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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Allgemeines

7.2 Allgemeines

Giiltigkeit der Anleitung Diese Anleitung gilt fir Feldbus-Baugruppen ab der Typenbezeichnung:
21751B  Vx. 1x

Diese Anleitung ist nur guiltig zusammen mit der Dokumentation der fir den Ein-
satz zuldssigen Grundgerate.

Identifikation

Lenze
[

Type
Id.-No.
Prod.-No.
Ser.-No.

9371BC013

| ° |
Typenschliissel 33.21751B 1x 1x
Geratereihe
Hardwarestand
Softwarestand
Variante

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 7.2-1



Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Allgemeines

Einsetzbarkeit Die Feldbus-Baugruppe ist einsetzbar in Verbindung mit Grundgeraten ab folgen-
den Typenschildbezeichnungen:

820X E. 2X. 1x.
820X E/C. 2x. X Vxxx
821X E. 2X. 2X.
821X E/C. 2x. 2x.  Vxxx 8211 - 8218

8201 - 8204)
)
)
)
822X E 1x. 1x 8221 - 8225)
)
)
)

8201 - 8204
8211 - 8218

(i

(i

(i

(i

(i

822X E. X Ix Vo (8221 - 8227
824X E. . 1x (8241 - 8246
824X E/C. 1x. 1Ix.  Vxxx (8241 - 8246
82EVX00xBxxxXX  Vx 1x (8200 vector)
82CVxxxxxBxxxXX Vx 1x (8200 vector Cold plate)
EPL 10200 1x 1x (Dri
93XX E/C. 2x 1x (
93XX El 2x 1x (

9321 - 9332)
Servo PLC 9300)

Gerétetyp

Bauform:

Ex = Einbaugerat IP20
Cx = Cold plate

| = Servo PLC

xK = Kurvenscheibe
XP = Positionierregler
XR = Registerregler
xS = Servo-Umrichter

Hardwarestand und Index

Softwarestand und Index

Variante

Erlauterung

7.0-2 EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze



Lesezeichen ein-/ausblenden

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Allgemeines

Eigenschaften

Lenze

Der international genormte CAN-Bus zeichnet sich vor allem aus durch
e relative kurze Ubertragungszeiten

e niedrige AnschluBkosten
Diese Eigenschaften haben zu einer weiten Verbreitung von CAN-Produkten auch
in anderen Branchen der Industrie geflhrt.

Fir eine Standardisierung haben Antrieb-, Steuerungs- und Sensor-/Aktorher-
steller mit CANopen ein Kommunikationsprofil zur L&sung von Steuerungsaufga-
ben spezifiziert.

Die erforderlichen Teile des Protokolls CiA DS301, Version 4.01 sind im Bus-Mo-
dul 2175 implementiert worden.

e Aufsteckbare Zusatzbaugruppe fir die Lenze-Grundgerate 82XX, 8200
vector, 93XX, Servo PLC 9300 und Drive PLC.

e Frontseitiger DIP-Schalter ermdéglicht bequemes Einstellen von
— Kommunikationsprofil DeviceNet oder CANopen (DS301)

- Ubertragungsrate 10, 20, 50, 125, 250, 500 und 1000 kBit/s (je nach
Kommunikationsprofil)

— Knotenadresse (max. 63 Teilnehmer)
e Busausdehnung bis max. 5000m
e Topologie: beidseitig abgeschlossene Linie (R = 120 Ohm)
e Einfache AnschluBmdglichkeit durch steckbare Schraubklemmen

EDSCAN-1.0-11/2002 7.2-3
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Technische Daten

Allgemeine Daten und Einsatzbedingungen

7.3

7.3.1

Technische Daten

Allgemeine Daten und Einsatzbedingungen

Bereich Werte

Bestell-Bezeichnung EMF2175IB

Kommunikationsmedien DIN ISO 11898

Umgebungstemperatur im Betrieb: -20 °C bis 60 °C
Transport: -25 °C bis 70 °C
Lagerung: -25 °C bis 60 °C

Zulassige Feuchtebeanspruchung

Klasse 3K3 nach EN 50178 (ohne Betauung, mittlere relative Feuchte 85 %)

24-V-DC-
Spannungsversorgung

intern Versorgung: bei Ausfall des Grundgerétes arbeitet das Bussystem
weiter

externe Versorgung (iber separates Netzteil +24 V DC =10 %, max. 100
mA:

Notwendig bei Grundgeréaten, die vom Netz getrennt werden kdnnen, ohne
dabei die Kommunikation mit dem Master zu unterbrechen. Der Zugriff auf
Parameter eines vom Netz getrennten Grundgerates ist jedoch nicht mdg-
lich.

nur externe Versorgung maglich bei Antriebsreglern: 820X

interne oder externe Versorgung des Feldbusmoduls mdglich bei folgenden
Grundgeraten:

Servo PLC 9300 / 93XX / 821X / 822X / 8200 vector / Drive PLC (bitte
beachten: 2 6.4-4)

Bemessungsdaten

Bereich Werte

Spannungsversorgung

24V DC + 10 %; max. 100 mA

Kommunikationsmedium (ISO 11898

Isolationsspannungen zwischen Bus

und ... Bemessungsisolationsspannung Art der Isolation
* Bezugserde / PE 50 VAC Potentialtrennung
¢ externer Versorgung (KI. 39/59) - keine Potentialtrennung
¢ Leistungsteil
— 820X/ 821X 270 VAC Basisisolierung
— 822X / 8200 vector 270 VAC doppelte Isolierung
—93XX 270 VAC doppelte Isolierung
¢ Steuerklemmen
— 820X / 8200 vector - keine Potentialtrennung
- 821X 50 VAC Potentialtrennung
— 822X 270 VAC Basisisolierung
—93XX 270 VAC Basisisolierung
* externen Bussystemen 0VAC keine Potentialtrennung

Verschmutzungsgrad

VDEO110 Teil 2 Verschmutzungsgrad 2

EDSCAN-1.0-11/2002
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Technische Daten

7.3.3 Kommunikationszeiten

Bearbeitungszeiten 820X

Bearbeitungszeiten 821X/8200
vector/822X

Bearbeitungszeit 93XX

7.3-2

Kommunikationszeiten
. - -
1 Hinweis!
Die Kommunikationszeiten im CAN-Bussystem sind abh&ngig von
der

e Bearbeitungszeit im Grundgerat

e Datenubertragungsgeschwindigkeit

e Prioritdt der Daten

e Busauslastung

Néahere Informationen tber die Buszugriffssteuerung sind z. B. in
dem Fachbuch "CAN Controller Area Network Grundlagen und
Praxis” von Wolfgang Lawrenz, herausgegeben vom Huthig Buch
Verlag Heidelberg, zusammengetragen.

Die Bearbeitungszeiten im Antriebsregler der Geratereihe 8200 sind unterschied-
lich zu der Geratereihe 821X/822X/8200 vector.

Im Gegensatz zu den Geratereihen 821X/822X/824X, bei denen die ProzeBdaten
parallel bearbeitet werden, werden die ProzeB- und Parameterdaten in der Gera-
tereihe 8200 nacheinander abgearbeitet. Somit sind die Reaktionszeiten auf die
ProzeBdaten auch abhangig von den vorangegangenen Aktionen.

Die Bearbeitungszeiten der einzelnen Telegramme sind auBerdem abhangig von
der Aufbereitung der Istwerte (ProzeBdaten vom Antrieb). Wenn diese Daten (Sta-
tuswort, Frequenzistwert) nicht benétigt werden, kdnnen sie mit dem Steuerwort
"Bit 15” (PE-Sperre) deaktiviert werden.

Die einzelnen Telegrammlaufzeiten sind wie folgt:

Telegramm Bearbeitungszeit
PE-Sperre = 0 PE-Sperre = 1

Parameter 62...140 ms 62...70 ms
Anderung eines ProzeBdatenwertes
zum Antrieb (*) 27..105 ms 27..35 ms
Anderung beider ProzeBdatenwerte zum An-
trieb * 62...140 ms 4..70 ms
ProzeBdaten vom Antrieb * 108...140 ms nicht moglich
Parameter 30...50 ms
ProzeBdaten 3.5

Die Bearbeitungszeiten der ProzeBdaten beziehen sich auf das Synctelegramm (E2 7.6-8)ms

Es existieren keine Abhangigkeiten zwischen Parameterdaten und ProzeBdaten.

Parameter ca. 30 ms + 20 ms Toleranz (typisch)
Bei einigen Codestellen kann die Bearbeitungszeit langer sein (siehe Systemhandbuch 9300).
ProzeBdaten ca. 3 ms + 2 ms Toleranz

EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Technische Daten

Kommunikationszeiten

Telegrammlaufzeit

Lenze

Die Telegrammlaufzeit ist abh&ngig von der Datentbertragungsgeschwindigkeit
und der Telegrammlénge:

) Datenlénge [Byte]
Baudrate [kBit/s] 0 2 3
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
Tab. 7.3-1 Maximalwerte der Telegrammlaufzeit in [ms]

Die Telegrammlaufzeiten der obigen Tabelle sind durch nachfolgende Gleichung
errechnet worden. Mit ihr lassen sich im Bedarfsfall beliebige Zwischenwerte

tTmax €rrechnen.

t, <

54,4 + 9,6 L,

dy

tr = Telegrammlaufzeit [ms]
Lp = Telegrammlénge [Byte]

dj =

Baudrate [kBit/s]

EDSCAN-1.0-11/2002
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7.3.4 Abmessungen

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Technische Daten

Abmessungen
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Abb. 7.3-1 Abmessungen des Feldbusmoduls 2175 (alle MaBe in mm)

7.3-4
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Installation
Komponenten des Feldbusmoduls

7.4

7.4.1

Lenze

Installation

Komponenten des Feldbusmoduls

a o7 )
NG}
Address Bd D/C B
@ | T @ @/'/”/
T e e
Lenze
DeviceNet
CANopen
A OO
— @ L Oﬂ’l/{ &,%0%4\/& L, ,,/ g lE‘
B —RES8S s
\ /)
Abb. 7.4-1 Feldbusmodul 2175
Pos. |Bezeichnung Bedeutung Hinweise
[A] Verbindungssta- |AUS Feldbusmodul 2175 wird nicht mit Spannung versorgt; Grundgerat
tu_s zum An- oder externe Spannungsversorgung ist ausgeschaltet.
triebsregler BLINKEN |Feldbusmodul 2175 ist mit Spannung versorgt, hat aber keine
(zweifarbige LED Verbindung zum Grundgerat (Grundgerat ist ausgeschaltet, in der
Initialisierungsphase oder nicht vorhanden).
GRUN konstan- | Feldbusmodul 2175 ist mit Spannung versorgt und hat Verbindung
tes zum Antriebsregler.
LEUCH-
TEN
Verbindungssta- |AUS * Keine Kommunikation mit dem Feldbusmodul
tus z_um _BUS ¢ Feldbusmodul wird nicht mit Spannung versorgt
(zweifarbige LED) [GRUN BLINKEN |Die Kommunikation iiber das Feldbusmodul ist aufgebaut
LEUCH- |Interner Fehler des Feldbusmoduls
ROT Iyen
Griine und rote |Betriebszustand des Grundgerates 82XX, 8200 vector, 93XX, Servo PLC 9300 und Drive
Drive-LED PLC
(Drive) (siehe Betriebsanleitung des Grundgerates)
D] [Befestigungsschraube
[E] Steckerleiste mit Doppel-SchraubanschluB, 5-polig
[Fl  |AnschluB PE- ) N
Schirmkabel siehe Hinweis unten
[G] DIP-Schalter Einstellungen siehe Kap. 7.5
. - -
1 Hinweis!

Nur fur 820X und 821X:

Verwenden Sie bei Bedarf ein zusatzliches PE-Schirmkabel, das
EMV-bedingte Kommunikationsstérungen in besonders
stérbehafteter Umgebung vermeidet.

EDSCAN

-1.0-11/2002
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Installation
Mechanische Installation

7.4.2 Mechanische Installation

2102LEC014

e Stecken Sie das Feldbusmodul auf das Grundgerét (hier: 8200 vector).

e Schrauben Sie das Feldbusmodul mit der Befestigungsschraube auf dem
Grundgeréat fest, um eine gute PE-Verbindung sicher zu stellen.

L]
1 Hinweis!
Zur internen Versorgung des Feldbusmoduls durch den

Frequenzumrichter 8200 vector muB3 der Jumper in der
Schnittstellenéffnung (siehe Abb. oben) verandert werden.

Beachten Sie die Hinweise (@ 6.4-4).

Lenze

7.4-2 EDSCAN-1.0-11/2002
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Installation
Elektrische Installation

7.4.3 Elektrische Installation

°
1

Belegung der Steckerleiste

Hinweis!
Bei den Antriebsreglern 820X und 821X kénnen EMV-bedingte
Kommunikationsstérungen auftreten.

Verwenden Sie bei Bedarf ein zusatzliches PE-Schirmkabel an
Pos. 6 @ 7.4-1)

Der BusanschluB des Feldbusmoduls 2175 erfolgt tiber die 5-polige Steckerleiste
mit Doppel-SchraubanschluB.

o & O
Sl Y % WL
< T %o Ky 5

E@@@@@
00000

Iﬂ’\l
\/

120R

Bezeichnung

Erlauterung

V-

GND; Bezug fiir externe Spannungsversorgung

CAN_L

Datenleitung / Eingang fir AbschluBwiderstand 120 Ohm

SHIELD

Schirmung

CAN_H

Datenleitung / Eingang fir AbschluBwiderstand 120 Ohm

V+

externe Spannungsversorgung ; siehe (1 6.4-4

Voo

. +V
CAN+
Shield
6 CAN-
v R -V
Y ¥ =&

2175DeN007

Abb. 7.4-2  Klemmenbeschaltung

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 7.4-3
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Spannungsversorgung

7.4-4

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Installation
Elektrische Installation

Versorgen Sie bei Bedarf das Feldbusmodul 2175 tber die Steckkontakte V+/V-
mit einer separaten Versorgungsspannung 24 V DC = 10 %.

Beiden Antriebsreglern 820X istimmer eine separate Versorgungsspannung not-
wendig!

Verwenden Sie bei gréBeren Entfernungen zwischen den Schaltschranken in je-
dem Schaltschrank ein Netzteil.

Antriebsregler externe Spannungsversorgung

820X immer erforderlich

821X /822X /824X und |Nur dann notwendig, wenn das Netz der entsprechenden Antriebsregler abgeschaltet
93XX werden soll, der Kommunikationsring aber nicht unterbrochen werden darf.

8200 vector siehe unten

Verbinden Sie das Feldbusmodul 2175 mit dem Bussystem entsprechend der Be-
schreibung @ 7.4-6).

]
1 Hinweis!

Die Moglichkeit der internen Spannungsversorgung ist bei
Grundgeraten mit erweiterter AIF-Schnittstellenéffnung (Frontseite
8200 vector) gegeben. Die in der Graphik grau hervorgehobene
Flache kennzeichnet die Jumperposition.

Im Auslieferungszustand des Gerates wird das Feldbusmodul
nicht intern versorgt.

Zur internen Spannungsversorgung plazieren Sie bitte den
Jumper auf die in der Abbildung dargestellte Position “interne
Spannungsversorgung”.

Auslieferungszustand Interne Spannungsversorgung
nur externe Spannungsversorgung moglich

o O O O O O
g O O o O O
o O O a O O

@_@ @_Q&

EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Installation
Elektrische Installation

Verdrahtung mit einem
Leitrechner

Verdrahtung des CAN-Busses

Lenze

A Gefahr!

Sie missen eine zusatzliche Potentialtrennung installieren, wenn
e ein Antriebsregler 820X oder 821X mit einem Leitrechner
verbunden wird und

e eine sichere Potentialtrennung (doppelte Isolierung) nach
VDE 0160 notwendig ist.

Hierzu kann z.B. eine Anschaltbaugruppe fUr den Leitrechner mit einer zusétzli-
chen Potentialtrennung verwendet werden (siehe jeweilige Herstellerangaben).
Bei der Verdrahtung ist die Potentialtrennung der Versorgungsspannung zu be-
ricksichtigen. Die Versorgungsspannung liegt auf demselben Potential wie der
Datenbus.

CAN

Low
HiH

|
[ |

— Il
[ |
|
N
re
N
a

120 R

2175DeN002

Abb. 7.4-3  AnschluB an die Steckerleiste
Bitte folgen Sie bei der Verwendung des Signalkabels unseren Empfehlungen:

Gesamtlénge bis 300 m

Kabeltyp LIYCY 2 x 2 x 0,5 mm?2 (paarverseilt mit Abschirmung)
Leitungswiderstand < 40 Q/Km
Kapazitatsbelag < 130 nF/km

Gesamtlénge bis 1000 m

Kabeltyp CYPIMF 2 x 2 x 0,5 mm? (paarverseilt mit Abschirmung)
Leitungswiderstand < 40 Q/km
Kapazitatsbelag < 60 nF/km

EDSCAN-1.0-11/2002 7.4-5
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Aufbau eines CAN-Bussystems
(Beispiel)

7.4-6

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Installation
Elektrische Installation

Das CAN-Bussystem ist als 2-Leiter (Twisted-Pair) abgeschirmt mit zuséatzlicher
Massefiihrung und beidseitig abgeschlossener Linie ausgeflhrt @ 7.4-5).

Fir das Senden und Empfangen von Daten stehen folgende Wege zur Verfiigung:

e max. 3 ProzeBdatenkanile (PDO = Process Data Object)

— ProzeBdaten werden fir regelungstechnische Aufgaben mit hoher
Geschwindigkeit und Prioritat Gber den ProzeBdatenkanal gesendet.
Typische ProzeBdaten sind z. B. Soll- und Istwerte eines Grundgerétes.

e 2 Parameterdatenkandle (SDO = Service Data Obiject)

— Parameter werden mit niedrigerer Prioritat als die ProzeBdaten
Ubertragen. Einstellungen bzw. Verdnderungen der Parameter werden z.
B. wéhrend der Inbetriebnahme oder beim Produktwechsel
vorgenommen.

— Der Zugriff auf Parameter erfolgt Gber den Parameterdatenkanal des
Feldbusmoduls 2175 auf die Codestellen des Lenze-Grundgerates oder
die entsprechenden CANopen-Objekte (Beschreibung siehe Kapitel
Parametrierung CANopen).

— Mit den 2 Parameterdatenkandlen ist auBerdem ein AnschluB von 2
Mastern an die Grundgerat moglich. Dadurch ist es mit einem PC (z.B.
mit der Anwendersoftware “Global Drive Control”) oder einem
Bedienterminal moglich, im laufenden ProzeB einer mit SPS vernetzten
Anlage, die Anderung der Parameter direkt am Grundgerét vorzunehmen.
Der zweite Parameterdatenkanal ist unter der eingestellten Adresse
(Schalter bzw. L-C0009) mit einem Offest von 64 zu erreichen. Adressiert
z. B. eine SPS das Gerat mit der Adresse 1 und ein zweites
befehlsgebendes Gerét die Adresse 65, so wird jedes Mal derselbe
Grundgerét angesprochen. Dabei ist zu beachten, daB bei einem Zugriff
auf denselben Parameter das zeitlich letzte Telegramm den Parameter
bestimmt (siehe “Server SDO Parameters” @ 7.7-27)).

[

1 Hinweis!
Bei einem Zugriff auf denselben Parameter ist das zeitlich letzte
Telegramm flr den Parameter bestimmend.

Beachten Sie die Hinweise in Kap. 7.5, wenn Sie Baudrate und
Adresse nicht tber den frontseitigen Schalter vorgeben.

EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Installation
Busleitungsldnge

7.4.4 Busleitungslange

Beispiel: Auswahlhilfe

Lenze

Halten Sie die zulassigen Leitungsldngen unbedingt ein.
1. Uberpriifen Sie die Einhaltung der Gesamt-Leitungslange in Tab. 7.4-1.
Durch die Ubertragungsrate ist die Gesamt-Leitungslénge festgelegt.

Ubertragungsrate [KBit/s] 10 20 50 125 250 500 1000
Gesamt-Leitungslénge [m] 7450 3950 1550 630 290 120 25

Tab. 7.4-1 Gesamt-Leitungslénge
2. Uberpriifen Sie die Einhaltung der Segment-Leitungslénge in Tab. 7.4-2.

Die Segment-Leitungsldnge wird durch den verwendeten Leitungsquerschnitt
und die Teilnehmeranzahl festgelegt. Ohne Repeater ist die Segment-Leitungs-
lange gleich der Gesamt-Leitungslénge.

Leitungsquerschnitt
Teilnehmer 0.25 mm? 0.5 mm2 0.75 mm? 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

Tab. 7.4-2 Segment-Leitungslange
3. Vergleichen Sie die beiden ermittelten Werte miteinander.

Wenn der aus Tab. 7.4-2 ermittelte Wert kleiner als die zu realiserende Gesamt-
Leitungslange aus Tab. 7.4-1 sein sollte, missen Repeater eingesetzt werden.
Repeater unterteilen die Gesamt-Leitungslénge in Segmente.

L]
1 Hinweis!
e Beachten Sie die Reduzierung der Gesamt-Leitungsléange
aufgrund der Signalverzdgerung des Repeaters (siehe Beispiel
[@7.4-8).
e Mischbetrieb

— Mischbetrieb liegt vor, wenn verschiedene Teilnehmer an
einem Netz betrieben werden.

- Wenn bei gleicher Ubertragungsrate die zugehdérigen
Gesamt-Leitungslangen der Teilnehmer unterschiedlich sind,
muB zur Bestimmung der max. Leitungslange der kleinere
Wert verwendet werden.

\Vlorgaben

¢ Leitungsquerschnitt: 0,5 mm2 (gemaB Kabel-Spezifikation (1 5.4-2 )

¢ Teilnehmeranzahl: 63

* Repeater: Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)

Bei max. Teilnehmeranzahl (63) sind aus den Vorgaben folgende Leitungsléangen
/ Anzahl Repeater einzuhalten:

Ubertragungsrate [kBit/s] 10 20 50 125 250 500 1000
Max. Leitungslange [m] 7450 3950 1550 630 290 120 25
Segment-Leitungslédnge [m] 310 310 310 310 290 120 25
Anzahl der Repeater 24 12 4 2 - -
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Installation
Busleitungsldnge

Beispiel: Repeater-Einsatz Vorgaben

priifen * Ubertragungsrate: 125 KBit/s

* Leitungsquerschnitt: 0,5 mm2

¢ Teilnehmeranzahl: 28

¢ Leitungslange: 450 m

1. Gesamt-Leitungsldnge bei 125 kBit/s

630 m aus Tab. 7.4-1

2. Segment-Leitungslénge fiir 28 Teilnehmer und einem Leitungsquerschnitt von 0,5mm? .
360 m aus Tab. 7.4-2

3. Vergleich

Der Wert in Pkt. 2. ist kleiner als die zu realisierende Leitungsldnge von 450 m.

4. Folgerung

¢ (Ohne Repeater-Einsatz ist die zu realisierende Leitungslange von 450 m nicht mdglich.
* Es muB ein Repeater nach 360 m (Pkt. 2.) eingesetzt werden.

5. Max. Leitungsldnge mit Repeater-Einsatz

¢ \Verwendet wird der Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)

¢ Berechnung der max. Leitungslange:

630 m (entsprechend Tab. 7.4-1) minus 30 m (Leitungsreduzierung)
- Max. erreichbare Leitungslange mit Repeater: 600 m.
- Damit ist die vorgegebene Leitungslénge realisierbar.

L]
1 Hinweis!
Die Verwendung eines weiteren Repeaters wird empfohlen als
e Service-Schnittstelle
Vorteil: Stérungsfreies Ankoppeln im laufenden Bus-Betrieb
maoglich.
e Einmess-Schnittstelle
Vorteil: Einmess-/Programmiergeréat bleibt galvanisch getrennt.
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Inbetriebnahme

7.5

Lenze

Inbetriebnahme

°
1

Hinweis!

Einstellungen tber GDC oder Bedienmodul

Die Einstellungen von Gerateadresse und Baudrate kénnen mit
Hilfe von GDC oder dem Bedienmodul vorgenommen werden.
Dazu mussen die DIP-Schalter S1 bis S6 stets die Stellung OFF
einnehmen.

Die Codestellen L-C0009 (Gerateadresse) und L-C0125
(Baudrate) sind inaktiv, wenn ein Adressschalter vor einem
erneuten Netzeinschalten auf die Stellung ON gesetzt wurde.
Bitte beachten Sie dazu die Beschreibungen @ 7.9-1) von

e Knotenadresse L-C1850/2350 und

e Baudrate L-C1851/2351

Uber den frontseitigen DIP-Schalter des Feldbusmoduls 2175 lassen sich die fol-
genden Einstellungen komfortabel durchflhren:

e Gerateadresse S1 - S6
e Baudrate S7 - S9
e Kommunikationsprofil S10

0
1

Hinweis!

Die Werkseinstellung aller Schalter ist OFF.

Die Uber DIP-Schalter eingestellte Gerateadresse und Baudrate
wird erst nach erneutem Netzeinschalten aktiv.

Nur die in nachfolgenden Tabellen dargestellten
Schalterkombinationen sind definierte Zustéande.
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Kommunikationsprofil einstellen

7.5-2

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Inbetriebnahme

Address Bd D/C
IR N I O R A —
OPEN OFF
o
123456789 I_ ON
Abb. 7.5-1
Kommunkationsprofil S10
DeviceNet OFF
CANopen ON
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Inbetriebnahme

Gerateadresse einstellen

Lenze

Hinweis!

o

Bitte achten Sie darauf, daB sich die Gerateadressen bei
mehreren vernetzten Antriebsreglern voneinander unterscheiden

mussen.

‘Address Bd D/C
I B B

(]
[ |

g
mEE
78910

Abb. 7.5-2

OFF
ON

AdreSSGdec = 86'20+S5'21+S4'22+Ss'23+82'24+81'25

Die Berechnung der Adresse (Dezimalzahl) ergibt sich durch Einsetzen des
Schaltzustandes der Schalter S1 ... S6 (0’ = OFF und ’1’ = ON) in die obige Glei-

chung.

Aus der Gleichung 148t sich auch die Wertigkeit eines betatigten Schalters ablei-
ten. Die Summe der Wertigkeiten ergibt die einzustellende Gerateadresse:

Wertigkeit der Schalter:

Schalter S 52 S3 S4 S5 S6
Wertigkeit 32 16 8 4 2 1
Beispiel:

Schalter S 52 S3 S4 S5 S6
Schaltzustand ON ON ON OFF OFF OFF
Adresse (= 56) 32 16 8 0 0 0

EDSCAN-1.0-11/2002
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Ubertragungsrate einstellen

7.5-4

®
1 Hinweis!
Bitte achten Sie darauf, daB die Baudrate bei allen

Antriebsreglern und dem Leitrechner identisch sein muB.

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Inbetriebnahme

Address Bd D/C

L | |
OPE OFF

pmpuinin Qﬂg ON

12345 10
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
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Inbetriebnahme
Vor dem ersten Einschalten

7.5.1 Vor dem ersten Einschalten

Stop!

Uberpriifen Sie vor dem Einschalten der Netzspannung die
gesamte Verdrahtung auf Vollstandigkeit, Kurzschlu und
ErdschluB.

®
1 Hinweis!

Halten Sie unbedingt die Einschaltreihenfolge ein !

1. Antriebsregler und ggf. die Fremdversorgung des Feldbusmoduls 2175
einschalten.

— Eine Betriebszustandsanzeige des Antriebsreglers (@ 7.4-1), Pos. [€l muB
jetzt leuchten oder blinken. Ist dies nicht der Fall, siehe Kapitel
“Fehlersuche” (@ LEERER MERKER)

— Die griine LED (”Status Antriebsregler-Verbindung”) muB ebenfalls
leuchten (@ 7.4-1), Pos. [Al Ist dies nicht der Fall, siehe Kapitel
“Fehlersuche” (@ LEERER MERKER).

2. Sie kdnnen jetzt mit dem Antrieb kommunizieren, d.h.
— Sie kénnen samtliche Parameter (SDO) lesen und schreiben

— Sie konnen alle beschreibbaren Parameter (SDO), mit Ausnahme der
ProzeBdaten (PDO) wie z.B. Frequenzsollwert oder Steuerwort,
Uberschreiben.

— Weitere Informationen zu den Kommunikationsphasen des
CAN-Netzwerkes siehe (@ 6.6-3).
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Inbetriebnahme
Antrieb iiber das Feldbusmodul 2175 freigeben

7.5.2 Antrieb Uber das Feldbusmodul 2175 freigeben

°
1

Hinweis!

Wahrend des Betriebs kann das Umstecken einer Baugruppe
2175 auf einen anderen Antriebsregler zu undefinierten
Betriebszustanden flhren.

82XX /
8200 vec-
tor

1. Damit Sie den Antriebsregler (iber 2175 freigeben konnen, stellen Sie den Lenze-Parameter Bedie-
nungsart (L-C0001) von 0 auf 3. Dies konnen Sie mit dem Keypad oder direkt iiber CANopen vorneh-
men.

Beispiele fiir Write (L-C0001=3):

—Index = 5FFEpey
(resultiert aus 5FFFnex — (L-C0001)ney; Siehe Lenze-Codestellen Adressierung, s. Kap. 7.6.8 [
7.6-26)

— Subindex: 0

— Wert: 300004, (resultiert aus: L-C0001 = 3 x 10000)

2. Die Klemme 28 (Reglerfreigabe) ist immer aktiv und muB wahrend des CANopen-Betriebs auf HIGH-
Pegel liegen (siehe dazu die Betriebsanleitung des Antriebsreglers). Andernfalls kann der Antriebs-
regler iiber 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), muB diese wéhrend des CANopen-
Betriebs auf HIGH-Pegel liegen (siehe Betriebsanleitung des Antriebsreglers).

Der Antriebsregler nimmt nun Parameter- und ProzeBdaten an.

93XX

1. Damit Sie den Antriebsregler tiber CANopen steuern konnen, stellen Sie den Lenze-Parameter Si-
gnalkonfiguration (L-C0005) auf einen Wert xxx3. Dies kdnnen Sie mit dem Keypad 9371BB oder
direkt iiber CANopen vornehmen. Fiir eine erste Inbetriebnahme sollten Sie die Signalkonfiguration
1013 wahlen.

Beispiele fiir Write (L-C0005=1013):

—Index = 5FFApex
(resultiert aus 5FFFngy — (L-C0005)pey; S. Kap. 7.6.8 L1 7.6-26)

— Subindex: 0

— Wert: 101300004, (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 muB wahrend des CANopen-Betriebs auf
HIGH-Pegel liegen (siehe Betriebsanleitung 93XX). Andernfalls kann der Antriebsregler iiber 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. Fiir den CANopen-Betrieb muB 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 ProzeBdaten an.

7.5-6
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Inbetriebnahme
Antrieb iiber das Feldbusmodul 2175 freigeben

Schutz vor unkontrolliertem
Wiederanlauf

Hinweis!

Nach einer Stérung (z.B. kurzzeitiger Netzausfall) ist der
Wiederanlauf eines Antriebs in manchen Fallen unerwinscht bzw.
sogar unzulassig.
e Durch Parametrieren von L-C0142 = 0 kann der Antrieb
gesperrt werden, wenn in einem solchen Fall
— der zugehdrige Antriebsregler in den Stérungszustand
»Meldung“ tGbergeht und
— die Storung langer als 0,5 s aktiv ist.

Parameterfunktion:
e L-C0142=0
— Antriebsregler bleibt gesperrt (auch wenn die Stérung nicht
mehr aktiv ist) und
— Antrieb lauft kontrolliert an: LOW-HIGH-Flanke an einem der
Eingénge fir ,,Reglersperre” (CHIN, z.B. an Klemme X5/28)
e L-CO142 =1
— Unkontrollierter Anlauf des Antriebs méglich

o
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer
7.6 Datentransfer
Master und Antriebsregler kommunizieren miteinander, indem sie Datentele-
gramme Uber den CAN-Bus miteinander austauschen. Der Nutzdatenbereich
des Datentelegramms enthélt entweder Netzwerkmanagementdaten, Parame-
terdaten oder ProzeBdaten.
Im Antriebsregler werden den Parameterdaten und ProzeBdaten unterschiedli-
che Kommunikationskanéle zugeordnet:
Telegrammtyp Kommunikationskanal
Parameterdaten Dies sind z. B. Parameterdaten- * Ermdglicht den Zugriff auf alle
(SDO, ¢ Betriebsparameter Kanal Lenze-Codes und auf den
Service-Data-Objects) o Djagnose-Informationen (Kap. 7.6.8) CANopen-Index.
e Motordaten ¢ Parameterdnderungen werden
Das Ubertragen der Parameter ist normalerweise automatisch im
in der Regel nicht so zeitkritisch Antriebsregler gespeichert
wie die Ubertragung der ProzeB- (L-C0003 beachten).
daten.
ProzeBdaten Dies sind z. B. ProzeBdaten-Ka- * Mit den ProzeBdaten kdnnen
(PDO, ¢ Sollwerte nal Sie den Antriebsregler steu-
Process-Data-Objects) o |stwerte (Kap. 7.6.2) ern.
Austausch zwischen Leitantrieb * Auf die ProzeBdaten kann der
und Antriebsregler in kiirzest Leitrechner direkt zugreifen.
méglicher Zeit notwendig. Kleine Z. B. werden die Daten in der
Datenmengen, die zyklisch iiber- SPS direkt in den E/A-Bereich
tragen werden konnen. gelegt.
* ProzeBdaten werden

—nicht im Antriebsregler ge-
speichert.

—zwischen dem Leitsystem
und den Antriebsreglern
libertragen damit ein stén-
diger Austausch von aktuel-
len Ein- und Ausgangsdaten
erfolgt.

Tab. 7.6-1 Aufteilung von Parameterdaten und ProzeBdaten in unterschiedliche
Kommunikationskanéle
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7.6.1

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer
Aufbau des CAN-Datentelegramms

Aufbau des CAN-Datentelegramms

Control Field CRC Delimit. ACK Delimit.
Start RTR-Bit CRC Sequenz |ACK Slot| Ende

‘ Identifier ‘ ‘ Nutzdaten 0 ... 8 Byte ‘ e ‘
* Netzwerkmanagement

1Bit 11 Bit 1Bit| 6Bt ¢ elCUEE L) 15 Bit [1 Bif1 Bif1 Bif 7 Bit

* ProzeBdaten
Eﬁ
Beschreibung siehe (3 7.6-3) In diesem Bereich werden 3 unterschiedliche Datentypen transportiert:
¢ Netzwerkmanagement-Telegramme (NMT)
—In den NMT-Nutzdaten sind Informationen zum Aufbau der Kommunika-
tion tiber den CAN-Bus.
¢ Parameterdaten (SDO) (Beschreibung siehe Kap. 7.6.8 )
— Die Nutzdaten dienen zur Parametrierung der Geréte.
* ProzeBdaten (PDO) (Beschreibung siehe Kap. 7.6.2 )
- Die in den Nutzdaten enthaltenen ProzeBdaten sind fiir schnelle, oft
zyklische Vorginge bestimmt (z. B. Drehzahlsoll und -istwert).

7.6-2

Abb. 7.6-1 Prinzipieller Aufbau des CAN-Datentelegramms

Auf die zur Programmierung des Busmoduls relevanten Daten (Identifier und
Nutzdaten), wird in den genannten Kapiteln ndher eingegangen.

Die librigen Signale beziehen sich auf die Ubertragungseigenschaften des CAN-
Telegrammes. Auf sie wird im Rahmen dieser Anleitung nicht ndher eingegangen.
Fir weitere Informationen verweisen wird auf die Homepage “CAN in Automation
(CiA)”: www.can-cia.org.
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer
Aufbau des CAN-Datentelegramms

Identifier Ein wichtiger Bestandteil des Datentelegramms ist der Identifier. Mit Ausnahme
des Netzwerkmanagements und des Synctelegramms (siehe Kap. 7.6.2) enthalt
der Identifier die Gerateadresse des Antriebs:

| Identifier = Basisidentifier + Geréteadresse |

Die Gerateadresse wird beim Kommunikationsprofil CANopen dazu benutzt, eine
teilnehmerorientierte Nachrichtenadressierung zu realisieren.

Die Identifiervergabe ist im CANopen-Protokoll festgelegt. Der Basisidentifier ist
ab Werk mit folgenden Werten voreingestellt (siehe CiADS301, Pre-Defined Con-
nection Set):

Richtung Basisidentifier + Gerdtea-
vom Antrieb | zum Antrieb Dez Hex dresse siehe
Netzwerkmanagement 0 0
(NMT) )
nein
Synctelegramm 128 80 L 7.6-10
[07.7-22
Emergency Object X 128 80 ja 0 7.7-26
X 384 180
ProzeBdatenkanal 1 X 512 200
X 640 280
ProzeBdatenkanal 2 X 768 300 0 7.7-29 ff.
X 896 380 .
ProzeBdatenkanal 3 X 1004 200 ja
X 1408 580
Parameterdatenkanal 1 X 1536 600 (17.6-26,
X 1472 5C0 m7.7-27
Parameterdatenkanal 2 X 1600 620
Node-Guarding X 1792 700 i [0 7.6-5,
J (07.7-23
Netzwerkmanagement (NMT) Der fir das Netzwerkmanagement verwendete Telegrammaufbau enthélt den

Identifier und das in den Nutzdaten stehende Kommando, das sich aus dem
Kommandobyte und der Gerateadresse zusammensetzt:
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7.6-4

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer
Aufbau des CAN-Datentelegramms

Nutzdaten (2 Byte)

1. Byte: Kommando (hex) 2. Byte: Gerateadresse

Gerdteadresse: xx

Fiir die Belegung der mit "xx” gekennzeichneten Bytes in Tabelle unten gilt folgen-

des:

* XX= Oﬂhex

01, 02, 80, 81 oder 82 Bei dieser Belegung werden durch das Telegramm alle angeschlossenen Geréte
angesprochen. Es kann eine Zustandsénderung fiir alle Geréte gleichzeitig
durchgefiihrt werden.

