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1 Einfuhrung

1.1 Zweck des Handbuchs

Dieses Handbuch informiert Sie (iber die Anbindung der 5. STOBER
Umrichtergeneration an das Feldbussystem EtherCAT®'. Dazu werden Ihnen die
Struktur von EtherCAT und die prinzipiellen Vorgehensweisen erlautert.

Das Handbuch soll:

« Sie mit dem Basiswissen Uber die EtherCAT-Kommunikation vertraut

machen.

» Sie beim Entwurf einer Anwendung und der Projektierung der Kommunikation

unterstitzen.

Zielgruppe dieses Handbuchs sind Anwender, die mit der Steuerung von
Antriebssystemen vertraut sind und Uber Grundkenntnisse von EtherCAT

verfligen.

1.2 Weitere Handbuicher

Die Dokumentation des MDS 5000 umfasst folgende Handbucher:

Handbuch Inhalte ID Aktuelle Version?
Inbetriebnahmeanleitung Neuinstallation, Tausch, Funktiontest 442296 V 5.6-H
Projektierhandbuch Einbau und Anschluss 442272 V 5.6-H
Bedienhandbuch Einrichten des Umrichters 442284 V 5.6-H

a) Zum Zeitpunkt der Veroffentlichung. Alle Versionen finden Sie auf www.stoeber.de > Produkte > Doku-Center.

Die Dokumentation des FDS 5000 umfasst folgende Handblicher:

Handbuch Inhalte ID Aktuelle Version?
Inbetriebnahmeanleitung Neuinstallation, Tausch, Funktiontest 442292 V 5.6-H
Projektierhandbuch Einbau und Anschluss 442268 V 5.6-H
Bedienhandbuch Einrichten des Umrichters 442280 V 5.6-H

a) Zum Zeitpunkt der Veroffentlichung. Alle Versionen finden Sie auf www.stoeber.de > Produkte > Doku-Center.

Die Dokumentation des SDS 5000 umfasst folgende Handbdicher:

Handbuch Inhalte ID Aktuelle Version?
Inbetriebnahmeanleitung Neuinstallation, Tausch, Funktiontest 442300 V 5.6-H
Projektierhandbuch Einbau und Anschluss 442276 V 5.6-H
Bedienhandbuch Einrichten des Umrichters 442288 V 5.6-H

a) Zum Zeitpunkt der Veroffentlichung. Alle Versionen finden Sie auf www.stoeber.de > Produkte > Doku-Center.

" EtherCAT® is registered trademark and patented technology, licensed by
Beckhoff Automation GmbH, Germany.
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In den folgenden Handblichern finden Sie Angaben zu der Software POSITool:

Programmieren mit
POSITool

Handbuch Inhalte ID Aktuelle Version?
Bedienhandbuch POSITool Informationen zu den | 442232 V 5.6-H
Grundfunktionen von
POSITool
Porgrammierhandbuch Informationen zum 441683 V 5.6-H

a) Zum Zeitpunkt der Veroffentlichung. Alle Versionen finden Sie auf www.stoeber.de > Produkte > Doku-Center.

Beachten Sie, dass Sie die Programmierfunktionalitdt von POSITool nur nach
einer entsprechenden Schulung bei STOBER ANTRIEBSTECHNIK nutzen
koénnen. Informationen zu den Schulungen finden Sie auf www. stoeber.de

1.3 Weitere Unterstiitzung

Falls Sie Fragen zur Technik haben, die Ihnen das vorliegende Dokument nicht
beantwortet, wenden Sie sich bitte an:

+ Telefon: +49 7231 582-3060

+ E-Mail: applications@stoeber.de

Falls Sie Fragen zur Dokumentation haben, wenden Sie sich bitte an:
+ E-Mail: electronics@stoeber.de

Falls Sie Fragen zu Schulungen haben, wenden Sie sich bitte an:
+ E-Mail: training@stoeber.de
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2 Sicherheitshinweise

Von den Geraten kénnen Gefahren ausgehen. Halten Sie deshalb

+ die in den folgenden Abschnitten und Punkten aufgefihrten
Sicherheitshinweise und

+ technische Regeln und Vorschriften ein.

Lesen Sie aullerdem in jedem Fall die zugehdrige Dokumentation. Fiir Schaden,
die aufgrund einer Nichtbeachtung der Anleitung oder der jeweiligen Vorschriften
entstehen, Ubernimmt die Fa. STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH + Co. KG
keine Haftung. Technische Anderungen, die der Verbesserung der Gerate
dienen, sind vorbehalten. Die vorliegende Dokumentation stellt eine reine
Produktbeschreibung dar. Es handelt sich um keine zugesicherten Eigenschaften
im Sinne des Gewahrleistungsrechts.

2.1 Bestandteil des Produkts

Die Technische Dokumentation ist Bestandteil eines Produkts.

» Bewahren Sie die Technische Dokumentation bis zur Entsorgung immer
griffbereit in der Nahe des Gerates auf, da sie wichtige Hinweise enthalt.

+ Geben Sie die Technische Dokumentation bei Verkauf, VerauRerung oder
Verleih des Produkts weiter.

2.2 BestimmungsgemaRe Verwendung

Das Zubehdr ECS 5000 ist ausschlie3lich dafiir bestimmt, die Kommunikation
zwischen Geraten der 5. STOBER Umrichtergeneration und einem EtherCAT®-
Netzwerk herzustellen.

Nicht zu bestimmungsgemalien Verwendung gehdrt die Integration in andere
Kommunikationsnetzwerke.
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2.3 Qualifiziertes Personal

Von den Geraten kénnen Restgefahren ausgehen. Deshalb dirfen alle
Projektierungs-, Transport-, Installations- und Inbetriebnahmearbeiten sowie die
Bedienung und die Entsorgung nur von geschultem Personal durchgefihrt
werden, das die mdglichen Gefahren kennt.

Das Personal muss fiir die entsprechende Téatigkeit die erforderliche Qualifikation
haben. Die folgende Tabelle listet fir die Tatigkeiten Beispiele der beruflichen
Qualifikation auf:

Tatigkeit Mogliche berufliche Qualifikation

Transport und Lagerung Fachkraft fur Lagerlogistik oder vergleichbare
Ausbildung

Projektierung - Dipl.-Ing. in der Fachrichtung Elektrotechnik oder

Elektrische Energietechnik
- Techniker/in in der Fachrichtung Elektrotechnik

Einbau und Anschluss Elektroniker/in

Inbetriebnahme - Techniker/in in der Fachrichtung Elektrotechnik
(einer Standardapplikation) |- Elektrotechnikermeister/in

Programmierung Dipl.-Ing. in der Fachrichtung Elektrotechnik oder
Elektrische Energietechnik

Betrieb - Techniker/in in der Fachrichtung Elektrotechnik
- Elektrotechnikermeister/in

Entsorgung Elektroniker/in

Tab. 2-1: Mogliche berufliche Qualifikationen

Dazu mussen die gultigen Vorschriften, die gesetzlichen Vorgaben, die
Regelwerke, die vorliegende Technische Dokumentation und besonders die darin
enthaltenen Sicherheitshinweise sorgfaltig

+ gelesen

+ verstanden und

* beachtet werden

24 Transport und Lagerung

Untersuchen Sie die Lieferung sofort nach Erhalt auf etwaige Transportschaden.
Teilen Sie diese sofort dem Transportunternehmen mit. Bei Beschadigungen
dirfen Sie das Produkt nicht in Betrieb nehmen. Wenn Sie das Gerat nicht sofort
einbauen, lagern Sie es in einem trockenen und staubfreien Raum
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2.5 Einbau und Anschluss

Fir den Einbau von Zubehdr ist es gemal den Zubehoér-Einbauanleitungen
gestattet, das Gehduse am oberen Steckplatz zu 6ffnen. Das Offnen des
Gehauses an anderer Stelle oder zu anderen Zwecken ist nicht gestattet.

Einbau- und Anschlussarbeiten sind ausschlielich im spannungsfreien Zustand
erlaubt!

Wenden Sie vor allen Arbeiten an der Maschine die 5 Sicherheitsregeln in der
genannten Reihenfolge an:

1. Freischalten. Beachten Sie auch das Freischalten der Hilfsstromkreise.
Gegen Wiedereinschalten sichern.

Spannungsfreiheit feststellen.

Erden und kurzschlief3en.

Benachbarte, unter Spannung stehende Teile abdecken oder abschranken.

Information
Beachten Sie, dass die Entladungszeit der
Zwischenkreiskondensatoren 5 Minuten betragt. Sie kénnen erst nach

dieser Zeitspanne die Spannungsfreiheit feststellen.

ok wN

Anschlielend kdnnen Sie die Arbeiten durchfiihren.

2.6 Service

Reparaturen dirfen nur von STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH + Co. KG
durchgefiihrt werden. Schicken Sie defekte Gerate mit einer Fehlerbeschreibung
an:

STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH + Co. KG

Abteilung VS-EL

Kieselbronner Str.12

75177 Pforzheim

GERMANY

2.7 Entsorgung

Beachten Sie bitte die aktuellen nationalen und regionalen Bestimmungen!
Entsorgen Sie die einzelnen Teile getrennt je nach Beschaffenheit und aktuell
geltenden Vorschriften, z. B. als

» Elektronikschrott (Leiterplatten)

*  Kunststoff

+ Blech

+  Kupfer

*  Aluminium
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2.8 Darstellung von Sicherheitshinweisen

ACHTUNG

Achtung
bedeutet, dass ein Sachschaden eintreten kann,

» falls die genannten VorsichtsmaRnahmen nicht getroffen werden.

/\ VORSICHT!
Vorsicht
mit Warndreieck bedeutet, dass eine leichte Korperverletzung eintreten kann,
» falls die genannten VorsichtsmaRnahmen nicht getroffen werden.

Warnung
bedeutet, dass erhebliche Lebensgefahr eintreten kann,

P falls die genannten VorsichtsmaRnahmen nicht getroffen werden.

/\ GEFAHR!
Gefahr

bedeutet, dass erhebliche Lebensgefahr eintreten wird,

» falls die genannten VorsichtsmaRnahmen nicht getroffen werden.

Information
bedeutet eine wichtige Information Gber das Produkt oder die
Hervorhebung eines Dokumentationsteils, auf den besonders

aufmerksam gemacht werden soll.
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3 Montage

Um einen Umrichter der 5. STOBER Umrichtergeneration in ein EtherCAT-
System zu integrieren, muss das Feldbusmodul ECS 5000 eingebaut sein. Es
empfiehlt sich die Optionskarte mit Montage zu bestellen. In diesem Fall wird sie
von STOBER ANTRIEBSTECHNIK vor Auslieferung montiert.

3.1 In MDS 5000 oder SDS 5000 einbauen

Gefahr von Personen- und Sachschaden durch elektrischen Schlag!

» Schalten Sie vor dem Einbau von Zubehor alle Versorgungsspannungen ab!
Warten Sie anschliel3end die Entladungszeit der
Zwischenkreiskondensatoren von 5 Minuten ab. Beginnen Sie erst danach
mit dem Einbau von Zubehor!

/\ VORSICHT!

Gefahr des Sachschadens durch zum Beispiel elektrostatische Entladung!

» Treffen Sie bei der Handhabung offener Leiterplatten geeignete
SchutzmalBnahmen, z. B. ESD-gerechte Kleidung, schmutz- und fettfreie
Umgebung.

» Berlihren Sie nicht die Kontaktflachen.

Fir den Einbau von ECS 5000 bendétigen Sie:

* Einen Torxschraubendreher TX10

+ Einen Kreuzschlitzschraubendreher

» Folgendes Abdeckblech, das dem Zubehor ECS 5000 beigelegt ist:

0] (@)

IN ouT

U lef U

» Die Schraube mit Sperrkantscheibe, die dem Zubehér ECS 5000 beigelegt ist
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ECS 5000 in einen MDS 5000 oder SDS 5000 einbauen

1. Lo&sen Sie die Befestigungsschrauben und nehmen Sie das Abdeckblech ab:

2. Flhren Sie die RJ45-Stecker der Platine von unten durch das Blech, das
dem Zubehdr beigelegt ist:

3. Befestigen Sie mit der beigelegten Schraube mit Sperrkantscheibe das
Blech an der Platine:

ID 441895.05 11
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4. Fuhren Sie die Optionsplatine in den Umrichter, so dass die Goldkontakte in
den schwarzen Klemmblock geschoben werden:

5. Befestigen Sie mit den Befestigungsschrauben das Blech am Umrichter:

= Sie haben das Zubehor eingebaut.
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3.2 In FDS 5000 einbauen

Gefahr von Personen- und Sachschaden durch elektrischen Schlag!

» Schalten Sie vor dem Einbau von Zubehor alle Versorgungsspannungen ab!
Warten Sie anschliel3end die Entladungszeit der
Zwischenkreiskondensatoren von 5 Minuten ab. Beginnen Sie erst danach
mit dem Einbau von Zubehor!

/\ VORSICHT!

Gefahr des Sachschadens durch zum Beispiel elektrostatische Entladung!

» Treffen Sie bei der Handhabung offener Leiterplatten geeignete
Schutzmalnahmen, z. B. ESD-gerechte Kleidung, schmutz- und fettfreie
Umgebung.

» Berlihren Sie nicht die Kontaktflachen.

Fir den Einbau von ECS 5000 bendétigen Sie:

* Einen Torxschraubendreher TX10

+ einen Kreuzschlitzschraubendreher

» Folgendes Abdeckblech, das dem Zubehor ECS 5000 beigelegt ist:

B

o (o]

* Die Schraube mit Sperrkantscheibe, die dem Zubehdr ECS 5000 beigelegt ist

ECS 5000 in einen FDS 5000 einbauen

1. Losen Sie die Befestigungsschrauben und nehmen Sie das Abdeckblech ab:

ID 441895.05
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2. Flhren Sie die RJ45-Stecker der Platine von unten durch das Blech, das
dem Zubehdr beigelegt ist:

T,

3. Befestigen Sie mit der beigelegten Schraube mit Sperrkantscheibe das
Blech an der Platine:

4. Fuhren Sie die Optionsplatine in den Umrichter, so dass die Goldkontakte in
den schwarzen Klemmblock geschoben werden:
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5. Befestigen Sie mit den Befestigungsschrauben das Blech am Umrichter:

= Sie haben das Zubehor eingebaut.

ID 441895.05 15
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4 Elektrische Installation

Es werden immer genau ein EtherCAT-Master (z. B. Industrie-PC) und eine
beliebige Anzahl von EtherCAT-Slaves (z. B. Antriebsregler) verbunden. Alle
Teilnehmer werden in einer Linie zusammengesteckt. Der Master ist am Anfang
der Leitung angeschlossen. Danach folgen die Slaves in beliebiger Reihenfolge.
Beim letzten Teilnehmer bleibt die OUT-Buchse X201 offen.

EtherCAT-Master Beim letzten Teilnehmer wird die ,OUT*-

(z. B. Industrie-PC) Buchse nicht verbunden. Schiitzen Sie
die ,OUT“-Buchse vor Schmutz mit einer
Staubschutzabdeckung fiir RJ45.

Abb. 4-1 Aufbau eines EtherCAT-Netzes

4.1 IN- und OUT-Buchse

Jeder EtherCAT-Slave (z. B. Umrichter) verfuigt Giber die RJ-45 Buchsen IN
(X200) und OUT (X201). Das ankommende EtherCAT-Kabel (aus der Richtung
des Masters) wird in die IN-Buchse gesteckt. Die OUT-Buchse wird mit dem
nachfolgenden Teilnehmer verbunden.

/\ VORSICHT!

Unerwartete Bewegungen!

Die Steckreihenfolge bestimmt die Adresse der Gerate im EtherCAT-Netzwerk.
Ein Umstecken der Gerate flhrt zu einer veranderten Adressierung und in Folge
zu einer fehlerhaften Ansteuerung.

» Stellen Sie anhand des Parameters A256 sicher, insbesondere nach Arbeiten
am Schaltschrank, dass die Steckreihenfolge der Gerate unverandert ist.
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4.2 Verbindungskabel

Als Verbindungskabel sind Ethernet-Patchkabel oder Crossoverkabel in der
Qualitat CAT5e geeignet. Fir ein EtherCAT-Netzwerk sind Langen von 0,2 bis
100 m erlaubt.

RJ-45 Buchse

Mochten Sie Ihre Kabel selbst konfektionieren, miissen Sie darauf achten, dass
sehr sorgfaltig mit den geeigneten Crimp-Werkzeugen gearbeitet wird.
Kontrollieren Sie anschlieRend die Qualitat mit einem Kabeltester, um
Ubertragungsprobleme zu vermeiden.

Die Belegung der einzelnen Kontakte der RJ-45 Buchse erfolgt nach der Norm
"T 568-B" und ist in folgender Tabelle dargestellt.

12345678

Pin Farbe Kabel-Aderpaar Funktion

1 white/orange 2 TxData +

2 orange 2 TxData -

3 white/green 3 RecvData +
4 blue 1 Unused

5 white/blue 1 Unused

6 green 3 RecvData -
7 white/brown 4 Unused

8 brown 4 Unused

Information
Da es ein sehr groRes Angebot von preiswerten Ethernet-Kabeln in
verschiedenen Langen gibt, ist es einfacher und schneller, ein

Ethernet-Kabel zu kaufen statt zu konfektionieren. Achten Sie beim
Kauf auf CAT5e-Qualitat.
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5 Grundlagen EtherCAT

Feldbusse haben sich seit vielen Jahren in der Automatisierungstechnik etabliert.
Da einerseits die Forderung nach immer héheren Geschwindigkeiten besteht,
andererseits bei dieser Technologie die technischen Grenzen bereits erreicht
wurden, musste nach neuen Lésungen gesucht werden.

Das aus der Biirowelt bekannte Ethernet ist mit seinen heute tiberall verfligbaren
100 Mbit/s zumindest theoretisch sehr schnell. Durch die dort verwendete Art der
Verkabelung und der Regeln bei den Zugriffsrechten sind diese Art Netzwerke
jedoch nicht echtzeitfahig.

Dieses Problem wurde mit EtherCAT beseitigt. EtherCAT bedeutet "Ethernet for
Controller and Automation Technology". Es wurde von Beckhoff Automation
GmbH entwickelt und wird nun von der internationalen Organisation EtherCAT
Technology Group (ETG) untersttitzt. EtherCAT ist eine offene Technologie, die in
der IEC seit 2005 genormt ist.

Uber EtherCAT kdnnen unterschiedliche Protokolle tibertragen werden. STOBER
ANTRIEBSTECHNIK bietet das weit verbreitete Kommunikationsprofil CANopen
nach DS 301 an (Abb. 5-1).

CANopen®
Applikation Prozessdaten
CANopen® Prozessdaten
SDO PDO
Y Y
CoE CoE
y y
Mailbox Prozessdaten
EtherCAT®

Abb. 5-1 EtherCAT-Systeme

ID 441895.05 18
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5.1 Funktionsweise

Ethernet Ubertragt Daten innerhalb von Paketen. In anderen Echtzeit-Ethernet-
Systemen wird jedes Paket in den Teilnehmern empfangen, per Software
aufwandig interpretiert und daraus die Prozessdaten entnommen. Abschlielend
wird ein Antwortpaket generiert.

Bei EtherCAT entnehmen die Teilnehmer in der Hardwareanschaltung (s. Abb. 5-
2) aus dem laufenden Datenstrom die flr sie bestimmten Daten. Ebenso werden
die eigenen Antwortdaten in das Telegramm eingefuigt. Das Telegramm wird vom
Master an den ersten Teilnehmer gesendet. Dieser und alle weiteren Teilnehmer
empfangen das Paket, andern es in der beschriebenen Weise ab und senden es
weiter zum nachsten Teilnehmer.

