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Sicherheitshinweise

BestimmungsgemaBe Verwendung

Das Modul digiCLIP mit den angeschlossenen Aufnehmern ist ausschlieBlich
fur Messaufgaben und direkt damit verbundene Steuerungsaufgaben zu ver-
wenden. Jeder dartber hinausgehende Gebrauch gilt als nicht bestimmungs-
gemas.

Zur Gewahrleistung eines sicheren Betriebes darf das Gerat nur nach den
Angaben in der Bedienungsanleitung betrieben werden. Bei der Verwendung
sind zusatzlich die fur den jeweiligen Anwendungsfall erforderlichen Rechts-
und Sicherheitsvorschriften zu beachten. Sinngeman gilt dies auch bei
Verwendung von Zubehor.

Das Gerat darf nicht unmittelbar an das Stromversorgungsnetz an-
geschlossen werden. Die Versorgungsspannung darf 18...30 V Gleich-
spannung betragen.

Allgemeine Gefahren bei Nichtbeachten der Sicherheitshinweise

Das Modul digiCLIP entspricht dem Stand der Technik und ist betriebssicher.
Von dem Gerat kdbnnen Restgefahren ausgehen, wenn es von ungeschultem
Personal unsachgemaB eingesetzt und bedient wird.

Jede Person, die mit Aufstellung, Inbetriebnahme, Wartung oder Reparatur
des Gerates beauftragt ist, muss die Bedienungsanleitung und insbesondere
die sicherheitstechnischen Hinweise gelesen und verstanden haben.

Bedingungen am Aufstellungsort
Schutzen Sie das Gerat vor direktem Kontakt mit Wasser (IP20).

Wartung und Reinigung

Das Modul digiCLIP ist wartungsfrei. Beachten Sie bei der Reinigung des Ge-
hauses folgende Punkte:

- Trennen Sie vor der Reinigung die Verbindung zur Stromversorgung.

- Reinigen Sie das Gehause mit einem weichen und leicht angefeuchteten
(nicht nassen!) Tuch. Verwenden Sie auf keinen Fall LOsungsmittel, da
diese die Frontplattenbeschriftung angreifen konnte.

— Achten Sie beim Reinigen darauf, dass keine FlUssigkeit in das Gerat oder
an die Anschlusse gelangt.

A2089-2.0de HBM
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Restgefahren

Der Leistungs- und Lieferumfang des digiCLIP deckt nur einen Teilbereich der
Messtechnik ab. Sicherheitstechnische Belange der Messtechnik sind zusatz-
lich vom Anlagenplaner/Ausruster/Betreiber so zu planen, zu realisieren und
zu verantworten, dass Restgefahren minimiert werden. Jeweils existierende
Vorschriften sind zu beachten. Auf Restgefahren im Zusammenhang mit der
Messtechnik ist hinzuweisen.

Sollten Restgefahren beim Arbeiten mit dem digiCLIP auftreten, wird in dieser
Anleitung mit folgenden Symbolen darauf hingewiesen:

Symbol: A WARNUNG

Bedeutung: Gefahrliche Situation

Weist auf eine mogliche gefahrliche Situation hin, die — wenn die Sicherheits-
bestimmungen nicht beachtet werden - Tod oder schwere Korperverletzung
zur Folge haben kann.

Symbol: A VORSICHT

Bedeutung: Moglicherweise gefahrliche Situation

Weist auf eine mogliche gefahrliche Situation hin, die — wenn die Sicherheits-
bestimmungen nicht beachtet werden — Sachschaden, leichte oder mittlere
Kérperverletzung zur Folge haben kdnnte.

N

Symbol: /g\ HINWEIS
Weist darauf hin, dass wichtige Informationen Uber das Produkt oder Uber die
Handhabung des Produktes gegeben werden.

Symbol: C €

Bedeutung: CE-Kennzeichnung

Mit der CE-Kennzeichnung garantiert der Hersteller, dass sein Produkt den
Anforderungen der relevanten EG-Richtlinien entspricht (die Konformitatser-
klarung finden Sie unter http://www.hbm.com/HBMdoc).

Sicherheitsbewusstes Arbeiten

Fehlermeldungen durfen nur quittiert werden, wenn die Ursache des Fehlers
beseitigt ist und keine Gefahr mehr existiert.

Das Gerat entspricht den Sicherheitsanforderungen der DIN EN 61010-Teil1
(VDE 0411-Teil1).

HBM A2089-2.0de
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Um eine ausreichende Storfestigkeit zu gewahrleisten, nur die Greenline-
Schirmfuhrung verwenden (den Schirm des Aufnehmerkabels an den dafur
vorgesehenen Anschluss legen).

Das Modul digiCLIP ist mit einer Schutzkleinspannung (Versorgungsspan-
nung 18...30 V DC) zu betreiben. Die Zuleitung der Versorgungsspannung
darf nicht langer als 3 m sein. Der Anschluss an ein Gleichspannungsnetz
geman EN61326 ist nicht erlaubt. Verwenden Sie statt dessen ein Netzteil
das z.B. gemeinsam mit den digiCLIP-Modulen im Schaltschrank montiert ist.

A VORSICHT

Dies ist eine Einrichtung der Klasse A. Diese Einrichtung kann im Wohnbe-
reich Funkstorungen verursachen. In diesem Fall kann vom Betreiber verlangt
werden, angemessene MaBBnahmen durchzufuhren.

Umbauten und Veranderungen

Das Modul digiCLIP darf ohne unsere ausdruckliche Zustimmung weder kon-
struktiv noch sicherheitstechnisch verandert werden. Jede Veranderung
schlieBt eine Haftung unsererseits flr daraus resultierende Schaden aus.

Insbesondere sind jegliche Reparaturen, Lotarbeiten an den Platinen unter-
sagt. Bei Austausch gesamter Baugruppen sind nur Originalteile von HBM zu
verwenden.

Qualifiziertes Personal

Dieses Gerat ist nur von qualifiziertem Personal ausschlieBlich entsprechend
der technischen Daten in Zusammenhang mit den aufgefuhrten Sicherheits-
bestimmungen und Vorschriften einzusetzen bzw. zu verwenden. Bei der Ver-
wendung sind zusatzlich die fur den jeweiligen Anwendungsfall erforderlichen
Rechts- und Sicherheitsvorschriften zu beachten. SinngemaB gilt dies auch
bei Verwendung von Zubehor.

Qualifiziertes Personal sind Personen, die mit Aufstellung, Montage, Inbe-
triebsetzung und Betrieb des Produktes vertraut sind und die Uber die ihrer
Tatigkeit entsprechende Qualifikationen verfugen.

Wartungs- und Reparaturarbeiten am gedffneten Gerat unter Spannung dir-
fen nur von einer ausgebildeten Person durchgefuhrt werden, die sich der vor-
liegenden Gefahr bewusst ist.

Das Bedienpersonal muss sich bei Installation und Bedienung entsprechend
den SchutzmaBnahmen elektrostatischer Entladung verhalten.

A2089-2.0de HBM
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1.1 Lieferumfang und Zubehor

Lieferumfang:

e 1 Modul digiCLIP Bestell-Nr.: 1-DF31CAN

e Codierte Stecker fur Sensoranschluss Bestell-Nr.: 3-3312.0404

e Steckklemme fur CAN-Bus und Combicon-Bestell-Nr.:
Versorgungsspannung CR-MSTB

e Codierte Stecker fur Digital IN/OUT (2 Stuck)
24V /0V Bestell-Nr.:3-3312.0418
IN/OUT Bestell-Nr.: 3-3312.0444
® Bedienungsanleitung digiCLIP

CD-ROM mit kostenloser Einstell-Software (digiCLIP-Assistent); (den jeweils
aktuellen Assistenten erhalten Sie kostenlos auch auf http://www.hbm.com/
support)

Zubehor:
e 1 Steckverbindersatz: Bestell-Nr.:1-digiCLIP-ST

enthalt 1 Steckklemme “CAN-Bus” - und
1 Stecker und 1 Buchse “Synchronisation” 'l ‘

(wird bei zweireihiger Montage im Schaltschrank bendtigt)

e Setup-Toolkit fur digiCLIP mit CAN zu USB-Adapter, Anschlusskabel
und kostenloser Einstell-Software (digiCLIP-Assistent)

Bestell-Nr.:1-digiCLIP-Setup

® Anschlussmodul zur frontseitigen Beschaltung der hinteren Klemmleiste
(Bus- und Spannungsversorgung) Bestell-Nr.:1-DF002

Anschlussmodul:
DF002

Verstarkermodul:
DF31CAN

HBM A2089-2.0de
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1.2 Allgemeines

Das Modul DF31CAN der Produktlinie digiCLIP ist ein Tragerfrequenzmess-
verstarker, der fur den Anschluss von, Kraft-, Druck—, Drehmomentaufneh-
mern sowie Wagezellen geeignet ist.

Eingestellt und parametriert wird das Modul DF31CAN mit Hilfe des digiCLIP
Setup-Assistenten und einer einfachen Oberflache unter MS-Windows.

Der Setup-Assistent bietet auch eine umfangreiche Online-Hilfe in der alle
Funktionen und viele Tipps fur das DF31CAN beschrieben sind.

Steckklemme
CAN-Bus / LED L

Versorgungs- STATUS - = /
LED BUS

spannung

@ smTus @ Pyt
@ sus

2 110
N

A
% D @ outeur 2

L

@ ourPUT 9

T Adress-
H Drehschal-

r
digiCLIP te

/

Steckklemme
Synchronisation

Versorgungs-

Aufnehmer-Anschluss 7. zupehér  L: Lieferumfang  spannung

Abb. 1.1: digiCLIP-Modul
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Montiert werden die Module auf Tragschienen nach DIN EN 60715 durch ein-
haken auf der Oberkante und Einrasten der Federplatte am unteren Rand.

Einhaken

Einrasten

Abb. 2.1 Montieren auf Tragschiene

Zur Demontage ist die Federplatte mit einem Schraubendreher nach unten zu
drucken und das Gehause auszuhangen.

Abb. 2.2: Demontage

A VORSICHT

Die Tragschiene sollte auf Schutzleiterpotential @ liegen.

HBM A2089-2.0de
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Mehrere Module kbnnen einfach zusammengesteckt werden. Die hintere
Steckerleiste mit der internen Verdrahtung sorgt fur die lokale Verbindung von
Versorgungsspannung, CAN-Bus und Synchronisation.

Mehrere Module miteinander verbinden:

e Module 1, 2 und 3 zusammenstecken

e Dbei Montage auf mehreren Ebenen: an das Modul 3 den Stecker SYNC-
OUT stecken (siehgAbb. 2.4 und-Abb. 3.4) und mit SYNC-IN des ersten
Moduls der nachsten Ebene verbinden

Modul im 3 2 1
Auslieferungszustand

mehrere Module zusammenstecken

Abb. 2.3 Modulmontage

crl CrCorrorce

SYNC-ouT il

Abb. 2.4: Nebeneinander montierte Module

A2089-2.0de HBM
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An das Modul kdnnen Aufnehmer in DMS-Vollbruckenschaltung angeschlos-
sen werden.

