜÉñ 00 00 00 00 00 00 00

1. Byte: 60ÜÉñ
Write Response (Quittierung) mit Zugriff auf die Byte 2 - 8.
Hinweis:
Die einzelnen Blöcke werden der Reihe nach getoggelt*, d.h. zuerst erfolgt die Anforderung mit Kommando 60hex
(=0110 0000bin), danach mit Kommando 70hex (=0111 0000bin), dann wieder mit 60hex usw. Äquivalent dazu verhält
sich die Antwort, die zwischen den Anforderungen durch ein Toggelbit alternierendes Verhalten aufweist. Der Vorgang
wird durch das Kommando 11hex (Bit 0 wird gesetzt, siehe unten) beendet.
*Toggelbit = Bit 4 (Zählweise beginnend bei 0)

z ^åíïçêí

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
00 38ÜÉñ 32ÜÉñ 53ÜÉñ 38ÜÉñ 32ÜÉñ 31ÜÉñ 32ÜÉñ

2. Byte - 8. Byte, ASCII-Darstellung ergibt: 8 2 S 8 2 1 2

z ^åÑçêÇÉêìåÖ ÇÉë òïÉáíÉå a~íÉåÄäçÅâë

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
70ÜÉñ 00 00 00 00 00 00 00

1. Byte: 70ÜÉñ (Toggle) Write Response (Quittierung) mit Zugriff auf alle 4 Datenbyte

z ^åíïçêí òïÉáíÉê a~íÉåÄäçÅâ ãáí båÇÉâÉååìåÖ

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
11ÜÉñ 56ÜÉñ 5FÜÉñ 31ÜÉñ 34ÜÉñ 30ÜÉñ 30ÜÉñ 30ÜÉñ

1. Byte: 11 letzte Übertragung des Datenblocks
2. Byte - 8. Byte: V _ 1 4 0 0 0
Das Ergebnis der Datenblockübertragung ist: 82S8212V_14000

_äçÅâé~ê~ãÉíÉê äÉëÉå

37
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TKSKNM _ÉëçåÇÉêÜÉáíÉå ÄÉáã m~ê~ãÉíêáÉêÉå ÇÉê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê

cΩê ÇáÉ rãêáÅÜíÉêêÉáÜÉ UOMM ÖÉäíÉå ÑçäÖÉåÇÉ _ÉëçåÇÉêÜÉáíÉåW

 dÉÑ~Üê>
aáÉ m~ê~ãÉíêáÉêìåÖ E`çÇÉë ~ì≈Éê `MQSI `MNPRF áëí åìê ÄÉá
oÉÖäÉêëéÉêêÉ ã∏ÖäáÅÜK m~ê~ãÉíÉê ïÉêÇÉå òï~ê ÄÉá oÉÖäÉêÑêÉáÖ~ÄÉ
~åÖÉåçããÉå ~ÄÉê ~åëÅÜäáÉ≈ÉåÇ îÉêïçêÑÉåK
k~ÅÜ ÇÉê m~ê~ãÉíêáÉêìåÖ ÉáåÉë tÉêíÉë Ç~êÑ ÇÉê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÑΩê
Å~K RM ãë åáÅÜí ãÉÜê éÉê `^k ~åÖÉëéêçÅÜÉå ïÉêÇÉåI Ç~ ëçåëí
ÇáÉëÉ _ÉÑÉÜäÉ áÖåçêáÉêí ïΩêÇÉå>
k~ÅÜ _ÉÉåÇáÖìåÖ ÇÉë ÖÉë~ãíÉå m~ê~ãÉíêáÉêîçêÖ~åÖÉë â~åå Äáë
òìê ^åå~ÜãÉ îçå oÉÖäÉêÑêÉáÖ~ÄÉ EhäÉããÉI `MQMI `MNPRF ÉáåÉ
wÉáí îçå Å~K TM ãë îÉêÖÉÜÉåK
aáÉ cìåâíáçå qofmJoÉëÉí EwìêΩÅâëÉíòÉå ÉáåÉê pí∏êìåÖF ÖÉëÅÜáÉÜí
ÇìêÅÜ pÉíòÉå îçå oÉÖäÉêëéÉêêÉ ìåÇ ~åëÅÜäáÉ≈ÉåÇ oÉÖäÉêÑêÉáÖ~ÄÉ
éÉê `MQM çÇÉê `MNPRK
_Éá ÇÉê cìåâíáçå qofmJoÉëÉí ÉêÑçäÖí ÉáåÉ dêìåÇáåáíá~äáëáÉêìåÖ ÇÉë
rãêáÅÜíÉêë UOMM ìåÇ ÇÉê _ìë~åëÅÜ~äíÄ~ìÖêìééÉ ONTRK eáÉêÇìêÅÜ
ÑáåÇÉí ÄÉáã qofmJoÉëÉíJ_ÉÑÉÜä âÉáåÉ nìáííáÉêìåÖ òìã iÉáíêÉÅÜåÉê
ëí~ííK

aáÉ ÇáÖáí~äÉå ìåÇ ~å~äçÖÉå báåJ ìåÇ ^ìëÖ~åÖëëáÖå~äÉ â∏ååÉå ÑêÉá âçåÑáÖìêáÉêí
ïÉêÇÉå EëáÉÜÉ _ÉíêáÉÄë~åäÉáíìåÖW `çÇÉëíÉääÉ `MQNMI `MQNOI `MQNT ìåÇ `MQONFK

^åíêáÉÄëêÉÖäÉê UOuu

^åíêáÉÄëêÉÖäÉê UOMM îÉÅíçê
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^fcJpíÉìÉêJ L pí~íìëÄóíÉ

^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ìåÇ cÉäÇÄìëãçÇìä Ü~ÄÉå ÇáÉ j∏ÖäáÅÜâÉáí píÉìÉêJ ìåÇ pí~íìëáåJ
Ñçêã~íáçåÉåãáíÉáå~åÇÉê ~ìëòìí~ìëÅÜÉåK eáÉêòìïáêÇ áã ^fcJmêçíçâçää ëçïçÜä Éáå
ëçÖÉå~ååíÉë píÉìÉêÄóíÉ ~äë ~ìÅÜ Éáå pí~íìëÄóíÉ òìê sÉêÑΩÖìåÖ ÖÉëíÉääíK

aìêÅÜ Ç~ë mêçÖê~ããé~âÉí “aêáîÉ mi` aÉîÉäçéÉê píìÇáçÒ EaapF ÄÉëíÉÜí ÑΩê ÇÉå
^åïÉåÇÉê ΩÄÉê ÇáÉ píÉìÉêìåÖëâçåÑáÖìê~íáçå ÇÉë ^fcJjçÇìäë ÇÉê ÇáêÉâíÉ wìÖêáÑÑ
~ìÑ Ç~ë pí~íìëÄóíÉK a~ë cÉäÇÄìëãçÇìä ONTR ÄÉëÅÜêÉáÄí ÇáÉëÉë _óíÉ ãáí ëÉáåÉå
cÉÜäÉêãÉäÇìåÖÉåK

aáÉ ^ìëïÉêíìåÖ ÇáÉëÉê cÉÜäÉêãÉäÇìåÖÉåãì≈ îçã mêçÖê~ããáÉêÉê ÇÉê mi`JoÉáJ
ÜÉ òK _K áå ÇÉêtÉáëÉ ÄÉêΩÅâëáÅÜíáÖí ïÉêÇÉåI áåÇÉã ΩÄÉê ÉáåÉå cÉÜäÉêJt~êåìåÖëJ
jÉäÇìåÖëJcáêãï~êÉÄ~ìëíÉáå ÇáÉpáÖå~äÉ ~äëcÉÜäÉê òìê^åòÉáÖÉ ÖÉÄê~ÅÜíïÉêÇÉåK

_ÉäÉÖìåÖ ÇÉë ^fcJpí~íìëÄóíÉ `ONON ÑΩê Ç~ë cÉäÇÄìëãçÇìä ONTR

AIF-Statusbit Funktion
0 CE11-Fehler
1 CE12-Fehler
2 CE13-Fehler
3 CE14-Fehler
4 Operational
5 Pre-Operational
6 Warning
7 intern belegt

a~ë píÉìÉêÄóíÉ ïáêÇ Ç~ÑΩê îÉêïÉåÇÉíI Ç~ãáí ÇÉê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê jáííÉáäìåÖÉåçÇÉê
_ÉÑÉÜäÉ ~å Ç~ë cÉäÇÄìëãçÇìä ONTR ëÅÜáÅâÉå â~ååK

a~ë píÉìÉêÄóíÉ ëíÉÜí ÇÉã ^åïÉåÇÉê ΩÄÉê ÇáÉ `çÇÉëíÉääÉ `ONOM òìê sÉêÑΩÖìåÖK
aáÉ _ÉÑÉÜäÉ ïÉêÇÉå~äë kìããÉêå îçêÖÉÖÉÄÉåI ïçÄÉá ÉáåáÖÉ _ÉÑÉÜäëåìããÉêå ÑΩê
~ääÉ cÉäÇÄìëãçÇìäÉ ~ääÖÉãÉáåÖΩäíáÖÉå`Ü~ê~âíÉê ÄÉëáíòÉå ìåÇ ÉáåÉ ïÉáíÉêÉ oÉáÜÉ
ëéÉòáÉää ÑΩê ÇáÉ îÉêëÅÜáÉÇÉåÉå _~ìÖêìééÉå ÖÉäíÉåK fåëÖÉë~ãí â∏ååÉå åáÅÜíãÉÜê
~äë NS _ÉÑÉÜäÉ òìê sÉêÑΩÖìåÖ ëíÉÜÉåK

Befehlsnummer
in C2120, Bit0..3

Funktion R/W Codestelle

0 Kein Befehl
1 Neuinitialisierung der Optionsbaugruppe alle
2 Update aller relevanter Codestellen für die aktuelle Optionsbau-

gruppe. Keine Neu-Init.
alle

10 XCAN-OUT Zykluszeiten oder Boot-Up-Zeit übernehmen C2356
11 Überwachungszeiten übernehmen C2357
12 TX-Mode übernehmen C2375
13 Masken übernehmen C2376-C2378
14 Konfiguration der CE-Fehler übernehmen C2382

_ÉäÉÖìåÖ ÇÉë ^fcJpíÉìÉêÄóíÉ ÑΩê Ç~ë cÉäÇÄìëãçÇìä ONTR

aáÉ _ÉÑÉÜäëJ`çÇÉëíÉääÉ `ONOMïáêÇ å~ÅÜÇÉê §ÄÉêíê~ÖìåÖÇÉë _ÉÑÉÜäë ~å ÇáÉléJ
íáçåëÄ~ìÖêìééÉ ~ìíçã~íáëÅÜ ïáÉÇÉê ~ìÑ M òìêΩÅâÖÉëÉíòíI ÜáÉêãáí ÉåíÑ®ääí ÇáÉ sÉêJ
ïÉåÇìåÖÉáåÉëqçÖÖäÉÄáíëKaÉê_ÉÑÉÜä ëÉäÄÉêïáêÇ áåÇÉåìåíÉêÉåQ_áíë ÇÉëpíÉìÉêJ
ÄóíÉë ÖÉëÅÜêáÉÄÉåI ëçÇ~≈Q_áíë ÑΩê âΩåÑíáÖÉ bêïÉáíÉêìåÖÉåòìê sÉêÑΩÖìåÖëíÉÜÉåK

dêìåÇÖÉê®íÉ pÉêîç mi` VPMM ìåÇ
aofsb mi`
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TKT `^kçéÉåJlÄàÉâíÉ ìåÇ iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉå

TKTKN hçããìåáâ~íáçåëêÉäÉî~åíÉ iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉå

a~ë sÉêÜ~äíÉå îçå pÉêîçJrãêáÅÜíÉêå ÄòïK cêÉèìÉåòìãêáÅÜíÉêå ïáêÇ ÇìêÅÜ ÇÉëJ
ëÉå m~ê~ãÉíêáÉêìåÖ ÄÉëíáããíK iÉåòÉJdÉê®íÉ â∏ååÉå ãáí eáäÑÉ îçå `çÇÉëíÉääÉå
é~ê~ãÉíêáÉêíïÉêÇÉåK aáÉëÉ EiÉåòÉJF`çÇÉëíÉääÉåïÉêÇÉå~äë_Éëí~åÇíÉáä ÉáåÉë qÉJ
äÉÖê~ããë òïáëÅÜÉåj~ëíÉê ìåÇ ~åÖÉëÅÜäçëëÉåÉã cÉäÇÄìëãçÇìä ONTR ΩÄÉê ÇÉå
`^kJ_ìë ~ìëÖÉí~ìëÅÜíK

få ^ÄÜ®åÖáÖâÉáí ÇÉë îÉêïÉåÇÉíÉå iÉåòÉJrãêáÅÜíÉêë ëíÉÜÉå òìê hçããìåáâ~íáçå
ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìë ÑçäÖÉåÇÉ `çÇÉëíÉääÉå òìê sÉêÑΩÖìåÖW

z `çÇÉëíÉääÉå ≥ iJ`OPRM
ÑΩê dÉê®íÉ ãáí pmpJ_ÉíêáÉÄëëóëíÉã å~ÅÜ fb`NNPN EòK_K pÉêîç mi` VPMM
ìåÇ aêáîÉ mi`FK
aáÉëÉ `çÇÉëíÉääÉå ïÉêÇÉå áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÖÉëéÉáÅÜÉêíK

z _~ìÖêìééÉåJ`çÇÉëíÉääÉå ≥ iJ`NURM
ÑΩê ~ääÉ ~åÇÉêÉå rãêáÅÜíÉê EUOuuI UOMM îÉÅíçê çÇÉê VPuuFK
aáÉëÉ `çÇÉëíÉääÉå ïÉêÇÉå áã cÉäÇÄìëãçÇìä ONTR ÖÉëéÉáÅÜÉêíK

sçê~ìëëÉíòìåÖ ÑΩê ÇáÉhçããìåáâ~íáçåãáíÇÉã^åíêáÉÄ áëíI Ç~≈ÇÉê^åíêáÉÄ ~äëqÉáäJ
åÉÜãÉê áã póëíÉã ÄÉâ~ååí áëíK aáÉ bêâÉååìåÖ ÉêÑçäÖíï®ÜêÉåÇ ÇÉê_~ìÖêìééÉåáJ
åáíá~äáëáÉêìåÖK

aáÉ báåëíÉääìåÖ îçå ^ÇêÉëëÉ ìåÇ _~ìÇê~íÉ â~åå ~ìÑ ìåíÉêëÅÜáÉÇäáÅÜÉtÉáëÉ ÉêÑçäJ
ÖÉå EëáÉÜÉ ~ìÅÜ ~Ä E TKRJNFFW

z cêçåíëÉáíáÖÉê pÅÜ~äíÉê N J S ≠ lcc
^ÇêÉëëÉ ìåÇ _~ìÇê~íÉ ïÉêÇÉå ÇìêÅÜ ÇáÉ pÅÜ~äíÉêëíÉääìåÖ îçêÖÉÖÉÄÉåK
a~ë cÉäÇÄìëãçÇìä ONTR ëÅÜêÉáÄí ÇáÉ ÑêçåíëÉáíáÖ ÉáåÖÉëíÉääíÉ pÅÜ~äíÉêëíÉääìåÖ
áå ÇáÉ `çÇÉëíÉääÉ iJ`NURV ÄòïK iJ`OPRVK

z cêçåíëÉáíáÖÉê pÅÜ~äíÉê N J S Z lcc
^ÇêÉëëÉ ìåÇ _~ìÇê~íÉ ãΩëëÉå ÇìêÅÜ ÇáÉ `çÇÉëíÉääÉå iJ`MMMV E^ÇêÉëëÉF
ìåÇ iJ`MNOR E_~ìÇê~íÉF îçêÖÉÖÉÄÉå ïÉêÇÉåK
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TKTKO _ÉëÅÜêÉáÄìåÖ ÇÉê âçããìåáâ~íáçåëêÉäÉî~åíÉå iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉå

Einstellmöglichkeiten
Code Subcode Index Lenze Auswahl Datentyp
L-C1810 - 22765d =

58EDh
- - VS

_Éá ÇÉê _~ìÖêìééÉåáåáíá~äáëáÉêìåÖïáêÇ ~åÜ~åÇ ÇÉê bhw EbêòÉìÖÉêâÉååòáÑÑÉêF ÑÉëíJ
ÖÉëíÉääíI ïÉäÅÜÉë dÉê®í ~äë qÉáäåÉÜãÉê ~åÖÉëÅÜäçëëÉå áëíK

Einstellmöglichkeiten
Code Subcode Index Lenze Auswahl Datentyp
L-C1811 - 22764d =

58ECh
VS

aáÉëÉ ^åÖ~ÄÉ áëí áå ÉêëíÉê iáåáÉ áã pÉêîáÅÉÑ~ää îçå _ÉÇÉìíìåÖK

Einstellmöglichkeiten
Code Subcode Index Lenze Auswahl Datentyp
L-C1850 - 58C5h =

22725d
1 1 [1]63 FIX32

L-C2350 - 56D1h =
22225d

1 1 [1]63 FIX32

jáí ÇÉê`çÇÉëíÉääÉ â~ååÇáÉ ^ÇêÉëëÉ ÇÉê _~ìÖêìééÉ ONTR ΩÄÉê ÇÉå`^kJ_ìë ÉáåJ
ÖÉëíÉääí ïÉêÇÉåK

aáÉ`çÇÉëíÉääÉ iJ`NURM áëí Éáå^ÄÄáäÇÇÉê`çÇÉëíÉääÉ iJ`MMMVÇÉëdêìåÇÖÉê®íÉëK
a~ë _ÉëÅÜêÉáÄÉå îçå iJ`NURM ïáêâí ëáÅÜ ëçãáí ÇáêÉâí ~ìÑ iJ`MMMV ~ìëK

 eáåïÉáë>
aáÉëÉ `çÇÉëíÉääÉ áëí åìê ïáêâë~ãI ïÉåå îçê ÇÉã kÉíòëÅÜ~äíÉå ÇáÉ
afmJpÅÜ~äíÉê pNJpS áå mçëáíáçå lcc ÖÉëÉíòí ïçêÇÉå ëáåÇK
a~ë ûåÇÉêå ÇÉê håçíÉå~ÇêÉëëÉ ïáêÇ Éêëí ÇìêÅÜ ÉêåÉìíÉë
kÉíòëÅÜ~äíÉå ÇÉê _~ìÖêìééÉ ONTR çÇÉê ÇìêÅÜ pÉåÇÉå ÇÉë
kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíJ_ÉÑÉÜäë oÉëÉí|kçÇÉ çÇÉê
oÉëÉí|`çããìåáÅ~íáçå ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìë òìê _~ìÖêìééÉ
ïáêâë~ãK
_Éá pÉêîç mi` VPMM L aêáîÉ mi` â~åå ÇáÉëÉë ~ìÅÜ ÇìêÅÜ
_ÉëÅÜêÉáÄÉå ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ `ONOM E^fcJpíÉìÉêÄóíÉF ãáí ÇÉã tÉêí
N ÉêÑçäÖÉåK

iJ`NUNMW
pçÑíï~êÉJbhw

iJ`NUNNW
pçÑíï~êÉJbêëíÉääìåÖëÇ~íìã

iJ`NURMLiJ`OPRMW
håçíÉå~ÇêÉëëÉ

38
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Einstellmöglichkeiten
Code Subcode Index Lenze Auswahl Datentyp
L-C1851 - 58C4h =