Eingangs- Ausgangs-
daten daten

Abb. 5-2 Datenverarbeitung EtherCAT-Teilnehmer

Wenn das Paket beim letzten Teilnehmer ankommt, stellt dieser fest, dass kein
Kabel zu einem Nachfolger gesteckt ist. Er sendet die Daten durch einen
"logischen Kurzschluss" Gber das andere Adernpaar durch alle Teilnehmer zum
Master zurlck (Vollduplex-Verfahren).

Kurz-
schluss

Eingangs- Ausgangs-
daten daten

Abb. 5-3 Datenverarbeitung letzter EtherCAT-Teilnehmer

Durch die Steckreihenfolge und die Nutzung der Vollduplex-Technologie stellt
EtherCAT einen logischen Ring dar.

ID 441895.05 19



Grundlagen EtherCAT

Bedienhandbuch

£
3 STOBER

5.2 Zustandsmaschine

In jedem EtherCAT-Slave ist die folgende Zustandsmaschine implementiert. Flr
jeden Zustand ist definiert, welche Kommunikationsdienste tber EtherCAT aktiv
sind. Die Zustandsmaschine wird vom EtherCAT-Master gesteuert.

Power
on

Initializing

~—
(IP)

(P1) Pre-
Operational

(SN

(OP) Operational

()

Abb. 5-4 EtherCAT-Zustandsmaschine

Zustandstabelle:

Zustand Beschreibung

Initialising Umrichterkonfiguration startet, gespeicherte Werte werden
geladen.

Pre-Operational Umrichter ist bereit fir Parametrierung zur Vorbereitung

des eigentlichen Betriebes iber SDO.

Safe-Operational | EtherCAT Master liest Istwerte vom Umrichter iber PDO
und SDO.

Operational EtherCAT Master und Umrichter tauschen Soll- und
Istwerte Giber PDO und SDO aus.

Zustandiibergange:

Ubergang Aktionen

IP Start Mailbox Kommunikation

Pl Stop Mailbox Kommunikation

PS Start Input Update

SP Stop Input Update

SO Start Output Update

(O] Stop Output Update

OP Stop Output Update, Stop Input Update
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Ubergang Aktionen

Sl Stop Input Update, Stop Mailbox Kommunikation

Ol Stop Output Update, Stop Input Update, Stop Mailbox
Kommunikation

Ublicherweise wird von einer SPS der Hochlauf in dieser Zustandsabfolge
ausgefihrt:
Initialising - Pre-Operational - Safe-Operational - Operational

Kommt zum Beispiel die Software TwinCAT® von Beckhoff Automation GmbH
zum Einsatz, kénnen diese Schritte im System Manager automatisch oder bei
Bedarf auch einzeln ausgefihrt werden. Wird ein Steuerungsprogramm in der
TwinCAT®-PLC gestartet, wird der Hochlauf automatisch ausgeftihrt.
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6 Anwenderschnittstelle der ECS 5000

Die EtherCAT-Option ECS 5000 besitzt neben den RJ45-Buchsen X200 IN und

201 OUT Status-Leuchtdioden. Sie haben folgende Funktionen:

» Die gelbe LED "LINK/ACT" der Buchse IN blinkt bei Datenverkehr Gber den
EtherCAT-Bus.

« Die grine LED "RUN Indicator" zeigt durch Blinkmuster den
Kommunikationszustand gemaf EtherCAT Protokoll.

+ Die rote LED "ERROR Indicator" zeigt durch Blinkmuster verschiedene
Fehlerzustadnde an.

Die folgenden Tabellen zeigen die genauen Beschreibungen:

Gelb ﬁ ﬁ Gelb
Rot ] @ ] Grin

Abb. 6-1 Plazierung der LED

Beschreibung des RUN Indicators (griine LED)

Zustand Beschreibung
Init State LED ist konstant aus; Es ist keine Kommunikation zwischen
dem Master und dem Antrieb moglich.
Preoperational _ooni
blinking 1 200 ] 200
; ms " ms
(ERR) off
In diesem Zustand ist kein Prozessdatenverkehr mdglich.
Safeoperational on I
single flash 1 200 | 200 1000 ms 200 |
, ms’|"ms ms
(ERR) Off e -
Die Istwerte vom Antrieb werden zum Master Ubermittelt.
Sollwerte kénnen nur per SDO an den Antrieb gesendet
werden.
Operational LED ist konstant ein. Der vollstadndige Prozessdatenverkehr ist
aktiv. Jetzt kdnnen Sollwerte zum Antrieb gesendet und
Istwerte vom Antrieb empfangen werden.
ID 441895.05
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Beschreibung des ERROR Indicators (rote LED)

Fehler Beschreibung

No Error Kein Fehler; LED ist konstant aus.

Booting Error | Fehler beim Initialisieren der ECS 5000 Optionsplatine.
LED blinkt schnell (flickering).

oni
fIickering: ‘ ‘ ‘ ‘
off 1

Invalid Konfiguration ungliltig.

Configuration |LED blinkt.
on s

blinking !,200 | 200 l
h ms
(ERR) off |

Unsolicited Slave hat den State selbststandig gewechselt.
State Change |LED: 1 Flash

single flash 1 200 1000 ms 200
. ms

| ms
(ERR) off |

Application Watchdog; LED: 2 Flash

Watchdog 1 200 | 200 | 200 1000 ms

Timeout ;‘ms ms | ms

PDI Watchdog |Watchdog; LED ist konstant ein.
Timeout

Beschreibung der LINK/ACT LED (gelbe LED)

Sobald die IN-Buchse X200 mit einem weiteren aktiven EtherCAT-Port
verbunden ist, ist diese LED aktiv. Wenn Daten ausgetauscht werden, blinkt diese
LED. Werden keine Daten ausgetauscht, leuchtet die LED kontinuierlich. Ist die
IN-Buchse mit keinem anderen aktiven EtherCAT-Port verbunden, ist diese LED
konstant aus.
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7 Datenubertragung mit PDO und SDO

Da der Nutzdatenaustausch die wesentliche Aufgabe eines EtherCAT-Systems
darstellt, wird mit der Beschreibung der Kommunikationsdienste PDO und SDO
begonnen.

SDO

In dem Parameterkanal kénnen durch den SDO-Service (SDO = Service Data
Object) alle Parameter des Umrichters gelesen bzw. verandert werden. Innerhalb
eines SDO-Telegramms wird der gewiinschte Parameter
(Kommunikationsobjekt) durch Index und Subindex adressiert.

Antriebsregler mit EtherCAT-Zubehor

Vorrat aller
Parameterkanal Kommunikationsobjekte

Parameter, Anzeigen
(Istwerte),
Steuerbefehle,
Sollwerte, Aktionen

SDO(tx)
SDO(rx) <

A 4
A 4
y

-

PDO

Ein PDO-Telegramm (PDO = Process Data Object) dient der Ubertragung von
Daten, die zur Steuerung und Beobachtung des laufenden Prozesses verwendet
werden und bei denen eine kurze Ubertragungszeit gefordert ist. Im Telegramm
werden keine Objekte adressiert, sondern direkt die Inhalte von zuvor
ausgewahlten Parametern gesendet.

Antriebsregler mit EtherCAT-Zubehor
Vorrat aller “mappbaren”

Parameterkanal Kommunikationsobjekte
» Mit “PDO”
PDO(rx) > '/E »| gekennzeichnete
o » Parameter
PDO(tx) < -/E >
c al

ID 441895.05 24
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71 Prozessdateniibertragung mit PDO-Service

Prozessdaten werden vom Master zyklisch nach jedem Durchlauf der PLC-Task
Ubertragen. Die Gerate von STOBER ANTRIEBSTECHNIK bieten vier PDO-
Kanale an. Jeder PDO-Kanal besitzt aus Sicht des Gerats eine Empfangsrichtung
(rx) und eine Senderichtung (tx).

Es ist moglich, gleichzeitig bis zu vier unabhangige PDO-Kanale zu betreiben.
Alle Daten von allen PDO-Kanalen werden bei EtherCAT direkt hintereinander
Ubertragen.

Die Parameter, die als Inhalt dieser PDO's definiert sind, erscheinen in dem
Steuerungsprogramm des EtherCAT-Masters als Variablen.

711 Prozessdaten-Abbildung

Mit der Prozessdatenabbildung wird festgelegt, welche Parameter
(Kommunikationsobjekte) Giber den Prozessdatenkanal (PDO-Service)
Ubertragen werden. Die Gerate der 5. STOBER Umrichtergeneration
unterstiitzen eine flexible Abbildung der Kommunikationsobjekte auf die PDO-
Kanale. Dieser Mechanismus wird PDO-Mapping genannt.

PDO-Mapping

Fir jeden PDO-Kanal existiertim Umrichter fiir jede Senderichtung ein Parameter
mit sechs Subelementen. In die Subelemente werden die Adressen der
Parameter eingetragen, deren Inhalte Gber den PDO-Kanal Gibertragen werden.
Je nach Zahl und Grof3e der eingetragenen Objekte erwartet der Umrichter eine
entsprechende Anzahl von Bytes im PDO-Telegramm. Werden mehr Bytes
empfangen, werden die Uberschissigen Daten ignoriert; kommen weniger Bytes
an, bleiben die nicht vollstdndig beschriebenen Zielobjekte unverandert.

Einstellung ...

Das Mapping kann tber zwei Methoden eingestellt werden:

* In der Parameterliste der Software POSITool (dieses wird empfohlen)

* Im EtherCAT Master (z. B. bei Beckhoff-Steuerungen TwinCAT System
Manager)

Bei beiden Mechanismen wird der Mapping-Parameter bzw. eines seiner

Subelemente adressiert. Im SDO-Telegramm wird er mit der EtherCAT-, in

POSITool mit der STOBER-Adresse angesprochen.

... Uber EtherCAT mit SDO-Telegramm

Ein Subelement des Mappings-Parameters ist vier Byte lang. Es wird durch das
SDO-Telegramm mit Index, Subindex und optional der Bitlange des
abzubildenden Parameters beschrieben. Die Bitlange des gemappten
Parameters muss beim Senden zum Umrichter nicht angegeben werden; sie wird
beim Lesen aus dem Umrichter geliefert.
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Als Beispiel ist untenstehend die Auswahl des Parameters 2808 / 0 (Parameter
EO8 n-Motor mit 16 Bit Datenbreite) dargestellt, wie es in einem SDO-Telegramm
Ubertragen wird. Soll der Parameter an erster Stelle auf den 1.PDO (rx)-Kanal
gemappt werden, muss das Telegramm an den Parameter mit Index 1600 und
Subindex 1 adressiert werden.

LSB MSW
1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte
Lange Subindex LSB MSB
in Bit Index
Lange Subindex Index
1 0hex 00hex 08hex 28hex
... Uber POSITool

In der Software POSITool wird das Mapping in der Parameterliste eingestellt.
Dazu muss in der Parameterliste des Globalbereichs der zum jeweiligen Kanal
gehorige Parameter aufgerufen werden (im Bild: A225). In den
Parameterelementen 0 bis 5 werden die Koordinaten der Parameter eingetragen,
die auf das 1. PDO (rx)-Telegramm abgebildet werden sollen. In Abb. 7-1ist der
Parameter A180 der erste gemappte Parameter.

[[Fatameter Ml [ale Gruppen =] T rur achsabhiingige Parameter

_Knnrdlnate I Bezeichnung | Wert | Default | i I max I Einheit | Datentyp | Statuz I 1w Zugl
¢ 54225 1, rec. FDO Mapping Rx |
-~ REZ5.0 1, mapped Parameter AlBO Alan 1.40.0 uzz 11

A225,1 2. mapped Parameter D230 Dz30 1.A0.0 uzz 101

=
--|A225,2 3. mapped Parameter €230 C230 1.A0.0 u3z 171

-|AZ225.3 4, mapped Parameter 1.A0.0 sz 101
- AZZ5.4 5. mapped Parameter 1.A0,0 uzz 101 ﬂ
4| ' g

Abb. 7-1 Mapping in POSITool

Werden Parameter aus einer Achse gemappt, muss das Prafix angegeben
werden:
2.B11 (Motornennleistung, Parameter der zweiten Achse)

Liste der auf Prozessdaten abbildbaren Parameter

Das PDO-Mapping kann nicht bei allen Parametern angewandt werden. Die
abbildbaren Parameter werden in der Parameterliste bei den Feldbushinweisen
durch das Kurzel "PDO" gekennzeichnet.

Sinnvolle Prozessdaten fiir Applikationen

Bei der Verwendung eines Applikation und der Steuerung Uber Feldbus werden
die Prozessdatenkanale vorbelegt.
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71.2 Prozessdaten am Beispiel Schnellsollwert
Fir die Steuerung der Applikation Schnellsollwert mit EtherCAT werden folgende

Prozessdaten empfohlen. Die Auswahl ist voreingestellt, kann aber in POSITool
verandert werden.

Prozesseingangsdaten in den MDS (= Sollwerte = Outputs in TwinCAT):

Parameter |Bitlinge |Datentyp |Inhalt

A180 Device |8 USINT + Bit-0: Zusatz-Freigabe, wirkt zusatzlich zur Klemmen-Freigabe.

Control Byte Muss HIGH sein. Wegnahme der Freigabe kann auch einen
Schnellhalt auslésen (Freigabe-Schnellhalt A44 =1:aktiv
setzen). AnschlieRend fallt die Bremse ein und die Endstufe
schaltet aus.

» Bit-1: Quittierung von Geratestérungen

+ Bit-2: Schnellhalt: Die aktive Rampe ist 117 (bei Lageregelung)
bzw. D81 (Drehzahlregelung)

* Bits 3 - 7: mUssen 0 bleiben, haben spez. Funktionen, die in
dieser Anwendung nicht benétigt werden.

D230 n-Soll |16 INT Relativer Drehzahlsollwert bezogen auf D02. Dieser Wert wird zu
Relativ D231 addiert.
C230 M-Max |16 INT Vorgabe fur die Drehmomentbegrenzung bei Drehzahlbetrieb in der

Skalierung: 32767 LSB=200 %.
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Prozessausgangsdaten vom MDS (= Istwerte = Inputs in TwinCAT):

Parameter |Bitlinge |Datentyp [Inhalt

E200 Device |8 us Device Status Byte: Dieses Byte enthalt Status-Signale der
Status Byte Geratesteuerung.
» Bit-0: Freigegeben, der Antrieb ist bereit, keine Stérung, der
Geratezustand entspricht E48=4:Betrieb freigegeben.
* Bit-1: Fehler: Geratezustand ist "Stérungsreaktion aktiv" oder
"Stérung".
« Bit-2: Schnellhalt (auch Schnellhalt in "Stérungsreaktion aktiv").
+ Bit-3, 4: Bei Mehrachsbetrieb wird hier die aktive Achse
angezeigt.
Bit 4Bit 3Achse
0 OAchse 1
01Achse 2
10Achse 3

11Achse 4

+ Bit-5: Achse in E84 ist aktiv.

+ Bit-6: Lokal: Lokalbetrieb ist aktiviert.

+ Bit-7: Bit 7 in A180 (Device Control Byte) wird mit jedem Zyklus
der Geratesteuerung in Bit 7 im E200 (Device Status Byte)
kopiert. Wird das Bit 7 in A180 getoggelt, wird die Ubergeordnete
SPS Uber einen abgeschlossenen Kom-munikationszyklus
(Daten senden, auswerten, zurticksenden) informiert. Damit ist
z. B. beim PROFIBUS eine zykluszeitoptimierte Kommunikation
moglich. Das Handshake Bit 7 in A180 / E200 liefert keine
Aussage darlber, dass die Applikation auf die Prozessdaten
reagiert hat. Je nach Applikation sind dafiir andere
Mechanismen vorge-sehen (z. B. Motion-Id bei
Kommandopositionierung).

Information

Sie kdnnen das Toggle-Signal von Bit 7 nur verwenden, wenn die
Geratesteuerungen 3:Klemmen, 4:USS, 5:CANopen, 6:PROFIBUS
oder 23:EtherCAT eingesetzt werden. Haben Sie eine Gerate-
steuerung DSP402 projektiert, zeigt Bit 7 immer den Signalzustand
0.
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Parameter

Bitlange

Datentyp

Inhalt

D200
Drehzahl-
Sollwert-
Statuswort

16

116

Drehzahlsollwert-Statuswort: Dieses Byte enthalt Status-Signale
der Applikation. Bei der Applikation Schnellsollwert werden nur die
Bits 0 bis 2 verwendet. Bit 3 bis 15 sind nur bei der Applikation
Komfortsollwert einsetzbar. Der Parameter, der bei den Bitnamen
angegeben wird, zeigt den Einzelparameter, in denen das Signal
zusatzlich eingesehen werden kann.

Bit 0: Null-erreicht (D180): Die Motoristdrehzahl hat den Wert 0 Upm
+C40 erreicht.

Bit 1: Sollwert-erreicht (D181): Der Rampengenerator hat seinen
Sollwert erreicht.

Bit 2: Momentgrenze (statisch) (D182): Die positive oder negativ
Drehmomentgrenze ist erreicht.

Bit 3: Status positive M-Begrenzung (E180): Bei High-Pegel hat die
positive Drehmomentgrenze angesprochen.

Bit 4: Status negative M-Begrenzung (E181): Bei High-Pegel hat die
negative Drehmomentgrenze angesprochen.

Bit 5: Status motorische M-Begrenzung (E186): Bei High-Pegel hat
die motorische Drehmomentgrenze angesprochen.

Bit 6: Status generatorische M-Begrenzung (E187): Bei High-Pegel
hat die generatorische Drehmomentgrenze angesprochen.

Bit 7: PID obere Grenze erreicht (G181): Bei High-Pegel hat der PID-
Regler am Ausgang den Wert in GOS8 erreicht.

Bit 8: PID untere Grenze erreicht (G182): Bei High-Pegel hat der
PID-Regler am Ausgang den Wert in GO9 erreicht.

Bit 9: n-Fenster erreicht (D183): Bei High-Pegel hat die
Motordrehzahl die die Sollwertvorgabe +C40 erreicht.

Bit 10: Sollwert im Sperrbereich (D184): Bei High-Pegel wird ein
Sollwert in eine gesperrte Drehrichtung vorgegeben.

Bit 11: Positive n-Grenze erreicht (D185): Bei High-Pegel hat der
Sollwert die positive Drehzahlgrenze erreicht (bei M-Regelung D336,
n-Regelung D338).

Bit 12: Negative n-Grenze erreicht (D186): Bei High-Pegel hat der
Sollwert die negative Drehzahlgrenze erreicht (bei M-Regelung
D337, n-Regelung D339).

Bit 13: Motorpoti Sollwert erreicht (D187): Bei High-Pegel findet
keine Anderung des Motorpoti-Sollwerts statt.

Bit 14: Motorpoti Grenze (D188): Bei High-Pegel hat der Motorpoti-
Sollwert den Wert in D45 oder D46 erreicht.

Bit 15: Sollwert Null erreicht (D189): Bei High-Pegel hat der
Rampengenerator den Wert O erreicht.

E100 n-Motor

116

Anzeige der aktuellen Motordrehzahl als Prozentwert im platz-

sparenden 16 Bit Format. Die Angabe ist bezogen auf C01 n-max.
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Parameter |Bitlange |Datentyp |Inhalt

E02 M-Motor |16 116 Anzeige des aktuellen Motormomentes in Nm. Bei Asynchron-
gefiltert Steuerarten bezogen auf das Motornennmoment, bei Servo-
Steuerarten bezogen auf das Stillstandsmoment MO. Geglattet fur
Anzeige am Geratedisplay. Der Zugriff auf die ungeglattete GroRe ist
Uber E90 mdglich.
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7.2 Parameterubertragung mit SDO-Service

Uber den SDO-Service wird das Lesen und Schreiben von Parametern des
Umrichters CANopen® DS-301 ermdglicht. Beim SDO-Service werden Daten
immer im Format Ganzzahl (4 Byte) lGibertragen (auf3er Strings).