Der Anschluss der Aufnehmer erfolgt Uber die 2 frontseitigen Schraubklem-
men. Verwenden Sie die mitgelieferte Zugentlastung. Der Schirm der Aufneh-
merleitung ist dort groBflachig aufzulegen. Der Klemmbereich betragt 0,2mm?2
bis 3,3 mm?2.

Sind mehrere Leiter auf eine Klemme zu legen, so mussen die Leitungsquer-
schnitte entsprechend angepasst werden.

Der Anschluss des CAN-Busses und der Spannungsversorgung kann uber
die seitliche 10polige Klemmleiste oder ein Adaptermodul erfolgen. Der
Klemmbereich betragt 0,05 mm? bis 2 mm2. Alternativ kann das Anschluss-
modul DF002 verwendet werden.

Zum Anschluss der Adern an die Klemmen sollten Aderendhulsen (ohne
Kunststoffkragen, Lange 10 mm) verwendet werden.

Steckklemme CAN-Bus /
Versorgungsspannung

/.'\ Digital IN/OUT

Aufnehmer-Anschlussklemmen

Ny
/N

HINWEIS

Um die elektrische Belastbarkeit der Steckklemmen nicht zu Gber-
schreiten, durfen bei einem Anschluss von einer Spannungsquelle
max. 30 Module zusammengesteckt werden.

Bei mehr als 30 Modulen muss die Reihe aufgetrennt und eine zu-
satzliche Spannungsquelle angeschlossen werden.

Modul:

HBM A2089-2.0de
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10

| -

An die Reserve-

Anschlisse
darf nichts ange-

/%\ HINWEIS

zial des Profibus.

e em o
22 3 3

P

schlossen werden.

Die Klemme DGND (Pin 5) entspricht
nicht dem Massepotenzial des Messver-
starkers & , sondern dem Massepoten-

Klemmenbezeichnung auf den
Aufnehmer-Anschlussklemmen
(Ansicht von unten)

Belegung

PIN

1 Reserve
2 Reserve
3 Reserve
4 Reserve
5 CAN_GND
6 CAN_H
7 CAN L
8 L

9 +24V

10 GND 24V

11 SYNC IN +
12 SYNC IN -
13 SYNC OUT +
14 SYNC OUT-

L4 1L

Abb. 3.1: Steckklemmenbelegung (einfach geschirmtes Kabel)

Klemme Funktion Farbe ( HBM - Kabel)
1 Messsignal (+) WH (weiB)
2 Brickenspeisespannung (-) BK (schwarz)
2 Fuhlerleitung (-) GY (grau)
3 Brickenspeisespannung (+) BU (blau)
3 Fahlerleitung (+) GN (grun)
4 Messsignal (-) RD (rot)
1 Kabelschirm / Erdung
A2089-2.0de HBM
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Aufnehmeranschluss in Sechsleiter-Technik:

Die Aufnehmer-Anschlussklemmen sind mit Kodierreitern kodiert, um sie
verwechslungssicher auf die Buchsen aufstecken zu konnen.

Der Anschluss erfolgt in Sechsleiter-Technik (mit 2 Fuhlerleitungen).

Ny

/@\ HINWEIS

Bei doppelt geschirmten Kabeln wird der innere Schirm auf
Masse gelegt, der auBBere Schirm auf den Erdungsanschluss.

223 3

OO

QDD D

al41L

auBerer Schirm des Kabels
CL_ I [ O——*—_——1-D
CL_ I [ —_——_—_—_1-D
/é/\%\ innerer Schirm des Kabels

Abb. 3.2: Aufnehmeranschluss in Sechsleiter-Technik

Aufnehmeranschluss in Vierleiter-Technik:

Bei Anschluss eines Aufnehmers in Vierleiter-Technik, mussen die Fuhlerlei-
tungen mit der entsprechenden Bruckenspeiseleitung (PIN 2’-2 sowie Pin
3’-3) durch Drahtbrtcken verbunden werden, da sonst ein Sensorfehler er-
kannt wird.

Bei Anschluss in Vierleiter-Technik steht die TEDS-Funktionalitat nicht
zur Verfugung.

HBM A2089-2.0de
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Ruckfuhrbricken fir Aufnehmeranschluss in Vierleiter-Technik
[1T]

SwW V0D

HBM-Kabeladerfarben:
ws= weil3; sw= schwarz; bl= blau;
bl rt= rot; ge= gelb; gn= grun; gr= grau

WS

Abb. 3.3: Anschluss Vierleiter-Technik mit Ruckfuhrbriicken

Bei Anschluss in Vierleiter-Technik fehlen die Anschlisse zur Kompensation
langer Leitungen. Daher mussen Leitungseinflusse einkalibriert werden. Dies
kann mit dem digiCLIP-Assistenten im Bereich “2—Punkt-Skalierung” durchge-
fuhrt werden.

Ny

/%\ HINWEIS

Verwenden Sie zum Anschluss der Aufnehmer Standardkabel von HBM. Bei Verwen-

dung anderer geschirmter, kapazitatsarmer Messkabel legen Sie den Schirm des

Aufnehmerkabels entsprechend den HBM-Greenline-Informationen auf den Kabel-

schirmanschluss.

SchlieBen Sie den Schirm des jeweiligen Aufnehmerkabels Uber eine méglichst

kurze Leitung (<5 cm) an. Alternativ kbnnen Sie den mitgelieferten Kabeltrager ver-

wenden, der auch als Zugentlastung dient. Damit ist der EMV-Schutz gewahrleistet.

Zusatzlich ist zu beachten:

- Beim Anschluss der Leitungen sind MaBnahmen gegen elektrostatische Entla-
dung zu treffen.

- Das jeweilige Anschlussschema ist auf der Gehauseseite aufgedruckt.

- Die digiCLIP Module sind fiir den Einbau in geschlossenen metallischen Gehau-
sen vorgesehen (z.B. Schaltschrank); sie konnen jedoch auch ohne zusatzliches
Gehause betrieben werden.

A2089-2.0de HBM



16 digiCLIP DF31 CAN

3.1 Digital-l/O anschlieBen

'IL =

24V

BEBE

10

13
14u||

Digitaler Eingang Digitaler Ausgang
DF31 DF31
+ - 1 + - 1

SEAE L

ouT ov 24V__ oV

” HHEH -

max. 0,5 A

Die frontseitigen Klemmen “24V” sind mit der seitlichen Busklemme “+24V”
(Pin 9) verbunden. Die frontseitigen Klemmen “0V” sind mit der seitlichen
Busklemme “0V” (Pin 10) verbunden.

HBM A2089-2.0de
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3.2 Betrieb mit Zenerbarrieren

Zum Betrieb von Aufnehmern in explosionsgefahrdeten Bereichen mussen ei-
gensichere Messkreise (Ex Il (1) GD, [EEXx ia]llC) durch Anschluss von Si-
cherheitsbarrieren (Zenerbarrieren) Typ SDO1A am digiCLIP aufgebaut wer-
den. Die Sicherheitsbarrieren werden wie die digiCLIP-Module ebenfalls auf
der Hutschiene montiert. Fur die verwendeten Aufnehmer muss eine ATEX
Prufbescheinigung vorliegen.

Bei Betrieb mit Zenerbarrieren ist die Speisespannung am digiCLIP auf 1 V
einzustellen. Dies geschieht mit dem digiCLIP-Assistenten im Menu ”Aufneh-
mer — Speisespannung”. Weitere Hinweise zu Auslegung, Montage und Be-
trieb der Sicherheitsbarrieren konnen der Dokumentation zu SDO1A entnom-
men werde.

N

/g\ HINWEIS

Die TEDS-Aufnehmererkennung steht bei Betrieb mit Zenerbarrieren nicht
zur Verfugung. Der Betrieb mit Leitungslangen >100 m und Aufnehmerwider-
standen < 80 Ohm ist nicht zulassig.

A2089-2.0de HBM
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3.3 Synchronisation der Tragerfrequenz

Zur Synchronisation wird das erste Gerat (von rechts beginnend) als Master
verwendet. Alle folgenden Module werden automatisch als Slave gesetzt und
arbeiten mit der Tragerfrequenz des ersten Moduls. Sollte die Verbindung der
Module untereinander unterbrochen werden, so wird automatisch das erste
Modul nach der Unterbrechung als Master eingestellt und synchronisiert die
nachfolgenden Module.

Werden die Module auf mehrere Schienen verteilt, sind die 2poligen Synchro-
nisationsstecker (1-digiCLIP-ST) zu verwenden (sieheAbb. 3.4).

SYNC

— 13+
ouT

14- Diese Kabel durfen maximal 1 m

' lang sein und den Schaltschrank

nicht verlassen.

11+

Anschlusse fur CAN und
Versorgungsspannung
mussen durchgeschleift
werden.

12- SYNC IN

Abb. 3.4: Montage auf mehreren Ebenen

HBM A2089-2.0de
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Synchronisieren:

Synchronisieren ist bei tragerfrequenzgespeisten Aufnehmern empfehlens-
wert, wenn

e die Aufnehmerkabel mehrerer Gerate nebeneinander verlegt sind
® die Messstellen ungeschirmt dicht nebeneinander liegen

Die Synchronisierung verhindert, dass es durch Tragerfrequenzdifferenzen zu
stérenden Uberlagerungen kommt. Es kénnen maximal 99 Module zusam-
mengeschaltet werden.

3.4 Installation des CAN-Busses

Auf der Frontseite des Anschlussmoduls DF002 befindet sich eine 9polige
D-Sub-Anschlussbuchse fur den CAN-Bus-Anschluss. Der CAN-Bus-An-
schluss kann alternativ auch Uber die seitliche 10polige Steckklemme erfol-
gen.

1-DF30CAN 1-DF002

CAN-GND
CAN-L

CAN-Bus- %
Anschlussbuchse

Abb. 3.5: CAN-Bus-Anschlussstecker

Das CANopen-System wird in Bustopologie mit Abschlusswiderstanden (120
Ohm) am Anfang und am Ende verkabelt. Stichleitungen sollten moglichst
vermieden werden.

A2089-2.0de HBM
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Das Kabel ist als geschirmtes Twisted—-Pair-Kabel auszufuhren und sollte
eine Impedanz von 120 Ohm und einen Widerstand von 70 mOhm/m haben.
Die Datenubertragung erfolgt Gber die Signale CAN-H und CAN-L mit einem
gemeinsamen GND als Datenbezugspotenzial. Optional kann auch eine

24-Volt-Versorgungsspannung mitgefuhrt werden.

In einem CANopen-Netzwerk konnen maximal 127 Teilnehmer angeschlossen
werden. Die Ubertragungsgeschwindigkeit ist im Bereich von 10 kbit/s bis 1

Mbit/s in festgelegten Stufen einstellbar.

Die Lange eines CANopen-Netzwerkes ist abhangig von der Ubertragungs-

geschwindigkeit und in der nachfolgenden Tabelle dargestellt.