¢ xx = Geréteadresse
Wird dagegen eine bestimmte Gerédteadresse angegeben, so wird die Zustands-
anderung nur fiir dieses Gerat durchgefiihrt.

Initialisation [
@
(14) y (11)
—FOperational
& (10)
(13) “4) (5)
@ ® Stopped
y
(12) (8) 9)
Zustands- Netzwerkstatus Auswirkung auf ProzeB- bzw. Parameterdaten
iibergang Kommando (hex) nach Anderung nach Zustandsénderung
Bei Netz-EIN wird die Initialisierung automatisch ge-
M - Initialisierung startet.
Der Antrieb ist nicht am Datenverkehr beteiligt.
Nach beendeter Initialisierung
® geht der Teilnehmer automatisch in den Zustand
Pre-Operational (iber.
¢ entscheidet der Master, in welcher Weise sich
%) R Pre-Operational der/die Antriebsregler an der Kommunikation

beteiligen.
Die Umschaltung der Stati wird vom Master fiir das
gesamte Netzwerk vorgenommen. Eine im Kom-
mando enthaltene Zieladresse spezifiziert den oder
die Empfanger.

Netzwerkmanagement-Telegramme, Sync, Emer-
(3), (6) 01 xx Operational gency, ProzeBdaten (PDO) und Parameterdaten (SDO)
aktiv (entspricht “Start Remote Node”)

Netzwerkmanagement-Telegramme, Sync, Emer-
@), (7) 80 xx Pre-Operational gency und Parameterdaten (SDO) aktiv (entspricht
“Enter Pre-Operational State”)

5), (8) 02 xx Stopped Nur Empfang von Netzwerkmanagement-Telegram-

men mdglich.
9 o ) )
10) 81 xx Initialisierung aller Parameter im Feldbusmodul mit
den gespeicherten Werten (entspricht “Reset-Node”)
11
a1 Initialisation
(12) Initialisierung kommunikationsrelevanter Parameter
(13) 82 xx (CIA DS 301) im Feldbusmodul mit den gespeicher-
(14) ten Werten (entspricht “Reset Communication”)
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer
Aufbau des CAN-Datentelegramms

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

®

1 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 Feldbusmodul untersttitzt.

NMT-Master NMT-Slave
i | - RTR - e
| Request Indication
8 ... 1
| TT T T 711
Nodei - t S I [ —
Guard Confirm Ll Response
Time 3 |
| e
| P i -
Node ; -
Life |
Time Y - RTR - ——
Request Indication
8 ... 1
T T T T 77
- t S st =
Confirm Ll L] Response
Node Life
Guarding Guarding
Event Event
Y - e
Indication Indication
E82ZAFD008
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RTR-Telegramm

Antworttelegramm

Identifier

Node Life Time

OK-Zustand

7.6-6

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer
Aufbau des CAN-Datentelegramms

Der NMT-Master sendet in zyklischen Zeitintervallen (“Node Guard Time”, Uber-
wachungszeit) ein als “Remote Transmit Request” (RTR) bezeichnetes Datentele-
gramm an den NMT-Slave.

- Im Arbitrierungsfeld des RTR ist dazu das RTR-Bit auf die Wertigkeit LOW
(dominanter Pegel) gesetzt.

— Das RTR enthalt keine Nutzdaten.

Der NMT-Slave wird durch das RTR aufgefordert, seine aktuellen Daten zu sende-
n.

Jeder NMT-Slave sendet seinerseits ein Antworttelegramm mit einer Nutzdaten-
breite von 1 Byte. Dessen héchstwertigstes Bit ist ein Toggelbit (t). Das Toggelbit
muB seine Wertigkeit bei jeder Antwort andern. Die Wertigkeit des Toggelbits
beim erstmaligen Aktivieren des Node Guarding Protocol ist “0”.

Durch das “Reset_communication (NMT-)Telegramm” des NMT-Masters wird
das Toggelbit auf den Wert 0 zurlickgesetzt.

Der Datenwert (s) der anderen 7 Bits gibt einen der drei moglichen Zustéande des
NMT-Slave wieder:

Wert s Zustand

4 STOPPED

5 OPERATIONAL

127 PRE-OPERATIONAL

Die Anfrage des NMT-Masters und die entsprechende Antwort des NMT-Slaves
werden mit einem bestimmten Identifier (17924, + Slaveadresse, @ 7.6-3)) ge-
sendet.

Die Berechnung des Identifiers (siehe auch (@ 7.6-3) ) ist wie folgt:

Basisadresse (1792,,,) + Slaveadresse (1....63,,,)

Fir jeden NMT-Slave kann eine unterschiedliche “Node Life Time” eingestellt
werden.

Die Node Life Time ist das Produkt aus der “Node Guard Time” (@ 7.7-23) und dem
“Life Time Factor” (@ 7.7-23).

Dem NMT-Master miissen diese beiden Werte bekannt sein. Dieses kann da-
durch realisiert werden, indem der NMT-Master die Werte bei jedem Neustart aus
dem NMT-Slave liest, oder definierte Werte bei jedem Neustart zum NMT-Slave
sendet.

Der Zustand der Verbindung ist in Ordnung, wenn innerhalb der “Node Life Time”
e der NMT-Master eine korrekte Antwort des NMT-Slave erhalten hat bzw.
e vom NMT-Master eine Anforderung im NMT-Slave eingetroffen ist.

In diesem Fall

e werden die Uberwachungszeiten fiir den NMT-Master und den NMT-Slave
zurlickgesetzt

e wird das Node Guarding Protocol fortgesetzt.
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer
Aufbau des CAN-Datentelegramms

Life Guarding Event Durch das “Life Guarding Event” wird im NMT-Slave ein Fehler ausgel6st, wenn
innerhalb der “Node Life Time” der NMT-Slave nicht durch ein RTR vom NMT-Ma-

ster antriggert wird.

L]

1 Hinweis!
Die Reaktion auf ein “Life Guarding Event” wird mit der Codestelle
L-C1882 / L-C2382 eingestellt.

Node Guarding Event Das “Node Guarding Event” sollte im NMT-Master auftreten, wenn

e trotz Anforderung innerhalb der “Node Life Time” keine Antwort vom
NMT-Slave im NMT-Master eintrifft,

e sich das Toggelbit innerhalb der “Node Life Time” nicht verandert hat.

L]

1 Hinweis!
Bitte beachten Sie dazu auch, daB die Uberwachungszeiten nicht
zurlickgesetzt werden sollten. Auf ein “Node Guarding Event” im
NMT-Master sollte entsprechend reagiert werden, wenn die
Wertigkeit des Toggelbits gleich der des zuvor empfangenen
NMT-Slave-Telegramms ist.
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer
ProzeBdatenkanal

7.6.2 ProzeBdatenkanal

Auswahl Sollwertquelle

7.6-8

Antriebsregler 82XX

Die Auswahl der Sollwertquelle wird bei diesen Antriebsreglern mit der Codenum-
mer L-C0001 (Index: 5FFE}gy) festgelegt. Zur Auswertung der ProzeBdaten muB
beim Betrieb des Antriebsregler mit dem Feldbusmodul die Codestelle L-C0001
auf den Wert “3” eingestellt sein. Als Sollwertguelle dient damit der ProzeBdaten-
kanal, der den Frequenz-Sollwert (L-C0046) und das Steuerwort (L-C0135) be-
schreibt (siehe Betriebsanleitung 82XX).

L]

1 Hinweis!
Beachten Sie bitte, daB die Auswahl der Sollwertquelle (L-C0001)
in allen Parametersatzen identisch eingestellt sein muB.

Antriebsregler 8200 vector

Die Auswahl der Sollwertquelle wird bei diesen Antriebsreglern mit der Codenum-
mer L-C0001 (Index: 5FFE}gy) festgelegt. Zur Auswertung der ProzeBdaten muB
beim Betrieb des Antriebsregler mit dem Feldbusmodul die Codestelle L-C0001
auf den Wert “3” eingestellt sein. (Auswahl: ProzeBdatenkanal eines Feldbusmo-
duls AIF-IN.W1 oder AIF-IN.W2). Als Sollwertquelle dient damit der ProzeBdaten-
kanal, der den Frequenz-Sollwert (L-C0046) und das Steuerwort (L-C0135) be-
schreibt (siehe Betriebsanleitung 8200 vector).

L]

1 Hinweis!
Beachten Sie bitte, daB die Auswahl der Sollwertquelle (L-C0001)
in allen Parametersatzen identisch eingestellt sein muB.

Antriebsregler 93XX

Beim Antriebsregler 93XX gibt es keine Auswahl der Sollwertquelle, die mit nur ei-
ner Codestelle eingestellt werden kann. Dafiir brauchen zur Anpassung des An-
triebsreglers an die Antriebsaufgabe, ohne Zuhilfenahme von Kenntnissen aus
der Programmiertechnik, lediglich vorkonfigurierte Funktionsblécke verschaltet
werden.

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

Der einzustellende Wert der Codestelle CO005 muB flir den Betrieb Giber den CAN-
Bus auf “xxx3” eingestellt sein (x = Platzhalter fir gewéhlte Vorkonfiguration).

Weitere Informationen finden Sie im entsprechenden Systemhandbuch bzw. der
Betriebsanleitung des Antriebsreglers.

Grundgerate 9300 Servo PLC und Drive PLC

Fir die Kommunikation tber ein AIF-Feldbusmodul (z.B. 2175 CANopen/Device-
Net) ist es notwendig, daB die Systembausteine AIF-IN 1 ... 3 bzw. AIF-OUT 1 ...
3 und ggf. das AIF-Management in die Steuerungskonfiguration des
IEC1131-Projektes eingebunden werden.
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer
ProzeBdatentransfer

7.6.3 ProzeBdatentransfer

ProzeBdatentelegramm zum

Antrieb

ProzeBdatentelegramme zwischen Leitsystem und Antrieb werden beziglich ih-
rer Richtung unterschieden in:

e ProzeBdatentelegramme zum Antrieb

e ProzeBdatentelegramme vom Antrieb

Das ProzeBdatentelegramm, dessen Identifier die Adresse des Antriebs (Gerate-
reihe 93XX) enthalt, hat eine Nutzdatenlange von 8 Byte (siehe Beispiel unten).

Der CAN-Bus ist am Automatisierungsinterface X1 angeschlossen.

In Verbindung mit X1 steht der Funktionsblock AIF-IN. In ihm werden die Nutzda-
ten zur Verwendung fiir weitere Funktionsblécke in entsprechende Signaltypen
umgewandelt. Besondere Bedeutung hat flir den Antrieb das Steuerwort. Es ent-
hélt im Byte 1 und Byte 2 der Nutzdaten den Antriebssollwert.

| <] AIF1 -IN_|
|| I
N |
[ I
| e I
[ I
I I
I < I
| |2 I
Byte1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8 y | @ |
Identifier P : ) :
| © |
| |2 |
I I
I I
[ I
[ .| I
|5 I
| |Z |

I 1t
I L I
|

ProzeBdatentelegramm vom

Antrieb

Lenze

Abb. 7.6-2 Beispiel: Geratereihe 93XX

Fir die zyklischen ProzeBdatentelegramm vom Antrieb heiBt der dafiir zu verwen-
dende Funktionsblock AIF-OUT. Unter anderen wird das im ProzeBdatentele-
gramm enthaltene Statuswort (Byte 1 und Byte 2) (iber diesen Funktionsblock auf
den CAN-BUS gestellt und von dort z.B. zum Master gesandt (siehe auch Kap.
7.6.6).

Damit die ProzeBdaten zum Antriebsregler dort ibernommen werden kénnen, ist
je nach Einstellung ein besonderes Telegramm - das Synctelegramm - erforder-
lich (siehe auch (@ 7.6-3)).

Fir eine zyklische ProzeBdatenverarbeitung ist das Synctelegramm entspre-
chend zu generieren.

EDSCAN-1.0-11/2002 7.6-9



Lesezeichen ein-/ausblenden

Die Synchronisation der

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer
ProzeBdatentransfer

Das Sync-Telegramm ist der Triggerpunkt flr

ProzeBdaten . .. .
e die Datentibernahme zum Antriebsregler
e das Einleiten des Sendevorgangs vom Antriebsregler.
Sync-Telegramm Sync-Telegramm
| ;! | T ——
PDO zum Antriebsregler PDO vom Antriebsregler + + PDO zum Antriebsregler
t4 t4

Abb. 7.6-3 Synchronisation zyklischer PDO’s (Darstellung aus der Sicht eines

7.6-10

Busteilnehmers)

Erklarung zu Abb. 7.6-3: Zum Zeitpunkt t1 erfolgt fir alle PDO’s die Prozedaten-
Ubernahme, sobald ein Sync-Telegramm empfangen wird.

°
1

Hinweis!

SDO’s oder ereignisgesteuerte PDO’s werden asynchron, d. h.
nach erfolgter Ubertragung, von den Antriebsreglern
Ubernommen.

Die asynchronen Daten sind nicht in obenstehender Darstellung
beriicksichtigt!
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer

ProzeBdaten-Belegung fiir 82XX

7.6.4 ProzeBdaten-Belegung fiir 82XX

ProzeBdatentelegramm zum
Antrieb

Lenze

Nutzdatenlénge: 8 Byte
Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
Identifier Steuerwort | Steuerwort | Sollwert Sollwert
L-C0135 | L-C0135 | L-C0046 | L-C0046 XX XX XX XX
Low Byte | High Byte | Low Byte | High Byte
Byte 1 Die Bits 0 bis 7 des Steuerwortes unter C0135 werden hier eingetragen
Die Bits 8 bis 15 des Steuerwortes unter C0135 werden hier eingetragen
Byte 2 (siehe (£ 7.6-15) )
Die Bedeutung der einzelnen Bits sind der Codetabelle zu entnehmen.
Erklaruna zum Pro- Byte 3 Der Frequenzsollwert, der als Parameter auch unter C046 beschrieben wer-
9 den kann, wird hier als ProzeBdatenwort vorgegeben.
zeBdaten- . : o - .
Telegramm Byte 4 Die Normlerung ist jedoch anders als unter C046 und wird hier vorzeichenbe-
haftet mit 24000 = 480 Hz dargestellt.
Byte 5
Byt
yte 6 Keine Auswertung dieser Daten, beliebiger Inhalt mdglich
Byte 7
Byte 8

Steuerwort: siehe (@ 7.6-15)

B0 0‘0‘1 1 Jog
B o1loly €046
B3 > Qsp
B4l
—»{Steuerwort 88 —
B9 CINH
16 Bit B10 » TRIP-SET
B11 TRIP-RESET
Bi2 PA%
AlF B13 | —
(X ) .B14 GS
b BI5|__
[ 1]
—> 16 Bit C0046

2141LONO10

Abb. 7.6-4  Zugriff auf das Steuerwort und den Frequenzsollwert in 82XX (feste Belegung, siehe
(2 7.6-15))

EDSCAN-1.0-11/2002
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ProzeBdatentelegramm vom
Antrieb

7.6-12

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer

ProzeBdaten-Belegung fiir 82XX

Nutzdatenlénge: 8 Byte
Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
dentifier Statuswort | Statuswort | Istwert Istwert
L-C0150 | L-C0150 | L-C0050 | L-C0050 XX XX XX
Low Byte | High Byte | Low Byte | High Byte
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.
v Die Bedeutung der einzelnen Bits sind der Codetabelle zu entnehmen.
Erkldrung zum Pro- Byte 3 Der Frequenzistwert mit vorzeichenbehafteten Normierung (L-C0050)
zeBdaten- Byte 4 24000 = 480 Hz wird hier zur Verfiigung gestellt.
Telegramm: Byte 5
Byte 6 . . - -
Keine Auswertung dieser Daten, beliebiger Inhalt mdglich
Byte 7
Byte 8

Statuswort siehe (@ 7.6-16)

PAR
IMP ———»

Imax

- / fd=fdsoll
fd=fdsoll / HLG
Qmin

fd>0

RSP

Ger%ezustand 4

T —>.
Ugméx —> .
RL ———» .
RDY ——¥ -

.BO
.B1
.B2
.B3
.B4

.B5
BeStatuswort
.B7

16 Bit

B

_I_.I

eceee >

+/-24.000 = +/- 480Hz

16 Bit

-

2141LONO12

Abb. 7.6-5
siehe (2

7.6-16))
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer
ProzeBdaten-Belegung fiir 8200 vector

7.6.5 ProzeBdaten-Belegung fiir 8200 vector

Durch die Umstellung der Codestelle L-C0001 = 3 erfolgt die Vorkonfiguration der
Prozessdatenworte im Antriebsregler (siehe @ 6.6-6)).

. - -
1 Hinweis!
Frequenz- bzw. DrehzahlgréBen werden mit +24000 = +480 Hz
normiert.
ProzeBdatentelegramm zum Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
Antrieb Steuerwort | Steuerwort | AIF-IN.W1 AIF-IN.WA1 AIF-IN.W2 AIF-IN.W2 XX XX
Low Byte High Byte Low Byte High Byte Low Byte High Byte

Steuerwort siehe (@ 7.6-15)
AIF-IN.Wx wird unter Codestelle L-C0412 parametriert.

AIF-IN
B0 [ ] L-coatox = 10
Bt [ ] L-coatox = 11
B2 L-C0410/x = 12
DCTRL D /X
.B3 »| QSP
B4, [ ]
g i
B8 [ ]
AIF-CTRL DCTRL
16 Bit B9 CINH
.B10 » TRIP-SET
.B11 TRIP-RESET
AlF
ose Bi2 [ ] L-coato/x = 22
Oee it ::: :::
=t B15 [ ] L-coato/x =25
o> 16 Bit AIF-IN.W1 () L-Co412/x =10
AIF-IN.W2
N 16 Bit () L-coat2/x = 11
2141LONO11

Abb. 7.6-6  Funktionsblock AIF-IN in 8200 vector (freiprogrammierbare Belegung, Werksabgleich
siehe ({1 7.6-15))
Hinweis:
Der Subcode (Platzhalter “x” in Abbildung) legt die Bedeutung des Bit bzw. des
Wortes fest (siehe Betriebsanleitung 8200 vector)

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 7.6-13
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer
ProzeBdaten-Belegung fiir 8200 vector

ProzeBdatentelegramms vom Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
Antrieb Statuswort | Statuswort | AIF-OUT.W1 [ AIF-OUT.W1 | AIF-OUT.W2 | AIF-OUT.W2 XX XX
Low Byte High Byte Low Byte High Byte Low Byte High Byte
Statuswort siehe (@ 7.6-16)
AIF-OUT.Wx wird unter Codestelle L-C0421 parametriert.
[ STATH AIF-OUT
I I
| S0 B0
DCTRLI-IMP———— ="/ B1
I ols B2
I i
| B4
| B5
DCTRL1-NOUT=0——=°L | B ™
| DCTRL1-CINH B7,) B7
|  DCTRL1-STAT*1 49'32 B8 AIF-STAT
DCTRLI-STAT2—~»| B9 16 Bit
| DCTRL1-STAT*4 B10° ] B10
I DCTRL1-STAT*BjI:: B11
IDCTRL1-OH-WARN4§:§I—> B2 AlF
| DCTRLI-OV———="=1-» B13 —oe
| pn I
L _[cosrze "% BI1S .
——Icoaz1/1 AIF-OUT.W1 16 Bit >
Gozp - AIFOUTW2 | gy [,
2141LONO13
Abb. 7.6-7  Funktionsblock AIF-OUT in 8200 vector (freiprogrammierbare Belegung,
Werksabgleich siehe ({1 7.6-16))
7.6-14 EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer
ProzeBdaten-Belegung fiir 8200 vector

Steuerwort fiir 82XX und 8200 vector

Bit 820X 821x,822x 8200vector
Werkseinstellung: Werkseinstellung:
€0001=3 bei C0007 < 52 €0001=3 bei C0007 > 51
00 = C0046 aktiv 00 = C0046 aktiv 00 = C0046 aktiv
0.1 01 = JOG1 in C0037 aktiv 01 = JOG1 in C0037 aktiv 01 = NSET1-JOG1 (C0037) aktiv
’ 10 = JOG2 in C0038 aktiv 10 = JOG2 in CO038 aktiv 10 = NSET1-J0G2 (C0038) aktiv
11 = JOG3 in C0039 aktiv 11 = JOG3 in C0039 aktiv 11 = NSET1-JOG3 (C0039) aktiv frei konfigurierbar durch Anwender
2 R/L (Rechts-/Linkslauf) R/L (Rechts-/Linkslauf) DCTRL1-CW/CCW
0 = Rechtslauf 0 = Rechtslauf 0 = nicht aktiv
1 = Linkslauf 1 = Linkslauf 1 = aktiv
3 QSP (Quickstop) QSP (Quickstop) AIF-CTRL-QSP
0 = QSP nicht aktiv 0 = QSP nicht aktiv 0 = nicht aktiv
1 = QSP aktiv 1 = QSP aktiv 1 = aktiv
4 Reserviert HLG-Stop (Anhalten des Hochlaufge- |NSET1-RFG1-STOP
bers) 0 = nicht aktiv
0 = HLG-Stop nicht aktiv 1 = aktiv
1 = HLG-Stop aktiv
5 Reserviert HLG-Null (Ablauf an der Ti-Rampe  |NSET1-RFG1-0
C0013) 0 = nicht aktiv
0 = HLG-Null nicht aktiv 1 = aktiv
1 = HLG-Null aktiv frei konfigurierbar durch Anwender
6 Reserviert UP-Funktion fiir Motorpoti MPOT1-UP
0 = UP nicht aktiv 0 = nicht aktiv
1 = UP aktiv 1 = aktiv
7 Reserviert DOWN-Funktion fiir Motorpoti MPOT1-DOWN
0 = DOWN nicht aktiv 0 = nicht aktiv
1 = DOWN aktiv 1 = aktiv
8 Reserviert Reserviert frei konfigurierbar durch Anwender
9 RSP (Reglersperre) RSP (Reglersperre) AIF-CTRL-CINH
0 = keine Reglersperre 0 = keine Reglersperre 0 = nicht aktiv
1 = Reglersperre 1 = Reglersperre 1 = aktiv
10 Reserviert Reserviert AIF-CTRL-TRIP-SET
0 = nicht aktiv
1 = aktiv
11 Reserviert TRIP-Reset AIF-CTRL-TRIP-RESET
0 -> 1 = Flanke von 0 nach 1 0 -> 1 = Flanke von 0 nach 1
12 PAR1 (Parametersatz-Umschaltung) |PAR1 (Parametersatz-Umschaltung) |DCTRL1-PAR2/4
0 -> 1 = Parametersatz 0 -> 1 = Parametersatz 0 = nicht aktiv
1 -> 0 = Parametersatz 1 -> 0 = Parametersatz 1 = aktiv
13 Reserviert Reserviert DCTRL1-PAR3/4
0 = nicht aktiv frei konfigurierbar durch Anwender
1 = aktiv
14 GSB (Gleichstrombremse) GSB (Gleichstrombremse) MCTRL1-DCB
0 = GSB nicht aktiv 0 = GSB nicht aktiv 0 = nicht aktiv
1 = GSB aktiv 1 = GSB aktiv 1 = aktiv
15 Reserviert Reserviert frei konfigurierbar durch Anwender
Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 7.6-15
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Statuswort fiir 82XX und 8200 vector

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer

ProzeBdaten-Belegung fiir 8200 vector

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-BO

0 = Stromgrenze nicht erreicht
1 = Stromgrenze erreicht

0 = Stromgrenze nicht erreicht
1 = Stromgrenze erreicht

1 IMP (Impulssperre) IMP (Impulssperre) DCTRL1-IMP
0 = Impulse fiir Leistungsteil frei 0 = Impulse fiir Leistungsteil frei
1 = Impulse fiir Leistungsteil gesperrt 1 = Impulse fiir Leistungsteil gesperrt

2 Imax (Stromgrenze erreicht) Imax (Stromgrenze erreicht) MCTRL1-IMAX

3 Unbenutzt

fa = fasol
0 = fy = fasol
1 = fq4 = fasol

MCTRL1-RFG1=NOUT

4 fa = fasol
0 = fy = fasol
1 = fq4 = fasol

HLG-Ein = HLG-Aus
0 = HLG-Ein = HLG-Aus
1 = HLG-Ein = HLG-Aus

NSET1-RFG1-1=0

5 Qmin (fg < fgamin)
0 = Qmin nicht aktiv

amin (fy = faamin)
0 = Qmin nicht aktiv

PCTRL1-QMIN

0 = Gerate-Initialisierung
8 = Storung aktiv

0 = Gerate-Initialisierung

2 = Einschaltsperre

3 = Betrieb gesperrt

4 = Fangschaltung aktiv

5 = Gleichstrombremse aktiv
6 = Betrieb freigegeben

7 = Meldung aktiv

8 = Storung aktiv

1 = Qmin aktiv 1 = Qmin aktiv
6 fq + 0 (Frequenz-Istwert = 0) fq + 0 (Frequenz-Istwert = 0) DCTRL1-NOUT=0
0="f4=0 0="f4=0
1= fd +0 1= fd +0
7 RSP (Reglersperre) RSP (Reglersperre) DCTRL1-CINH
0 = keine Reglersperre 0 = keine Reglersperre
1 = Reglersperre 1 = Reglersperre
8...11 |Geratezustand Gerétezustand Gerétezustand

0 = Gerate-Initialisierung

2 = Einschaltsperre

3 = Betrieb gesperrt

4 = Fangschaltung aktiv

5 = Gleichstrombremse aktiv
6 = Betrieb freigegeben

7 = Meldung aktiv

8 = Storung aktiv

12 Ubertemperatur-Warnung
0 = keine Warnung
1 = Warnung

Ubertemperatur-Warnung
0 = keine Warnung
1 = Warnung

DCTRL1-0OH-WARN

0 = nicht betriebsbereit
1 = betriebsbereit

0 = nicht betriebsbereit
1 = betriebsbereit

13 Ugmax (Zwischenkreis-Uberspannung) Ugmax (Zwischenkreis-Uberspannung) DCTRL1-0V
0 = keine Uberspannung 0 = keine Uberspannung
1 = Uberspannung 1 = Uberspannung

14 Drehrichtung Drehrichtung DCTRL1-CCW
0 = Rechtslauf 0 = Rechtslauf
1 = Linkslauf 1 = Linkslauf

15 Betriebsbereit Betriebsbereit DCTRL1-RDY

7.6-16
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer

ProzeBdaten-Belegung fiir 93XX

7.6.6

ProzeBdatentelegramm zum
Antrieb

ProzeBdaten-Belegung fiir 93XX

Beim Antriebsregler 93XX kann die Belegung der ProzeBdaten durch Umkonfigu-
rieren der Funktionsblécke AIF-IN und AIF-OUT geéndert werden.

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
Steuerwort | Steuerwort  [AIF-IN.W1 AIF-IN.W1 AIF-INW2  [AIF-INW2  [AIF-INW3  |AIF-IN.W3
Low Byte High Byte Low Byte High Byte Low Byte High Byte Low Byte High Byte

Steuerwort: (@ 7.6-18)

AIF-IN.W1 bis AIF-IN.W3 sind abhangig von der gewahlten Signalkonfiguration in
L-C0005.

Eine genaue Beschreibung der 93XX-Signalkonfigurationen finden Sie in der Be-
triebsanleitung 93XX (darin nur die Hauptkonfigurationen 1000, 4000, 5000 usw.)
bzw. im Systemhandbuch 93XX.

Die Signale AIF-IN.W1 bis AIF-IN.W3 kénnen im Antriebsregler mit anderen Si-
gnalen belegt werden. Hierzu wird das Verfahren der Funktionsblock-Konfigura-
tion verwendet, das im Systemhandbuch 93XX beschrieben ist. Der Funktions-
block AIF-IN legt die Eingangsdaten des Antriebsreglers als Datenschnittstelle
vom Feldbusmodul 2175 fest.

Nahere Informationen zum Funktionsblock AIF-IN finden Sie im Systemhandbuch
93XX.

Signalkonfiguration AIF-IN.W1 AIF-IN.W2 AIF-IN.W3 AIF-IN.D1
(L-C0005)
Drehzahlrege- {1003 /1013 / |NSET-N
lung 1113 Drehzahl-Sollwert
100 % = 16383
Momentenre- {4003 / 4013/ |MCTRL-MADD
gelung 4113 Momenten-Solll- Unbenutzt
wert
100 % = 16383
LF-Master 5003 /5013 / |NSET-N
5113 Drehzahl-Sollwert
100 % = 16383
LF-Slave- 6003 /6013 / |DFSET-A-TRIM DFSET-N-TRIM
Schiene 6113 Winkelrimmung Drehzahltrimmung
LF-Slave-Kas- |7003 /7013 / |DFSET-VP-DIV DFSET-A-TRIM Unbenutzt Unbenutzt
kade 7113 LF-Faktor Winkelrimmung
Kurvenscheibe |1xxx3 YSET1-FACT
Positionierung |2xxx3 Unbenutzt
vector control |1xx3 /2xx3/  |NLIM-IN1
3503 / 5363 / Unbenutzt
100x3
vector control | 4xx3 NCTRL-MADD
vector control |6xx3 DFSET-A-TRIM DFSET-N-TRIM
vector control |7xx3 / 8xx3/ |DFSET-VP-DIV DFSET-A-TRIM
9xx3
vector control |100x3 NLIM-IN1
vector control |110x3 Unbenutzt Unbenutzt
Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 7.6-17



Lesezeichen ein-/ausblenden

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer
ProzeBdaten-Belegung fiir 93XX

Steuerwort fiir 93XX
9300 9300 Servo-Umrichter 9300 9300 9300 vector
Positionierregler | Kurvenscheibe
C0005 1xx3 4xx3 5xx3 6xx3,7xx3 2xxx3 Xxxx3 1XXX, 2XXX, 4xx3 6xx3,7xx3
3xxx, 5xxx,
10xxx, 11xxx
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- NSET-RFG- NSET-RFG- NSET-RFG- POS-PRG-START |CSEL1-EVENT NSET-RFG- NSET-RFG- Unbenutzt
STOP STOP STOP STOP STOP STOP
5 NSET-RFG-0  |[NSET-RFG-0  |NSET-RFG-O0  |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- |AIF-CTRL.TRIP- |AIF-CTRL.TRIP- |AIF-CTRL.TRIP- |AIF-CTRL.TRIP-  |AIF-CTRL.TRIP-  |AIF-CTRL.TRIP- |AIF-CTRL.TRIP- |AIF-CTRL.TRIP-
SET SET SET SET SET SET SET SET SET
11 AIF-CTRL.TRIP- |AIF-CTRL.TRIP- |AIF-CTRL.TRIP- |AIF-CTRL.TRIP- |AIF-CTRL.TRIP-  |AIF-CTRL.TRIP-  |AIF-CTRL.TRIP- |AIF-CTRL.TRIP- |AIF-CTRL.TRIP-
RESET RESET RESET RESET RESET RESET RESET RESET 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-  |DCTLR-PAR-  |DCTLR-PAR-  |DCTLR-PAR-  |POS-PARAM-RD |Unbenutzt DCTLR-PAR-  |DCTLR-PAR-  |DCTLR-PAR-
LOAD LOAD LOAD LOAD LOAD LOAD 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
. - -
1 Hinweis!
Die einzelnen Bit-Steuerbefehle des Steuerwortes sind nicht
unabhéngig von anderen Bit-Stellungen.
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer
ProzeBdaten-Belegung fiir 93XX

AIF-IN

AIF-CTRL.B3

AIF-CTRL.B8 ' DISABLE

‘qsp DCTRL,

Lenze

AIF-IN : :
AIF-CTRL.B ! GiNH 3
TG TTE |AIF-CTRLB10 , i7RiP-SET |
; 3 AIF-CTRL.B11 _ i TRp. :
AIF-CTRLB3 | !ngp : sito ] —————»{TRIP-RESET,
: : i 3
AIF-CTRL.B8 | !niSABLE | AIF-CTRLBO_1, 1,
EEEE— : AIF-CTRL.B1
AIF-CTRL.BY | ciNH 3 -
S | AIF-CTRLB2 |
AIF-CTRLB10 , \1Rip.SET | - AIF-CTRLB4 |
| i o .
AIF-CTRL.B11 | | TR|p.RESET! 2 16 Bi AIF-CTRL.B5 |_
BnTREeE : 5 it 0
AIF-CTRL.BO 3 AIF-CTRLB6 i,
: | ) AIF-CTRLB7 | -
Bit0 [ AIF-CTRLB1 i, AIF-CTRL.B12 |,
AIF-CTRL.B2 | _ AIF-CTRLB13 |,
- AIF-CTRL.B4 O Bit 15 AIF-CTRL.B14 .
5 . AIF-CTRLBS | AIF-CTRLB15 |,
= > 16 Bit AIF-CTRLB6 |, 7
=)
g AIF-CTRL.B7 >0
AIF-CTRLB12 |,
Bit 15 AIF-CTRL.B13 |, = 16 Bit o . AIFINWA_
L 2 >
AIF-CTRLB14 |, g Voo
AIF-CTRL.B15 |, 16 Bit
Low Word 3 AIF-IN.D2 A
< 16 Bit
= o 16 Bit . AIF-INWA 4 High Word [CT197
= [Cos56/1 X1 16 Bit I . AIF-INW2 iy
16 Bi o AIF-INW2 ¢ —
it ? >0 0882 AEANW3
X1 R C085672 16 Bit ? - >0
16 Bt > AIF-INW3 i, o — C085673)
— $ AIF-IN.BO
C0856/3) v -
' AIF-INBO | © [C085571] AIF-INB2 |
© [Co855/1] AIF-INB2 | ) 16 Binar :
) 16 Binér] : @ signale AF-INB14
@ signale AIF-IN.B14 iy AIF-INB15 iy
AIF-INB15 i o AIF-INB16 i,
AIF-IN.B16 >0 AIF-IN.B17 O
AIF-IN.B17 >0 16 Binar :
¢—»{16 Binar i signale AIF-IN.B30
’03 signale AIF-IN.B30 iy AIF-IN.B31 0
g AIF-INB31 _{ @
) % 16 Bit
. ) Low Word|
|1_6 B.\;V | . AIF-IND1 i,
ow Wor ) i
. AIF-IN.D1 A L?gﬁlbvm
|16 Bit [Co857]
High Word [
2111IBU003
Abb. 7.6-8 Funktionsblock AIF-IN und AIF-IN"

AIF-IN" ist fiir die 9300 Technologievarianten Servo-Umrichter, Positionierregler
und Kurvenscheibe ab Softwareversion 2.0 verfligbar. Neu ist darin AIF-IN.D2.
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Lesezeichen ein-/ausblenden

ProzeBdatentelegramm vom
Antrieb

7.6-20

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer
ProzeBdaten-Belegung fiir 93XX

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
Statuswort  |Statuswort [AIF-OUT.W1 |AIF-OUTW1 |AIF-OUT.W2 [AIF-OUT.W2 [AIF-OUTW3 |AIF-OUT.W3
High Byte Low Byte High Byte Low Byte High Byte Low Byte High Byte Low Byte

Statuswort siehe (@ 7.6-21)
AIF-OUT.W1 bis AIF-OUT.W3 sind abh&ngig von der gewahlten Signalkonfigura-

tion in L-C0005.

Eine genaue Beschreibung der 93XX-Signalkonfigurationen finden Sie in der Be-
triebsanleitung 93XX (darin nur die Hauptkonfigurationen 1000, 4000, 5000 usw.)
bzw. im Systemhandbuch 93XX.

Die Signale AIF-OUT.W1 bis AIF-OUT.W3 kénnen im Antriebsregler mit anderen
Signalen belegt werden. Hierzu wird das Verfahren der Funktionsblock-Konfigu-
ration verwendet, das im Systemhandbuch 93XX beschrieben ist. Der Funktions-
block AIF-OUT legt die Ausgangsdaten des Antriebsreglers als Datenschnitt-
stelle zum Feldbusmodul 2175 fest.