22724d
0 0 .... 6 0: 500 kBit/s

1: 250 kBit/s
2: 125 kBit/s
3: 50 kBit/s FIX32

L-C2351 - 56D0h =
22224d

0 .... 4
3: 50 kBit/s
4: 1000 kBit/s
5: 20 kBit/s
6: 10 kBit/s

FIX32

jáí ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ â~åå ÇáÉ _~ìÇê~íÉ ÇÉê _~ìÖêìééÉ ONTR ÉáåÖÉëíÉääí ïÉêÇÉåK

 eáåïÉáë>
aáÉëÉ `çÇÉëíÉääÉ áëí åìê ïáêâë~ãI ïÉåå îçê ÇÉã kÉíòëÅÜ~äíÉå ÇáÉ
afmJpÅÜ~äíÉê pNJpS áå mçëáíáçå lcc ÖÉëÉíòí ïçêÇÉå ëáåÇK
a~ë ûåÇÉêå ÇÉê _~ìÇê~íÉ ïáêÇ Éêëí ÇìêÅÜ ÉêåÉìíÉë kÉíòëÅÜ~äíÉå
ÇÉê _~ìÖêìééÉ ONTR çÇÉê ÇìêÅÜ pÉåÇÉå ÇÉë
kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíJ_ÉÑÉÜäë oÉëÉí|kçÇÉ çÇÉê
oÉëÉí|`çããìåáÅ~íáçå ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìë òìê _~ìÖêìééÉ
ïáêâë~ãK
_Éá pÉêîç mi` VPMM L aêáîÉ mi` â~åå ÇáÉëÉë ~ìÅÜ ÇìêÅÜ
_ÉëÅÜêÉáÄÉå ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ `ONOM E^fcJpíÉìÉêÄóíÉF ãáí ÇÉã tÉêí
N ÉêÑçäÖÉåK

aáÉ`çÇÉëíÉääÉ iJ`NURN áëí Éáå^ÄÄáäÇ ÇÉê ëáÅÜ áãdêìåÇÖÉê®í ÄÉÑáåÇÉåÇÉå`çÇÉJ
ëíÉääÉ iJ`MNORI ÇKÜK Ç~≈ Ç~ë _ÉëÅÜêÉáÄÉå îçå iJ`NURN ëáÅÜ ÇáêÉâí ~ìÑ iJ`MNOR
~ìëïáêâíK

iJ`NURNLiJ`OPRNW
_~ìÇê~íÉ
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7.7
7.7.2

LTKTJQ bap`^kJNKMJNNLOMMO

Einstellmöglichkeiten
Code Subcode Index Lenze Auswahl Datentyp
L-C1852 - 58C3h =

22723d
0 0 = Slavebetrieb

1 = Masterbetrieb
FIX32

L-C2352 - 56CFh =
22223d

1 Masterbetrieb
FIX32

k~ÅÜÇÉãbáåëÅÜ~äíÉåÄÉÑáåÇÉí ëáÅÜÇáÉ _~ìÖêìééÉ áã wìëí~åÇmobJlmbo q̂flJ
k^iK få ÇáÉëÉã wìëí~åÇ áëí äÉÇáÖäáÅÜ Éáå ^ìëí~ìëÅÜ îçå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå EpalÛëF
ã∏ÖäáÅÜK

fã pä~îÉÄÉíêáÉÄ îÉêïÉáäí ÇáÉ _~ìÖêìééÉ ëçä~åÖÉ áå ÇáÉëÉã wìëí~åÇ Äáë ëáÉ ÇìêÅÜ
ÇÉå kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíJ_ÉÑÉÜäpí~êí|oÉãçíÉ|kçÇÉ áå ÇÉå wìëí~åÇlmbo^J
qflk^i îÉêëÉíòí ïáêÇK

fã wìëí~åÇ lmbo q̂flk^i ïÉêÇÉå åÉÄÉå ÇÉå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå EpalÛëF ~ìÅÜ
mêçòÉëëÇ~íÉå EmalÛëF ~ìëÖÉí~ìëÅÜíK

fã j~ëíÉêÄÉíêáÉÄ ïáêÇ å~ÅÜ ÉáåÉê ÉáåëíÉääÄ~êÉå _ççíJréJwÉáí EëáÉÜÉ iJ`NURSLN
ÄòïK iJ`OPRSLNF ÇÉê kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíJ_ÉÑÉÜä pí~êí|oÉãçíÉ|kçÇÉ ~ÄÖÉJ
ëÉíòíI ïÉäÅÜÉê ~ääÉ håçíÉå áå ÇÉå wìëí~åÇ lmbo q̂flk^i ÄêáåÖíK

eáåïÉáëW
aÉêkÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíJ_ÉÑÉÜäpí~êí|oÉãçíÉ|kçÇÉ áëí Éáå “_êç~ÇÅ~ëíÒJqÉäÉJ
Öê~ããI Ç~ë ~å ~ääÉ ~åÇÉêÉå håçíÉå ÖÉêáÅÜíÉí áëíK

 eáåïÉáë>
a~ë ûåÇÉêå ÇÉë j~ëíÉêJLpä~îÉÄÉíêáÉÄÉë ïáêÇ Éêëí ÇìêÅÜ ÉêåÉìíÉë
kÉíòëÅÜ~äíÉå ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë ONTR çÇÉê ÇìêÅÜ pÉåÇÉå ÉáåÉë
ÇÉê kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíJ_ÉÑÉÜäÉ “oÉëÉí|kçÇÉÒ çÇÉê
“oÉëÉíJ`çããìåáÅ~íáçåÒ ΩÄÉê ÇÉå `^k òìã cÉäÇÄìëãçÇìä
ïáêâë~ãK
_Éá pÉêîç mi` VPMM L aêáîÉ mi` â~åå ÇáÉëÉë ~ìÅÜ ÇìêÅÜ
_ÉëÅÜêÉáÄÉå ÇÉë ^fcJpíÉìÉêÄóíÉë ãáí ÇÉã tÉêí N ÉêÑçäÖÉåK

iJ`NUROLiJ`OPROW
j~ëíÉêJLpä~îÉÄÉíêáÉÄ
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7.7
7.7.2

L TKTJRbap`^kJNKMJNNLOMMO

Einstellmöglichkeiten Daten-
Code Subcode Index Lenze Auswahl

Daten-
typ Erklärung

L-C185
3

/1
CAN-IN1/OUT1
/2 CAN-IN2/

58C2h = 22722d 0 0 [1] 3 FIX32 0: Adressierung
nach CANopen
(Default Identi-
fier)
1: Adressierung
nach
L-C1854/L-C23
54

L-C235
3

/2 CAN IN2/
OUT2
/3 CAN-IN3/
OUT3

56CEh = 22222d 0 [1] 2 FIX32
54
2: Adressierung
nach LENZE
Systembus
3: Adressierung
nach CANopen-
Index
14Xxh/18XXh

§ÄÉê ÇáÉëÉ `çÇÉëíÉääÉ ÉêÑçäÖí ÇáÉ ^ìëï~Üä ÇÉê nìÉääÉ ÑΩê ÇáÉ êÉëìäíáÉêÉåÇÉå
^ÇêÉëëÉå ÇÉê `^kJfkñLlrqñJmêçòÉëëÇ~íÉåçÄàÉâíÉ EmalÛëF ~ìÑ ÇÉã `^kJ_ìëK

 eáåïÉáë>
a~ë ûåÇÉêå ÇÉê nìÉää~ÇêÉëëÉ áå ÉáåÉã çÇÉê ãÉÜêÉêÉå pìÄÅçÇÉë
ïáêÇ Éêëí ÇìêÅÜ ÉêåÉìíÉë kÉíòëÅÜ~äíÉå ÇÉê _~ìÖêìééÉ çÇÉê ÇìêÅÜ
pÉåÇÉå ÇÉë kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíJ_ÉÑÉÜäÉ oÉëÉí|kçÇÉ çÇÉê
oÉëÉí|`çããìåáÅ~íáçå ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìë òìê _~ìÖêìééÉ ONTR
ïáêâë~ãK
_Éá pÉêîç mi` VPMM L aêáîÉ mi` â~åå ÇáÉëÉë ~ìÅÜ ÇìêÅÜ
_ÉëÅÜêÉáÄÉå ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ `ONOM E^fcJpíÉìÉêÄóíÉF ãáí ÇÉã tÉêí
N ÉêÑçäÖÉåK

_ÉòáÉÜìåÖ òì `^kçéÉå

aáÉ ^ÇêÉëëáÉêìåÖ ÇÉë ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉå malJm~~êÉë ÄòïK ÇÉê pìÄÅçÇÉëíÉääÉ ìåJ
íÉê `çÇÉëíÉääÉ iJ`NURP L iJ`OPRP ïáêÇ ~ìÑ ÇÉå `^kçéÉåJfåÇáòÉë NQuuÜLNUuuÜ
EëáÉÜÉ çÄÉåW tÉêí PF ìãÖÉëíÉääíI ïÉåå áå ÇáÉ `^kçéÉåJfåÇáòÉë NQMMÜI NQMNÜI
NQMOÜI NUMMÜI NUMNÜ çÇÉê NUMOÜ Éáå åÉìÉê tÉêí ÖÉëÅÜêáÉÄÉå ïáêÇK

iJ`NURPLiJ`OPRPW
^ÇêÉëëáÉêìåÖ
`^kJfkñL`^kJlrqñ
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7.7
7.7.2

LTKTJS bap`^kJNKMJNNLOMMO

_ÉêÉÅÜåìåÖ ÇÉê fÇÉåíáÑáÉê

Wert L-C1853 / L - C2353
0 1 2 3

nach CANopen über Codestelle L-1854/L-2354 über nach CANopen-Index

PDO

nach CANopen
(Default Identi-

fier)
Werkseinstel-
lung

über
Lenze-System-

bus

nach CANopen Index

CAN-IN1 512 + Knotena-
dresse

384 + C1854/1
bzw.
384 + C2354/1

384 + 129 512 + Knotena-
dresse

Index 1400h, Subindex 1

CAN-IN2 768 + Knotenadr. 384 + C1854/3
bzw.
384 + C2354/3

384 + 257 640 + Knotenadr. Index 1401h, Subindex 1

CAN-IN3 1024 + Knote-
nadr.

384 + C1854/5
bzw.
384 + C2354/5

384 + 385 768 + Knotenadr. Index 1402h, Subindex 1

CAN-
OUT1

384 + Knotenadr. 384 + C1854/2
bzw.
384 + C1854/2

384 + 1 384 + Knotenadr. Index 1800h, Subindex 1

CAN-
OUT2

640 + Knotenadr. 384 + C1854/4
bzw.
384 + C1854/4

384 + 258 641 + Knotenadr. Index 1801h, Subindex 1

CAN-
OUT3

896 + Knotenadr. 384 + C1854/6
bzw.
384 + C1854/6

384 + 386 769 + Knotenadr. Index 1802h, Subindex 1

^ÇêÉëëáÉêìåÖ å~ÅÜ `^kçéÉå EaÉÑ~ìäí fÇÉåíáÑáÉêF

aáÉë áëí ÇáÉ iÉåòÉJbáåëíÉääìåÖ ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë ONTRK aáÉ _ÉêÉÅÜåìåÖ ëÉíòí
ëáÅÜ ~ìë ÇÉã_~ëáëáÇÉåíáÑáÉê ìåÇÇÉê håçíÉå~ÇêÉëëÉ òìë~ããÉåK aÉê_~ëáëáÇÉåíáJ
ÑáÉê ÉåíëéêáÅÜí ÉåíëéêáÅÜí ÇÉãîçêÖÉÖÉÄÉåÉåtÉêí å~ÅÜapPMNsQKMN EpÉáíÉ VJRSI
VJURÑÑFK

^ÇêÉëëáÉêìåÖ å~ÅÜ iJ`NURQ L iJ`OPRQ

_ÉáÇáÉëÉê^ÇêÉëëáÉêìåÖ áëíÇÉê fÇÉåíáÑáÉêÇáÉpìããÉ~ìëÉáåÉã ÑÉëíÉå_~ëáëáÇÉåíáJ
ÑáÉê PUQ ENUMÜÉñF H ÇÉãtÉêí ~åÇÉê ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉåpìÄÅçÇÉëíÉääÉ îçåiJ`NURQ
L iJ`OPRQK aáÉ håçíÉå~ÇêÉëëÉ Ü~í ÜáÉê âÉáåÉå báåÑäì≈ãÉÜêK

aáÉëÉ hçåÑáÖìê~íáçå áëí áå ^åäÉÜåìåÖ ~å ÇáÉ ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê UOMM îÉÅíçêLãçíÉÅãáí
cìåâíáçåëãçÇìä bUOw^c``ñññI póëíÉãÄìë E`^kFI ìåÇ ÇÉê áåíÉÖêáÉêíÉå póëíÉãJ
ÄìëJpÅÜåáííëíÉääÉ ÇÉê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê VPuu E`çÇÉëíÉääÉ iJ`MPRP L iJ`MPRQI ëÉäÉâJ
íáîÉ póëíÉãÄìë~ÇêÉëëÉF Éåíëí~åÇÉåK

^ÇêÉëëáÉêìåÖ å~ÅÜ iÉåòÉJpóëíÉãÄìë

aáÉëÉ báåëíÉääìåÖ ÉåíëéêáÅÜí ÇÉê îçêÉáåÖÉëíÉääíÉå _ÉêÉÅÜåìåÖ ÇÉê fÇÉåíáÑáÉê ÄÉá
ÇÉå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêå UOMM îÉÅíçêLãçíÉÅ áå sÉêÄáåÇìåÖãáí ÉáåÉãcìåâíáçåëãçÇìä
bUOw^c``ñññI póëíÉãÄìë E`^kFI ìåÇ ÇÉê áåíÉÖêáÉêíÉå póëíÉãÄìëJpÅÜåáííëíÉääÉ
ÇÉê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê VPuuK

aÉê fÇÉåíáÑáÉê ëÉíòí ëáÅÜ ~ìÅÜ ÜáÉê ~ìë ÉáåÉã _~ëáëáÇÉåíáÑáÉê ìåÇ ÇÉê håçíÉå~J
ÇêÉëëÉ òìë~ããÉåK

^ÇêÉëëáÉêìåÖ å~ÅÜ `^kçéÉåJfåÇáòÉë NQuuÜÉñLNUuuÜÉñ

_ÉÑáåÇÉí ëáÅÜ áå ÇÉê pìÄÅçÇÉëíÉääÉ ÇÉê tÉêí PI ëç áëí ÇáÉë Éáå eáåïÉáë Ç~ê~ìÑI Ç~≈
ÇáÉ fÇÉåíáÑáÉê ΩÄÉê ÇáÉ `^kçéÉå fåÇáòÉë NQuuÜÉñLNUuuÜÉñ ÖÉ®åÇÉêí ïìêÇÉåK aÉê
fÇÉåíáÑáÉê ïáêÇ àÉíòí ÇáêÉâí ~ìë ÇÉå `^kçéÉå fåÇáòÉë ÖÉÄáäÇÉíK

báåÉ ûåÇÉêìåÖ ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ iJ`NURQLiJ`OPRQ Ü~í âÉáåÉå báåÑäì≈ãÉÜê ~ìÑ ÇáÉ
~âíìÉääÉå fÇÉåíáÑáÉêK
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7.7
7.7.2

L TKTJTbap`^kJNKMJNNLOMMO

Einstellmöglichkeiten
Code Subcode Index Lenze Auswahl Datentyp
L-C1854 /1 CAN-IN1

/2 CAN-OUT1
/3* CAN-IN2
/4* CAN-OUT2
/5* CAN-IN3
/6* CAN OUT3

58C1h =
22721d

/1:
129
/2: 1
/3:
257*
/4:

0 [1] 1663 FIX32

L-C2354 /6* CAN-OUT3 56CDh =
22221d

/4:
258*
/5:
385*
/6:
386*

0 [1] 513

*) nicht wirksam bei Verwendung eines Antriebsreglers 82XX, 8200 vector oder 93XX

jáí iJ`NURQ â∏ååÉå ÇáÉ ^ÇêÉëëÉå ÇÉê báåÖ~åÖëJ ìåÇ ^ìëÖ~åÖëJmalÛë ΩÄÉê S
pìÄÅçÇÉë áåÇáîáÇìÉää ÉáåÖÉëíÉääí ïÉêÇÉå EîÖäK ãáí îçêÜÉêáÖÉã h~éáíÉäFK

aáÉ `çÇÉëíÉääÉ ïáêÇ ïáêâë~ãI Ñ~ääë áå ÉáåÉã ÇÉê pìÄÅçÇÉë ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ
iJ`NURPLiJ`OPRP ÇÉê tÉêí N EëÉäÉâíáîÉ ^ÇêÉëëáÉêìåÖF ÉåÜ~äíÉå áëíK

 eáåïÉáë>
a~ë ûåÇÉêå ÇÉê ^ÇêÉëëÉ áå ÉáåÉã çÇÉê ãÉÜêÉêÉå pìÄÅçÇÉë ïáêÇ
ïáêâë~ã
z Éêëí ÇìêÅÜ ÉêåÉìíÉë kÉíòëÅÜ~äíÉå ÇÉê _~ìÖêìééÉ çÇÉê
z ÇìêÅÜ ÉáåÉå ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìë òìê _~ìÖêìééÉ ÖÉëÉåÇÉíÉå

kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíJ_ÉÑÉÜä
Ó oÉëÉí|kçÇÉ ÄòïK iJ`ONOM Z N çÇÉê
Ó oÉëÉí|`çããìåáÅ~íáçå

Einstellmöglichkeiten
Code Subcode Index Lenze Auswahl Datentyp
L-C1855 /1 CAN-IN1

/2 CAN-OUT1
/3* CAN-IN2

58C0h =
22720d

- 0 [1]20
47

FIX32

L-C2355
/3 CAN IN2
/4* CAN-OUT2
/5* CAN-IN3
/6* CAN-OUT3

56CCh =
22220d

*) nicht wirksam bei Verwendung eines Antriebsreglers 82XX, 8200 vector oder 93XX

få ÇÉå S pìÄÅçÇÉë ÇáÉëÉê `çÇÉëíÉääÉ â∏ååÉå ÇáÉ êÉëìäíáÉêÉåÇÉå fÇÉåíáÑáÉê ÇÉê
malÚë ~ìëÖÉäÉëÉå ïÉêÇÉåK

 eáåïÉáë> EÑΩê pÉêîç mi` VPMM L aêáîÉ mi`F

c~ääë ÇáÉ ^ÇêÉëëáÉêìåÖ ìåíÉê iJ`OPRP çÇÉê iJ`OPRQ ÖÉ®åÇÉêí
ïìêÇÉI ïáêÇ ÇáÉ ^åòÉáÖÉ ìåíÉê iJ`OPRR Éêëí ~âíì~äáëáÉêí
z ÇìêÅÜ ÉêåÉìíÉë kÉíòëÅÜ~äíÉå ÇÉê _~ìÖêìééÉ çÇÉê
z ÇìêÅÜ ÉáåÉå ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìë òìê _~ìÖêìééÉ ÖÉëÉåÇÉíÉå

kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíJ_ÉÑÉÜäK
Ó oÉëÉí|kçÇÉ ÄòïK iJ`ONOM Z N çÇÉê
Ó oÉëÉí|`çããìåáÅ~íáçå

iJ`NURQLiJ`OPRQW
pÉäÉâíáîÉ ^ÇêÉëëáÉêìåÖ
`^kJfkL`^kJlrq

42

iJ`NURRLiJ`OPRRW
^åòÉáÖÉ êÉëìäíáÉêÉåÇÉê fÇÉåíáÑáÉê
`^kJfk L `^kJlrq
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7.7
7.7.2