Bitrate (kbit/s)

Buslange (m)

1000 25
500 100
250 250
125 500
100 600
50 1000

HBM
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3.5 Leitungsabschluss CAN-Bus

Der CAN-Bus wird Uber die 10polige Steckklemme angeschlossen. In einem
Bus-Segment kdnnen maximal 99 digiCLIP-Gerate angeschlossen werden —
mit jeweils unterschiedlichen CAN-Adressen — (nach CANopen-Spezifikation).

Der CAN-Bus benétigt im ersten und letzten Busteilnehmer einen Abschluss-
widerstand von 120 Q (min. 1/4 W). Die Bus-Leitung darf maximal zwei Ab-
schlusswiderstande aufweisen. Im digiCLIP ist ein Abschlusswiderstand inte-
griert, der durch einen Schiebeschalter aktiviert wird. Alternativ kann der
Abschlusswiderstand an die Anschlussklemmen angeschlossen werden. Bei
Auslieferung des digiCLIP steht der Schiebeschalter in Position “AUS”.

1. Frontseite mit Schraubendreher 16sen

2. Frontseite nach vorne ziehen

3. Busabschlusswiderstand auf der Platine EIN- oder AUS-Schalten

mm | Busabschlusswiderstand AUS
(MW Busabschlusswiderstand EIN

Abb. 3.6: Schiebeschalter fur Abschlusswiderstand CAN-Bus

A2089-2.0de HBM
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3.6 Auswahl der Moduladresse

Die Adresse laBt sich von Adresse 1 bis Adresse 99 einstellen.

- -

=
HEBM

@ smamus @ wpuT
@ ous
9.9 M0 @ oureuT 1
N~% e
el &l
OUTPUT 2
o5 (]

[ EISISE

S|
s

|
digicLIP

29 x40 Beispiel:
N Adresse 12
S T ist eingestellt
@’@ [L%
23,
DS
C@ L ui

3.7 Automatische Bitratenerkennung

Das digiCLIP ubernimmt nach jedem Einschalten die zuletzt gewahlte Bitrate.
Sollte die Bitrate im CAN-Netz geandert worden sein, gehen Sie wiefolgt vor:

e digiCLIP anschlieBen
e digiCLIP einschalten

e Adresse mit Drehschalter andern (beliebiger Wert)

— die untere LED blinkt gelb/rot (sensibilisiert fur Datenempfang)

e Daten senden (z.B. digiCLIP-Assistent starten)

— untere LED leuchtet statisch oder flackert gelb

Ab jetzt ist die Bitrate automatisch registriert und tbernommen.

Im Auslieferungszustand ist die Bitrate auf 1 MBit/s eingestellt.

HBM
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3.8 LED-Status anzeigen, Fehlermeldungen

Zwei LED zeigen die Betriebszustande. Die obere LED bezieht sich auf die
Messwerterfassung, die untere auf die Kommunikation.

LED1 Messwert-Status ~=> | @==  @ws | <= FEjngang
@ oug
LED 2 Bus- => | Sin @wmn| <= Ausgang 1

Kommunikations-Status | <<% owm:| <o Ausgang 2

digiGLIP
pRIE

STATUS-LED (oben): Messwert-Status
Grin Kein Fehler, normaler Betrieb, Messwerte gultig.

Grun blinkend | Kein Fehler, normaler Betrieb. Der Messverstarker erfasst jedoch nicht
das Aufnehmersignal, sondern interne Referenzsignale-

Orange Kein Fehler, normaler Betrieb, Messwerte gultig, aber Bereichsuber-
schreitung oder Grenzwertschalter aktiv.
Rot Fehler, Messwerte ungultig. Da verschiedenen Ursachen vorliegen kon-

nen, sollten Sie im digiCLIP-Assistenten Uber Gerat — Geratestatus an-
zeigen das Statusfenster aufrufen und die dortige detaillierte Anzeige
auswerten.

BUS-LED (unten): Kommunikations-Status

Grin Kein Fehler an der Schnittstelle, normaler Betrieb. Das digiCLIP ist im
Zustand “operational”, die Ubertragungsrate ist eingestellt.
Orange Kein Fehler an der Schnittstelle, normaler Betrieb. Das digiCLIP ist im

Zustand “pre-operational”’, die Ubertragungsrate ist eingestellt.
Orange-dun- | Kein Fehler an der Schnittstelle, normaler Betrieb mit Datenverkehr auf

kel oder Grln- dem CAN-Bus.
dunkel flak-
kernd
Orange-Rot Das digiCLIP ist im Zustand “pre—operational”, die automatische Bitra-
blinkend tenerkennung lauft.
Rot Fehler am CAN-Bus, das digiCLIP arbeitet nicht.

A VORSICHT

Falls abwechselnd beide LEDs schnell rot blinken, liegt ein Fehler im
Flash-Speicherbereich filir die Firmware vor z.B. weil ein Firmwareupdate
unvollstandig ausgefiihrt wurde. Ubertragen Sie die Firmware erneut
(siehe Softwareupdate, Firmwareupdate). Das digiCLIP arbeitet nicht.

Falls beide LEDs dauerhaft rot leuchten, kann das digiCLIP aufgrund ei-
nes internen Fehlers nicht mehr arbeiten. Testen Sie, ob der Fehler nach
einem Aus- und wieder Einschalten des digiCLIPs immer noch vorhan-
den ist. Falls der Fehler haufiger auftritt, kontaktieren Sie bitte die Tech-
nische Unterstiutzuing von HBM.

A2089-2.0de HBM
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Ein oder mehrere Module digiCLIP montieren und Aufnehmer anschlieen.

e Busabschlusswiderstand beim ersten und letzten Modul einschalten

e Spannungsversorgung anschlieBen

e Synchronisierung wird automatisch durchgefuhrt

e Adresse bei jedem Modul einstellen; Adresse darf nicht doppelt vergeben
sein

¢ Bitrate stellt sich automatisch ein

4.1 Betrieb mit digiCLIP-Assistent

Der digiCLIP-Assistent ermoglicht Innen das Parametrieren und Skalieren
dieses Messsystems, die Anzeige und das Aufzeichnen von Messwerten.

Die Software zeigt nur Gerate der digiCLIP-Familie. Alle anderen CAN-
Teilnehmer werden ignoriert.

Vorgehensweise

e Das digiCLIP muss betriebsbereit sein.

e Verbinden Sie die CAN-Bus-Schnittstelle des PCs mit dem digiCLIP (dies
kann auch im laufenden Betrieb erfolgen).

e Sollte der PC Uber keine eigene CAN-Bus-Schnittstelle verfugen, kbnnen
Sie den CAN-zu-USB-Adapter (1-digiCLIP-Setup) verwenden.

e Stellen Sie sicher, dass das digiCLIP nicht gleichzeitig von anderer Stelle
aus parametriert wird (kein weiterer SDO-Transfer aktiv)

e Starten Sie den digiCLIP-Assistenten.

e Wenn Sie die Software das erste Mal starten, mussen Sie in einem Fenster
das zu verwendende CAN-Netz auswahlen. Markieren Sie Als Standard
verwenden, wird dieses Netz beim nachsten Start automatisch ausgewahilt.

¢ Der digiCLIP-Assistent sucht alle Gerat und stellt sie in der Liste im
Bereich Gerate mit CAN-Adresse und Seriennummer dar.

e Eine erneute Suche von angeschlossenen Geraten starten Sie uber
Schnittstelle — Gerate suchen.

N

/%\ HINWEIS

Den jeweils aktuellen Assistenten erhalten Sie kostenlos auf
http://www.hbm.com/support/ .

HBM A2089-2.0de
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4.2 Es wird kein Gerat am CANopen-Bus gefunden

Kontrollieren Sie, ob die CAN-Bus-Schnittstelle am PC richtig installiert ist,
siehe Anleitung zur CAN-Adapter-Installation und Betriebsvoraussetzun-
gen.

Falls das digiCLIP nicht die vom CAN-Netz verwendete Bitrate (auch als
Baudrate bezeichnet) benutzt, stellen Sie bei eingeschaltetem digiCLIP
mit den Drehschaltern vorubergehend eine andere Adresse ein. Nach jeder
Adressanderung wird die vom CAN-Bus verwendete Bitrate erneut gepruft
und ggf. die eigene Bitrate gedndert. Lassen Sie dann vom digiCLIP-Assi-
stenten erneut nach Geraten suchen.

Das digiCLIP unterstutzt bei CANopen nur Bitraten zwischen 50 kbis/s und
1 Mbit/s. Kontrollieren Sie, ob das angegebene Netz eine zulassige Bitrate
verwendet.

Prafen Sie bei mehreren Geraten am CAN-Bus, ob jedes digiCLIP eine ei-
gene CAN-Adresse besitzt (keine doppelten Adressen im Netz).

Der obere Schalter am digiCLIP gibt die hOherwertige Ziffer an: Eine Ein-
stellung von 1 oben und von 2 unten entspricht der dezimalen Adresse 12.

Prufen Sie, ob die Abschlusswiderstande am CAN-Bus korrekt gesetzt
sind:

das erste und das letzte Gerat am Bus (oder der PC) mussen die Wider-
stédnde aktiviert haben (DIP-Schalter im digiCLIP). Falls Sie mehr als ein
Gerat verwenden, durfen alle anderen Gerate keine Widerstande aktiviert
haben.

Rufen Sie das Programm PCANStat von Peak auf (Windows-Start-Mend,
Programme — PCAN).

Das Programm zeigt an, welche Teilnehmer PC-seitig am CAN-Bus vor-
handen sind. Bei DeviceNet sollte der Eintrag PCANLight USB_ Client vor-
handen sein, bei CANopen der Eintrag HBM_Client und das bei CANopen
gewahlte CAN-Netz sollte angezeigt werden.

Am Status fur die CAN-Schnittstelle des PCs kénnen Sie auch erkennen,
ob der CAN-Bus ordnungsgemanB arbeitet (OK). Die Angabe BUSHEAVY
wird z. B. auch durch eine fehlerhafte Verschaltung verursacht. Uberpriifen
Sie in diesem Fall alle Kabelverbindungen.

HINWEIS:

Die Anzeige im PCANStat-Fenster wird nur aktualisiert, wenn Daten trans-
feriert werden. Lassen Sie daher nach Anderungen z. B. nach Geréaten su-
chen, um Anderungen erkennen zu kénnen oder fiihren Sie einen Reset
des CAN-Busses durch.

A2089-2.0de HBM
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¢ Rufen Sie das Programm PCANStat von Peak auf (Windows-Start-Mend,
Programme — PCAN).
Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf die Flache fur die CAN-Schnitt-
stelle des PCs und fuhren Sie einen Reset des CAN-Busses durch. Las-
sen Sie dann im digiCLIP-Assistenten erneut nach Geraten suchen:
Schnittstelle — Gerate suchen.

Weitere Hinweise hierzu finden Sie in der Onlinehilfe auf der System-CD.

HBM A2089-2.0de
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Uberpriifen sie zunachst, ob der Sensor fehlerfrei angeschlossen ist: Offnen
Sie mit einem Doppelklick auf den angezeigten Messwert oder Uber Gerét —
Geriétestatus anzeigen das Statusfenster. Rote LED’s bei Sensoranschluss
zeigen an, ob und wenn ja welche Verdrahtungsfehler vorliegen.