Nahere Informationen zum Funktionsblock AIF-OUT finden Sie im Systemhand-

buch 93XX.
Signalkonfiguration (L-C0005) AIF-0UT.W1 AIF-0UT.W2 AIF-0UT.W3 AIF-0UT.D1
MCTRL-NSET2
MCTRL-NACT MCTRL-MSET2 )
Drehfsr?érege- 1;)03/1013/11 Drehzahl-Istwert | Momenten-Anzeige Elnganr%g[)lzhzahl-
0/, — 0/, —
100 % = 16383 | 100 % = 16383 100 % = 16383
MCTRL-NSET2
MCTRL-MSET2 MCTRL-NACT )
Morg:lrsjt:gre- ?g03/4013/41 Momenten-Anzeige | Istdrehzahl in % Elnganr%g[)lzhzahl-
0/, — o —
100 % = 16383 | 100 % = 16383 100 % = 16383
MCTRL-NSET2
MCTRL-NACT MCTRL-MSET2 )
LF-Master ?g03/5013/51 Drehzahl-Istwert | Momenten-Anzeige Elnganr%g[)lzhzahl-
o — o —
100 % = 16383 | 100 % = 16383 100 % = 16383
MCTRL-MSET2
LF-Stave- |6003/6013/61 | MITTALWACT ' MCTRL-PHI-ACT | Momenten-Soll-
Schiene 13 16% ,,Z/a_ ?g;%s Winkel-Istwert wert in %
°T 100 % = 16383
MCTRL-MSET2
LF-Stave-Kas- |7003/7013/71 | [METRLWACT | MCTRL-PHI-ACT | Momenten-Soll- unbenutzt
kade 13 100 % = 16383 Winkel-Istwert wert in %
°T 100 % = 16383
MCTRL-NACT
Kurvenscheibe |1xxx3 Drehzahl-Istwert unbenutzt unbenutzt
100 % = 16383
MCTRL-NACT
Positionierung | 2xxx3 Drehzahl-Istwert unbenutzt unbenutzt
100 % = 16383
MCTRL-NSET2
1xx3/4xx3/5xx MCTRL-NACT )
vector control |3/ Drehzahl-Istwert MCTRL-IACT Elnganr%g[)lzhzahl-
o —
10xx3 100 % = 16383 100 % = 16383
MCTRL-MSET2
6xx3/7xx3/8xx MCTRL-NACT
vector control |3/ Drehzahl-lstwert | MC-PHI-ANA MOTVZP:?[?;/EO”'
o —
9xx3 100 % = 16383 100 % = 16383
vector control |110x3 Unbenutzt Unbenutzt unbenutzt

N&here Informationen zum Funktionsblock AIF-OUT finden Sie im Systemhand-

buch 93XX.
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer
ProzeBdaten-Belegung fiir 93XX

Statuswort fiir 93XX
9300 Servo-Umrichter Servo-Positio- |Servo-Kurven- vector
nierregler scheibe
C0005 1xx3 4xx3 5xx3 6xx3,7xx3 2xxx3 1xxx3 XXX, 2XXX, 4xxx BXXX, 7XXX,
3XXX, HXXX, XXX, 9XXX
10xxx, 11xxx
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  |MCTRL-MMAX
negiert
4 NSET-RFG-I=0 |MCTRL-IMAX  |NSET-RFG-I=0 [MCTRL-IMAX |MCTRL-MMAX |DCTRL-TRIP NSET-RFG-I=0 |NSET-RFG-I=0 |NSET-QSP-OUT
negiert negiert negiert
5 QMIN QMIN REF-BUSY REF-BUSY POS-IN-TARGET |CDATA-XO0 QMIN QMIN QMIN
6 DCTRL- DCTRL- DCTRL- DCTRL- DCTRL- DCTRL- DCTRL- DCTRL- DCTRL-
NACT=0 NACT=0 NACT=0 NACT=0 NACT=0 NACT=0 NACT=0 NACT=0 NACT=0
7 DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH
8.1 Gerétezustand:
0 = Geréte-Initialisierung
1 = Einschaltsperre
3 = Betrieb gesperrt
4 = Fangschaltung aktiv
5 = Gleichstrombremse aktiv
6 = Betrieb freigegeben
7 = Meldung aktiv
8 = Storung aktiv
10 = 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/ DCTRL-CW/ DCTRL-CW/ Unbenutzt DCTRL-AIFL-  |DCTRL-CW/ DCTRL-CW/ DCTRL-CW/ DCTRL-CW/
ccw ccw ccw QsP ccw ccw ccw ccw
15 DCTRL-RDY DCTRL-RDY DCTRL-RDY DCTRL-RDY DCTRL-RDY DCTRL-RDY DCTRL-RDY DCTRL-RDY DCTRL-RDY
AIF-OUT AIF-OUT »
STAT Bit 0 STAT Bitor—1
[CoT5erT] STAT.BO R [Co156/1] STAT.BO >
DCTRL-IMP —+—»| ° DCTRL-IMP -+ g
: 16 Bit E : 16 Bit N
STATB14 | _| g [CoTsei} STATB14 | El
[:% STAT.B15 s [CoTser} STATB15 | a
”””””””””””” Bit15_ 16 Bit Bit15_
Bit 0 AIF-OUT.D2 Low Word Bit 0
I A——{crigs} v 16 Bit roogedl
. High Word[ ] : 0! -
o [coss} . AIF-OUT.W1 s O [Cosso—AIF-OgT- W1 i E
> ﬁ o
oo ZZ}:Z e Bit 15 ) oo __008‘58/2 —— Bit 15 ’
P AIF-OUT.W3 it X1 O [coss073) AIF-OUT.W3 : X1
O——{Co85073} 008;58/3 [cossz] Bit0 ° 008;58/3 oo
PTG o | © T T FDO L ©
i[:CO”SH FDEG0 e >116 Bit > 4 ﬁ @ FDEOO >16 Bit > i\ > E
i [@ FDO-15 Low Word 2 c%' i M FDO-15 Low Word —»; 5.
| [Cotterg-2o-16 i { Cotieriz-- 2218 >l16 Bit —
i C I ord|—, [ i O- High Word|— L |
i[@ FDO-31 _[High Word o] | cotTerz FDO-31 19 [caa]
16 Bit ¥ 16 Bit O—Y—
A [Cos5T] AIF—Ol;T.D1 7L°W Word > (1’ T © A [COBET} A\F—O%Tm VLDW Word >IN =
(e B g R Figh Word v | H
Bit31| | Bit31 |
2111IBU002
Abb. 7.6-9 Funktionsblock AIF-OUT und AIF-OUT")
AIF-OUT" ist fiir die 9300 Technologievarianten Servo-Umrichter, Positionierregler
und Kurvenscheibe ab Softwareversion 2.0 verfigbar. Neu ist darin AIF-OUT.D2.
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Lesezeichen ein-/ausblenden

7.6.7

ProzeBdatentelegramm zum

Antrieb

7.6-22

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer

ProzefBdaten-Belegung fiir Grundgeréte 9300 Servo PLC und Drive PLC

ProzeBdaten-Belegung fiir Grundgerate 9300 Servo PLC und Drive PLC

Folgende Daten kénnen auf die PA-Daten gelegt werden:

9300 Servo PLC

Bezeichnung / Variablenname Erlduterung
Geratesteuerwort (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_nIinW3_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

[

1 Hinweis!

Flhren Sie folgende Verkniipfungen im PLC-Programm des

Antriebsreglers durch:

AIF1_wDctrICtrl » DCTRL_wAIF1Ctrl
DCTRL_wStat - AIF1_wDctrIStat

Drive PLC

Da es sich bei der Drive PLC um eine SPS handelt, muB die
Geratesteuerung verwendet werden.
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer

ProzefBdaten-Belegung fiir Grundgeréte 9300 Servo PLC und Drive PLC

Inputs_AIF1
puts_ P~ AIF1_wDctrCtr
AIF1_bCtriB0_b
AIF1_bCtriB1_b
AIF1_bCtriB2_b
AIF1_bCtriQuickstop_b
AIF1_bCtriB4_b
AIF1_bCriB5_b
AIF1_bCtriB6_b
AIF1_bCtriB7_b
AIF1_bCtriDisable_b
16 binary
signals AIF1_bCtriCInhibit_b
— AIF1_bCtriTripSet_b
Byte AIF1_bCtriTripReset_b
Bl 1
g AIF1_bCtriB12_b
g AIF1_bCtrIB13_b
5
S| Byte AIF1_bCtriB14_b
2
AIF1_bCtrIB15_b
Byte
3
AIF1_ninW1_a
16 Bit
Byte \—1 *CDSSGM
4
Automation
nterface || AIF1_ninW2_a
16 Bit
Byte
5 C0856/2
AIF1_bInBO_b
C0855/1 —
Byte 16 binary AIF1_bInB15_b
A signals
AIF1_ninW3_a
. 16 Bit
yte
7 C0856/3
AIF1_bIn16_b
C085572 — =
Byte 16 binary AIF1_bIn31_b
A signals bS]
16 Bit
= Lowword
AIF1_dninD1_p
g o]
HighWord C0857

Automation
Interface

Automation
Interface

Inputs_AIF2
. AIF2_nInW1_a
Byte 1 it
1
AIF2_bInBO_b
16 binary N
signals :
Bge AIF2_bInB15_b
AIF2_nInW2_a
Byte 16 Bit
3
AIF2_bInB16_b
16 binary :
signals :
Bl:;‘e AIF2_bInB31_b
16 Bit
Byte L—» LowWord
5 AIF2_dninD1_p
""" 16 Bit
HighWord
Byte
6
— AIF2_nInW3_a
Byte
7
AIF2_ninW4_a
—‘ 16 Bit
Byte
8
Inputs_AIF3
. AIF3_ninW1_a
Byte 1 it
1
AIF3_bInBO_b
16 binary N
signals :
Bge AIF3_bInB15_b
AIF3_ninW2_a
Byte 16 Bit
3
AIF3_bInB16_b
16 binary :
signals :
Bl:;‘e AIF3_bInB31_b
16 Bit
Byte L—» LowWord
5 AIF3_dninD1_p
""" 16 Bit
HighWord
Byte
6
— AIF3_nInW3_a
Byte
7
AIF3_ninW4_a
—‘ 16 Bit
Byte
8

Lenze

Abb. 7.6-10

Funktionsblock AIF-IN1, AIF-IN2 und AIF-IN3
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer
ProzefBdaten-Belegung fiir Grundgeréte 9300 Servo PLC und Drive PLC

ProzeBdatentelegramm vom Folgende Daten kénnen auf die PE-Daten gelegt werden:
Antrieb
Bezeichnung / Variablenname Erlduterung
Geratestatuswort (AIF1_DctrIStat)
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
AlIF1_dnOutD1_p AIF-Doppelwort 1
[
1 Hinweis!

9300 Servo PLC

Flhren Sie folgende Verkniipfungen im PLC-Programm des
Antriebsreglers durch:

AIF1_wDctrICtrl » DCTRL_wAIF1Ctrl
DCTRL_wStat - AIF1_wDctriIStat

Drive PLC

Da es sich bei der Drive PLC um eine SPS handelt, muB3 die
Geratesteuerung verwendet werden.
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer
ProzefBdaten-Belegung fiir Grundgeréte 9300 Servo PLC und Drive PLC

Outputs_AIF1 Outputs_AIF2
AIF2_nOutW1_a o
Byte it Byte
1 1
AIF1_wDctriStat AIF2_bFDO0_b
16 Bit ; 16 binary
ignal
Byte AIF2_bFDO15_b signais Byte
2 2
AIF2_nOutw2_a oo
Byte ! Byte
3 3
AIF1_nOutW1_a AIF2_bFDO16_b A
16 Bit T 16 binary
signals
Co858/1 Byte AIF2_bFDO31_b Byte
4 4
Automation Automation
AIF1_nOutw2_a Interface Interface
= — 16 Bit 16 Bit
ore AIF2_dnOutD1 Lowword - oy
AIF1_bFDO0_b C085872 5 _dnOutD1_p
C0151/4 16 Bit
HighWord
AIF1_bFDO15_b 16 binary Byte Byte
signals 6 6
AIF2_nOutw3 -
AIF1_nOutw3_a oue e 16 Bit
16 Bit
i Byte Byte
C0858/3 7 7
AIF1_bFDO16_b [co85873] —— AIF2_nOutWd_a ’—‘
: C0151/4 16 Bit
AIF1_bFDO31_b 16 binary oy e
signals A i
16 Bit
LowWord [——
AIF1_dnOutd1_p
& oo Outputs_AIF3
C0859 HighWord puts_
AIF3_nOutw1_a
16 Bit Byte
1
AIF3_bFDO0_b
: 16 binary
ignal
AIF3_bFDO15_b signals Byte
2
AIF3_nOutw2_a
16 Bit
Byte
3
AIF3_bFDO16_b
; 16 binary
AIF3_bFDO31_b signals Byte
4
Automation
Interface
16 Bit
LowWord [~ Byte
AIF3_dnOutD1_p 5
16 Bit
HighWord
Byte
6
AIF3_nOutw3_a -
16 Bit
L e
7
AIF3_nOutw4_a
16 Bit
Byte
8

Abb. 7.6-11  Funktionsblock AIF-OUT1, AIF-OUT2 und AIF-OUT3

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 7.6-25



Lesezeichen ein-/ausblenden

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer
Parameterdatenkanal

7.6.8 Parameterdatenkanal

Zugriff auf die Codestellen des
Antriebsreglers

Beispiel

7.6-26

L]
1 Hinweis!

e Um eine Verwechslung mit dem CANopen-Index zu vermeiden,
werden Lenze-Codestellen in dieser Anleitung mit der Kennung
~L-Cxxxx“ ('Lenze’-Codestelle) bezeichnet.

— Beispiel: ’L-C0001’ bezeichnet die Lenze-Codestelle C0001.

e Bitte entnehmen Sie den Wertebereich der Lenze-Codestelle

aus der Betriebsanleitung des Antriebsreglers (siehe dort:
"Codeliste’).

Mit der Verwendung von (intelligenten) Busmodulen kdnnen von einem Uber-
geordneten Master (z.B. einer SPS) die Eigenschaften und das Verhalten eines je-
den im Netz eingebundenen Antriebsreglers gedndert werden.

Die zu verdndernden Parameter sind bei Lenze-Antriebsreglern in Codestellen
enthalten.

Die Codestellen des Antriebreglers werden beim Zugriff Gber das Busmodul
durch den Index adressiert.

Der Index flir Lenze-Codestellennummern liegt im Bereich zwischen 16576
(40C0,,) und 24575 (5FFF,).

Umrechnungsformel:

Index[dez] = 24575 — Lenze-Codestellennummer

Lenze-Codes dez hex

* Adressierung der Len- _ - -CO-
ze-Codes iiber einen  |Index = 24575 - LENZE-CODENR g‘gﬁ;‘;ﬂx = SFFFhex - LENZE-CO
ex

Offset:
— Beispiel fiir Bedie- IndeXpex = SFFEnex (= SFFFhex -
1)

nungsart L-Co001 | INdeX = 24574 (= 24575 - 1)

Der Parameterwert ist in den Nutzdaten des Telegramms enthalten (siehe Bei-
spiele @ 7.6-31)).
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer
Parameterdatenkanal
Lenze- ) Parametersatze dienen der gesonderten Speicherung von Codestellen aufgrund
Parametersatze der Notwendigkeit unterschiedlich zu konfigurierender Anwendungsprozesse.
In der folgenden Tabelle sind Informationen zur Anzahl und Adressierung der Pa-
rametersétze lhres Antriebsreglers enthalten:
82XX | 8200 vector 93XX

Die Antriebsregler 82XX bzw. 8200 vector besitzen 2 bzw. 4 Parametersétze, deren Parameter mit CAN direkt

adressiert werden konnen.
Die Adressierung geschieht mit einem Codestellen-Offset:

¢ Qffset 0 adressiert Parametersatz 1 mit den Lenze-Codestellen L-C0000 bis L-C1999
¢ (ffset 2000 adressiert Parametersatz 2 mit den Lenze-Codestellen L-C2000 bis L-C3999

¢ (ffset 4000 adressiert Parametersatz 3 mit den
Lenze-Codestellen L-C4000 bis L-C5999

¢ (ffset 6000 adressiert Parametersatz 4 mit den
Lenze-Codestellen L-C6000 bis L-C7999

keine weiteren Parametersétze verflighar

Ist ein Parameter nur einmal vorhanden (siehe Betriebsanleitung zu 82XX bzw. 8200 vector), verwenden Sie
den Codestellen-Offset 0.

Beispiel fiir L-C0011 (maximale Drehfeldfrequenz):
L-C0011 in Parametersatz 1: Lenze-Codenr. = 11
L-C0011 in Parametersatz 2: Lenze-Codenr. = 2011

L-C0011 in Parametersatz 3: Lenze-Codenr. = 4011
L-C0011 in Parametersatz 4: Lenze-Codenr. = 6011

Parameterénderungen:

82XX: Automatische Speicherung im Antriebsregler

8200 vector: Automatische Speicherung werksseitig eingestellt (mit L-C0003 abschaltbar)
ProzeBdatenénderungen:

82XX, 8200 vector: Keine automatische Speicherung

Die Antriebsregler 93XX besitzen je Technologieva-
riante bis zu 4 Parametersétze zur Speicherung im
EEPROM. Ein weiterer Parametersatz befindet sich
im Arbeitsspeicher des Antriebsreglers. Dies ist der
aktuelle Parametersatz. Nur der aktuelle Parameter-
satz kann direkt {iber CAN adressiert werden. Be-
ziglich der Codestellen siehe Betriebsanleitung oder
Systemhandbuch 93XX. Anderungen im aktuellen
Parametersatz sind nach dem Ausschalten des An-
triebsreglers verloren. Zum Abspeichern des aktuel-
len Parametersatzes dient die Codestelle C0003.
Nach dem Einschalten wird automatisch Parameter-
satz 1 in den aktuellen Parametersatz geladen.

Die Parametersatze 2 - 4 miissen zunéchst aktiviert
werden, bevor die darin enthaltenen Parameter ver-
andert werden konnen.

Feldbusmodul 2175)

Stop! (betrifft ausschlieBlich Gerate 8200 vector, 82XX und das

Bitte beachten Sie, daB das zyklische Schreiben von
Parameterdaten in das EEPROM nicht zulassig ist.

Nur 8200 vector:

Konfigurieren Sie nach jedem Netzschalten die Codestelle auf
C0003 = 0, wenn Sie Parameterdaten zyklisch verandern

mochten.

Lenze
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Datentransfer
Parameterdatenkanal
Aufbau des Parameterdaten- Nutzdaten (bis zu 8 Byte)
Telegramms 1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
Data 1 Data 2 Data 3 Data4
Index Index . Low Word High Word
Kommando | -\ ' 5vie | HighByte | SUPIM9eX oy Byte | HighByte | LowByte | High Byte
Fehlermeldung

L]

1 Hinweis!
Die Nutzdaten werden linksbiindig im INTEL-Format dargestellt.
Berechnungsbeispiele siehe Kap. 7.6.9.

“Kommando” Im Kommando sind folgende Informationen enthalten bzw. missen dort eingetra-
gen werden.
Zugriff auf Data 1 - Data 4
4 Byte- | 2 Byte- | 1 Byte-
Daten Daten Daten
Kommando G.- | (546. | (5. Byte)
8.Byte) Byte) Block
Hex Hex Hex Hex
Write Request .
(Parameter zum Antrieb senden) 23 28 e Sch.rerlgen
- nic
Write Response . . » 60 60 60 méglich
(Antwort des Antriebsreglers auf das Write Request (Quittierung))
Read Request
(Anforderung zum Lesen eines Parameters vom Antriebsregler) 40 40 40 40
Read Response
(Antwort auf die Leseanforderung mit dem aktuellen Wert) 43 48 4F 4
Error Response
(Der Antriebsregler meldet einen Kommunikationsfehler) 80 80 80 80
“Index Low Byte / Index High Die Auswahl des Parameters bzw. die Auswahl der Lenze-Codestelle erfolgt mit

Byte” diesen 2 Byte nach der Formel:

Index = 24575 — (Lenze-Codenummer + 2000 - (Parametersatz — 1)) |

Beispiel Berechnung Eintrdge Index Low/High Byte

Die Codestelle L-C0012 (Hochlaufzeit) | 24575 - 12 - 0 = 24563 = 5FF3,,¢x [ Nach dem linksbiindigen Intel-Daten-
im Parametersatz 1 soll angesprochen format sind die Eintrdge dann:
werden. Index Low Byte = F3pex

Index High Byte = 5Fygx
Die Codestelle L-C0012 (Hochlaufzeit) | Wegen des Parametersatzes 2 ist ein |Nach dem linksbiindigen Intel-Daten-

im Parametersatz 2 soll angesprochen | Offset von 2000 hinzuzufiigen: format sind die Eintrdge dann:
werden. 24575 - 12 - 2000 = 22563 = Index Low Byte = 23jx
5823ex Index High Byte = 584
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Datentransfer
Parameterdatenkanal
“Subindex” Tabellenplatz eines Parameterwertes unter dem Index.
Beispiel:
L-C0356. Diese Codestelle besteht aus 4 Subcodes (siehe unten). Daraus erge-
ben sich fir den Subindex folgende Eintrage: 1 - 4hex (1 - 44e2)
Antricbsregler  Antnebsparameter Tool Optionen  Fenster  Hife
ez | (= 2= | [ [ fEE
51 9300 vector control =] 3
Paramet erme nii Code | SubCode ﬁ
—n Dialog Short setup = L0365 oo
I-IE) Dialown Diagnestics CO355 ooz
) Dialog Terminals (digital L0355 R
—n Diialog Terminals (an alog) L0355 oo
o I 0355 05
—n Dialog Signal configuration
|N&) Code list e 0o
T35 oot
—n Load / Store 0356 oz
R+ Cizanostic: 0356 00z
— Short getup 0356 004
{3 Main function blocks C0357 oot
& Teminal 140 L0357 0025
IR Controller ~= | L |
2171CAN0O1
Parameterwert
Daten (Liinge 1) 00 00 00
(Daten 1... Daten 4) Parameterwert (Lidnge 2) 00 00
Erklarung zum Parameterdaten-Telegramm Low Byte \ High Byte
Parameterwert (Lange 4)
Low Word High Word
LowByte | High Byte LowByte | High Byte

Je nach Datenformat (siehe ’Attributliste’ im Systemhandbuch des zugehdrigen
Antriebsreglers) belegt die Ladnge des Parameterwertes 1 bis 4 Byte.

Hinweis!

o

Lenze-Parameter sind hauptsachlich als Datentyp FIX32

(32 Bit-Wert mit Vorzeichen, dezimal mit vier Nachkommastellen,
siehe Attributtabelle im zugehérigen Systemhandbuch)
dargestellt. Um ganzzahlige Werte zu erhalten, muB der
gewtnschte Parameterwert mit 10.0004¢, multipliziert werden.

Die Parameter C0135 und C0150 sind bitcodiert und ohne einen
Faktor zu Ubertragen.

In der Attributtabelle des Antriebsreglers (siehe Betriebsanleitung)
sind Hinweise enthalten, bei welchen Parametern der Faktor
10.0004¢, zu bertcksichtigen ist.
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Fehlermeldungen

7.6-30

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer
Parameterdatenkanal
Erklarung zum Parameterdaten-Telegramm Kommando Index Index Subindex saiE
Low Byte High Byte code

Byte 1:
Im Kommandobyte wird durch den Code 1284e, bzw. 80,,¢x angezeigt, daB ein
Fehler aufgetreten ist.

Byte 2, 3und 4:
Im Indexbyte und im Subindex wird der Index und Subindex der Codestelle ein-
getragen, bei der der Fehler aufgetreten ist.

Byte 5 - 8:
In den Datenbyte 5. - 8. ist der Fehlercode eingetragen.

Die Darstellung des Fehlercodes ist umgekehrt zur Leserichtung aufgebaut.
Beispiel: Fehlercode 06 04 00 41,4 und Darstellung des Fehlercodes:

- Leserichtung des FehIercoder
M \ 00 04 \ 06
5. Byte | 6. Byte 7. Byte | 8. Byte
Low Word High Word
Low Byte \ High Byte Low Byte \ High Byte
Nachfolgende Tabelle liefert zu der Fehlernummer den zugehérigen Wortlaut:
Fehlercode (hex) |Erkldrung
0503 0000 Toggle-Bit nicht geéndert
0504 0000 SDO Protokoll abgelaufen
0504 0001 Ungiiltiger oder unbekannter Client/Server Befehls-Specifier
0504 0002 Ungiiltige BlockgrdBe (nur Blockmode)
0504 0003 Ungiiltige Ablaufnummer (nur Blockmode)
0504 0004 CRC Fehler (nur Blockmode)
0504 0005 Nicht geniigend Speicher
0601 0000 Zugriff auf Objekt wird nicht unterstiitzt
0601 0001 Versuch ein nur beschreibbares Objekt zu lesen
0601 0002 Versuch ein nur lesbares Objekt zu beschreiben
0602 0000 Objekt nicht im Objektverzeichnis aufgefiihrt
0604 0041 Objekt nicht auf PDO iibertragbar
0604 0042 Anzahl und Lange der zu iibertragenden Objekte (iberschreiten PDO Lange
0604 0043 Alligemeine Parameterinkompatibilitat
0604 0047 Allgemeine interne Gerateinkompatibilitat
0606 0000 Zugriff aufgrund eines Hardwarefehlers verweigert
0607 0010 Ungeeigneter Datentyp, ungeeignete Serviceparameterlange
0607 0012 Ungeeigneter Datentyp, Serviceparameterlinge iberschritten
0607 0013 Ungeeigneter Datentyp, Serviceparameterldnge unterschritten
0609 0011 Subindex existiert nicht
0609 0030 Wertebereich des Parameters iiberschritten
0609 0031 Zu hohe Parameterwerte
0609 0032 Zu niedrige Parameterwerte
0609 0036 Maximalwert unterschreitet Minimalwert
0800 0000 Allgemeiner Fehler
0800 0020 Daten konnen nicht fiir Aufwendung (ibertragen bzw. gespeichert werden
0800 0021 Daten konnen aufgrund lokaler Steuerung nicht fiir Aufwendung iibertragen bzw. gespeichert
werden
0800 0022 Daten konnen aufgrund des aktuellen Gerétestatus nicht fiir Aufwendung (ibertragen bzw. gespei-
chert werden
0800 0023 Dynamische Generierung des Objektverzeichnisses fehlgeschlagen oder kein Objektverzeichnis
verfiigbar (z.B. Objektverzeichnis aus Datei erstellt, Generierung aufgrund eines Dateifehlers nicht
moglich)
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Datentransfer
Beispiele zum Parameterdatentelegramm

7.6.9 Beispiele zum Parameterdatentelegramm

Parameter lesen Die Kuhlkorpertemperatur (Wert von 43 °C) C061 soll vom Antriebsregler mit der
Gerateadresse 5 Uber Parameterkanal 1 gelesen werden.

e Berechnung Identifier

Identifier vom Parameterkanal 1 zum Antriebs- |= 1536 + Geréteadresse
regler

Identifier =1536 + 5 = 1541

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

[Kommando | = 40hex |

e Berechnung des Index

[Index = 24575 - Codestellennummer | Index = 24575 - 61 = 24514 = 5FC2pex |

Telegramm zum Antrieb:

Identifier Kom- Index Low | Index High | Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4
mando Byte Byte
1541 40pex C2hex 5Fhex 00 00 00 00 00

Telegramm vom Antrieb

Identifier:
Parameterkanal 1 vom Antriebsregler (=1408) + Gerateadresse = 1413

Kommando:
Read Response Antwort auf die Leseanforderung mit dem aktuellen Wert = 43,

Index der Leseanforderung:
5FC2;ex

Subindex:
0

Datal bis Data 4:
00 06 8F BO = 430.000 = 430.000 : 10.000 =43 °C

Identifier Kom- Index Low |Index High | Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4
mando Byte Byte
1413 43pex C2hex 5Fhex 00 BOhex 8Fhex 06hex 00
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Datentransfer
Beispiele zum Parameterdatentelegramm

Parameter schreiben . . . . .
Die Hochlaufzeit C0012 (Parametersatz 1) vom Antriebsregler mit der Geratea-

dresse 1 soll GUber Parameterkanal 1 auf 20 s verandert werden.
e Berechnung ldentifier

Identifier vom Parameterkanal 1 zum Antriebs- |= 1536 + Geréteadresse
regler

Identifier =1536 + 1 = 1537

e Kommando Write Request (Parameter zum Antrieb senden)

[kommando [= 23pex

e Berechnung des Index

[Index = 24575 - Codestellennummer | Index = 24575 - 12 = 24563 = 5FF3pey
e Subindex: 0
e Berechnung Hochlaufzeit

|Wert fiir Hochlaufzeit [20's - 10.000 = 200.000 = 00 03 0D 40pex |

e Telegramm zum Antrieb

Identifier Kom- Index Low | Index High | Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4
mando Byte Byte
1537 23hex F3hex 5Fhex 00 40nex 0Dpex 03hex 00

Antwort des Antriebes bei fehlerfreier Ausfihrung

Identifier Kom- Index Low | Index High | Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4
mando Byte Byte
1409 60nex F3hex 5Fhex 00 00 00 00 00

Identifier Parameterkanal 1 vom Antriebsregler = 1408 + Gerateadresse = 1409

Kommando = Write Response (Antwort des Antriebsreglers (Quittierung)) = 60,
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer

Beispiele zum Parameterdatentelegramm

Blockparameter lesen

Lenze

Eine Software-Erzeugniskennziffer (EKZ, Codestelle L-C0200) des Lenze-Pro-
duktes 8200 vector soll aus dem Parametersatz 1 gelesen werden. Die EKZ hat
eine Lange von 14 alphanumerischen Stellen. Sie wird deshalb als Blockparame-
ter libertragen. Bei der Ubertragung von Blockparametern wird die gesamte Da-
tenbreite vom 2. - 8. Byte genutzt.

Das Kommandobyte (1. Byte) enthalt wahrend der Ubertragung der Nutzdaten ei-
nen Eintrag (40hex bzw. 414¢y), um

— das Ende der Blockubertragung signalisieren zu kénnen
— den n&chsten Block anfordern zu kénnen.
e Anforderung der Codestelle L-C0200

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
40nex 37hex 5Fhex 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 = 5F37}ex

e Antwort mit Angabe der Blocklange (14 Zeichen)

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
Apex 37hex 5Fhex 00 OEpex 00 00 00

1. Byte: 41 Read Response. Der Eintrag von 41,6 Weist darauf hin, daB es sich um ein Blocktelegramm handelt.
2./3. Byte: s.o0.
5. Byte: OE (=144¢,) Datenlénge 14 Zeichen (ASCII-Format)

e Anforderung des ersten Datenblocks

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
60nex 00 00 00 00 00 00 00
1. Byte: 60pex
Write Response (Quittierung) mit Zugriff auf die Byte 2 - 8.
Hinweis:

Die einzelnen Blicke werden der Reihe nach getoggelt*, d.h. zuerst erfolgt die Anforderung mit Kommando 60pey
(=0110 0000p;,), danach mit Kommando 70ey (=0111 0000p;;), dann wieder mit 60y, usw. Aquivalent dazu verhélt
sich die Antwort, die zwischen den Anforderungen durch ein Toggelbit alternierendes Verhalten aufweist. Der Vorgang
wird durch das Kommando 11y¢ (Bit 0 wird gesetzt, siehe unten) beendet.

*Toggelbit = Bit 4 (Zahlweise beginnend bei 0)

e Antwort
1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
00 38hex 32hex 53hex 38hex 32hex 3Thex 32hex

[2. Byte - 8. Byte, ASCII-Darstellung ergibt: 82582 1 2 |

e Anforderung des zweiten Datenblocks

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
70hex 00 00 00 00 00 00 00

|1. Byte: 70nex (Toggle) Write Response (Quittierung) mit Zugriff auf alle 4 Datenbyte |

e Antwort zweiter Datenblock mit Endekennung

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
1hex 56hex 5Fhex 3Thex 34hex 30hex 30hex 30hex

1. Byte: 11 letzte Ubertragung des Datenblocks
2.Byte - 8.Byte:V_14000
Das Ergebnis der Datenblockiibertragung ist: 8258212V_14000
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7.6.10

Antriebsregler 82XX

Antriebsregler 8200 vector

7.6-34

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer
Besonderheiten beim Parametrieren der Antriebsregler

Besonderheiten beim Parametrieren der Antriebsregler

JAN

Far die Umrichterreihe 8200 gelten folgende Besonderheiten:

Gefahr!

Die Parametrierung (Codes auBer C046, C0135) ist nur bei
Reglersperre méglich. Parameter werden zwar bei Reglerfreigabe
angenommen aber anschlieBend verworfen.

Nach der Parametrierung eines Wertes darf der Antriebsregler fr
ca. 50 ms nicht mehr per CAN angesprochen werden, da sonst
diese Befehle ignoriert wirden!

Nach Beendigung des gesamten Parametriervorganges kann bis
zur Annahme von Reglerfreigabe (Klemme, C040, C0135) eine
Zeit von ca. 70 ms vergehen.

Die Funktion TRIP-Reset (Zurticksetzen einer Stérung) geschieht
durch Setzen von Reglersperre und anschlieBend Reglerfreigabe
per C040 oder C0135.

Bei der Funktion TRIP-Reset erfolgt eine Grundinitialisierung des

Umrichters 8200 und der Busanschaltbaugruppe 2175. Hierdurch
findet beim TRIP-Reset-Befehl keine Quittierung zum Leitrechner
statt.

Die digitalen und analogen Ein- und Ausgangssignale kdénnen frei konfiguriert

werden (siehe Betriebsanleitung: Codestelle C0410, C0412, C0417 und C0421).
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Datentransfer

Besonderheiten beim Parametrieren der Antriebsregler

Grundgeréte Servo PLC 9300 und
DRIVE PLC

Lenze

AIF-Steuer- / Statusbyte

Antriebsregler und Feldbusmodul haben die Méglichkeit Steuer- und Statusin-
formationen miteinander auszutauschen. Hierzu wird im AlF-Protokoll sowohl ein
sogenanntes Steuerbyte als auch ein Statusbyte zur Verfligung gestellt.

Durch das Programmpaket “Drive PLC Developer Studio” (DDS) besteht flir den
Anwender Uber die Steuerungskonfiguration des AIF-Moduls der direkte Zugriff
auf das Statusbyte. Das Feldbusmodul 2175 beschreibt dieses Byte mit seinen
Fehlermeldungen.

Die Auswertung dieser Fehlermeldungen muB vom Programmierer der PLC-Rei-
he z. B. in der Weise berlcksichtigt werden, indem tber einen Fehler-Warnungs-
Meldungs-Firmwarebaustein die Signale als Fehler zur Anzeige gebracht werden.

Belegung des AlF-Statusbyte C2121 fur das Feldbusmodul 2175

AlF-Statusbit Funktion
CE11-Fehler
CE12-Fehler
CE13-Fehler
CE14-Fehler
Operational
Pre-Operational
Warning

7 intern belegt

ol lwind=Oo

Das Steuerbyte wird dafir verwendet, damit der Antriebsregler Mitteilungen oder
Befehle an das Feldbusmodul 2175 schicken kann.

Das Steuerbyte steht dem Anwender Uber die Codestelle C2120 zur Verfiigung.
Die Befehle werden als Nummern vorgegeben, wobei einige Befehlsnummern fiir
alle Feldbusmodule allgemeingultigen Charakter besitzen und eine weitere Reihe
speziell fr die verschiedenen Baugruppen gelten. Insgesamt kénnen nicht mehr
als 16 Befehle zur Verfiigung stehen.

Befehlsnummer Funktion R/W Codestelle
in 2120, Bit0..3
0 Kein Befehl
1 Neuinitialisierung der Optionsbaugruppe alle
2 Update aller relevanter Codestellen fiir die aktuelle Optionshau- |alle
gruppe. Keine Neu-Init.
10 XCAN-OUT Zykluszeiten oder Boot-Up-Zeit {ibernehmen (2356
11 Uberwachungszeiten iibernehmen (2357
12 TX-Mode iibernehmen C2375
13 Masken (ibernehmen (2376-C2378
14 Konfiguration der CE-Fehler iibernehmen (2382

Belegung des AlF-Steuerbyte fiir das Feldbusmodul 2175

Die Befehls-Codestelle C2120 wird nach der Ubertragung des Befehls an die Op-
tionsbaugruppe automatisch wieder auf 0 zurlickgesetzt, hiermit entfallt die Ver-
wendung eines Togglebits. Der Befehl selber wird in den unteren 4Bits des Steuer-
bytes geschrieben, so daB 4Bits fiir kiinftige Erweiterungen zur Verfiigung stehen.
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen

7.7 CANopen-Objekte und Lenze-Codestellen

7.7.1 Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen

Lenze

Das Verhalten von Servo-Umrichtern bzw. Frequenzumrichtern wird durch des-
sen Parametrierung bestimmt. Lenze-Gerate kdnnen mit Hilfe von Codestellen
parametriert werden. Diese (Lenze-)Codestellen werden als Bestandteil eines Te-
legramms zwischen Master und angeschlossenem Feldbusmodul 2175 Gber den
CAN-Bus ausgetauscht.

In Abh&ngigkeit des verwendeten Lenze-Umrichters stehen zur Kommunikation
Uber den CAN-Bus folgende Codestellen zur Verfiigung:

e Codestellen = L-C2350

fur Gerate mit SPS-Betriebssystem nach IEC1131 (z.B. Servo PLC 9300

und Drive PLC).

Diese Codestellen werden im Antriebsregler gespeichert.

e Baugruppen-Codestellen = L-C1850

fur alle anderen Umrichter (82XX, 8200 vector oder 93XX).

Diese Codestellen werden jm Feldbusmodul 2175 gespeichert.
Voraussetzung fir die Kommunikation mit dem Antrieb ist, daB der Antrieb als Teil-
nehmer im System bekannt ist. Die Erkennung erfolgt wahrend der Baugruppeni-
nitialisierung.

Die Einstellung von Adresse und Baudrate kann auf unterschiedliche Weise erfol-
gen (siehe auch ab @ 7.5-1)):

e Frontseitiger Schalter 1 - 6 = OFF
Adresse und Baudrate werden durch die Schalterstellung vorgegeben.
Das Feldbusmodul 2175 schreibt die frontseitig eingestellte Schalterstellung
in die Codestelle L-C1859 bzw. L-C2359.

e Frontseitiger Schalter 1 - 6 = OFF
Adresse und Baudrate missen durch die Codestellen L-C0009 (Adresse)
und L-C0125 (Baudrate) vorgegeben werden.
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CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Beschreibung der kommunikationsrelevanten Lenze-Codestellen

7.7.2 Beschreibung der kommunikationsrelevanten Lenze-Codestellen

L-C1810: Einstellmdglichkeiten
Software-EKZ Code Subcode Index Lenze |Auswahl Datentyp
L-C1810 |- 227659= | - - VS
58EDy,

Bei der Baugruppeninitialisierung wird anhand der EKZ (Erzeugerkennziffer) fest-
gestellt, welches Gerat als Teilnehmer angeschlossen ist.

L-C1811: Einstellmdglichkeiten
Software-Erstellungsdatum Code Subcode Index Lenze |Auswahl Datentyp
L-C1811 |- 227644 = VS
58ECy

Diese Angabe ist in erster Linie im Servicefall von Bedeutung.

L-C1850/L-C2350: Einstellmdglichkeiten
Knotenadresse Code Subcode Index Lenze |Auswahl Datentyp
L-C1850 |- 58C5y, = 1 1 [1163 |FIX32
227254
L-C2350 |- 56D1, = 1 1 [1163 |FIX32
22225

Mit der Codestelle kann die Adresse der Baugruppe 2175 tiber den CAN-Bus ein-
gestellt werden.