Die Steuerung startet einen Auftrag mit einem SDO-Request (Anfrage). Darin
wahlt sie ein Kommunikationsobjekt (Parameter) mit Index und Subindex aus. Im
Umrichter wird das Objektverzeichnis mit der Liste aller erreichbaren Parameter
anhand dieser GrofRen durchsucht und der Dienst bearbeitet. Daraufhin antwortet
der Umrichter mit der entsprechenden SDO-Response (Antwort).

Die SDO-Nachrichten werden tber den Mailbox-Dienst von EtherCAT
Ubertragen. Abb. 7-2 zeigt den Aufbau einer SDO-Nachricht.

6 Byte 2 Byte 8 Byte

Mailbox-Header CoE-  Expedited SDO-Message
Header

Abb. 7-2 Aufbau einer SDO-Nachricht

Die Mailbox setzt sich aus dem Mailbox-Header und den Mailbox-Daten
zusammen. Im Header steht, dass sich in den Daten ein "CANopen® over
EtherCAT"-Telegramm befindet. Das Telegramm besteht aus dem COE-Header
und den COE-Daten. Im COE-Header wird spezifiziert, dass die folgenden Daten
eine SDO-Request Message (Nachricht) enthalt.

Abb. 7-3 zeigt den Aufbau des Mailbox-Headers.

16 Bit 16 Bit 6Bit2 4 4
(0] e (0]

o @ - 8 c

@] [ T = [

= S & 22 9

< < ¥ 0F o

Abb. 7-3 Aufbau des Mailbox-Headers

Im Feld Lange steht die Anzahl der Bytes, die nach dem Header in der Mailbox
folgen. Der Eintrag Adresse enthalt die EtherCAT-Adresse des betreffenden
Slaves. In dem Feld Typ wird unterschieden, welches Protokoll sich innerhalb der
Mailbox befindet. Hier ist der Wert "3" flir CANopen® over EtherCAT einzutragen.
Die anderen Felder Kanal, Prioritét und Reserve werden nicht bendtigt, die
Inhalte bleiben jeweils auf 0.
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7.21 Achsvorwahl

Parameteradressierung

Bei der Adressierung von Parametern Gber SDO nach CANopen® stehen nur 2
Byte fir den Index und 1 Byte fiir den Subindex zur Verfigung. Die Parameter der
STOBER-Gerate decken jedoch den Adressraum von 4 Byte ab. Um die
Adressraume zusammenzufihren, wird statt der Adressierung der Achse Uber
Index und Subindex die Voranwah| mit Hilfe des Parameters A11.1 Zu editierende
Achse vorgenommen.

7.2.2 Expedited Transfer

Fur alle Parameter, die einen Datentyp von bis zu 4 Byte haben, wird die
vereinfachte (beschleunigte) Ubertragungsart Expedited Transfer beim SDO-
Verkehr angewendet. Bei dieser Ubertragungsart passen alle vier Datenbytes in
ein Telegramm. Die Datenanordnung auf dem Bus ist nach dem Intel-Format
angeordnet: Héherwertiges Byte / Wort steht an héherwertiger Adresse im
Speicher bzw. wird spater auf dem Bus gesendet (Little-endian).

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

23ex LSB MSB LSB MSB LSB MSB
Comma Index Sub- LSW-Data MSW-Data
nd Index

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

60hex LSB MSB LSB MSB LSB MSB
Comma Index Sub- unused
nd Index

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

40pey LSB MSB LSB MSB LSB MSB
Comma Index Sub- unused
nd Index

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

421 ex LSB MSB LSB MSB LSB MSB
Comma Index Sub- LSW-Data MSW-Data
nd Index

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

80hex LSB MSB LSB MSB LSB MSB
Comma Index Sub- Additional-Code Error- Error-
nd Index Code Class
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Der gesamte Service besteht aus folgenden Telegrammen:

Schreiben eines Parameters

1. Der Client (CANopen®-Master) sendet Initiate Domain Download Request.

2. Der Server (Umrichter) quittiert die Anforderung mit positiver Antwort mit
Initiate Domain Download Response.

Lesen eines Parameters, einer Anzeige

1. Der Client (Steuerung) sendet Initiate Domain Upload Request.

2. Der Server (Umrichter) quittiert die Anforderung mit positiver Antwort mit
Initiate Domain Upload Response.

Negative Antwort auf Schreib- oder Leseversuch
Im Fehlerfall antwortet der Server (Umrichter) auf Upload- oder Download-
Request mit Abort Domain Transfer.

Beispiel:

Parameter CO1 n-Max auf 2500 Upm einstellen:

1. Index und Subindex aus EDS-Datei suchen: Index = 2401},o,, Subindex =0

2. Zahlwert 2500 in Hexadezimalzahl umwandeln: 09C4,,.

3. Die Bytes an richtige Stellen des Initiate Domain Download Request Service
eintragen:

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

231 ex LSB MSB LSB MSB LSB MSB
Command Index Sub- LSW-Data MSW-Data
Index
24 01 Hex 00 00 09 C4 Hex
23 01 24 00 Cc4 09 00 00
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7.2.3 Fehlercodes fiir SDO-Services

Bei der negativen Beantwortung eines SDO-Dienstes, unabhangig ob expedited
oder segmented, liefern STOBER-Gerate im Falle eines Fehlers im Abort SDO
Transfer Protocol eine der folgenden Fehlerbeschreibungen in den Datenbytes
mit:

Fehlercode |Bedeutung
hexadezimal

0503 0000 Toggle-Bit hat sich nicht gedndert.

0504 0000 SDO-Protokoll Timeout abgelaufen.

0504 0001 Unglltiges Kommando empfangen.

0504 0005 Nicht gentigend Speicher.

0601 0000 Zugriff auf Objekt (Parameter) wird nicht unterstitzt.

0601 0001 Leseversuch auf einen Parameter, der nur geschrieben
werden darf.

0601 0002 Schreibversuch auf einen Parameter, der nur gelesen werden
darf.

0602 0000 Objekt (Parameter) ist nicht im Objektverzeichnis aufgefiihrt.
0604 0041 Objekt (Parameter) ist nicht auf PDO abbildbar.

0604 0042 Anzahl oder Lange der zu Ubertragenden Objekte
Uberschreitet PDO-Lange.

0604 0043 Allgemeine Parameterinkompatibilitat.

0604 0047 Allgemeine interne Gerateinkompatibilitat.

0606 0000 Zugriff verweigert wegen eines Hardwarefehlers.

0607 0010 Falscher Datentyp oder Lange des Service-Parameters
stimmt nicht.

0607 0012 Falscher Datentyp oder Léange des Service-Parameters zu
grof.

0607 0013 Falscher Datentyp oder Lange des Service-Parameters zu
klein.

0609 0011 Subindex existiert nicht.

0609 0030 Ungultiger Wert des Parameters (nur bei Schreibzugriff).
0609 0031 Wert des Parameters zu groR3.

0609 0032 Wert des Parameters zu klein.

0609 0036 Maximalwert unterschreitet Minimalwert.

0800 0000 Allgemeiner Fehler

0800 0020 Daten kénnen nicht in Anwendung Ubertragen oder
gespeichert werden.
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Fehlercode |Bedeutung
hexadezimal

0800 0021 Daten kdnnen nicht in Anwendung Ubertragen oder
gespeichert werden, wegen lokaler Steuerung.

0800 0022 Daten kdnnen nicht in Anwendung Ubertragen oder
gespeichert werden, wegen Geratezustand.

0800 0023 Dynamische Generierung des Objektverzeichnisses
fehlgeschlagen oder kein Objektverzeichnis verfligbar (Gibt
es eine gultige Konfiguration im Antriebsregler?).
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7.2.4 Liste der Antriebsparameter

Alle STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH & Co. KG spezifischen Parameter
sind als Kommunikationsobjekte in den Bereich von Index 2000,y bis 5FFF ey
einsortiert.

Die Zeilennummer nach der Gruppenangabe wird zum Startindex dazugezahit.
Das Element eines Antriebs-Parameters (z. B. O fir Start, 1 fir Fortschritt und 2
fur Ergebnis bei Aktionen) wird in den Subindex des SDO-Diensts eingetragen.

Bereich-Nr. |Gruppe Start-Index Ende-Index
1 A 2000pex 21FF ey
2 B 2200y 23FFpex
3 C 24006y 25FFpex
4 D 26006 27FFpex
5 E 2800pex 29FFpex
6 F 2A00p,6y 2BFFpex
7 G 2C00pex 2DFFex
8 H 2E00pey 2FFFpex
9 I 3000pex 31FFpex
10 J 3200p,ex 33FFhex
11 K 3400pex 35FFhex
12 L 3600y 37FFpex
13 M 3800pex 39FFpex
14 N 3A00pey 3BFFpex
15 O 3C00pex 3DFFhex
16 P 3EOOpex 3FFFpex
17 Q 4000pex 41FFpex
18 R 42006 43FFpex
19 S 4400pey 45FFpex
20 T 4600,y 47FFhex
21 u 4800,y 49FFpex
22 \Y 4A00;0y 4BFFpex
23 w 4C00pex 4DFFpex
24 X 4EQ0pex 4FFFpex
25 Y 5000y 51FFpex
26 z 5200pex 53FFpex
Reserviert - 5400px 5FFFhex
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Beispiel:
Sie mochten Parameter A154.2 erreichen.

Berechnung:
Start-Index der Parametergruppe A: 2000},¢x
Zeile des Parameters: 154 4o, = 9Anex

Damit ergeben sich Index und Subindex wie folgt:

Index: 2000pex + 9Anex = 209A ok
Subindex: 2

ID 441895.05
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8 Emergency-Nachrichten

Emergency-Nachrichten werden im EtherCAT-Slave beim Auftreten von
gerateinternen Fehlern oder Stérungen ausgeldst und ber den Mailbox-
Mechanismus zum EtherCAT-Master gesendet. In STOBER-Geraten kénnen
Emergency-Nachrichten ausgeldst werden durch:

* Fehlerhafte Syncmanager-Parametrierung beim EtherCAT-Systemstart

« Eintritt oder Verlassen des Geratzustandes Stérung (wie bei CANopen®)
* Fehler bei einem Zustandswechsel der EtherCAT-Zustandsmaschine

8.1 Geratezustand Storung

Zur Erfiillung des in CANopen® beschriebenen Mechanismus beobachtet der
Umrichter standig den Geratezustand. Wechselt dieser in den Zustand Stérung
oder Storungsreaktion aktiv, wird genau ein Mal die Emergency-Nachricht mit
einem der unten beschriebenen Fehlercodes gesendet. Wird der Zustand
Stérung durch eine Quittierung verlassen wird die Emergency-Nachricht mit dem
Fehlercode "Kein Fehler" gesendet. Durch diesen Ablauf wird der Master
automatisch Uber jedes Auftreten und Verlassen einer Stérung und Uber die
genaue Storungsursache informiert.

Innerhalb der Nachricht gibt der Umrichter drei Informationen Uber die Art der
Stérung geman der Vorgaben in CANopen® an:

Der Umrichter wechselt nach Stérung 41:Temperatur Motor TMS:

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

43 10hex 01hex 29%ex 0 0 0 0
Emergency Error frei
Error Code Register ﬁ

Temperature Drive Temperature

E43 Ereignis-Ursache
Ereignis Temperatur Motor TMS

Der Umrichter verlasst die Stérung:

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

00 00 00 1Ehex 0 0 0 0
Emergency Error frei
Error Code Register E82 Ereignis-Art = "kein Fehler"
"Kein Fehler"  "Kein Fehler"
ID 441895.05
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Die Codierung von Error-Code im ersten und zweiten Byte und Error-Register im
dritten Byte entspricht den Vorgaben aus den Profil CiA®/DS-301 und CiA
DSP402; Im vierten Byte befindet sich der Wert von dem STOBER-Parameter
E82 Ereignis-Art, im flinften Byte steht der Inhalt von E43 Ereignis-Ursache.

Abb. 8-1 zeigt den Aufbau der Mailbox bei einer Emergency-Nachricht:
6 Byte 2 Byte 8 Byte

Mailbox-Header CoE- Emergency-Message
Header

Abb. 8-1 Aufbau der Mailbox bei einer Emergency-Nachricht

Abb. 8-2 zeigt ein Beispiel der Stérung 41:Temperatur Motor TMS im Detail:

0A,00,00,00,00,03]/00:10|43,10,08,29,00,00,00,00

Mailbox-Header CoE- Emergency-Message
Header

Abb. 8-2 Emergency-Nachricht fur Stdrung 41: Temperatur Motor TMS

Beim Einsatz der Software TwinCAT® als EtherCAT Master wird die Emergency-
Nachricht im System-Manager im unten angeordnenten Fenster "Logger-
Ausgabe" angezeigt:

- InfoData Pt |Ma Carrier / Closed

@8 Zuordnungen Fart 0: Mo Carrier / Clozed

ame | | Online | Twn | Griife | =hdre. .. | Einfaus |:|

$TE200 Devicestat. . 0x20 {32} USINT 1.0 26.0 Eingang

%7 D200 Drehzahlsal. . 00000 {03 INT 2.0 27.0 Eingang -
| 3

< | >l L]
Server (Pork) | Timestamp | Meldung

@ (cosam 15.03.2006 14:33:46 783 ms  'Box 1 {MDS 5000 + ECSS000Y {10013 CoE - Emergency (Hesx: 0000, 00, '00 00 00 00 00,
@ (eo5am) 15.03.2006 14:33:36 658 ms  'Box 1 (MDS 5000 + ECS5000) (1001): CoE - Emergency (Hex: 4310, 08, '29 00 00 00 00,

< | ©
Biereit Lnkal (127.255.255.1.1.1) A

Abb. 8-3 Darstellung einer Emergency-Nachricht in der Software TwinCAT®

Liste der moglichen Codierungen in der Emergency-Nachricht:

Error Code Error Register E82 Ereignis-Code
Hex-Wert: Bezeichnung Hex-Wert: Bezeichnung Dez. Wert: Bezeichnung

Ohex: NO error : no error 30: Kein Ereignis
2110py: short circuit earth

2230y, intern short circuit earth

: current 31: Kurz-/Erdschluss

: current 32: Kurz-/Erdschluss intern

2310pex: continous overcurrent : current 33: Uberstrom

5200y,¢y: device hardware : generic error 34: Hardware-Defekt

6010pex: software reset : generic error 35: Watchdog

3110pex: Mains overvoltage : voltage 36: Uberspannung

S (A== INININ|O

7303},ex: resolver 1 fault : generic error 37: Encoder
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Error Code
Hex-Wert: Bezeichnung

Error Register

Hex-Wert: Bezeichnung

E82 Ereignis-Code
Dez. Wert: Bezeichnung

4210yex: temperature device

8:

temperature

38:

Ubertemperatur Gerat Sensor

4280y,ex: temperature device 12t

8:

temperature

39:

Ubertemperatur Gerat i2t

6310,¢x: loss of parameters : generic error 40: Unglltige Daten
4310pey: temperature drive : temperature 41: Temperatur Motor TMS
7110y brake chopper : temperature 42: Temperatur Brems-Widerstand

9000y,¢y: external error

: generic error

44

Externe Stérung 1

4380yex: temperature drive 12t : temperature 45: Ubertemperatur Motor i2t
3120;,64: Mains undervoltage : voltage 46: Unterspannung
8311,ex: €Xcess torque : generic error 47: M-Max Grenze

8100peyx: communication 0: communication 52: Kommunikation

5200},y: device hw control : generic error 55: Optionsplatine

8400y,¢y: Velocity speed control generic error 56: Overspeed

6100;,¢y: internal software : generic error 57: Laufzeitlast

2110pey: short circuit earth : current 58: Erdschluss

4280y,ey: temperature device 12t : temperature 59: Ubertemperatur Gerét i2t

6200},¢y: User software

: generic error

60

- 67: Applikationsereignis 0 bis 7

9000},¢y: external error

: generic error

68:

Externe Stérung 2

7120pey: motor

: generic error

69:

Motoranschluss

6300},¢y: data record

: generic error

70:

Parameter-Konsistenz

7110ex: brake chopper

: generic error

72:

Bremsentest Timeout

7110ex: brake chopper

: generic error

73:

Achse 2 Bremsentest Timeout

7110y brake chopper

: generic error

74:

Achse 3 Bremsentest Timeout

7110pex: brake chopper

1
8
8
1
8
4
1
1
1
1:
1
2
8
1
1
1
1
1
1
1
1

: generic error

75:

Achse 4 Bremsentest Timeout
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8.2 Zustandswechsel der EtherCAT®-Zustandsmaschine

Tritt beim Zustandswechsel des Umrichters ein Fehler auf, sendet dieser eine
entsprechende Emergency-Nachricht. Diese Nachricht ist &hnlich der Nachricht
bei einer Geratestérung aufgebaut:

Emergency-Nachricht bei Fehler im Statewechsel

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

Alpex  00pey 01hex 02} ex 0 0 0 0
Emergency Error \/[\_/
Error Code Register f

DiagCode DiagData 1 und 2

Die Codierung des Emergency Error Codes im ersten und zweiten Byte und
Error-Register im dritten Byte entsprechen den Vorgaben von IEC 61158-26-12.
Die folgende Tabelle gibt die moglichen Codierungen fiir den Emergency Error
Code an:

Emergency Error Code |Bedeutung

A00O} ey Ubergang von Pre-Operational nach Safe-
Operational war nicht erfolgreich.

A00 1} ex Ubergang von Safe-Operational nach Operational
war nicht erfolgreich.

Das Error Register gibt den Zustand der EtherCAT-Zustandsmaschine zu dem
Zeitpunkt an, in dem die Emergency-Nachricht gesendet wird. Die folgende
Tabelle zeigt die moglichen Kodierungen:

Error Register Zustand der EtherCAT-Zustandsmaschine
Thex Initialising

2hex Pre-Operational

3hex Safe-Operational

4hex Operational

Der Wert DiagCode gibt Auskunft Uber die Ursache des Fehlers:

DiagCode |Bedeutung

00hex SyncManager an unzulassiger Adresse

01hex SyncManager an unzulassiger Adresse SyncManager 0
02hex PDO Lénge ist nicht korrekt (Mailbox schreiben)
03hex SyncManager falsch parametriert
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DiagCode |Bedeutung

041ex SyncManager an unzulassiger Adresse

05hex SyncManager an unzulassiger Adresse SyncManager 1
06}0x PDO Lénge ist nicht korrekt (Mailbox lesen)
07 hex SyncManager falsch parametriert

08hex SyncManager an unzulassiger Adresse

09pex SyncManager an unzulassiger Adresse SyncManager 2
0ahey PDO Lange ist nicht korrekt (Prozessdaten out)
Obhex SyncManager falsch parametriert

OChex SyncManager an unzuléssiger Adresse

Odhex SyncManager an unzulassiger Adresse SyncManager 3
0ehex PDO Lange ist nicht korrekt (Prozessdaten in)
Ofphex SyncManager falsch parametriert

Die Werte DiagData 1 und 2 werden bendtigt, falls Sie sich an unseren
technischen Support wenden.
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9 Synchronisierung mit Distributed Clocks

Bei zeitkritischen Anwendungen mit mehreren Antrieben, die zeitgleich
koordinierte Bewegungen ausfiihren muissen, ist die Synchronisierung der
Achsen untereinander und mit der Steuerung notwendig.

/\ VORSICHT!

Gefahr der Umrichter-Stérung! Die Uberwachung der Synchronisierung
erhoht die Laufzeitlast!