& Gerdtestatus 2 (CAN-ID 30, Snr. 082730004) M=

Beszschreibung
Geratestatuz 2

Bitl @) tesswert ungiiltig B
Bit1 () Fositive Eingangsiibersteuerung

Bit2 () Megative Eingangsibersteuerung

Bit3 () Positive Bereichsuberschreitung

Bitd () Megative Bereichsiberschreitung

Bith () Skaliedehler (Kennliniendaten und Anzahl Nachkommastellen prifer
Bitk ) Fehler beim Initialisieren der Urkalibrierung

Bit? Fehler beim Initialisieren der Grenzwerschalter

e
Bitd () Grenzwert1 Uberschritten

Bitd () Grenzwert 2 Uberschritten

Bit10 ¢ » Grenzwert 3 Uuberschritten

Bit 11 i Grenzwert 4 Uberschritten

Bit12 () EEPROM-Fehler

Bit13 ' Flash-Fehler

Bit14 Cal-Fehler

Bit15 @ TEDS-Fehler

Bit16 ) Aufnehmeranschluss defekt Klemme 2 (HEM: schwarz)

Bit17 €3 Aufnehmeranschluss defekt Klemme 2' (HEM: grau)

Bit18 ) Aufnehmeranschiuss defekt Klemme 3 (HBM: blau) —
Bit19 €3 Aufnehmeranschluss defekt Klemme 3' (HEM: griin)

Bit20 @) Aufnehmeranschluss defekt: Klemme 4 (HBM: [, rof)

Bit21 () Aufnehmeranschluss defekt Klemme 1 (HBM: [+]. weild) -

‘| | I

Abb. 5.1: Assistent: Geratestatus

AnschlieBend stellen sie alle weiteren Gerateparameter Uber die MenUs des
Assistenten ein.

Der Assistent verfugt ebenfalls tber eine umfangreiche Hilfe. Die Parameter
sind dann in Arbeitsspeicher des digiCLIP vorhanden.

Um sie nach einem Stromausfall wieder verfugbar zu haben, missen sie noch
im EEprom-Speicher des digiCLIP gespeichert werden (Assistenten-Dialog:
Parameter speichern/laden —> Parameter im Gerat speichern) .

A2089-2.0de HBM
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Nach einem Spannungsausfall oder wiedereinschalten des digiCLIP, werden
alle zuletzt im EEprom vorhandene Parameter wieder automatisch in das Ge-
rat (RAM) geladen.

Ny

~ -
~ ~

HINWEIS

Das digiCLIP verfugt neben der Werkseinstellung nur uber ei-
nen Parametersatz (Messprogramm) der im Gerat gespeichert

werden kann. Weiter Parametersatze kénnen aber uber den
Assistenten auf einem PC gespeichert und wieder geladen

5.1 Erlauterung der wesentlichen Parameter

werden. Ein Offline-Modus, d.h. erstellen /andern eines Para-
metersatzes ohne angeschlossenes Gerat, existiert nicht.

Skalieren

Skalieren nach Aufnehmerkenndaten

Physik. A Aufnehmerkenndaten: Nennwert 10 kN;
Einheit Nennkennwert 2 mV/V

Nenn kN (=10 kN bei 2 mV/V)

Null
kN

Nenn mV/V (= 2 mV/V)

Physik. A
Einheit

Alternative: 2punkt-Skalierung

Beispiel: Fur die Kalibrierung einer 10 kg-Wagezelle wird ein Kalibriergewicht
von 4 kg benutzt

1. Aufnehmer entlasten

p2

w Punkt 1 messen 0,0457 mV/V
Kennlinienpunkt 1 0 kg eingeben
physikalisch

| 2. Aufnehmer mit 4 kg belasten

‘ mV/\=/ Punkt 2 messen 0,873 mV/V
Kennlinienpunkt 2 4 kg eingeben
physikalisch

HBM
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Tarieren / Nuliste

Unterschied Tarieren—Nullabgleich: Der Nullabgleich (>0<) wirkt sich auf Brutto- und
Nettowert aus. Das Tarieren (>T<) wirkt sich nur auf den Nettowert aus.

Ein Beispiel sol

llen

| den Unterschied zwischen Nullabgleich und Tarieren verdeutlichen:

- Plattform
\\%\\\\%\\\\\%\

Anzeige
Wageschritte Aktion Brutto Netto
Plattform auf- > 0< vorher 35 kg | vorher 35 kg

legen (35 kq)

Behalter auf-
legen (8 kg)

nachher 0 kg | nachher O kg

>T< vorher 8 kg vorher 8 kg
nachher 8 kg | nachher 0 kg

Filter / Frequenzen 0,05 Hz 1 Hz 20 Hz

0,1 Hz 2 Hz 50 Hz
0,2 Hz 5 Hz 100 Hz
0,5 Hz 10 Hz

Autocal Die Autocal-Funktion unterbricht die Messfunktion kurzzeitig,

um den Verstarkereingang mit einer internen Referenz zu ver-
binden. Dadurch werden alterungs- und temperaturbedingte
Fehler ausgeglichen. Diese Funktion wird einmal auf Anforde-
rung ausgefuhrt.

Grenzwertschalter | Als Quelle des Grenzwertsignales kann gewahlt werden: Brutto,
1..4 Netto, SpitzenwertMax/Min/Spitze-Spitze
Funktionen und Parameter der Grenzwerte
Gwi1, EIN Pegel
Uberschreiten | | v Hyst
(gréBer—gleich) AUS A
AUS p— y
Unterschreiten b i \ » Hyst
(kleiner als) ~ | A
Pegel
Gw2, EIN
logisch “1” | T -
Gw1 EIN
logisch “0” I ””””” ’—‘
Gw2 EIN
A2089-2.0 de HBM



30 digiCLIP DF31 CAN

Als Quelle des Spitzenwertsignales kann gewahlt werden: Brutto, Netto,
Der Spitzenwert kann geléscht werden.
Spitzenwerte Beispiel 1
* Messsignal
o Verlauf des
= Speicherwertes
%-
S
<
t ——
Normal Halten dauernd normal
I6schen
Beispiel 2
* Messsignal
[}
©
2
= Cf'i
£ J' ;
< |
einmali’g l6schen t—
dauernd I0schen Normalbetrieb
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5.2 Parametrierung mit TEDS

5.2.1 Elektrischer Anschluss mit TEDS

TEDS steht fur “Transducer Electronic Data Sheet”.

An das digiCLIP kann ein Aufnehmer mit elektronischem Datenblatt nach der
Norm IEEE 1451.4 angeschlossen werden, welches das automatische Ein-
stellen des Messverstarkers ermaoglicht. Ein entsprechend ausgestatteter
Messverstarker liest die Kenndaten des Aufnehmers (Elektronisches Daten-
blatt) aus, Ubersetzt diese in eigene Einstellungen und die Messung kann ge-
startet werden.

Zum AnschlieBen des TEDS muss die Sechsleiter-Technik verwendet werden.

5.2.2 Parametrieren mit TEDS

Ist ein Aufnehmer mit TEDS angeschlossen, der Parametrierdaten fur eine
Vollbricke enthalt, kann dieser zur automatischen Parametrierung des Ver-
starkers verwendet werden.

Mit dem Einschalten des digiCLIP wird automatisch detektiert, ob ein TEDS
angeschlossen ist. Mit dem Austausch des Aufnehmers im eingeschalteten
Zustand wird der neue TEDS ebenfalls selbsttatig erkannt.

Um die TEDS-Funktionalitat zu Gberwachen und die Skalierung vor manuel-
lem Eingriffen zu schitzen, ist das Feld “TEDS immer verwenden” anzukreu-
zen. Wenn ein Aufnehmer ohne TEDS verwendet wird, muss diese Markie-
rung geloscht sein.

Damit die Daten, die im TEDS gespeichert sind, fur die Skalierung verwendet
werden kdnnen, muss im digiCLIP eingestellt werden, in welcher physikali-
scher Einheit die Messwerte angezeigt werden sollen. Die im TEDS gespei-
cherten Skalierwerte werden dann automatisch in diese gewunschte Einheit
umgerechnet. Durch die Angabe dieser Umrechnungs -Einheit kann die Ska-
lierung auch in einer Zehnerpotenz (z.B. ’kN”) erfolgen oder auch englische
Einheiten sowohl in der Anzeige wie im TEDS verwendet werden.

Wahlen Sie im digiCLIP Assistenten im Bereich "TEDS” die gewunschte Um-
rechnungseinheit im Auswahlmenu. Wenn Sie statt dessen direkt die Einheit
verwenden mdchten, die im TEDS gespeichert ist, setzen Sie diesen Wert auf
”(auto)”.

Mit dem Aktivieren des TEDS werden nun dessen Skalierdaten ausgelesen
und in die gewunschte physikalische Einheit umgerechnet. Sollten die im
TEDS gespeicherte Einheit und die gewunschte Umrechnungseinheit unver-
traglich sein, weil sie unterschiedliche GroBen beschreiben (z.B.: Drehmo-
ment-Aufnehmer angeschlossen, Umrechnungseinheit ist ’N”), wird eine
CAN-Fehlermeldung erzeugt und die Skalierung nicht ausgefuhrt.
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Ist das automatische Aktivieren des TEDS eingestellt (Markierung: “TEDS im-
mer verwenden”), wird der TEDS selbsttatig ausgelesen und die Skalierung
entsprechend ausgefuhrt, wenn die Versorgungsspannung des digiCLIP ein-
geschaltet oder ein neuer Aufnehmer im eingeschalteten Zustand ange-
schlossen wird.

Wird nach dem Aktivieren des TEDS ein Skalierfehler gemeldet, kann dies
darin begrundet sein, dass der Wertebereich, der durch die beiden Kennli-
nienpunkte angegeben wird, derart groB oder klein ist, dass die Messwerte
nicht mit den eingestellten Nachkommastellen dargestellt werden konnen.
Passen Sie dann die Anzahl der Nachkommastellen im Bereich "Skalierung”
an. Moglicherweise hilft der Wechsel zu einer anderen Zehnerpotenz, wie z.
B. "N” nach "kN”. Klicken Sie im digiCLIP-Assistenten auf “TEDS-Fehlersta-
tus”, um weitere Informationen zu erhalten. Wenn Sie keinen Aufnehmer mit
TEDS angeschlossen haben, achten Sie darauf, dass das Feld “TEDS immer
vorhanden” nicht angewahlt ist. Zur genauen Analyse empfiehlt es sich, die im
TEDS gespeicherten Daten anzeigen zu lassen. Klicken Sie dazu im
digiCLIP-Assistenten im Bereich "TEDS” auf "Details”.