LTKTJU bap`^kJNKMJNNLOMMO

Einstellmöglichkeiten
Code Subcode Index Lenze Auswahl Datentyp
L-C1856

/1 Boot-Up-Zeit

/2 Zykluszeiten CAN-
OUT1

/3 Zykluszeiten

58BFh =
22719d

1:
3000
ms
2 .. 5:
0 ms

0 [1 ms] 655
35

FIX32

L-C2356
/3 Zykluszeiten
CAN-OUT2

/4 Zykluszeiten
CAN-OUT3

/5 Sync-Tx-Zykluszeit

56CBh =
22219d

FIX32

fã ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉåLòóâäáëÅÜÉå _ÉíêáÉÄ â~åå ÇáÉ wóâäìëòÉáí ~åÖÉÖÉÄÉå
ïÉêÇÉåI ãáí ÇÉê ÇáÉ ÉáåòÉäåÉå malÛë ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìë ÖÉëÉåÇÉí ïÉêÇÉå EëáÉÜÉ
~ìÅÜ iJ`NUTRLiJ`OPTRI “qñJjçÇìëÒ ÑΩê `^kJlrqNKKPFK

 eáåïÉáë>
_Éá pÉêîç mi` VPMM L aêáîÉ mi` ïáêÇ ÇáÉ ûåÇÉêìåÖ Éêëí ïáêâë~ã
ÇìêÅÜ ÉêåÉìíÉë kÉíòëÅÜ~äíÉå ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë çÇÉê ÇìêÅÜ
pÉåÇÉå ÉáåÉë ÇÉê kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíJ_ÉÑÉÜäÉ “oÉëÉí|kçÇÉÒ
çÇÉê “oÉëÉÉí|`çããìåáÅ~íáçåÒ ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìë òìã
cÉäÇÄìëãçÇì ïáêâë~ãK ^ì≈ÉêÇÉã â~åå ÉáåÉ ^âíì~äáëáÉêìåÖ ~ìÅÜ
ÇìêÅÜ _ÉëÅÜêÉáÄÉå ÇÉë ^fcJpíÉìÉêÄóíÉë ãáí ÇÉã tÉêí N ÉêÑçäÖÉåK
_Éá ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê UOuu ìåÇ VPuu ïáêÇ ÇáÉ ûåÇÉêìåÖ ëçÑçêí ÖΩäíáÖK
báå tÉêí îçå M ÇÉ~âíáîáÉêí Ç~ë òóâäáëÅÜÉ pÉåÇÉå ÇÉë malK

póåÅJqñJwóâäìëòÉáí E`NURSLR ÄòïK `OPRSLRF

jáí “póåÅJqñJwóâäìëòÉáíÒ ïáêÇ ÇáÉ fåíÉêî~ääòÉáí EwÉáíÄ~ëáëW ãëF ÄÉòÉáÅÜåÉíI ãáí
ÇÉã Éáå pvk`JqÉäÉÖê~ãã ~ìÑ ÇÉå `^kJ_ìë ÖÉëÉåÇÉí ïáêÇK

 eáåïÉáë>
báåÉ ûåÇÉêìåÖ ÇÉê póåÅJqñJwóâäìëòÉáí ïáêÇ ëçÑçêí ïáêâë~ãK
báå tÉêí îçå M áå iJ`NURSLR ÄòïK iJ`OPRSLR ÇÉ~âíáîáÉêí Ç~ë
òóâäáëÅÜÉ pÉåÇÉå ÇÉë póåÅJqÉäÉÖê~ããëK

_ÉòáÉÜìåÖ òì `^kçéÉå

aÉê `^kçéÉåJfåÇÉñ NMMSÜ “`çããìåáÅ~íáçå `óÅäÉ mÉêáçÇÒ ëéáÉÖÉäí ÇÉå fåÜ~äí
ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ iJ`NURSLR ÄòïK iJ`OPRSLR EwÉáíÄ~ëáëW ãëF ïáÉÇÉêK

a~ ÇáÉ a~íÉåîÉê~êÄÉáíìåÖëÖÉëÅÜïáåÇáÖâÉáí ÇÉê _~ìÖêìééÉ ONTR ÄÉá NMMMµë
äáÉÖíI ïáêÇ ÉáåÉ báåÖ~ÄÉ ΩÄÉê `^kçéÉåJfåÇÉñ NMMSÜ ~ìÑ Éáå Ö~åòò~ÜäáÖÉë sáÉäÑ~J
ÅÜÉë îçå NMMMµë ÖÉêìåÇÉí ìåÇ ìåíÉê iJ`NURSLR çÇÉê iJ`OPRSLR E~ÄÜ®åÖáÖ îçã
^åíêáÉÄF ÖÉëéÉáÅÜÉêíK táêÇ ÇÉê `^kçéÉåJfåÇÉñ NMMSÜ ÖÉäÉëÉåI ëç ïáêÇ ÇÉê fåÜ~äí
ÇáÉëÉê `çÇÉëíÉääÉ áå xµëz ~äë ^åíïçêí òìêΩÅâÖÉëÉåÇÉíK

^ì≈ÉêÇÉãïáêÇÇìêÅÜ_ÉëÅÜêÉáÄÉåÇÉê`çÇÉëíÉääÉ iJ`NURSLRçÇÉê iJ`OPRSLR~ìJ
íçã~íáëÅÜ Ç~ë _áí PM ÇÉë `^kçéÉåJfåÇÉñ NMMRÜ E`l_Jfa póåÅ ãÉëë~ÖÉF ÖÉJ
ëÉíòíK

iJ`NURSLiJOPRSW
_ççíJré ìåÇ wóâäìëòÉáíÉå
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7.7
7.7.2

L TKTJVbap`^kJNKMJNNLOMMO

Einstellmöglichkeiten
Code Subcode Index Lenze Auswahl Datentyp
L-C1857 /1 CAN-IN1

/2 CAN-IN2
/3 CAN IN3

58BEh =
22718d

3000
ms

0 [1 ms] 655
35

FIX32

L-C2357
/3 CAN-IN3
/4 BUS-OFF-Überwa-
chungszeit

56CAh =
22218d

FIX32

 eáåïÉáë>
báå tÉêí îçå M ÇÉ~âíáîáÉêí ÇáÉ §ÄÉêï~ÅÜìåÖK
báåÉ ûåÇÉêìåÖ ÇÉê §ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáí ïáêÇ ÄÉá ÇÉå
^åíêáÉÄëêÉÖäÉêå VPuu ìåÇ UOuu ëçÑçêí ïáêâë~ãK
_Éá pÉêîç mi` VPMM L aêáîÉ mi` ïáêÇ ÇáÉ ûåÇÉêìåÖ Éêëí ïáêâë~ã
ÇìêÅÜ ÉêåÉìíÉë kÉíòëÅÜ~äíÉå ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë çÇÉê ÇìêÅÜ
pÉåÇÉå ÉáåÉë ÇÉê kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíJ_ÉÑÉÜäÉ “oÉëÉí|kçÇÉÒ
çÇÉê “oÉëÉí|`çããìåáÅ~íáçåÒ ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìë òìã
cÉäÇÄìëãçÇìä ïáêâë~ãK ^ì≈ÉêÇÉã â~åå ÉáåÉ ^âíì~äáëáÉêìåÖ ~ìÅÜ
ÇìêÅÜ _ÉëÅÜêÉáÄÉå ÇÉë ^fcJpíÉìÉêÄóíÉë ãáí ÇÉã tÉêí N ÉêÑçäÖÉåK
aáÉ §ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáí ÄÉÖáååí ãáí ÇÉã báåíêÉÑÑÉå ÇÉë ÉêëíÉå
qÉäÉÖê~ããëK

jáí §ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáí ïáêÇ ÇáÉ wÉáíëé~ååÉ ÄÉòÉáÅÜåÉíI áå ÇÉê åÉìÉ mêçòÉëëÉáåJ
Ö~åÖëÇ~íÉåãáí ÇÉå`^kJfkNKKPJfÇÉåíáÑáÉêå ÉáåíêÉÑÑÉå ãΩëëÉåK c~ääë ÇáÉ ÉáåÖÉíê~J
ÖÉåÉ wÉáí ΩÄÉêëÅÜêáííÉå ïáêÇI â~åå ãáí iJ`NUUO ÉáåÉ ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉ oÉ~âíáçåÉå
ÉáåÖÉëíÉääí ïÉêÇÉåK

_rpJlcc E`NURTLQ ÄòïK `OPRTLQF

^ìÅÜïÉååÇÉê qÉáäåÉÜãÉê áå ÇÉåwìëí~åÇ_rpJlccïÉÅÜëÉäíI â~ååÉáåÉ wÉáí ÉáåJ
ÖÉëíÉääí ïÉêÇÉå EwÉáíÄ~ëáëW ãëFI áå ÇÉê ÉáåÉ oÉ~âíáçå ÉêÑçäÖÉå â~ååK
§ÄÉêï~ÅÜìåÖëêÉ~âíáçåW ëáÉÜÉ `çÇÉëíÉääÉ iJ`NUUO ÄòïK iJ`OPUOK

Einstellmöglichkeiten
Code Subcode Index Lenze Auswahl Datentyp
L-C1859 - 58BCh =

22716d
- 0 [1]10

23
U16

L-C2359 - 56C8h =
22216d

23
U16

^åÖÉÖÉÄÉå ïáêÇ ÇáÉ afmJpÅÜ~äíÉêëíÉääìåÖ ÄÉá fåáíá~äáëáÉêìåÖ ÇÉê _~ìÖêìééÉK

cçäÖÉåÇÉ q~ÄÉääÉ òÉáÖí ÇáÉ tÉêíáÖâÉáíW

Schalter --- --- --- --- --- --- S1 S2 S3 S4 S5 S6 S7 S8 S9 S10
Wertigkeit 512 256 128 64 32 16 8 4 2 1
Bit 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

_ÉáëéáÉä òìê afmJpÅÜ~äíÉêëíÉääìåÖW

z pNM Z lk E`^kçéÉåJhçããìåáâ~íáçåëéêçÑáäF

z pQI pR Z lk E^ÇêÉëëÉ SF

z pTI UI V Z lcc E_~ìÇê~íÉ RMMâ_áíLëF

^ìë ÇÉê çÄáÖÉå q~ÄÉääÉ ÉêêÉÅÜåÉí ëáÅÜ ÇáÉ pìããÉ ÇÉê ÉåíëéÉÅÜÉåÇÉåtÉêíáÖâÉáJ
íÉå òìW SNÜ E VTÇFI ÇÉê ÄÉáã iÉëÉå ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ iJ`NURV ÄòïK iJ`OPRV ~åÖÉJ
òÉáÖí ïáêÇK

iJ`NURTLiJ`OPRTW
§ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáí
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iJ`NURVLiJ`OPRVW
^åòÉáÖÉ afmJpÅÜ~äíÉêJpíÉääìåÖ

46



CANopen-Objekte und Lenze-Codestellen
Beschreibung der kommunikationsrelevanten Lenze-Codestellen

7 Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

7.7
7.7.2

LTKTJNM bap`^kJNKMJNNLOMMO

Einstellmöglichkeiten
Code Subcode Index Lenze Auswahl Datentyp
L-C1860 - 58BBh =

22715d
- 0 [1]10

23
U16

aìêÅÜ ÇáÉ ^åòÉáÖÉ ÇÉê ~âíìÉääÉå afmJpÅÜ~äíÉêëíÉääìåÖ â~åå ÑÉëíÖÉëíÉääí ïÉêÇÉåI
çÄ ëáÅÜ ÇáÉ pÅÜ~äíÉêëíÉääìåÖ ÑΩê ^ÇêÉëëÉI _~ìÇê~íÉ ìåÇ ÇáÉ báåëíÉääìåÖ ÇÉë hçãJ
ãìåáâ~íáçåëéêçÑáäë ëÉáí ÇÉê äÉíòíÉå fåáíá~äáëáÉêìåÖ ÖÉ®åÇÉêí Ü~íK tÉêíáÖâÉáí ëáÉÜÉ
iJ`NURVK

Einstellmöglichkeiten
Code Subcode Index Lenze Auswahl Datentyp
L-C1867 - 58B4h =

22708d
128 0 [1]20

47
FIX32

L-C2367 - 56C0h =
22208d

47

FIX32

aáÉ `çÇÉëíÉääÉ ÄÉáåÜ~äíÉí ÇÉå fÇÉåíáÑáÉêI ãáí ÇÉã Ç~ë póåÅJqÉäÉÖê~ãã ÉãéÑ~åJ
ÖÉå ïáêÇK

aìêÅÜÇÉåbãéÑ~åÖÇÉëpóåÅJqÉäÉÖê~ããëâ~ååÇáÉ _~ìÖêìééÉòìã_ÉáëéáÉä áÜêÉ
mêçòÉëëÇ~íÉåçÄàÉâíÉ ~ìÑ ÇÉå `^kJ_ìë ëÉåÇÉåK páÉÜÉ ÜáÉêòì ~ìÅÜ iJ`NUTR L
iJ`OPTRK

 eáåïÉáë>
báåÉ ûåÇÉêìåÖ ÇÉë fÇÉåíáíáÑáÉêë ïáêÇ ÄÉá ÇÉå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêå VPuu
ìåÇ UOuu ëçÑçêí ïáêâë~ãK
_Éá pÉêîç mi` VPMM L aêáîÉ mi` ïáêÇ ÇáÉ ûåÇÉêìåÖ Éêëí ïáêâë~ã
ÇìêÅÜ ÉêåÉìíÉë kÉíòëÅÜ~äíÉå ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë çÇÉê ÇìêÅÜ
pÉåÇÉå ÉáåÉë ÇÉê kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíJ_ÉÑÉÜäÉ “oÉëÉí|kçÇÉÒ
çÇÉê “oÉëÉí|`çããìåáÅ~íáçåÒ ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìë òìã
cÉäÇÄìëãçÇìä ïáêâë~ãK ^ì≈ÉêÇÉã â~åå ÉáåÉ ^âíì~äáëáÉêìåÖ ~ìÅÜ
ÇìêÅÜ _ÉëÅÜêÉáÄÉå ÇÉë ^fcJpíÉìÉêÄóíÉë ãáí ÇÉã tÉêí N ÉêÑçäÖÉåK

_ÉòáÉÜìåÖ òì `^kçéÉå

aÉê `^kçéÉåJfåÇÉñ NMMRÜ “`l_Jfa pvk` ãÉëë~ÖÉÒ Ü~í ÇáêÉâíÉå báåÑäì≈ ~ìÑ
ÇáÉëÉ`çÇÉëíÉääÉK aÉê fÇÉåíáÑáÉê ÉáåÉë áå ÇÉå fåÇÉñ NMMRÜ åÉì ÖÉëÅÜêáÉÄÉåÉåtÉêJ
íÉë ïáêÇ ~ìÅÜ áå ÇáÉ `çÇÉëíÉääÉ iJ`NUSTLiJ`OPST ΩÄÉêåçããÉåK

_Éáã iÉëÉå ÇÉë `^kçéÉåJfåÇÉñ NMMRÜÉñ E`l_Jfa póåÅãÉëë~ÖÉFïáêÇ ÇÉê ìåíÉê
iJ`NUSULiJ`OPSU ÖÉëéÉáÅÜÉêíÉ tÉêí ~åÖÉòÉáÖíK

iJ`NUSMW
^åòÉáÖÉ ÇÉê ~âíìÉääÉå
afmJpÅÜ~äíÉêëíÉääìåÖ

47

iJ`NUSTLiJ`OPSTW
póåÅ oñ fÇÉåíáÑáÉê
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7.7
7.7.2

L TKTJNNbap`^kJNKMJNNLOMMO

Code Index
Einstellmöglichkeiten

Code
Subcode

Index
Lenze Auswahl Datentyp

L-C1868 - 58B3h =
22707d

128 0 [1]20
47

FIX32

L-C2368 - 56BFh =
22207d

47

FIX32

aáÉ `çÇÉëíÉääÉ ÄÉáåÜ~äíÉí ÇÉå fÇÉåíáÑáÉêI ãáí ÇÉã Ç~ë póåÅJqÉäÉÖê~ãã ÖÉëÉåÇÉí
ïáêÇK

jáí ÇÉã ìåíÉê iJ`NUSULiJ`OPSU ÉáåÖÉëíÉääíÉå fÇÉåíáÑáÉê ïáêÇ ÇÉê póåÅ ~ìÑ ÇÉå
`^kJ_ìë ÖÉëÉåÇÉí EëáÉÜÉ ÜáÉêòì ~ìÅÜ iJ`NURS ÄòïK iJ`OPRSI pìÄÅçÇÉ RFK

 eáåïÉáë>
báåÉ ûåÇÉêìåÖ ÇÉë fÇÉåíáíáÑáÉêë ïáêÇ ÄÉá ÇÉå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêå VPuu
ìåÇ UOuu ëçÑçêí ïáêâë~ãK
_Éá pÉêîç mi` VPMM L aêáîÉ mi` ïáêÇ ÇáÉ ûåÇÉêìåÖ Éêëí ïáêâë~ã
ÇìêÅÜ ÉêåÉìíÉë kÉíòëÅÜ~äíÉå ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë çÇÉê ÇìêÅÜ
pÉåÇÉå ÉáåÉë ÇÉê kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíJ_ÉÑÉÜäÉ “oÉëÉí|kçÇÉÒ
çÇÉê “oÉëÉí|`çããìåáÅ~íáçåÒ ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìë òìã
cÉäÇÄìëãçÇìä ïáêâë~ãK ^ì≈ÉêÇÉã â~åå ÉáåÉ ^âíì~äáëáÉêìåÖ ~ìÅÜ
ÇìêÅÜ _ÉëÅÜêÉáÄÉå ÇÉë ^fcJpíÉìÉêÄóíÉë ãáí ÇÉã tÉêí N ÉêÑçäÖÉåK

_ÉòáÉÜìåÖ òì `^kçéÉå

aÉê `^kçéÉåJfåÇÉñ NMMRÜ “`l_Jfa pvk` ãÉëë~ÖÉÒ Ü~í ÇáêÉâíÉå báåÑäì≈ ~ìÑ
ÇáÉëÉ `çÇÉëíÉääÉK aÉê fÇÉåíáÑáÉê áååÉêÜ~äÄ ÉáåÉë áå ÇÉå fåÇÉñ NMMRÜ åÉì ÖÉëÅÜêáÉJ
ÄÉåÉåtÉêíÉë ïáêÇ ~ìÅÜ áå ÇáÉ `çÇÉëíÉääÉ iJ`NUSULiJ`OPSU ΩÄÉêåçããÉåK _Éáã
iÉëÉå ÇÉë fåÇÉñ NMMRÜ ïáêÇ ÇÉê ÜáÉê ÖÉëéÉáÅÜÉêíÉ tÉêí ~åÖÉòÉáÖíK

iJ`NUSULiJ`OPSUW
póåÅ qñ fÇÉåíáÑáÉê

49



CANopen-Objekte und Lenze-Codestellen
Beschreibung der kommunikationsrelevanten Lenze-Codestellen

7 Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

7.7
7.7.2

LTKTJNO bap`^kJNKMJNNLOMMO

aáÉ báåÖ~åÖëéêçòÉëëÇ~íÉå E`^kJfkñF ïÉêÇÉå Éêëí å~ÅÜ báåíêÉÑÑÉå ÉáåÉê ÖÉï®ÜäJ
íÉå ^åò~Üä îçå ÉãéÑ~åÖÉåÉå pvk`JqÉäÉÖê~ããÉå òìã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ïÉáíÉêÖÉJ
ÖÉÄÉåK

Code Subcode Index Einstellmöglichkeiten DatentypCode Subcode Index
Lenze Auswahl

Datentyp

L-C1873 /1 CAN-IN1
/2* CAN-IN2

58AEh =
22702d

1 0 [1]24
0

FIX32

L-C2373
/2 CAN IN2
/3* CAN-IN3 56BAh =

22202d
1 [1]24
0

FIX32

*) nicht wirksam bei Verwendung eines Antriebsreglers 82XX, 8200 vector oder 93XX

_ÉáëéáÉäW

^ìëï~Üä å Z OPK §ÄÉêå~ÜãÉ îçå báåÖ~åÖëJmal Eå~ÅÜ `^kJfkNKKK `^kJfkPF áå
ÇÉå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê å~ÅÜ báåíêÉÑÑÉå ÇÉë OPK póåÅJqÉäÉÖê~ããëK

cΩê àÉÇÉë báåÖ~åÖëJmal â~åå ÇáÉ póåÅJo~íÉ áåÇáîáÇìÉää ÉáåÖÉëíÉääí ïÉêÇÉåK

 eáåïÉáë>
bë ïÉêÇÉå åìê ÇáÉ póåÅJqÉäÉÖê~ããÉ ÖÉò®ÜäíI ÇáÉ ãáí ÇÉã ìåíÉê
iJ`NUST L iJ`OPST ÉáåÖÉëíÉääíÉã fÇÉåíáÑáÉê îçå ÇÉê _~ìÖêìééÉ
ONTR ÉãéÑ~åÖÉå ïìêÇÉåK
báåÉ ûåÇÉêìåÖ ÇÉê póåÅJo~íÉ ïáêÇ ÄÉá ÇÉå ^åíêáÉÖëêÉÖäÉêå
UOuuìåÇ VPuu ëçÑçêí ïáêâë~ãK
_Éá pÉêîç mi` VPMM L aêáîÉ mi` ïáêÇ ÇáÉ ûåÇÉêìåÖ Éêëí ïáêâë~ã
ÇìêÅÜ ÉêåÉìíÉë kÉíòëÅÜ~äíÉå ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë çÇÉê ÇìêÅÜ
pÉåÇÉå ÉáåÉë ÇÉê kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíJ_ÉÑÉÜäÉ “oÉëÉí|kçÇÉÒ
çÇÉê “oÉëÉí|`çããìåáÅ~íáçåÒ ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìë òìã
cÉäÇÄìëãçÇìä ïáêâë~ãK ^ì≈ÉêÇÉã â~åå ÉáåÉ ^âíì~äáëáÉêìåÖ ~ìÅÜ
ÇìêÅÜ _ÉëÅÜêÉáÄÉå ÇÉë ^fcJpíÉìÉêÄóíÉë ãáí ÇÉã tÉêí N ÉêÑçäÖÉåK