Die Codestelle L-C1850 ist ein Abbild der Codestelle L-C0009 des Grundgerates.
Das Beschreiben von L-C1850 wirkt sich somit direkt auf L-C0009 aus.

(]

1 Hinweis!
Diese Codestelle ist nur wirksam, wenn vor dem Netzschalten die
DIP-Schalter S1-S6 in Position OFF gesetzt worden sind.
Das Andern der Knotenadresse wird erst durch erneutes
Netzschalten der Baugruppe 2175 oder durch Senden des
Netzwerkmanagement-Befehls Reset_Node oder
Reset_Communication tGber den CAN-Bus zur Baugruppe
wirksam.
Bei Servo PLC 9300 / Drive PLC kann dieses auch durch
Beschreiben der Codestelle C2120 (AlF-Steuerbyte) mit dem Wert
1 erfolgen.
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Beschreibung der kommunikationsrelevanten Lenze-Codestellen

L-C1851/L-C2351: Einstellmdglichkeiten
Baudrate Code Subcode Index Lenze |Auswahl Datentyp
L-C1851 |- 58C4y, = 0 0..6 0: 500 KkBit/s
227244 1: 250 kBit/s
2: 125 kBit/s
3: 50 kBit/s FIX32
L-C2351 |- 5600y, = 0..4 4: 1000 kBit/s
222244 5: 20 kBit/s
6: 10 kBit/s

Mit der Codestelle kann die Baudrate der Baugruppe 2175 eingestellt werden.

L]

1 Hinweis!
Diese Codestelle ist nur wirksam, wenn vor dem Netzschalten die
DIP-Schalter S1-S6 in Position OFF gesetzt worden sind.

Das Andern der Baudrate wird erst durch erneutes Netzschalten
der Baugruppe 2175 oder durch Senden des
Netzwerkmanagement-Befehls Reset_Node oder
Reset_Communication tGiber den CAN-Bus zur Baugruppe
wirksam.

Bei Servo PLC 9300 / Drive PLC kann dieses auch durch

Beschreiben der Codestelle C2120 (AlIF-Steuerbyte) mit dem Wert
1 erfolgen.

Die Codestelle L-C1851 ist ein Abbild der sich im Grundgerat befindenden Code-
stelle L-C0125, d.h. daBB das Beschreiben von L-C1851 sich direkt auf L-C0125
auswirkt.

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 7.7-3



Lesezeichen ein-/ausblenden

L-C1852/L-C2352:
Master-/Slavebetrieb

7.7-4

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Beschreibung der kommunikationsrelevanten Lenze-Codestellen

Einstellmdglichkeiten
Code Subcode Index Lenze |Auswahl Datentyp
L-C1852 |- 58C3h = 0 0 = Slavebetrieb
227234 1 = Masterbetrieb
L-C2352 |- 56CF = Fix32
222234

Nach dem Einschalten befindet sich die Baugruppe im Zustand PRE-OPERATIO-
NAL. In diesem Zustand ist lediglich ein Austausch von Parameterdaten (SDO’s)
mdglich.

Im Slavebetrieb verweilt die Baugruppe solange in diesem Zustand bis sie durch
den Netzwerkmanagement-Befehl Start_Remote_Node in den Zustand OPERA-
TIONAL versetzt wird.

Im Zustand OPERATIONAL werden neben den Parameterdaten (SDO’s) auch
Prozessdaten (PDQO’s) ausgetauscht.

Im Masterbetrieb wird nach einer einstellbaren Boot-Up-Zeit (siehe L-C1856/1
bzw. L-C2356/1) der Netzwerkmanagement-Befehl Start_Remote_Node abge-
setzt, welcher alle Knoten in den Zustand OPERATIONAL bringt.

Hinweis:
Der Netzwerkmanagement-Befehl Start_Remote_Node ist ein “Broadcast”-Tele-
gramm, das an alle anderen Knoten gerichtet ist.

[ ]

1 Hinweis!
Das Andern des Master-/Slavebetriebes wird erst durch erneutes
Netzschalten des Feldbusmoduls 2175 oder durch Senden eines
der Netzwerkmanagement-Befehle “Reset_Node” oder

“Reset-Communication” tiber den CAN zum Feldbusmodul
wirksam.

Bei Servo PLC 9300 / Drive PLC kann dieses auch durch
Beschreiben des AlF-Steuerbytes mit dem Wert 1 erfolgen.
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Beschreibung der kommunikationsrelevanten Lenze-Codestellen

L-C1853/L-C2353:
Adressierung
CAN-INx/CAN-OUTXx

Lenze

Einstellmdglichkeiten Daten-
Code [Subcode Index Lenze |Auswahl typ Erklarung
L-C185 58C2, = 227224 |0 0 [1] 3 [FIX32 |0: Adressierung
3 nach CANopen
(Default Identi-
fier)
R 1: Adressierung
CAN-IN1/0UT CotssL-c23
/2 CAN-IN2/ 4
L-C235 |0UT2 56CE;, = 222224 0 112 [FIX32  |,. Adressierung
3 /3 CAN-IN3/ nach LENZE
ouT3 Systembus
3: Adressierung
nach CANopen-
Index
14XX,/18XXy,

Uber diese Codestelle erfolgt die Auswahl der Quelle fiir die resultierenden
Adressen der CAN-INx/OUTx-Prozessdatenobjekte (PDO’s) auf dem CAN-Bus.

[

1 Hinweis!
Das Andern der Quelladresse in einem oder mehreren Subcodes
wird erst durch erneutes Netzschalten der Baugruppe oder durch
Senden des Netzwerkmanagement-Befehle Reset_Node oder
Reset_Communication Gber den CAN-Bus zur Baugruppe 2175
wirksam.

Bei Servo PLC 9300 / Drive PLC kann dieses auch durch

Beschreiben der Codestelle C2120 (AlF-Steuerbyte) mit dem Wert
1 erfolgen.

Beziehung zu CANopen

Die Adressierung des entsprechenden PDO-Paares bzw. der Subcodestelle un-
ter Codestelle L-C1853 / L-C2353 wird auf den CANopen-Indizes 14XXy/18XX,
(siehe oben: Wert 3) umgestellt, wenn in die CANopen-Indizes 1400y, 1401,
1402y, 1800y, 18014 oder 1802, ein neuer Wert geschrieben wird.
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Lesezeichen ein-/ausblenden

7.7-6

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Beschreibung der kommunikationsrelevanten Lenze-Codestellen

Berechnung der Identifier

Wert L-C1853 / L - C2353

dresse

bzw.

dresse

0 1 2 3
nach CANopen | iiber Codestelle L-1854/L-2354 iiber nach CANopen-Index
(Default Identi- Werkseinstel- | Lenze-System-
PDO fier) lung bus
CAN-IN1  |512 + Knotena- (384 + C1854/1 |384 + 129 512 + Knotena- |Index 1400y, Subindex 1

384 + €2354/1
CAN-IN2 |768 + Knotenadr. (384 + C1854/3 |384 + 257 640 + Knotenadr. |Index 1401y, Subindex 1
bzw.

384 + (2354/3
CAN-IN3  [1024 + Knote- (384 + C1854/5 |384 + 385 768 + Knotenadr. |Index 1402;,, Subindex 1

nadr. bzw.
384 + (2354/5
CAN- 384 + Knotenadr. |384 + C1854/2 (384 + 1 384 + Knotenadr. |Index 1800y, Subindex 1
ouT1 bzw.
384 + (1854/2
CAN- 640 + Knotenadr. |384 + C1854/4 [384 + 258 641 + Knotenadr. |Index 1801y, Subindex 1
0uT2 bzw.
384 + C1854/4
CAN- 896 + Knotenadr. |384 + C1854/6 384 + 386 769 + Knotenadr. |Index 1802y, Subindex 1
ouT3 bzw.

384 + C1854/6
Adressierung nach CANopen (Default Identifier)

Dies ist die Lenze-Einstellung des Feldbusmoduls 2175. Die Berechnung setzt
sich aus dem Basisidentifier und der Knotenadresse zusammen. Der Basisidenti-
fier entspricht entspricht dem vorgegebenen Wert nach DS301 V4.01 (Seite 9-56,
9-85ff).

Adressierung nach L-C1854 / L-C2354

Beidieser Adressierungist der Identifier die Summe aus einem festen Basisidenti-
fier 384 (180ex) + dem Wert an der entsprechenden Subcodestelle von L-C1854
/ L-C2354. Die Knotenadresse hat hier keinen EinfluB mehr.

Diese Konfiguration ist in Anlehnung an die Antriebsregler 8200 vector/motec mit
Funktionsmodul E82ZAFCCxxx, Systembus (CAN), und der integrierten System-
bus-Schnittstelle der Antriebsregler 93XX (Codestelle L-C0353 / L-C0354, selek-
tive Systembusadresse) entstanden.

Adressierung nach Lenze-Systembus

Diese Einstellung entspricht der voreingestellten Berechnung der Identifier bei
den Antriebsreglern 8200 vector/motec in Verbindung mit einem Funktionsmodul
E82ZAFCCxxx, Systembus (CAN), und der integrierten Systembus-Schnittstelle
der Antriebsregler 93XX.

Der Identifier setzt sich auch hier aus einem Basisidentifier und der Knotena-
dresse zusammen.

Adressierung nach CANopen-Indizes 14XXpex/18XXphex

Befindet sich in der Subcodestelle der Wert 3, so ist dies ein Hinweis darauf, daB
die Identifier Uber die CANopen Indizes 14XXpex/18XXhex geéndert wurden. Der
Identifier wird jetzt direkt aus den CANopen Indizes gebildet.

Eine Anderung der Codestelle L-C1854/L-C2354 hat keinen EinfluB mehr auf die
aktuellen Identifier.
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Beschreibung der kommunikationsrelevanten Lenze-Codestellen

L-C1854/L-C2354: Einstellmdglichkeiten
Selektive Adressierung Code Subcode Index Lenze |Auswahl Datentyp
CAN-IN/CAN-OUT L-C1854 |/1 CAN-IN1 58C1y = : 0 il 1663 |FIX32
/2 CAN-OUT1 227214 129
/3* CAN-IN2 /2:1
/4* CAN-0UT2 /3:
/5* CAN-IN3 257*
[-Cags4 |/ CANOUT  fggen —— 1t . [0 1] 513
222214 /5
385*
/6:
386*

*) nicht wirksam bei Verwendung eines Antriebsreglers 82XX, 8200 vector oder 93XX

Mit L-C1854 kdnnen die Adressen der Eingangs- und Ausgangs-PDO’s (iber 6
Subcodes individuell eingestellt werden (vgl. mit vorherigem Kapitel).

Die Codestelle wird wirksam, falls in einem der Subcodes der Codestelle
L-C1853/L-C2353 der Wert 1 (selektive Adressierung) enhalten ist.

[
1 Hinweis!
Das Andern der Adresse in einem oder mehreren Subcodes wird
wirksam
e erst durch erneutes Netzschalten der Baugruppe oder
e durch einen Uber den CAN-Bus zur Baugruppe gesendeten
Netzwerkmanagement-Befehl
— Reset_Node bzw. L-C2120 = 1 oder
— Reset_Communication

Einstellmdglichkeiten

L-C1855/L-C2355:

Anzeige resultierender Identifier Code Subcode Index Lenze |Auswahl Datentyp
CAN-IN / CAN-OUT L-C1855 |/1 CAN-IN1 58C0p, = - 0 [1]20 [FIX32
/2 CAN-OUT1 | 227204 47
/3* CAN-IN2

L-C2355 |/4* CAN-OUT2 |56CCy =
/5* CAN-IN3 222204
/6* CAN-OUT3

*) nicht wirksam bei Verwendung eines Antriebsreglers 82XX, 8200 vector oder 93XX

In den 6 Subcodes dieser Codestelle kbnnen die resultierenden Identifier der
PDO's ausgelesen werden.

®
1 Hinweis! (fiir Servo PLC 9300 / Drive PLC)

Falls die Adressierung unter L-C2353 oder L-C2354 geé&ndert
wurde, wird die Anzeige unter L-C2355 erst aktualisiert
e durch erneutes Netzschalten der Baugruppe oder
e durch einen Uber den CAN-Bus zur Baugruppe gesendeten
Netzwerkmanagement-Befehl.
— Reset_Node bzw. L-C2120 = 1 oder
— Reset_Communication
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Beschreibung der kommunikationsrelevanten Lenze-Codestellen

L-C1856/L-2356: Einstellmdglichkeiten
Boot-Up und Zykluszeiten Code Subcode Index Lenze |Auswahl Datentyp
L-C1856 58BFy, = 1 0 [1 ms] 655 | FIX32
/1 Boot-Up-Zeit 22719 3000 |35
/2 ZyKluszeiten CAN- e
ouT oms
L-c2356 | Zykluszeiten |7o0p FIX32
CAN-0UT2
22219
/4 Zykluszeiten
CAN-0UT3
/5 Sync-Tx-Zykluszeit

Im ereignisgesteuerten/zyklischen Betrieb kann die Zykluszeit angegeben
werden, mit der die einzelnen PDO’s liber den CAN-Bus gesendet werden (siehe
auch L-C1875/L-C2375, “Tx-Modus” fir CAN-OUT1..3).

L]

1 Hinweis!
Bei Servo PLC 9300 / Drive PLC wird die Anderung erst wirksam
durch erneutes Netzschalten des Feldbusmoduls oder durch
Senden eines der Netzwerkmanagement-Befehle “Reset_Node”
oder “Reseet_Communication” tiber den CAN-Bus zum
Feldbusmodu wirksam. AuBerdem kann eine Aktualisierung auch
durch Beschreiben des AlF-Steuerbytes mit dem Wert 1 erfolgen.
Bei Antriebsregler 82XX und 93XX wird die Anderung sofort giiltig.
Ein Wert von 0 deaktiviert das zyklische Senden des PDO.

Sync-Tx-Zykluszeit (C1856/5 bzw. C2356/5)

Mit “Sync-Tx-Zykluszeit” wird die Intervallzeit (Zeitbasis: ms) bezeichnet, mit
dem ein SYNC-Telegramm auf den CAN-Bus gesendet wird.

(]
1 Hinweis!
Eine Anderung der Sync-Tx-Zykluszeit wird sofort wirksam.

Ein Wert von 0 in L-C1856/5 bzw. L-C2356/5 deaktiviert das
zyklische Senden des Sync-Telegrammes.

Beziehung zu CANopen

Der CANopen-Index 1006, “Communication Cycle Period” spiegelt den Inhalt
der Codestelle L-C1856/5 bzw. L-C2356/5 (Zeitbasis: ms) wieder.

Da die Datenverarbeitungsgeschwindigkeit der Baugruppe 2175 bei 1000us
liegt, wird eine Eingabe tiber CANopen-Index 1006y, auf ein ganzzahliges Vielfa-
ches von 1000us gerundet und unter L-C1856/5 oder L-C2356/5 (abhangig vom
Antrieb) gespeichert. Wird der CANopen-Index 1006, gelesen, so wird der Inhalt
dieser Codestelle in [us] als Antwort zurlickgesendet.

AuBerdem wird durch Beschreiben der Codestelle L-C1856/5 oder L-C2356/5 au-
tomatisch das Bit 30 des CANopen-Index 1005, (COB-ID Sync message) ge-
setzt.
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Beschreibung der kommunikationsrelevanten Lenze-Codestellen

L-C1857/L-C2357:
Uberwachungszeit

L-C1859/L-C2359:
Anzeige DIP-Schalter-Stellung

Lenze

Einstellmdglichkeiten
Code Subcode Index Lenze |Auswahl Datentyp
L-C1857  {/1 CAN-IN1 58BE;, = 3000 [0 [1 ms] 655 | FIX32
/2 CAN-IN2 227184 ms 35
/3 CAN-IN3
1023571 14 BuS-OFF-Uberwa- | 200N = Fix32
chungszeit d
. - -
1 Hinweis!

Ein Wert von 0 deaktiviert die Uberwachung.

Eine Anderung der Uberwachungszeit wird bei den
Antriebsreglern 93XX und 82XX sofort wirksam.

Bei Servo PLC 9300 / Drive PLC wird die Anderung erst wirksam
durch erneutes Netzschalten des Feldbusmoduls oder durch
Senden eines der Netzwerkmanagement-Befehle “Reset_Node”
oder “Reset_Communication” GUber den CAN-Bus zum
Feldbusmodul wirksam. AuBerdem kann eine Aktualisierung auch
durch Beschreiben des AlF-Steuerbytes mit dem Wert 1 erfolgen.

Die Uberwachungszeit beginnt mit dem Eintreffen des ersten
Telegramms.

Mit Uberwachungszeit wird die Zeitspanne bezeichnet, in der neue Prozessein-
gangsdaten mit den CAN-IN1..3-ldentifiern eintreffen missen. Falls die eingetra-
gene Zeit Uberschritten wird, kann mit L-C1882 eine entsprechende Reaktionen
eingestellt werden.

BUS-OFF (C1857/4 bzw. C2357/4)

Auch wenn der Teilnehmer in den Zustand BUS-OFF wechselt, kann eine Zeit ein-
gestellt werden (Zeitbasis: ms), in der eine Reaktion erfolgen kann.
Uberwachungsreaktion: siehe Codestelle L-C1882 bzw. L-C2382.

Einstellmdglichkeiten
Code Subcode Index Lenze |Auswahl Datentyp
L-C1859 |- 58BCy = - 0 [1110 u1é
227164 23
L-C2359 |- 5608, = u1é
222164

Angegeben wird die DIP-Schalterstellung bei Initialisierung der Baugruppe.
Folgende Tabelle zeigt die Wertigkeit:

Schalter i el el Rl bl i 1 S2 |83 |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

Beispiel zur DIP-Schalterstellung:

e S10 = ON (CANopen-Kommunikationsprofil)
e S4, S5 = 0N (Adresse 6)
e S7, 8,9 = OFF (Baudrate 500kBit/s)

Aus der obigen Tabelle errechnet sich die Summe der entspechenden Wertigkei-
ten zu: 61y (974), der beim Lesen der Codestelle L-C1859 bzw. L-C2359 ange-
zeigt wird.
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Lesezeichen ein-/ausblenden

L-C1860:
Anzeige der aktuellen
DIP-Schalterstellung

L-C1867/L-C2367:
Sync Rx Identifier

7.7-10

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Beschreibung der kommunikationsrelevanten Lenze-Codestellen

Einstellmdglichkeiten
Code Subcode Index Lenze |Auswahl Datentyp
L-C1860 |- 58BBy, = - 0 (1110 [U16
227154 23

Durch die Anzeige der aktuellen DIP-Schalterstellung kann festgestellt werden,
ob sich die Schalterstellung flr Adresse, Baudrate und die Einstellung des Kom-
munikationsprofils seit der letzten Initialisierung geéndert hat. Wertigkeit siehe
L-C1859.

Einstellmdglichkeiten
Code Subcode Index Lenze |Auswahl Datentyp
L-C1867 |- 58B4y, = 128 |0 [1]20 |FIX32
227084 47
L-C2367 |- 56C0p = FIX32
222084

Die Codestelle beinhaltet den Identifier, mit dem das Sync-Telegramm empfan-
gen wird.

Durch den Empfang des Sync-Telegramms kann die Baugruppe zum Beispiel ihre
Prozessdatenobjekte auf den CAN-Bus senden. Siehe hierzu auch L-C1875 /
L-C2375.

L]

1 Hinweis!
Eine Anderung des Identitifiers wird bei den Antriebsreglern 93XX
und 82XX sofort wirksam.

Bei Servo PLC 9300 / Drive PLC wird die Anderung erst wirksam
durch erneutes Netzschalten des Feldbusmoduls oder durch
Senden eines der Netzwerkmanagement-Befehle “Reset_Node”
oder “Reset_Communication” Uber den CAN-Bus zum
Feldbusmodul wirksam. AuBerdem kann eine Aktualisierung auch
durch Beschreiben des AlF-Steuerbytes mit dem Wert 1 erfolgen.

Beziehung zu CANopen

Der CANopen-Index 1005, “COB-ID SYNC message” hat direkten EinfluB auf
diese Codestelle. Der Identifier eines in den Index 1005y, neu geschriebenen Wer-
tes wird auch in die Codestelle L-C1867/L-C2367 Gbernommen.

Beim Lesen des CANopen-Index 100544 (COB-ID Sync message)wird der unter
L-C1868/L-C2368 gespeicherte Wert angezeigt.
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Beschreibung der kommunikationsrelevanten Lenze-Codestellen

L-C1868/L-C2368:
Sync Tx Identifier

Lenze

Cod Ind Einstellmdglichkeiten

ode Subcode neex Lenze |Auswahl Datentyp

L-C1868 |- 58B3p, = 128 |0 [1]20 |FIX32
227074 47

L-C2368 |- 56BFy, = FIX32
222074

Die Codestelle beinhaltet den Identifier, mit dem das Sync-Telegramm gesendet

wird.

Mit dem unter L-C1868/L-C2368 eingestellten Identifier wird der Sync auf den
CAN-Bus gesendet (siehe hierzu auch L-C1856 bzw. L-C2356, Subcode 5).

°
1

Hinweis!

Eine Anderung des ldentitifiers wird bei den Antriebsreglern 93XX
und 82XX sofort wirksam.

Bei Servo PLC 9300 / Drive PLC wird die Anderung erst wirksam
durch erneutes Netzschalten des Feldbusmoduls oder durch
Senden eines der Netzwerkmanagement-Befehle “Reset_Node”

oder “Reset_ Communication” tiber den CAN-Bus zum

Feldbusmodul wirksam. AuBerdem kann eine Aktualisierung auch
durch Beschreiben des AlF-Steuerbytes mit dem Wert 1 erfolgen.

Beziehung zu CANopen

Der CANopen-Index 1005, “COB-ID SYNC message” hat direkten EinfluB auf
diese Codestelle. Der Identifier innerhalb eines in den Index 1005, neu geschrie-
benen Wertes wird auch in die Codestelle L-C1868/L-C2368 libernommen. Beim
Lesen des Index 1005y, wird der hier gespeicherte Wert angezeigt.
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Lesezeichen ein-/ausblenden

L-C1873/L-C2373:
Sync-Rate CAN-IN1 ... CAN-IN3

7.7-12

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Beschreibung der kommunikationsrelevanten Lenze-Codestellen

Die Eingangsprozessdaten (CAN-INx) werden erst nach Eintreffen einer gewahl-
ten Anzahl von empfangenen SYNC-Telegrammen zum Antriebsregler weiterge-
geben.

Code Subcode Index Einstellmdglichkeiten Datentyp
Lenze (Auswahl

L-C1873 |[/1 CAN-IN1 58AE;, = 1 0 [1]24 |FIX32
/2* CAN-IN2 227024 0

L-C2373 |/3* CAN-IN3 56BA, = 1 [1]24 |FIX32

222024 0
*) nicht wirksam bei Verwendung eines Antriebsreglers 82XX, 8200 vector oder 93XX
Beispiel:

Auswahl n = 23. Ubernahme von Eingangs-PDO (nach CAN-IN1... CAN-IN3) in
den Antriebsregler nach Eintreffen des 23. Sync-Telegramms.

Fir jedes Eingangs-PDO kann die Sync-Rate individuell eingestellt werden.

®
1 Hinweis!

Es werden nur die Sync-Telegramme gezahlt, die mit dem unter
L-C1867 / L-C2367 eingestellitem Identifier von der Baugruppe
2175 empfangen wurden.

Eine Anderung der Sync-Rate wird bei den Antriegsreglern
82XXund 93XX sofort wirksam.

Bei Servo PLC 9300 / Drive PLC wird die Anderung erst wirksam
durch erneutes Netzschalten des Feldbusmoduls oder durch
Senden eines der Netzwerkmanagement-Befehle “Reset_Node”
oder “Reset_Communication” Gber den CAN-Bus zum
Feldbusmodul wirksam. AuBerdem kann eine Aktualisierung auch
durch Beschreiben des AlF-Steuerbytes mit dem Wert 1 erfolgen.

Beziehung zu CANopen

Die CANopen Indizes 1400y, 1401y, und 1402}, (Receive PDO Communication Pa-
rameter), jeweils Subindex 2 (transmission type), werden direkt auf die Subcodes
der Codestelle L-C1873 / L-C2373 abgebildet.

Index 14XXp, Subindex 2 = 1-240 Codestelle L-C1873, Subcode X = 1-240

Index 14XXp, Subindex 2 = 254 - Codestelle L-C1873, Subcode 0

Ausnahme ist hier der Wert 0, der nicht direkt auf die CANopen-Indizes 1400y,
14011ex Und 1402, abgebildet wird. Ein Wert von 0 wird unter CANopen-Index
14XXnex, Subindex 2, mitdem Wert = 254 abgebildet (herstellerspezifisch). Ande-
rerseits wird bei einem Eintrag von 254 in Subindex 2 der entsprechende Subcode
von L-C1873 mit dem Wert O beschrieben.
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Beschreibung der kommunikationsrelevanten Lenze-Codestellen

L-C1874/L-C2374:
Sync-Rate CAN-OUT1 ...
CAN-OUT3

Lenze

Cod Ind Einstellmdglichkeiten
ode Subcode neex Lenze |Auswahl Datentyp
L-C1874 |/1 = CAN-OUT1 |58ADy, = 1 1 [1]24 |FIX32
/2* = CAN-OUT2 227014 0
L-C2374 |/3* = CAN-OUT3 |56B9, = FIX32
222014

*) nicht wirksam bei Verwendung eines Antriebsreglers 82XX, 8200 vector oder 93XX

Die Ausgangsprozessdaten (CAN-OUTx) werden erst nach Eintreffen einer ge-
wahlten Anzahl von empfangenen SYNC-Telegrammen gesendet.

Fir jedes Prozessausgangsdatenobjekt kann die Sync-Rate individuell einge-
stellt werden.

L]
1 Hinweis!
Es werden nur die Sync-Telegramme gezahlt, die mit dem unter

L-C1867 / L-C2367 eingestelltem Identifier von der Baugruppe
2175 empfangen wurden.

Eine Anderung der Sync-Rate wird bei den Antriebsreglern 82XX
und 93XX sofort wirksam.

Bei Servo PLC 9300 / Drive PLC wird die Anderung erst wirksam
durch erneutes Netzschalten des Feldbusmoduls oder durch
Senden eines der Netzwerkmanagement-Befehle “Reset_Node”
oder “Reset_Communication” GUber den CAN-Bus zum
Feldbusmodul wirksam. AuBerdem kann eine Aktualisierung auch
durch Beschreiben des AlF-Steuerbytes mit dem Wert 1 erfolgen.

Beziehung zu CANopen

Die CANopen-Indizes “Transmit PDO Communication Parameter” 1800}, 1801,
und 1802, (mit Subindex 2, “transmission type”) werden direkt auf die Subcodes
der Codestelle L-C1874 bzw. L-C2374 abgebildet.

Index 18XXp, Subindex 2 = 1-240 Codestelle L-C1874 bzw. L-C2374, Subcode X = 1-240
B Codestelle L-C1875, Subcode X =0
Index 18XXp, Subindex 2 =252 a Codestelle L-C1875, Subcode X =1
Index 18XXp, Subindex 2 = 254 Codestelle L-C1875, Subcode X = 2

Wird zum Beispiel der Index 1802, gelesen, so kommt als Antwort der Wert in
Codestelle L-C1874 / L-C2374, Subcode 3 zuriick. Wird der Index 1801y, mit ei-
nem neuen Wert beschrieben, so wird auch die Codestelle L-C1874, Subcode 2,
mit diesem Wert beschrieben.
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Beschreibung der kommunikationsrelevanten Lenze-Codestellen

L-C1875/L-C2375: Diese Codestelle enthélt eine Auswahl, die angibt, bei welchem Ereignis die Aus-

Tx-Modus CAN-OUT1 ... gangs-PDO’s CAN-OUT1 .. CAN-OUT3 gesendet werden sollen. Fir jedes Aus-
CAN-OUT3 gangs-PDO kann individuell durch Trennung in Subcodes eine Auswabhl getroffen
werden.
Einstellmdglichkeiten
Cod Ind
ode Subcode neex Lenze |Auswahl Datentyp
L-C1875 58AC,= |/1:0 |0 [1] 3 [FIX32
A canouri | 2270% e
L-C2375 g gﬁk":gb’g 5688, =  |/1:0 FIX32
222004 /2:0
/3:0
*) nicht wirksam bei Verwendung eines Antriebsreglers 82XX, 8200 vector oder 93XX
o Wert=0
— Die Ausgangs-PDQ’s werden bei einem empfangenen Sync-Telegramm
gesendet.

— Es werden nur die Sync-Telegramme gezahlt, die mit dem unter L-C1867 /
L-C2367 eingestellten Identifier empfangen wurden. AuBerdem kann unter
L-C1874 / L-C2374 eingestellt werden, daB erst nach dem n-ten
Sync-Telegramm (einstellbar mit n = 1..240) die Ausgangs-PDO’s
gesendet werden sollen.

o Wert=1
— Es werden keine Ausgangs-PDO’s gesendet.

— Mit dieser Auswahl wird das Versenden von CAN-OUT1..CAN-OUT3
deaktiviert.
Dies ist sinnvoll bei Antrieben 82XX, 8200 vector und 9300, die héchstens
4 Worte an Steuer- und Statusinformationen Uber das AIF austauschen
kénnen. Hierzu reicht die Verwendung eines Eingangs- und
Ausgangs-PDO aus, da jedes PDO 4 Worte an Informationen enthalt
(Werkseinstellung).
Eine unnétige Belastung des CAN kann in diesem Fall vermieden werden.

o Wert=2

— Das Ausgangs-PDO wird entweder ereignisgesteuert oder zyklisch
gesendet wenn dieser Wert in einem der drei vorhandenen Subcodes
eingetragen wird.

— Das Ausgangs-PDO wird zyklisch gesendet, wenn fir das selbe
CAN-OUT1..3 unter der Codestelle L-C1856 oder (antriebsabhéngig)
L-C2356 eine Zykluszeit angegeben wird. Wenn Zykluszeit Null, so wird
bei einem Ereignis, d.h. einem Bitwechsel innerhalb des CAN-OUT
Objektes, dieses gesendet.

o Wert=3
- Das Ausgangs-PDO wird ereignisgesteuert und zyklisch gesendet. Das

bedeutet, daB das Objekt mit der unter L-C1856 bzw. L-C2356
eingetragenen Zykluszeit gesendet wird.

— Zusétzlich wird das Objekt gesendet, wenn sich ein oder mehrere Bits
innerhalb des CAN-OUT-Objektes &ndern.
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Beschreibung der kommunikationsrelevanten Lenze-Codestellen

Lenze

Hinweis!

o

Eine Anderung des Tx-Modus wird bei den Antriebsreglern 82XX
und 93XX fir ein ProzeBdatenausgangsobjekt sofort wirksam.

Bei Servo PLC 9300 / Drive PLC muB eine Aktualisierung durch
Beschreiben des AlF-Steuerbytes mit dem Wert 1 erfolgen.

Wird ereignisgesteuert (auch bei zyklischer Uberlagerung)
gesendet, kdnnen durch Maskieren des Objektes mit den
Codestellen L-C1876 bis L-C1878 oder bei der Servo PLC 9300 /
Drive PLC L-C2376 bis L-C2378 bestimmte Bits ausgeblendet
werden, wodurch das CAN-OUT Obijekt bei einem Bitwechsel
nicht gesendet wird.

Ein Wert = 0 unter Codestelle L-C1875/L-C2375, Subcodes 1..3, wird unter CA-
NopenIndex 1800y, 1801ex 0der 1802y, jeweils Subindex 2, der Wert von Co-
destelle L-C1874/L-C2374, Subcode 1, 2 oder 3 wiedergespiegelt.

Ein Wert =1 unter Codestelle L-C1875/L-C2375 wird unter CANopen Index
1800hex, 1801hex 0der 1802hex mit dem Wert = 252 angezeigt.

Ein Wert = 2 oder 3 unter Codestelle L-C1875/L-C2375 wird unter CANopen In-
dex 1800pex, 180116 0der 1802,¢x mit dem Wert = 254 angezeigt.

Beim Beschreiben von CANopen Index 1800y, 18011ex 0der 1802,y besteht
diese Beziehung in gleicher Weise, siehe unten aufgeflihrte Tabelle bzw. unter Be-
schreibung der CANopen Indizes 18XXhex-

Codestelle L-C1875 / L-C2375, Subcode 1, 2 | CANopen-Index 1800hex, 1801hex oder 1802hex, Subindex 2
oder 3

0 Codestelle L-C1874 / L-C2374, Subcode 1, 2 oder 3 (Wert=1 ....
240)

1 252
2 oder 3 254
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L-C1876/L-C2376:
Masken CAN-OUT1

7.7-16

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Beschreibung der kommunikationsrelevanten Lenze-Codestellen

Durch die Maske kdnnen ein oder mehrere Bits des Ausgangs-PDO CAN-OUT1
ausgeblendet werden.

Einstellmdglichkeiten
Code Subcode Index Lenze |Auswahl Datentyp
L-C1876 [/1 CAN- 58ABy = 65535 |0 [1165 |FIX32
OUT1.W1 226994 535
/2 CAN-
0uT1.W2
L-C2376 |/3 CAN- 56B7}, = FIX32
0UT1.W3 22199
/4 CAN-
0UT1.W4

Das ereignisgesteuerte Senden des CAN-OUT-Objektes kann zum Beispiel von
nur einem Bit abhangig gemacht werden kann. Siehe auch Codestelle L-C1875
/ L-C2375.

Beispiel:

Die Maske im Wort 3 des ProzeBdatenobjektes CAN-OUT 1 wird durch die Code-
stelle L-C1876/3 mit dem Wert 20y, eingestellt (siehe “MASKE"). Beachten Sie
bitte das grau hinterlegte Feld.

1. Zyklus

Ergebnis nach 1. Zyklus: Das PDO wird gesendet

CAN-OUT 1.W3
MASKE O |o0ofO|[O]O|O]JO]O|O]O]|1 0O [0 f[O|[O0O]O
Daten 1 1 1 1 1 1 1 1 0 1 1 0 [0 [0 |1 0
Ergebnis o|ofofoOo]JO|O)|JO]O|O]O]|1 0 [0 ([0f0O

2. Zyklus
Nach dem 2. Zyklus sind in CAN-OUT 1 neue Daten geschrieben worden.

Ergebnis nach 2. Zyklus: Das PDO wird durch den Wechsel des Bit nicht gesen-
det.

CAN-OUT 1.W3
MASKE oJofofofo]Jo]Jo]o|]of[o[1]o]o|o|o]o
Daten 1Tt 1111 ]Jol1]Jofofo]Jo]1]o
Ergebnis oJo|lo|lofo]JoJoJoJ]o[o|o[o]o|o|o]o
. - -
1 Hinweis!
Eine Anderung der Maske wird bei den Antriebsreglern 82XX und
93XX sofort wirksam.

Bei Servo PLC 9300 / Drive PLC wird die Anderung erst wirksam
durch erneutes Netzschalten des Feldbusmoduls oder durch
Senden eines der Netzwerkmanagement-Befehle “Reset_Node”
oder “Reset_Communication” Uber den CAN-Bus zum
Feldbusmodul wirksam. AuBerdem kann eine Aktualisierung auch
durch Beschreiben des AlF-Steuerbytes mit dem Wert 1 erfolgen.
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Beschreibung der kommunikationsrelevanten Lenze-Codestellen

L-C1877/L-C2377:
Masken CAN-OUT2

L-C1878/L-C2378:
Masken CAN-OUT3

Lenze

Durch die Maske kdnnen ein oder mehrere Bits des Ausgangs-PDO CAN-OUT2
ausgeblendet werden.

Cod Ind Einstellmdglichkeiten
ode Subcode neex Lenze |Auswahl Datentyp
L-C1877 |/1 CAN- 58AA, = 65535 |0 [1]65 |FIX32
0uT2.W1 226984 535
/2 CAN-
ouT2.w2
L-C2377 |/3 CAN- 5686, =
ouT2.w3 221984
/4 CAN-
ouT2.W4

Siehe L-C1876 / L-C2376.

Durch die Maske kdnnen ein oder mehrere Bits des Ausgangs-PDO CAN-OUT3
ausgeblendet werden.

Cod Ind Einstellmdglichkeiten
ode Subcode neex Lenze |Auswahl Datentyp
L-C1878 |/1 CAN- 58A9;, = 65535 |0 [1]65 |FIX32
0UT3.W1 226974 535
/2 CAN-
0uT3.W2
L-C2378 |/3 CAN- 56B5p, =
0UT3.W3 221974
/4 CAN-
0UT3.W4

Siehe L-C1876 / L-C2376.

EDSCAN-1.0-11/2002
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L-C1882/L-C2382:
Uberwachungsreaktion

Beziehung zu CANopen

7.7-18

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Beschreibung der kommunikationsrelevanten Lenze-Codestellen

Cod Ind Einstellmdglichkeiten
ode Subcode neex Lenze |Auswahl Datentyp
L-C1882 [/1 Reaktion CAN-IN1 |58A5, = 0 0 [ 2 | FIX32
/2 Reaktion CAN-IN2  |22693
/3 Reaktion CAN-IN3 0: keine Reaktion
L-C2382 |/4 Reaktion BUS-OFF |56B1, = 1: Reglersperre FIX32
/5 Reaktion Life Guar- 22193 2: Quickstop
ding Event

Einstellen der Reaktion, wenn die Uberwachungszeiten (siehe L-C1857/L-C2357)
Uberschritten wurden.