Beispiel 1:
Drehmomentaufnehmer angeschlossen, gewunschte Darstellung in Kilo-
Newtonmeter ,kNm"

Im TEDS ist gespeichert:

Minimum Force/Weight 1,0 Nm
Maximum Force/Weight 2500,0 Nm
Minimum Electrical Value 0,1 mV/V
Maximum Electrical Value 1,5 mV/V
Im digiCLIP gesetzte Referenz-Einheit (,kNm®) 03560000 (hex)
Nach dem Skalieren per TEDS sind die Skalierpunkte wie folgt gesetzt:
Kennlinienpunkt 1, physikalisch 0,001 kNm
Kennlinienpunkt 1, elektrisch 0,1 mV/V
Kennlinienpunkt 2, physikalisch 2,5 kNm
Kennlinienpunkt 2, elektrisch 1,5 mV/V
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Beispiel 2:
Kraftaufnehmer angeschlossen, gewunschte Darstellung in englischem Pfund
”Ib“

Im TEDS ist gespeichert:

Minimum Force/Weight 1,0N
Maximum Force/Weight 1000,0 N
Minimum Electrical Value -0,1 mV/V
Maximum Electrical Value 4,0 mV/V
Im digiCLIP gese:zltbe“)Referenz—Einheit OOEFO0001 (hex)

Nach dem Skalieren per TEDS sind die Skalierpunkte wie folgt gesetzt:

Kennlinienpunkt 1, physikalisch 0,225 Ib
Kennlinienpunkt 1, elektrisch -0,1 mV/V

Kennlinienpunkt 2, physikalisch 224,81 Ib
Kennlinienpunkt 2, elektrisch 4,0 mV/V

Die Angabe der minimalen und maximalen Bruckenspeisespannung im TEDS
wird ebenfalls Gberpruft. Bei Uber- oder Unterschreitung wird die Bruckenspei-
sespannung im digiCLIP automatisch angepasst.

Erfolgt die Parametrierung ohne den digiCLIP-Assistenten, sondern direkt per
SDO-Befehle, mussen Sie die gewunschte Umrechnungseinheit vor dem Ak-
tivieren des TEDS mittels Objekt 3576 einstellen. Die zur VerflUgung stehen-
den Einheiten entsprechen der Auswahlliste, die der digiCLIP-Assistent an-
bietet, und werden entsprechend CiA DR303-2 bestimmt. Englische
MaBeinheiten sind gemal unten stehender Tabelle erganzt. Setzen Sie den
Wert = 700000000”, wird die Einheit fur die Umrechnung verwendet, die im
TEDS gespeichert ist.

Mit dem erfolgreichen Aktivieren des TEDS werden auch die Objekte 3231
und 6131 entsprechend geandert.

Die CAN-Objekte zur Verwendung von TEDS finden Sie im Kapite[6.7.9 .

N

/g\ HINWEIS

Sind mehrere Aufnehmer-Vollbricken an einem digiCLIP-
Verstarkereingang parallel geschaltet, sollten deren TEDS-
Daten nicht zur automatischen Skalierung verwendet werden,
da in diesem Fall die Verteilung der Krafte zu ungewunschter
Skalierung fuhren kdnnte.
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5.2.3 Parameter der gewlinschten physikalischen Umrechnungseinheit

Wert (hex) gewunschte Einheit Umrechnung
FA4B0000 ug 1.06g
FD4B0000 mg 1103 ¢
004B0000 g

00020000 kg

03020000 t 1000 kg
00210000 N

03210000 kN 1000 N
06210000 MN 1-106 N
0OEFO0001 Ib 4,44822 N
OOEEO0001 0z 0,278 N
00EDO0001 kof 9,8N
FE560000 Ncm 0,01 N'‘m
00560000 Nm

03560000 kNm 1000 N-m
00EA0001 ozf-in 7,06-1073 N-m
00E90001 ozf-ft 84,73-103 N-m
00E80001 Ibf-in 1,12 N-m
00E70001 Ibf—ft 1,35 N-m
00E60001 in 0z 7,06-103 N-m
00ES50001 ozf-ft 84,73-10°3 N-m
00E40001 inlb 1,1210°"N-m
00E30001 ft Ib 1,35 N'm
004E0000 bar 1.10° Pa
FD4E0000 mbar 100,0 Pa
00220000 Pa

02220000 hPa 100,0 Pa
03220000 kPa 1000 Pa
06220000 MPa 1.10% Pa
00ABO000O psi 6894,757 Pa
00010000 m

FD010000 mm 1103 m
FE010000 cm 1.102 m
FA010000 um 110-10®m
00ECO0001 in 25,4103 m
00EBO0001 ft 0,3048 m
00010300 m/s

00EBO0301 fps 0,304 m/s
00014700 m/min 1,66 m/s
FD550000 mm/sz2 1-1073 m/s2
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Wert (hex) gewunschte Einheit Umrechnung

00550000 m/s2

00EB5701 ft/s2 3,048-10~" m/s2

00EC5701 in/s2 2,54-1072 m/s?

FA010100 um/m 1108 m/m

FEOO00000 %

FD000000 %o 0,1 %

FA000000 ppm 0,1-108 %
A2089-2.0de
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Das Modul digiCLIP verfugt Uber eine eingebaute CAN-Schnittstelle, uber die
sowohl Messwerte Ubertragen werden konnen als auch die Parametrierung
des Moduls vorgenommen werden kann. Die Bitrate ist wahlbar, maximal sind
1 Mbit/s moglich. Das Protokoll der Schnittstelle orientiert sich am CANopen
Standard, insbesondere DS301 und DS404.

CANopen wurde von der CiA (CAN in Automation), der Nutzer- und Herstel-
lervereinigung fur CANopen, entwickelt und ist seit Ende 2002 als europai-
sche Norm EN 50325-4 standardisiert.

CANopen verwendet als Ubertragungstechnik die Schichten 1 und 2 des ur-
sprunglich fur den Einsatz im Automobil entwickelten CAN-Standards (ISO
11898-2). Diese werden in der Automatisierungstechnik durch die Empfehlun-
gen des CiA-Industrieverbandes hinsichtlich der Steckerbelegung, Ubertra-
gungsraten und der Anwendungsschicht erweitert.

6.1 Zyklische Dateniubertragung

Die zyklischen Daten werden als sogenannte "Process Data Objects” (PDOs,
nach CANopen-Festlegung) Ubertragen. Die interessierenden Messwerte
werden ohne weitere Kennzeichnung unter einem vorher festgelegten CAN-
|dentifier zyklisch vom Messgerat gesendet. Eine Abfragenachricht wird nicht
bendtigt. Wie oft die PDOs versendet werden, wird als Parameter eingestellt
(siehe Objektverzeichnis).

Die PDOs werden ereignisorientiert, zyklisch oder auf Anforderung als Broad-
cast-Objekte Ubertragen. Innerhalb eines PDO kdénnen maximal 8 Byte Daten
Ubertragen werden. In Verbindung mit einer Synchronisationsnachricht kann
das Senden sowie die Ubernahme von PDOs netzwerkweit synchronisiert
werden ("synchrone PDOs”). Damit lassen sich sowohl die Busbelastung als
auch die Reaktionszeit des Netzes auf ein Minimum reduzieren. CANopen er-
reicht eine hohe Kommunikationsleistung bei vergleichsweise geringer Bitrate.
Die Zuordnung von Anwendungsobjekten auf ein PDO ist Uber eine im Objekt-
verzeichnis (OV) abgelegte Strukturbeschreibung ("TPDO-Mapping’) einstell-
bar und damit den jeweiligen Einsatzanforderungen eines Gerates anpassbar.

Datenformate mit einer Lange von mehr als einem Byte werden immer in der
Reihenfolge LSB/MSB gesendet. Neben diesen vordefinierten PDOs kdnnen
weitere gemaB CANopen-Festlegungen (CiA-DS 301) uber das sogenannte
Mapping eingerichtet werden (siehe Kap.6.5.2). Hierzu sind entsprechende
Tools auf dem Markt erhaltlich. Der Austausch zyklischer PDOs wird erst ge-
startet, nachdem das Gerat in den Zustand "Operational” gebracht wurde.
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6.2 Parametrierung

Nachrichten zur Parametrierung des Gerates werden als sogenannte "Service
Data Objects” (SDOs, nach CANopen-Festlegung) Ubertragen. Dabei werden
die verschiedenen Parameter Uber eine Index- sowie eine Subindex—Nummer
adressiert. Die Vergabe dieser Index—-Nummern entnehmen Sie bitte dem Ob-
jektverzeichnis (siehe Kap. 6.5).

Datenformate mit einer Lange von mehr als einem Byte werden immer in der
Reihenfolge LSB-MSB gesendet.

Die Ubertragung von SDOs erfolgt als bestéatigter Datentransfer mit jeweils
zwei CAN-Objekten in Form einer Punkt-zu-Punkt-Verbindung zwischen
zwei Netzknoten. Die Adressierung des entsprechenden Objektverzeichni-
seintrages erfolgt durch Angabe von Index und Subindex des Eintrags. Es
konnen Nachrichten unbegrenzter Lange ubertragen werden, was allerdings
mit einem zusétzlichen Protokoll-Overhead verbunden ist.

6.2.1 Generierte Fehlercodes bei SDO-Kommunikation
(”SDO abort codes”)

Fehlercode (Hex) Fehlerbeschreibung
05 03 00 00 Falsches Togglebit
06 01 00 00 Objektzugriff nicht unterstutzt, nicht erlaubt
06 02 00 00 Objekt existiert nicht im Verzeichnis
06 04 00 41 Objekt kann nicht in PDO gemappt werden
06 04 00 42 Anzahl oder Lange der zu mappenden Objekte Ubersteigt die

maximale Lange des PDO
06 04 00 43 Allgemeiner Kompatibilitatsfehler des Parameters
06 06 00 00 Hardwarefehler
06 07 00 10 Unbekannter Datentyp
06 07 00 12 Lange des Datentyps zu grof3
06 07 00 13 Lange des Datentyps zu klein
06 09 00 11 Subindex existiert nicht
06 09 00 30 Messbereichs-Uberwachung iiberschritten
06 09 00 31 Messbereichs-Uberwachung an der oberen Grenze Uberschritten
06 09 00 32 Messbereichs-Uberwachung an der unteren Grenze unterschritten
08 00 00 00 Allgemeiner Fehler
08 00 00 20 Daten kdnnen nicht transferiert werden
A2089-2.0 de HBM
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6.3 EMERGENCY-Nachrichten

EMERGENCY-Nachrichten dienen dazu, mit hochpriorer Reaktion kritische
Zustandswechsel anzuzeigen, ohne dass diese Informationen angefordert
werden mussen. Eine EMERGENCY -Nachricht wird nur dann versendet,
wenn das Gerat im Zustand “operational” ist und das Ereignis vom Normalzu-
stand in den Fehlerzustand wechselt. Die RESET-Nachricht wird versendet,
wenn der Fehler, der zum EMERGENCY -Ereignis fuhrte, beseitigt ist.

Hinweise zu den Grenzwertschaltern:

Jeder der 4 Grenzwertschalter kann so eingerichtet werden, dass beim Wech-
sel seines Zustands eine EMERGENCY-Nachricht versendet wird. Sind
mehrere Grenzwertschalter derart aktiviert, wird nicht mit jedem Wechsel des
Zustands eine Nachricht gesendet, sondern wie folgt.