_ÉòáÉÜìåÖ òì `^kçéÉå

aáÉ`^kçéÉå fåÇáòÉë NQMMÜI NQMNÜ ìåÇ NQMOÜ EoÉÅÉáîÉ mal`çããìåáÅ~íáçåm~J
ê~ãÉíÉêFI àÉïÉáäë pìÄáåÇÉñ O Eíê~åëãáëëáçå íóéÉFI ïÉêÇÉå ÇáêÉâí ~ìÑ ÇáÉ pìÄÅçÇÉë
ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ iJ`NUTP L iJ`OPTP ~ÄÖÉÄáäÇÉíK

Index 14XXh, Subindex 2 = 1-240 = Codestelle L-C1873, Subcode X = 1-240
Index 14XXh, Subindex 2 = 254

=
Codestelle L-C1873, Subcode 0

^ìëå~ÜãÉ áëí ÜáÉê ÇÉê tÉêí MI ÇÉê åáÅÜí ÇáêÉâí ~ìÑ ÇáÉ `^kçéÉåJfåÇáòÉë NQMMÜÉñI
NQMNÜÉñ ìåÇ NQMOÜÉñ ~ÄÖÉÄáäÇÉí ïáêÇK báå tÉêí îçå M ïáêÇ ìåíÉê `^kçéÉåJfåÇÉñ
NQuñÜÉñI pìÄáåÇÉñ OIãáíÇÉãtÉêí Z ORQ~ÄÖÉÄáäÇÉí EÜÉêëíÉääÉêëéÉòáÑáëÅÜFK ^åÇÉJ
êÉêëÉáíëïáêÇÄÉáÉáåÉãbáåíê~ÖîçåORQ áåpìÄáåÇÉñ OÇÉê ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉpìÄÅçÇÉ
îçå iJ`NUTP ãáí ÇÉã tÉêí M ÄÉëÅÜêáÉÄÉåK

iJ`NUTPLiJ`OPTPW
póåÅJo~íÉ `^kJfkN KKK `^kJfkP
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7.7
7.7.2

L TKTJNPbap`^kJNKMJNNLOMMO

Code Index
Einstellmöglichkeiten

Code
Subcode

Index
Lenze Auswahl Datentyp

L-C1874 /1 = CAN-OUT1
/2* = CAN-OUT2

58ADh =
22701d

1 1 [1]24
0

FIX32

L-C2374
/2 CAN OUT2
/3* = CAN-OUT3 56B9h =

22201d

0

FIX32

*) nicht wirksam bei Verwendung eines Antriebsreglers 82XX, 8200 vector oder 93XX

aáÉ ^ìëÖ~åÖëéêçòÉëëÇ~íÉå E`^kJlrqñF ïÉêÇÉå Éêëí å~ÅÜ báåíêÉÑÑÉå ÉáåÉê ÖÉJ
ï®ÜäíÉå ^åò~Üä îçå ÉãéÑ~åÖÉåÉå pvk`JqÉäÉÖê~ããÉå ÖÉëÉåÇÉíK

cΩê àÉÇÉë mêçòÉëë~ìëÖ~åÖëÇ~íÉåçÄàÉâí â~åå ÇáÉ póåÅJo~íÉ áåÇáîáÇìÉää ÉáåÖÉJ
ëíÉääí ïÉêÇÉåK

 eáåïÉáë>
bë ïÉêÇÉå åìê ÇáÉ póåÅJqÉäÉÖê~ããÉ ÖÉò®ÜäíI ÇáÉ ãáí ÇÉã ìåíÉê
iJ`NUST L iJ`OPST ÉáåÖÉëíÉääíÉã fÇÉåíáÑáÉê îçå ÇÉê _~ìÖêìééÉ
ONTR ÉãéÑ~åÖÉå ïìêÇÉåK
báåÉ ûåÇÉêìåÖ ÇÉê póåÅJo~íÉ ïáêÇ ÄÉá ÇÉå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêå UOuu
ìåÇ VPuu ëçÑçêí ïáêâë~ãK
_Éá pÉêîç mi` VPMM L aêáîÉ mi` ïáêÇ ÇáÉ ûåÇÉêìåÖ Éêëí ïáêâë~ã
ÇìêÅÜ ÉêåÉìíÉë kÉíòëÅÜ~äíÉå ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë çÇÉê ÇìêÅÜ
pÉåÇÉå ÉáåÉë ÇÉê kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíJ_ÉÑÉÜäÉ “oÉëÉí|kçÇÉÒ
çÇÉê “oÉëÉí|`çããìåáÅ~íáçåÒ ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìë òìã
cÉäÇÄìëãçÇìä ïáêâë~ãK ^ì≈ÉêÇÉã â~åå ÉáåÉ ^âíì~äáëáÉêìåÖ ~ìÅÜ
ÇìêÅÜ _ÉëÅÜêÉáÄÉå ÇÉë ^fcJpíÉìÉêÄóíÉë ãáí ÇÉã tÉêí N ÉêÑçäÖÉåK

_ÉòáÉÜìåÖ òì `^kçéÉå

aáÉ `^kçéÉåJfåÇáòÉë “qê~åëãáí mal `çããìåáÅ~íáçå m~ê~ãÉíÉêÒ NUMMÜI NUMNÜ
ìåÇ NUMOÜ Eãáí pìÄáåÇÉñ OI “íê~åëãáëëáçå íóéÉÒF ïÉêÇÉå ÇáêÉâí ~ìÑ ÇáÉ pìÄÅçÇÉë
ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ iJ`NUTQ ÄòïK iJ`OPTQ ~ÄÖÉÄáäÇÉíK

Index 18XXh, Subindex 2 = 1-240

=

Codestelle L-C1874 bzw. L-C2374, Subcode X = 1-240
Codestelle L-C1875, Subcode X = 0

Index 18XXh, Subindex 2 =252
=

Codestelle L-C1875, Subcode X = 1
Index 18XXh, Subindex 2 = 254 Codestelle L-C1875, Subcode X = 2

táêÇ òìã _ÉáëéáÉä ÇÉê fåÇÉñ NUMOÜ ÖÉäÉëÉåI ëç âçããí ~äë ^åíïçêí ÇÉê tÉêí áå
`çÇÉëíÉääÉ iJ`NUTQ L iJ`OPTQI pìÄÅçÇÉ P òìêΩÅâK táêÇ ÇÉê fåÇÉñ NUMNÜ ãáí ÉáJ
åÉã åÉìÉåtÉêí ÄÉëÅÜêáÉÄÉåI ëç ïáêÇ ~ìÅÜ ÇáÉ `çÇÉëíÉääÉ iJ`NUTQI pìÄÅçÇÉ OI
ãáí ÇáÉëÉã tÉêí ÄÉëÅÜêáÉÄÉåK

iJ`NUTQLiJ`OPTQW
póåÅJo~íÉ `^kJlrqN KKK
`^kJlrqP
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7.7
7.7.2

LTKTJNQ bap`^kJNKMJNNLOMMO

aáÉëÉ `çÇÉëíÉääÉ ÉåíÜ®äí ÉáåÉ ^ìëï~ÜäI ÇáÉ ~åÖáÄíI ÄÉá ïÉäÅÜÉã bêÉáÖåáë ÇáÉ ^ìëJ
Ö~åÖëJmalÛë `^kJlrqN KK `^kJlrqP ÖÉëÉåÇÉí ïÉêÇÉå ëçääÉåK cΩê àÉÇÉë ^ìëJ
Ö~åÖëJmal â~åå áåÇáîáÇìÉää ÇìêÅÜ qêÉååìåÖ áå pìÄÅçÇÉë ÉáåÉ ^ìëï~Üä ÖÉíêçÑÑÉå
ïÉêÇÉåK

Code Index
Einstellmöglichkeiten

Code
Subcode

Index
Lenze Auswahl Datentyp

L-C1875

/1 CAN-OUT1
/2* CAN OUT2

58ACh =
22700d

/1: 0
/2: 1
/3: 1

0 [1] 3 FIX32

L-C2375
/2* CAN-OUT2
/3* CAN-OUT3

56B8h =
22200d

/1: 0
/2: 0
/3: 0

FIX32

*) nicht wirksam bei Verwendung eines Antriebsreglers 82XX, 8200 vector oder 93XX

z tÉêí Z M
Ó aáÉ ^ìëÖ~åÖëJmalÛë ïÉêÇÉå ÄÉá ÉáåÉã ÉãéÑ~åÖÉåÉå póåÅJqÉäÉÖê~ãã
ÖÉëÉåÇÉíK

Ó bë ïÉêÇÉå åìê ÇáÉ póåÅJqÉäÉÖê~ããÉ ÖÉò®ÜäíI ÇáÉ ãáí ÇÉã ìåíÉê iJ`NUST L
iJ`OPST ÉáåÖÉëíÉääíÉå fÇÉåíáÑáÉê ÉãéÑ~åÖÉå ïìêÇÉåK ^ì≈ÉêÇÉã â~åå ìåíÉê
iJ`NUTQ L iJ`OPTQ ÉáåÖÉëíÉääí ïÉêÇÉåI Ç~≈ Éêëí å~ÅÜ ÇÉã åJíÉå
póåÅJqÉäÉÖê~ãã EÉáåëíÉääÄ~ê ãáí å Z NKKOQMF ÇáÉ ^ìëÖ~åÖëJmalÛë
ÖÉëÉåÇÉí ïÉêÇÉå ëçääÉåK

z tÉêí Z N
Ó bë ïÉêÇÉå âÉáåÉ ^ìëÖ~åÖëJmalÛë ÖÉëÉåÇÉíK
Ó jáí ÇáÉëÉê ^ìëï~Üä ïáêÇ Ç~ë sÉêëÉåÇÉå îçå `^kJlrqNKK`^kJlrqP
ÇÉ~âíáîáÉêíK
aáÉë áëí ëáååîçää ÄÉá ^åíêáÉÄÉå UOuuI UOMM îÉÅíçê ìåÇ VPMMI ÇáÉ Ü∏ÅÜëíÉåë
Q tçêíÉ ~å píÉìÉêJ ìåÇ pí~íìëáåÑçêã~íáçåÉå ΩÄÉê Ç~ë ^fc ~ìëí~ìëÅÜÉå
â∏ååÉåK eáÉêòì êÉáÅÜí ÇáÉ sÉêïÉåÇìåÖ ÉáåÉë báåÖ~åÖëJ ìåÇ
^ìëÖ~åÖëJmal ~ìëI Ç~ àÉÇÉë mal Q tçêíÉ ~å fåÑçêã~íáçåÉå ÉåíÜ®äí
EtÉêâëÉáåëíÉääìåÖFK
báåÉ ìåå∏íáÖÉ _Éä~ëíìåÖ ÇÉë `^k â~åå áå ÇáÉëÉã c~ää îÉêãáÉÇÉå ïÉêÇÉåK

z tÉêí Z O
Ó a~ë ^ìëÖ~åÖëJmal ïáêÇ ÉåíïÉÇÉê ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêí çÇÉê òóâäáëÅÜ
ÖÉëÉåÇÉí ïÉåå ÇáÉëÉê tÉêí áå ÉáåÉã ÇÉê ÇêÉá îçêÜ~åÇÉåÉå pìÄÅçÇÉë
ÉáåÖÉíê~ÖÉå ïáêÇK

Ó a~ë ^ìëÖ~åÖëJmal ïáêÇ òóâäáëÅÜ ÖÉëÉåÇÉíI ïÉåå ÑΩê Ç~ë ëÉäÄÉ
`^kJlrqNKKP ìåíÉê ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ iJ`NURS çÇÉê E~åíêáÉÄë~ÄÜ®åÖáÖF
iJ`OPRS ÉáåÉ wóâäìëòÉáí ~åÖÉÖÉÄÉå ïáêÇK tÉåå wóâäìëòÉáí kìääI ëç ïáêÇ
ÄÉá ÉáåÉã bêÉáÖåáëI ÇKÜK ÉáåÉã _áíïÉÅÜëÉä áååÉêÜ~äÄ ÇÉë `^kJlrq
lÄàÉâíÉëI ÇáÉëÉë ÖÉëÉåÇÉíK

z tÉêí Z P
Ó a~ë ^ìëÖ~åÖëJmal ïáêÇ ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêí ìåÇ òóâäáëÅÜ ÖÉëÉåÇÉíK a~ë
ÄÉÇÉìíÉíI Ç~≈ Ç~ë lÄàÉâí ãáí ÇÉê ìåíÉê iJ`NURS ÄòïK iJ`OPRS
ÉáåÖÉíê~ÖÉåÉå wóâäìëòÉáí ÖÉëÉåÇÉí ïáêÇK

Ó wìë®íòäáÅÜ ïáêÇ Ç~ë lÄàÉâí ÖÉëÉåÇÉíI ïÉåå ëáÅÜ Éáå çÇÉê ãÉÜêÉêÉ _áíë
áååÉêÜ~äÄ ÇÉë `^kJlrqJlÄàÉâíÉë ®åÇÉêåK

iJ`NUTRLiJ`OPTRW
qñJjçÇìë `^kJlrqN KKK
`^kJlrqP
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 eáåïÉáë>
báåÉ ûåÇÉêìåÖ ÇÉë qñJjçÇìë ïáêÇ ÄÉá ÇÉå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêå UOuu
ìåÇ VPuu ÑΩê Éáå mêçòÉ≈Ç~íÉå~ìëÖ~åÖëçÄàÉâí ëçÑçêí ïáêâë~ãK
_Éá pÉêîç mi` VPMM L aêáîÉ mi` ãì≈ ÉáåÉ ^âíì~äáëáÉêìåÖ ÇìêÅÜ
_ÉëÅÜêÉáÄÉå ÇÉë ^fcJpíÉìÉêÄóíÉë ãáí ÇÉã tÉêí N ÉêÑçäÖÉåK
táêÇ ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêí E~ìÅÜ ÄÉá òóâäáëÅÜÉê §ÄÉêä~ÖÉêìåÖF
ÖÉëÉåÇÉíI â∏ååÉå ÇìêÅÜ j~ëâáÉêÉå ÇÉë lÄàÉâíÉë ãáí ÇÉå
`çÇÉëíÉääÉå iJ`NUTS Äáë iJ`NUTU çÇÉê ÄÉá ÇÉê pÉêîç mi` VPMM L
aêáîÉ mi` iJ`OPTS Äáë iJ`OPTU ÄÉëíáããíÉ _áíë ~ìëÖÉÄäÉåÇÉí
ïÉêÇÉåI ïçÇìêÅÜ Ç~ë `^kJlrq lÄàÉâí ÄÉá ÉáåÉã _áíïÉÅÜëÉä
åáÅÜí ÖÉëÉåÇÉí ïáêÇK

báå tÉêí Z M ìåíÉê `çÇÉëíÉääÉ iJ`NUTRLiJ`OPTRI pìÄÅçÇÉë NKKPI ïáêÇ ìåíÉê `^J
kçéÉå fåÇÉñNUMMÜÉñI NUMNÜÉñçÇÉê NUMOÜÉñI àÉïÉáäë pìÄáåÇÉñOI ÇÉêtÉêí îçå`çJ
ÇÉëíÉääÉ iJ`NUTQLiJ`OPTQI pìÄÅçÇÉ NI O çÇÉê P ïáÉÇÉêÖÉëéáÉÖÉäíK

báå tÉêí Z N ìåíÉê `çÇÉëíÉääÉ iJ`NUTRLiJ`OPTR ïáêÇ ìåíÉê `^kçéÉå fåÇÉñ
NUMMÜÉñI NUMNÜÉñ çÇÉê NUMOÜÉñ ãáí ÇÉã tÉêí Z ORO ~åÖÉòÉáÖíK

báå tÉêí Z O çÇÉê P ìåíÉê `çÇÉëíÉääÉ iJ`NUTRLiJ`OPTR ïáêÇ ìåíÉê `^kçéÉå fåJ
ÇÉñ NUMMÜÉñI NUMNÜÉñ çÇÉê NUMOÜÉñ ãáí ÇÉã tÉêí Z ORQ ~åÖÉòÉáÖíK

_Éáã _ÉëÅÜêÉáÄÉå îçå `^kçéÉå fåÇÉñ NUMMÜÉñI NUMNÜÉñ çÇÉê NUMOÜÉñ ÄÉëíÉÜí
ÇáÉëÉ_ÉòáÉÜìåÖ áå ÖäÉáÅÜÉêtÉáëÉI ëáÉÜÉ ìåíÉå~ìÑÖÉÑΩÜêíÉ q~ÄÉääÉ ÄòïK ìåíÉê_ÉJ
ëÅÜêÉáÄìåÖ ÇÉê `^kçéÉå fåÇáòÉë NUuuÜÉñK

Codestelle L-C1875 / L-C2375, Subcode 1, 2
oder 3

CANopen-Index 1800hex, 1801hex oder 1802hex, Subindex 2

0 Codestelle L-C1874 / L-C2374, Subcode 1, 2 oder 3 (Wert = 1 ....
240)

1 252
2 oder 3 254
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LTKTJNS bap`^kJNKMJNNLOMMO

aìêÅÜ ÇáÉ j~ëâÉ â∏ååÉå Éáå çÇÉê ãÉÜêÉêÉ _áíë ÇÉë ^ìëÖ~åÖëJmal `^kJlrqN
~ìëÖÉÄäÉåÇÉí ïÉêÇÉåK

Einstellmöglichkeiten
Code Subcode Index Lenze Auswahl Datentyp
L-C1876 /1 CAN-

OUT1.W1
/2 CAN-
OUT1.W2

58ABh =
22699d

65535 0 [1]65
535

FIX32

L-C2376
OUT1.W2
/3 CAN-
OUT1.W3
/4 CAN-
OUT1.W4

56B7h =
22199d

FIX32

a~ë ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ pÉåÇÉå ÇÉë `^kJlrqJlÄàÉâíÉë â~åå òìã _ÉáëéáÉä îçå
åìê ÉáåÉã _áí ~ÄÜ®åÖáÖ ÖÉã~ÅÜí ïÉêÇÉå â~ååK páÉÜÉ ~ìÅÜ `çÇÉëíÉääÉ iJ`NUTR
L iJ`OPTRK

_ÉáëéáÉäW

aáÉ j~ëâÉ áãtçêí P ÇÉë mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉë `^kJlrqNïáêÇ ÇìêÅÜ ÇáÉ`çÇÉJ
ëíÉääÉ iJ`NUTSLP ãáí ÇÉã tÉêí OMÜÉñ ÉáåÖÉëíÉääí EëáÉÜÉ “j^phb“FK _É~ÅÜíÉå páÉ
ÄáííÉ Ç~ë Öê~ì ÜáåíÉêäÉÖíÉ cÉäÇK

NK wóâäìë

bêÖÉÄåáë å~ÅÜ NK wóâäìëW a~ë mal ïáêÇ ÖÉëÉåÇÉí

CAN-OUT 1.W3

MASKE 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0
Daten 1 1 1 1 1 1 1 1 0 1 1 0 0 0 1 0