L]

1 Hinweis!
Eine Anderung der Uberwachungsreaktion wird bei den
Antriebsreglern 82XX und 93XX sofort wirksam.

Bei Servo PLC 9300 / Drive PLC wird die Anderung erst wirksam
durch erneutes Netzschalten des Feldbusmoduls oder durch
Senden eines der Netzwerkmanagement-Befehle “Reset_Node”
oder “Reset_Communication” Uber den CAN-Bus zum
Feldbusmodul wirksam. AuBerdem kann eine Aktualisierung auch
durch Beschreiben des AlF-Steuerbytes mit dem Wert 1 erfolgen.

Beziehung zu CANopen

Unter den CANopen-Indizes 100Cy, “guard time” und 100Dy, “life time factor” kann
eine Zeit fir das Node Guarding Protocol eingestellt werden. Das Node Guarding
Protocol ist fiir die Uberwachung der Verbindung von Master und Slave (hier
2175IB) entwickelt worden. Unter dem CANopen Index 100C, “guard time” kann
eine Zeit in Millisekunden eingetragen werden. Unter dem Index 100Dy, “life time
factor” wird ein Faktor gespeichert. Beide Indizes miteinander multipliziert, ergibt
eine Uberwachungszeit, in der der Master dem Slave/2175IB ein bestimmtes Te-
legramm senden muB. Ist einer der beiden Indizes auf Null gesetzt, ist auch die
Uberwachungszeit Null, und somit deaktiviert. Der Slave wiederum sendet dem
Master ein Telegramm mit seinem aktuellen NMT Zustand. Diese Zustédnde kén-
nen Pre-Operational, Operational oder Stopped sein.

Wird die Uberwachungszeit tiberschritten, reagiert der Slave mit dem Life Guar-
ding Event und der Master mit dem Node Guarding Event.

Der Ablauf des Node Guarding Protocol muB3 im Master programmiert und ange-
stoBen werden. Die Baugruppe 2175IB unterstitzt das Node Guarding Protocol,
es kann lediglich eine Reaktion an dieser Codestelle eingetragen werden.
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Beschreibung der kommunikationsrelevanten Lenze-Codestellen

L-C2120: Einstellmdglichkeiten
AIF-Steuerbyte Code Subcode Index Lenze |Auswahl Datentyp
L-C2120 |- 224554 = 0 |0 = kein Befehl FIX32
57B7y 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

Mit dem AIF-Steuerbyte werden die in der Servo PLC 9300 / Drive PLC gespei-
cherten Codestellen L-C23XX in das Feldbusmodul 2175 eingelesen. Durch
Schreiben eines in der Tabelle angegebenen Wertes in das AlF-Steuerbyte kann
dieser Vorgang per Befehl initiiert werden.

Durch Schreiben des Wertes = 2 auf das AlF Steuerbyte werden alle Codestellen
L-C23XX neu eingelesen. Bei einigen Codestellen ist es aber zwingend erforder-
lich, eine CAN Neuinitialisierung durchzufiihren, damit neue Werte bzw. die da-
raus abgeleitenden Funktionen wirksam werden. Hier eine Auflistung:

Codestelle Wert L-C2120 Funktion

L-C2350 1 Aktivierung der neuen Identifier fur SDO, PDO oder Emergency, wenn
diese von der Knotenadresse abhangig sind

L-C2351 1 Aktivierung neue Baudrate

L-C2352 1 Aktivierung der geanderten 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, 2 oder 10 Aktivierung der neuen Zeiten (Boot-Up, Zyklus AIF-XCAN1..3)

1.4

L-C2356, Subcode 5 |1 oder 2 Aktivierung Sync Zykluszeit

L-C2357, Subcode |1, 2 oder 11 Aktivierung Uberwachungszeiten

1.4

L-C2359 1 Darstellung geanderte Schalterstellung

L-C2367 1 Aktivierung neuer Empfangsidentifier fur Sync Telegramme

L-C2368 1 Aktivierung neuer Sendeidentifier fur 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 1,2 oder 13 Aktivierung neue Masken Sende-PDO

L-C2378

L-C2382 1, 2 oder 14 Aktivierung neue Fehlerreaktion PDO, Bus-Off und Life guarding event
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Beschreibung der kommunikationsrelevanten Lenze-Codestellen

L-C2121: Einstellmdglichkeiten
AIF-Statusbyte Code Subcode Index Lenze |Auswahl Datentyp
L-C2121 |- 224544 = 0 |0 1 255 |FIX32
57B6

Das AlF-Statusbyte stellt Informationen aus dem Feldbusmodul 2175 der Ser-
vo PLC 9300 und Drivec PLC zur Verfligung. Das Lesen der Statusbits ermoglicht
den Zustand des Felbusmoduls 2175 von der Servo PLC 9300 und Drivec PLC
Uberwachen zu lassen. Der Anwender kann davon abhéngig entsprechende Ge-
genmaBnahmen einleiten.

AlF-Statusbyte Beschreibung

Bit 0 CE11-Fehler, Uberwachungszeit CAN-IN1 {iberschritten
Bit 1 CE12-Fehler, Uberwachungszeit CAN-IN2 {iberschritten
Bit 2 CE13-Fehler, Uberwachungszeit CAN-IN3 {iberschritten
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
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Implementierte CANopen-0bjekte

7.7.3 Implementierte CANopen-Objekte

Lenze-Gerate kdnnen sowohl mit Lenze-Codestellen (siehe (@ 7.9-1)) als auch mit
den herstellerunabhéangigen “CANopen-Objekten” parametriert werden. Fiir eine
vollstandig CANopen-konforme Kommunikation diirfen ausschlieBlich nur die
CANopen-Objekte zur Parametrierung benutzt werden. Die in dieser Anleitung
beschriebenen CANopen-Objekte sind im “CiA Draft Standard 301/Version 4.01”
definiert.

Alle CANopen-Obijekte lassen sich auf Lenze-Codestellen abbilden. Im Abschnitt
“Beziehung zu CANopen” sind die Auswirkungen auf Lenze-Codestellen durch
Andern der CANopen-Objekte erldutert.

. - -
1 Hinweis!
Einige der verwendeten Begriffe entstammen dem in englischer

Sprache verfassten CANopen-Protokoll. Die Ubersetzung dieser
Begriffe ist nur bedingt zuldssig.

1000w Der CANopen Index 1000y« gibt das Gerateprofil fiir dieses Gerat an. AuBerdem

Devi';g"-',-ype kénnen hier noch zusétzliche Informationen, die im Gerateprofil selber definiert
sind, untergebracht werden. Wird nach keinem speziellen Geréateprofil gearbeitet,
so ist der Inhalt 0000y,ex (2175IB).

Index [e] |Subindex Name Datentyp Wertebereich |Rechte
1000 0 Device type U32 0..2% ) 0

Bitbelegung in den Telegrammdaten

5. Byte \ 6. Byte \ 7. Byte \ 8. Byte
U32
LSB MSB
Geréate-Profil-Nummer Zusétzliche Informationen

Lesen des Fehlerregisters
1001 hex:
Error Register Index [;,ex] |Subindex Name Datentyp Wertebereich |Rechte

1001 0 Error register us 0...255 ro

Bitbelegung im Datenbyte (U8) des Telegramms

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: Geréte-TRIP/ Fehler CANo-
pen-Baugruppe
Fehleranalyse: siehe L-C0161
in der Anleitung des betreffen-
den Antriebsreglers
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1003pex:
Pre-defined Error Field

1 005hex:
Identifier Sync Message

7.7-22

Fehlerhistorie

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Implementierte CANopen-0bjekte

Index [e] |Subindex Name Datentyp Wertebereich |Rechte
1003 0 Recording numbers of error us 0..255 rw
1 Standard error field Us2 0..2%2-1) [0

Mit diesem Objekt ist erkennbar, daB3 ein Fehler in der Baugruppe und im Grund-
gerat aufgetreten ist:

e Sub-Index 0: Anzahl der gespeicherten Fehlermeldungen.

e Sub-Index 1: Anzeige der Fehlerliste.
Die Fehlermeldungen (U32) bestehen aus einem 16 Bit Fehlercode und
einem 16 Bit umfassenden herstellerspezifischen Informationsfeld.

L]
1 Hinweis!
Der Wert im “Standard error field” unter Subindex 1 wird geldscht,

wenn Subindex “recording number of errors” mit dem Wert 0
beschrieben wird.

Mit diesem Objekt kann

e fiir die Baugruppe das Erzeugen von Sync-Telegrammen ermdglicht werden
e der Wert des Identifiers beschrieben werden.

Wertebereich Rechte
0...(2%-7) rw

Index [hex] |Subindex Name Datentyp
1005 0 Identifier Sync Message U32

Erzeugen von Sync-Telegrammen

Zur Erzeugung von Sync-Telegrammen ist das Bit 30 (siehe unten) auf den Wert
1 zu setzen.

Der zeitliche Abstand der Sync-Telegramme kann mit einem anderen Objekt (In-
dex 1006y,¢4) reagieren.

Identifier beschreiben

Fir den Empfang von PDO’s ist als Werkseinstellung (und gemaB CANopen-Spe-
zifikation) im 11-Bit Identifier der Wert 80y« eingetragen. Dies bedeutet, daB alle
Baugruppen werksseitig auf das gleichen Sync-Telegramm eingestellt sind.
Sollen Sync-Telegramme nur von bestimmten Baugruppen empfangen werden,
so kdnnen deren Identifier mit einem Wert bis einschlieBlich 7FFygx eingetragen
werden. Eine Anderung des Identifiers darf nur erfolgen, wenn das Feldbusmodul
2175 kein Sync sendet (Bit 30 = 0).

5. Byte \ 6. Byte \ 7. Byte \ 8. Byte
U32
0 10 11-28 29 (30 |31
11-Bit Identifier ofofoJofofoJofojJofoJoJofoJo]ofofofo] 0 [on
Bit-Nr. Wert Erkldrung
0-10 X Identifier (siehe auch 1 7.6-3)
(11 - 28)* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht unterstiitzt. Jedes Bit in diesem Bereich
29* 0 muB den Wert 0 haben.
30 0 Gerét erzeugt keine SYNC-Telegramme
1 Gerét erzeugt SYNC-Telegramme
31 X beliebig

Lenze
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Implementierte CANopen-0bjekte

1006pex:
Communication Cycle Period

1008pex:
Manufacturer Device Name

100Aex:
Manufacturer Software Version

100Chex:
Guard Time

100D} ex:
Life Time Factor

Lenze

Zykluszeit von Sync-Telegrammen einstellen

Index [hex] |Subindex Name Datentyp Wertebereich |Rechte

1006 0 Communication cycle period U32 0..(2%2-1) Trw

Bei dem werksseitig eingestellten Wert (Default) vont = 0 werden keine Sync-Te-
legramme erzeugt.

Die Vorgabe einer Zykluszeit ist mit dem Eintrag von 1000 oder dem ganzzahligen
Vielfachen davon méglich. Die Einheit der eingetragenen Zeit ist [us]. Der maximal
einstellbare Wert des Feldbusmoduls 2175 betragt 65535000 [us].

Bekanntgabe der Antriebsregler- und Baugruppenbezeichnung

Index [hex] |Subindex Name Datentyp Rechte

1008 0 Manufacturer device name Visible String {9 Zeichen} |const

Bekanntgabe der Softwareversion von Antriebsregler und Baugruppe

Index [hex] |Subindex Name Datentyp Rechte

100A 0 Manufacturer Software Version |Vis.-String {11 Zeichen} |const
Uberwachungszeit

Index [hex] |Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte
100C 0 Guard time U16 0 ... 65535 rw

Die Uberwachungszeit wird in [ms] angegeben.

Falls die Uberwachung nicht unterstiitzt werden soll, ist der Default-Eintrag von
0 beizubehalten.

Index [hex] |Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

100D 0 Life time factor us 0...255 rw

Falls die Uberwachung nicht unterstiitzt werden soll, ist der Default-Eintrag von
0 beizubehalten.
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101 Ohex:
Store Parameters

7.7-24

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Implementierte CANopen-0bjekte

Speichern von Parametern in das EEPROM.

Index [hex] |Subindex Name Datentyp Wertebereich |Rechte
1010 0 store parameters U32 0..(2%2-1)  T[ro/rw
1..3"

Die Subindizes 1, 2 und 3 werden zur Zeit noch nicht unterstiitzt
Parameter speichern

Fehlermeldung bei

e fehlerhaftem Speichern (in den Byte 5 ...8): 0606 0000,y

e falscher Signatur: 0800 0020,y

®
1 Hinweis!

Zum Speichern von Baugruppen-Parametern muss die Signatur
“save” in den Telegrammdaten enthalten sein.

Belegung der Telegrammdatenworter zum Speichern von Parametern

Signature MSB LSB
1S0 8859 (ASCII) e v a S
hex 65 76 61 73
Bit-Belegung fur das Leserecht
0 1 2 - 31
01 oA 0Jo]o 0JoJo
. Erkldrung
Subindex | Rechte Schreiben Lesen
¢ Beim Schreibversuch erscheint  |Unterstiitzter Subindex = 3
0 ro folgende Fehlermeldung: 0601
0002
Speicherfunktionalitat aller |Folgende Funktionalititen
1 ® Parameter lesen sind abhéngig vom An-
triebsregler mdglich und
l . S werden durch Lesen der
Speicherfunktionalitat nur - |werte der Bitpositionen 0
der Kommunikationspara-  |und 1 dargestellt:
2 * Diese Funktion wird zur meter der Objekte lesen | wert 0: Speichern nicht
w Zeit noch nicht unter- durchfiihren
stiltzt Speicherfunktionalitat nur | Wert 1: Speichern auf Be-
* Beim Schreibversuch er-  |der herstellerspezifischen fehl )
scheint folgende Fehler-  |Parameter lesen Wert 2: Automatisches
3 meldung: (Speicherbereich: 6000pe, | SPEICEM )
0800 0020 - OFFFpex) Wer_t 3: Automatlsc_hes
Speichern und Speichern
auf Befehl
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Implementierte CANopen-0bjekte

Laden der Werkseinstellungen.
1011 ey

Restore Default Parameters

L]

1 Hinweis!
Bei dieser Funktion sind die zu verwendenden Subindizes
abhéngig vom Typ des Antriebsreglers.

Index [hex] |Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

1011 0..7 restore default parameters u32 0..(2%2-1) w/ro

Neben Index und Subindex muss in den Telegrammdaten die Signatur “load* ent-
halten sein, damit das Laden von Parametern ausgeflhrt wird (siehe Tabelle).

Signature MSB LSB
1S0 8859 (ASCII) d a 0 |
hex 64 61 6F 6C

Bit-Belegung fur das Leserecht

U32
0 1-31
0: Laden nichtmdg- | 0 | 0 | O . 0|0 |0
lich
1: laden maglich
Subindex | Rechte Schreiben Lesen
* Beim Schreibversuch erscheint folgende Fehler- |Max. verfligbarer Subindex abhéngig vom
0 ro meldung: Typ des Antriebsreglers:
0601 0002x 7: Frequenzumrichter 8200 vector/motec
1 Laden aller Parameter méglich
d Laden nur der Kommunikationsparameter
2 l der Objekte méglich
Laden nur der herstellerspezifischen Pa-
3 w rameter (Index 6000pey - 9FFFpey)
* Diese Funktion wird .
4 2ur Zeit noch nicht Laden von Parametersatz 1 maglich
5 unt_erstutzt ) Laden von Parametersatz 2 méglich
* Beim Schreibversuch
6 erscheint folgende Laden von Parametersatz 3 méglich
Fehlermeldung: —
7 0800 0020}¢ Laden von Parametersatz 4 maglich
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10140
COB-ID Emergency Object

7.7-26

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Implementierte CANopen-0bjekte

Beim Auftreten und beim Quittieren eines internen Fehlers des Busmoduls oder
des Antriebsreglers (z.B. TRIP) wird eine Fehlermeldung tiber den CAN-Bus ge-
sendet. Das Telegramm wird bei jedem Fehler einmalig abgesetzt.

Index [hex] |Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte
1014 0 COB-ID Emergency Object U32 0..(2%-1) rw
Belegung des Datentelegramms

5. Byte \ 6. Byte \ 7. Byte \ 8. Byte

U32

0 10 11-28 29 (30 |31

11-Bit Identifier o0fofoJofofoJofoJofoJoofoJoJofofofo] o [0 Jon
Erklarung
Bit-Nr. Wert Erklérung
0-10 01 Identifier (siehe auch (3 7.6-3)
(11 - 28)* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht unterstiitzt. Jedes Bit in diesem Bereich
29* 0 muB den Wert 0 haben.
30 0 reserviert
31 01 0: Emergency Object giiltig

1: Emergency Object ungiiltig

Das Uber den CAN-Bus gesendete “Emergency”-Telegramm hat folgenden Auf-

bau:
1.Byte | 2.Byte 3. Byte 4.Byte | 5.Byte | 6.Byte [ 7.Byte | 8.Byte
Emergency Error Code Error register
LENZE: Error Code “10XX” Objekt Feld fiir herstellerspezifische Fehlermeldung
1001 pex

EDSCAN-1.0-11/2002
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CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Implementierte CANopen-0bjekte

1015hex:
Inhibit Time Emergency

101 8hex:
Identity Object

1200pex / 1201ex:
Server SDO Parameters

Lenze

Mit diesem Objekt wird die Zeit zwischen dem Auftreten eines internen Baugrup-
penfehlers bis zum Absetzen der Fehlermeldung auf den Bus (“COB-ID Emer-
gency Object”, Code: 1014,o4) vorgegeben.

Es werden als einzutragende Werte nur ganzzahlige Vielfache von 10 weiterverar-
beitet. Der eingetragene Wert multipliziert mit 100 ergibt die Zeitspanne in [us].

Index [hex] |Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte
1015 0 Inhibit Time Emergency U16 0 ... 65535 rw

Eintrag der Vendor-1D

Index [hex] |Subindex Name Datentyp Rechte
1018 0..4 Identity Object Identity ro

Die von der “Organisation CAN in Automation e. \.” fir Lenze vergebene Identi-
fikationsnummer ist tber dieses Objekt auslesbar:

Subindex Bedeutung

0 Hdchster Subindex
1 Vendor ID

2 Produktcode

3 Versionsnummer

4 Seriennummer

Es stehen zwei Objekte (CAN-Parameterdatenkanal 1 = 1200,,¢x und CAN-Para-
meterdatenkanal 2 = 1201,¢4) zur Parametrierung der Server SDO’s zur Verfl-

gung.

Mit Index 1201 kann der Identifier in Empfangs- und Senderichtung beschrieben
werden, wahrend Index 1200 dazu nur Leserechte besitzt. Der Server SDO Para-
meter ist nur gliltig, wenn in beiden Ubertragungsrichtungen (Subindex 1 und 2)
das Bit 31 den Wert 0 enthélt.

Index |Subindex Name Datentyp |Rec |Erkldrung Subindex
[hex] hte
1200 |0 Server SDO [SD (U8 [ro
Parameter |0
1 Identifier  |Pa- [U32 |ro
Client — |ram
Server (rx)
2 Identifier Uu32 jro
glqrvet:r t_) 0: Max. unterstiitzter Subindex = 2
1201 0 S:\?er(gz)o Us ro ; gpez?ﬁz?erung des Empfangs-lqe_ntiﬁers
Parameter : Spezifizierung des Sende-ldentifiers
1 Identifier Uu32 |rw
Client —
Server (rx)
2 Identifier U32 |rw
Server —
Client (tx)
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CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Implementierte CANopen-0bjekte

Belegung des Datentelegramms

5. Byte \ 6. Byte \ 7. Byte \ 8. Byte
U32
0 10 11-28 29 (30 |31
11-Bit Identifier o0fofoJofofoJofoJofoJoofoJoJofofofo] o [0 Jon
Erklarung
Bit-Nr. Wert Erklérung
0-10 01 Identifier (siehe auch (3 7.6-3)
(11 - 28)* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht un-
29" 0 terstiitzt. Jedes Bit in diesem Bereich muB den
Wert 0 haben.
30 0 reserviert
31 01 0: SDO giiltig
1: SDO ungiiltig

Beispiel:
Es soll der CAN-Parameterdatenkanal 2 des Antriebs mit der Geridteadresse 4 ab-
geschaltet werden.

Dieser Befehl muB tber den Parameterdatenkanal 1 (SDO1) vom Master an den
Antrieb gesendet werden. Aus der Tabelle (@ 7.6-3) ist der Basisidentifier des
SDO1 mit 15364, zu entnehmen.

(resultierender) Identifier = Basisidentifier + Gerateadresse = 15404e; = 0604 hex

Um den Parameterdatenkanal abzuschalten (= unglltig), muB das Bit 31 wird zu
“1” gesetzt werden. Daraus ergibt sich der Wert zu 80 00 00 00y + 6041ex = 80
00 06 04, (siehe oben).

Byte: 1 2 3 4 5 G | 7 | 8
Benennung: Kommando Index | Index | Subin- U 32
(Low | (High dex
Byte) | Byte)
Schreibauftrag: 23 01 12 01 04pex 06hex 0000 | 80phe
(Write request) Client 0000
Server
()
EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Implementierte CANopen-0bjekte

1 400hex:

Receive PDO1 Communication

Parameter

Lenze

Empfang von Kommunikationsparametern des PDO 1

Index |Subin- |Name Datentyp Recht |Erkldrung

[hex] |dex e

1400 |0 Number of en- |[PDO [U8 ro Max. unterstiitzter Subindex = 2

tries Com

1 COB-ID used by |M. U32 rw Einstellen des Identifiers fiir dieses PDO (200gy +
PDO Node-ID) (1 7.6-3

2 Transmission us rw Einstellen des Ubertragungstyps (siehe Tabelle)
type

Belegung des Datentelegramms

[ U32

0 10 11-28 29 (30 |31

11-Bit Identifier o0fofofofofoJofoJofoJolofoJoJofo]ofo] o o1 oA

Erklarung Subindex 1:

Bit-Nr. Wert Bedeutung

0-10 (LSB) X enthélt den Identifier (Basis- + Gerateadresse)

(11 - 28)* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht un-
terstiitzt. Jedes einzelne Bit muB den Zustand 0
einnehmen!

29* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht un-
terstiitzt. Jedes einzelne Bit muB den Zustand 0
einnehmen!

30 0 RTR auf dieses PDO erlaubt (Lenze)

1 RTR auf dieses PDO nicht erlaubt (nicht einstell-
bar)
RTR = remote transmission request (Aufforderung
zur (Fern-)Ubertragung)

31 (MSB) 0 0: PDO aktiv

1 1: PDO inaktiv

Erklarung Subindex 2:

PDO Ubertragung

Transmission u
zyklisch synchron ereignisge- Typle : Erklérung
steuert
X X n=1..240 Durch Eingabe eines Wertes n, wird bei je-
dem n-ten SYNC dieses PDO iibernommen.
X n=254 PDO wird sofort (ibernommen, siehe

L-C1873/L-C2373

. - -

1 Hinweis!

Der Wert n = 254 wird erst ab Version 1.0 des Feldbusmoduls

unterstitzt.

EDSCAN-1.0-11/2002

7.7-29




Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Implementierte CANopen-0bjekte

1401 pex:
Receive PDO2* Communication )
Parameter 1 Hinweis!
*) Das Objekt steht fiir die Antriebsregler 82XX, 8200
vector/motec und 93XX nicht zur Verfiigung.
Empfang von Kommunikationsparametern des PDO 2
Index |Subin- |Name Da- Werte- |Recht |Erkldrung
[hex] |dex ten- | bereich |e
typ
0 Number of en- |[PDO U8 ro Max. unterstiitzter Subindex = 2
1401 tries Com
1 COB-ID used by |M. U32 rw Einstellen des Identifiers fiir dieses PDO (300ey +
PDO Node-ID) (2 7.6-3
2 Transmission us rw Einstellen des Ubertragungstyps (siehe Tabelle)
type
Die weitere Beschreibung zu diesem Objekt ist identisch zur Beschreibung fir
1400pex-
14020 Empfang von Kommunikationsparametern des PDO 3
hex-
Receive PDO3* Communication
Parameter

L]

1 Hinweis!
*) Das Objekt steht fiir die Antriebsregler 82XX, 8200
vector/motec und 93XX nicht zur Verfiigung.

Index [Subin- |Name Da- Werte- |Recht |Erkldrung
[hex] |dex ten- | bereich |e
typ
0 Number of en- |[PDO [U8 ro Max. unterstiitzter Subindex = 2
1402 tries Com
1 COB-ID used by |M- U 32 rw Einstellen des Identifiers fiir dieses PDO (400pex +
PDO Node-ID) (1 7.6-3
2 Transmission us rw Einstellen des Ubertragungstyps (siehe Tabelle)
type
Die weitere Beschreibung zu diesem Objekt ist identisch zur Beschreibung fiir
1400pex-
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CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Implementierte CANopen-0bjekte

1600pex:
Receive PDO1 Mapping
Parameter

1601 hex:
Receive PDO2* Mapping
Parameter

Lenze

Mit diesem Objekt kénnen Parameterdaten als PDO1 empfangen werden.

. - -
1 Hinweis!
Zur Zeit steht die Funktionalitat des Objektes noch nicht zur
Verfigung. Beim Versuch dieses Objekt zu lesen, werden in
Abhangigkeit des Subindizes folgende Werte zuriickgesandt:
Subind. 0 : Wert 4,6
Subind. 1 - 4: Wert 10pex
Index |Subin- |Name Daten- |Werte- |Rechte |Erkldrung
[hex] dex typ bereich
1600 |0 Number of map- |PDO us ro
ped objects in Mapping Subindex 0: Max. unterstiitzter Subindex = 4
PDO’s
1 PDO mapping 1 U 32
2 PDO mapping 2 U32 Bei Leseanfragen zu diesem Objekt wird der
3 PDO mapping 3 U 32 Wert 10p,¢x zuriickgesandt.
4 PDO mapping 4 U 32

Mit diesem Objekt kénnen Parameterdaten als PDO2 empfangen werden.

. - -
1 Hinweis!
Zur Zeit steht die Funktionalitat des Objektes noch nicht zur
Verfigung. Beim Versuch dieses Objekt zu lesen, werden in
Abhéangigkeit des Subindizes folgende Werte zurlickgesandt:
Subind. 0 : Wert 44,64
Subind. 1 - 4: Wert 10pex
*) Das Objekt steht fiir die Antriebsregler 82XX, 8200
vector/motec und 93XX nicht zur Verfiigung.
Index [hex] Subindex Name Daten- |Wertebe- Rechte |Erkldrung
typ reich
1601 0 Number of mapped ob- |PDO us ro Subindex 0: Max.
jects in PDO’s Mapping unterstiitzter Sub-
index = 4
1 PDO mapping 1 U 32 Bei Il_eseanfra'gen
2 PDO mapping 2 U32 Zu g'zse"\;voglekf
3 PDO mapping 3 U32 ‘{V(',Lex er e
4 PDO mapping 4 U 32 zuriickgesandt.
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1602pex:
Receive PDO3* Mapping
Parameter

7.7-32
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CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Implementierte CANopen-0bjekte

Mit diesem Objekt kénnen Parameterdaten als PDO3 empfangen werden.

. - -
1 Hinweis!
Zur Zeit steht die Funktionalitat des Objektes noch nicht zur
Verfigung. Beim Versuch dieses Objekt zu lesen, werden in
Abhangigkeit des Subindizes folgende Werte zurlickgesandt:
Subind. 0 : Wert 4,6«
Subind. 1 - 4: Wert 10hex
*) Das Objekt steht fiir die Antriebsregler 82XX, 8200
vector/motec und 93XX nicht zur Verfiigung.
Index [hex] |Subindex Name Datentyp Rec |Erkldrung
hte
1602 0 Number of mapped objects in  |PDO [U 8 ro |Subindex 0: Max.
PDO’s Mep- unterstiitzter Sub-
ping index = 4
1 PDO mapping 1 U 32 Bei I'_eseanfra'gen
2 PDO mapping 2 U 32 2 glzsen\;vortijekt
3 PDO mapping 3 U 32 ‘{V(I)Lex erive
4 PDO mapping 4 U32 zuriickgesandt.
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CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Implementierte CANopen-0bjekte

Senden von ProzeBdaten

1800pex:
Transmit PDO1 Communication Index [hex] |Subin- |Name Datentyp Rechte  |Erkldrung
Parameter dex
1800 0 Anzahl der unterstiitz- [PDO us ro Max. unterstiitzter Subindex = 2
ten Subindizes Comm.
1 Identifier der PDO U32 rw Einstellen des Identifiers fir die-
ses PDO (180pex + Node-ID)
2 Transmission type us rw Einstellen des Ubertragungstyps
(siehe Tabelle)

Erklarung Subindex 1:

Bit-Nr. Wert Bedeutung

0-10 (LSB) X enthélt den Identifier (Basis- + Gerateadresse)

(11 - 28)* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht un-
terstiitzt. Jedes einzelne Bit muB den Zustand 0
einnehmen!

29* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht un-
terstiitzt. Jedes einzelne Bit muB den Zustand 0
einnehmen!

30 0 RTR auf dieses PDO erlaubt (Lenze)

1 RTR auf dieses PDO nicht erlaubt (nicht einstell-
bar)
RTR = remote transmission request (Aufforderung
zur (Fern-)Ubertragung)

31 (MSB) 0 0: PDO aktiv

1 1: PDO inaktiv
Erklarung Subindex 2:
PDO Ubertragung L
- — Transmission u
zyklisch synchron ereignisge- Type Erklérung
steuert
X X n=1..240 Durch Eingabe eines Wertes n, wird bei je-
dem n-ten SYNC dieses PDO iibernommen.
X n=252 PDO wird bei Sync mit neuen Daten gefiillt,
aber nur auf RTR gesendet.
X n=254 herstellerspezifisch,
sieche L-C1875/L-C2375
. - -
1 Hinweis!
Der Wert n = 252 wird erst ab Version 1.0 des Feldbusmoduls
unterstitzt.

Lenze 7.7-33
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Implementierte CANopen-0bjekte

Senden von ProzeBdaten

1801 hex:
Transmit PDO2* Communication
Parameter

°
1

Hinweis!

*) Das Objekt steht fiir die Antriebsregler 82XX, 8200
vector/motec und 93XX nicht zur Verfiigung.

Index [hex] |Subin- |Name Datentyp Rechte  |Erkldrung

dex

1801 0 Anzahl der unterstiitz- [PDO us ro Max. unterstiitzter Subindex = 2

ten Subindizes Comm.
1 Identifier der PDO U32 rw Einstellen des Identifiers fir die-
ses PDO (280pex + Node-ID)
2 Transmission type us rw Einstellen des Ubertragungstyps
(siehe Tabelle)

Erklarung Subindex 1:

Bit-Nr. Wert Bedeutung

0-10 (LSB) X enthélt den Identifier (Basis- + Gerateadresse)

(11 - 28)* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht un-
terstitzt. Jedes einzelne Bit muB den Zustand 0
einnehmen!

29* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht un-
terstitzt. Jedes einzelne Bit muB den Zustand 0
einnehmen!

30 0 RTR auf dieses PDO erlaubt (Lenze)

1 RTR auf dieses PDO nicht erlaubt (nicht einstell-
bar)
RTR = remote transmission request (Aufforderung
zur (Fern-)Ubertragung)

31 (MSB) 0 0: PDO aktiv

1 1: PDO inaktiv

Erklarung Subindex 2:

PDO Ubertragung .
- — Transmission u
zyklisch synchron ereignisge- Type Erklérung
steuert
X X n=1..240 Durch Eingabe eines Wertes n, wird bei je-
dem n-ten SYNC dieses PDO iibernommen.
X n=252 PDO wird bei Sync mit neuen Daten gefiillt,
aber nur auf RTR gesendet.
X n=254 herstellerspezifisch,
siehe L-C1875/L-C2375

7.7-34
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CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Implementierte CANopen-0bjekte

18020 Senden von ProzeBdaten

Transmit PDO3* Communication
Parameter

L]

1 Hinweis!
*) Das Objekt steht fiir die Antriebsregler 82XX, 8200
vector/motec und 93XX nicht zur Verfiigung.

Index [hex] |Subin- |Name Datentyp Rechte  |Erkldrung
dex
1802 0 Anzahl der unterstiitz- [PDO us ro Max. unterstiitzter Subindex = 2
ten Subindizes Comm.
1 Identifier der PDO U 32 rw Einstellen des Identifiers fiir die-
ses PDO (380pex + Node-ID)
2 Transmission type us rw Einstellen des Ubertragungstyps
(siehe Tabelle)

Erklarung Subindex 1:

Bit-Nr. Wert Bedeutung

0-10 (LSB) X enthélt den Identifier (Basis- + Gerateadresse)

(11 - 28)* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht un-
terstiitzt. Jedes einzelne Bit muB den Zustand 0
einnehmen!

29* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht un-
terstiitzt. Jedes einzelne Bit muB den Zustand 0
einnehmen!

30 0 RTR auf dieses PDO erlaubt (Lenze)

1 RTR auf dieses PDO nicht erlaubt (nicht einstell-
bar)
RTR = remote transmission request (Aufforderung
zur (Fern-)Ubertragung)

31 (MSB) 0 0: PDO aktiv

1 1: PDO inaktiv

Erklarung Subindex 2:

PDO Ubertragung .
- — Transmission u
zyklisch synchron ereignisge- Type Erklérung
steuert
X X n=1..240 Durch Eingabe eines Wertes n, wird bei je-
dem n-ten SYNC dieses PDO iibernommen.
X n=252 PDO wird bei Sync mit neuen Daten gefiillt,
aber nur auf RTR gesendet.
X n=254 herstellerspezifisch,
siehe L-C1875/L-C2375
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CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Implementierte CANopen-0bjekte

Mit diesem Objekt kdnnen Parameterdaten als PDO1 gesendet werden.

1A00e:
Transmit PDO1 Mapping
Parameter ®
1 Hinweis!
Zur Zeit steht die Funktionalitat des Objektes noch nicht zur
Verfigung. Beim Versuch dieses Objekt zu lesen, werden in
Abhangigkeit des Subindizes folgende Werte zurlickgesandt:
Subind. 0 : Wert 4y,o5 (max. unterstiitzter Subindex)
Subind. 1 - 4: Bei Leseanfragen zu diesem Objekt wird der Wert
10hex zuriickgesandt.
Index [hex] |Subindex Name Datentyp Rechte
0 Number of mapped objects in us
1A00 PDO’s
1 PDO mapping 1 ) U 32
2 PDO mapping 2 PDO Mapping U 32 o
3 PDO mapping 3 U 32
4 PDO mapping 4 U 32
1AOT o Mit diesem Objekt kdnnen Parameterdaten als PDO2 gesendet werden.
h -
Trans:':(it PDO2* Mapping
Parameter

i Hinweis!
Zur Zeit steht die Funktionalitat des Objektes noch nicht zur
Verfigung. Beim Versuch dieses Objekt zu lesen, werden in
Abhangigkeit des Subindizes folgende Werte zurlickgesandt:
Subind. 0 : Wert 44,¢4 (max. unterstitzter Subindex)
Subind. 1 - 4: Bei Leseanfragen zu diesem Objekt wird der Wert
10hex zuriickgesandt.

*) Das Objekt steht fiir die Antriebsregler 82XX, 8200
vector/motec und 93XX nicht zur Verfiigung.

Index [hex] |Subindex Name Datentyp Rechte
0 Number of mapped objects in us

1A01 PDO’s
1 PDO mapping 1 ) U 32
2 PDO mapping 2 PDO Mapping | ;73 o
3 PDO mapping 3 U 32
4 PDO mapping 4 U 32
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CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Implementierte CANopen-0bjekte

1A02x:
Transmit PDO3* Mapping
Parameter

Lenze

Mit diesem Objekt kdnnen Parameterdaten als PDO3 gesendet werden.

[
1 Hinweis!
Zur Zeit steht die Funktionalitat des Objektes noch nicht zur
Verfigung. Beim Versuch dieses Objekt zu lesen, werden in
Abhéangigkeit des Subindizes folgende Werte zurlickgesandt:
Subind. 0 : Wert 4oy (max. unterstiitzter Subindex)
Subind. 1 - 4: Bei Leseanfragen zu diesem Objekt wird der Wert
10hex zuriickgesandt.
*) Das Objekt steht fiir die Antriebsregler 82XX, 8200
vector/motec und 93XX nicht zur Verfiigung.
Index [hex] |Subindex Name Datentyp Rechte
0 Number of mapped objects in us
1A02 PDO’s
1 PDO mapping 1 ) U 32
2 PDO mapping 2 PDO Mapping U 32 o
3 PDO mapping 3 U 32
4 PDO mapping 4 U32
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Fehlersuche

7.8

Fehlersuche

Keine Kommunikations mit dem
Antriebsregler

Lenze

Mdgliche Fehlerursache

Diagnose

Abhilfe

Ist der Antriebsregler einge-
schaltet?

Es muB eine der Betriebs-
zustandsanzeigen des
Grundgerates leuchten

[0 7.4-1 Punkt 3.

Antriebsregler mit Spannung versorgen (s. "Betriebsanlei-
tung des Grundgeréts)

Ist das Feldbusmodul mit
Spannung versorgt?

Es muB die griine LED
“Status Antriebsregler-Ver-
bindung” auf dem Feldbus-
modul

[0 7.4-1 Punkt 1 leuchten
(Abhilfe 1) oder blinken
(Abhilfe 2)

Bei Versorgung aus dem Grundgerat auf korrekte Verbin-
dung mit dem Grundgerét iiberpriifen.Bei externer Ver-
sorgung miissen Sie die 24-V-Spannung an den Klem-
men 39 und 59 (berpriifen.

Es muB eine Spannung im Bereich von 24 V +10 % anlie-
gen.

Das Feldbusmodul hat sich noch nicht mit dem Antriebs-
regler initialisiert.

Maglichkeit 1: Antriebsregler nicht eingeschaltet (siehe
Fehlermdglichkeit 1).

Mdglichkeit 2: Uberpriifen Sie die korrekte Verbindung
mit dem Antriebsregler.