Alle Grenzwertschalter sind im Zustand "0”. Wenn nun einer der Grenzwert-
schalter den Zustand wechselt, wird eine EMERGENCY -Nachricht versendet.
Folgen weitere Grenzwertuberschreitungen der anderen Grenzwertschalter,
wird keine zusatzliche Nachricht gesendet. Erst wenn alle Grenzwertschalter
wieder den Zustand ”0” eingenommen haben, wird eine RESET-Nachricht
gesendet.

6.3.1 Protokoll einer EMERGENCY-Nachricht

CAN-Identifier 128 (080 hex) + Modul-Adresse
1. ... 2. Datenbyte EMERGENCY-Nachricht, 1. Teil

3. Datenbyte Fehlerstatus

4. Datenbyte EMERGENCY -Nachricht, 2. Teil
5. ... 8. Datenbyte Bei DF31CAN immer = 00

6.3.2 Generierte EMERGENCY-Nachrichten

1....2. | 4. Daten- Beschreibung der EMERGENCY -Nachricht
Datenbyte byte

(Hex) (Hex)

00 00 00 Kein Fehler oder soeben Fehler geléscht (RESET-Nachricht);

der Fehlerstatus im 3. Datenbyte ist ebenfalls = 00.
50 10 00 Selbsttest: Fehler des FLASH-Programmspeichers; Programm-
ausfuhrung unzuverlassig
50 20 00 Autokalibrier—Fehler (,Auto-Cal“)
50 30 00 Aufnehmeranschluss defekt oder TEDS kann nicht gelesen
werden 1)
63 10 00 Skalierfehler
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1....2. | 4. Daten- Beschreibung der EMERGENCY -Nachricht
Datenbyte byte

(Hex) (Hex)

8110 00 PDO-Transferrate kann nicht eingehalten werden; Messwerte

gehen verloren

FO 01 00 Ubersteuerung des Messeingangs

FO 11 00 Grenzwertschalter; siehe Hinweis

FF 00 01 Uberschreiten der Bruttomesswert-Bereichsiiberwachung

FF 00 02 Fehler beim Lesen oder Bearbeiten der Urkalibrierwerte

FF 00 03 Fehler beim Parametrieren der Grenzwertschalter

FF 00 04 Fehler beim Lesen oder Schreiben des EEPROM

) Die Verfligbarkeit der TEDS-Daten wird nur liberwacht, wenn diese aktiviert wurde (Objekt 3581 oder
digiCLIP-Assistent: “TEDS immer verwenden” markiert)

6.4 Datentypen

Bezeichnung Beschreibung Abkiirzung in den
nach CANopen nachfolgenden
Tabellen
Boolean Byte mit der Information im niederwertigsten Bit b8
(Bit0)
Unsigned8 Vorzeichenloses Byte mit 8 Bit Lange ud
Unsigned16 Vorzeichenloses Wort mit 16 Bit Lange ul6
Unsigned32 Vorzeichenlose Ganzzahl mit 32 Bit Lange u32
Integer16 Ganzzahl mit Vorzeichen im héchstwertigen Bit i16
und 16 Bit Lange
Integer32 Ganzzahl mit Vorzeichen im héchstwertigen Bit i32
und 32 Bit Lange
Real32 FlieBkommazahl mit Vorzeichen und 32 Bit Lange r32
VisibleString | Zeichenkette, die nicht mit einem Nullzeichen (00 VS
hex) abgeschlossen werden muss. Die Lange der
Zeichenkette ist im Objektverzeichnis festgelegt
und muss exakt eingehalten werden. In den nach-
folgenden Tabellen wird jeweils die Anzahl der
nutzbaren Zeichen
OctetString Folge von Byte mit jeweils 8 Bit Lange 0S
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6.5 Datenstrukturen

6.5.1 PDO-CommPar

o
X | >
g |t
= % Beschreibung
a0
=1
(77}
0 | u8 Anzahl Eintrage
1 |u32 CAN-Identifier des PDO, siehe unten 1)
2 | u8 Ubertragungsart, siche unten
3 [ul6 Sperrzeit; Wert wird nicht ausgewertet
4 | u8 Prioritats—Gruppe; Wert wird nicht ausgewertet

1) RTR-Funktionalitat wird nicht unterstiitzt, daher muss Bit 30 immer gesetzt sein.
Beispiel: CAN-Node _ID = 05, 1 PDO: Wert = 40000185 hex.

Unterstiitzte Ubertragungsraten des Sende-PDO (Subindex 2, “Transmis-
sion type”)

Wert Beschreibung
0 Es werden keine PDO gesendet
1 Zyklisches Senden sofort nach Empfang einer SYNC-Nachricht

2...240 | Zyklisches Senden nach Empfang von n SYNC-Nachrichten; n entspricht Wert
der Ubertragungsart

254 Zyklisches Senden entsprechend der Einstellung mit Objekt 3400, unabhangig
von SYNC-Nachricht

6.5.2 PDO-Mapping

s

2 a8 Beschreibung

77

0 | u8 Anzahl Eintrage

1 |u32 1. gemapptes Objekt
2 |u32 2. gemapptes Objekt
8 |u32 8. gemapptes Objekt

Struktur eines PDO-Mapping-Eintrages
| Index (16bit) | Subindex (8 bit) | Objektlange in Bit (8bit) |
Die Summe der Objektlangen eines PDO-Mappings darf 64 bit nicht Gber-

schreiten. Ist zum Beispiel die Objektlange der ersten beiden gemappten
Objekte jeweils 32 Bit, stehen das 3. bis 8. Objekt nicht zur Verfigung
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6.6 Elektronisches Datenblatt - EDS-Datei

Funktionalitat und Eigenschaften eines CANopen-Gerates sind in dem stan-
dardisierten elektronischen Datenblatt (Electronic Data Sheet, EDS) im
ASCIl-Format beschrieben. Hierbei ist das EDS als eine Art Formblatt zu ver-
stehen, das alle Daten und Funktionalitaten eines Gerates, wie sie Uber das
Netzwerk zuganglich sind, beschreibt.

Die finden die EDS-Dateien fur die digiCLIP-CAN-Bus Module auf der digi-
CLIP-System-CD oder unter www.hbm.com/support.

6.7 CAN-Objektverzeichnis, sortiert nach Funktionsgrpn.

Das Objektverzeichnis (OV) strukturiert die Daten eines CANopen-Gerates in
einer Ubersichtlichen tabellarischen Anordnung. Es enthalt sdmtliche Gerate-
parameter sowie alle aktuellen Prozessdaten, die damit auch Uber das SDO
zuganglich sind.

Das Objektverzeichnis ist in Bereiche unterteilt, die allgemeine Angaben Uber
das Gerat (Gerateidentifikation, Herstellername, etc.) sowie Kommunikations-
parameter enthalten bzw. die spezifische Geratefunktionalitat beschreibt. Die
|dentifizierung eines Eintrags ("Objekt”) des Objektverzeichnisses erfolgt uber
einen 16-Bit-Index und einen 8-Bit-Subindex.

Uber die Eintrage des Objektverzeichnisses werden die Anwendungsobijekte
eines Gerates wie z.B. Ein- und Ausgangssignale, Gerateparameter, Gerate-
funktionen oder Netzwerkvariablen in standardisierter Form Uber das Netz-
werk zuganglich gemacht.

”

6.7.1 Kommunikationsprofil

Das CANopen-Kommunikationsprofil (dokumentiert in CiA DS-301) regelt,
wie die Gerate Daten miteinander austauschen. Wie bei allen anderen Feld-
bus—Protokollen werden hierbei Echtzeitdaten und Parameterdaten unter-
schieden. CANopen ordnet diesen, vom Charakter her vollig unterschiedli-
chen Datenarten, jeweils passende Kommunikationselemente zu.

A2089-2.0de HBM



42

digiCLIP DF31 CAN

In- |Index| 3| = N Wert Beschreibung s —
dex |(dez) | 8| & e c N
(hex) T o | € 2 b
ol 3 [ = o
3| N ® £ [
n a © 2
-
®
o
1000 | 4096 | 0 | RO |u32| 00220194 hex Gerat unterstitzt Alarm- | DS404 | -
(konstant) und Analog-Input-Block ge-
maB CiA DS404
1001 | 4097 | 0 | RO | u8 | Bit 0 entspricht | Fehler-Register mit Status; | DS404 | -
Bit 0 in Index | bevorzugt Status aus Index
6150 gesetzt; | 6150 und Index 2011 uber-
Bit 1...7 immer wachen!
=0
1002 | 4098 | 0 |ROP (u32| siehe Index Herstellerspezifisches HBM | -
2011, Fehler- Register;
Subindex 1 entspricht System-Status 2
1003 | 4099 | 0 | RO | u8 Fehlerzustande: Anzahl der | DS301 | -
Eintrage
1003 | 4099 | 1 | RO |u32 Fehlerzustande DS301 | -
1004 | 4100 | 0 | RO |u32 Max. Anzahl der unterstutz-
ten Empfangs- und Sende-
PDO
1004 | 4100 | 1 | RO |u32 Max. Anzahl der unterstutz-
00((3(%?12?a2n{1)ex ten synchronen Empfangs- | DS301 | -
und Sende-PDO
1004 | 4100 | 2 | RO |u32 Max. Anzahl der unterstutz-
ten asynchronen Empfangs-
und Sende-PDO
1005 | 4101 | 0 | RW |u32 COB-ID SYNC DS301 | C
1008 | 4104 | 0 | RO | VS | Visible-String | Hersteller-Geratebezeich- |DS301 | -
nung (20 Zeichen)
1009 | 4105 | 0 | RO | VS | Visible-String | Hersteller-Hardware-Ver- |DS301 | -
sion (13 Zeichen)
100A | 4106 | 0 | RO | VS | Visible-String Hersteller-Firmware-Ver- | DS301 | -
sion (8 Zeichen)
100B | 4107 | 0 | RO |u32 Node-ID Geréateadresse DS301 | -
100C | 4108 | 0 | RW |ul6 Node guarding: Guard Time | DS301
) RW: Lese- und Schreibzugriff ROP:  nur Lesezugriff per SDO und PDO
RO: nur Lesezugriff WOP: nur Schreibzugriff per SDO und PDO
WO: nur Schreibzugriff RWP: Lese- und Schreibzugriff per SDO und PDO
Objekte mit dem Zusatz “P” kénnen in ein SDO oder
PDO gemapped werden.
2) Das Format beschreibt den Datentyp wie in Kapite|j.4 benannt.
HBM A2089-2.0 de



digiCLIP DF31 CAN

N
w

In- |Index | §| = | & Wert Beschreibung & =3

dex | (dez) | 8| & s c o

(hex) T & | © 2 %

Q| 3 []] = S

3| N © = 2

Q ©

@

o

100D | 4109 | 0 | RW | u8 Node guarding: Life Time |DS301 | C

100E | 4110 | O | RW |u32 Node guarding: Identifier |DS301 | C

1014 | 4116 | 0 | RW |u32 | COB-ID EMCY | Identifier EMERGENCY- |DS301 | -

Nachricht
1018 | 4120 | 1 | RO [u32 | HBM: 011D hex CANopen Vendor-ID DS301 | -
1018 | 4120 | 2 | RO |u32 DF31CAN: CANopen Product-ID DS301 | -
0302hex
2083 | 8323 | 0 | RO | VS | Visible String HBM Seriennummer HBM | -
(12 Zeichen)

2084 | 8324 | 1 | RW | VS | Visible String | Kanalbez. zur indiv. Festle- | HBM | A

(16 Zeichen) gung durch den Anwender

3 HBM: HBM-spezifische Definition;
DS301: Definition aus CiA Draft Standard 301, DS404: Definition aus CiA Draft Standard 404;

DR303: Definitionaus CiA Draft Recommendation 303

4)  Spalte Parametersatz: A: Wert wird in Applikations-Parametersatz gespeichert; C: Wert wird in Kommu-

nikations-Parametersatz gespeichert; _ : Wert wird in keinem Parametersatz gespeichert

6.7.2 Parametersatz und Werkseinstellung

Im digiCLIP-Assistenten wird mit dem Klick auf “Parameter im Gerat spei-

chern” oder “Werkseinstellung wieder herstellen” der Applikations-Parameter-
satz gelesen oder geschrieben. Dies ist in den Tabellen mit “A” markiert. Die

Kommunikations-Parameter werden im Zusatzdialog “PDO-Details” ge-
schrieben und geladen. Die betroffenen Objekte sind in den Tabellen mit “C”

markiert.