Kontrollieren Sie, ob das Aktivieren der Uberwachung die Zykluszeit des
Umrichters unzulassig verlangert. Beachten Sie dazu die folgenden Abschnitte.

Information
Beachten Sie, dass bei gleichzeitiger Nutzung eines Feldbusses und

des IGB-Motionbusses keine Synchronisation der
Feldbuskommunikation auf die Steuerung mdglich ist.

Sie aktivieren die Synchronisierung folgendermalien:

Synchronisierung aktivieren

1. Aktivieren Sie die Synchronisierung im EtherCAT-Master. Beachten Sie dazu
die Dokumentation des EtherCAT-Masters (bei TwinCAT als Master siehe
11.5 Aktivierung der Synchronisierung bei TwinCAT®).

2. Geben Sie im Umrichter im Parameter G91 = -300 us ein, um den
Phasenoffset der umrichterinternen PLL auf einen erfahrungsgemaf bei den
meisten Anwendungen robusten Wert einzustellen.

3. Falls Sie die Synchronisierung tiberwachen méchten, stellen Sie Parameter
A260 = 1 ein. Beachten Sie dazu die Beschreibung in den folgenden
Abschnitten.

4. Bringen Sie das EtherCAT-Netz in den Zustand Operational.

= Die Synchronisierung ist aktiv.

Falls Sie das Ergebnis nicht erreichen, gehen Sie folgendermalien vor:

Kontrollieren Sie den Parameter A261.0. Zeigt er den Wert 0 an, funktioniert die

Synchronisierung fehlerfrei. Bei anderen Anzeigen gehen Sie wie folgt vor:

1. Wert 1: Sync Manager 2 und Sync Manager 3 haben unterschiedliche
Zykluszeiten. Korrigieren Sie die Zeiten im Master.

2. Wert 2: Die Zykluszeit des SYNCO-Signals ist kleiner als 1 ms eingestellt.
Stellen Sie im Master die Zeit auf einen grofieren Wert.
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3. Wert 3: Die Zykluszeit des SYNCO-Signals muss ein ganzzahliges Vielfaches
von 1000 ps sein. Stellen Sie die Zeit im Master auf ein ganzzahliges
Vielfaches von 1 ms.

4. Wert 4: Die gerateinterne PLL konnte nicht gestartet werden. Kontrollieren
Sie den Parameter G95.

Der Parameter G95 zeigt den Zustand der PLL-Regelung

1. Bit 0 und/oder Bit 1 ungleich 0: Die Zykluszeit des SYNCO0-Signals muss ein
ganzzahliges Vielfaches der Umrichter-Zykluszeit A150 sein. Stellen Sie die
Zykluszeit des SYNCO-Signals im Master auf ein ganzzahliges Vielfaches
von A150.

2. Bit4 = 1: Die gemessene Zykluszeit ist grof3er als die vorgegebene. Die
Zykluszeit des SYNCO-Signals muss ein ganzzahliges Vielfaches der
Umrichter-Zykluszeit A150 sein. Stellen Sie die Zykluszeit des SYNCO-
Signals im Master auf ein ganzzahliges Vielfaches von A150.

3. Bit 5 = 1: Die PLL-Regelung ist deaktiviert. Kontrollieren Sie, ob die PLL-
Regelung in G90 manuell deaktiviert wurde.

Falls diese Fehlerbeschreibungen Ihnen nicht weiterhelfen, oder falls Sie den
Phasenoffset der internen PLL optimal auf Ihre Anwendung abgleichen méchten,
wenden Sie sich mit einer Fallbeschreibung an uns unter

+ der Telefonnummer +49 (0) 7231 582-1187 oder

» der E-Mail-Adresse applications@stoeber.de

Der zyklische Prozessdatenverkehr bei EtherCAT basiert auf einem Telegramm,
das alle Slaves durchlauft. Das Telegramm enthalt die Sollwerte fiir alle Slaves
und nimmt die Istwerte entgegen. Wegen der Signallaufzeit des Telegramms
werden die angeschlossenen Slaves jedoch nicht zeitgleich mit den Sollwerten
versorgt.

Zur Synchronisierung der Slaves mit dem Master wird das Konzept der verteilten

Uhren eingesetzt (distributed clocks, DC). Jeder Slave besitzt eine hochgenaue

Uhr mit eigener Zeitbasis. Diese Uhren werden vom Master mit einer Referenzuhr

abgeglichen und laufen dann selbststandig synchron weiter. Aufgrund der

Ringstruktur des Netzes kénnen die Laufzeitunterschiede gemessen und beim

Abgleich der Uhren berlcksichtigt werden.

Insgesamt werden beim Abgleich drei Zeiten bertcksichtigt und im Master

eingestellt:

+ Die Master Shift Time stellt die Telegrammlaufzeit durch alle
angeschlossenen EtherCAT-Teilnehmener dar. Diese Zeit wird vom Master
ausgemessen. Um einen Jitter des Telegramms abzufangen, kann eine
Reservezeit addiert werden, zum Beispiel 10 % der SPS-Zykluszeit.

*  Durch Erhéhen der Master User Shift Time kann die Sicherheit gegentber
Jittern weiter erhéht werden.

» Die Slave User Shift Time gibt die Phasenlage des SYNCO-Signals bezogen
auf die Summe aus Master Shift Time und Master User Shift Time an. Durch
diesen Wert kann die Phasenlage des SYNCO-Signals in positiver und
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negativer Richtung verschoben werden, um zum Beispiel dem Jittern des
Slaves entgegen zu wirken. Beachten Sie, dass Sie diese Zeit getrennt fiir
jeden Slave einstellen.

Datengenerierung im Master

PLC
Task
. Master Master User
Ubertragung Shift Time Shift Time
zu den Slaves A > )
EtherCAT | 10 % Dauer fur alle
Laufzeit ) U Teilnehmer
aufzei eserve gleich
""""""""""" Slave User
Shift Time
! \ Dauer fir jeden
U Teilnehmer
unterschiedlich
einstellbar
SYNCO-Signal
Ubernahme der Daten wird beim Slave
in den Slave generiert
Umrichter
Task

Abb. 9-1 Einfluss verschiedener Zeiten auf SYNCO-Signal

Das Laufzeitsystem des Umrichters wird auf das SYNCO-Signal mittels einer
gerateinternen Software-PLL aufsynchronisiert (G90 = 1:aktiv). Nach der
Synchronisierung ist die Technologietask A150 im Umrichter synchron zum
SYNCO-Signal. Zulassige Zykluszeiten fir das SYNCO-Signal sind ganzzahlige
Vielfache der Technologietask A150. Beachten Sie, dass bei unzulassien
Zykluszeiten des SYNCO-Signals der Umrichter nicht in den Zustand Safe-
Operational wechselt.Beispiel:

A150 = 5: 2 ms -> zuldssige Zykluszeiten SYNCO: 2 ms, 4 ms, 6 ms, 8 ms, usw.

Information
Der Jitter der PLL im Umrichter kann nur im Master bertcksichtigt
werden, z. B. Gber die Slave User Shift Time.

Synchronisierung liberwachen

Sie aktivieren die Uberwachung der Synchronisierung, in dem Sie Parameter
A260 = 1 einstellen. Bei aktiver Uberwachung prift der Umrichter, ob das
EtherCAT-Telegramm innerhalb eines festgelegten Zeitfensters in Bezug auf das
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SYNCO-Signal eintrifft. War der Jitter zu hoch, wird der Fehlerzahler in A261.2
inkrementiert. Der Fehlerzahler wird beim Einschalten des Umrichters

zurlickgesetzt.
Jitter
Beschreibung Jitter

typisch maximal
PLL im Umrichter 20 us 40 s
Telegramm (abhangig vom Master, kann < 10% der SPS-| keine Angaben
nicht durch Umrichtereinstellungen Zykluszeit mdglich
beeinflusst werden)

SYNCO- | typ.
Signal 208

Umrichter
Task

typ. | Umrichter
20 us Task

Umrichter
Task

Abb. 9-2 Jitter der PLL-Regelung
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Information

Diese Information betrifft Entwickler von EtherCAT-Mastersoftware.
Bitte beachten Sie, dass ein wesentlicher Unterschied zwischen den
ECS-5000-Platinen mit den Hardwarestanden HW 7 und HW 8 besteht:
Platinen bis HW7 verwenden als EtherCAT-Slave-Controller den
ESC20, Platinen ab HW 8 verwenden den ET1100.

Zur Aktivierung der Synchronisation muss der Master unter anderem
auch das EtherCAT-Slave-Controller-Register mit dem Namen System
Time ab Adresse 0x0910 beschreiben.

Beim ECS20 ist das Register 32 Bit breit, beim ET1100 jedoch 64 Bit.
Werden beim ET1100 nicht alle 64 Bit korrekt beschrieben, kann die
Synchronisation nicht starten.

Falls Sie die Aktivierung der Synchronisation auf Seiten des EtherCAT-
Masters vornehmen, beachten Sie bitte diese Anderung und lesen Sie
dazu das "Hardware Data Sheet ET1100". Achten Sie insbesondere
auf Kapitel "9.1 Clock Synchronisation" und dort speziell auf den
Abschnitt "Definition of the System Time" und auch auf Kapitel "2.43.2
Time Loop Control Unit" mit der Beschreibung aller Bits. Lassen Sie
sich hierzu von den Fachleuten der ETG beraten.

Falls Ihre Software im EtherCAT Master unterscheiden kénnen muss,
welcher EtherCAT Slave Controller vorliegt, kbnnen Sie das am
Register Type of EtherCAT controller auf der Adresse 0000, als Byte
auslesen: Die Platinen mit dem ESC20 geben den Wert 02, Platinen
mit dem ET1100 geben den Wert 11}, zuriick.
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10  Uberwachung und Diagnose im Umrichter

Sollte wahrend des laufenden Betriebes des Antriebes die Verbindung zwischen
Umrichter und Master unterbrochen werden, z. B. durch Abziehen eines
EtherCAT-Kabels oder eine nicht ordnungsgemafle Beendigung des Masters,
darf der Antrieb nicht mit den zuletzt empfangenen Sollwerten weiterfahren. Um
auf einen solchen Verbindungsausfall reagieren zu kdnnen, ist die EtherCAT
PDO-Timeout Funktion zu aktivieren. Dabei Gberpruft der Umrichter durch eine
Watchdog-Funktion, ob EtherCAT-Telegramme innerhalb einer vorgegebenen
Zeit ankommen.

Sie kénnen dabei zwischen einem STOBER-Watchdog und einem EtherCAT-
Watchdog wahlen. Die Auswahl nehmen Sie in Parameter A258 vor.

Funktion Wert in A258

inaktiv 0 oder 65535

STOBER-Watchdog |1 bis 99: die Timeoutzeit ist immer 100 Millisekunden
100 bis 65533: es gilt der Zahlwert als Timeoutwert in
Millisekunden.

EtherCAT-Watchdog |65534: Uberwachung wird nicht durch diesen Wert,
sondern durch die "SM-Watchdog"-Funktionalitat von
EtherCAT-Master (z. B. TwinCAT®, siehe 11.5 Aktivierung
der Synchronisierung bei TwinCAT® ) aus eingestellt.

Information
Bitte beachten Sie, dass Sie die STOBER-Watchdog-Funktion nur in
den Fallen bendtigen, in denen lhre Steuerung nicht Uber eine

Watchdog-Funktion verflgt.

Verfugt die Steuerung tber eine Watchdog-Funktion, empfiehlt Ihnen
STOBER ANTRIEBSTECHNIK die Einstellung A258 = 65534
(EtherCAT-Watchdog).

Damit ein neu eingestellter Wert wirksam wird, muss zuerst diese Einstellung mit
AO00 Werte speichern nichtfllichtig gespeichert und anschlieRend der Umrichter
aus- und eingeschaltet werden.

Information

Die Uberwachung ist nur im Zustand "Operational" aktiv. Sie 16st nicht

aus, wenn der EtherCAT Zustand "Operational" bewusst verlassen
wird.

Wird eine Stérung ausgeldst, wechselt die Zustandsmaschine in den
Zustand "Safe-Operational”.
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Bei einer ungewollten Unterbrechung der Verbindung fiir die eingestellte Zeit
wechselt der Umrichter in den Zustand Stérung. In diesem Fall halt der Antrieb
an, das Relais 1 6ffnet und im Display wird die Stérung 52:Kommunikation mit der
Ursache 6:EtherCAT PDO angezeigt.

Die Stérung kann nur durch eine Quittierung entweder uber die
Hardwarefreigabe, "ESC"-Taste oder Gber das Bit Zusatzfreigabe tber EtherCAT
verlassen werden (siehe Umrichterdokumentation).

10.1 Diagnose-Parameter

Fir die Diagnose des EtherCAT am Umrichterdisplay oder im POSITool
existieren folgende Parameter.

A252.0 EtherCAT Sync Manager 2 PDO Assign

Speichergrofie und den Zugriff des Umrichter-Prozessors auf den Teil des
Speichers im EtherCAT Slave Controller (ESC), in dem die
Prozessausgangsdaten mit Sollwerten vom EtherCAT Master zum Umrichter
gesendet werden. Darin wird angegeben, welche PDO-Mapping Parameter
diesem Syncmanager zugeordnet werden. Dieses Array enthalt vier Elemente
vom Datentyp U16. Es wird empfohlen, im Element O dieses Parameters den
CANopen®-Index des Parameter A225 (1600ye) einzutragen. In den anderen
Elementen kénnen bei Bedarf die Indices der Parameter A226 (1601,¢x), A227
(1602;,ex) 0der A228 (1603},¢) angegeben werden. Der Wert 0 kennzeichnet
einen leeren Eintrag.

Achse: Global

Datentyp: u16

Wert: 0 ... 1600gy ... 65535 (Darstellung hexadezimal)
Index: 20FCpex

Subindex: Ohex

A252.1 EtherCAT Sync Manager 2 PDO Assign

Der Sync-Manger 2 regelt die SpeichergréfRe und den Zugriff des Umrichter-
Prozessors auf den Teil des Speichers im EtherCAT Slave Controller (ESC), in
dem die Prozessausgangsdaten mit Sollwerten vom EtherCAT Master zum
Umrichter gesendet werden. Darin wird angegeben, welche PDO-Mapping
Parameter diesem Syncmanager zugeordnet werden. Dieses Array enthalt vier
Elemente vom Datentyp U16. Es wird empfohlen, im Element 1 dieses
Parameters den CANopen®-Index des Parameter A226 (1601},¢y) einzutragen.
In den anderen Elementen kénnen bei Bedarf die Indices der Parameter A225
(1600pex), A227 (1602;,05) 0der A228 (1603;,c4) angegeben werden. Der Wert 0
kennzeichnet einen leeren Eintrag.

Achse: Global
Datentyp: U16
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Wert: 0... 1601y ... 65535 (Darstellung hexadezimal)
Index: 20FCpex
Subindex: Thex

A252.2 EtherCAT Sync Manager 2 PDO Assign

Der Sync-Manger 2 regelt die SpeichergréRe und den Zugriff des Umrichter-
Prozessors auf den Teil des Speichers im EtherCAT Slave Controller (ESC), in
dem die Prozessausgangsdaten mit Sollwerten vom EtherCAT Master zum
Umrichter gesendet werden. Darin wird angegeben, welche PDO-Mapping
Parameter diesem Syncmanager zugeordnet werden. Dieses Array enthalt vier
Elemente vom Datentyp U16. Es wird empfohlen, im Element 2 dieses
Parameters den Wert O fir unbenutzt einzutragen, weil in den Elementen 0 und
1 per Default schon die Indices von Parameter A225 (1600},¢y) und A226
(1601,ex) €ingetragen sind. Damit lassen sich schon bis zu 12 Parameter
Ubertragen. Bei Bedarf nach mehr Prozessdaten kann hier der CANopen® Index
des Parameters A227 (1602;,.,) angegeben werden. Dazu muss aber auch der
passende Baustein 100921 ECS PDO3-rx Map instanziiert werden.

Achse: Global

Datentyp: u16

Wert: 0 ... 0000gy --- 65535 (Darstellung hexadezimal)
Index: 20FCy e

Subindex: 2hex

A252.3 EtherCAT Sync Manager 2 PDO Assign

Der Sync-Manger 2 regelt die Speichergréf3e und den Zugriff des Umrichter-
Prozessors auf den Teil des Speichers im EtherCAT Slave Controller (ESC), in
dem die Prozessausgangsdaten mit Sollwerten vom EtherCAT Master zum
Umrichter gesendet werden. Darin wird angegeben, welche PDO-Mapping
Parameter diesem Syncmanager zugeordnet werden. Dieses Array enthalt vier
Elemente vom Datentyp U16. Es wird empfohlen, im Element 3 dieses
Parameters den Wert O fiir unbenutzt einzutragen, weil in den Elementen 0 und
1 per Default schon die Indices von Parameter A225 (1600;,¢y) und A226
(1601},ex) und ggf. im Element 2 der Index von A227 (1603},,) eingetragen sind.
Damit lassen sich schon bis zu 18 Parameter Gibertragen. Bei Bedarf nach mehr
Prozessdaten kann hier der CANopen® Index des Parameters A228 (1603ey)
angegeben werden. Dazu muss aber auch der passende Baustein 100923 ECS
PDO4-rx Map instanziiert werden.

Achse: Global

Datentyp: u16

Wert: 0 ... 0000¢y --- 65535 (Darstellung hexadezimal)
Index: 20FCp ey

Subindex: 3hex
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A253.0 EtherCAT Sync Manager 3 PDO Assign

Der Sync-Manger 3 regelt die SpeichergréfRe und den Zugriff des Umrichter-
Prozessors auf den Teil des Speichers im EtherCAT Slave Controller (ESC), in
dem die Prozesseingangsdaten mit Istwerten vom Umrichter zum EtherCAT
Master gesendet werden. Darin wird angegeben, welche PDO-Mapping
Parameter diesem Syncmanager zugeordnet werden. Dieses Array enthalt vier
Elemente vom Datentyp U16. Es wird empfohlen, im Element O dieses
Parameters den CANopen®—Index des Parameter A233 (1A00;,¢4) einzutragen.
In den anderen Elementen kénnen bei Bedarf die Indices der Parameter A234
(1AO01}ex), A235 (1A02},c) oder A236 (1A03},¢y) angegeben werden. Der Wert 0
kennzeichnet einen leeren Eintrag.

Achse: Global

Datentyp: u16

Wert: 0 ... 1A00}gy -.. 65535 (Darstellung hexadezimal)
Index: 20F Dy ey

Subindex: Ohex

A253.1 EtherCAT Sync Manager 3 PDO Assign

Der Sync-Manger 3 regelt die SpeichergréRe und den Zugriff des Umrichter-
Prozessors auf den Teil des Speichers im EtherCAT Slave Controller (ESC), in
dem die Prozesseingangsdaten mit Istwerten vom Umrichter zum EtherCAT
Master gesendet werden. Darin wird angegeben, welche PDO-Mapping
Parameter diesem Syncmanager zugeordnet werden. Dieses Array enthalt vier
Elemente vom Datentyp U16. Es wird empfohlen, im Element 1 dieses
Parameters den CANopen®—Index des Parameter A234 (1A01,,¢y) einzutragen.
In den anderen Elementen kénnen bei Bedarf die Indices der Parameter A233
(1AO00pex), A235 (1A02,,.4) oder A236 (1604,,.4) angegeben werden. Der Wert 0
kennzeichnet einen leeren Eintrag.