Ergebnis 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0

OK wóâäìë

k~ÅÜ ÇÉã OK wóâäìë ëáåÇ áå `^kJlrq N åÉìÉ a~íÉå ÖÉëÅÜêáÉÄÉå ïçêÇÉåK

bêÖÉÄåáë å~ÅÜ OK wóâäìëW a~ë mal ïáêÇ ÇìêÅÜ ÇÉå tÉÅÜëÉä ÇÉë _áí åáÅÜí ÖÉëÉåJ
ÇÉíK

CAN-OUT 1.W3

MASKE 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0
Daten 1 1 1 1 1 1 1 1 0 1 0 0 0 0 1 0

Ergebnis 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

 eáåïÉáë>
báåÉ ûåÇÉêìåÖ ÇÉê j~ëâÉ ïáêÇ ÄÉá ÇÉå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêå UOuu ìåÇ
VPuu ëçÑçêí ïáêâë~ãK
_Éá pÉêîç mi` VPMM L aêáîÉ mi` ïáêÇ ÇáÉ ûåÇÉêìåÖ Éêëí ïáêâë~ã
ÇìêÅÜ ÉêåÉìíÉë kÉíòëÅÜ~äíÉå ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë çÇÉê ÇìêÅÜ
pÉåÇÉå ÉáåÉë ÇÉê kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíJ_ÉÑÉÜäÉ “oÉëÉí|kçÇÉÒ
çÇÉê “oÉëÉí|`çããìåáÅ~íáçåÒ ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìë òìã
cÉäÇÄìëãçÇìä ïáêâë~ãK ^ì≈ÉêÇÉã â~åå ÉáåÉ ^âíì~äáëáÉêìåÖ ~ìÅÜ
ÇìêÅÜ _ÉëÅÜêÉáÄÉå ÇÉë ^fcJpíÉìÉêÄóíÉë ãáí ÇÉã tÉêí N ÉêÑçäÖÉåK

iJ`NUTSLiJ`OPTSW
j~ëâÉå `^kJlrqN
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L TKTJNTbap`^kJNKMJNNLOMMO

aìêÅÜ ÇáÉ j~ëâÉ â∏ååÉå Éáå çÇÉê ãÉÜêÉêÉ _áíë ÇÉë ^ìëÖ~åÖëJmal `^kJlrqO
~ìëÖÉÄäÉåÇÉí ïÉêÇÉåK

Code Index
Einstellmöglichkeiten

Code
Subcode

Index
Lenze Auswahl Datentyp

L-C1877 /1 CAN-
OUT2.W1
/2 CAN-
OUT2.W2

58AAh =
22698d

65535 0 [1]65
535

FIX32

L-C2377
OUT2.W2
/3 CAN-
OUT2.W3
/4 CAN-
OUT2.W4

56B6h =
22198d

páÉÜÉ iJ`NUTS L iJ`OPTSK

aìêÅÜ ÇáÉ j~ëâÉ â∏ååÉå Éáå çÇÉê ãÉÜêÉêÉ _áíë ÇÉë ^ìëÖ~åÖëJmal `^kJlrqP
~ìëÖÉÄäÉåÇÉí ïÉêÇÉåK

Code Index
Einstellmöglichkeiten

Code
Subcode

Index
Lenze Auswahl Datentyp

L-C1878 /1 CAN-
OUT3.W1
/2 CAN-
OUT3.W2

58A9h =
22697d

65535 0 [1]65
535

FIX32

L-C2378
OUT3.W2
/3 CAN-
OUT3.W3
/4 CAN-
OUT3.W4

56B5h =
22197d

páÉÜÉ iJ`NUTS L iJ`OPTSK

iJ`NUTTLiJ`OPTTW
j~ëâÉå `^kJlrqO
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iJ`NUTULiJ`OPTUW
j~ëâÉå `^kJlrqP
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LTKTJNU bap`^kJNKMJNNLOMMO

Code Index
Einstellmöglichkeiten

Code
Subcode

Index
Lenze Auswahl Datentyp

L-C1882 /1 Reaktion CAN-IN1
/2 Reaktion CAN-IN2
/3 Reaktion CAN-IN3

58A5h =
22693d

0 0 [1] 2

0: keine Reaktion

FIX32

L-C2382
/3 Reaktion CAN IN3
/4 Reaktion BUS-OFF
/5 Reaktion Life Guar-
ding Event

56B1h =
22193d

0: keine Reaktion
1: Reglersperre
2: Quickstop

FIX32

báåëíÉääÉåÇÉêoÉ~âíáçåI ïÉååÇáÉ§ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáíÉå EëáÉÜÉiJ`NURTLiJ`OPRTF
ΩÄÉêëÅÜêáííÉå ïìêÇÉåK

 eáåïÉáë>
báåÉ ûåÇÉêìåÖ ÇÉê §ÄÉêï~ÅÜìåÖëêÉ~âíáçå ïáêÇ ÄÉá ÇÉå
^åíêáÉÄëêÉÖäÉêå UOuu ìåÇ VPuu ëçÑçêí ïáêâë~ãK
_Éá pÉêîç mi` VPMM L aêáîÉ mi` ïáêÇ ÇáÉ ûåÇÉêìåÖ Éêëí ïáêâë~ã
ÇìêÅÜ ÉêåÉìíÉë kÉíòëÅÜ~äíÉå ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë çÇÉê ÇìêÅÜ
pÉåÇÉå ÉáåÉë ÇÉê kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíJ_ÉÑÉÜäÉ “oÉëÉí|kçÇÉÒ
çÇÉê “oÉëÉí|`çããìåáÅ~íáçåÒ ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìë òìã
cÉäÇÄìëãçÇìä ïáêâë~ãK ^ì≈ÉêÇÉã â~åå ÉáåÉ ^âíì~äáëáÉêìåÖ ~ìÅÜ
ÇìêÅÜ _ÉëÅÜêÉáÄÉå ÇÉë ^fcJpíÉìÉêÄóíÉë ãáí ÇÉã tÉêí N ÉêÑçäÖÉåK

_ÉòáÉÜìåÖ òì `^kçéÉå

råíÉê ÇÉå`^kçéÉåJfåÇáòÉëNMM`Ü “Öì~êÇ íáãÉÒ ìåÇNMMaÜ “äáÑÉ íáãÉ Ñ~ÅíçêÒ â~åå
ÉáåÉ wÉáí ÑΩê Ç~ë kçÇÉ dì~êÇáåÖ mêçíçÅçä ÉáåÖÉëíÉääí ïÉêÇÉåK a~ë kçÇÉ dì~êÇáåÖ
mêçíçÅçä áëí ÑΩê ÇáÉ §ÄÉêï~ÅÜìåÖ ÇÉê sÉêÄáåÇìåÖ îçå j~ëíÉê ìåÇ pä~îÉ EÜáÉê
ONTRf_F ÉåíïáÅâÉäí ïçêÇÉåK råíÉê ÇÉã `^kçéÉå fåÇÉñ NMM`Ü “Öì~êÇ íáãÉÒ â~åå
ÉáåÉ wÉáí áå jáääáëÉâìåÇÉå ÉáåÖÉíê~ÖÉå ïÉêÇÉåK råíÉê ÇÉã fåÇÉñ NMMaÜ “äáÑÉ íáãÉ
Ñ~ÅíçêÒ ïáêÇ Éáå c~âíçê ÖÉëéÉáÅÜÉêíK _ÉáÇÉ fåÇáòÉëãáíÉáå~åÇÉêãìäíáéäáòáÉêíI ÉêÖáÄí
ÉáåÉ §ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáíI áå ÇÉê ÇÉê j~ëíÉê ÇÉã pä~îÉLONTRf_ Éáå ÄÉëíáããíÉë qÉJ
äÉÖê~ãã ëÉåÇÉå ãì≈K fëí ÉáåÉê ÇÉê ÄÉáÇÉå fåÇáòÉë ~ìÑ kìää ÖÉëÉíòíI áëí ~ìÅÜ ÇáÉ
§ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáí kìääI ìåÇ ëçãáí ÇÉ~âíáîáÉêíK aÉê pä~îÉ ïáÉÇÉêìã ëÉåÇÉí ÇÉã
j~ëíÉê Éáå qÉäÉÖê~ãã ãáí ëÉáåÉã ~âíìÉääÉå kjq wìëí~åÇK aáÉëÉ wìëí®åÇÉ â∏åJ
åÉå mêÉJléÉê~íáçå~äI léÉê~íáçå~ä çÇÉê píçééÉÇ ëÉáåK

táêÇ ÇáÉ §ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáí ΩÄÉêëÅÜêáííÉåI êÉ~ÖáÉêí ÇÉê pä~îÉ ãáí ÇÉã iáÑÉ dì~êJ
ÇáåÖ bîÉåí ìåÇ ÇÉê j~ëíÉê ãáí ÇÉã kçÇÉ dì~êÇáåÖ bîÉåíK

aÉê ^Ää~ìÑ ÇÉë kçÇÉ dì~êÇáåÖ mêçíçÅçä ãì≈ áã j~ëíÉê éêçÖê~ããáÉêí ìåÇ ~åÖÉJ
ëíç≈Éå ïÉêÇÉåK aáÉ _~ìÖêìééÉ ONTRf_ ìåíÉêëíΩíòí Ç~ë kçÇÉ dì~êÇáåÖ mêçíçÅçäI
Éë â~åå äÉÇáÖäáÅÜ ÉáåÉ oÉ~âíáçå ~å ÇáÉëÉê `çÇÉëíÉääÉ ÉáåÖÉíê~ÖÉå ïÉêÇÉåK

iJ`NUUOLiJ`OPUOW
§ÄÉêï~ÅÜìåÖëêÉ~âíáçå

56

_ÉòáÉÜìåÖ òì `^kçéÉå
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L TKTJNVbap`^kJNKMJNNLOMMO

Einstellmöglichkeiten
Code Subcode Index Lenze Auswahl Datentyp
L-C2120 - 22455d =

57B7h
0 0 = kein Befehl

1 = Update Codestellen L-23XX und
CAN-Neuinitialisierung ≡ Reset Node
2 = Update Codestellen L-C23XX
10 = L-C2356/1...4 neu einlesen
11 = L-C2357 neu einlesen
12 = L-C2375 neu einlesen
13 = L-C2376 ... L-C2378 neu einle-
sen
14 = L-C2382 neu einlesen

FIX32

jáí ÇÉã ^fcJpíÉìÉêÄóíÉ ïÉêÇÉå ÇáÉ áå ÇÉê pÉêîç mi` VPMM L aêáîÉ mi` ÖÉëéÉáJ
ÅÜÉêíÉå `çÇÉëíÉääÉå iJ`OPuu áå Ç~ë cÉäÇÄìëãçÇìä ONTR ÉáåÖÉäÉëÉåK aìêÅÜ
pÅÜêÉáÄÉå ÉáåÉë áå ÇÉê q~ÄÉääÉ ~åÖÉÖÉÄÉåÉå tÉêíÉë áå Ç~ë ^fcJpíÉìÉêÄóíÉ â~åå
ÇáÉëÉê sçêÖ~åÖ éÉê _ÉÑÉÜä áåáíááÉêí ïÉêÇÉåK

aìêÅÜ pÅÜêÉáÄÉå ÇÉëtÉêíÉë Z O ~ìÑ Ç~ë ^fc píÉìÉêÄóíÉ ïÉêÇÉå ~ääÉ `çÇÉëíÉääÉå
iJ`OPuu åÉì ÉáåÖÉäÉëÉåK _Éá ÉáåáÖÉå `çÇÉëíÉääÉå áëí Éë ~ÄÉê òïáåÖÉåÇ ÉêÑçêÇÉêJ
äáÅÜI ÉáåÉ `^k kÉìáåáíá~äáëáÉêìåÖ ÇìêÅÜòìÑΩÜêÉåI Ç~ãáí åÉìÉ tÉêíÉ ÄòïK ÇáÉ Ç~J
ê~ìë ~ÄÖÉäÉáíÉåÇÉå cìåâíáçåÉå ïáêâë~ã ïÉêÇÉåK eáÉê ÉáåÉ ^ìÑäáëíìåÖW

Codestelle Wert L-C2120 Funktion
L-C2350 1 Aktivierung der neuen Identifier für SDO, PDO oder Emergency, wenn

diese von der Knotenadresse abhängig sind
L-C2351 1 Aktivierung neue Baudrate
L-C2352 1 Aktivierung der geänderten Funktion(Master/Slave)
L-C2353 1 Aktivierung der neuen Adressierung
L-C2354 1 Aktivierung der neuen Adressierung (selektiv)
L-C2355 1 Darstellung der neuen Identifier
L-C2356, Subcode
1..4

1, 2 oder 10 Aktivierung der neuen Zeiten (Boot-Up, Zyklus AIF-XCAN1..3)

L-C2356, Subcode 5 1 oder 2 Aktivierung Sync Zykluszeit
L-C2357, Subcode
1..4

1, 2 oder 11 Aktivierung Überwachungszeiten

L-C2359 1 Darstellung geänderte Schalterstellung
L-C2367 1 Aktivierung neuer Empfangsidentifier für Sync Telegramme
L-C2368 1 Aktivierung neuer Sendeidentifier für Sync Telegramme
L-C2373 1 oder 2 Aktivierung neue Syncrate Empfangs-PDO
L-C2374 1 oder 2 Aktivierung neue Syncrate Sende-PDO
L-C2375 1, 2 oder 12 Aktivierung neuer Modus Sende-PDO
L-C2376 bis
L-C2378

1, 2 oder 13 Aktivierung neue Masken Sende-PDO

L-C2382 1, 2 oder 14 Aktivierung neue Fehlerreaktion PDO, Bus-Off und Life guarding event

iJ`ONOMW
^fcJpíÉìÉêÄóíÉ
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LTKTJOM bap`^kJNKMJNNLOMMO

Einstellmöglichkeiten
Code Subcode Index Lenze Auswahl Datentyp
L-C2121 - 22454d =

57B6h
0 0 1 255 FIX32

a~ë ^fcJpí~íìëÄóíÉ ëíÉääí fåÑçêã~íáçåÉå ~ìë ÇÉã cÉäÇÄìëãçÇìä ONTR ÇÉê pÉêJ
îç mi` VPMMìåÇaêáîÉÅ mi`òìê sÉêÑΩÖìåÖKa~ë iÉëÉåÇÉê pí~íìëÄáíëÉêã∏ÖäáÅÜí
ÇÉå wìëí~åÇ ÇÉë cÉäÄìëãçÇìäë ONTR îçå ÇÉê pÉêîç mi` VPMM ìåÇ aêáîÉÅ mi`
ΩÄÉêï~ÅÜÉå òì ä~ëëÉåK aÉê ^åïÉåÇÉê â~åå Ç~îçå ~ÄÜ®åÖáÖ ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉ dÉJ
ÖÉåã~≈å~ÜãÉå ÉáåäÉáíÉåK

AIF-Statusbyte Beschreibung
Bit 0 CE11-Fehler, Überwachungszeit CAN-IN1 überschritten
Bit 1 CE12-Fehler, Überwachungszeit CAN-IN2 überschritten
Bit 2 CE13-Fehler, Überwachungszeit CAN-IN3 überschritten
Bit 3 CE14-Fehler, Baugruppe im Zustand BUS-OFF
Bit 4 Zustand Operational
Bit 5 Zustand Pre-Operational
Bit 6 Zustand Warning
Bit 7 intern belegt

iJ`ONONW
^fcJpí~íìëÄóíÉ
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L TKTJONbap`^kJNKMJNNLOMMO

TKTKP fãéäÉãÉåíáÉêíÉ `^kçéÉåJlÄàÉâíÉ

iÉåòÉJdÉê®íÉ â∏ååÉå ëçïçÜä ãáí iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉå EëáÉÜÉ E TKVJNFF ~äë ~ìÅÜãáí
ÇÉåÜÉêëíÉääÉêìå~ÄÜ®åÖáÖÉå “`^kçéÉåJlÄàÉâíÉåÒ é~ê~ãÉíêáÉêíïÉêÇÉåK cΩê ÉáåÉ
îçääëí®åÇáÖ `^kçéÉåJâçåÑçêãÉ hçããìåáâ~íáçå ÇΩêÑÉå ~ìëëÅÜäáÉ≈äáÅÜ åìê ÇáÉ
`^kçéÉåJlÄàÉâíÉ òìê m~ê~ãÉíêáÉêìåÖ ÄÉåìíòí ïÉêÇÉåK aáÉ áå ÇáÉëÉê ^åäÉáíìåÖ
ÄÉëÅÜêáÉÄÉåÉå`^kçéÉåJlÄàÉâíÉ ëáåÇ áã “`á^aê~Ñí pí~åÇ~êÇ PMNLsÉêëáçåQKMNÒ
ÇÉÑáåáÉêíK

^ääÉ `^kçéÉåJlÄàÉâíÉ ä~ëëÉå ëáÅÜ ~ìÑ iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉå ~ÄÄáäÇÉåK fã^ÄëÅÜåáíí
“_ÉòáÉÜìåÖ òì `^kçéÉåÒ ëáåÇ ÇáÉ ^ìëïáêâìåÖÉå ~ìÑ iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉå ÇìêÅÜ
ûåÇÉêå ÇÉê `^kçéÉåJlÄàÉâíÉ Éêä®ìíÉêíK

 eáåïÉáë>
báåáÖÉ ÇÉê îÉêïÉåÇÉíÉå _ÉÖêáÑÑÉ Éåíëí~ããÉå ÇÉã áå ÉåÖäáëÅÜÉê
péê~ÅÜÉ îÉêÑ~ëëíÉå `^kçéÉåJmêçíçâçääK aáÉ §ÄÉêëÉíòìåÖ ÇáÉëÉê
_ÉÖêáÑÑÉ áëí åìê ÄÉÇáåÖí òìä®ëëáÖK

aÉê `^kçéÉå fåÇÉñ NMMMÜÉñ ÖáÄí Ç~ë dÉê®íÉéêçÑáä ÑΩê ÇáÉëÉë dÉê®í ~åK ^ì≈ÉêÇÉã
â∏ååÉå ÜáÉê åçÅÜ òìë®íòäáÅÜÉ fåÑçêã~íáçåÉåI ÇáÉ áã dÉê®íÉéêçÑáä ëÉäÄÉê ÇÉÑáåáÉêí
ëáåÇI ìåíÉêÖÉÄê~ÅÜíïÉêÇÉåKtáêÇå~ÅÜâÉáåÉãëéÉòáÉääÉådÉê®íÉéêçÑáä ÖÉ~êÄÉáíÉíI
ëç áëí ÇÉê fåÜ~äí MMMMÜÉñ EONTRf_FK

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte
1000 0 Device type U32 0 ... (232 - 1) ro

_áíÄÉäÉÖìåÖ áå ÇÉå qÉäÉÖê~ããÇ~íÉå

5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
U32

LSB
Geräte-Profil-Nummer

MSB
Zusätzliche Informationen

iÉëÉå ÇÉë cÉÜäÉêêÉÖáëíÉêë

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte
1001 0 Error register U8 0 ... 255 ro

_áíÄÉäÉÖìåÖ áã a~íÉåÄóíÉ ErUF ÇÉë qÉäÉÖê~ããë

Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
0 0 0 0 0 0 0 0: kein TRIP

1: Geräte-TRIP/ Fehler CANo-
pen-Baugruppe
Fehleranalyse: siehe L-C0161
in der Anleitung des betreffen-
den Antriebsreglers