In- |Index | § | & o Wert Beschreibung N
dex | (dez) | B | 5 | £ s =
(hex) T/ 3| e = ®
S N8 L
(/2] 8 ¢Es
G
o
1010 | 4112 | 0 | RO | u8 Parameter sichern: Unter- | DS301 | -

stutzte Funktionen (groBter

unterstltzter Subindex)
1010 | 4112 | 1 |RW |u32| Schreiben: Alle aktuelle Applikations—- |DS301 | -

65766173 (,A“), Kommunikations-

hex (,C*) und PDO-Mapping-

Parameter (Index

1000...9FFF) sichern.
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In- | Index | § | & o Wert Beschreibung N
dex | (dez) | B | 5 | £ 5 ®
(hex) T/ 3|8 = o
5 " 8 £ |3
7 ©
a |8
©
o
1010 | 4112 | 2 |RW |u32 | Schreiben: Nur aktuelle Kommunika- | DS301 | -
65766173 | tions- (,C*) und PDO-Map-
hex ping—Parameter (Index
1000...1FFF) sichern.
1010 | 4112 | 3 |RW |u32| Schreiben: Nur aktuelle Applikations- |DS301 | -
65766173 Parameter (,A") (Index
hex 2000...3FFF und
6000...9FFF) sichern.
1011 | 4113 | 0 |RO | u8 Werkseinstellung wieder | DS301 | -
herstellen: Unterstitzte
Funktionen (gréBter unter-
stitzter Subindex)
1011 | 4113 | 1 |RW |u32| Schreiben: Werkseinstellung: Alle Ap- | DS301 | -
64616F6C plikations ("C”) und PDO-
hex Mapping-Parameter (Index
1000...9FFF) wieder herstel-
len
1011 | 4113 | 2 |RW |u32| Schreiben: Werkseinstellung: Nur Ap- | DS301 | -
64616F6C plikations ("A”) wieder her-
hex stellen
1011 | 4113 | 3 |RW |u32| Schreiben: | Werkseinstellung: Nur Kom- | DS301 | -
64616F6C | munikations ("C”) und PDO-
hex Mapping-Parameter wieder
herstellen
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6.7.3 Messwerte

In- |Index | § | & > Wert Beschreibung N
dex | (dez) | B 5 = £ 5
(hex) T | 3 2 = o
e N ®© c (]

3 a = =

7 L S

e s

©

o
2002 | 8194 | 1 | ROP | i32 Max-Spitzen-Messwert HBM | -
2003 | 8195 | 1 | ROP | i32 Min-Spitzen-Messwert HBM | -
2004 | 8196 | 1 | ROP | i32 Spitze-Spitze-Messwert HBM | -
3002 {12290 | 1 | ROP | r32 Max-Spitzen-Messwert HBM | -
3003 {12291 | 1 | ROP | r32 Min-Spitzen-Messwert HBM | -
3004 {12292 | 1 | ROP | r32 Spitze-Spitze-Messwert HBM | -
6130 {24880 | 1 | ROP | r32 Brutto-Messwert DS404 | -
6140 {24896 | 1 | ROP | r32 Netto-Messwert DS404 | A
9130 [ 37168 | 1 | ROP | i32 Brutto-Messwert DS404 | -
9140 | 37184 | 1 | ROP | i32 Netto-Messwert DS404 | -

6.7.4 Geratestatus

In- | Index | § | & e Wert Beschreibung N

dex | (dez) | B 5 c g =

(hex) T | 3 2 = o

Q N © c ]

S (] £ £

77 2 €

e s

©

o

1001 | 4097 | 0 | RO | u8 | BitOent- | Fehler-Register mit Status; | DS404
spricht Bit 0 | aus Kompatibilitatsgrinden;

in Index bevorzugt Status in Index
6150 ge- | 6150, 2010 und Index 2011
setzt; uberwachen!
Bit1...7
immer =0
1002 | 4098 | 0 | ROP |u32 | siehe Index Herstellerspezifisches HBM | -
2011, Sub- Fehler-Reqgister;

index 1 entspricht System-Status 2
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In-
dex
(hex)

Index
(dez)

Sub-Index

Zugriff

Datentyp

Wert Beschreibung

Definition
Parametersatz

2010

8208

ROP

System-Status 1
Bit 0...2: wie Index 6150, Bit 0...2
Bit 3: CAN-Bus-Fehler oder -Warnung
Bit 4...7: Grenzwertschalter 1...4 ausge-
|Ost

HBM

2011

8209

ROP

u32

System-Status 2 (Kopie in Index 1002):
Bit 0: Messwert ungultig (wie Index 6150,
Bit 0) )

Bit 1: positive Messeingangs-Ubersteue-
rung .

Bit 2: negative Messeingangs—Ubersteue-
rung

Bit 3: pos. Messbereichsuberschreitung
(s. Index 6149, 9149)

Bit 4: neg. Messbereichsuberschreitung
(s. Index 6148, 9148)

Bit 5: Skalierfehler

Bit 6: Fehlerhafte Ur-Kalibrierwerte

Bit 7: Fehler beim Initialisieren der Grenz-
wertschalter

Bit 8...11: Grenzwertschalter 1...4 ausge-
|Ost (wie Index 2010, Bit 4...7)

Bit 12: Hardware—-Fehler: Parameterspei-
cher (EEPROM)

Bit 13: Hardware-Fehler: Programmspei-
cher (FLASH)

Bit 14: Hardware—Fehler: Autokalibrierung
Bit 15: TEDS-Fehler

Bit 16...21: Aufnehmeranschluss defekt:
Bit 16: Klemme 2, HBM: schwarz

Bit 17: Klemme 2’, HBM: grau

Bit 18: Klemme 3, HBM: blau

Bit 19: Klemme 3’, HBM: grun

Bit 20: Klemme 4 [+],HBM: rot

Bit 21: Klemme 1 [-],HBM: weil3

Bit 22...23: reserviert

Bit 24: CAN: ,Bus OFF*

Bit 25: CAN: , Tx not ok”

Bit 26: CAN: ,Main error”

Bit 27...31: reserviert

HBM | -

HBM
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In- | Index Wert Beschreibung

dex | (dez)
(hex)

Sub-Index
Zugriff
Datentyp
Definition
Parametersatz

2012 | 8210 | 0 | RO | u8 | 0: digiCLIP | Hardware-Synchronisation | HBM
ist SLAVE
1: digiCLIP
ist
MASTER
2013 | 8211 0 RO | u8 |0: identisch | Prufen, ob aktuelle Applika- | HBM | -
1: nicht tions—Parameter den Daten
identisch im EEPROM entsprechen

1) Die Verflgbarkeit der TEDS-Daten wird nur iberwacht, wenn diese aktiviert wurde (Objekt 3581 oder di-
giCLIP-Assistent: “TEDS immer verwenden” markiert)

In- | Index | F | o Wert Beschreibung N
dex | (dez) | B 5 = £ =
(hex) T | 3 2 = o
Q N © c [
3 a = =
7 L S
e s
©
o
6150 [ 24912 | 1 | ROP | u8 | Statusbits, Status geman DS404 DS404 | -
siehe FuB-
note
6F20 | 28448 | 1 | ROP | u8 Zufalliger Zahlwert DS404 | -
(,Life counter®)

1) Index 6150: Bit 0 wird gesetzt, wenn ein Fehler auftritt, der den Messwert beeinflusst. Setzen dieses Bits
bedeutet demnach, dass der Messwert ungiiltig ist. Dies ist z. B. bei Ubersteuerung des Messeingangs,
fehlerhaft angeschlossenem Aufnehmer, undefinierter Wahl der Briickenspeisespannung und bei allen
Skalierfehlern der Fall. Dieses Bit wird geldéscht, wenn die Fehlerursache beseitigt ist. Es wird nicht ge-
setzt, wenn die Bereichslberwachung Uberschritten wird.

Bit 1 wird gesetzt, wenn der Messeingang in positive Richtung Ubersteuert wird oder wenn der Brutto-
messwert die Bereichsiiberwachung in positiver Richtung Uberschreitet. Siehe Objekte 6148, 6149, 9148,
9149.

Bit 2 wird entsprechend bei Uberschreitungen in negativer Richtung gesetzt.
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6.7.5 Gerate-Steuerung

Index
(dez)

In-
dex
(hex)

Sub-Index

Zugriff

Datentyp

Wert Beschreibung

Definition

2268 | 8808

RWP

Steuerbyte 1:1)

Bit 0: Nullstellen ausfuhren

(siehe Index 6125)

Bit 1: Tarieren ausfihren

(siehe Index 6139)

Bit 2: Max-Spitzenwertspeicher dauernd
I6schen (s. Index 2262)

Bit 3: Min-Spitzenwertspeicher dauernd
I6schen (s. Index 2263)

Bit 4: Max-Spitzenwertspeicher einmalig
I0schen (s. Index 2264)

Bit 5: Min-Spitzenwertspeicher einmalig
I6schen (s. Index 2265)

Bit 6: Max-Spitzenwertspeicher halten
(s. Index 2266)

Bit 7: Min-Spitzenwertspeicher halten
(s. Index 2267)

:‘f\g Parametersatz

HBM

2269 | 8809

RW

u8

Bitn = 1:
Funktion
freigegeben
Bitn = 0:
Funktion
gesperrt

Steuerbyte 1-Maske
Bits entsprechen Index
2268. Wenn Bit = 1, wird kor-
respondierendes Bit des
Steuerbytes (Index 2268)
ausgefuhrt; wenn Bit = 0,
wird korrespondierendes Bit
des Steuerworts ignoriert
und als ,0“ angenommen.