Achse: Global

Datentyp: u16

Wert: 0 ... 1A01}ex ... 65535 (Darstellung hexadezimal)
Index: 20FDpex

Subindex: Thex
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A253.2 EtherCAT Sync Manager 2 PDO Assign

Der Sync-Manger 3 regelt die SpeichergréfRe und den Zugriff des Umrichter-
Prozessors auf den Teil des Speichers im EtherCAT Slave Controller (ESC), in
dem die Prozesseingangsdaten mit Istwerten vom Umrichter zum EtherCAT
Master gesendet werden. Darin wird angegeben, welche PDO-Mapping
Parameter diesem Syncmanager zugeordnet werden. Dieses Array enthalt vier
Elemente vom Datentyp U16. Es wird empfohlen, im Element 2 dieses
Parameters den Wert O fiir unbenutzt einzutragen, weil in den Elementen 0 und
1 per Default schon die Indices von Parameter A233 (1A00,¢4) und A234
(1A01,,ox) eingetragen sind. Damit lassen sich schon bis zu 12 Parameter
libertragen. Bei Bedarf nach mehr Prozessdaten kann hier der CANopen® Index
des Parameters A235 (1A02,c4) angegeben werden. Dazu muss aber auch der
passende Baustein 100922 ECS PDO3-tx Map instanziiert werden.

Achse: Global

Datentyp: u16

Wert: 0 ... 0000gy .- 65535 (Darstellung hexadezimal)
Index: 20FDpey

Subindex: 2hex

A253.3 EtherCAT Sync Manager 3 PDO Assign

Der Sync-Manger 3 regelt die SpeichergréRe und den Zugriff des Umrichter-
Prozessors auf den Teil des Speichers im EtherCAT Slave Controller (ESC), in
dem die Prozesseingangsdaten mit Istwerten vom Umrichter zum EtherCAT
Master gesendet werden. Darin wird angegeben, welche PDO-Mapping
Parameter diesem Syncmanager zugeordnet werden. Dieses Array enthalt vier
Elemente vom Datentyp U16. Es wird empfohlen, im Element 3 dieses
Parameters den Wert O flr unbenutzt einzutragen, weil in den Elementen 0 und
1 per Default schon die Indices von Parameter A233 (1A00,¢y) und A234
(1A01},ex) und ggf. im Element 2 der Index von A235 (1A03,,.,) eingetragen sind.
Damit lassen sich schon bis zu 18 Parameter Ubertragen. Bei Bedarf nach mehr
Prozessdaten kann hier der CANopen® Index des Parameters A236 (1A03}ex)
angegeben werden. Dazu muss aber auch der passende Baustein 100924 ECS
PDO4-tx Map instanziiert werden.

Achse: Global

Datentyp: U16

Wert: 0 ... 0000gy --- 65535 (Darstellung hexadezimal)
Index: 20FDpex

Subindex: 3hex
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A256 EtherCAT Adresse

Zeigt die Adresse des Umrichters innerhalb des EtherCAT Netzwerkes an. Der
Wert wird normalerweise vom EtherCAT Master vorgegeben, er ergibt sich
entweder aus der Lage des Teilnehmers innerhalb des EtherCAT Rings oder
wird bewusst vom Anwender ausgewahlt. Ublich sind hier Werte ab 1001
hexadezimal (1001, ist das erste Gerat nach dem EtherCAT-Master, 1002},0x
das zweite, ...).

Achse: Global
Datentyp: u16

Wert: 0..0..65535
Index: 2100pex
Subindex: Ohex
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A257.0 EtherCAT Diagnose:

Anzeige von umrichterinternen Diagnoseinformationen tber die EtherCAT-
Anschaltung ECS 5000 und die Verbindung zum EtherCAT. Im Element 0 wird
ein Text in folgender Form angezeigt: "StX ErX LOX L1X"
Teil 1 des Textes bedeutet:
St Abkurzung fiir EtherCAT Device State
State der EtherCAT State Machine)
X Ziffer fir Zustand:
1 Init State
2 Pre-Operaional State
3 Requested Bootstrap State wird nicht unterstitzt)
4 Safe-Operational State
8 Operational State
0x11 Fehler beim State INIT
0x12 Fehler beim State PREOP
(0x13 Fehler beim State BOOTSTRAP)
0x14 Fehler beim State Safe-Operational
0x18 Fehler beim State Operational
Teil 2 des Textes bedeutet:
Er Abkirzung fir EtherCAT Device Error
X Ziffer fir Zustand:
0 kein Fehler
1 Booting-Error, ECS 5000-Fehler
2 Invalid Configuration, in POSITool Konfiguration mit EtherCAT wabhlen.
3 Unsoliced State Change, Umrichter hat State selber gewechselt.
4 Watchdog, tber Timeoutzeit keine Daten mehr von EtherCAT
5 PDI-Watchdog, Hostprozessor-Timeout
Teil 3 des Textes bedeutet:
LO Abkirzung fir LinkOn von Port 0 (die RJ45 Buchse, die mit "IN" beschriftet
ist)
X Ziffer fir Zustand:
0 no link (keine Verbindung zu anderem EtherCAT Gerat)
1 link detected (Verbindung zu anderem Gerat gefunden)
Teil 4 des Textes bedeutet:
L1 Abkirzung fur LinkOn von Port 1 (die RJ45 Buchse, die mit "OUT beschriftet
ist)
X Ziffer fir Zustand:
0 no link (keine Verbindung zu anderem EtherCAT Gerat)
1 link detected (Verbindung zu anderem Gerat gefunden)

Achse: Global
Datentyp: Str16
Wert: -
Index: 2101 hex
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Subindex: | Opey

A257.1 EtherCAT Diagnose:

Anzeige von umrichterinternen Diagnoseinformationen tber die EtherCAT-
Anschaltung ECS 5000 und die Verbindung zum EtherCAT. Im Element 1 wird
ein Text in folgender Form angezeigt: "LO xx L1 xx"

Teil 1 des Textes bedeutet:

LO Abkirzung fir Link Lost Counter Port 0 (RJ45 Buchse mit "IN" beschriftet)
xx  Anzahl der Verbindungsausfalle (hexadezimal) am Port.

Teil 2 des Textes bedeutet:
L1 Abkirzung fur Link Lost Counter Port 1 (RJ45 Buchse mit "OUT" beschriftet)
xx Anzahl der Verbindungsausfalle (hexadezimal) am Port.

Achse: Global
Datentyp: Str16
Wert: -
Index: 2101 pex
Subindex: Thex

A257.2 EtherCAT Diagnose:

Anzeige von umrichterinternen Diagnoseinformationen tber die EtherCAT-
Anschaltung ECS 5000 und die Verbindung zum EtherCAT.

Im Element 2 wird ein Text in folgender Form angezeigt: "R0O xxxx R1 xxxx"
Teil 1 des Textes bedeutet:

RO  Abkirzung fir Rx ErrorCounter Port 0 (RJ45 Buchse mit "IN" beschriftet)
xxxx ErrorCounter in hexadezimal mit Anzahl registrierter Fehler wie z. B. FCS-
Checksum, ...

Teil 2 des Textes bedeutet:

RO  Abkiirzung fiir Rx ErrorCounter Port 1 (RJ45 Buchse mit "Out" beschriftet)
xxxx ErrorCounter in hexadezimal mit Anzahl registrierter Fehler wie z. B. FCS-

Checksum, ...

Achse: Global
Datentyp: Str16
Wert: -
Index: 2101 ey
Subindex: 2hex
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A258 EtherCAT PDO Timeout:

Damit der Umrichter bei einem eventuellen Ausfall des EtherCAT Netzwerkes
oder des Masters nicht mit den zuletzt empfangenen Sollwerten weiterfahrt,
sollte diese PDO-Uberwachung (PDO = Process Data Object) aktiviert werden.
Wenn der EtherCAT Master diesen Teilnehmer (hier Umrichter) in den Zustand
"OPERATIONAL" gesetzt hat, sendet er zyklisch neue Prozessdaten (Sollwerte,
...). Wurde diese Uberwachung aktiviert, ist sie im Zustand "OPERATIONAL"
aktiv.

Werden fir eine langer als die eingestellte Timeoutzeit keine neuen Daten per
EtherCAT empfangen, 16st die Uberwachung die Stérung 52:Kommunikation mit
der Stoérungsursache 6:EtherCAT PDO aus.

Wird dieser Teilenehmer vom EtherCAT-Master aus ordentlich heruntergefahren
(Verlassen des Zustandes "OPERATIONAL"), dann I16st die Uberwachung nicht
aus.

Dieser Parameter erlaubt die Einstellung der Timeoutzeit als eine Zahl in
Millisekunden.

Es gibt folgende besondere Einstellwerte:

0: Uberwachung inaktiv

1 bis 99: Uberwachung durch STOBER Watchdog ist aktiv, die Timeoutzeit ist
immer 100 Millisekunden.

ab 100: Uberwachung durch STOBER Watchdog ist aktiv, es gilt der Zahlwert als
Timeoutwert in Millisekunden.

65534: Uberwachung wird nicht durch diesen Wert, sondern durch die "SM-
Watchdog"-Funktionalitdt vom EtherCAT-Master eingestellt. Diagnose dieser
extern eingestellten Funktion siehe in Parameter A259.

65535: Uberwachung inaktiv

Information

Bitte beachten Sie, dass Sie die STOBER-Watchdog-Funktion nur in den Féllen
bendtigen, in denen Ihre Steuerung nicht Gber eine Watchdog-Funktion verfiigt.
Verfiigt die Steuerung tiber eine Watchdog-Funktion, empfiehlt Innen STOBER
ANTRIEBSTECHNIK die Einstellung A258 = 65534 (EtherCAT-Watchdog).

Achse: Global

Datentyp: u16

Wert: 0 ... 65535 ... 65535
Index: 21026y

Subindex: Ohex
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A259.0 EtherCAT SM-Watchdog

Damit der Umrichter bei einem eventuellen Ausfall des EtherCAT Netzwerkes
oder des Masters nicht mit den zuletzt empfangenen Sollwerten weiterfahrt,

Wurde im anderen Parameter A258 EtherCAT PDO-Timeout der Wert 65534
eingestellt, kann das Timeout im EtherCAT Master (TwinCAT Software)

eingestellt werden. In diesem Parameter wird dann das Ergebnis angezeigt.

Im Element 0 steht die resultierende Watchdogzeit in 1 Millisekunden.

sollte diese PDO-Uberwachung (PDO = Process Data Object) aktiviert werden.

Achse: Global
Datentyp: u32
Wert: -
Index: 2103ex
Subindex: Ohex

A259.1 EtherCAT SM-Watchdog

Damit der Umrichter bei einem eventuellen Ausfall des EtherCAT Netzwerkes
oder des Masters nicht mit den zuletzt empfangenen Sollwerten weiterfahrt,

Wurde im anderen Parameter A258 EtherCAT PDO-Timeout der Wert 65534
eingestellt, kann das Timeout im EtherCAT Master (TwinCAT Software)
eingestellt werden. In diesem Parameter wird dann das Ergebnis angezeigt:

Im Element 1 steht, ob der Watchdog gerade ausgeldst hat (1) oder nicht (0).Bei
der Auslésung des Watchdogs und bei aktivierter Funktion (siehe Wert 65534 in
Parameter A258) wird im Umrichter die Stérung 52:Kommunikation mit der
Stérungsursache 6:EtherCAT PDO ausgeldst.

sollte diese PDO-Uberwachung (PDO = Process Data Object) aktiviert werden.

Achse: Global
Datentyp: u32
Wert: -
Index: 21036
Subindex: Thex

A259.2 EtherCAT SM-Watchdog

Damit der Umrichter bei einem eventuellen Ausfall des EtherCAT Netzwerkes
oder des Masters nicht mit den zuletzt empfangenen Sollwerten weiterfahrt,
sollte diese PDO-Uberwachung (PDO = Process Data Object) aktiviert werden.
Wurde im anderen Parameter A258 EtherCAT PDO-Timeout der Wert 65534
eingestellt, kann das Timeout im EtherCAT Master (TwinCAT Software)
eingestellt werden. In diesem Parameter wird dann das Ergebnis angezeigt:

Im Element 2 steht die Anzahl der Auslésungen dieses Watchdogs.

Achse: Global

ID 441895.05

57



Uberwachung und Diagnose im Umrichter
Bedienhandbuch

£
3 STOBER

Datentyp: u32
Wert: -
Index: 2103ex
Subindex: 2hex

A260 EtherCAT Synchronisations-Modus

Der Parameter aktiviert die Uberwachungs des EtherCAT-Synchronisations-
Modus im Umrichter. Der Umrichter bietet die Mdglichkeit, die Synchronisierung
mittels Distributed Clock zwischen Master und Umrichter zu (iberwachen. Es
wird Gberprift, ob die Zeitdifferenz zwischen dem Eintreffen des EtherCAT
Frames im Umrichter und dem Zeitpunkt des SYNCO Signal im Umrichter
innerhalb eines tolerierbaren Zeitbereichs liegt.

Bei aktivierter Uberwachung werden Sync-Fehler mit einem Fehlerzahler
gezahlt und in Parameter A261.2 angezeigt.

Sie deaktivieren bzw. aktivieren den Synchronisations-Modus durch den Eintrag
folgender Werte:

0: Synchronisierung deaktiviert

1: Synchronisierung aktiv

Andere Werte sind nicht definiert und sind daher nicht zulassig.

Information
Wenn die PLC-Zykluszeit nicht der SYNCO Zykluszeit entspricht, kdnnen nicht
mehr alle Synchronisations-Fehler erkannt werden.

Information

Die Aktivierung des Synchronisations-Modus benétigt abhangig von der
Zykluszeit der PLC und des Umrichters unterschiedlich viel Laufzeit. Bei
hochperformanten Applikationen im Umrichter kann die Aktivierung des
Synchronisations-Modus zu dem Fehler "Laufzeitlast" fihren.

Achse: Global
Datentyp: u16

Wert: 0..0..65535
Index: 2104 pex
Subindex: Ohex
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A261.0 EtherCAT Sync-Diagnose

Mit diesem Parameter kdnnen Fehler im Synchronisations-Modus diagnostiziert
werden.

Der Parameter zeigt folgende Fehlercodes an:

0: kein Fehler.

1: Sync Manager 2 und Sync Manager 3 haben unterschiedliche Zykluszeiten
2: Zykluszeit < 1 ms: Die Zykluszeit muss 21000 ps betragen.

3: Ungerade Zykluszeit: Zykluszeit muss ein ganzzahliges Vielfaches von 1000
Us sein.

4: Interner Fehler: gerateinterne PLL konnte nicht gestartet werden.

Mégliche Ursache: Parameter G90 ist nicht im Projekt enthalten.

5: Ein erforderlicher EtherCAT-Parameter ist nicht vorhanden.

Fir EtherCAT mit Synchronisierung missen die Parameter A260 und A261
vorhanden sein.

6: Interner Fehler: Umrichter Interrupt konnte nicht initialisiert werden.
Mégliche Ursache: Firmware-Fehler

anderen Werte: nicht definiert.

Achse: Global
Datentyp: u32
Wert: -
Index: 2105y
Subindex: Ohex

A261.1 EtherCAT Sync-Diagnose

Dieses Element ist reserviert.

Achse: Global
Datentyp: u32
Wert: -
Index: 21056
Subindex: Thex

A261.2 EtherCAT Sync-Diagnose

Dieser Parameter zeigt die bisher aufgetretenen Synchronisations-Fehler
zwischen Master und Umrichter an.

Damit die Zahlerfunktion aktiv ist, muss in Parameter A260 der
Synchronisations-Modus aktiviert sein.

Wenn der Fehlerzahler standig inkrementiert deutet dies auf einen
Parametrierungsfehler im Master oder Umrichter hin.

Gelegentliches Inkrementieren des Zahlers (z. B. im Minutenbereich) deutet auf
einen Jitter im EtherCAT-Gesamtsystem hin.

Achse:

Global

Datentyp:

u32
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Wert: -
Index: 21056
Subindex: 2hex

A262.0 EtherCAT Sync Manager 0 Synchronization type

Der Parameter zeigt die Synchronisations-Betriebsart fiir den Sync. Manager 0
(Mailbox write), die von der Steuerung im Umrichter eingestellt wurde. Sync
Manager fiir Mailbox-Verkehr sind immer unsynchronisiert, daher kann der
Parameter nur folgende Werte anzeigen:

0: not synchronized
Andere Werte sind nicht mdglich.

Information

Bitte beachten Sie, dass die Synchronisations-Betriebsart ausschlieRlich durch
die Steuerung eingestellt wird. Falls Sie den Parameter verandern, haben lhre
Einstellungen keine Auswirkung.

Achse: Global
Datentyp: u16
Wert: 0: Not synchronized;

1. Synchronized with AL Event on this Sync Manager;
2: Synchronized with AL Event SyncO;

3: Synchronized with AL Event Syncl;

32: Synchronized with AL Event of SMO;

33: Synchronized with AL Event of SM1;

34: Synchronized with AL Event of SM2;

35: Synchronized with AL Event of SM3;

Index: 2106pex
Subindex: Ohex
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A262.1 EtherCAT Sync Manager 0 Cycle time

Der Parameter zeigt den Wert der Cycle Time fur Sync Manager 0 (Mailbox
write), der durch die Steuerung im Umrichter eingestellt wurde. Sync Manager
fur den Mailbox-Verkehr sind immer unsynchronisiert, daher kann der Parameter
nur folgende Werte anzeigen:

0: not synchronized
Andere Werte sind nicht mdglich.

Information

Bitte beachten Sie, dass die Cycle Time ausschlieRlich durch die Steuerung
eingestellt wird. Falls Sie den Parameter verandern, haben lhre Einstellungen
keine Auswirkung.

Achse: Global
Datentyp: u32
Wert: 0: Not synchronized,;

1: Synchronized with AL Event on this Sync Manager;
2: Synchronized with AL Event SyncO;

3: Synchronized with AL Event Syncl;

32: Synchronized with AL Event of SMO;

33: Synchronized with AL Event of SM1;

34: Synchronized with AL Event of SM2;

35: Synchronized with AL Event of SM3;

Index: 210616

Subindex: Thex

A262.2 EtherCAT Sync Manager 0 Shift time

Der Parameter zeigt den Wert der Shift-Zeit fiir Sync Manager 0 (Mailbox write),
der durch die Steuerung im Umrichter eingestellt wurde. Sync Manager fur den
Mailbox-Verkehr sind immer unsynchronisiert, daher kann der Parameter nur
folgende Werte anzeigen:

0: not synchronized

Andere Werte sind nicht mdglich.

Information

Bitte beachten Sie, dass die Shift-Zeit ausschlie3lich durch die Steuerung

eingestellt wird. Falls Sie den Parameter verandern, haben lhre Einstellungen
keine Auswirkung.

Achse: Global

Datentyp: u32
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Wert: Not synchronized;

Synchronized with AL Event on this Sync Manager;
Synchronized with AL Event SyncO;

. Synchronized with AL Event Syncl;

32: Synchronized with AL Event of SMO;

33: Synchronized with AL Event of SM1;

34: Synchronized with AL Event of SM2;

35: Synchronized with AL Event of SM3;
Index: 210614
Subindex: 2hex

A263.0 EtherCAT Sync Manager 1 Synchronization type

Der Parameter zeigt die Synchronisations-Betriebsart fur den Sync. Manager 1
(Mailbox read), die von der Steuerung im Umrichter eingestellt wurde. Sync
Manager fir Mailbox-Verkehr sind immer unsynchronisiert, daher kann der
Parameter nur folgende Werte anzeigen:

0: not synchronized

Andere Werte sind nicht moglich.

Information

Bitte beachten Sie, dass die Synchronisations-Betriebsart ausschlieRlich durch

die Steuerung eingestellt wird. Falls Sie den Parameter verandern, haben lhre
Einstellungen keine Auswirkung.