NMMMÜÉñW
aÉîáÅÉ qóéÉ

57

NMMNÜÉñW
bêêçê oÉÖáëíÉê

58
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LTKTJOO bap`^kJNKMJNNLOMMO

cÉÜäÉêÜáëíçêáÉ

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

1003 0 Recording numbers of error U8 0 ... 255 rw1003
1 Standard error field U32 0 .... (232 - 1) r0

jáí ÇáÉëÉã lÄàÉâí áëí ÉêâÉååÄ~êI Ç~≈ Éáå cÉÜäÉê áå ÇÉê _~ìÖêìééÉ ìåÇ áã dêìåÇJ
ÖÉê®í ~ìÑÖÉíêÉíÉå áëíW

z pìÄJfåÇÉñ MW ^åò~Üä ÇÉê ÖÉëéÉáÅÜÉêíÉå cÉÜäÉêãÉäÇìåÖÉåK

z pìÄJfåÇÉñ NW ^åòÉáÖÉ ÇÉê cÉÜäÉêäáëíÉK
aáÉ cÉÜäÉêãÉäÇìåÖÉå ErPOF ÄÉëíÉÜÉå ~ìë ÉáåÉã NS _áí cÉÜäÉêÅçÇÉ ìåÇ
ÉáåÉã NS _áí ìãÑ~ëëÉåÇÉå ÜÉêëíÉääÉêëéÉòáÑáëÅÜÉå fåÑçêã~íáçåëÑÉäÇK

 eáåïÉáë>
aÉê tÉêí áã “pí~åÇ~êÇ Éêêçê ÑáÉäÇÒ ìåíÉê pìÄáåÇÉñ N ïáêÇ ÖÉä∏ëÅÜíI
ïÉåå pìÄáåÇÉñ “êÉÅçêÇáåÖ åìãÄÉê çÑ ÉêêçêëÒ ãáí ÇÉã tÉêí M
ÄÉëÅÜêáÉÄÉå ïáêÇK

jáí ÇáÉëÉã lÄàÉâí â~åå

z ÑΩê ÇáÉ _~ìÖêìééÉ Ç~ë bêòÉìÖÉå îçå póåÅJqÉäÉÖê~ããÉå Éêã∏ÖäáÅÜí ïÉêÇÉå

z ÇÉê tÉêí ÇÉë fÇÉåíáÑáÉêë ÄÉëÅÜêáÉÄÉå ïÉêÇÉåK

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte
1005 0 Identifier Sync Message U32 0 .... (232 - 1) rw

bêòÉìÖÉå îçå póåÅJqÉäÉÖê~ããÉå

wìê bêòÉìÖìåÖ îçå póåÅJqÉäÉÖê~ããÉå áëí Ç~ë _áí PM EëáÉÜÉ ìåíÉåF ~ìÑ ÇÉå tÉêí
N òì ëÉíòÉåK

aÉê òÉáíäáÅÜÉ ^Äëí~åÇ ÇÉê póåÅJqÉäÉÖê~ããÉ â~ååãáí ÉáåÉã ~åÇÉêÉå lÄàÉâí EfåJ
ÇÉñ NMMSÜÉñF êÉ~ÖáÉêÉåK

fÇÉåíáÑáÉê ÄÉëÅÜêÉáÄÉå

cΩê ÇÉåbãéÑ~åÖ îçåmalÛë áëí ~äëtÉêâëÉáåëíÉääìåÖ EìåÇ ÖÉã®≈`^kçéÉåJpéÉJ
òáÑáâ~íáçåF áã NNJ_áí fÇÉåíáÑáÉê ÇÉê tÉêí UMÜÉñ ÉáåÖÉíê~ÖÉåK aáÉë ÄÉÇÉìíÉíI Ç~≈ ~ääÉ
_~ìÖêìééÉå ïÉêâëëÉáíáÖ ~ìÑ Ç~ë ÖäÉáÅÜÉå póåÅJqÉäÉÖê~ãã ÉáåÖÉëíÉääí ëáåÇK
pçääÉå póåÅJqÉäÉÖê~ããÉ åìê îçå ÄÉëíáããíÉå _~ìÖêìééÉå ÉãéÑ~åÖÉå ïÉêÇÉåI
ëç â∏ååÉå ÇÉêÉå fÇÉåíáÑáÉê ãáí ÉáåÉã tÉêí Äáë ÉáåëÅÜäáÉ≈äáÅÜ TccÜÉñ ÉáåÖÉíê~ÖÉå
ïÉêÇÉåK báåÉ ûåÇÉêìåÖ ÇÉë fÇÉåíáÑáÉêë Ç~êÑ åìê ÉêÑçäÖÉåI ïÉåå Ç~ë cÉäÇÄìëãçÇìä
ONTR âÉáå póåÅ ëÉåÇÉí E_áí PM Z MFK

5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
U32

0 10 11 - 28 29 30 31
11-Bit Identifier 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0/1 X

Bit-Nr. Wert Erklärung
0 - 10 X Identifier (siehe auch 7.6-3)
(11 - 28)* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht unterstützt. Jedes Bit in diesem Bereich
29* 0

) Der Extended Identifier (29 Bit) wird nicht unterstützt. Jedes Bit in diesem Bereich
muß den Wert 0 haben.

30 0
1

Gerät erzeugt keine SYNC-Telegramme
Gerät erzeugt SYNC-Telegramme

31 X beliebig

NMMPÜÉñW
mêÉJÇÉÑáåÉÇ bêêçê cáÉäÇ

59

NMMRÜÉñW
fÇÉåíáÑáÉê póåÅ jÉëë~ÖÉ
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wóâäìëòÉáí îçå póåÅJqÉäÉÖê~ããÉå ÉáåëíÉääÉå

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte
1006 0 Communication cycle period U32 0 ... (232 - 1) rw

_Éá ÇÉãïÉêâëëÉáíáÖ ÉáåÖÉëíÉääíÉåtÉêí EaÉÑ~ìäíF îçå í Z MïÉêÇÉå âÉáåÉ póåÅJqÉJ
äÉÖê~ããÉ ÉêòÉìÖíK

aáÉ sçêÖ~ÄÉ ÉáåÉê wóâäìëòÉáí áëí ãáí ÇÉã báåíê~Ö îçå NMMMçÇÉê ÇÉãÖ~åòò~ÜäáÖÉå
sáÉäÑ~ÅÜÉåÇ~îçåã∏ÖäáÅÜKaáÉ báåÜÉáíÇÉê ÉáåÖÉíê~ÖÉåÉåwÉáí áëí xµëzK aÉêã~ñáã~ä
ÉáåëíÉääÄ~êÉ tÉêí ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë ONTR ÄÉíê®Öí SRRPRMMM xµëzK

_Éâ~ååíÖ~ÄÉ ÇÉê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêJ ìåÇ _~ìÖêìééÉåÄÉòÉáÅÜåìåÖ

Index [hex] Subindex Name Datentyp Rechte
1008 0 Manufacturer device name Visible String {9 Zeichen} const

_Éâ~ååíÖ~ÄÉ ÇÉê pçÑíï~êÉîÉêëáçå îçå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ìåÇ _~ìÖêìééÉ

Index [hex] Subindex Name Datentyp Rechte
100A 0 Manufacturer Software Version Vis.-String {11 Zeichen} const

§ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáí

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte
100C 0 Guard time U16 0 ... 65535 rw

aáÉ §ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáí ïáêÇ áå xãëz ~åÖÉÖÉÄÉåK

c~ääë ÇáÉ §ÄÉêï~ÅÜìåÖ åáÅÜí ìåíÉêëíΩíòí ïÉêÇÉå ëçääI áëí ÇÉê aÉÑ~ìäíJbáåíê~Ö îçå
M ÄÉáòìÄÉÜ~äíÉåK

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte
100D 0 Life time factor U8 0 ... 255 rw

c~ääë ÇáÉ §ÄÉêï~ÅÜìåÖ åáÅÜí ìåíÉêëíΩíòí ïÉêÇÉå ëçääI áëí ÇÉê aÉÑ~ìäíJbáåíê~Ö îçå
M ÄÉáòìÄÉÜ~äíÉåK

NMMSÜÉñW
`çããìåáÅ~íáçå `óÅäÉ mÉêáçÇ

61

NMMUÜÉñW
j~åìÑ~ÅíìêÉê aÉîáÅÉ k~ãÉ

62

NMM^ÜÉñW
j~åìÑ~ÅíìêÉê pçÑíï~êÉ sÉêëáçå

63

NMM`ÜÉñW
dì~êÇ qáãÉ

64

NMMaÜÉñW
iáÑÉ qáãÉ c~Åíçê

65
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péÉáÅÜÉêå îçå m~ê~ãÉíÉêå áå Ç~ë bbmoljK

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte
1010 0 store parameters U32 0 ... (232 - 1) ro/rw1010

1 ... 3*
store parameters U32 0 ... (2 1) ro/rw

Die Subindizes 1, 2 und 3 werden zur Zeit noch nicht unterstützt

m~ê~ãÉíÉê ëéÉáÅÜÉêå

cÉÜäÉêãÉäÇìåÖ ÄÉá

z ÑÉÜäÉêÜ~ÑíÉã péÉáÅÜÉêå Eáå ÇÉå _óíÉ R KKKUFW MSMS MMMMÜÉñ
z Ñ~äëÅÜÉê páÖå~íìêW MUMM MMOMÜÉñ

 eáåïÉáë>
wìã péÉáÅÜÉêå îçå _~ìÖêìééÉåJm~ê~ãÉíÉêå ãìëë ÇáÉ páÖå~íìê
“ë~îÉÒ áå ÇÉå qÉäÉÖê~ããÇ~íÉå ÉåíÜ~äíÉå ëÉáåK

_ÉäÉÖìåÖ ÇÉê qÉäÉÖê~ããÇ~íÉåï∏êíÉê òìã péÉáÅÜÉêå îçå m~ê~ãÉíÉêå

Signature MSB LSB
ISO 8859 (ASCII) e v a s
hex 65 76 61 73

_áíJ_ÉäÉÖìåÖ ÑΩê Ç~ë iÉëÉêÉÅÜí

U32
0 1 2 - 31
0/1 0/1 0 0 0 .. 0 0 0

Subindex Rechte
Erklärung

Subindex Rechte
Schreiben Lesen

0 ro
• Beim Schreibversuch erscheint

folgende Fehlermeldung: 0601
0002

Unterstützter Subindex = 3

1

Speicherfunktionalität aller
Parameter lesen

Folgende Funktionalitäten
sind abhängig vom An-
triebsregler möglich und
werden durch Lesen der

2

rw
• Diese Funktion wird zur

Zeit noch nicht unter-

Speicherfunktionalität nur
der Kommunikationspara-
meter der Objekte lesen

werden durch Lesen der
Werte der Bitpositionen 0
und 1 dargestellt:
Wert 0: Speichern nicht
durchführen
Wert 1 Speichern auf Be

3

Zeit noch nicht unter
stützt

• Beim Schreibversuch er-
scheint folgende Fehler-
meldung:
0800 0020

Speicherfunktionalität nur
der herstellerspezifischen
Parameter lesen
(Speicherbereich: 6000hex
- 9FFFhex)

Wert 1: Speichern auf Be-
fehl
Wert 2: Automatisches
Speichern
Wert 3: Automatisches
Speichern und Speichern
auf Befehl

NMNMÜÉñW
píçêÉ m~ê~ãÉíÉêë
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L TKTJORbap`^kJNKMJNNLOMMO

i~ÇÉå ÇÉê tÉêâëÉáåëíÉääìåÖÉåK

 eáåïÉáë>
_Éá ÇáÉëÉê cìåâíáçå ëáåÇ ÇáÉ òì îÉêïÉåÇÉåÇÉå pìÄáåÇáòÉë
~ÄÜ®åÖáÖ îçã qóé ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêëK

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte
1011 0 ... 7 restore default parameters U32 0 ... (232 - 1) rw/ro

kÉÄÉå fåÇÉñ ìåÇpìÄáåÇÉñãìëë áåÇÉåqÉäÉÖê~ããÇ~íÉåÇáÉpáÖå~íìê “äç~Ç“ ÉåíJ
Ü~äíÉå ëÉáåI Ç~ãáí Ç~ë i~ÇÉå îçå m~ê~ãÉíÉêå ~ìëÖÉÑΩÜêí ïáêÇ EëáÉÜÉ q~ÄÉääÉFK

Signature MSB LSB
ISO 8859 (ASCII) d a o l
hex 64 61 6F 6C

_áíJ_ÉäÉÖìåÖ ÑΩê Ç~ë iÉëÉêÉÅÜí

U32
0 1 - 31

0: Laden nicht mög-
lich
1: laden möglich

0 0 0 .. 0 0 0

Subindex Rechte Schreiben Lesen

0 ro
• Beim Schreibversuch erscheint folgende Fehler-

meldung:
0601 0002hex

Max. verfügbarer Subindex abhängig vom
Typ des Antriebsreglers:
7: Frequenzumrichter 8200 vector/motec

1
Laden aller Parameter möglich

1
g

2
Laden nur der Kommunikationsparameter
der Objekte möglich

3
rw

• Diese Funktion wird

Laden nur der herstellerspezifischen Pa-
rameter (Index 6000hex - 9FFFhex)

4

rw
• Diese Funktion wird

zur Zeit noch nicht Laden von Parametersatz 1 möglich

5

zur Zeit noch nicht
unterstützt

• Beim Schreibversuch
Laden von Parametersatz 2 möglich

6
• Beim Schreibversuch

erscheint folgende
Fehlermeldung:

Laden von Parametersatz 3 möglich

7
Fehlermeldung:
0800 0020hex Laden von Parametersatz 4 möglich

NMNNÜÉñW
oÉëíçêÉ aÉÑ~ìäí m~ê~ãÉíÉêë
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_Éáã ^ìÑíêÉíÉå ìåÇ ÄÉáã nìáííáÉêÉå ÉáåÉë áåíÉêåÉå cÉÜäÉêë ÇÉë _ìëãçÇìäë çÇÉê
ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë EòK_K qofmF ïáêÇ ÉáåÉ cÉÜäÉêãÉäÇìåÖ ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìë ÖÉJ
ëÉåÇÉíK a~ë qÉäÉÖê~ãã ïáêÇ ÄÉá àÉÇÉã cÉÜäÉê Éáåã~äáÖ ~ÄÖÉëÉíòíK

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte
1014 0 COB-ID Emergency Object U32 0 ... (232 - 1) rw

_ÉäÉÖìåÖ ÇÉë a~íÉåíÉäÉÖê~ããë

5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
U32

0 10 11 - 28 29 30 31
11-Bit Identifier 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0/1

bêâä®êìåÖ

Bit-Nr. Wert Erklärung
0 - 10 0/1 Identifier (siehe auch 7.6-3)
(11 - 28)* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht unterstützt. Jedes Bit in diesem Bereich
29* 0

) Der Extended Identifier (29 Bit) wird nicht unterstützt. Jedes Bit in diesem Bereich
muß den Wert 0 haben.

30 0 reserviert
31 0/1 0: Emergency Object gültig

1: Emergency Object ungültig

a~ë ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìë ÖÉëÉåÇÉíÉ “bãÉêÖÉåÅóÒJqÉäÉÖê~ãã Ü~í ÑçäÖÉåÇÉå ^ìÑJ
Ä~ìW

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
Emergency Error Code

LENZE: Error Code “10XX”
Error register

Objekt
1001hex

Feld für herstellerspezifische Fehlermeldung

NMNQÜÉñW
`l_Jfa bãÉêÖÉåÅó lÄàÉÅí
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L TKTJOTbap`^kJNKMJNNLOMMO

jáí ÇáÉëÉã lÄàÉâí ïáêÇ ÇáÉ wÉáí òïáëÅÜÉå ÇÉã ^ìÑíêÉíÉå ÉáåÉë áåíÉêåÉå_~ìÖêìéJ
éÉåÑÉÜäÉêë Äáë òìã ^ÄëÉíòÉå ÇÉê cÉÜäÉêãÉäÇìåÖ ~ìÑ ÇÉå _ìë E“`l_Jfa bãÉêJ
ÖÉåÅó lÄàÉÅíÒI `çÇÉW NMNQÜÉñF îçêÖÉÖÉÄÉåK

bëïÉêÇÉå~äë Éáåòìíê~ÖÉåÇÉtÉêíÉ åìê Ö~åòò~ÜäáÖÉ sáÉäÑ~ÅÜÉ îçå NMïÉáíÉêîÉê~êJ
ÄÉáíÉíK aÉê ÉáåÖÉíê~ÖÉåÉ tÉêí ãìäíáéäáòáÉêí ãáí NMM ÉêÖáÄí ÇáÉ wÉáíëé~ååÉ áå xµëzK

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte
1015 0 Inhibit Time Emergency U16 0 ... 65535 rw

báåíê~Ö ÇÉê sÉåÇçêJfa

Index [hex] Subindex Name Datentyp Rechte
1018 0 ... 4 Identity Object Identity ro

aáÉ îçå ÇÉê “lêÖ~åáë~íáçå `^k áå ^ìíçã~íáçå ÉK sKÒ ÑΩê iÉåòÉ îÉêÖÉÄÉåÉ fÇÉåíáJ
Ñáâ~íáçåëåìããÉê áëí ΩÄÉê ÇáÉëÉë lÄàÉâí ~ìëäÉëÄ~êW

Subindex Bedeutung
0 Höchster Subindex
1 Vendor ID
2 Produktcode
3 Versionsnummer
4 Seriennummer

bë ëíÉÜÉå òïÉá lÄàÉâíÉ E`^kJm~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåâ~å~ä N Z NOMMÜÉñ ìåÇ `^kJm~ê~J
ãÉíÉêÇ~íÉåâ~å~ä O Z NOMNÜÉñF òìê m~ê~ãÉíêáÉêìåÖ ÇÉê pÉêîÉê palÛë òìê sÉêÑΩJ
ÖìåÖK

jáí fåÇÉñ NOMN â~åå ÇÉê fÇÉåíáÑáÉê áå bãéÑ~åÖëJ ìåÇ pÉåÇÉêáÅÜíìåÖ ÄÉëÅÜêáÉÄÉå
ïÉêÇÉåI ï®ÜêÉåÇ fåÇÉñ NOMM Ç~òì åìê iÉëÉêÉÅÜíÉ ÄÉëáíòíK aÉê pÉêîÉê palm~ê~J
ãÉíÉê áëí åìê ÖΩäíáÖI ïÉåå áå ÄÉáÇÉå §ÄÉêíê~ÖìåÖëêáÅÜíìåÖÉå EpìÄáåÇÉñ N ìåÇ OF
Ç~ë _áí PN ÇÉå tÉêí M ÉåíÜ®äíK

Index
[hex]

Subindex Name Datentyp Rec
hte

Erklärung Subindex

1200 0 Server SDO
Parameter

SD
O

U 8 ro

1 Identifier
Client →
Server (rx)

O
Pa-
ram

U 32 ro

2 Identifier
Server →
Client (tx)

U 32 ro

0: Max. unterstützter Subindex = 2
1: Spezifizierung des Empfangs-Identifiers

1201 0 Server SDO
Parameter

U 8 ro
1: Spezifizierung des Empfangs-Identifiers
2: Spezifizierung des Sende-Identifiers

1 Identifier
Client →
Server (rx)

U 32 rw

2 Identifier
Server →
Client (tx)

U 32 rw

NMNRÜÉñW
fåÜáÄáí qáãÉ bãÉêÖÉåÅó

69

NMNUÜÉñW
fÇÉåíáíó lÄàÉÅí

70

NOMMÜÉñ L NOMNÜÉñW
pÉêîÉê pal m~ê~ãÉíÉêë
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LTKTJOU bap`^kJNKMJNNLOMMO

_ÉäÉÖìåÖ ÇÉë a~íÉåíÉäÉÖê~ããë

5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
U32

0 10 11 - 28 29 30 31
11-Bit Identifier 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0/1

bêâä®êìåÖ

Bit-Nr. Wert Erklärung
0 - 10 0/1 Identifier (siehe auch 7.6-3)
(11 - 28)* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht un-

terstützt Jedes Bit in diesem Bereich muß den
29* 0

terstützt. Jedes Bit in diesem Bereich muß den
Wert 0 haben.