Empfangt der Antriebsregler
Telegramme?

Die LED “Status Busverbin-
dung“ auf dem Feldbusmo-
dul

[0 7.4-1 Punkt 2 muB bei
Kommunikation mit dem
Leitrechner griin blinken.

Uberpriifen Sie Ihre Verkabelung entsprechend dem Kapi-
tel "Verdrahtung des CAN-Bus“ (1 7.4-5.

Testen Sie Ihren Leitrechner, ob dieser Telegramme sen-
det und ob die richtige Schnittstelle benutzt wird.

Ist die vorhandene Gerateadresse schon vergeben?
Priifen Sie die Einstellungen der anderen Teilnehmer am
DeviceNet.
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Anhang
Codetabelle

7.9 Anhang

7.9.1 Codetabelle

So lesen Sie die Tabelle

Ubersicht
Spalte Abkiirzung Bedeutung
Code L-C1853 (Lenze)-Codestelle C1853
Subcode 1 |Subcodestelle 1 der Codestelle C1853
2 .. 4 |Subcodestelle 2 bis 4 der Codestelle C1853
Index - Der angegebene Wert muB 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 Lange
FIX32: Festwert 4 Byte (= 32 Bit)
U16: Unsigned Integer 2 Byte (= 16 Bit)
(%ufgzz,xszoo vector und 93X) Einstellmaglichkeiten Daten-
Code Subcode |Index Lenze |Auswahl typ Benennung
L-C1810 |- 227654 = - - VS Software EKZ
58EDy,
L-C1811 |- 227644 = VS Software Er-
58ECh stellungsdatum
L-C1850 |- 58C5y, = 1 1 [1] 63 |FIX32  |Knotenadresse
227254
L-C1851 |- 58C4y, = 0 0 = 500 kBit/s, 1 = 250 kBit/s FIX32  |Baudrate
227244 2 =125 kBit/s, 3 = 50 kBit/s
4 =1000 kBit/s, 5 = 20 kBit/s
6 = 10 kBit/s
L-C1852 |- 58C3y, = 0 0 = Slavebetrieb FIX32  |Master- /Sla-
227234 1 = Masterbetrieb vebetrieb
L-C1853 58C2;, = 0 0 = Adressierung nach CANopen FIX32  |Adressierung
227224 1 = Adressierung nach CAN-INx/CAN-
L-C1854/L-C2354 0UTx
n../13 2 = Adressierung nach LENZE System-
bus
3 = Adressierung nach CANopen-Index
14Xx,/18XXy,
L-C1854 |11 .../2 58C1, =|M1:129 |0 [1] 1663 |[FIX32 |Selektive
/3% ... [6* | 227214 /2:1 Adressierung
/3: CAN-IN/CAN-
257* out
/4:
258*
/5:
385*
/6:
386*
L-C1855 A 58C0p = 0 0 [1] 2047 |FIX32 Anzeige resul-
/3*"' /6 227204 tlerer_lqer
Identifier
L-C1856 |/1../5 |58BFy = : 0 [1 ms]6553 |FIX32 |Boot-Up und
227194 3000 |5 Zykluszeiten
ms
/2../5:
0ms
L-C1857 A 58BE;, = 3000 |0 [1 ms]6553 |[FIX32  |Uberwa-
227184 ms 5 chungszeit
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Anhang
Codetabelle
Einstellmdglichkeiten Daten-
Code Subcode |Index Lenze |Auswahl typ Benennung
L-C1859 |- 58BCy, = - 0 [1] 1023 |U16 Anzeige DIP-
227164 Schalter-Stel-
lung
L-C1860 |- 58BB;, = - 0 [1] 1023 [U16 Anzeige der
227154 aktuellen DIP-
Schalter-Stel-
lung
L-C1867 |- 58B4, = 128 0 [1] 2047 |FIX32 |Sync Rx Ident-
227084 ifier
L-C1868 |- 58B3, = 128 0 [1] 2047 |FIX32 |Sync Tx Ident-
227074 ifier
L-C1873 |1 58AE;, = 1 0 [11 240 |FIX32 |Sync-Rate
2%, 13* 227024 CAN-INT ..
CAN-IN3
L-C1874 |1 58AD;, = 1 1 [11 240 |FIX32 |Sync-Rate
2%, 13* 227014 CAN-OUTT ...
CAN-0UT3
L-C1875 " 58ACH = /1:0 |0 1 3 |FIX32  |Tx-Modus
. 227004 f2:1* CAN-OUTT ...
12,13 /3 1% CAN-0UT3
L-C1876 |/1../4 58AB;, = 65535 |0 [1] 65535 |FIX32  |Masken CAN-
22699y ouT1
L-C1877 |1 ../4 58AA, = 65535 |0 [1] 65535 |FIX32  |Masken CAN-
226984 0uT2
L-C1878 |/1../4 58A9;, = 65535 |0 [1] 65535 |FIX32  |Masken CAN-
226974 0uT3
L-C1882 |/1../5 |58A5,= 0 0 1 2 |FIX32  |Uberwa-
226934 0: keine Reaktion chungsreaktio-
1: Reglersperre nen
2: Quickstop
*) nicht wirksam bei Verwendung eines Antriebsreglers 82XX, 8200 vector oder 93XX
L-C23xx _ Einstellmbglichkeiten Daten-
(fur Servo PLC 9300 / Drive PLC) Code Subcode |Index Lenze |Auswahl typ Benennung
L-C1810 |- 227654 = - - VS Software EKZ
58EDy,
L-C1811 |- 227644 = VS Software Er-
58ECy stellungsda-
tum
L-C2120 |- 224554 = 0 |0 = kein Befehl FIX32 AIF-Steuer-
57B7y, 1 = Update Codestellen L-23XX und byte
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
L-C2121 |- 224544 = 0 |0 [1] 255 |FIX32 AlIF-Status-
5786y, byte
L-C2350 |- 56D1y, = 1 1 1 63 |FIX32 Knotena-
222254 dresse
L-C2351 |- 56D0y, = 0 |0 =500 kBit/s, 1 = 250 kBit/s FIX32 Baudrate
222244 2 =125 kBit/s, 3 = 50 kBit/s
4 = 1000 kBit/s
L-C2352 |- 56CF = 0 |0 = Slavebetrieb FIX32 Master- /Sla-
222234 1 = Masterbetrieb vebetrieb
7.9-2 EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Anhang
Codetabelle

Lenze

Einstellmdglichkeiten Daten-
Code Subcode |Index Lenze |Auswahl typ Benennung
L-C2353 56CEp, = 0 |0 = Adressierung nach CANopen FIX32 Adressierung
22222 1 = Adressierung nach CAN-INx/CAN-
n../3 L-C1854/L-C2354 0UTx
2 = Adressierung nach LENZE System-
bus
L-C2354 56CDp, = 0 [1] 513 |FIX32 Selektive
n..m. 222214 /1:129 Adressierung
/2: 1 CAN-IN/CAN-
/3: 257 ouT
/4: 258
/5: 385
/6: 386
L-C2355 56CCp, = - 0 [1] 2047 |FIX32 Anzeige resul-
22220 tierender
.18 ‘ Identifier
L-C2356 56CBy, = 1: 0 [1 ms] 6553 |FIX32 Boot-Up und
1.5 |22219¢ 3000 |5 Zykluszeiten
ms
2.5
0ms
L-C2357 A4 56CA;, = 3000 |0 [1 ms] 6553 |FIX32 Uberwa-
222184 ms |5 chungszeit
L-C2359 |- 56C8, = - |0 [11 1023 |U16 Anzeige DIP-
222164 Schalter-Stel-
lung
L-C2367 |- 56C0p = 128 |0 [1] 2047 |FIX32 Sync Rx
222084 Identifier
L-C2368 |- 56BF, = 128 |0 [1] 2047 |FIX32 Sync Tx Ident-
222074 ifier
L-C2373 56BA, = 1 1 [11 240 |FIX32 Sync-Rate
n../3 222024 CAN-INT ...
CAN-IN3
L-C2374 |1 ../3 5689, = 1 1 [11 240 |FIX32 Sync-Rate
222014 CAN-OUTT ...
CAN-0UT3
L-C2375 56B8, = /1:0 |0 1 3 |FIX32 Tx-Modus
n../3 222004 /2:1 CAN-OUTT ...
/3: 1 CAN-0UT3
L-C2376 |1 ../4 56B7, = 65535 |0 [1] 65535 |FIX32 Masken CAN-
221994 ouT1
L-C2377 |1 ../4 5686, = 65535 |0 [1] 65535 |FIX32 Masken CAN-
221984 0uT2
L-C2378 |1 ../4 56B5p, = 65535 |0 [1] 65535 |FIX32 Masken CAN-
221974 0uT3
L-C2382 |/1../5 |56B1, = 0 |0 1 2 |FIX32 Uberwa-
221934 0: keine Reaktion chungsreak-
1: Reglersperre tionen

2: Quickstop
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Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Stichwortverzeichnis

7.10 Stichwortverzeichnis

Zahlen

8200 vector
- Statuswort, 7.6-16
- Steuerwort, 7.6-15

82XX, Statuswort, 7.6-16

82XX
- Statuswort, 7.6-16
- Steuerwort, 7.6-15

93XX
- Statuswort, 7.6-21
- Steuerwort, 7.6-18

A

Abmessungen, 7.3-4

AIF-IN, Funktionsblock, 7.6-19
AIF-OUT, Funktionsblock, 7.6-21
Allgmeines, 7.2-1

Anhang, 7.9-1

AnschluB3
- Anschlisse des Feldbusmoduls, 7.4-3
- Steckklemme (5-pol.), 7.4-3

Basisisolierung, 7.4-5

Baudrate, Funktionsmodul Systembus (CAN). Siehe
Baudrate

Bearbeitungszeiten

- 8200, 7.3-2

- 8210, 7.3-2

Beispiel

- Blockparameter lesen, 7.6-33
- Parameter lesen, 7.6-31

- Parameter schreiben, 7.6-32

Bemessungsdaten, 7.3-1

Busleitungslédnge, 7.4-7

(H

CANopen-Objekte, 7.7-1

Codenummern, Zugriff iber das Feldbusmodul,
7.6-26

Codenummern / Index, Umrechnung, 7.6-26
Codestellen, Lenze, 7.6-26
Codetabelle, 7.9-1

D

Datentransfer, 7.6-1

E

Einsatzbedingungen, 7.3-1
Einstellungen DIP-Schalter / CANopen, 7.5-1

F

Fehlersuche, 7.8-1

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen), 7.1-1
Feldbusmodul, Anschliisse, 7.4-3
Frequenz-Sollwert, 7.6-8

Funktionsmodul Systembus (CAN), Baudrate, 7.4-7

H

Hardwarestand, Typenschliissel, 7.2-1

Identifikation, 7.2-1
Inbetriebnahme, 7.5-1
Index, Umrechnung, 7.6-26

Installation, 7.4-1

K

Kommunikationsmedium, 7.3-1

Kommunikationszeiten, 7.3-2

L

Lenze-Codestellen, 7.6-26, 7.7-1

Netzwerkmanagement (NMT), 7.6-3
Nutzdaten, 7.6-28

P

Parameter

- Frequenz-Sollwert (C0046), 7.6-8
- L-C0142, 7.5-7

- Steuerwort (C0135), 7.6-8

Parameterdatenkanal, 7.6-26

Parameterkanal, 7.4-6

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002
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7.10-2

Parametersitze, 7.6-27
- Lenze, 7.6-27

Potentialtrennung, 7.4-5

ProzeBdaten-Belegung, AIF-CTRL
- 9300 Servo PLC, 7.6-22
- Drive PLC, 7.6-22

ProzeBdatenkanal, 7.4-6

ProzeBdatentelegramm
- vom Antrieb, 7.6-12
- zum Antrieb, 7.6-11

ProzeBdatentransfer, 7.6-9

S

Softwarestand, Typenschlissel, 7.2-1
Sollwertquelle, 7.6-8

Spannungsversorgung, externe, 7.4-3

Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen)

Stichwortverzeichnis

Steckklemme fiir ext. Versorgung, Anschliisse, 7.4-3

Steuerwort, 7.6-8

- 8200 vector, 7.6-15
- 82XX, 7.6-15

- 93XX, 7.6-18, 7.6-21

T

Technische Daten, 7.3-1
- Abmessungen, 7.3-4
- allgemeine Daten/Einsatzbedingungen, 7.3-1

Telegrammlaufzeit, 7.3-3

Typenschlissel, 7.2-1

u

Ubertragungsgeschwindigkeit, 7.3-2
Umrichterreihe 8200, 7.6-34
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11 Einleitung

Lenze Feldbus-Systeme im
industriellen Einsatz

Entscheidungshilfen

EDSDEN DE 06/2004

Vorwort 1
Einleitung 11

Die Wettbewerbssituationim Maschinen-und Anlagenbau erfordert Losun-
gen zur Optimierung der Herstellungskosten. Deshalb setzt sich die modu-
lare Bauweise von Maschinen und Anlagen immer mehr durch, weil sich da-
mit individuelle Losungen einfach und kostengiinstig “quasi aus dem
Baukasten” verwirklichen lassen.

Fur die optimale Kommunikation zwischen den einzelnen Modulen einer
Gesamtanlage werden immer haufiger Feldbus-Systeme zur Prozess-Auto-
matisierung eingesetzt. Fiir die gangigen Feldbus-Systeme bietet Lenze fol-
gende Kommunikationsbaugruppen an:

» CAN (Lenze-Systembus)
» CANopen

» PROFIBUS-DP

» INTERBUS

» INTERBUS-Loop

» DeviceNet

» LON

» AS-i

Die Kommunikationsbaugruppen sind genau auf die Lenze-Antriebskompo-
nenten zugeschnitten und flexibel einsetzbar: Dieselbe Kommunikations-
baugruppe konnen Sie sowohl fur Lenze Servo-Umrichter als auch fur Lenze
Frequenz-Umrichter verwenden.

Fur Sie bedeutet das Kommunikation auf die einfach Art:

» Sie mussen sich nur mit einem Kommunikationssystem vertraut
machen.

» Die Handhabung ist immer gleich.

» Sie senken Ihre Kosten, da Sie erworbene Kenntnisse weiter verwenden
konnen:
— Schulungen sind nur einmal erforderlich.

— Die Projektierungszeit wird kurzer.

Die Entscheidung fiir den Einsatz eines bestimmten Feldbus-Systems hangt
von vielen Faktoren ab. Die folgenden Ubersichten sollen lhnen helfen, das
richtige System fiir lhre Anwendung auszuwahlen.
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1 Vorwort
11 Einleitung

PROFIBUS-DP

INTERBUS

Lenze-Systembus (CAN)

CANopen

DeviceNet

1.1-2

Bei Maschinen groRRerer Ausdehnung mit Buslangen von mehr als 100 Me-
tern werden haufig INTERBUS oder PROFIBUS-DP (PROFIBUS-Dezentrale Pe-
ripherie) eingesetzt. Der PROFIBUS-DP findet seinen Einsatz immer zusam-
men mit einer libergeordneten Steuerung (SPS) — dabei libertragt der
PROFIBUS-Master z. B. die Sollwerte zu den einzelnen PROFIBUS-Teilneh-
mern (z. B. Lenze-Antriebsreglern).

Bei Nutzung der fiir den PROFIBUS-DP typischen Datenubertragungsrate
von 1,5 MBit/s erhalten die Sensoren und Aktoren die Prozessdaten. Bedingt
durch die Datenubertragungsmethode und dem Telegramm-Overhead er-
gibt sich bei 1,5 MBit/s eine Buszykluszeit, die zum Steuern von z. B. Férder-
anlagen ausreichend ist. Miissen aus verfahrenstechnischen Griinden die
Prozessdaten den Sensoren und Aktoren schneller zur Verfliigung gestellt
werden, kann der PROFIBUS auch mit einer Datentibertragungsrate von ma-
ximal 12 MBit/s betrieben werden.

Der INTERBUS stellt vor allem in GroRanlagen (viele Busteilnehmer) — bei-
spielsweise in der Automobilindustrie — sein gesamtes Konnen unter Be-
weis. Durch seine Ringstruktur bietet er sehr gute Diagnosemaoglichkeiten.
Soistgenau erkennbar, bei welchem Teilnehmer, beispielsweise durch elek-
tromagnetische Storungen, Telegramme zerstort werden oder ein Kurz-
oder Erdschluss bei der INTERBUS-Leitung vorliegt. Desweiteren ist der
INTERBUS mit seiner Ubertragungsrate von 500 kBit/s effizienter in der Pro-
zessdaten-Ubertragung als vergleichbare Bussysteme mit der gleichen
Ubertragungsrate. Fiir eine extrem schnelle Dateniibertragung kann der
INTERBUS auch mit 2 MBit/s betrieben werden.

Lenze hat mit dem Beginn der Servoantriebsreglerreihe 9300 den System-
bus auf Basis von CAN (Controller Area Network) realisiert. Dabei wurden
Funktionen vom Kommunikationsprofil CANopen nach DS301 integriert.
Hauptaufgabe des Systembus ist der Datenaustausch zwischen den An-
triebsreglern sowie das einfache Kommunizieren mit Sensoren, Aktoren und
Bedien-/Anzeigeeinheiten ohne notwendige Einbeziehung einer Uber-
geordneten Steuerung. Ferner sind anspruchsvolle, zeitkritische Applikatio-
nen |8sbar, in denen Antriebsregler untereinander mit Hilfe des Systembus
synchronisiert werden.

Der CAN-Bus ist preiswert und eignet sich gut fiir Maschinen mit liberschau-
barer GroRe.

CANopen ist ein spezifiziertes Kommunikationsprotoll nach der Nutzer-
gruppe CiA (CAN in Automation). Lenze verfiigt tiber Kommunikationsbau-
gruppen fir Steuerungen mit CANopen-Master. Diese Baugruppen sind
kompatibel zur Spezifikation DS 301 V4.01.

Auf Basis des CAN-Controllers hat der amerikanische Automatisierungsher-
steller Allan Bradley den Feldbus DeviceNet entwickelt. Dieses Kommunika-
tionsprofil ist in der Nutzerorganisation ODVA offengelegt worden. Es ist
eine groRe Anzahl von Sensoren und Aktoren verfiigbar. Ahnlich wie bei
CANopen werden bei DeviceNet Steuerungen mit einem DeviceNet-Master
verwendet.

Lenze EDSDEN DE 06/2004
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AS-i

INTERBUS-Loop
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Vorwort 1
Einleitung 11

Fir verteilte industrielle Anwendungen mit zeitunkritischen Anforderun-
gen hat die Firma Echelon (USA) das Local Operation Network entwickelt.
Dieses Bussystem wird vorwiegend in der Gebaudeautomation eingesetzt.
Jeder Teilnehmer besitzt eine eigene Intelligenz, so dass eine Uibergeordnete
Steuerung nur bedingt bzw. gar nicht benétigt wird.

Aufder untersten Sensor- und Aktor-Ebene wird hdufig der AS-i-Bus (Aktua-
tor-Sensor-Interface) eingesetzt. Sehr preiswert lassen sich so binare 1/0-Si-
gnale Ubertragen. Das Bussystem lasst sich einfach handhaben, projektieren
und ist flexibel in der Installation. Uber die zweiadrige AS-i-Leitung werden
sowohl die Daten als auch die Hilfsenergie fiir die angeschlossenen AS-i Teil-
nehmer lbertragen.

Adaquatzum AS-iistder INTERBUS-Loop als reiner Sensor-Aktuator-Bus ent-
wickelt worden. Durch die Schneidklemmen-Anschlusstechnik lassen sich
digitale und analoge Teilnehmer auf einfache Art und Weise verdrahten. Da-
bei ist der INTERBUS-Loop dem INTERBUS (Fernbus) unterlagert. Der
INTERBUS-Loop wird Uber eine Busklemme an den INTERBUS angekoppelt.

Lenze 1.1-3






1.2

Topologie

Bus-Verwal-
tung

Max. Teilneh-
meranzahl
(Master und
Slaves)

Max. Teilneh-
merabstand
ohne Repeater

Max. Teilneh-
merabstand
mit Repeater

Ubertragungs-
medium

Hilfsenergie-
versorgung
Uber Bus-Ka-
bel

Ubertragungs-
rate

Updatezeit ty-
pisch (z.B. 8
Teilnehmer, 4
Byte Nutzda-
ten)

Telegramm-
ldnge (Nutz-
daten)

Telegramm-
lange (total)

Buszugriffs-
verfahren

CAN/
CANopen

Linie mit Ab-
schlusswiderstén-
den

Multi-Master

64

abhéngig von der
eingesetzten Uber-
tragungsrate

1 km (50 kBit/s)

25 m (1 MBit/s)
generell Lingenre-
duzierung,
abhangig vom ein-
gesetzten Repeater

geschirmte, ver-
drillte 2-Draht-Lei-
tung

separat tiber zu-
satzliche Leitungen
im Buskabel mog-
lich

10 kBit/s - 1 MBit/s

ca. 1,32 ms bei
1 MBit/s (hoch-
prior)

0 bis 8 Byte

106 Bit bei 8 Byte
Nutzdaten

CSMA/CA nach-
richtenorientiert

EDSDEN DE 06/2004

DeviceNet

Linie mit Ab-
schlusswiderstén-
den

Single-Master

64

100 m (500 kBit/s)
250 m (250 kBit/s)
500 m (125 kBit/s)

nicht spezifiziert

geschirmte, ver-
drillte 2-Draht-Lei-
tung

separat Uber zu-
satzliche Leitungen
im Buskabel

125 kBit/s,
250 kBit/s,
500 kBit/s

ca. 2,64 ms bei 500
kBit/s (hochprior)

0 bis 8 Byte

106 Bit bei 8 Byte
Nutzdaten

CSMA/CA nach-
richtenorientiert

Vorwort
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Vergleich industrieller Feldbus-Systeme

PROFIBUS-DP

Linie mit Ab-
schlusswiderstén-
den

Single-Master

124 (4 Segmente, 3
Repeater),

max. 32 pro Seg-
ment

1,2 km (93,75
kBit/s)
100 m (12 MBit/s)

10 km (93,75 kBit/
s)

geschirmte, ver-
drillte 2-Draht-Lei-
tung

separat tiber zu-
satzliche Leitungen
im Buskabel

9,6 kBit/s - 12
MBit/s

ca. 2,5 ms bei 500
kBit/s

0 bis 246 Byte

Nutzdaten +
6 bis 11 Byte

zyklisches Polling

AS-i

Linie, Baum, Ring
(moglich)

Single-Master

124 Sensoren/Ak-
toren
1 Master

100 m

300 m (2 Repeater)

ungeschirmte, un-
verdrilltes 2-Draht-
Flachproflkabel

Stromversorgung
liber Datenleitung
(2 bis 8 A)

167 kBit/s

typisch 5 ms (je 4
Bit)

4 Bit

21 Bit, davon:
14 Bit Master, 7 Bit
Slave

zyklisches Polling

Lenze

INTERBUS

Ring

Single-Master

512 Slaves,
1 Master

1,5 m (Lokalbus)
400 m (Fernbus)
2,5 km (LWL)

13 km (Fernbus),
100 km (LWL)

geschirmte, ver-
drillte 5-Draht-Lei-
tung

LWL, Infrarot

separat, Gruppe
tiber Busklemme
(Fernbus)

500 kBit/s oder
2 MBit/s

mindestens 2 ms
(Prozessdaten)

1 bis 64 Byte Da-
ten,

bis 246 Byte Para-
meter

Nutzdaten +
6 Byte

Zeitraster / verteil-
tes Schieberegister

INTERBUS-
Loop

Ring

nurim Zusammen-
hang mit INTER-
BUS-S; Single-Ma-
ster (Busklemme)

32 Slaves

10 m (max. 100 m
Leitungsldnge
ohne Repeater)

kein Repeater er-
forderlich

ungeschirmte, ver-
drillte 2-Draht-Lei-
tung

Stromversorgung
liber Datenleitung
(ca.1,5A)

500 kBit/s

mindestens 2 ms
(Prozessdaten)

1 bis 64 Byte Da-
ten,

bis 246 Byte Para-
meter

Nutzdaten +
6 Byte

Zeitraster / verteil-
tes Schieberegister

LON

Linie (2-Draht)
bzw. beliebig

Multi-Master

32385 Teilnehmer
verteilt auf 255
Subnetze zu je 127
Teilnehmern

2 km bei 78 kBit/s
(Twisted Pair),

6,1 km bei 5,48
kBit/s (LWL Plastik)

nahezu beliebig,
Erweiterung durch
Teilnetze (keine
Repeater)

ungeschirmte, un-
verdrillte 2-Draht-
Leitung

Funk, LWL, Strom-
netz (Powerline)

separat Uber zu-
satzliche Leitungen
im Buskabel még-
lich

78 kBit/s - 1,25
MBit/s

ca.70 ms

1 bis 228 Byte Da-
ten,
typisch ca. 11 Byte

max. 255 Byte,
Nutzdaten + 27
Byte
modifiziertes
CSMA/CD

1.2-1



Vorwort

Vergleich industrieller Feldbus-Systeme

CAN/
CANopen

DeviceNet

PROFIBUS-DP

Lenze-Kommunikationsbaugruppen fiir Lenze-Grundgeréite

® 9300 Servo-
Umrichter
bzw. Servo
PLC

® Frequenz-
umrichter
8200 vector

® Frequenz-
umrichter
8200 motec

® Drive PLC

e starttec

1.2-2

on board (nur Teile
von CANopen)
CANopen 2175
(steckbar)

Funktionsmodul
Systembus (nur
Teile von
CANopen)
E82ZAFCC010
E82ZAFCC100 oder
E82ZAFCC210
bzw. steckbare
2175 (von CANo-
pen)

2171, 2172 (Teile
von CANopen)

Funktionsmodul
Systembus (nur
Teile von
CANopen)
E82ZAFCCO001

Funktionsmodul
Systembus (nur
Teile von
CANopen)
E82ZAFCCO10
bzw. 2175 (steck-
bar)

Funktionsmodul
Systembus (nur
Teile von
CANopen)
E82ZAFCC001

2175 (steckbar)

Funktionsmodul

DeviceNet (in Vor-

bereitung)
steckbare 2175

(in Vorbereitung)

2175 (steckbar)

(in Vorbereitung)

2133 (steckbar)

Funktionsmodul

E82ZAFPC010 bzw.

2133 (steckbar)

Funktionsmodul
E82ZAFPC001

2133 (steckbar)

Funktionsmodul
E82ZAFPCO01

AS-i

nicht verfligbar

Funktionsmodul
E82ZAFFC010

Funktionsmodul
E82ZAFFC001

als Variante im
Grundgerat inte-
grierbar

Lenze

INTERBUS

2111 oder 2113
(beide steckbar)

intergrierbares
Funktionsmodul
E82ZAFIC010 bzw.
2111 oder 2113
(beide steckbar)

intergrierbares
Funktionsmodul
E82ZAFIC001

2111 oder 2113
(beide steckbar)

intergrierbares
Funktionsmodul
E82ZAFIC001

INTERBUS-
Loop

LON

2112 (steckbar) 2141 (steckbar)

2112 (steckbar) 2141 (steckbar)

2112 (steckbar) 2141 (steckbar)
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Vorwort 1
Uber dieses Kommunikationshandbuch 1.3

1.3 Uber dieses Kommunikationshandbuch

Zielgruppe

Inhalt

Information finden

EDSDEN DE 06/2004

Dieses Handbuch richtet sich an Personen, die die Vernetzung einer Maschi-
ne projektieren, installieren, inbetriebnehmen und warten.

Das Handbuch enthalt ausschliel3lich Beschreibungen zu LENZE-Kommu-
nikationsbaugruppen eines Bussystems.

Das Handbuch erganzt die im Lieferumfang enthaltene Montageanleitung.

» Die Eigenschaften und Funktionen der Kommunikationsbaugruppen
sind ausfihrlich beschrieben.

» Typische Anwendungen sind mit Beispielen verdeutlicht.

» Es enthalt ferner
—Sicherheitshinweise, die unbedingt beachtet werden mussen.
— die wesentlichen technischen Daten der Kommunikationsbaugruppe.

—Angaben lber Versionsstande der zu verwendenden
LENZE-Grundgerate. Grundgerate sind Servo-Umrichter,
Frequenzumrichter, Antriebs-SPS (PLC) oder Motorstarter (starttec).

— Hinweise zur Fehlersuche und Stoérungsbeseitigung.

Das Handbuch beschreibt nicht die Software eines Fremd-Herstellers. Fiir
entsprechende Angaben in diesem Handbuch kann keine Gewahr tibernom-
men werden. Informationen zum Gebrauch der Software enthehmen Sie
bitte den Unterlagen zum Leitsystem (Master).

Die theoretischen Zusammenhange sind nur insoweit erklart, wie sie zum
Verstandnis der Funktion der betreffenden Kommunikationsbaugruppe
notwendig sind.

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

Jedes Hauptkapitel ist eine abgeschlossene Einheit und informiert vollstan-
dig zum jeweiligen Thema.

» Das Inhaltsverzeichnis und Stichwortverzeichnis unterstitzt Sie bei der
Suche nach Informationen zu einer speziellen Fragestellung.

» Beschreibungen und Daten zu Lenze-Produkten (Antriebsregler, An-
triebs-SPS, Lenze-Getriebemotoren, Lenze-Motoren) finden Sie in den
jeweiligen Katalogen, Betriebsanleitungen und Handblichern. Sie kon-
nen die benotigte Dokumentation bei Ihrem zustandigen Lenze-Ver-
triebspartner anfordern oder aus dem Internet als PDF-Datei herunter-
laden.
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1 Vorwort
1.3 Uber dieses Kommunikationshandbuch

Papier oder PDF Das Handbuch ist als Loseblattsammlung angelegt. Informationen zu Neue-
rungen und Anderungen unserer Kommunikationsbaugruppen erhalten Sie
aufdiese Weise schnell undzielgerichtet.Jede Seite istdurch ein Ausgabeda-
tum und eine Versionsnummer gekennzeichnet.

L

-~ Tipp!

Aktuelle Dokumentationen und Software-Updates zu Lenze
Produkten finden Sie im Internet jeweils im Bereich "Downloads”
unter

http://www.Lenze.com

1.3-2 Lenze EDSDEN DE 06/2004



Vorwort 1
Rechtliche Bestimmungen 1.4

14 Rechtliche Bestimmungen

Kennzeichnung

Hersteller

CE-Konformitat

BestimungsgemiRe
Verwendung

EDSDEN DE 06/2004

Lenze Kommunikationsmodule und Lenze Funktionsmodule sind eindeutig
durch den Inhalt des Typenschilds gekennzeichnet.

Lenze Drive Systems GmbH, Postfach 101352, D-31763 Hameln
Konform zur EG-Richtlinie "Niederspannung”

Das Kommunikationsmodul bzw. Funktionsmodul

» nur unter den in diesem Kommunikationshandbuch vorgeschriebenen
Einsatzbedingungen betreiben.

» ist eine Zubehor-Baugruppe, die als Option fur die Lenze-Antriebsregler
bzw. Lenze-Antriebs-SPS eingesetzt wird. Genaue Angaben zur
Einsetzbarkeit finden Sie im Kapitel Allgemeines.

» muss so angebaut und elektrisch verbunden werden, dass es bei
ordnungsgemalier Anbringung und bei bestimmungsgemaler
Verwendung im fehlerfreien Betrieb seine Funktion erfiillt und keine
Gefahr fiir Personen verursacht.

Beachten Sie alle Hinweise im Kapitel Sicherheitshinweise.

Beachten Sie alle Hinweise zum entsprechenden Kommunikationsmodul
bzw. Funktionsmodul innerhalb des vorliegenden Kommunikationshand-
buchs. Das bedeutet:

» Lesen Sie vor Beginn der Arbeiten diesen Teil des
Kommunikationshandbuchs sorgfaltig durch.

» Bewahren Sie das Kommunikationshandbuch wahrend des Betriebs
immer in der Nahe des Kommunikationsmoduls bzw. Funktionsmoduls
auf.

Jede andere Verwendung gilt als sachwidrig!
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Haftung

Gewadhrleistung

Entsorgung

1.4-2

Vorwort

Rechtliche Bestimmungen

Die in diesem Kommunikationshandbuch angegebenen Informationen, Da-
ten und Hinweise waren zum Zeitpunkt der Drucklegung auf dem neuesten
Stand.Ausden Angaben, Abbildungen und Beschreibungen in diesem Hand-
buch kénnen keine Anspriiche auf Anderung bereits gelieferter Kommu-
nikationsmodule bzw. Funktionsmodule geltend gemacht werden.

Die in diesem Kommunikationshandbuch dargestellten verfahrenstechni-
schen Hinweise und Schaltungsausschnitte sind Vorschlage, deren Uber-
tragbarkeit auf die jeweilige Anwendung uberprift werden muss. Fir die
Eignung derangegebenen Verfahren und Schaltungsvorschlage libernimmt
Lenze keine Gewahr.

Die Angaben in diesem Kommunikationshandbuch beschreiben die Eigen-
schaften der Produkte, ohne diese zuzusichern.

Es wird keine Haftung libernommen fiir Schaden und Betriebsstérungen, die
entstehen durch:

» Missachten des Kommunikationshandbuchs

» Eigenmachtige Veranderungen am Kommunikationsmodul bzw.
Funktionsmodul

» Bedienungsfehler

» UnsachgemaRes Arbeiten an und mit dem Kommunikationsmodul
bzw. Funktionsmodul

Siehe Verkaufs- und Lieferbedingungen der Lenze Drive Systems GmbH.

Gewabhrleistungsanspriiche sofort nach Feststellen des Mangels oder Feh-
lers bei Lenze anmelden.

Die Gewahrleistungerlischtinallen Fallen, in denen auch keine Haftungsan-
spriiche geltend gemacht werden konnen.

Material recyceln entsorgen
Metall °

Kunststoff °

bestiickte Leiterplatten - °
Kurzanleitung/Betriebsanlei- °

tung

Lenze EDSDEN DE 06/2004
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Inhalt

Sicherheitshinweise
Inhalt
p.1 Fir die Sicherheit verantwortliche Personen .......................... 2.1-1|
P.2  Allgemeine Sicherheitshinweise ...................uuuiiiiniiunenen.. 2.2-1|
P.3 Definition der verwendeten Hinweise ..................ccoiiiuinnn.. 2.3-1|

2-1
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Sicherheitshinweise 2
Fur die Sicherheit verantwortliche Personen 2.1

2.1 Fiir die Sicherheit verantwortliche Personen

Betreiber

Qualifiziertes Personal

EDSDEN DE 06/2004

Betreiber ist jede natirliche oder juristische Person, die das Antriebssystem
verwendet oder in deren Auftrag das Antriebssystem verwendet wird.

Der Betreiber bzw. sein Sicherheitsbeauftragter muss gewahrleisten,

» dass alle relevanten Vorschriften, Hinweise und Gesetze eingehalten
werden.

» dass nur qualifiziertes Personal an und mit dem Antriebssystem
arbeitet.

» dass das Personal die Betriebsanleitung bei allen entsprechenden
Arbeiten verfligbar hat.

» dass nichtqualifiziertes Personal das Arbeiten an und mit dem
Antriebssystem untersagt wird.

Qualifiziertes Personal sind Personen, die aufgrund ihrer Ausbildung, Erfah-
rung und Unterweisung sowie ihrer Kenntnisse liber einschlagige Normen
und Bestimmungen, Unfallverhiitungsvorschriften und Betriebsverhalt-
nisse von dem fiir die Sicherheit der Anlage Verantwortlichen berechtigt
worden sind, die jeweils erforderlichen Tatigkeiten auszufiihren und dabei
mogliche Gefahren erkennen und vermeiden konnen.

(Definition fiir Fachkrafte aus VDE 105 oder IEC 364)
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Sicherheitshinweise 2
Allgemeine Sicherheitshinweise 2.2

2.2 Allgemeine Sicherheitshinweise

EDSDEN DE 06/2004

» Mit diesen Sicherheitshinweisen wird kein Anspruch auf
Vollstandigkeit erhoben. Bei Fragen und Problemen sprechen Sie bitte
die fiir Sie zustandige Lenze-Vertretung an.

» Das Kommunikationsmodul entspricht zum Zeitpunkt der Auslieferung
dem Stand der Technik und gilt grundsatzlich als betriebssicher.

» Die Angaben in diesem Handbuch beziehen sich auf die angegebenen
Hard- und Softwareversionen der Kommunikationsmodule.

» Vom Kommunikationsmodul gehen Gefahren aus, wenn:

— nicht qualifiziertes Personal an und mit dem Kommunikationsmodul
arbeitet.

—das Kommunikationsmodul sachwidrig verwendet wird.

» Die in diesem Handbuch dargestellten verfahrenstechnischen Hinweise
und Schaltungsausschnitte sind Vorschlage, deren Ubertragbarkeit auf
die jeweilige Anwendung Uberpriift werden muss.

» Sorgen Sie durch geeignete MalRnahmen dafiir, dass beim Versagen
des Kommunikationsmoduls keine Personen- oder Sachschiaden
entstehen.

» Betreiben Sie das Antriebssystem nur im einwandfreien Zustand.

» Veranderungen oder Umbauten des Kommunikationsmoduls sind
grundsatzlich verboten. Sie bedurfen auf jeden Fall der Riicksprache
mit Lenze.

» Das Kommunikationsmodul ist ein Betriebsmittel zum Einsatz in
industriellen Starkstromanlagen. Wahrend des Betriebes muss das
Kommunikationsmodul fest mit den jeweiligen Antriebsreglern
verbunden sein. Zusatzlich sind auch alle MaBnahmen zu ergreifen, die
in dem Handbuch des verwendeten Antriebsreglers vorgeschrieben
werden. Beispiel: Anbringen von Abdeckungen, um den
Berlihrungssschutz zu gewahrleisten.
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Sicherheitshinweise 2

Definition der verwendeten Hinweise 2.3

2.3 Definition der verwendeten Hinweise

Um auf Gefahren und wichtige Informationen hinzuweisen, werden in die-
ser Dokumentation folgende Signalwoérter und Symbole verwendet:

Sicherheitshinweise Aufbau der Sicherheitshinweise:

A

Piktogramm und Signalwort!