Achse: Global
Datentyp: u16
Wert: 0: Not synchronized;

1: Synchronized with AL Event on this Sync Manager;
2: Synchronized with AL Event SyncO;

3: Synchronized with AL Event Syncl;

32: Synchronized with AL Event of SMO;

33: Synchronized with AL Event of SM1;

34:. Synchronized with AL Event of SM2;

35: Synchronized with AL Event of SM3;

Index: 2107 pex
Subindex: Ohex
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A263.1 EtherCAT Sync Manager 1 Cycle time

Der Parameter zeigt den Wert der Cycle Time fur Sync Manager 1 (Mailbox
read), der durch die Steuerung im Umrichter eingestellt wurde. Sync Manager fiir
den Mailbox-Verkehr sind immer unsynchronisiert, daher kann der Parameter
nur folgende Werte anzeigen:

0: not synchronized
Andere Werte sind nicht mdglich.

Information

Bitte beachten Sie, dass die Cycle Time ausschlieRlich durch die Steuerung
eingestellt wird. Falls Sie den Parameter verandern, haben lhre Einstellungen
keine Auswirkung.

Achse: Global
Datentyp: u32
Wert: 0: Not synchronized,;

1: Synchronized with AL Event on this Sync Manager;
2: Synchronized with AL Event SyncO;

3: Synchronized with AL Event Syncl;

32: Synchronized with AL Event of SMO;

33: Synchronized with AL Event of SM1;

34: Synchronized with AL Event of SM2;

35: Synchronized with AL Event of SM3;

Index: 2107 ex
Subindex: Thex
A263.2 EtherCAT Sync Manager 1 Shift time

Der Parameter zeigt den Wert der Shift-Zeit fir Sync Manager 1 (Mailbox read),
der durch die Steuerung im Umrichter eingestellt wurde. Sync Manager fur den
Mailbox-Verkehr sind immer unsynchronisiert, daher kann der Parameter nur
folgende Werte anzeigen:

0: not synchronized
Andere Werte sind nicht mdglich.

Information

Bitte beachten Sie, dass die Shift-Zeit ausschlieRlich durch die Steuerung
eingestellt wird. Falls Sie den Parameter verandern, haben lhre Einstellungen
keine Auswirkung.

Achse: Global

Datentyp: u32
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Wert: Not synchronized;

Synchronized with AL Event on this Sync Manager;
Synchronized with AL Event SyncO;

. Synchronized with AL Event Syncl;

32: Synchronized with AL Event of SMO;

33: Synchronized with AL Event of SM1;

34: Synchronized with AL Event of SM2;

35: Synchronized with AL Event of SM3;

Index: 2107 hex

Subindex: 2hex

A264.0 EtherCAT Sync Manager 2 Synchronization type

Der Parameter zeigt die Synchronisations-Betriebsart fir den Sync. Manager 2
(Prozessdaten Output), die von der Steuerung im Umrichter eingestellt wurde.
Der Parameter kann folgende Wert anzeigen:

0: not synchronized

2: Synchronized with AL Event Sync0: synchronisierte Betriebsart (synchron zu
Sync0-Signal)

Andere Werte sind nicht moglich.

Information

Bitte beachten Sie, dass die Synchronisations-Betriebsart ausschlieRlich durch
die Steuerung eingestellt wird. Falls Sie den Parameter verandern, haben lhre
Einstellungen keine Auswirkung.

Achse: Global
Datentyp: u16
Wert: 0: Not synchronized;

1: Synchronized with AL Event on this Sync Manager;
2: Synchronized with AL Event SyncO;

3: Synchronized with AL Event Syncl;

32: Synchronized with AL Event of SMO;

33: Synchronized with AL Event of SM1;

34:. Synchronized with AL Event of SM2;

35: Synchronized with AL Event of SM3;

Index: 21086
Subindex: Ohex

ID 441895.05 64



Uberwachung und Diagnose im Umrichter
Bedienhandbuch

£
3 STOBER

A264.1 EtherCAT Sync Manager 2 Cycle time

Der Parameter zeigt den Wert der Cycle Time fur Sync Manager 2
(Prozessdaten Output) in ns, der durch die Steuerung im Umrichter eingestellt
wurde.

Information

Bitte beachten Sie, dass die Cycle Time ausschlieRlich durch die Steuerung
eingestellt wird. Falls Sie den Parameter verandern, haben lhre Einstellungen
keine Auswirkung.

Achse: Global
Datentyp: u32
Wert: 0: Not synchronized;

1: Synchronized with AL Event on this Sync Manager;
2. Synchronized with AL Event SyncO;

3: Synchronized with AL Event Sync1,

32: Synchronized with AL Event of SMO;

33: Synchronized with AL Event of SM1;

34: Synchronized with AL Event of SM2;

35: Synchronized with AL Event of SM3;

Index: 21086y
Subindex: Thex
A264.2 EtherCAT Sync Manager 2 Shift time

Der Parameter zeigt den Wert der Shift-Zeit fir Sync Manager 2 (Prozessdaten
Output) in ns, der durch die Steuerung im Umrichter eingestellt wurde.

Information

Bitte beachten Sie, dass die Shift-Zeit ausschlie3lich durch die Steuerung
eingestellt wird. Falls Sie den Parameter verandern, haben lhre Einstellungen
keine Auswirkung.

Achse: Global
Datentyp: u32
Wert: 0: Not synchronized;

1. Synchronized with AL Event on this Sync Manager;
2: Synchronized with AL Event SyncO;

3: Synchronized with AL Event Syncl;

32: Synchronized with AL Event of SMO;

33: Synchronized with AL Event of SM1;

34: Synchronized with AL Event of SM2;

35: Synchronized with AL Event of SM3;

Index: 2108ex
Subindex: 2hex
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A265.0 EtherCAT Sync Manager 3 Synchronization type

Der Parameter zeigt die Synchronisations-Betriebsart fiir den Sync. Manager 3
(Prozessdaten Input), die von der Steuerung im Umrichter eingestellt wurde. Der
Parameter kann folgende Wert anzeigen:

0: not synchronized
2: Synchronized with AL Event SyncO0: synchronisierte Betriebsart (synchron zu
Sync0-Signal)

Andere Werte sind nicht mdglich.

Information

Bitte beachten Sie, dass die Synchronisations-Betriebsart ausschlieRlich durch
die Steuerung eingestellt wird. Falls Sie den Parameter verandern, haben |hre
Einstellungen keine Auswirkung.

Achse: Global
Datentyp: U16
Wert: 0: Not synchronized,;

1: Synchronized with AL Event on this Sync Manager;
2: Synchronized with AL Event SyncO;

3: Synchronized with AL Event Syncl;

32: Synchronized with AL Event of SMO;

33: Synchronized with AL Event of SM1;

34: Synchronized with AL Event of SM2;

35: Synchronized with AL Event of SM3;

Index: 21096y
Subindex: Ohex
A265.1 EtherCAT Sync Manager 3 Cycle time

Der Parameter zeigt den Wert der Cycle Time fur Sync Manager 3
(Prozessdaten Output) in ns, der durch die Steuerung im Umrichter eingestellt
wurde.

Information

Bitte beachten Sie, dass die Cycle Time ausschlieBlich durch die Steuerung
eingestellt wird. Falls Sie den Parameter verandern, haben lhre Einstellungen
keine Auswirkung.

Achse: Global

Datentyp: u32
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Wert: Not synchronized;

Synchronized with AL Event on this Sync Manager;
Synchronized with AL Event SyncO;

. Synchronized with AL Event Syncl;

32: Synchronized with AL Event of SMO;

33: Synchronized with AL Event of SM1;

34: Synchronized with AL Event of SM2;

35: Synchronized with AL Event of SM3;
Index: 2109ex

Subindex: Thex

A265.2 EtherCAT Sync Manager 3 Shift time

Der Parameter zeigt den Wert der Shift-Zeit fiir Sync Manager 3 (Prozessdaten
Input) in ns, der durch die Steuerung im Umrichter eingestellt wurde.

Information

Bitte beachten Sie, dass die Shift-Zeit ausschlielich durch die Steuerung
eingestellt wird. Falls Sie den Parameter verandern, haben lhre Einstellungen
keine Auswirkung.

Achse: Global
Datentyp: u32

Wert: 0: Not synchronized;

1: Synchronized with AL Event on this Sync Manager;
2: Synchronized with AL Event SyncO;

3. Synchronized with AL Event Syncl;

32: Synchronized with AL Event of SMO;

33: Synchronized with AL Event of SM1;

34: Synchronized with AL Event of SM2;

35: Synchronized with AL Event of SM3;

Index: 2109pex
Subindex: 2hex
A266 ECS-Toleranzschwelle

In diesem Parameter wird die maximal zulassige Anzahl der ECS-5000-
Ereignisse angegeben. Wird dieser Schwellwert Giberschritten, wird die Stérung
55:0Optionsplatine mit der Ursache 9:ECS5000Ausfall ausgelodst.

Andern Sie diesen Wert nur nach Riicksprache mit STOBER
ANTRIEBSTECHNIK GmbH & Co. KG.

Achse: Global
Datentyp: us

Wert: 0..1..12
Index: 210Anex
Subindex: Ohex
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A267.0 ECS-Interner Test-Zdhler

Dieser Parameter zahlt die eventuell auftretenden ECS-5000-Ereignisse, die

In einem Array mit 4 Elementen werden unterschiedliche Ursache getrennt
voneinander gezahlt. Zahlen die Werte hoch, kann dies auf EMV-Stérungen
hindeuten.

zwischen dem Steuerteil des Umrichters und der ECS 5000 festgestellt werden.

Achse: Global
Datentyp: u32
Wert: -
Index: 210Bpey
Subindex: Ohex

A267.1 ECS-Interner Test-Zdhler

Dieser Parameter zahlt die eventuell auftretenden ECS-5000-Ereignisse, die

zwischen dem Steuerteil des Umrichters und der ECS 5000 festgestellt werden.

In einem Array mit 4 Elementen werden unterschiedliche Ursachen getrennt
voneinander gezahlt. Zahlen die Werte hoch, kann dies auf EMV-Stérungen

hindeuten.

Achse: Global
Datentyp: u32
Wert: -
Index: 210Bpex
Subindex: Thex

A267.2 ECS-Interner Test-Zahler

Dieser Parameter zahlt die eventuell auftretenden ECS-5000-Ereignisse, die

zwischen dem Steuerteil des Umrichters und der ECS 5000 festgestellt werden.

In einem Array mit 4 Elementen werden unterschiedliche Ursachen getrennt
voneinander gezahlt. Zahlen die Werte hoch, kann dies auf EMV-Stérungen

hindeuten.

Achse: Global
Datentyp: u32
Wert: -
Index: 210Bpex
Subindex: 2hex

A267.3 ECS-Interner Test-Zahler

Dieser Parameter zahlt die eventuell auftretenden ECS-5000-Ereignisse, die

In einem Array mit 4 Elementen werden unterschiedliche Ursachen getrennt
voneinander gezahlt. Zahlen die Werte hoch, kann dies auf EMV-Stérungen
hindeuten.

zwischen dem Steuerteil des Umrichters und der ECS 5000 festgestellt werden.
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Achse: Global
Datentyp: u32
Wert: -
Index: 210Bpgx
Subindex: 3hex
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11 Inbetriebnahme mit TwinCAT®

Information
Die im Folgenden dargestellten Funktionalitaten sind ausschlieRlich im
Zusammenspiel mit TwinCAT®)ab der in 11.1 Komponenten

angegebenen Version verflgbar. Viele fir die Funktion von EtherCAT
zustandigen Parameter sind in der Software von TwinCAT®
einzustellen. Die entsprechenden Erklarungen beziehen sich auf diese

Software
a) TwinCAT® is registered trademark, licensed by Beckhoff Automation GmbH,

Germany.

1.1 Komponenten

Zum Betrieb der Gerate der 5. STOBER Umrichtergeneration an EtherCAT sind

folgende Komponenten notwendig:

1. MDS 5000 oder FDS 5000 ab der Firmware V 5.2 oder SDS 5000 ab der
Firmware V 5.4

2. ECS 5000 (EtherCAT Platine)

PC-Software POSITool ab Version V5.2

4. Eine Geratebeschreibungsdatei, z. B. STOBER POSIDRIVE xDS5000
FastRef V52.xml

5. EtherCAT Mastersoftware TwinCAT® ab der Version V 2.10 Build 1248

6. Netzwerkkabel ab Kategorie CAT5e

e

11.2 Treiber fur EtherCAT® installieren

Der PC, auf dem TwinCAT® lauft, muss fir EtherCAT mit dem geeigneten Treiber
und Protokoll eingerichtet werden. Entweder verwenden Sie die Produkte von
Beckhoff Automation GmbH, bei denen die geeigneten Treiber schon
vorinstalliert sind oder Sie missen diese Treiber (Teil des TwinCAT®
Softwarepakets) nachinstallieren.

Dies kann nach der Installation von TwinCAT erfolgen. Offnen Sie den TwinCAT®
System Manager und rufen Sie im Menl Optionen den Menupunkt Liste Echtzeit
Ethernet kompatible Gerate auf. Wahlen Sie im angezeigten Dialog die Ethernet-
Gerate aus, die Sie installieren méchten und betatigen Sie die Schaltflache
Install.
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11.3 Inbetriebnahme des Gerats an EtherCAT®

Information
Bitte beachten Sie, dass sich die dargesteliten TwinCAT®-Anzeigen in
Abhangigkeit von der Build-Version andern kénnen.

Fir die Inbetriebnahme von Geraten der 5. STOBER Umrichtergeneration an
TwinCAT® wird folgende Vorgehensweise empfohlen:

Inbetriebnahme des Umrichters an EtherCAT

. Installation von TwinCAT® V 2.10 Build 1248 oder héher.

2. Kontrollieren Sie, dass die EtherCAT-Treiber fur die Netzwerk-Karte
installiert sind.

3. Kopieren Sie die Geratebeschreibungsdatei, z. B. STOBER POSIDRIVE
xDS5000.xml nach \TwinCAT\Io\EtherCAT

4. Starten Sie den TwinCAT® System Manager. Abb. 11-1zeigt die Ansicht des
Programms nach dem Start.
[ Projecttsm - TwinCAT SystemManager |

PR M) Beavadoanie d=qlevwicen

B |svs igur atio =
e alion Allgemen | Boot Einstelungen |
M <Ps - Konfiguration
= /% - Konfiguration _
| B £/ Gersts TwnCAT Spslem Manager Fielsystam wahlen
&8 Zuordnungen v211 [Buld 1534)

TwinCAT NC PTP
v2.11 [Build 1539)

Copyright BECKHOFF © 1336-2005
Ittp: /v beckholf com

Flegatiening:

Name: A A
Fema Stober Anlriebstechnik
Reg Key VI R

Abb. 11-1 Ansicht des TwinCAT® System Managers nach seinem Start.
5. Wahlen Sie links im Projektbaum E/A-Konfiguration.

6. Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf E/A-Geréte.

7. Klicken Sie im Kontextmenu auf Gerat Anfligen.
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8. Wahlen Sie im Dialog Einfligen eines E/A-Gerates die Auswahl EtherCAT
und dort EtherCAT aus.

Einfiigen eines E/A-Gerites

x|
Typ: 40 Beckhoff Lightbus oK I

B Profibus DP
[-¢¥ Profinet Abbruch
[+ €in CANopen
[+ DeviceMet / Ethemet |/P
-fff SERCOS interface
1 5== EtherCAT
o B EtherCAT
B3 EtherCAT Automation Protocol via ELEBOT, EtherCAT
[+ -&¥ Ethemet

- USB Zielsystem

& :ﬁr Interbus-§ & nuPC

[l f55f Beckhoff Hardware

@ Verschiedenes G4
© nurBX
" Alle

Name:  [Gerat1

Abb. 11-2 Einfliigen eines EtherCAT-Gerates
9. Beenden Sie den Dialog durch Betéatigen der Schaltflache OK.
10. Beenden Sie den anschlief’end erscheinenden Dialog Gerat an Adresse
gefunden mit der Schaltflache Abbruch.
= Es wird der Treiber fur die EtherCAT-Masterfunktion aktiviert. Im
Projektbaum wird unter E/A-Geréte das Gerat 1 (EtherCAT) angezeigt.
11. Stecken Sie die Verkabelung von der EtherCAT-Buchse der Steuerung zu
den Teilnehmern und schalten Sie die Versorgungsspannung der Gerate
ein.
12. Klicken Sie mit der rechten Maustaste im TwinCAT System Manager auf
Gerat 1 (EtherCAT).
13. Wahlen Sie im Kontextmeni Boxen scannen.
= Es wird das vorher zusammengesteckte EtherCAT Netzwerk untersucht
und die gefundenen Umrichter werden im Projektbaum unter Gerét 1 als
Box x (POSIDRIVE(R) xDS 5000) angefugt.

_ Project.tsm - TwinCAT System Manager

Datei Baschaten Adicoan Ansicht  Optionsn  Hilfe
DEwH|“E | BRA N Blles/dFads<e|d=qlescren?

=) B SYSTEM - Konfiguration

B - Kerdigaration Abgemen | adaptes | EtheCAT | Drine | Cof - Onire |
=E:It;*‘|:_:ﬁ‘ Marme: [Gerat 1 EheeAT) @ i
o ?Ef o] Top: [Ehercar
= Gerst 1-Prozssssbbid Fommentar =]

fa Garst 1-Proesssabbid-Info

OSIDRIVER) «0S S000) d
ICRIVER) xDS S000) I Disabled Symbole erzeugen [
RIVE(R) 05 S000)
[ | Bosbezsikhnung | adresse | Typ | Eng. ...
FI Beox | (POSIDRIVE(R) xDS... 1601 FOSIDRIVELR) =S ... 7.0
n 2 Box 2 (POSIDRIVE o lo02 FOSIDRIVE(R) =05 ... 7.0
i 3 B 3 (POSIDRIVE(R]) x0S,.. 1003 FOSIDRIVE[R) o5 ... 7.0

Abb. 11-3 Ansicht Gerat 1 (EtherCAT) im TwinCAT System Manager
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14. Klicken Sie auf den im EtherCAT gefundenen Umrichter Box x
(POSIDRIVE(R) xDS 5000).

= Es erscheint der Dialog aus Abb. 11-4.

- Project.tsm - TenLAT System Manager

Dstes  Bearbeten dAkbonen  Aricht  Optionen  Hife
DE@dd &L 2PS AD &avddoah e % EARveren
+ [ SYSTEM - Kenfiguranon
B - Korfigurasion Algomen | EtmedCaT | OC | Prozessdsten | Statue | Cof - Onie | Orine |
S - Karfigurabian
o orfiuratin Homom: [Res T FOSIDAVEIR] <D =000 1w 7
I Ef Goraes T [SATECTOIL: 23 EtharCAT_0_Fanifeniabe
5 Garak 1 (FharCAT)
i Garar 1-Prasessskbid FRammaresr ;I
of= Garar |-Prozessabbdd- Info
-l Bnganga
11§ Agangn
M -§ InfoData =
b =l
Ml Box 2 (POSIDRIVER) <28 S000) I™ Disabled Somboly srsuner
M- Box 3(POSIDRIVELR) »D% $000) '
BB Turdrungen
Hors I [Tye [GrtBe | =Adre... | Bnjad
O] E200 Device St USINT 1.0 20 Eirugal
STELOD n-Mator T 20 o Ermal
STEDE M-Matee gakil.. 000 (1) NT 2n .0 Einga)
V0200 Drehzabised... 000000} UINT z0 3.0 e
Sl wrstate o B0 [N ] 15220 Ernga
LT w0000 (0} UINT z0 15480 Eiga
7 datds 000000000000, AMSADORESS £.0 19500 B
12100 Device Cen. one0 {0 USINT 10 26.0 £y,
107N Sl Bk e 1y T 20 270 Husen,

Abb. 11-4 Ansicht des Umrichters im TwinCAT System Manager
15. Klicken Sie auf den Reiter Prozess Daten.