30 0 reserviert
31 0/1 0: SDO gültig

1: SDO ungültig

_ÉáëéáÉäW

bëëçää ÇÉê`^kJm~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåâ~å~äOÇÉë^åíêáÉÄëãáí ÇÉêdÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ Q~ÄJ
ÖÉëÅÜ~äíÉí ïÉêÇÉåK

aáÉëÉê _ÉÑÉÜä ãì≈ ΩÄÉê ÇÉå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåâ~å~ä N EpalNF îçã j~ëíÉê ~å ÇÉå
^åíêáÉÄ ÖÉëÉåÇÉí ïÉêÇÉåK ^ìë ÇÉê q~ÄÉääÉ E TKSJPF áëí ÇÉê _~ëáëáÇÉåíáÑáÉê ÇÉë
palN ãáí NRPSÇÉò òì ÉåíåÉÜãÉåK

EêÉëìäíáÉêÉåÇÉêF fÇÉåíáÑáÉê Z _~ëáëáÇÉåíáÑáÉê H dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ Z NRQMÇÉò Z MSMQÜÉñ

rã ÇÉå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåâ~å~ä ~ÄòìëÅÜ~äíÉå EZ ìåÖΩäíáÖFI ãì≈ Ç~ë _áí PN ïáêÇ òì
“NÒ ÖÉëÉíòí ïÉêÇÉåK a~ê~ìë ÉêÖáÄí ëáÅÜ ÇÉê tÉêí òì UM MM MM MMÜÉñ H SMQÜÉñ Z UM
MM MS MQÜÉñ EëáÉÜÉ çÄÉåFK

Byte: 1 2 3 4 5 6 7 8
Benennung: Kommando Index

(Low
Byte)

Index
(High
Byte)

Subin-
dex

U 32

Schreibauftrag: 23
(Write request)

01 12 01
Client

→
Server
(rx)

04hex 06hex 0000
0000

80hex
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L TKTJOVbap`^kJNKMJNNLOMMO

bãéÑ~åÖ îçå hçããìåáâ~íáçåëé~ê~ãÉíÉêå ÇÉë mal N

Index
[hex]

Subin-
dex

Name Datentyp Recht
e

Erklärung

1400 0 Number of en-
tries

PDO
Com

U 8 ro Max. unterstützter Subindex = 2

1 COB-ID used by
PDO

Com
m. U 32 rw Einstellen des Identifiers für dieses PDO (200hex +

Node-ID) 7.6-3
2 Transmission

type
U 8 rw Einstellen des Übertragungstyps (siehe Tabelle)

_ÉäÉÖìåÖ ÇÉë a~íÉåíÉäÉÖê~ããë

U32

0 10 11 - 28 29 30 31
11-Bit Identifier 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0/1 0/1

bêâä®êìåÖ pìÄáåÇÉñ NW

Bit-Nr. Wert Bedeutung
0 - 10 (LSB) X enthält den Identifier (Basis- + Geräteadresse)
(11 - 28)* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht un-

terstützt. Jedes einzelne Bit muß den Zustand 0
einnehmen!

29* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht un-
terstützt. Jedes einzelne Bit muß den Zustand 0
einnehmen!

30 0
1

RTR auf dieses PDO erlaubt (Lenze)
RTR auf dieses PDO nicht erlaubt (nicht einstell-
bar)
RTR = remote transmission request (Aufforderung
zur (Fern-)Übertragung)

31 (MSB) 0
1

0: PDO aktiv
1: PDO inaktiv

bêâä®êìåÖ pìÄáåÇÉñ OW

PDO Übertragung
Transmission

zyklisch synchron ereignisge-
steuert

Transmission
Type Erklärung

X X n = 1 ... 240 Durch Eingabe eines Wertes n, wird bei je-
dem n-ten SYNC dieses PDO übernommen.

X n = 254 PDO wird sofort übernommen, siehe
L-C1873 / L-C2373

 eáåïÉáë>
aÉê tÉêí å Z ORQ ïáêÇ Éêëí ~Ä sÉêëáçå NKM ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë
ìåíÉêëíΩíòíK

NQMMÜÉñW
oÉÅÉáîÉ malN `çããìåáÅ~íáçå
m~ê~ãÉíÉê
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 eáåïÉáë>
GF a~ë lÄàÉâí ëíÉÜí ÑΩê ÇáÉ ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê UOuuI UOMM
îÉÅíçêLãçíÉÅ ìåÇ VPuu åáÅÜí òìê sÉêÑΩÖìåÖK

bãéÑ~åÖ îçå hçããìåáâ~íáçåëé~ê~ãÉíÉêå ÇÉë mal O

Index
[hex]

Subin-
dex

Name Da-
ten-
typ

Werte-
bereich

Recht
e

Erklärung

1401
0 Number of en-

tries
PDO
Com

U 8 ro Max. unterstützter Subindex = 2
1401

1 COB-ID used by
PDO

Com
m. U 32 rw Einstellen des Identifiers für dieses PDO (300hex +

Node-ID) 7.6-3
2 Transmission

type
U 8 rw Einstellen des Übertragungstyps (siehe Tabelle)

aáÉ ïÉáíÉêÉ _ÉëÅÜêÉáÄìåÖ òì ÇáÉëÉã lÄàÉâí áëí áÇÉåíáëÅÜ òìê _ÉëÅÜêÉáÄìåÖ ÑΩê
NQMMÜÉñK

bãéÑ~åÖ îçå hçããìåáâ~íáçåëé~ê~ãÉíÉêå ÇÉë mal P

 eáåïÉáë>
GF a~ë lÄàÉâí ëíÉÜí ÑΩê ÇáÉ ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê UOuuI UOMM
îÉÅíçêLãçíÉÅ ìåÇ VPuu åáÅÜí òìê sÉêÑΩÖìåÖK

Index
[hex]

Subin-
dex

Name Da-
ten-
typ

Werte-
bereich

Recht
e

Erklärung

1402
0 Number of en-

tries
PDO
Com

U 8 ro Max. unterstützter Subindex = 2
1402

1 COB-ID used by
PDO

Com
m. U 32 rw Einstellen des Identifiers für dieses PDO (400hex +

Node-ID) 7.6-3
2 Transmission

type
U 8 rw Einstellen des Übertragungstyps (siehe Tabelle)

aáÉ ïÉáíÉêÉ _ÉëÅÜêÉáÄìåÖ òì ÇáÉëÉã lÄàÉâí áëí áÇÉåíáëÅÜ òìê _ÉëÅÜêÉáÄìåÖ ÑΩê
NQMMÜÉñK

NQMNÜÉñW
oÉÅÉáîÉ malOG `çããìåáÅ~íáçå
m~ê~ãÉíÉê

NQMOÜÉñW
oÉÅÉáîÉ malPG `çããìåáÅ~íáçå
m~ê~ãÉíÉê
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L TKTJPNbap`^kJNKMJNNLOMMO

jáí ÇáÉëÉã lÄàÉâí â∏ååÉå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå ~äë malN ÉãéÑ~åÖÉå ïÉêÇÉåK

 eáåïÉáë>
wìê wÉáí ëíÉÜí ÇáÉ cìåâíáçå~äáí®í ÇÉë lÄàÉâíÉë åçÅÜ åáÅÜí òìê
sÉêÑΩÖìåÖK _Éáã sÉêëìÅÜ ÇáÉëÉë lÄàÉâí òì äÉëÉåI ïÉêÇÉå áå
^ÄÜ®åÖáÖâÉáí ÇÉë pìÄáåÇáòÉë ÑçäÖÉåÇÉ tÉêíÉ òìêΩÅâÖÉë~åÇíW
pìÄáåÇK M W tÉêí QÜÉñ
pìÄáåÇK N J QW tÉêí NMÜÉñ

Index
[hex]

Subin-
dex

Name Daten-
typ

Werte-
bereich

Rechte Erklärung

1600 0 Number of map-
ped objects in
PDO’s

PDO
Mapping

U 8 ro
Subindex 0: Max. unterstützter Subindex = 4

1 PDO mapping 1 U 32
2 PDO mapping 2 U 32 Bei Leseanfragen zu diesem Objekt wird der
3 PDO mapping 3 U 32

Bei Leseanfragen zu diesem Objekt wird der
Wert 10hex zurückgesandt.

4 PDO mapping 4 U 32
Wert 10hex zurückgesandt.

jáí ÇáÉëÉã lÄàÉâí â∏ååÉå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå ~äë malO ÉãéÑ~åÖÉå ïÉêÇÉåK

 eáåïÉáë>
wìê wÉáí ëíÉÜí ÇáÉ cìåâíáçå~äáí®í ÇÉë lÄàÉâíÉë åçÅÜ åáÅÜí òìê
sÉêÑΩÖìåÖK _Éáã sÉêëìÅÜ ÇáÉëÉë lÄàÉâí òì äÉëÉåI ïÉêÇÉå áå
^ÄÜ®åÖáÖâÉáí ÇÉë pìÄáåÇáòÉë ÑçäÖÉåÇÉ tÉêíÉ òìêΩÅâÖÉë~åÇíW
pìÄáåÇK M W tÉêí QÜÉñ
pìÄáåÇK N J QW tÉêí NMÜÉñ
GF a~ë lÄàÉâí ëíÉÜí ÑΩê ÇáÉ ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê UOuuI UOMM
îÉÅíçêLãçíÉÅ ìåÇ VPuu åáÅÜí òìê sÉêÑΩÖìåÖK

Index [hex] Subindex Name Daten-
typ

Wertebe-
reich

Rechte Erklärung

1601 0 Number of mapped ob-
jects in PDO’s

PDO
Mapping

U 8 ro Subindex 0: Max.
unterstützter Sub-
index = 4

1 PDO mapping 1 U 32 Bei Leseanfragen
di Obj kt2 PDO mapping 2 U 32

g
zu diesem Objekt
wird der Wert

3 PDO mapping 3 U 32
wird der Wert
10hex

4 PDO mapping 4 U 32
10hex
zurückgesandt.

NSMMÜÉñW
oÉÅÉáîÉ malN j~ééáåÖ
m~ê~ãÉíÉê
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NSMNÜÉñW
oÉÅÉáîÉ malOG j~ééáåÖ
m~ê~ãÉíÉê
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LTKTJPO bap`^kJNKMJNNLOMMO

jáí ÇáÉëÉã lÄàÉâí â∏ååÉå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå ~äë malP ÉãéÑ~åÖÉå ïÉêÇÉåK

 eáåïÉáë>
wìê wÉáí ëíÉÜí ÇáÉ cìåâíáçå~äáí®í ÇÉë lÄàÉâíÉë åçÅÜ åáÅÜí òìê
sÉêÑΩÖìåÖK _Éáã sÉêëìÅÜ ÇáÉëÉë lÄàÉâí òì äÉëÉåI ïÉêÇÉå áå
^ÄÜ®åÖáÖâÉáí ÇÉë pìÄáåÇáòÉë ÑçäÖÉåÇÉ tÉêíÉ òìêΩÅâÖÉë~åÇíW
pìÄáåÇK M W tÉêí QÜÉñ
pìÄáåÇK N J QW tÉêí NMÜÉñ
GF a~ë lÄàÉâí ëíÉÜí ÑΩê ÇáÉ ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê UOuuI UOMM
îÉÅíçêLãçíÉÅ ìåÇ VPuu åáÅÜí òìê sÉêÑΩÖìåÖK

Index [hex] Subindex Name Datentyp Rec
hte

Erklärung

1602 0 Number of mapped objects in
PDO’s

PDO
Map-
ping

U 8 ro Subindex 0: Max.
unterstützter Sub-
index = 4

1 PDO mapping 1
ping

U 32 Bei Leseanfragen
di Obj kt2 PDO mapping 2 U 32

g
zu diesem Objekt
wird der Wert

3 PDO mapping 3 U 32
wird der Wert
10hex

4 PDO mapping 4 U 32
10hex
zurückgesandt.

NSMOÜÉñW
oÉÅÉáîÉ malPG j~ééáåÖ
m~ê~ãÉíÉê
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7.7.3

L TKTJPPbap`^kJNKMJNNLOMMO

pÉåÇÉå îçå mêçòÉ≈Ç~íÉå

Index [hex] Subin-
dex

Name Datentyp Rechte Erklärung

1800 0 Anzahl der unterstütz-
ten Subindizes

PDO
Comm.

U 8 ro Max. unterstützter Subindex = 2

1 Identifier der PDO
Comm.

U 32 rw Einstellen des Identifiers für die-
ses PDO (180hex + Node-ID)

2 Transmission type U 8 rw Einstellen des Übertragungstyps
(siehe Tabelle)

bêâä®êìåÖ pìÄáåÇÉñ NW

Bit-Nr. Wert Bedeutung
0 - 10 (LSB) X enthält den Identifier (Basis- + Geräteadresse)
(11 - 28)* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht un-

terstützt. Jedes einzelne Bit muß den Zustand 0
einnehmen!

29* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht un-
terstützt. Jedes einzelne Bit muß den Zustand 0
einnehmen!

30 0
1

RTR auf dieses PDO erlaubt (Lenze)
RTR auf dieses PDO nicht erlaubt (nicht einstell-
bar)
RTR = remote transmission request (Aufforderung
zur (Fern-)Übertragung)

31 (MSB) 0
1

0: PDO aktiv
1: PDO inaktiv

bêâä®êìåÖ pìÄáåÇÉñ OW

PDO Übertragung
Transmission

zyklisch synchron ereignisge-
steuert

Transmission
Type Erklärung

x X n = 1 ... 240 Durch Eingabe eines Wertes n, wird bei je-
dem n-ten SYNC dieses PDO übernommen.

X n = 252 PDO wird bei Sync mit neuen Daten gefüllt,
aber nur auf RTR gesendet.

X n = 254 herstellerspezifisch,
siehe L-C1875 / L-C2375

 eáåïÉáë>
aÉê tÉêí å Z ORO ïáêÇ Éêëí ~Ä sÉêëáçå NKM ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë
ìåíÉêëíΩíòíK

NUMMÜÉñW
qê~åëãáí malN `çããìåáÅ~íáçå
m~ê~ãÉíÉê

74
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LTKTJPQ bap`^kJNKMJNNLOMMO

pÉåÇÉå îçå mêçòÉ≈Ç~íÉå

 eáåïÉáë>
GF a~ë lÄàÉâí ëíÉÜí ÑΩê ÇáÉ ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê UOuuI UOMM
îÉÅíçêLãçíÉÅ ìåÇ VPuu åáÅÜí òìê sÉêÑΩÖìåÖK

Index [hex] Subin-
dex

Name Datentyp Rechte Erklärung

1801 0 Anzahl der unterstütz-
ten Subindizes

PDO
Comm.

U 8 ro Max. unterstützter Subindex = 2

1 Identifier der PDO
Comm.

U 32 rw Einstellen des Identifiers für die-
ses PDO (280hex + Node-ID)

2 Transmission type U 8 rw Einstellen des Übertragungstyps
(siehe Tabelle)

bêâä®êìåÖ pìÄáåÇÉñ NW

Bit-Nr. Wert Bedeutung
0 - 10 (LSB) X enthält den Identifier (Basis- + Geräteadresse)
(11 - 28)* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht un-

terstützt. Jedes einzelne Bit muß den Zustand 0
einnehmen!

29* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht un-
terstützt. Jedes einzelne Bit muß den Zustand 0
einnehmen!

30 0
1

RTR auf dieses PDO erlaubt (Lenze)
RTR auf dieses PDO nicht erlaubt (nicht einstell-
bar)
RTR = remote transmission request (Aufforderung
zur (Fern-)Übertragung)

31 (MSB) 0
1

0: PDO aktiv
1: PDO inaktiv

bêâä®êìåÖ pìÄáåÇÉñ OW

PDO Übertragung
Transmission

zyklisch synchron ereignisge-
steuert

Transmission
Type Erklärung

X X n = 1 ... 240 Durch Eingabe eines Wertes n, wird bei je-
dem n-ten SYNC dieses PDO übernommen.

X n = 252 PDO wird bei Sync mit neuen Daten gefüllt,
aber nur auf RTR gesendet.

X n = 254 herstellerspezifisch,
siehe L-C1875 / L-C2375

NUMNÜÉñW
qê~åëãáí malOG `çããìåáÅ~íáçå
m~ê~ãÉíÉê
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L TKTJPRbap`^kJNKMJNNLOMMO

pÉåÇÉå îçå mêçòÉ≈Ç~íÉå

 eáåïÉáë>
GF a~ë lÄàÉâí ëíÉÜí ÑΩê ÇáÉ ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê UOuuI UOMM
îÉÅíçêLãçíÉÅ ìåÇ VPuu åáÅÜí òìê sÉêÑΩÖìåÖK

Index [hex] Subin-
dex

Name Datentyp Rechte Erklärung

1802 0 Anzahl der unterstütz-
ten Subindizes

PDO
Comm.

U 8 ro Max. unterstützter Subindex = 2

1 Identifier der PDO
Comm.

U 32 rw Einstellen des Identifiers für die-
ses PDO (380hex + Node-ID)

2 Transmission type U 8 rw Einstellen des Übertragungstyps
(siehe Tabelle)

bêâä®êìåÖ pìÄáåÇÉñ NW

Bit-Nr. Wert Bedeutung
0 - 10 (LSB) X enthält den Identifier (Basis- + Geräteadresse)
(11 - 28)* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht un-

terstützt. Jedes einzelne Bit muß den Zustand 0
einnehmen!

29* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht un-
terstützt. Jedes einzelne Bit muß den Zustand 0
einnehmen!

30 0
1

RTR auf dieses PDO erlaubt (Lenze)
RTR auf dieses PDO nicht erlaubt (nicht einstell-
bar)
RTR = remote transmission request (Aufforderung
zur (Fern-)Übertragung)

31 (MSB) 0
1

0: PDO aktiv
1: PDO inaktiv

bêâä®êìåÖ pìÄáåÇÉñ OW

PDO Übertragung
Transmission

zyklisch synchron ereignisge-
steuert

Transmission
Type Erklärung

X X n = 1 ... 240 Durch Eingabe eines Wertes n, wird bei je-
dem n-ten SYNC dieses PDO übernommen.

X n = 252 PDO wird bei Sync mit neuen Daten gefüllt,
aber nur auf RTR gesendet.