(kennzeichnen die Art und die Schwere der Gefahr)

Hinweistext

(beschreibt die Gefahr und gibt Hinweise, wie sie vermieden

werden kann)

Piktogramm und Signalwort

A

JAN

Anwendungshinweise

1

Gefahr!

Gefahr!

Stop!

Piktogramm und Signalwort

Hinweis!

@ Tipp!

&

EDSDEN DE 06/2004

Lenze

Bedeutung

Gefahr von Personenschiaden durch gefahrliche elek-
trische Spannung

Hinweis auf eine unmittelbar drohende Gefahr, die
den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben
kann, wenn nicht die entsprechenden MaRnahmen
getroffen werden.

Gefahr von Personenschdden durch eine allgemeine
Gefahrenquelle

Hinweis auf eine unmittelbar drohende Gefahr, die
den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben
kann, wenn nicht die entsprechenden MaRnahmen
getroffen werden.

Gefahr von Sachschdden

Hinweis auf eine mogliche Gefahr, die Sachschaden
zur Folge haben kann, wenn nicht die entsprechen-
den MaBnahmen getroffen werden.

Bedeutung

Wichtiger Hinweis fiir die storungsfreie Funktion

Nitzlicher Tipp fiir die einfache Handhabung

Verweis auf andere Dokumentation

2.3-1
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Kommunikationsmodul EMF2179IB (DeviceNet) 5

Bevor Sie beginnen 5.1
Ilhre Meinung ist uns wichtig 511

5.1 Bevor Sie beginnen

@ Tipp!

Aktuelle Dokumentationen und Software-Updates zu Lenze
Produkten finden Sie im Internet jeweils im Bereich "Services &
Downloads” unter

http://www.Lenze.com

5.1.1 lhre Meinung ist uns wichtig

Wir erstellten diese Anleitung nach bestem Wissen mit dem Ziel, Sie best-
moglich beim Umgang mit unserem Produkt zu unterstutzen.

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

feedback-docu@Llenze.de

Vielen Dank fiir Ihre Unterstiitzung.

Ilhr Lenze-Dokumentationsteam

5.1.2 Dokumenthistorie

EDSDEN DE 02/2006

Auflagedatum Gednderte Kapitel Hinweise
02 /2006 - Erstauflage
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Kommunikationsmodul EMF2179IB (DeviceNet) 5

Allgemeines 5.2

5.2 Allgemeines
Giiltigkeit Diese Anleitung ist giiltig fuir
» Kommunikationsmodule EMF2179IB (DeviceNet) ab Version 1A.20.
Diese Anleitung ist nur glltig zusammen mit der zugehorigen Betriebsanlei-
tung der fir den Einsatz zulassigen Grundgerate.
Identifikation
Lenze
O
—— »(D
]
® - 33.21791B 1A 20
Geratereihe
Hardwarestand
Softwarestand
Einsetzbarkeit Das Kommunikationsmodul ist einsetzbar in Verbindung mit Grundgeraten

ab folgenden Typenschildbezeichnungen:

Version
Geratetyp Ausfiihrung HW swW Variante Erlduterung

33.820X E./C. 2X. 1x. VXXX 8201 - 8204

33.821X E./C. 2X. 2X. VXXX 8211 - 8218

33.822X E. 1x. 1x. VXXX 8221 - 8227

33.824X E./C. 1x. 1x. VXXX 8241 - 8246
82EVXXXXXBXXXXX Vx 1x 8200 vector
82CVXXXXXBXXXXX Vx 1x 8200 vector, Cold plate
82DVxxXKXBxxxXX Vx 1x 8200 vector, thermisch

separiert
EPL 10200 E 1x 1x Drive PLC

33.93XX xE. 2x 1x VXXX 9321 -9332

33.938X xE. 1x 0x 9381 -9383

33.93XX xC. 2X 1x VXXX 9321 - 9332, Cold plate

33.93XX EI/ET 2X 1x VXxx 9300 Servo PLC

33.93XX cl/CcT 2Xx 1x VXXX 9300 Servo PLC, Cold

plate

ECSXPXXXX4XXXXXX 1A 6.0 ECS, Posi & Shaft
ECSXSXXXX4XXXXXX 1A 6.0 ECS, Speed & Torque
ECSXAXXXXAXXXXXX 1A 23 ECS, Application

EDSDEN DE 02/2006 l-enze 5.2-1



5 Kommunikationsmodul EMF2179IB (DeviceNet)
5.2 Allgemeines

Eigenschaften Der international genormte CAN-Bus zeichnet sich vor allem aus durch
» relative kurze Ubertragungszeiten
» niedrige Anschlusskosten

Diese Eigenschaften haben zu einer weiten Verbreitung von CAN-Produkten
auch in anderen Branchen der Industrie gefiihrt.

DeviceNet
» basiert auf der CAN-Technologie.

» ermoglicht die Kommunikation sowohl zwischen Steuerungssystemen
und einfachen Industriegeraten wie Sensoren (z.B. Initiatoren) und
Aktoren (z.B. elektromagnetisch betatigtes Pneumatikventil), als auch
Frequenzumrichtern bzw. Servo-Umrichtern.

Das Kommunikationsmodul EMF2179IB
» ist ein 'ONLY-SERVER’-Modul der Gruppe 2.
» ist eine aufsteckbare Zusatzbaugruppe fur Lenze-Grundgerate.

» bietet einfache Anschlussmoglichkeit durch steckbare Klemmenleisten
mit Doppel-Schraubanschluss, 5-polig.

» wahlweise bis zu 12 Prozessdaten-Worter (abhangig vom Grundgerat)
» Zugriff auf alle Lenze-Parameter
Der frontseitige DIP-Schalter ermoglicht bequemes Einstellen

» der Ubertragungsrate fiir DeviceNet (125 kBit/s, 250 kBit/s und
500 kBit/s)

» der Knotenadresse (max. 63 Teilnehmer)

» der Softwarekompatibilitat zum Kommunikationsmodul EMF2175IB

5.2-2 l-enze EDSDEN DE 02/2006
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Technische Daten 5.3
Allgemeine Daten und Einsatzbedingungen 53.1
5.3 Technische Daten
5.3.1 Allgemeine Daten und Einsatzbedingungen
Kommunikationsrelevante = Werte
Daten
Kommunikationsmedien DIN I1SO 11898
Netzwerk-Topologie Beidseitig abgeschlossene Linie (R = 120 Ohm)
Knotenadressen Max. 63
Leitungslange Max. 500 m (abhangig von der Ubertragungsrate)
Kommunikations-Profil DeviceNet
Allgemeine elektrische Werte
Daten
Spannungsversorgung Siehe [ 5.4-11

(intern / extern)

Einsatzbedingungen Werte

Klimatische Bedingungen

Abweichungen von der Norm

Lagerung 1 K3 nach IEC/EN 60721-3-1 -25°C...+60°C
Transport 2 K3 nach IEC/EN 60721-3-2
Betrieb 3 K3 nach IEC/EN 60721-3-3 0°C...+55°C

Schutzart IP20

Verschmutzungsgrad 2 nach IEC/EN 61800-5-1

5.3.2 Schutzisolierung

Isolierung zwischen Bus und ...
® Bezugserde / PE

e externer Versorgung

e Leistungsteil

820X / 821X

822X / 8200 vector

93XX /9300 Servo PLC
ECS (Achsmodul)

e Steuerklemmen

820X / 821X / 8200 vector
822X

93XX /9300 Servo PLC
ECS (Achsmodul)

EDSDEN DE 02/2006 wnze

Art der Isolierung (nach EN 61800-5-1)
Betriebsisolierung
keine Isolierung

Basisisolierung

verstdrkte Isolierung
verstarkte Isolierung
verstarkte Isolierung

Betriebsisolierung
Basisisolierung
Basisisolierung
Basisisolierung

5.3-1



5 Kommunikationsmodul EMF2179IB (DeviceNet)

5.3 Technische Daten
5.3.3 Daten der Anschlussklemmen
5.3.3 Daten der Anschlussklemmen
Elektrischer An- Steckerleiste mit Doppel-Schraubanschluss
schluss
Anschlussméglich- { I starr: 1.5 mm2 (AWG 16)
keiten
flexibel:
5@) ohne Aderendhiilse
1.5 mm2 (AWG 16)
S:QE mit Aderendhiilse, ohne Kunststoffhiilse
1.5 mm2 (AWG 16)
% mit Aderendhilse, mit Kunststoffhiilse
1.5 mm2 (AWG 16)
Anzugsmoment 0.5..0.6 Nm (4.4 ... 5.3 Ib-in)
Abisolierlange 6 mm

5.3.4 Protokoll-Daten

Bereich Werte

Max. Teilnehmeranzahl 63

Prozessdaten-Wérter (16 Bit) 1 Wort ... 12 Worte

Unterstiitzte Dienste Reset, Get_Attribute_Single, Set_Attribute_Single,

Allocate_Master/Slave_Connection_Set,
Release_Group 2 lIdentifier_Set
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Technische Daten 5.3
Kommunikationszeit 5.3.5

5.3.5 Kommunikationszeit

Bearbeitungszeiten 820X

Bearbeitungszeiten
821X/822X/824X/8200
vector

Bearbeitungszeiten 93XX

EDSDEN DE 02/2006

1| Hinweis!
Die Kommunikationszeiten im DeviceNet sind abhangig von der
» Signallaufzeit des Kommunikationsmoduls EMF 21791B
» Bearbeitungszeit im Antriebsregler
» Telegrammlaufzeit auf der Busleitung
— Ubertragungsrate (Baudrate)
—Telegrammlange
— Inter Scan Delay - Zeit des Scanners
—Anzahl der DeviceNet - Teilnehmer

Im Gegensatz zu der parallelen Prozessdaten-Bearbeitung bei den Gerate-
reihen 821X / 822X / 824X / 8200 vector, werden die Prozess- und Parame-
terdaten in der Geratereihe 820X nacheinander abgearbeitet. Somit sind die
Reaktionszeiten auf die Prozessdaten auch abhangig von den vorangegan-
genen Aktionen.

Die Bearbeitungszeiten der einzelnen Telegramme sind auf3erdem abhan-
gig von der Aufbereitung der Istwerte (Prozessdaten vom Antrieb). Wenn
diese Daten (Statuswort, Frequenz-Istwert) nicht benétigt werden, konnen
sie mit dem Steuerwort "Bit 15” (PE-Sperre) deaktiviert werden.

Die einzelnen Telegrammlaufzeiten sind wie folgt:

Parameterdaten PE-Sperre = 0 PE-Sperre = 1
Bearbeitungszeit 62..140 ms 62..70 ms
Prozessdaten PE-Sperre = 0 PE-Sperre = 1
Bearbeitungszeit bei Anderung eines Wertes ~ 27..105 ms 27..35ms
zum Antrieb

Bearbeitungszeit bei Anderung beider Werte ~ 62..140 ms 4..70 ms
zum Antrieb

Bearbeitungszeit bei Prozessdaten vom An- 108...140 ms nicht moglich
trieb

Parameterdaten Prozessdaten

30..50 ms 3..5ms

Die Bearbeitungszeiten der Prozessdaten be-
ziehen sich auf das Sync-Telegramm.

Es existieren keine Abhangigkeiten zwischen Parameterdaten und Prozess-
daten.

Parameterdaten Prozessdaten

Ca. 30 ms + 20 ms Toleranz (typisch) 3 ms +2 ms Toleranz
Bei einigen Codestellen kann die Bearbei-

tungszeit langer sein (siehe Systemhandbuch

9300).

Lenze 5.3-3



5 Kommunikationsmodul EMF2179IB (DeviceNet)
5.3 Technische Daten
5.3.5 Kommunikationszeit

Bearbeitungszeiten
Drive PLC / 9300 Servo PLC /
ECS Application

Bearbeitungszeiten
ECS, Posi&Shaft /
ECS, Speed&Torque

5.3-4

Parameterdaten

Ca. 30 ms + 20 ms (typisch)
Bei einigen Codestellen kann die Bearbei-
tungszeit langer sein.

Parameterdaten

Ca. 30 ms + 20 ms (typisch)
Bei einigen Codestellen kann die Bearbeitung
auch langer sein.

Lenze

Prozessdaten
Abhangig vom Prozessabbild

Prozessdaten

ECS, Posi&Shaft: 6ms
ECS, Speed&Torque: 2 ms

EDSDEN DE 02/2006



5.3.6 Abmessungen
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Kommunikationsmodul EMF2179IB (DeviceNet)

Technische Daten

Address |Bd

Lonae

Moo \\

DeviceNet

O
)
NIV
B %
lo] TISOSSSGi7e
pm— a —
a 62 mm
b 75 mm
e 36 mm
el 18 mm
Lenze

Lm o,

il

Abmessungen

5
5.3
5.3.6

5.3-5






Kommunikationsmodul EMF2179IB (DeviceNet) 5

Installation 5.4
Elemente auf der Frontseite des Kommunikationsmoduls 54.1
5.4 Installation
54.1 Elemente auf der Frontseite des Kommunikationsmoduls
[A][B]
EMF21791B ‘ (/:Z
‘ ARBRBRDARA ({L
o}
[F]
@\ E
‘L Joocos
@ %)
el Q@@@@@j
2179DEN001B
Abb.5.4-1  Kommunikationsmodul EMF2179IB (DeviceNet)
Anschliisse Pos. Beschreibung Hinweise
E Steckerleiste mit Doppel-Schraubanschluss, 5-polig (o 5.4-11
[ Anschluss PE-Schirmkabel
DIP-Schalter Pos.  Beschreibung Hinweise
o] DIP-Schalter zur Einstellung von
e Gerdteadresse (S1 - S6)
e Ubertragungsrate (57, S8) 55-2
e Softwarekompatibilitdt zum Kommunikationsmodul 2175 (510)
Anzeigen Pos. Beschreibung Hinweise
Al Verbindungsstatus zum Antriebsregler (zweifarbige LED)
Verbindungsstatus zum Bus (zweifarbige LED) [ 5.5-11
Drive (griine und rote Drive-LED)
Ubrige Elemente Pos.  Beschreibung Hinweise
[F Befestigungsschraube
H Typenschild 1 5.2-1
[ . .
1| Hinweis!
Nur fiir 820X und 821X:

Verwenden Sie bei Bedarf ein zusatzliches PE-Schirmkabel, das
EMV-bedingte Kommunikationsstorungen in besonders
storbehafteter Umgebung vermeidet.

EDSDEN DE 02/2006 l.enze 5.4-1



5.4
5.4.2

5.4.2

5.4-2

Kommunikationsmodul EMF2179IB (DeviceNet)

Installation

Mechanische Installation

Mechanische Installation

2102LEC014

» Stecken Sie das Kommunikationsmodul auf das Grundgerat (hier: 8200
vector).

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

®
1

Hinweis!

Zur internen Versorgung des Kommunikationsmoduls durch den
Frequenzumrichter 8200 vector muss der Jumper in der
Schnittstellenéffnung (siehe Abb. oben) angepasst werden.
Beachten Sie die Hinweise ((d 5.4-11).

mnze EDSDEN DE 02/2006
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Installation 5.4
Elektrische Installation 5.4.3

5.4.3 Elektrische Installation

Verdrahtung mit einem
Leitrechner

EDSDEN DE 02/2006

A Gefahr!

Sie miissen eine zusatzliche Potentialtrennung installieren,

wenn

» ein Antriebsregler 820X und 821X mit einem Leitrechner
verbunden wird und

» eine sichere Potentialtrennung (verstarkte Isolierung) nach
EN 61800-5-1 notwendig ist.

Hierzu kann z. B. eine Anschaltbaugruppe fiir den Leitrechner mit einer zu-
satzlichen Potentialtrennung verwendet werden (siehe jeweilige Herstelle-
rangaben).

Bei der Verdrahtung ist die Potentialtrennung der Versorgungsspannung zu
beriicksichtigen. Die Versorgungsspannung liegt auf demselben Potential
wie der Datenbus.

Lenze 5.4-3



5 Kommunikationsmodul EMF2179IB (DeviceNet)

5.4 Installation
5.4.3 Elektrische Installation

DeviceNet

2175DEN010

n Anzahl Teilnehmer
120R Abschlusswiderstand

Eine DeviceNet-Linie kann aus maximal 63 Teilnehmern bestehen. Zu den
Teilnehmern zahlen

» die angeschlossenen Grundgerate
» der DeviceNet-Master (Scanner)
» alle weiteren an der Kommunikation beteiligten Komponenten.

Darin konnen die Grundgerate mit aufgesteckten Kommunikationsmodu-
len und der DeviceNet-Master miteinander kommunizieren.

Zur Einbindung der Kommunikationsmodule wird ein PC mit installierter
Software (z.B. RSNetWorx) verwendet.

° . .
1| Hinweis!
Beachten Sie bitte, dass
» der Schirm an der Spannungsversorgung einmalig zusammen
mit dem Anschluss ”V-" auf GND zu legen ist. Wahlen Sie dazu
moglichst den Mittelpunkt der DeviceNet-Linie.

» fiir jeden Teilnehmer der Schirm des DeviceNet-Kabels
ausschlieBlich am Anschluss "Shield” der Steckerleiste
aufgelegt ist.

» die DeviceNet-Linie an ihren Enden mit Widerstanden von je
120 Ohm abgeschlossen ist.

5.4-4 l-enze EDSDEN DE 02/2006



EMV-gerechte Verdrahtung

EDSDEN DE 02/2006

Kommunikationsmodul EMF2179IB (DeviceNet) 5

Installation 5.4
Elektrische Installation 5.4.3

Fiir eine EMV-gerechte Verdrahtung beachten Sie bitte folgende Punkte:

°
1

Hinweis!

» Bei den Antriebsreglern 820X und 821X kénnen
elektromagnetische Einstrahlungen die Kommunikation
beeintrachtigen. Eine sichere Kommunikation wird durch ein
zusatzliches Kabel zwischen dem PE-Anschluss des
Grundgerates und dem PE-Anschluss des
Kommunikationsmoduls ermoglicht.

Bei den Ubrigen Antriebsreglern, die zum Einsatz mit dem
Kommunikationsmodul zulassig sind, ist dies nicht notwendig.

» Zur Vermeidung von Potentialdifferenzen zwischen den
Kommunikationsteilnehmern eine Ausgleichsleitung mit
groBem Querschnitt einsetzen (Bezug: PE).

» Steuerleitungen getrennt von Motorleitungen verlegen.

» Legen Sie die Schirme der Datenleitungen beidseitig auf.

» Beachten Sie die weiteren Hinweise zur EMV-gerechten
Verdrahtung in den Anleitungen des Grundgerates.

Lenze 5.4-5



5 Kommunikationsmodul EMF2179IB (DeviceNet)

5.4 Installation

5.4.3 Elektrische Installation

Spezifikation des Die Verbindung der Teilnehmer am Bussystem erfolgt mit einer der
Ubertragungskabels DeviceNet™ Spezifikation (DeviceNet Adaption of CIP, Edition 1.1, Volume

Three) entsprechenden Feldbusleitung. Unternehmen wie Belden Wire &
Cable, Olflex Wire & Cable, C&M Corp. und Madison Cable produzieren Devi-
ceNet™ “Thick”- und “Thin”-Kabel.

Stop!

Wenn Sie die Verwendung des “Thick”- oder “Thin”-Kabels nicht
wiinschen, so muss das von lhnen verwendete Kabel den
Anforderungen der DeviceNet-Spezifikation gentigen.

Ein von diesen Eigenschaften abweichendes Kabel ist nicht
zulassig und ist daher von der Verwendung auszuschlief3en !

5.4-6 l-enze EDSDEN DE 02/2006



Eigenschaften des “Thick
Cable” gemaR
DeviceNet-Spezifikation

EDSDEN DE 02/2006

Kommunikationsmodul EMF2179IB (DeviceNet) 5

Allgemeine Eigenschaften

Anordnung

Gesamtschirmung

Erdungsdraht
AuRendurchmesser
Rundheit

Mantel beschriftung

Spez. DC-Widerstand (Umflechtung, Umwick-
lung, Ableitung)

Zertifizierungen (U.S. und Canada)
Biegeradius

Umgebungstemperatur - Betriebs

Lagertemperatur

Zugspannung

Eigenschaften der Datenleitung
Leiterpaar

Isolationsdurchmesser

Farben

Paarwindungen / m

Abschirmung pro Leiterpaar

Impedanz
Kapazitat zwischen Leitern

Kapazitdt zwischen einem Leiter und einem an-
deren, der mit dem Schirm verbunden ist.

Kapazitive Unsymmetrie
Spez. DC-Widerstand bei 202C
Dampfung

Eigenschaften der Spannungsleitung
Leiterpaar

Isolationsdurchmesser

Farben

Paarwindungen/m

Abschirmung pro Leiterpaar

Spez. DC-Widerstand bei 20°C

Lenze

Installation 5.4
Elektrische Installation 5.4.3

Zwei abgeschirmte symmetrische Leitungen, gemeinsame Achse mit
Erdungsdraht in der Mitte

65% Abdeckung
AWG 36 oder mind. 0,12mm verzinntes Kupfergeflecht (einzeln ver-
zinnt)

Kupfer 18 mind.; mind. 19 Adern (einzeln verzinnt)
10,41 mm (min.) bis 12,45 mm (max.)

Radiusabweichung muss innerhalb 15% des halben AuRendurchmes-
sers liegen

Verkaufername & Teilenr. und zuséatzliche Beschriftung
5,74 Ohm/1000 m (nom. bis 20°C)

NEC (UL), CL2/CL3 (min.)

20 x Durchmesser (Installation) / 7 x Durchmesser (fest)

-20°C bis +60°C bei 8 Ampere; lineare Stromreduzierung auf Null bei
80°C

-40 bis +85°C

845,5 N. max.

Kupfer 18 mind.; mind. 19 Adern (einzeln verzinnt)
3,81 mm (nom.)

Hellblau, weiss

ca. 10

2000/1000, Al/Mylar, Al-Seite auBen, Falz zum KurzschlieRen (bei Zug-
belastung)

120 Ohm +/- 10% (bei 1 MHz)
39,37 pF / m bei 1 kHz (nom.)
78,74 pF / m bei 1 kHz (nom.)

3937 pF/1000 m bei 1 kHz (nom.)
22,64 Ohm/1000 m (max.)

0,43 dB/100 m bei 125 kHz (max.)
0,82 dB/100 m bei 500 kHz (max.)
1,31 dB/100 m beil.00MHz (max.)

Kupfer 15 mind.; mind. 19 Adern (einzeln verzinnt)
2,49 mm (nom.)

Rot / schwarz

ca.10

1000/1000, Al/Mylar, Al-Seite auRen, mit Falz zum KurzschlieBen (bei
Zugbelastung)

11,81 Ohm/1000 m (max.)

5.4-7



5 Kommunikationsmodul EMF2179IB (DeviceNet)

5.4 Installation

5.4.3 Elektrische Installation

Eigenschaften des “Thin
Cable” gemaR
DeviceNet-Spezifikation

5.4-8

Allgemeine Eigenschaften

Anordnung

Gesamtschirmung

Erdungsdraht
AuRendurchmesser
Rundheit

Mantelbeschriftung

Spez. DC-Widerstand (Umflechtung, Umwick-
lung, Ableitung)

Zertifizierungen (U.S. und Canada)
Biegeradius

Umgebungstemperatur - Betrieb

Lagertemperatur

Zugspannung

Eigenschaften der Datenleitung
Isolationsdurchmesser

Leiterpaar

Farben

Paarwindungen / m

Abschirmung pro Leiterpaar

Impedanz
Laufzeit
Kapazitdt zwischen Leitern

Kapazitdt zwischen einem Leiter und einem an-
deren, der mit dem Schirm verbunden ist

Kapazitive Unsymmetrie
Spez. DC-Widerstand bei 20°C
Dampfung

Eigenschaften der Spannungsleitung

Leiterpaar
Isolationsdurchmesser
Farben
Paarwindungen/m

Abschirmung pro Leiterpaar

Spez. DC-Widerstand bei 20°C

Lenze

Zwei abgeschirmte symmetrische Leitungen, gemeinsame Achse mit
Erdungsdraht in der Mitte

65% Abdeckung
AWG 36 oder mind. 0,12mm verzinntes Kupfergeflecht (einzeln ver-
zinnt)

Kupfer 22 mind.; mind. 19 Adern (einzeln verzinnt)
6,096 mm (min.) bis 7,112 mm (max.)

Radiusabweichung muss innerhalb 20% des halben AuRendurchmes-
sers liegen

Verkaufername & Teilenr. und zusatzliche Beschriftung
10,5 Ohm/1000 m (nom. bei 20°C)

NEC (UL), CL2 (min.)

20 x Durchmesser (Installation) / 7 x Durchmesser (fest)

-20°C bis +70°C bei 1,5 Ampere; lineare Stromreduzierung auf Null bei
80°C

-40°C bis +85°C

289,23 Nymax

1,96 mm (nom.)

Kupfer 24 mind.; mind. 19 Adern (einzeln verzinnt)
Hellblau, weiss

ca. 16

1000/1000, Al/Mylar, Al-Seite auRen, mit Falz zum KurzschlieRen (bei
Zugbelastung)

120 Ohm +/- 10% (bei 1 MHz)
4,46 ns/m (max.)

39,37 pF / m bei 1 kHz (nom.)
78,74 pF / m bei 1 kHz (nom.)

3,94 pF/1000 m bei 1 kHz (max.)
91,86 Ohm/1000 m (max.)

0,95 dB/100 m bei 125 kHz (max.)
1,64 dB/100 m bei 500 kHz (max.)
2,30 dB/100 m beil.00MHz (max.)

Kupfer 22 mind.; mind. 19 Adern (einzeln verzinnt)
1,4 mm (nominal)

Rot, schwarz

ca. 16

1000/1000, Al/Mylar, Al-seite auBen, mit Falz zum KurzschlieBen (bei
Zugbelastung)

57,41 Ohm/1000 m (max.)
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Installation 5.4
Anschluss Kommunikation 5.4.4

5.4.4 Anschluss Kommunikation

Der Busanschluss des Kommunikationsmoduls erfolgt tiber die 5-polige
Steckerleiste mit Doppel-Schraubanschluss.

Die Belegung der Steckerleiste und die nach DeviceNet-Spezifikation zuge-
ordnete Kabelfarbe entnehmen Sie bitte der Tabelle.

OO A Eseeeegl
Ek %, % 4 § ., “pssss
Slelelele
120R Thin
Bezeichnung Kabelfarbe Erlduterung
V- schwarz Bezug fiir externe Spannungsversorgung
CAN_L blau Datenleitung / Eingang fiir Abschlusswiderstand
120 Ohm
SHLD Schirmung
CAN_H weild Datenleitung / Eingang fiir Abschlusswiderstand 120
Ohm
V+ rot Externe Spannungsversorgung ; siehe ( 5.4-11
Interne Beschaltung der
Busklemmen Vee L
VCC

1 V+

! = CAN-HIGH
——= Shield
6 = CAN-LOW
o = V-

1

o | o o
| :
N
]
=]
N
=

2175DeN007
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5 Kommunikationsmodul EMF2179IB (DeviceNet)

5.4 Installation
5.4.4 Anschluss Kommunikation
Erreichbare Busleitungslange  |n Abhédngigkeit der Ubertragungsrate und des verwendeten Kabels sind fol-
gende Busleitungslangen moglich:
Ubertragungsrate Thin Cable Thick Cable
125 kBit/s 500 m
250 kBit/s 100 m 250m
500 kBit/s 100 m

Bei gemischter Verwendung der Kabeltypen “Thick” und “Thin” sind die ma-
ximalen Kabelldngen in Abhangigkeit der Ubertragungsraten wie folgt zu

bestimmen:

Ubertragungsrate Busleitungslange

125 kBit/s Lmax =500 m = Lihick + 5 Lthin
250 kBit/s Lmax =250 m = Lihick + 2,5 Lthin
500 kBit/s Lmax =100 M = Linick + Lhin

5.4-10 l-enze EDSDEN DE 02/2006
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5.4.5 Spannungsversorgung

Externe
Spannungsversorgung

Interne
DC-Spannungsversorgung

EDSDEN DE 02/2006

Installation 5.4
Spannungsversorgung 5.4.5

Bei DeviceNet wird immer eine externe Spannungsversorgung eingesetzt.

Bezeichnung

V+

V-

Erlduterung

Externe Versorgung (libertrifft die Vorgabe der DeviceNet-Spezifikation)
U=24VDC(21,6V-0%..264V+0%)
=100 mA

Bezugspotential fiir externe Spannungsversorgung

Es konnen bei groBeren Entfernungen zwischen den DeviceNet-Teilneh-
mern mehrere Spannungsversorgungen verwendet werden.

Antriebsregler

820X
821X, 822X,

824X,

93XX und ECS

8200 vector

Externe Spannungsversorgung
immer erforderlich

Nur dann notwendig, wenn das Netz der entsprechenden Antriebsregler
abgeschaltet werden soll, der Kommunikationsring aber nicht unterbro-
chen werden darf.

siehe “interne DC-Spannungsversorgung”

i Hinweis!

Die Moglichkeit der internen Spannungsversorgung ist bei
Grundgeraten mit erweiterter AIF-Schnittstellenoffnung
(Frontseite 8200 vector) gegeben. Die in der Grafik grau
hervorgehobene Flache kennzeichnet die Jumperposition.

» Im Auslieferungszustand des Frequenzumrichters werden
diese nicht intern versorgt.

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

Auslieferungszustand Interne Spannungsversorgung
(nur externe Spannungsversorgung moglich)

O @@

O
O
O

@_k w

o O O
g O O
d O O

OO00O0O

Lenze 5.4-11
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Inbetriebnahme 5.5
Einstellmoglichkeiten durch DIP-Schalter 5.5.1

5.5 Inbetriebnahme

5.5.1 Einstellmoglichkeiten durch DIP-Schalter

EDSDEN DE 02/2006

° . .
1| Hinweis!
Die Lenze-Einstellung aller Schalter ist OFF.

Die Uber DIP-Schalter eingestellte Teilnehmeradresse und
Ubertragungsrate wird erst nach erneutem Netzeinschalten
aktiv.

Der Schalter S9 ist unwirksam.

Uber die frontseitigen DIP-Schalter lassen sich die folgenden Einstellungen
komfortabel durchfiihren:

» Software-Kompatibilitdit Kommunikationsmodul 2175 DeviceNet /
2179 mit S10

» Teilnehmeradresse mit S1 - S6

» Ubertragungsrate mit S7 /S8

Lenze 5.5-1



5 Kommunikationsmodul EMF2179IB (DeviceNet)

5.5 Inbetriebnahme
5.5.1 Einstellmoglichkeiten durch DIP-Schalter

Software-Kompatibilitat
einstellen

Hinweis!

Beachten Sie bitte bei aktiver Kompatibilitdt (510 = ON) die
Informationen aus den entsprechenden Anleitungen zum
Kommunikationsmodul 2175 zu entnehmen (Montageanleitung
oder Teil 2175 des Kommunikationshandbuches DeviceNet).
Dies gilt insbesondere fiir die mit dieser Einstellung geanderte
Belegung der DIP-Schalter.

o

| Address ‘Bd‘
OPEN OFF
WWWWUI EON
123456789

Abb.5.5-1  Software-Kompatibilitat einstellen

Kompatibilitat S10
2179 OFF
2175 ON

Beschreibung zum Kommu-
nikationsmodul siehe z. B.
Montageanleitung 2175, Teil
DeviceNet

5.5-2 l-enze EDSDEN DE 02/2006



Teilnehmeradresse einstellen

EDSDEN DE 02/2006

Kommunikationsmodul EMF2179IB (DeviceNet) 5
Inbetriebnahme 5.5
Einstellmoglichkeiten durch DIP-Schalter 5.5.1

Address ,Bd

| ! OFF
B e
78910

Abb.5.5-2  Adressierung iiber DIP-Schalter

Die Berechnung der Adresse (Dezimalzahl) ergibt sich durch Einsetzen des
Schaltzustandes der Schalter S1 ... 56 ('0’ = OFF und 1’ = ON) in die folgende
Gleichung:

Adressegec =56 -20+55-21+54-22453-234+52.24461 .25

Aus der Gleichung lasst sich auch die Wertigkeit eines betatigten Schalters
ableiten. Die Summe der Wertigkeiten ergibt die einzustellende Knotena-
dresse.

Beispiel

Schalter Wertigkeit Schaltzustand Knotenadresse

S1 32 ON

S2 16 ON

S3 8 ON

sa a OFF 32+16+8=56
55 2 OFF

56 1 OFF

Lenze 5.5-3
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5.5 Inbetriebnahme
5.5.1 Einstellmoglichkeiten durch DIP-Schalter

Ubertragungsrate einstellen

5.5-4

] . .
1| Hinweis!
Die Ubertragungsrate muss bei allen Teilnehmern und dem
Scanner identisch sein.
Address  Bd

e OFF
UWUUEEIUU ON
123456 910

Abb.5.5-3  Einstellen der Ubertragungsrate

Ubertragungsrate S7

125 kBit/s OFF

250 kBit/s OFF

500 kBit/s ON
lenze

s8
OFF
ON
OFF

EDSDEN DE 02/2006
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Inbetriebnahme 5.5
Vor dem ersten Einschalten 5.5.2

5.5.2 Vor dem ersten Einschalten

Stop!

Bevor Sie das Grundgerat mit Kommunikationsmodul erstmalig
einschalten, Uberpriifen Sie

» die gesamte Verdrahtung auf Vollstandigkeit, Kurzschluss und
Erdschluss.

» ob das Bussystem beim physikalisch ersten und letzten
Busteilnehmer durch den Busabschluss-Widerstand
abgeschlossen ist.

EDSDEN DE 02/2006 l.enze 5.5-5



5.5
5.5.3

5.5.3

5.5-6

Kommunikationsmodul EMF2179IB (DeviceNet)

Inbetriebnahme
Erstmaliges Einschalten

Erstmaliges Einschalten

° . .

1| Hinweis!
Halten Sie die Inbetriebnahmeschritte in der vorgegebenen
Reihenfolge ein!

1. Grundgerat und externe Versorgung des Kommunikationsmoduls
einschalten.

— Die Betriebszustandsanzeige des Antriebsreglers ("Drive-LED”) muss
jetzt griin leuchten oder blinken.

— Die LED "Verbindungsstatus zum Grundgerat” muss griin leuchten.

— Die LED "Verbindungsstatus zum Bus” muss griin blinken.

2. Das Kommunikationsmodul liber die Konfigurationssoftware (z.B.

RSNetWorx) in das DeviceNet einbinden.

— Der Zustand der LED "Verbindungsstatus zum Bus” wechselt von
“Blinken” auf “Leuchten”, wenn das Kommunikationsmodul
konfiguriert ist.

3. Sie konnen jetzt mit dem Antrieb kommunizieren, d.h.

— Sie kdnnen liber “explicit messages” alle Parameter vom Antrieb
und/oder Kommunikationsmodul lesen und schreiben.

— Sie konnen Istwerte (z.B. Statuswort) lesen oder Sollwerte (z.B.
Frequenzsollwert) schreiben.

mnze EDSDEN DE 02/2006
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Inbetriebnahme 5.5
Grundgerat zur Kommunikation vorbereiten 5.5.4

5.5.4 Grundgerat zur Kommunikation vorbereiten

Frequenzumrichter 82XX /
8200 vector

EDSDEN DE 02/2006

i Hinweis!

Wahrend des Betriebs kann das Umstecken des
Kommunikationsmoduls auf ein anderes Grundgerat zu
undefinierten Betriebszustanden fiihren.

1. Damit Sie den Antriebsregler liber das Kommunikationsmodul

freigeben konnen, stellen Sie den Lenze-Parameter Bedienungsart
(C0001) auf den Wert ”3”. Dies konnen Sie mit dem Keypad oder direkt
uber DeviceNet vornehmen.

Die Lenze-Codestellen im Antriebsregler und im Kommunikationsmodul
konnen Uber die herstellerspezifische Klasse 110 gelesen und geschrie-
ben werden.

» Beispiel: Write C0001 = 3

— Class: Ox6E

—Instanz: Ox1

— Attribut: 0x1

— Servicecode: Set Single Attribut

— Data send: 0x7530 (30 000e,)
Weitere Beispiele siehe (1 5.7-17).

. Die Klemme 28 (Reglerfreigabe) ist immer aktiv und muss wahrend des

DeviceNet-Betriebs auf HIGH-Pegel liegen (siehe dazu die
Betriebsanleitung des Antriebsreglers).

— Andernfalls kann der Antriebsregler nicht freigegeben werden.

— Bei 821X, 8200vector und 822X ist die Funktion QSP (Schnellstop)
immer aktiv. Ist QSP auf eine Eingangsklemme konfiguriert
(Lenze-Einstellung: Nicht belegt), muss diese wahrend des
DeviceNet-Betriebs auf HIGH-Pegel liegen (siehe Betriebsanleitung
des Antriebsreglers).

Lenze 5.5-7



5 Kommunikationsmodul EMF2179IB (DeviceNet)

5.5 Inbetriebnahme

5.5.4 Grundgerat zur Kommunikation vorbereiten

Servo-Umrichter 93XX

5.5-8

1. Damit Sie den Antriebsregler liber DeviceNet steuern konnen, stellen

Sie den Lenze-Parameter Signalkonfiguration (C0005) auf einen Wert
xxx3 (z.B. “1013”, Drehzahlregelung tiber das Kommunikationsmodul).
Dies konnen Sie mit dem Keypad 9371BB oder liber DeviceNet
vornehmen.