= Eserscheint der Dialog aus Abb. 11-5. In diesem Dialog wird konfiguriert,
welche PDO-Kanéle in den Sync-Managern und welche Parameter in
den PDO-Kanalen verwendet werden. Weil diese Einstellung bereits von
STOBER ANTRIEBSTECHNIK lokal im Umrichter vorbereitet wurde,
empfiehlt es sich, an dieser Stelle keine Umparametrierung des Antriebs
vorzunehmen, sondern die eventuell vorhandenen Aktivierungs-
Hackchen links neben den Feldern PDO-Zuordnung und PDO-
Konfiguration wegzuklicken. In diesem Fall werden keine Anderungen
per SDO vor dem Hochfahren des Umrichters vorgenommen.

=l8) x|
Dabe Bearieben Litoren At Cptiosen Hie
[l R DR A /g0 8% 0 9 =0fwec@D?
i i Mpweie| SBOCAT| 0 Prosssin | Sy €% e G
Sy Manager. 0 Lt
N |G [Te [fap [ [Gor Mo Thes [ 50 ]
U MR e GUN 70 Cheesl] T 0
4 1O Mk GIED 50 Chawell F ]
+ o5 D
= i bpls
£y
¥ § i
|
@
5 [ te
il Tuordurges £ 4
PO Ziburg (NI 700 bl TWLAI
e 1500 P T N ™ TTies [ Dstwibped |
AR 10 20 EX0DreceSwntp [E]
BN 20 10 ENinMax o
DOR00 20 10 ER Mk et [
btal 20 ‘g D200 Crebashbsbont Sihiowert  LINT
e L PO et o Gt |
o) Src g |
[ | [crive e Lretn | wach... | Ergien | oo 10 | vt ot
200 s a0 ) L 10 ;0 Ergwg @
& R0 Moty D200 2 nt 1 I Ergrs

Abb. 11-5 Prozessdaten' des Umrichters

16. Fahren Sie mit der Inbetriebnahme der TwinCAT-PLC und dem SPS-
Programm fort.

= Sie haben den Umrichter in Betrieb genommen.
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1.4 Uberwachung der Prozessdatenverbindung zu

TwinCAT®

Fir die Uberwachung der Prozessdatenverbindung muss im Master die Funktion

Watchdog aktiviert werden. Sie richten die Funktion im TwinCAT® System

Manager folgendermalen ein:

Watchdog im TwinCAT System Manager aktivieren

Klicken Sie im Projektbaum auf die Box x (POSIDRIVE(R) xDS 5000).
2. Klicken Sie im Dialog auf der rechten Seite auf den Reiter "EtherCAT".
3. Betatigen Sie die Schaltflache Erweiterte Einstellungen > Allgemein >

Verhalten....

= Es wird der Dialog aus Abb.

11-6 angezeigt.

- e
Werhalten
Timeout Enstelungen Statup Ubsrpridungen [~ Status Masching
FMMU {5 [ Ubespeide Vendor Ids ¥ Auto Stahus Wiederherstelung
Ik Kommandos » ;
4 Mabox ¥ Piiils Produbicodes ™ Wt fon WieState is Ok
+- Distributed Clod ™ Uberpride Revision Nusmet ¥ Rl nach Kommund:ationséokiler
% ESC Access C A
% ESC Zugriff W koo -

I Uberprife Senanrummer

Prozessdalen
™ Nutze LROAWR stait LRW
¥ WL Stale Bifz) einfiipen

~Algermein —

Walchdog

™ Setze Muliper (Reg. 400h)

I Setze PDI Watchdog Reg. 410h):
I [Setze SH Watchdoq [Heq 430h]]

Final State
~ 0P " SAFEOP in honfig Modus
€ SAFEOP  FREOP C INIT

[~ Info Dasten

F Stats erfugen
& Advezsa eriigen
I™ | AioE Netid einfiger
r g o

| I DC Skt Tenes sikigen

Jroac = J#n.020
o= w F

(o] stiaechen |

Abb. 11-6 Dialog "Weitere Einstellungen"

4. Aktivieren Sie die SM Watchdog-Funktion, indem Sie die Kontrollkastchen
Set Multiplier und Set SM Watchdog anklicken (Abb. 11-7).

= Sie kdnnen die Eingabefelder Set Multiplier und Set SM Watchdog

editieren.
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5. Tragen Sie in den Eingabefeldern Set Multiplier und Set SM Watchdog die
Werte zur Berechnung der SM Watchdog Zeit ein. Die SM Watchdog Zeit
ergibt sich aus der Formel:

SM Watchdog Zeit = (Multiplier * 0,04 * 106 s) * SM Watchdog

Im Beispiel aus Abb. 11-7errechnet sich die Zeit:

SM Watchdog Zeit = (25000 * 0,04 * 108 s) * 2000 = 2 s = 2000 ms

= Sie haben die Funktion SM Watchdog vollstandig parametriert
(Anderungen werden erst nach einem Systemneustart bzw.
Zustandswechsel EtherCAT-Master von INIT zu OP wirksam).
Verwenden Sie die Werte aus dem Beispiel, haben Sie eine Timeout-Zeit
von 2 Sekunden parametriert.

“Wwatchdog

V¥ Setze Multiplier [Reg. 400h): ]250&0 3:
[~ Setze PDI Watchdog [Fieg. 410h): ]11:u:u:| 3: mis; 180
IV Setze SM Watchdog [Reg. 420h); ]2000 3: ms: IZUUU.UDU

Abb. 11-7 Einstellen der Funktion SM Wachtdog im TwinCAT System
Manager

Um die Funktion vollstandig zu erhalten muss die Timeout-Funktion noch im
Umrichter parametriert werden (Parameter A258).

Bei der Einstellung A258 = 65534 wird der Timeoutwert fiir die Uberwachung
durch die "SM-Watchdog"-Funktionalitat vom EtherCAT-Master aus
eingestellt.Die Diagnose dieser extern eingestellten Funktion erfolgtim Umrichter
in Parameter A259.
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11.5  Aktivierung der Synchronisierung bei TwinCAT®

Damit die Synchronisierung mittels Distributed Clocks aktiv ist, muss bei jedem
Slave die Funktion erst aktiviert werden. Die Einstellungen hierzu befinden sich
bei TWinCAT® unter den Erweiterten Einstellungen beim Slave.

Information
Nach der Aktivierung der Synchronisierung sollte ein Restart von

TwinCAT® durchgefiihrt werden.

Aktivierung der Synchronisierung

1. Slave anwahlen.
2. Auf den Button Erweiterte Einstellungen dricken.

, Project.tsm - TwinCAT System Manager

DEEH AL Res Ad Ea/d@ass=d=2Qlaueseld?

+ 1@ SYSTEM - Konfigaration
1 - Korfigurstion Abgemen EtherCAT | DC | Prozessdaten | Stattup |
PS5 - Konfigurati
= = Eja- I{cnf;‘:y_:: Type |SAT€C—KML- 23_EthedCAT_ 0_FastRelVahue
- EJA Garite Product/Revisions 5000 /502
=5 Gerk 1 (EtherCAT)
o= Gerst 1-Prozessabbid Auto Inc Adv 0
QT Garat 1-Prozessabbid-info EtheCAT Ade [ W" = | Er 2 Eiried |
il @1 Enginge )
+- @ Ausgangs VorghngetPot  [Masies =
3§ Infolsta
il
4 @ Box 2 (POSIDRIVE(R) xDS 5000)
& Box 3 (POSIDRIVE(R} xD'S 5000)
BB Zucrdnungen

Abb. 11-8 Ansicht der EtherCAT Einstellungen im TwinCAT® System
Manager

3. Distributed Clock anwahlen.
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4. Wahlen Sie eine Betriebsart aus.
- XML-Datei erstellt mit POSITool ab V 5.4A: Die Betriebsart ist in der XML-
Datei hinterlegt.
- XML-Datei erstellt mit POSITool bis V 5.4: Die Betriebsart muss manuell
konfiguriert werden.

x|
=1 Aligemein Distributed Clock
Werhaban
Timeout Einsteldungan - Zyklischer Modus
PR | 5 Beatrisbsart: [0C enabled [mubipber = 1)
Init Kommandos
4 Maibox W Enabls Sync Unit Zyklus [ps] [4000
+} Distributed Clock. SYNCO
ESC Access .
E.‘\;::f Zohluszak s} Shilt Zeit 15}
= Sync Unit Zyklus  [x1 v] User Dafirved 0
™ Arwenderdefissrt +5YNCO Cycle

ot I e B

™" Based on Input Reference

¥ Enable SYNC 0 - |
SYNC1

C SyooUntZiklus [T -]  Zukheositfst [0
= SYHC 0 Zykks ¥l »|  ShitZei fisk 0

I™ Enable SYNC 1

I™ Uze a3 potential Refesence Clock,

. |

Abb. 11-9 Auswahl der Betriebsarten
= Nach Auswahl der Betriebsart ist der Slave fir die Synchronisierung

konfiguriert.
Element Beschreibung
1:Enable Aktiviert die Synchronisierung tber Distributed Clock.

Wenn dieses Feld aktiviert wurde, werden die weiteren
Elemente (2 - 6) aktiviert.

2:Sync Unit Zyklus | Der Wert entspricht der Zykluszeit der PLC Task. In
diesem Zyklus werden die EtherCAT Telegrame fur den
Prozessdatenverkehr versendet. Wenn dieser Wert
verandert werden soll, muss die Task Zykluszeit geandert
werden. Dann wird diese Zeit automatisch auch hier
angepasst.
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Element Beschreibung

3:Zyklus Zeit Zykluszeit vom SYNC 0 Signal.

Ublicherweise entspricht die Zykluszeit des SYNC 0
Signals auch dem Sync Unit Zyklus. In besonderen Fallen
ist es aber sinnvoll nicht zu jedem
Prozessdatentelegramm auch ein Synchronisationssignal
Zu generieren.

Ergibt sich z. B. fir die SYNC 0 Zykluszeit einen Wert auf
den sich der Slave nicht aufsynchronisieren kann, muss
die SYNC 0 Zykluszeit angepasst werden.

4:Faktor Hier kann der Faktor ausgewahlt werden, mit dem die
Zykluszeit fur das SYNC 0 Signal basierend auf dem Sync
Unit Zyklus berechnet wird.

Ublicherweise steht hier der Faktor 1, damit entspricht die
Zykluszeit fir SYNC 0 dem Sync Unit Zyklus.

5:Enable SYNC 0 | Aktiviert das Synchronisations-Signal SYNC 0. Auf dieses
Signal synchronisiert sich der Slave auf. Daher muss es
hier aktivert werden.

6:Shift Zeit Dieser Wert legt die Slave User Shift Time fest.
Ublicherweise ist der Wert = 0.

Beispielkonfigurationen:

Beispiel 1: PLC arbeitet mit 1 ms Zykluszeit

Der Zyklus von 1 ms wird vom Umrichter unterstiitzt. Hier kann als Faktor fiir den
Sync Unit Zyklus der Wert 1 eingestellt werden.

Die entsprechende Betriebsart lautet: DC enabled (multiplier = 1)

Beispiel 2: PLC mit 500 ps Zykluszeit

Die schnellste Zykluszeit im Umrichter betragt zurzeit 1 ms. Daher kann sich der
Umrichter nicht auf das SYNC 0 Signal synchronisieren, wenn die SYNC 0
Zykluszeit 500 ys betragt.

In diesem Fall muss die Betriebsart mit multiplier = 2 aktiviert werden.

Die Zykluszeit der Steuerung betragt anschlieRend weiterhin 500 ps.

Das SYNC 0 Signal hat dann eine Zykluszeit von 500 ps * 2 = 1 ms. Bei dieser
Konfiguration muss beachtet werden, dass der Slave nur jeden zweiten von der
PLC berechneten Output-Wert erhalt bzw. Input Wert abholt.

Information
Der Umrichter wird nicht von PREOP nach SAFEOP wechseln, wenn
bei aktivierter Synchronisierung keine giiltige Zykluszeit fir den
SYNC 0 Zyklus eingestellt ist.

Bei Problemen mit Aktivierung der Synchronisierung, kann die
Fehlerursache im Parameter A261 Element abgelesen werden.
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12 POSITool over EtherCAT

Mit der Funktion POSITool over EtherCAT kénnen Sie via einem EtherCAT-
Master alle Umrichter der 5. STOBER Umrichtergeneration erreichen, die mit
dem Master in einem EtherCAT-Netzwerk verbunden sind. Sie kénnen Uber eine
Verbindung bei allen Umrichter sdmtliche Inbetriebnahme- und
Diagnosefunktionen ausfiihren, die Ihnen POSITool bietet. Dadurch entfallt das
separate Herstellen einer Direktverbindung zu jedem einzelnen Umrichter.

Abb. 12-1 EtherCAT-Netzwerk

Information

Bitte beachten Sie, dass die Umrichter der Serie SDS 5000 entweder
Uber den Integrated Bus oder (iber die Funktion POSITool over
EtherCAT mit der POSITool kommunizieren kdnnen. Eine gleichzeitige

Ansteuerung Uber beide Kommunikationswege ist nicht vorgesehen
und wird in POSITool unterbunden.

121 Voraussetzungen

Damit Sie die Funktion POSITool over EtherCAT nutzen kénnen, missen

folgende Voraussetzungen erfullt sein:

* Alle Umrichter im EtherCAT-Netzwerk, die per POSITool over EtherCAT
erreicht werden sollen, verfligen iber eine Firmware ab Version 5.5.

* Verwenden Sie eine POSITool-Version ab V 5.5. Die aktuelle POSITool-
Version finden Sie auf www.stoeber.de.

* Verwenden Sie stets eine aktuelle ESI-Datei. Sie erhalten die Datei durch den
Assistenten EtherCAT in POSITool.

«  Verwenden Sie TwinCAT® ab der Version V 2.10.0 (Build 1340) (EtherCAT-
Master mit Mailbox-Gateway und VoE-Unterstiitzung).
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Information
Far eine einwandfreie Kommunikation ist die ordnungsgemafe
Funktion der EtherCAT-Mastersoftware und des darin enthaltenen

Mailbox Gateways notwendig. Fir die Funktion ist ausschlieBlich der
Hersteller dieser Software verantwortlich!

» Gemeinsame Installation von EtherCAT-Master und POSITool auf einem PC
oder Industrie-PC (IPC).

Information

Far eine einwandfreie Kommunikation ist die sorgfaltige Konfiguration
des EtherCAT und die fehlerfreie Zuordnung der Gerate im POSITool
notwendig. Hier ist der Anwender dafir verantwortlich, dass die
Kommunikation mit genau dem geplanten Umrichter stattfindet.

Eventuelle Verwechslungen in Adresse oder Position des Umrichters
kénnen weder Umrichter noch POSITool feststellen oder verhindern!

+ Das EtherCAT-Netzwerk, an dem POSITool over EtherCAT eingesetzt
werden soll, muss vollstandig in Betrieb genommen worden sein. Beachten
Sie dazu 11 Inbetriebnahme mit TwinCAT®.

+ Das Mailbox-Gateway des EtherCAT-Masters muss aktiviert sein. Beachten
Sie dazu 12.2 Mailbox-Gateway aktivieren.

+ Das EtherCAT-Netzwerk muss sich im Zustand PREOP (Pre-Operational)
befinden. Die weiterfihrenden Zustande Safe-Op (Safe-Operational) und Op
(Operational) sind méglich, solange Sie von POSITool aus keine
Konfiguration in die Umrichter senden mdchten.

, Unbenannt - TwinCAT System Manager
Datei  Boarbeiten  Aktionen  Apscht  Optionen  Hife
DFedE S35 iRPS A) SlavdFd e dz2qLeee el R
¥ EEHYEM Korfiguration
P 1 - Keefiguration Aagemein | Adapter | EthesCAT Orine | CoE - Orine |
W =P5 - orfiguration
B £/ - Korifiuration o [ add | Hame [ State [cre
= B9 EjA Gerste 1 1001 Bow 1 POSIORIVEIR] DS 5000)  PRECP 0o
= 2 1002 Box 2 [POSIDRNE(R] DS 5000)  PREOP 00

ey — 3 1003 Box 3 (POSIDRIVE(R] A0S 5000)  PREOP 0

o G st 1-Prozessabbdd-Info
-1 Enghnge
ol Ausginge
W InfeData
% @ Bar | (POSIDRIVE(R) x5 5000)
5 [l Box 2 (POSIDAIVE(R) x05 5000)
#-W Box 3 (POSIDRIVE(R) x05 5000)
Bl Zuordrungen

Albjysler Stalur PREDP ot I
Serd Frames
_ it | Peop| saebs| Op | | e
CAC lnschen F Frames loschen ';t:;'“tr;-;
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+« 46

- 103
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Abb. 12-2 Zustand des EtherCAT-Netzwerkes
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Information

Stellen Sie sicher, dass wahrend lhrer Arbeit mit POSITool kein
gleichzeitiger Zugriff (Mailbox, CoE/SDQO) von einem
Steuerungsprogramm auf Umrichter-Parameter stattfinden kann.

=

-
N
N

Mailbox-Gateway aktivieren

Information

Die im Folgenden dargestellten Funktionalitdten sind ausschlieRlich im
Zusammenspiel mit TwinCAT® ab der in 11.1 Komponenten
angegebenen Version verfiigbar. Viele fir die Funktion von EtherCAT
zustandigen Parameter sind in der Software von TwinCAT®
einzustellen. Die entsprechenden Erklarungen beziehen sich auf diese
Software.

Information
Bitte beachten Sie, dass sich die dargestellten TwinCAT®-Anzeigen in
Abhangigkeit von der Build-Version andern kénnen.

Information
Die richtige Vorgehensweise hangt ausschlief3lich von der von lhnen
verwendeten EtherCAT-Konfigurator-Software ab.

=E =

Mailbox-Gateway aktivieren

1. Klicken Sie in der Projektansicht auf den EtherCAT-Master, in diesem
Beispiel Gerat 1 (EtherCAT).

., POSIToolOverEtherCAT.Esm - TwinCAT System Manager

Datei Bearbeiten Akkionen  Ansicht  Optionen 7

|IDEedEE| 2B (2 [(Eavydd dBRE Qo |len?

B8 SYSTEM - Konfiguration

B 55 - Korfiguration Algerein | Adapter EtherCAT | Onlie | CoE - Driine |
- EfA - Konfiguration
E_m Efa Gerite Metld: 1281.17.21.21 Enueiterte Einstellungen

=8 ) Gerat 1 (EtherCAT) - -
--=$= Gerat 1-Prozessabhild Export Konfigurationsdatei... |

--=¥= Gerat 1-Prozessabbild-Info

- % Eingénge Sync Unit Zuardnung..
= ‘l Ausgange -
B-§ InfoData Topologie:
- Box L (POSIDRIVEIR) %05 5000)
i@l Box 2 (POSIDRIVE(E) 05 S000) Frame | Cmd | Addr [Len  [wC | Sync Unit | Cycle [ms) [ Utiliza
-l Box 3(POSIDRIVEIR) <05 5000) 0 LAw oo 21 @ <defadl> 4,000
- Zuordnungan B0 LAD 000080000 1 3 4000
Mo BRD OWOODOWOTI0 2 3 4,000 0.20
020

N

Betatigen Sie die Schaltflache Erweiterte Einstellungen.
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3. Wahlen Sie das Kapitel EOE Support.
= Es wird folgender Dialog angezeigt:

Erweiterte Einstellungen [
[#]- Status Maschine EoE Support l

[+ Zyklische Frames

Distribuked Clocks —Yirtueller Ethemet Switch————————— 1~ Windows Netzwerk
[# Erable ¥ “erhinde mit TCPAP Stack
[#- Redundanz _ -
[ Emergency Max Ports: |2 3 Windows IP Routing———————
[ Diagnose I ax Frames: 100 = ¥ P Routing aktivisren
M ax MALC Ids: 100 : Anderungen erfordem ein Reboot!