X n = 254 herstellerspezifisch,
siehe L-C1875 / L-C2375

NUMOÜÉñW
qê~åëãáí malPG `çããìåáÅ~íáçå
m~ê~ãÉíÉê
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7.7
7.7.3

LTKTJPS bap`^kJNKMJNNLOMMO

jáí ÇáÉëÉã lÄàÉâí â∏ååÉå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå ~äë malN ÖÉëÉåÇÉí ïÉêÇÉåK

 eáåïÉáë>
wìê wÉáí ëíÉÜí ÇáÉ cìåâíáçå~äáí®í ÇÉë lÄàÉâíÉë åçÅÜ åáÅÜí òìê
sÉêÑΩÖìåÖK _Éáã sÉêëìÅÜ ÇáÉëÉë lÄàÉâí òì äÉëÉåI ïÉêÇÉå áå
^ÄÜ®åÖáÖâÉáí ÇÉë pìÄáåÇáòÉë ÑçäÖÉåÇÉ tÉêíÉ òìêΩÅâÖÉë~åÇíW
pìÄáåÇK M W tÉêí QÜÉñ Eã~ñK ìåíÉêëíΩíòíÉê pìÄáåÇÉñF
pìÄáåÇK N J QW _Éá iÉëÉ~åÑê~ÖÉå òì ÇáÉëÉã lÄàÉâí ïáêÇ ÇÉê tÉêí
NMÜÉñ òìêΩÅâÖÉë~åÇíK

Index [hex] Subindex Name Datentyp Rechte

1A00
0 Number of mapped objects in

PDO’s
U 8

1A00
1 PDO mapping 1 PDO Mapping U 32 ro
2 PDO mapping 2

PDO Mapping
U 32

ro

3 PDO mapping 3 U 32
4 PDO mapping 4 U 32

jáí ÇáÉëÉã lÄàÉâí â∏ååÉå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå ~äë malO ÖÉëÉåÇÉí ïÉêÇÉåK

 eáåïÉáë>
wìê wÉáí ëíÉÜí ÇáÉ cìåâíáçå~äáí®í ÇÉë lÄàÉâíÉë åçÅÜ åáÅÜí òìê
sÉêÑΩÖìåÖK _Éáã sÉêëìÅÜ ÇáÉëÉë lÄàÉâí òì äÉëÉåI ïÉêÇÉå áå
^ÄÜ®åÖáÖâÉáí ÇÉë pìÄáåÇáòÉë ÑçäÖÉåÇÉ tÉêíÉ òìêΩÅâÖÉë~åÇíW
pìÄáåÇK M W tÉêí QÜÉñ Eã~ñK ìåíÉêëíΩíòíÉê pìÄáåÇÉñF
pìÄáåÇK N J QW _Éá iÉëÉ~åÑê~ÖÉå òì ÇáÉëÉã lÄàÉâí ïáêÇ ÇÉê tÉêí
NMÜÉñ òìêΩÅâÖÉë~åÇíK
GF a~ë lÄàÉâí ëíÉÜí ÑΩê ÇáÉ ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê UOuuI UOMM
îÉÅíçêLãçíÉÅ ìåÇ VPuu åáÅÜí òìê sÉêÑΩÖìåÖK

Index [hex] Subindex Name Datentyp Rechte

1A01
0 Number of mapped objects in

PDO’s
U 8

1A01
1 PDO mapping 1 PDO Mapping U 32 ro
2 PDO mapping 2

PDO Mapping
U 32

ro

3 PDO mapping 3 U 32
4 PDO mapping 4 U 32

N^MMÜÉñW
qê~åëãáí malN j~ééáåÖ
m~ê~ãÉíÉê

75

N^MNÜÉñW
qê~åëãáí malOG j~ééáåÖ
m~ê~ãÉíÉê
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7.7
7.7.3

L TKTJPTbap`^kJNKMJNNLOMMO

jáí ÇáÉëÉã lÄàÉâí â∏ååÉå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå ~äë malP ÖÉëÉåÇÉí ïÉêÇÉåK

 eáåïÉáë>
wìê wÉáí ëíÉÜí ÇáÉ cìåâíáçå~äáí®í ÇÉë lÄàÉâíÉë åçÅÜ åáÅÜí òìê
sÉêÑΩÖìåÖK _Éáã sÉêëìÅÜ ÇáÉëÉë lÄàÉâí òì äÉëÉåI ïÉêÇÉå áå
^ÄÜ®åÖáÖâÉáí ÇÉë pìÄáåÇáòÉë ÑçäÖÉåÇÉ tÉêíÉ òìêΩÅâÖÉë~åÇíW
pìÄáåÇK M W tÉêí QÜÉñ Eã~ñK ìåíÉêëíΩíòíÉê pìÄáåÇÉñF
pìÄáåÇK N J QW _Éá iÉëÉ~åÑê~ÖÉå òì ÇáÉëÉã lÄàÉâí ïáêÇ ÇÉê tÉêí
NMÜÉñ òìêΩÅâÖÉë~åÇíK
GF a~ë lÄàÉâí ëíÉÜí ÑΩê ÇáÉ ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê UOuuI UOMM
îÉÅíçêLãçíÉÅ ìåÇ VPuu åáÅÜí òìê sÉêÑΩÖìåÖK

Index [hex] Subindex Name Datentyp Rechte

1A02
0 Number of mapped objects in

PDO’s
U 8

1A02
1 PDO mapping 1 PDO Mapping U 32 ro
2 PDO mapping 2

PDO Mapping
U 32

ro

3 PDO mapping 3 U 32
4 PDO mapping 4 U 32

N^MOÜÉñW
qê~åëãáí malPG j~ééáåÖ
m~ê~ãÉíÉê
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7.8

L TKUJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

TKU cÉÜäÉêëìÅÜÉ

Mögliche Fehlerursache Diagnose Abhilfe
Ist der Antriebsregler einge-
schaltet?

Es muß eine der Betriebs-
zustandsanzeigen des
Grundgerätes leuchten
 7.4-1 Punkt 3.

Antriebsregler mit Spannung versorgen (s. ”Betriebsanlei-
tung des Grundgeräts)

Ist das Feldbusmodul mit
Spannung versorgt?

Es muß die grüne LED
“Status Antriebsregler-Ver-
bindung” auf dem Feldbus-
modul
 7.4-1 Punkt 1 leuchten
(Abhilfe 1) oder blinken

Bei Versorgung aus dem Grundgerät auf korrekte Verbin-
dung mit dem Grundgerät überprüfen.Bei externer Ver-
sorgung müssen Sie die 24-V-Spannung an den Klem-
men 39 und 59 überprüfen.
Es muß eine Spannung im Bereich von 24 V +10 % anlie-
gen.(Abhilfe 1) oder blinken

(Abhilfe 2) Das Feldbusmodul hat sich noch nicht mit dem Antriebs-
regler initialisiert.
Möglichkeit 1: Antriebsregler nicht eingeschaltet (siehe
Fehlermöglichkeit 1).
Möglichkeit 2: Überprüfen Sie die korrekte Verbindung
mit dem Antriebsregler.

Empfängt der Antriebsregler
Telegramme?

Die LED “Status Busverbin-
dung“ auf dem Feldbusmo-
dul
 7.4-1 Punkt 2 muß bei

Überprüfen Sie Ihre Verkabelung entsprechend dem Kapi-
tel ”Verdrahtung des CAN-Bus“ 7.4-5.
Testen Sie Ihren Leitrechner, ob dieser Telegramme sen-
det und ob die richtige Schnittstelle benutzt wird. 7.4 1 Punkt 2 muß bei

Kommunikation mit dem
Leitrechner grün blinken.

Ist die vorhandene Geräteadresse schon vergeben?
Prüfen Sie die Einstellungen der anderen Teilnehmer am
DeviceNet.

hÉáåÉ hçããìåáâ~íáçåë ãáí ÇÉã
^åíêáÉÄëêÉÖäÉê
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7.9
7.9.1

L TKVJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

TKV ^åÜ~åÖ

TKVKN `çÇÉí~ÄÉääÉ

pç äÉëÉå páÉ ÇáÉ q~ÄÉääÉ

Spalte Abkürzung Bedeutung
Code L-C1853 (Lenze)-Codestelle C1853
Subcode 1

2 .. 4
Subcodestelle 1 der Codestelle C1853
Subcodestelle 2 bis 4 der Codestelle C1853

Index - Der angegebene Wert muß im Byte 2 und Byte 3 des Parametertelegramms
eingetragen werden.

Lenze Werkseinstellung der Codestelle
Auswahl 1 [1] 99 minimaler Wert [kleinste Schrittweite/Einheit] maximaler Wert
Datentyp - VS: Visible String, Zeichenkette mit angegebener Länge

FIX32: Festwert 4 Byte (= 32 Bit)
U16: Unsigned Integer 2 Byte (= 16 Bit)

Einstellmöglichkeiten Daten-
Code Subcode Index Lenze Auswahl

Daten-
typ Benennung

L-C1810 - 22765d =
58EDh

- - VS Software EKZ

L-C1811 - 22764d =
58ECh

VS Software Er-
stellungsdatum

L-C1850 - 58C5h =
22725d

1 1 [1] 63 FIX32 Knotenadresse

L-C1851 - 58C4h =
22724d

0 0 = 500 kBit/s, 1 = 250 kBit/s
2 = 125 kBit/s, 3 = 50 kBit/s
4 = 1000 kBit/s, 5 = 20 kBit/s
6 = 10 kBit/s

FIX32 Baudrate

L-C1852 - 58C3h =
22723d

0 0 = Slavebetrieb
1 = Masterbetrieb

FIX32 Master- /Sla-
vebetrieb

L-C1853

/1 ... /3

58C2h =
22722d

0 0 = Adressierung nach CANopen
1 = Adressierung nach
L-C1854/L-C2354
2 = Adressierung nach LENZE System-
bus
3 = Adressierung nach CANopen-Index
14Xxh/18XXh

FIX32 Adressierung
CAN-INx/CAN-
OUTx

L-C1854 /1 ... /2
/3* ... /6*

58C1h =
22721d

/1: 129
/2: 1
/3:
257*
/4:
258*
/5:
385*
/6:
386*

0 [1] 1663 FIX32 Selektive
Adressierung
CAN-IN/CAN-
OUT

L-C1855 /1 ... /2
/3* ... /6*

58C0h =
22720d

0 0 [1] 2047 FIX32 Anzeige resul-
tierender
Identifier

L-C1856 /1 ... /5 58BFh =
22719d

/1:
3000
ms
/2 .. /5:
0 ms

0 [1 ms]6553
5

FIX32 Boot-Up und
Zykluszeiten

L-C1857
/1 ... /4

58BEh =
22718d

3000
ms

0 [1 ms]6553
5

FIX32 Überwa-
chungszeit

§ÄÉêëáÅÜí

76

iJ`NUññ
(für 82xx, 8200 vector und 93XX)
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7.9
7.9.1

LTKVJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

Code Benennung
Daten-
typ

Einstellmöglichkeiten
IndexSubcodeCode Benennung

Daten-
typAuswahlLenzeIndexSubcode

L-C1859 - 58BCh =
22716d

- 0 [1] 1023 U16 Anzeige DIP-
Schalter-Stel-
lung

L-C1860 - 58BBh =
22715d

- 0 [1] 1023 U16 Anzeige der
aktuellen DIP-
Schalter-Stel-
lung

L-C1867 - 58B4h =
22708d

128 0 [1] 2047 FIX32 Sync Rx Ident-
ifier

L-C1868 - 58B3h =
22707d

128 0 [1] 2047 FIX32 Sync Tx Ident-
ifier

L-C1873 /1
/2*, /3*

58AEh =
22702d

1 0 [1] 240 FIX32 Sync-Rate
CAN-IN1 ...
CAN-IN3

L-C1874 /1
/2*, /3*

58ADh =
22701d

1 1 [1] 240 FIX32 Sync-Rate
CAN-OUT1 ...
CAN-OUT3

L-C1875
/1
/2*, /3*

58ACh =
22700d

/1: 0
/2: 1*
/3: 1*

0 [1] 3 FIX32 Tx-Modus
CAN-OUT1 ...
CAN-OUT3

L-C1876 /1 ... /4 58ABh =
22699d

65535 0 [1] 65535 FIX32 Masken CAN-
OUT1

L-C1877 /1 ... /4 58AAh =
22698d

65535 0 [1] 65535 FIX32 Masken CAN-
OUT2

L-C1878 /1 ... /4 58A9h =
22697d

65535 0 [1] 65535 FIX32 Masken CAN-
OUT3

L-C1882 /1 ... /5 58A5h =
22693d

0 0 [1] 2
0: keine Reaktion
1: Reglersperre
2: Quickstop

FIX32 Überwa-
chungsreaktio-
nen

*) nicht wirksam bei Verwendung eines Antriebsreglers 82XX, 8200 vector oder 93XX

Einstellmöglichkeiten Daten-
Code Subcode Index Lenze Auswahl

Daten-
typ Benennung

L-C1810 - 22765d =
58EDh

- - VS Software EKZ

L-C1811 - 22764d =
58ECh

VS Software Er-
stellungsda-
tum

L-C2120 - 22455d =
57B7h

0 0 = kein Befehl
1 = Update Codestellen L-23XX und
CAN-Neuinitialisierung ≡ Reset Node
2 = Update Codestellen L-C23XX
10 = L-C2356/1...4 neu einlesen
11 = L-C2357 neu einlesen
12 = L-C2375 neu einlesen
13 = L-C2376 ... L-C2378 neu einlesen
14 = L-C2382 neu einlesen
15 = nicht belegt

FIX32 AIF-Steuer-
byte

L-C2121 - 22454d =
57B6h

0 0 [1] 255 FIX32 AIF-Status-
byte

L-C2350 - 56D1h =
22225d

1 1 [1] 63 FIX32 Knotena-
dresse

L-C2351 - 56D0h =
22224d

0 0 = 500 kBit/s, 1 = 250 kBit/s
2 = 125 kBit/s, 3 = 50 kBit/s
4 = 1000 kBit/s

FIX32 Baudrate

L-C2352 - 56CFh =
22223d

0 0 = Slavebetrieb
1 = Masterbetrieb

FIX32 Master- /Sla-
vebetrieb

iJ`OPññ
(für Servo PLC 9300 / Drive PLC)
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7.9
7.9.1

L TKVJPbap`^kJNKMJNNLOMMO

Code Benennung
Daten-
typ

Einstellmöglichkeiten
IndexSubcodeCode Benennung

Daten-
typAuswahlLenzeIndexSubcode

L-C2353

/1 ... /3

56CEh =
22222d

0 0 = Adressierung nach CANopen
1 = Adressierung nach
L-C1854/L-C2354
2 = Adressierung nach LENZE System-
bus

FIX32 Adressierung
CAN-INx/CAN-
OUTx

L-C2354
/1 ... /6

56CDh =
22221d /1: 129

/2: 1
/3: 257
/4: 258
/5: 385
/6: 386

0 [1] 513 FIX32 Selektive
Adressierung
CAN-IN/CAN-
OUT

L-C2355

/1 ... /6

56CCh =
22220d

- 0 [1] 2047 FIX32 Anzeige resul-
tierender
Identifier

L-C2356
/1 ... /5

56CBh =
22219d

1:
3000
ms

2 .. 5:
0 ms

0 [1 ms] 6553
5

FIX32 Boot-Up und
Zykluszeiten

L-C2357
/1 ... /4

56CAh =
22218d

3000
ms

0 [1 ms] 6553
5

FIX32 Überwa-
chungszeit

L-C2359 - 56C8h =
22216d

- 0 [1] 1023 U16 Anzeige DIP-
Schalter-Stel-
lung

L-C2367 - 56C0h =
22208d

128 0 [1] 2047 FIX32 Sync Rx
Identifier

L-C2368 - 56BFh =
22207d

128 0 [1] 2047 FIX32 Sync Tx Ident-
ifier

L-C2373
/1 ... /3

56BAh =
22202d

1 1 [1] 240 FIX32 Sync-Rate
CAN-IN1 ...
CAN-IN3

L-C2374 /1 ... /3 56B9h =
22201d

1 1 [1] 240 FIX32 Sync-Rate
CAN-OUT1 ...
CAN-OUT3

L-C2375
/1 ... /3

56B8h =
22200d

/1: 0
/2: 1
/3: 1

0 [1] 3 FIX32 Tx-Modus
CAN-OUT1 ...
CAN-OUT3

L-C2376 /1 ... /4 56B7h =
22199d

65535 0 [1] 65535 FIX32 Masken CAN-
OUT1

L-C2377 /1 ... /4 56B6h =
22198d

65535 0 [1] 65535 FIX32 Masken CAN-
OUT2

L-C2378 /1 ... /4 56B5h =
22197d

65535 0 [1] 65535 FIX32 Masken CAN-
OUT3

L-C2382 /1 ... /5 56B1h =
22193d

0 0 [1] 2
0: keine Reaktion
1: Reglersperre
2: Quickstop

FIX32 Überwa-
chungsreak-
tionen
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7.10

L TKNMJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

TKNM píáÅÜïçêíîÉêòÉáÅÜåáë

Zahlen
UOMM îÉÅíçê

J pí~íìëïçêíI TKSJNS

J píÉìÉêïçêíI TKSJNR

UOuuI pí~íìëïçêíI TKSJNS

UOuu

J pí~íìëïçêíI TKSJNS

J píÉìÉêïçêíI TKSJNR

VPuu

J pí~íìëïçêíI TKSJON

J píÉìÉêïçêíI TKSJNU

A
^ÄãÉëëìåÖÉåI TKPJQ

^fcJfkI cìåâíáçåëÄäçÅâI TKSJNV

^fcJlrqI cìåâíáçåëÄäçÅâI TKSJON

^ääÖãÉáåÉëI TKOJN

^åÜ~åÖI TKVJN

^åëÅÜäì≈

J ^åëÅÜäΩëëÉ ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäëI TKQJP

J píÉÅââäÉããÉ ERJéçäKFI TKQJP

B
_~ëáëáëçäáÉêìåÖI TKQJR

_~ìÇê~íÉI cìåâíáçåëãçÇìä póëíÉãÄìë E`^kFK páÉÜÉ
_~ìÇê~íÉ

_É~êÄÉáíìåÖëòÉáíÉå

J UOMMI TKPJO

J UONMI TKPJO

_ÉáëéáÉä

J _äçÅâé~ê~ãÉíÉê äÉëÉåI TKSJPP

J m~ê~ãÉíÉê äÉëÉåI TKSJPN

J m~ê~ãÉíÉê ëÅÜêÉáÄÉåI TKSJPO

_ÉãÉëëìåÖëÇ~íÉåI TKPJN

_ìëäÉáíìåÖëä®åÖÉI TKQJT

C
`^kçéÉåJlÄàÉâíÉI TKTJN

`çÇÉåìããÉêåI wìÖêáÑÑ ΩÄÉê Ç~ë cÉäÇÄìëãçÇìäI
TKSJOS

`çÇÉåìããÉêå L fåÇÉñI rãêÉÅÜåìåÖI TKSJOS

`çÇÉëíÉääÉåI iÉåòÉI TKSJOS

`çÇÉí~ÄÉääÉI TKVJN

D
a~íÉåíê~åëÑÉêI TKSJN

E
báåë~íòÄÉÇáåÖìåÖÉåI TKPJN

báåëíÉääìåÖÉå afmJpÅÜ~äíÉê L `^kçéÉåI TKRJN

F
cÉÜäÉêëìÅÜÉI TKUJN

cÉäÇÄìëJ_~ìÖêìééÉ ONTR E`^kçéÉåFI TKNJN

cÉäÇÄìëãçÇìäI ^åëÅÜäΩëëÉI TKQJP

cêÉèìÉåòJpçääïÉêíI TKSJU

cìåâíáçåëãçÇìä póëíÉãÄìë E`^kFI _~ìÇê~íÉI TKQJT

H
e~êÇï~êÉëí~åÇI qóéÉåëÅÜäΩëëÉäI TKOJN

I
fÇÉåíáÑáâ~íáçåI TKOJN

fåÄÉíêáÉÄå~ÜãÉI TKRJN

fåÇÉñI rãêÉÅÜåìåÖI TKSJOS

fåëí~ää~íáçåI TKQJN

K
hçããìåáâ~íáçåëãÉÇáìãI TKPJN

hçããìåáâ~íáçåëòÉáíÉåI TKPJO

L
iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉåI TKSJOSI TKTJN

N
kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåí EkjqFI TKSJP

kìíòÇ~íÉåI TKSJOU

P
m~ê~ãÉíÉê

J cêÉèìÉåòJpçääïÉêí E`MMQSFI TKSJU

J iJ`MNQOI TKRJT

J píÉìÉêïçêí E`MNPRFI TKSJU

m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåâ~å~äI TKSJOS

m~ê~ãÉíÉêâ~å~äI TKQJS
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7.10

LTKNMJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

m~ê~ãÉíÉêë®íòÉI TKSJOT

J iÉåòÉI TKSJOT

mçíÉåíá~äíêÉååìåÖI TKQJR

mêçòÉ≈Ç~íÉåJ_ÉäÉÖìåÖI ^fcJ`qoi

J VPMM pÉêîç mi`I TKSJOO

J aêáîÉ mi`I TKSJOO

mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å~äI TKQJS

mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ãã

J îçã ^åíêáÉÄI TKSJNO

J òìã ^åíêáÉÄI TKSJNN

mêçòÉ≈Ç~íÉåíê~åëÑÉêI TKSJV

S
pçÑíï~êÉëí~åÇI qóéÉåëÅÜäΩëëÉäI TKOJN

pçääïÉêíèìÉääÉI TKSJU

pé~ååìåÖëîÉêëçêÖìåÖI ÉñíÉêåÉI TKQJP

píÉÅââäÉããÉ ÑΩê ÉñíK sÉêëçêÖìåÖI ^åëÅÜäΩëëÉI TKQJP

píÉìÉêïçêíI TKSJU

J UOMM îÉÅíçêI TKSJNR

J UOuuI TKSJNR

J VPuuI TKSJNUI TKSJON

T
qÉÅÜåáëÅÜÉ a~íÉåI TKPJN

J ^ÄãÉëëìåÖÉåI TKPJQ

J ~ääÖÉãÉáåÉ a~íÉåLbáåë~íòÄÉÇáåÖìåÖÉåI TKPJN

qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáíI TKPJP

qóéÉåëÅÜäΩëëÉäI TKOJN

U
§ÄÉêíê~ÖìåÖëÖÉëÅÜïáåÇáÖâÉáíI TKPJO

rãêáÅÜíÉêêÉáÜÉ UOMMI TKSJPQ
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