» Beispiel: Write C0005 = 1013

— Class: Ox6E

— Instanz: Ox5

— Attribut: 1

— Servicecode: Set Single Attribut

— Data send: 0x9A9250 (10 130 000e,)

. Stellen Sie den Parameter C0142 auf den Wert 0

. Die Klemme 28 (RFR = Reglerfreigabe) ist immer aktiv und muss

wahrend des DeviceNet-Betriebs auf HIGH-Pegel liegen (siehe
Betriebsanleitung des Antriebsreglers). Andernfalls kann der
Antriebsregler nicht freigegeben werden.

— Bei der Signalkonfiguration 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. Fur den DeviceNet-Betrieb muss E1 auf HIGH-Pegel liegen
(siehe Betriebsanleitung 93XX).

o

Hinweis!

Bei der Signalkonfiguration C0005=xx13 ist die Klemme A1l als
Spannungsausgang geschaltet. Verbinden Sie folgende
Klemmen:

> X5.A1 mit X5.28 (RFR)
> X5.A1 mit X5.E1 (R/QSP)

mnze EDSDEN DE 02/2006



Servosystem ECS, Varianten
”Speed & Torque” und
”Posi & Shaft”
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Inbetriebnahme 5.5
Grundgerat zur Kommunikation vorbereiten 5.5.4

1. Damit Sie den Antriebsregler liber DeviceNet steuern konnen, stellen
sie den Lenze-Parameter Signalkonfiguration (C0005) mit dem Keypad
EMZ9371BC oder direkt liber DevicNet auf einen Wert, der die
Kommunikation tber die AIF Schnittstelle realisiert:

» Variante "Speed & Torque”: C0005 = 1013

(Drehzahlregelung Uber AIF Schnittstelle)

» Variante "Posi & Shaft”: C4010 =2
(Automatisierungsinterface AIF X1)

» Beispiel: Write C0005 = 1013
— Class: Ox6E
—Instanz: 0x5
— Attribut: 1
— Servicecode: Set Single Attribut
— Data send: 0x9A9250 (10 130 0004e;)
2. Die Klemme SI1 (RFR = Reglerfreigabe) und SI2 (IMP = Impulssperre)

sind immer aktiv und mussen wahrend des Betriebes auf HIGH-Pegel
liegen. Andernfalls ist der Antriebsregler gesperrt.

] 8 .

1| Hinweis!
Der Antriebsregler muss immer extern mit 24 V DC versorgt
werden.

3. Der Antriebsregler nimmt nun vom DeviceNet Steuer- und
Parametrierungsdaten an.

4. Geschwindigkeits- / Positionssollwert vorgeben

» Variante "Speed & Torque”: Geschwindigkeits-Sollwert vorgeben mit
einem Wert ungleich 0.

» Variante "Posi & Shaft”: Positionssollwert vorgeben mit einem Wert
ungleich 0.

Die Parametrierung der Positionsprofile muss vorher gemal3 Betriebsan-
leitung des Antriebsreglers durchgefiihrt werden.
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5.5 Inbetriebnahme
5.5.4 Grundgerat zur Kommunikation vorbereiten

Schutz vor unkontrolliertem
Wiederanlauf

Hinweis!
Nach einer Stérung (z. B. kurzzeitiger Netzausfall) ist der
Wiederanlauf eines Antriebs in manchen Fallen unerwiinscht
bzw. sogar unzulassig.
» Durch Parametrieren von C0142 = 0 kann der Antrieb gesperrt
werden, wenn
—der zugehorige Antriebsregler in den Stérungszustand
»LU-Meldung®“ tibergeht und
—die Storung langer als 0,5 Sekunden aktiv ist.
Parameterfunktion:
» C0142=0
— Der Antriebsregler bleibt gesperrt (auch wenn die Storung
nicht mehr aktiv ist) und
— der Antrieb lauft kontrolliert an: LOW-HIGH-Flanke an
Klemme 28 (CINH)
» C0142=1
— Ein unkontrollierter Anlauf des Antriebs ist moglich.

[

Lenze-Codestellen im Grundgerat und im
Kommunikationsmodul kénnen tiber die herstellerspezifische
Klasse 110 gelesen und geschrieben werden. Ein Beispiel finden
Sie im Anhang des Handbuches DeviceNet (Class Instance
Editor).
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Farbe Zustand

grin blinkt
an

aus

grin  blinkt

grin  an

rot blinkt

rot an

Inbetriebnahme 5.5
Statusanzeige 5.5.5

2179DeN001B

Beschreibung

Kommunikationsmodul ist mit Spannung versorgt, hat aber
keine Verbindung zum Grundgerat (Grundgerét ist ausge-
schaltet, in der Initialisierungsphase oder nicht vorhanden).

Kommunikationsmodul ist mit Spannung versorgt und hat
Verbindung zum Antriebsregler.

e Keine Kommunikation mit dem Kommunikationsmodul
o Kommunikationsmodul wird nicht mit Spannung versorgt

Dup_Mac_ID Test durchlaufen. Verbindung zum Master ist
noch nicht aufgebaut.

DeviceNet-Verbindung ist aufgebaut.
Keine Kommunikation wegen Zeitiiberschreitung
Interner Fehler des Kommunikationsmoduls

Betriebszustand des Grundgerétes (siehe Anleitung des Grundgerates)

Lenze 5.5-11






5.6 Datentransfer

Telegrammtypen
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Datentransfer 5.6

Hinweis!

o

Bei Verwendung des Kommunikationsprofils DeviceNet ist die
darin festgelegte Terminologie zu beriicksichtigen. Eine
Ubersetzung in die deutsche Sprache ist dabei nicht immer
zulassig.
In dieser Anleitung werden folgende Begriffe mit sinngleicher
Bedeutung verwendet:
» |/O-Daten < Prozessdaten

— Input-Daten sind Prozessdaten zum Scanner

— Output-Daten sind Prozessdaten vom Scanner
» Explicit Messages <> Parameterdaten

» Scanner <> DeviceNet-Master

Zwischen Leitrechner und Antriebsregler(n) werden die Telegrammtypen
”I/O-Daten” und "Explicit Messages” libertragen.

» |/O-Daten

I/O-Daten (Prozessdaten) werden nach dem Producer-Consumer-Prinzip
gesendet bzw. empfangen. Es existiert ein Sender und kein oder beliebig
viele Empfanger.

Folgende Ubertragungsarten werden unterstiitzt:

—1/0-Polled Messages (Polled): Das Poll Kommando, das vom Master
ausgesandt wird, beinhaltet Ausgabedaten fuir den Slave. Der Slave
sendet dann seine Eingabedaten zum Master . Die Poll-Antwort kann
auch als Empfangsbestatigung angesehen werden.

— Cyclic-1/O: Mit Cyclic-1/O erzeugen der Master und der Slave
unabhangig voneinander ihre Daten, die in Abhangigkeit eines
Timers gesendet werden. Der Wert des Timers ist vom Benutzer
einzustellen.

— Change of State (COS): Dieser Typ der I/O-Message ist ein Sonderfall
der Cyclic-Message. COS-Knoten senden immer dann ihre Daten,
wenn sich der Zustand der Daten andert.

» Explicit Messages

Explizite Nachrichten dienen der Konfiguration und Parametrierung der
einzelnen Gerate am DeviceNet. Es besteht eine Client-Server Beziehung
zwischen zwei Teilnehmern. Der Client setzt einen Auftrag ab (Anforde-
rung), und der Server nimmt diesen Auftrag entgegen, und versucht, die-
sen auszufihren. Daraufhin sendet der Server

— bei positiver Antwort die angeforderten Daten bzw.

— bei negativer Antwort eine Fehlermeldung.

Die Zieladresse und der Dienst (Anforderung <-> Antwort) werden in den
Daten codiert.

Lenze 5.6-1
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5.6 Datentransfer

Aufteilung der In Abhangigkeit ihres zeitkritischen Verhaltens sind die Telegrammtypen in

Telegrammtypenin entsprechende Kommunikationskandle aufgeteilt.
Kommunikationskanile

» Der Prozessdaten-Kanal Ubertragt ”I/O-Daten”
— Mit den I/O-Daten konnen Sie den Antriebsregler steuern.

— Auf die I/O-Daten kann der Leitrechner direkt zugreifen. In der SPS
werden die Daten z. B. direkt in den E/A-Bereich gelegt.

—1/O-Daten werden nicht im Antriebsregler gespeichert. I/O-Daten
werden zyklisch zwischen dem Leitsystem und den Antriebsreglern

tibertragen (standiger Austausch aktueller Eingangs- und
Ausgangsdaten).

» Der Parameterdaten-Kanal Ubertragt "Explicit Messages”
— Erméglicht den Zugriff auf alle Lenze-Codes.
— Speichern von Parameterdnderungen:

Automatische Speicherung bei den Frequenzumrichtern 82XX und
8200 vector

Manuell notwendige Speicherung bei den Servo-Umrichtern 93XX
(Lenze-Codestelle C0003).

° . .
1| Hinweis!
» Als Default-Nachrichtentyp ist im Kommunikationsmodul
"Polled” eingestellt.

» Die Auswahl und Konfiguration der Nachrichtentypen erfolgt
per Software Uber den Scanner.
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Lenze-Codestellen und DeviceNet-Objekte 5.7
Diagnose 571
5.7 Lenze-Codestellen und DeviceNet-Objekte
5.7.1 Diagnose
C€1810: Software-EKZ Bei der Baugruppeninitialisierung wird anhand der EKZ (Erzeugerkennziffer)

festgestellt, welches Gerat als Teilnehmer angeschlossen ist.

Die Codestelle beinhaltet einen String mit einer Lange von 14 Bytes. Es wird
die Erkennungsziffer ausgegeben, z.B. 33F21791_XXXXX.

C1811: Die Codestelle beinhaltet einen String mit einer Lange von 17 Bytes. Es wird
Software-Erstellungsdatum das Erstellungsdatum und Uhrzeit der Software ausgegeben, z.B. Jun 21
2003 12:31.

Diese Angabe ist in erster Linie im Servicefall von Bedeutung.

EDSDEN DE 02/2006 l.enze 5.7-3
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5.7 Lenze-Codestellen und DeviceNet-Objekte
5.7.2 Implementierte DeviceNet-Objekte
5.7.2 Implementierte DeviceNet-Objekte

Ein Teilnehmer am DeviceNet ist als eine Ansammlung von Objekten zu se-
hen. Ein einzelnes Objekt wird durch seine Klasse, deren Instanzen und Attri-
bute beschrieben. Auf diese Objekte sind verschiedene Dienste, wie z.B. Le-
sedienste oder Schreibdienste, anwendbar.

Ubersicht der implementierten Objekte:

Objekt Klasse Hinweise

Identity 01phex

DeviceNet 03hex

Assembly 04hex

Connection 05hex

Acknowledge Handler 2Bhex

Lenze 65hex Reaktion auf Idle Mode, Kommunika-

tions-Unterbrechung und Bus-Fehler

66hex Andern der 1/O-Datenlinge
67 hex I/O-Abbild der gesendeten Daten
68hex I/O-Abbild der empfangenen Daten
6Ehex Zugriff auf Lenze-Codestellen

5.7-4 l-enze EDSDEN DE 02/2006



Identity Class (01pey)

EDSDEN DE 02/2006

Kommunikationsmodul EMF2179IB (DeviceNet) 5

Instanz 1:

Attribut
1

2
3
4

Services:

Service Code
OEhex
05hex

Dienst(e)
GET
GET
GET
GET

GET

GET

GET
GET

Beschreibung
Vendor ID
Device Type
Product Code
Revision
Major Revision
Minor Revision
Status

Serial number

Product Name

Configuration
Consistency
Value

Name

Datentyp
UINT
UINT
UINT
Struct of
USINT
USINT
WORD

UDINT

SHORT_STRING
UINT

Get_Attribute_Single

Reset

Lenze

Lenze-Codestellen und DeviceNet-Objekte 5.7
Implementierte DeviceNet-Objekte

5.7.2

Wert

445 (01BDpey)
0 (Generic)
1024 (0400pey)

1 (Olhex)
1 (Olhex)

abhangig vom aktuellen Zu-
stand der Baugruppe

individuell fiir jeweilige Bau-
gruppe
z.B. “EMF2179IB”

Bei Speicherung im EEPROM
wird Wert erh6ht

Beschreibung
Lesen eines Attributs

Reset der Kommunikationsbau-
gruppe
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5.7 Lenze-Codestellen und DeviceNet-Objekte

5.7.2

DeviceNet Class (03pex) Instanz O:
Attribut Dienst(e)
1 GET
Instanz 1:
Attribut Dienst(e)
1 GET
2 GET
3 GET/SET
4 GET
5 GET
Services:
Service Code
OEhex
10pex
4Bhex
4Chex
5.7-6

Implementierte DeviceNet-Objekte

Beschreibung Datentyp
Revision UINT
Beschreibung Datentyp
MACID USINT
Baud Rate USINT
BOI BOOL
Bus-Off Coun- USINT
ter

Allocation In-  Struct of
formation

Allocation BYTE
Choise Byte

Master’'s MAC  USINT

ID

Name
Get_Attribute_Single
Set_Attribute_Single
Allocate_Master/Slave_Connec-
tion_Set

Wert
0002pex

Wert
0-63
0-2
0/1
0-255

Beschreibung
Lesen eines Attributs
Schreiben eines Atrributs

Fordert die Anwendung des
“Predefined Master/Slave Con-
nection Set”

Release_Group_2_ldentifier_Set Verbindungen lber “Predefi-

Lenze

ned Master/Slave Connection
Set” werden gel6scht
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Lenze-Codestellen und DeviceNet-Objekte 5.7
Implementierte DeviceNet-Objekte 5.7.2

Instanz 101 ...112:

Attribut
3

Dienst(e)
GET/ SET

Beschreibung Datentyp

Data

Lenze

Array of BYTE

Instanz / Wert

Instanz 101:

1 Wort (= 2 Byte) vom Master
Instanz 102:

2 Worte (= 4 Byte) vom Master
Instanz 103:

3 Worte (= 6 Byte) vom Master
Instanz 104:

4 Worte (= 8 Byte) vom Master
Instanz 105:

5 Worte (= 10 Byte) vom Ma-
ster

Instanz 106:

6 Worte (= 12 Byte) vom Ma-
ster

Instanz 107:

7 Worte (= 14 Byte) vom Ma-
ster

Instanz 108:

8 Worte (= 16 Byte) vom Ma-
ster

Instanz 109:

9 Worte (= 18 Byte) vom Ma-
ster

Instanz 110:

10 Worte (= 20 Byte) vom Ma-
ster

Instanz 111:

11 Worte (= 22 Byte) vom Ma-
ster

Instanz 112:

12 Worte (= 24 Byte) vom Ma-
ster

5.7-7
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5.7 Lenze-Codestellen und DeviceNet-Objekte
5.7.2 Implementierte DeviceNet-Objekte

Instanz 114 ... 125:

Attribut Dienst(e) Beschreibung Datentyp Instanz / Wert

3 GET /SET Data Array of BYTE Instanz 114:
1 Wort (= 2 Byte) vom Master
Instanz 115:
2 Worte (= 4 Byte) vom Master
Instanz 116:
3 Worte (= 6 Byte) vom Master
Instanz 117:
4 Worte (= 8 Byte) vom Master
Instanz 118:
5 Worte (= 10 Byte) vom Ma-
ster
Instanz 119:
6 Worte (= 12 Byte) vom Ma-
ster
Instanz 120:
7 Worte (= 14 Byte) vom Ma-
ster
Instanz 121:
8 Worte (= 16 Byte) vom Ma-
ster
Instanz 122:
9 Worte (= 18 Byte) vom Ma-
ster
Instanz 123:
10 Worte (= 20 Byte) vom Ma-
ster
Instanz 124:
11 Worte (= 22 Byte) vom Ma-
ster
Instanz 125:

12 Worte (= 24 Byte) vom Ma-
ster

Services:

Service Code Name Beschreibung
OEhex Get_Attribute_Single Lesen eines Attributs
10phex Set_Attribute_Single Schreiben eines Attributs
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Lenze-Codestellen und DeviceNet-Objekte 5.7

Connection Class (05pey)

Attribut
1
2
3

10/11
12

13

14

15

16

17

EDSDEN DE 02/2006

Dienst(e)
GET
GET
GET

GET

GET

GET

GET

GET

GET / SET

GET / SET

GET

GET

GET

GET

GET

Implementierte DeviceNet-Objekte

Instanz 1 (Explizit Messages):

Beschreibung
state
instance_type

transportC-
lass_trigger

produ-
ced_connec-
tion_id
consu-
med_connec-
tion_id

in-
itial_comm_c
haracteristics

produ-
ced_connec-
tion_size
consu-
med_connec-
tion_size
expec-
ted_pak-
ket_rate

nicht benutzt

watchdog_ti-
meout_action

produ-
ced_connec-
tion_path_len
gth

produ-
ced_connec-
tion_path

consu-
med_connec-
tion_path_len
gth

consu-

med_connec-
tion_path

produc-
tion_inhi-
bit_time

Lenze

Datentyp
USINT
USINT
BYTE

UINT

UINT

BYTE

UINT

UINT

UINT

USINT

UINT

EPATH

UINT

EPATH

UINT

5.7.2

Wert

Status des Objektes
0

131 (83hex)

CAN Identifier senden

CAN Identifier empfangen

33 (21hex)

64 (40hex)

64 (40hex)

Verbindungsabhangig

nicht mehr definiert

Definiert Behandlung von Ti-
meouts.

e 1=Auto Delete

e 3 = Deferred Delete

0
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5.7 Lenze-Codestellen und DeviceNet-Objekte
5.7.2 Implementierte DeviceNet-Objekte

Instanz 2 (Polled I/O Daten):

Attribut Dienst(e) Beschreibung Datentyp Wert

1 GET state USINT Status des Objektes

2 GET instance_type USINT 1

3 GET transportC-  BYTE 128/130 (80hex/82hex)
lass_trigger

4 GET produ- UINT CAN Identifier senden
ced_connec-
tion_id

5 GET consu- UINT CAN Identifier empfangen
med_connec-
tion_id

6 GET in- BYTE 1 (01hex)

itial_comm_c
haracteristics

7 GET produ- UINT abhangig von der Anzahl der
ced_connec- 1/O Datenworte
tion_size

8 GET consu- UINT abhangig von der Anzahl der
med_connec- 1/O Datenworte
tion_size

9 GET / SET expec- UINT Verbindungsabhangig
ted_pak-
ket _rate

10/11 nicht benutzt nicht mehr definiert

12 GET watchdog_ti- USINT Definiert Behandlung von Ti-
meout_action meouts

13 GET produ- UINT 4
ced_connec-
tion_path_len
gth

14 GET produ- EPATH [20hex 67hexs 24hex, 01]
ced_connec-
tion_path

15 GET consu- UINT 4

med_connec-
tion_path_len
gth
16 GET consu- EPATH [20hex 68hexs 24hex, O1hex]
med_connec-
tion_path

17 GET produc- UINT 0
tion_inhi-
bit_time
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Instanz 4 (COS 1/0):

Attribut
1
2
3

10/11
12

13

14

15

16

17

Services:

Service Code
05hex

OEhex
10hex

Lenze-Codestellen und DeviceNet-Objekte 5.7
Implementierte DeviceNet-Objekte 5.7.2
Dienst(e) Beschreibung Datentyp Wert
GET state USINT Status des Objektes
GET instance_type USINT 1
GET transportC- BYTE 128/130 (80pex/ 82hex)
lass_trigger
GET produ- UINT CAN Identifier senden
ced_connec-
tion_id
GET consu- UINT CAN Identifier empfangen
med_connec-
tion_id
GET in- BYTE 1 (01hex)
itial_comm_c
haracteristics
GET produ- UINT abhangig von der Anzahl der
ced_connec- I/O-Datenworte
tion_size
GET consu- UINT abhangig von der Anzahl der
med_connec- 1/O-Datenworte
tion_size
GET/SET expec- UINT Verbindungsabhangig
ted_pak-
ket _rate
nicht benutzt nicht mehr definiert
GET watchdog_ti- USINT Definiert Behandlung von Ti-
meout_action meouts
GET produ- UINT 4
ced_connec-
tion_path_len
gth
GET produ- EPATH [20hex, 67hex» 24hexs 01hex]
ced_connec-
tion_path
GET consu- UINT 4
med_connec-
tion_path_len
gth
GET consu- EPATH [20hex, 68hexs 2%hexs 0Lhex]
med_connec-
tion_path
GET/SET produc- UINT 0
tion_inhi-
bit_time
Name Beschreibung

Reset_Request

Get_Attribute_Single
Set_Attribute_Single

Lenze

Wirkung des Reset:

® Zurlicksetzen des Watchdog-Timers

e Ubergang der Kommunikation zwischen
Scanner und Slave in den Established State.

Lesen eines Attributs

Schreiben eines Atrributs
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5.7 Lenze-Codestellen und DeviceNet-Objekte

5.7.2

Acknowledge Handler Class
(2Bpex)

5.7-12

Instanz 1:

Attribut
1

Services:

Service Code
OEhex
10hex

Implementierte DeviceNet-Objekte

Dienst(e)
GET/SET

GET

GET

Name

Beschreibung

Acknowledge
Timer

Retry Limit

COS Produ-
cing Connec-
tion Instance

Get_Attribute_Single
Set_Attribute_Single

Lenze

Datentyp Wert

UINT 2 - 65534 ms (0002pex —FFFE-
hex), default 16 ms (0010pe)

USINT 0 — 255 ms (00hey — FFhex), de-
fault 1 ms
UINT 4 (0004,0y)

Beschreibung
Lesen eines Attributs
Schreiben eines Atrributs
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Herstellerspezifische Klasse
101 (65hex):

Reaktion auf IdleMode,
Reaktion auf
Kommunikationsfehler,
Reaktion auf BusOff
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Lenze-Codestellen und DeviceNet-Objekte 5.7
Implementierte DeviceNet-Objekte 5.7.2
Instanz O:
Attribut Dienst(e) Beschreibung Datentyp Wert
1 GET Revision UINT 0001 pex
Instanz 1:
Attribut Dienst(e) Beschreibung Datentyp Wert
1 GET/SET Reaktion auf  UINT 0 = keine Reaktion
IdleMode 1=CINH
2= QSP
2 GET/SET Reaktion auf  UINT 0 = keine Reaktion
Kommunikati- 1=CINH
onsfehler 2=QSP
3 GET/SET Reaktion auf  UINT 0 = keine Reaktion
BusOff 1=CINH
2= QSP
Services:

Service Code Name
OEpex Get_Attribute_Single
10phex Set_Attribute_Single

i Hinweis!

Beschreibung

Lesen eines Attributs

Schreiben eines Atrributs

Die Parameter der Klasse 654 sind in der EDS-Datei beschrieben
und konnen somit tuber die Rockwell Software »RSNetWorx«
direkt im Eigenschaftendialog der DeviceNet-Teilnehmer unter
"Parameters” eingestellt werden.

Lenze
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5.7 Lenze-Codestellen und DeviceNet-Objekte
5.7.2 Implementierte DeviceNet-Objekte

Herstellerspezifische Klasse
102 (66pex)

5.7-14

Instanz O:
Attribut Dienst(e) Beschreibung Datentyp Wert
1 GET Revision UINT 0001 pex
Instanz 1:
Attribut Dienst(e) Beschreibung Datentyp Wert
1 GET/SET I/O Daten- UINT 1—12 (0000pex — 000Chey),
lange in Wor- Default: 2, (Speicherung im
ten EEPROM)
Services:
Service Code Name Beschreibung
OEpex Get_Attribute_Single Lesen eines Attributs
10hex Set_Attribute_Single Schreiben eines Atrributs
[ . .
1| Hinweis!

» Es ist zu beachten, dass bei einer Veranderung der
|/O-Datenlange dem DeviceNet Scanner diese Verdnderung
mitgeteilt wird (produced/consumed Data size).

» Bei Reduzierung der |/O-Datenlange muss zuvor gepriift
werden, ob die beabsichtigte geanderte Datenlange fiir die
Applikation ausreichend ist.

» Die Parameter der Klasse 66y sind in der EDS-Datei
beschrieben und konnen somit liber die Rockwell Software
»RSNetWorx« direkt im Eigenschaftendialog der DeviceNet
Teilnehmer unter "Parameters” eingestellt werden.

» Bei einer von der Lenze Einstellung (2 Worte) abweichenden
Anzahl der Prozessdaten-Worter muss die Funktion ”Automap
on Add” im Scanner-Konfigurationsdialog der Software
»RSNetWorx« deaktiviert und die Anzahl der
Prozessdaten-Worter liber die Schaltflache "Edit I/O
Parameters” angepasst werden.

mnze EDSDEN DE 02/2006



Herstellerspezifische Klasse
103 (67hey)

Herstellerspezifische Klasse
104 (68hey)
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Instanz O:

Attribut Dienst(e)
1 GET
Instanz 1:

Attribut Dienst(e)
1 GET
Services:

Service Code

OEhex

Instanz O:

Attribut Dienst(e)
1 GET
Instanz 1:

Attribut Dienst(e)
1 GET/SET
Services:

Service Code
OEhex
10pex

Beschreibung
Revision

Beschreibung

1/O-Abbild der
gesendeten
Daten
(Input-Daten
des Scanners)

Name

Datentyp
UINT

Datentyp
Array of UINT

Get_Attribute_Single

Beschreibung
Revision

Beschreibung

1/0-Abbild der
empfangenen
Daten (Out-
put-Daten des
Scanners)

Name

Datentyp
UINT

Datentyp
Array of UINT

Get_Attribute_Single
Set_Attribute_Single

Lenze

Lenze-Codestellen und DeviceNet-Objekte 5.7
Implementierte DeviceNet-Objekte

5.7.2

Wert
0001 pex

Wert

Wert je nach Anzahl der einge-
stellten Worter

Beschreibung
Lesen eines Attributs

Wert
0001 ey

Wert

Wert je nach Anzahl der einge-
stellten Worter

Beschreibung
Lesen eines Attributs
Schreiben eines Atrributs

5.7-15
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5.7 Lenze-Codestellen und DeviceNet-Objekte

5.7.2 Implementierte DeviceNet-Objekte

Herstellerspezifische Klasse Instanz (Lenze-Codestelle):

110 (6Epey):

Zugriff auf Attribut Dienst(e) Beschreibung Datentyp Wert

Lenze-Codestellen Lenze-Subco-  GET/SET Zugriff auf Datentyp der Wert der Lenze-Code-/Subco-
destelle Lenze-Code-  Lenze-Code-  destelle

stelle (6Epey)  stelle

o . .
1| Hinweis!
» Falls die betreffende Lenze-Codestelle keinen Subcode hat,
muss im Attribut der Wert ”1” eingetragen werden.

» Die Konfiguration einer Anzeige-Codestelle durch den Dienst
"SET” ist nicht moglich.

5.7-16 I-enze EDSDEN DE 02/2006
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Lenze-Codestellen und DeviceNet-Objekte 5.7
Implementierte DeviceNet-Objekte 5.7.2

5.7.2.1 Beispiele zum Lesen / Schreiben mit dem »Class Instance Editor«

\II

-~ Tipp!

Der »Class Instance Editor« ist eine Funktionalitat der Rockwell
Software »RSNetworx«

Beispiel 1: Codestelle beschreiben

Die maximale Drehzahl (n,3x) soll mit der Codestelle C0011 auf 3000 min-1
eingestellt werden.

Bitte geben Sie im »Class Instance Editor« folgendes ein (siehe Grafik):
» "Description”: Set Single Attribute (Codestelle beschreiben).

» “"Class”: 6E (Zugriff auf Lenze-Codestelle)

» “Instance”: B (Hex-Wert der Codestelle)

» “Attribute”: 1 (Hex-Wert der Subcodestelle)

» “Data sent to the device”:
3000 [min-1] ==> x 10 000 (nur in diesem Beispiel) =
300000004e; = 1C9C380pex (Drehzahl als Hex-Wert eingeben)

» weitere Angaben zum Datenformat

£ Class Instance Editor - [Node 57]

Execute Transaction Arguments

Service Code Object Address

Clazs: Instance:  Attribute:

Walue  Description |BE |B 1

| |Set Single Attribute j v

Transmit data size: [rata zent to the device:

|D0uble [4 bytes] j |‘I CaC3a0

-

Receive Data

Output size format: [rata received from the device:

|D0uble [4 bytes] j The execution was completed.

Olutput radix format:

Decimal hd

Lloze Help

2179DENO11
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5.7 Lenze-Codestellen und DeviceNet-Objekte
5.7.2 Implementierte DeviceNet-Objekte

Beispiel 2: Codestelle lesen

Die maximale Drehzahl (nnax) soll aus der Codestelle C0011 gelesen
werden.

Bitte geben Sie im »Class Instance Editor« ein (siehe Grafik)
» “Description”: Get Single Attribute (Codestelle lesen).

» "Class”: 6E (Zugriff auf Lenze-Codestelle)

» "Instance”: B (Hex-Wert der Codestelle)

» "Attribute”: 1 (Hex-Wert der Subcodestelle)

» weitere Angaben zum Datenformat

Lesen Sie aus dem »Class Instance Editor« die zurtickgesandten dezimalen
Daten und dividieren Sie den Wert durch den Faktor 10 000 (siehe Grafik):

» "Data received from the device”:
300000004, ==> / 10 000 (nur in diesem Beispiel) = 3000 [min1]

£ Class Instance Editor - [Node 57]

Execute Transaction Arguments

Service Code Object Address

Clazs: Instance:  Attribute:

Walue  Description |BE B |1

| |Get Single Attribute j v

Transmit data size: [rata zent to the device:

-

Receive Data

Output size format: [rata received from the device:

|D0uble [4 bytes] j 30000000

Olutput radix format:

Decimal hd

Lloze Help

2179DENO012
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Lenze-Codestellen und DeviceNet-Objekte 5.7
Besonderheiten beim Parametrieren der Antriebsregler 573
5.7.3 Besonderheiten beim Parametrieren der Antriebsregler

Antriebsregler 8200

EDSDEN DE 02/2006

Fur die Umrichterreihe 8200 gelten folgende Besonderheiten:

A Gefahr!

Die Parametrierung (Codes aufRer C046, C0135) ist nur bei
Reglersperre moglich . Parameter werden zwar bei
Reglerfreigabe angenommen aber anschliefend verworfen.
Nach der Parametrierung eines Wertes darf der Antriebsregler
fir ca. 50 ms nicht mehr per “Explicit Message” angesprochen
werden, da sonst diese Befehle ignoriert wiirden!

Nach Beendigung des gesamten Parametriervorganges kann bis
zur Annahme von Reglerfreigabe (Klemme, C040, C0135) eine
Zeit von ca. 70 ms vergehen.

Die Funktion TRIP-Reset (Zuriicksetzen einer Stérung) geschieht
durch Setzen von Reglersperre und anschlieBend Reglerfreigabe
per C040 oder C0135.

Lenze 5.7-19






5.8 Fehlersuche

Keine Kommunikation mit
dem Antriebsregler

EDSDEN DE 02/2006

Kommunikationsmodul EMF2179IB (DeviceNet)

Fehlersuche

Mogliche Fehlerursache

Ist der Antriebsregler einge-
schaltet?

Ist die Kommunikationsbau-
gruppe mit Spannung ver-
sorgt?

Empfangt der Antriebsregler
Telegramme?

Diagnose

Es muss eine der Betriebszu-
standsanzeigen des Grundge-
rates leuchten.

Es muss die LED “Verbin-
dungsstatus zum Grundgerat”
auf der Kommunikationsbau-
gruppe griin leuchten oder
blinken.

Die LED “Verbindungsstatus

5.8

Abhilfe

Antriebsregler mit Spannung
versorgen.

Uberpriifen Sie die externe
Spannungsversorgung.

An den betreffenden Klem-
men zur externen Spannung-
versorgung des Kommunikati-
onsmoduls muss der gemes-
sene Spannungswert im Be-
reich von 24 V + 10 % liegen.

Die Kommunikationsbau-
gruppe hat sich noch nicht mit
dem Antriebsregler initiali-
siert.

Moglichkeit 1: Antriebsregler
nicht eingeschaltet
Méglichkeit 2: Uberpriifen Sie
die korrekte Verbindung mit
dem Antriebsregler.

Uberpriifen Sie Ihre Verdrah-

zum Bus*“ auf der Kommunika- tung (siehe @ 5.4-1).

tionsbaugruppe muss bei
Kommunikation mit dem Leit-
rechner griin leuchten.

Lenze

Testen Sie Ihren Leitrechner,
ob dieser Telegramme sendet.
Uberpriifen Sie die Datenzu-
ordnung in der Scan-Liste
(I/0-Mapping).

Ist die vorhandene Teilneh-
meradresse schon vergeben?
Priifen Sie die Einstellungen
der anderen Teilnehmer am
DeviceNet.

5.8-1






Kommunikationsmodul EMF2179IB (DeviceNet) 5

5.9 Anhang

5.9.1 Programmbeispiele

iy ’,

EDSDEN DE 02/2006

Anhang 5.9
Programmbeispiele 59.1

Tipp!
Aktuelle Programmbeispiele zu diesem Lenze Produkt finden Sie

im Download-Bereich der "Application Knowledge Base” unter
http://www.Lenze.com

Lenze
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5.10 Stichwortverzeichnis

A

Abmessungen, 5.3-5
Acknowledge Handler Class, 5.7-12
Adresse einstellen, 5.5-3
Allgemeine Daten, 5.3-1

Anhang, 5.9-1

Anschluss
- Anschliisse des Kommunikationsmoduls, 5.4-9
- Steckerleiste (5-pol.), 5.4-9

Anschluss Kommunikation, 5.4-9
Anschliisse, 5.4-1
Anschlussklemmen, Daten, 5.3-2

Assembly Class, 5.7-7

B

Basisisolierung, 5.4-3
Baudrate, einstellen, 5.5-4

Bearbeitungszeit, 5.3-3
- ECS, Posi&Shaft, 5.3-4
- ECS, Speed&Torque, 5.3-4
- im ECS, Application, 5.3-4
- in der Drive PLC, 5.3-4
- inder Servo PLC, 5.3-4

Bearbeitungszeiten
- 8200, 5.3-3
- 8200 vector, 5.3-3
- 821X, 5.3-3
- 822X, 5.3-3
- 824X, 5.3-3

Busleitungsldnge, 5.4-10

C

Connection Class, 5.7-9

D

Daten der Anschlussklemmen, 5.3-2
Datentransfer, 5.6-1

DeviceNet, Busleitungslange, 5.4-10
DeviceNet Class, 5.7-6
DeviceNet-Objekte, 5.7-3

Diagnose, 5.7-3

DIP-Schalter, Einstellmoglichkeiten, 5.5-1

EDSDEN DE 02/2006

Stichwortverzeichnis 5.10

E

Eigenschaften, 5.2-2
Einsatzbedingungen, 5.3-1
Einsetzbarkeit, 5.2-1
Einstellungen, DIP-Schalter, 5.5-1

Elektrische Installation, 5.4-3
- Anschluss Kommunikation, 5.4-9

Erstmaliges Einschalten, 5.5-6

Externe Spannungsversorgung, 5.4-11

F

Fehlersuche, 5.8-1

G

Grundgerat zur Kommunikation vorbereiten, 5.5-7

Giiltigkeit der Anleitung, 5.2-1

H

Hardwarestand, Typenschliissel, 5.2-1

Herstellerspezifische Klasse
- 101, 5.7-13
- 102, 5.7-14
- 103, 5.7-15
- 104, 5.7-15
- 110, 5.7-16

I
Identifikation, 5.2-1
Identity Class, 5.7-5

Inbetriebnahme, 5.5-1
- Bevor Sie beginnen, 5.1-1

Installation, 5.4-1
- elektrische, 5.4-3
- mechanisch, 5.4-2

Interne DC-Spannungsversorgung, 5.4-11

K

Kabelspezifikation, 5.4-6
Kommunikation, Anschluss, 5.4-9
Kommunikationszeit, 5.3-3

Kompatibilitat, Software-Kompatibilitit einstellen, 5.5-2

Lenze 5.10-1



5 Kommunikationsmodul EMF2179IB (DeviceNet)

5.10 Stichwortverzeichnis

L
LED-Anzeigen, 5.5-11

Lenze-Codestellen, 5.7-3

M

Mechanische Installation, 5.4-2

(o)

Objekte

- Acknowledge Handler Class, 5.7-12
- Assembly Class, 5.7-7

- Connection Class, 5.7-9

- DeviceNet Class, 5.7-6

- herstellerspez. Klasse 101, 5.7-13
- herstellerspez. Klasse 102, 5.7-14
- herstellerspez. Klasse 103, 5.7-15
- herstellerspez. Klasse 104, 5.7-15
- herstellerspez. Klasse 110, 5.7-16
- Identity Class, 5.7-5

P
Parameter, C0142, 5.5-10
Potentialtrennung, 5.4-3

Protokoll-Daten, 5.3-2

S

Schutzisolierung, 5.3-1

5.10-2

Signalisierungen, 5.5-11
Softwarestand, Typenschliissel, 5.2-1

Spannungsversorgung, interne, 5.4-11

Spannungsversorgung, externe, 5.4-9

Spezifikation
- thick, 5.4-7
- thin, 5.4-8

Spezifikation des Ubertragungskabels, 5.4-6

Statusanzeige, 5.5-11

Steckerleiste fiir ext. Versorgung, Anschliisse, 5.4-9

T
Technische Daten, 5.3-1
Teilnehmeradresse einstellen, 5.5-3

Typenschliissel, 5.2-1

U

Ubertragungskabel

- Spezifikation, 5.4-6

- thick, 5.4-7

- thin, 5.4-8

Ubertragungsrate, einstellen, 5.5-4

Umrichterreihe 8200, 5.7-19

Vv

Verdrahtung mit einem Leitrechner, 5.4-3

Lenze
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