~ EtherCAT Mailbox G ateway

¥ Erable I 192.168. 0 254 Wirtuelle MALC: |U2 01 0510 00 00
“erbindunger: |1 5 3:

4. Aktivieren Sie die Funktion Virtueller Ethernet Switch (Kontrollkastchen
Enable).

5. Aktivieren Sie das Kontrollkdstchen Verbinde mit TCP/IP Stack.
6. Aktivieren Sie das Kontrollkastchen IP Routing aktivieren.

7. Aktivieren Sie die Funktion EtherCAT Mailbox Gateway (Kontrollkdstchen
Enable).

8. Tragen Sie im Feld Verbindungen eine Zahl ein, die gleich oder gréfer der
Anzahl der Umrichter ist, die mit POSITool over EtherCAT erreicht werden
sollen.

9. Notieren Sie sich die IP-Adresse des Mailbox Gateways fir die spatere
Eingabe in POSITool.

10. Speichern Sie diese Einstellungen.
11. Starten Sie den PC neu.
= Sie haben das Mailbox Gateway aktiviert.
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12.3 Mit POSITool over EtherCAT Daten lesen und senden

12.3.1 Umrichterdaten aus dem EtherCAT®-Netzwerk lesen
(Ruckdokumentation)

Information

Stellen Sie sicher, dass alle Voraussetzungen aus dem 12.1
Voraussetzungen erfillt sind, bevor Sie die Funktion POSITool over
EtherCAT verwenden.

Information

Die folgende Handlungsanleitung beschreibt, wie Daten in ein
bestehendes Projekt gelesen werden. Falls Sie Daten in ein neues
Projekt lesen wollen, starten Sie POSITool, wahlen Sie im Willkommen-
Dialog die Schaltflache Riickdoku aus angeschlossenem Umrichter...
und betatigen Sie dann die Schaltflache EtherCAT.

= =

Umrichterdaten aus dem EtherCAT-Netzwerk lesen (Riickdokumentation)

1. Betatigen Sie in der Mentileiste die Schaltflache _‘-ﬂ oder wahlen Sie in
der Projektansicht per Doppelklick Verbindung herstellen.

= Es wird der Dialog IP-Adresse des EtherCAT Mailbox Gateway
angezeigt:

IP-Adresse des EtherCAT Mailbox Gateway x|

Urn die Yerbindung zum EtherCAT Mailbox Gakeway
herzustellen, ist die Eingabe dessen IP-adresse erforderlich.

Diese IP-Adresse wird bei TwinCAT im System Manager
festgelegt. Mahere Informationen finden Sie in der
Dokumentation.

IP-Adresse | 192 165 . 0 . 254
oK I Abbrechen |

2. Geben Sie die IP-Adresse des Mailbox Gateways an, die Sie sich bei der
Aktivierung notiert haben (s. 12.2 Mailbox-Gateway aktivieren).
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3. Bestétigen Sie den Dialog mit der Schaltflache OK.

= POSITool liest automatisch aus dem Mailbox-Gateway eine Liste der
angeschlossenen Gerate aus und zeigt die Umrichter in POSITool an.
Sollte das Mailbox-Gateway die Auskunft Uber die angeschlossenen
Gerate nicht unterstiitzen, kénnen Sie die Liste mit den Schaltflachen
Adressliste scannen bzw. Adressbereich scannen aktualisieren.
Die Liste zeigt die Umrichter mit inrer EtherCAT-Adresse, dem Namen
des Slaves (wie er im Master projektiert wurde), der
Betriebsmittelkennung aus Parameter E120, der Seriennummer und
dem Typ des Umrichters.

EtherCAT: Anzeige angeschlossener Gerate x|
Adressliste scannen | Adressbersich scannen |
Adresse | Position | Mame des 3., | Betriebsmittel | Seriennummer | Geratetyp | Status
m 1001 0 Box 1 {POSL.. U1 8247279 SDS 5015
m ooz 1 Box 2 {POSL., U2 8247271 SD5 5015
ﬂ 1003 2 Box 3 {POSL., U3 247200 505 5015

2l

aus EtherCAT lesen ... 2u EtherCAT senden ..,
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4. Betatigen Sie die Schaltflache aus EtherCAT lesen ....
= Es wird folgender Dialog angezeigt:

Konfiguration / Parameter aus EtherCAT lesen 3 X|
Quelle (FtherCAT) | Zigl (PC) | Akkion
ﬂ U1 [ Box 1 (POSIDRIVECR.) N KonfigurationfParameter lesen
<Bitte auswahlen: Neu keine
0l |
Zuordnung 1:1 nach Betriebsmittel |
Zuordnung 1:1 nach Mame des Slaves | Alle Lesen | Ok I Abbrechen |

Abb. 12-1 Konfiguration / Paramter aus EtherCAT lesen
5. Markieren Sie die Zeile des Umrichtereintrags in POSITool, auf den die
Daten geschrieben werden soll. Sie kdnnen einen bereits bestehenden
Umrichtereintrag wahlen (U1: Umrichterl) oder einen neuen
Umrichtereintrag anlegen (Neu), s. Abb. 12-3.
6. Fuhren Sie in dieser Zeile einen Doppelklick auf die erste Spalte Quelle
(EtherCAT) aus (<Bitte auswahlen>) s. Abb. 12-3.
= Es wird eine Auswahlliste angezeigt, die alle Umrichter enthalt, die mit
dem PC verbunden sind.
7. Wahlen Sie denjenigen Umrichter aus, dessen Daten Sie lesen mdchten.
8. Wiederholen Sie die Schritte 7 bis 9 fir jede Quelle, aus der gelesen werden
soll.
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9. Betatigen Sie die Schaltflache OK.
= Die Daten werden aus dem EtherCAT-Netzwerk gelesen und in der
Projektansicht in der Gruppe EtherCAT einsortiert. Sie kénnen wie
gewohnt bearbeitet werden.

@PDSITDD' - Projektl.xds - [U1 : Umrichterl 8247279 - Parameter - 1: Achse 1]

Datei Bearbeiten Extras Ansicht Fenster 7

& Projektlxds (C:\Projekt1.xds) IParameler Aklionen |
E‘* RiberC ol L K.oordinate | Bez
-0 Kommunikation 1 n
i 3 [l Gruppe E: Anzeigen
---:.\ Assistenten e Ll
- g U1 : Umrichter] 8247279 [Riickdokumentation]) w
Dokurnentation Ez YT
- E0S Zilisi
. E04 1J-Mc
- E05 F1-Ih
- [E06 n-5ol
- - E07 n-na
_ Online _Ena Mo
. 1 Elns_c_haltsperre _ _Emm Foto
' U1 : Urnrichter 8247273 (Riickdokurnentation) _EIn AEL
: - E11 AEZ-
-[E14 Lade
:}ﬂ Konfiguration Eig ::;i

Um in groRen und bestehenden Projekten schneller die Zuordnung von Ziel und
Quelle durchfihren zu kdnnen, kdnnen Sie im Dialog Konfiguration/Parameter
aus EtherCAT lesen folgende Schaltflaichen verwenden:

* Zuordnung 1:1 nach Betriebsmittel: Die Zuordnung der im EtherCAT-
Netzwerk gefundenen Umrichter zu den Eintragen in POSITool erfolgt nach
der Betriebsmittelkennzeichnung in Parameter E120.

* Zuordnung 1:1 nach Name des Slaves: Die Zuordnung der im EtherCAT-
Netzwerk gefundenen Umrichter zu den Eintragen in POSITool erfolgt nach
der Bezeichnung des Umrichters in TwinCAT® (Slavebezeichnung).

» Alle lesen: Alle im Netzwerk gefundenen Umrichter werden als neue
Umrichter gelesen; bestehende Umrichter im Projekt werden geldscht.

Um in einem bestehenden Projekt eine Riickdokumentation durchzufiihren, muss
ein EtherCAT-Eintrag im Projekt vorharng sein. (s. 12.4 Verwaltung) Betatigen
Sie in der Meniileiste die Schaltflache “=! oder wahlen Sie in der Projektansicht
per Doppelklick Verbindung herstellen (s.Abb. 12-3). Um die Verbindung zu
trennen, betéti:orn Sie in der Meniileiste die Schaltflache ™ | rechts neben der
Schaltflache "=, oder wahlen Sie per Doppelklick in der Projektansicht
Verbindung trennen.
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& FProjekt3 (Micht gespeicher) *
2% EtherCAT

2-4% Kommunikation

L fF Verbindung herstellen
Assistenten
. @# U2 : Umrichter2
Dakumentation

Abb. 12-3 Verbindung herstellen in der Projektansicht

12.3.2 Umrichterdaten zu EtherCAT® senden

Information
Stellen Sie sicher, dass alle Voraussetzungen aus dem 12.1

Voraussetzungen erfillt sind, bevor Sie die Funktion POSITool over
EtherCAT verwenden.

Um aus einem bestehenden Projekt Daten zu einem Umrichter senden zu

kénnen, missen folgende Voraussetzungen erflllt sein:

+ Sie haben in IThrem Projekt einen EtherCAT-Eintrag eingefigt (s. 12.4
Verwaltung).

+ Sie haben die Umrichter, die mit der Funktion POSITool over EtherCAT
angesprochen werden sollen, dem EtherCAT-Eintrag zugewiesen. (s. 12.4
Verwaltung)

Gehen Sie anschlieRend so vor:

Umrichterdaten zu EtherCAT senden

1. Betétigen Sie die Schaltflache ﬂ

= Es wird der Dialog IP-Adresse des EtherCAT Mailbox Gateway
angezeigt:

IP-Adresse des EtherCAT Mailbox Gateway |

Urn die Yerbindung zum EtherCAT Mailbox Gakeway
herzustellen, ist die Eingabe dessen IP-Adresse erforderlich,

Diese IP-Adresse wird bei TwinCAT im System Manager
festgelegt. Mahere Informationen finden Sie in der
Cokumentation,

IP-adresse I 192,168, 0 . 254
oK I abbrechen |

ID 441895.05 87



POSITool over EtherCAT

Bedienhandbuch

£
3 STOBER

2. Geben Sie die IP-Adresse des Mailbox Gateways an, die Sie sich bei der
Aktivierung notiert haben (s. 12.2 Mailbox-Gateway aktivieren).
3. Bestatigen Sie den Dialog mit der Schaltflache OK.
= POSITool liest automatisch aus dem Mailbox-Gateway eine Liste der
angeschlossenen Gerate aus und zeigt die Umrichter in POSITool an.
Sollte das Mailbox-Gateway die Auskunft Uber die angeschlossenen
Gerate nicht unterstiitzen, kénnen Sie die Liste mit den Schaltflachen
Adressliste scannen bzw. Adressbereich scannen aktualisieren.
Die Liste zeigt die Umrichter mit inrer EtherCAT-Adresse, dem Namen
des Slaves (wie er im Master projektiert wurde), der
Betriebsmittelkennung aus Parameter E120, der Seriennummer und
dem Typ des Umrichters.

EtherCAT: Anzeige angeschlossener Gerate x|
Adressliste scannen | Adressbersich scannen |
Adresse | Position | Mame des 3., | Betriebsmittel | Seriennummer | Geratetyp | Status
m 1001 0 Box 1 {POSL.. U1 8247279 SDS 5015
m ooz 1 Box 2 {POSL., U2 8247271 SD5 5015
ﬂ 1003 2 Box 3 {POSL., U3 247200 505 5015

2l

aus EtherCAT lesen ... 2u EtherCAT senden ..,
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4. Betatigen Sie die Schaltflache zu EtherCAT senden....
= Es wird folgende Liste angezeigt:

Konfiguration / Parameter zum EtherCAT senden x|

SIDR... 1001 automatischer Abgleich
<Bitte auswahlen> 1002 keine
<Bitke auswahlen> ﬂ U3 [ Box 3 (POSIDR... 1003 keine

Zuordnung 1:1 nach Betriebsmittel |

Zuordnung 1:1 nach Name des Slaves | [s]4 I Abbrechen |

5. Markieren Sie die Zeile des Umrichters, in den Sie Daten schreiben méchten.

6. Fuhren Sie in dieser Zeile einen Doppelklick auf <Bitte auswahlen> aus.
= Es wird eine Auswabhlliste angezeigt, in der alle Umrichtereintrage

vorhanden sind, die lhr Projekt enthalt.

7. Wahlen Sie denjenigen Umrichtereintrag, den Sie auf den ausgewahlten
Umrichter schreiben méchten.

8. Wiederholen Sie die Schritte 5 bis 7 fiir jeden Umrichter, auf den Sie Daten
schreiben mdchten.

9. Betatigen Sie die Schaltflache OK.
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= Die Daten werden gemaR lhrer Einstellung zum EtherCAT-Netzwerk
gesendet.

@PDSITODI - Projektl.xds - [U1 : Umrichterl 8247279 - Parameter - 1: Achse 1]
Datei Eearbeiten Extras Ansicht  Fenster 7

EE R = ]

[ Projekt xds [C:\Projekt] xds] * |Parameter Aklionen | Al
B 2 EtherCAT o Koordinate | Bezeichnung
-0 Kommurik ation - 2
' : - Gruppe E: Anzeigen
*, Assistenten
& U1 : Umrichter]l 8247279
- U2: Uichter2 -|E02 M-Motor gefiltert
L@ U3 Urrichter3 i=chenkiel
Pl - E0S Zwlischenkreisspannung
- E04 L-Motor
- [E05 F1-Mokor
- E0G n-5oll
- - E07 n-nach-Rampe
. Driline: -—-[E03 r-Makor gefilkert
. .1. Einzchaltzpene E09 Rotorlage
': Ut Umrlchteﬂ 824?2.?9 El0 AE1-Pegel
““ F'.lo|ektlerungs-.t’-‘n.smstent ElL AEZ-Pegel
1: Achse 1 —E14 Laderelais
Para!'neter. -|E15 n-Makorencoder
: :P' Kanfiguration --E16 Analooduso, 1-Peoel

Um in groRen und bestehenden Projekten schneller die Zuordnung von Ziel und
Quelle durchfihren zu kdnnen, kdnnen Sie im Dialog Konfiguration/ Parameter
aus EtherCAT lesen folgende Schaltflaichen verwenden:

*  Zuordnung 1:1 nach Betriebsmittel: Die Zuordnung der im EtherCAT-
Netzwerk gefundenen Umrichter zu den Eintragen in POSITool erfolgt nach
der Betriebsmittelkennzeichnung in Parameter E120.

*  Zuordnung 1:1 nach Name des Slaves: Die Zuordnung der im EtherCAT-
Netzwerk gefundenen Umrichter zu den Eintragen in POSITool erfolgt nach
der Bezeichnung des Umrichters in TwinCAT (Slavebezeichnung).
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124 Verwaltung

Um die Funktion POSITool over EtherCAT in einem bestehendem Projekt nutzen
zu kénnen, mussen Sie in das Projekt einen EtherCAT-Eintrag einfligen. Wahlen
Sie dazu im Menu Datei den Menieintrag EtherCAT neu.... Es wird folgender
Dialog angezeigt:

EtherCAT Eigenschaften {projektiert) 3 5'

Mame I EtherCAT

‘Wahlen Sie die Gerate aus, die dem EtherCAT zugeordnet sein sollen.

Gerat |
Out : urnrichtert
Ouz : umrichterz
Ous : umrichtera

Abbrechen |

Abb. 12-4 EtherCAT-Eintrag erstellen

Hier kénnen Sie eine Bezeichnung des EtherCAT-Eintrags in das Feld Name
eingeben und in der Liste darunter diejenigen Umrichter aktivieren, die Uber
POSITool over EtherCAT angesprochen werden sollen. Diese Umrichter werden,
nachdem Sie den Dialog mit der Schaltflache OK bestatigt haben, in der
Projektansicht unterhalb des EtherCAT-Eintrags angezeigt:

& Projektd (Micht gespeichert) *
=% EtherCAT

F-47 Kammunikation

I Agsistenten

@ U2 : Umrichter2

Daokumentation

Abb. 12-5 Umrichter im EtherCAT-Eintrag

Beachten Sie, dass Sie per POSITool over EtherCAT nur diejenigen Umrichter
erreichen kdnnen, die einem EtherCAT-Eintrag zugeordnet sind.

Ein SDS 5000 kann nicht gleichzeitig einem IGB- und einem EtherCAT-Eintrag
zugeordnet sein. Falls Sie einen SDS 5000 statt Uber den IGB Uber POSITool
over EtherCAT erreichen mdchten, missen Sie zunachst den Umrichter aus dem
IGB I6schen und anschlieRend wie oben beschrieben dem EtherCAT-Eintrag
zuordnen.

Wenn Sie im Menu Datei den Menupunkt EtherCAT verwalten wahlen, wird
folgender Dialog angezeigt:
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EtherCAT verwalten x|

| EtherCAT

Lischen |

Eigenschaften |

(=0 |

Schliefen

Abb. 12-6 Dialog EtherCAT verwalten

In diesem Dialog wird im oberen Feld die Bezeichnung des EtherCAT-Eintrags
angezeigt. Mit der Schaltflache Loschen kénnen Sie den EtherCAT-Eintrag
I6schen. In diesem Fall werden die zugeordneten Umrichter direkt in der
Projektansicht angezeigt.

Uber die Schaltflache Eigenschaften erreichen Sie den Dialog, in dem Sie die
Zuordnung der Umrichter zum EtherCAT-Eintrag andern kénnen.

Die Schaltflache Neu ist gegraut, sobald ein EtherCAT-Eintrag im Projekt besteht,
da nur ein EtherCAT-Eintrag pro Projekt mdglich ist. Mit der Schaltflache
SchlieRen verlassen Sie den Dialog.
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12.5 Funktionsprinzip

EtherCAT ermoglicht:

+ die zyklische Ubertragung von Prozessdaten (PDO) mit einer Steuerung oder
CNC

» azyklische Dienste zum Schreiben und Lesen von Parametern im Umrichter
mit CoE (SDO) sowie die Ubertragung von herstellerspezifischen Protokollen
(VoE, Vendorspecific protocol over EtherCAT).

Uber die Technologie VoE kann eine Kommunikation zwischen POSITool auf dem

PC mit dem EtherCAT-Master und Geraten der 5. STOBER Umrichtergeneration

hergestellt werden. Mit dieser Kommunikationsverbindung kénnen Sie alle

Ublichen Vorgange wie Konfigurationsdownload, -upload, Diagnose und

Inbetriebnahme durchfiihren. Dabei stellt der EtherCAT-Master das Gateway dar,

Uber welches die Kommunikation hergestellt wird.

EtherCAT

Abb. 12-7 EtherCAT-Master und POSITool

Zur Kommunikation mit den Umrichtern ist in POSITool eine Treiber-Software
enthalten, die beim Senden die Umrichter-Telegramme in das sogenannte
Vendorspecific protocol over EtherCAT einpackt. Die VoE-Telegramme werden
Uber UDP/IP an das Mailbox-Gateway in der TwinCAT® Software gesendet. Das
Mailbox-Gateway leitet die VoE-Telegramme Uber den EtherCAT-Master den
entsprechenden Umrichern zu. Die Umrichter antworten mit VoE-Telegrammen
an den EtherCAT-Master. Dort empfangt das Mailbox-Gateway die Antwort-
Telegramme und schickt sie an POSITool zuriick. Damit dieser Weg der
Kommunikation funktioniert, muss POSITool sowohl die IP-Adresse des Mailbox-
Gateways als auch die Adresse der gewlinschten Umrichter im EtherCAT-System
kennen.
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Abb. 12-8 Kommunikation zwischen POSITool und TwinCAT®
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