HBM | A

226A | 8810

RWP

u8

Steuerbyte 2 3) :

Bit 0: Autokalibrieren (,Auto-Cal®)
ausfuhren

Bit 1: Nullstellen (,Auto-Zero®) ausfuhren
Bit 2: Tarieren (,Auto-Tare®) ausfuhren
Bit 7: TEDS auslesen und TEDS-
Kalibrierung auslosen

HBM | -

226B | 8811

RW

u8

Bitn=1: Steuerbyte 2-Maske
Funktion Bits entsprechen Index
freigegeben | 226A. Wenn Bit = 1, wird
Bitn=0: korrespondierendes Bit des
Funktion Steuerbytes (Index 226A)
gesperrt ausgefuhrt; wenn Bit = 0,
wird korrespondierendes Bit
des Steuerbytes ignoriert
und als ,,0“ angenommen.

HBM | A

HBM

A2089-2.0de
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In- | Index Wert Beschreibung

dex | (dez)
(hex)

Sub-Index
Zugriff
Datentyp

Definition
Parametersatz

6111 | 24849 | 1 WO |u32 | 696C6163 Autokalibrierung (,Auto- DS404 | -

hex Cal“) einmalig auslésen
(konstant)
6125 | 24869 | 1 | WO |u32| 7A65726F Nullstellen (,Auto-Zero®) | DS404 | -
hex auslosen
(konstant)
6139 (24889 | 1 | WO |u32| 74617261 | Tarieren (,Auto-Tare®) aus- | DS404 | -
hex I0sen
(konstant)

1) Werden mehrere Befehlsbits gleichzeitig gesetzt, wird diese Reihenfolge eingehalten: Nullstellen,
Tarieren, Spitzenwertspeicher bearbeiten. Werden mehrere Bits zur Steuerung der Spitzenwertspeicher
gesetzt, gilt diese Prioritat (erstgenannte mit hdchster Prioritat): dauernd 16schen, einmalig 16schen, hal-
ten. Die Funktion von Bit 0, 1, 4 und 5 werden nur bei Zustandswechsel von logisch 0 auf 1 ausgefuhrt.

2)  Zustand nur der Bits 2, 3, 6 und 7 wird in Applikations—Paramertersatz gesichert.

3)  Werden mehrere Befehls-Bits gleichzeitig gesetzt, wird diese Reihenfolge eingehalten: Nullstellen Tarie-
ren, Autokalibrieren. Bit 7 zum Kalibrieren per TEDS darf nicht gleichzeitig mit anderen Steuerbits des

Objekts 226A gesetzt werden.

In- | Index | § | & e Wert Beschreibung N
dex | (dez) | B | 5 € 5 ©
(hex) T 3 9 = 0
2 | N < c ]
3 ] = [
a |§
©
o
6160 [ 24928 | 1 |RWP | u8 | Bit 0: Auto-Cal Steuerbyte geman DS404 | A
Bit 1: Nullstellen DS404 1)
Bit 2: Tarieren
6161 | 24929 | 1 RW | u8 Bitn=1: Steuerbyte-Maske DS404 | A
Funktion freige- gemaB DS404
geben
Bitn=0:
Funktion
gesperrt

1) Werden mehrere Befehlsbits gleichzeitig gesetzt, wird diese Reihenfolge eingehalten: Nullstellen, Tarie-
ren, Autokalibrieren

A2089-2.0de HBM




50

digiCLIP DF31 CAN

6.7.6 Steuerung Spitzenwertspeicher

In- | Index | F§ | g | Parameter Beschreibung N
dex | (dez) | © | = T c ®
(hex) £12 | &g 2 &
e N ®© c (]
S o = i
7] a S
o
©
o
2260 | 8800 | 1 RW | u8 0: Brutto- Eingangssignal fur Max- HBM | A
Messwert Spitzenwertspeicher
1: Netto-
Messwert
2261 | 8801 1 RW | u8 | O0: Brutto- Eingangssignal far Min- HBM | A
Messwert Spitzenwertspeicher
1: Netto-
Messwert
2262 | 8802 | 1 RW | u8 |0: Normalbe- | Max-Spitzenwertspeicher | HBM | A
trieb dauernd léschen: Spitzen-
1: dauernd | wert folgt aktuellem Mess-
|6schen wert
2263 | 8803 | 1 RW | u8 |0: Normalbe- | Min-Spitzenwertspeicher | HBM | A
trieb dauernd I6schen: Spitzen-
1: dauernd | wert folgt aktuellem Mess-
l6schen wert
2264 | 8804 1 RW | u8 |0: Normalbe- | Max-Spitzenwertspeicher | HBM | -
trieb einmalig I6schen: Nachster
1: einmalig Messwert wird aktueller
|0schen Max-Spitzenwert.
Lesen liefert solange = 1,
bis das Ldschen im Gerat
ausgefuhrt wurde
2265 | 8805 | 1 RW | u8 |0: Normalbe- | Min-Spitzenwertspeicher | HBM | -
trieb einmalig I6schen: Nachster
1: einmalig Messwert wird aktueller
|0schen Min-Spitzenwert.
Lesen liefert solange = 1,
bis das Loschen im Gerat
ausgefuhrt wurde
2266 | 8806 | 1 RW | u8 |0: Normalbe- | Max-Spitzenwertspeicher | HBM | A
trieb halten: Spitzenwertspeicher
1: halten bleibt unabhangig von
nachfolgenden Messwerten
unverandert
2267 | 8807 | 1 RW | u8 |0: Normalbe- | Min-Spitzenwertspeicher | HBM | A
trieb halten: Spitzenwertspeicher
1: halten bleibt unabhangig von
nachfolgenden Messwerten
unverandert
HBM A2089-2.0de
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6.7.7 Digitale Ein- und Ausgange

Index
(dez)

In-
dex
(hex)

Sub-Index
Zugriff

Datentyp

Parameter Beschreibung

Definition

2300 | 8860 | 1 RW

Bit 0: Polaritat
Eingang
Bit 4: Polaritat
Ausgang 1
Bit 5: Polaritat
Ausgang 2

Polaritat des digitalen Ein-
gangs und der digitalen
Ausgange:
invertierend, wenn Bit ge-
setzt

HBM

> | Parametersatz

2301 | 8961 1 RW

u8

Aktion des digitalen Eingangs: 1)
Bit 0: Nullstellen ausfihren (siehe Index
6125)
Bit 1: Tarieren ausfuhren (siehe Index
6139)
Bit 2: Max-Spitzenwertspeicher dauernd
I6schen (siehe Index 2262)
Bit 3: Min-Spitzenwertspeicher dauernd
I6schen (siehe Index 2263)
Bit 4: Max-Spitzenwertspeicher einmalig
I6schen (siehe Index 2264)
Bit 5: Min-Spitzenwertspeicher einmalig
I6schen (siehe Index 2265)

Bit 6: Max-Spitzenwertspeicher halten
(siehe Index 2266)
Bit 7: Min-Spitzenwertspeicher halten
(siehe Index 2267)

HBM

230F

8975

ROP

u8

Bit 0: Zustand
Eingang

Bit 4: Zustand
Ausgang 1
Bit 5: Zustand
Ausgang 2

Logischer Zustand des di-
gitalen Eingangs und der
digitalen Ausgange unter
Berucksichtigung der Po-
laritat: Bit gesetzt, wenn
Aktion aktiv

HBM

2310

8976

ROP

u8

Bit 0: Status
Eingang

Bit 4: Status
Ausgang 1
Bit 5: Status
Ausgang 2

Elektrischer Status des di-
gitalen Eingangs und der
digitalen
Ausgénge 2:

Bit nicht gesetzt,
wenn 24 V

HBM

A2089-2.0de
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In- | Index | § | & S | Parameter Beschreibung
dex | (dez) | B 5 ‘g 5
(hex) T 3 = =
2 | N S c
& ° %
o

2311 | 8977 | 1 RW | u8 | Signalquelle des digitalen Ausgangs 1: 3 | HBM

>| Parametersatz

Bit 0: Grenzwertschalter 1

Bit 1: Grenzwertschalter 2

Bit 2: Grenzwertschalter 3

Bit 3: Grenzwertschalter 4

Bit 4: positive Bereichsuberschreitung
(siehe Index 6149, 9149)

Bit 5: begative Bereichsuberschreitung
(siehe Index 6148, 9148)

Bit 6: Ubersteuerung des Eingangsverstar-
kers

Bit 7: allgemeiner Fehler mit ungultigem
Messwert

2312 | 8978 | 1 RW | u8 Signalquelle des digitalen Ausgangs 2: HBM | A

Bit-Zuordnung wie fir digitalen Ausgang 1

1)

Werden mehrere Bits gleichzeitig gesetzt, wird diese Reihenfolge eingehalten: Nullstellen, Tarieren, Spit-
zenwertspeicher bearbeiten. Werden mehrere Bits zur Steuerung der Spitzenwertspeicher gesetzt, gilt
diese Prioritat (erst genannte mit hochster Prioritat): dauernd I6schen, einmalig I6schen, halten. Die Aktio-
nen zu Bit 0, Bit 1, Bit 4 und Bit 5 werden genau dann ausgefihrt, wenn die Eingangsspannung vom Ru-
hepegel in den aktiven Pegel wechselt. Die Aktionen zu Bit 2, Bit 3, Bit 6 und Bit 7 werden solange aus-
gefuhrt, wie die Eingangsspannung dem aktiven Pegel entspricht. Der Ruhepegel bzw. aktive Pegel wird
mit Index 2300 definiert. Die Reaktion erfolgt spatestens mit dem Ubernachsten Messwert. Die Latenzzeit
des elektronischen Digitaleingangs ist dem aktuellen Datenblatt zu entnehmen.

Kurzschluss des Digitalausgangs wird nichrt erkannt.

Es kénnen mehrere Bit gleichzeitig gesetzt werden. Dann werden die logischen Zustande "oder-ver-
kntpft” an den digitalen Ausgang gelegt. Die Schaltzustande der Bit O bis 6 werden mit jedem Messwert
aktualisiert. Der Zustand von Bit 7 signalisiert allgemeine Fehler, die zu ungtltigen Messwerten fihren,
wie Aufnehmer-, Skalier— oder TEDS-Fehler. Hierfur ist eine Reaktionszeit gréBer 400 ms anzunehmen.
Die Latenzzeit des elektronischen Digitaleingangs ist dem aktuellen Datenblatt zu entnehmen.

6.7.8 Skalierung

Es stehen drei Arten der Skalierung zur Verfugung: Die Skalierdaten an
HBM-Aufnehmern stehen meist als Nullwert und Spanne zur Verfugung. Al-
ternativ kann die Zweipunkt-Skalierung verwendet werden, wie sie in CANo-
pen definiert ist. Ist ein Aufnehmer mit Teds angeschlossen, so sind die Ska-
lierwerte auch per TEDS einstellbar. Die Objekte zu TEDS finden Sie in
Kapitel§.7.9 . Das Andern eines Skalierwertes bewirkt eine automatische An-
passung der Skalierwerte in der anderen Darstellung.

HBM A2089-2.0de
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In- | Index | F§ | g | Parameter Beschreibung N

dex | (dez) | B 'g c 5 s

(hex) T | 3 2 = 4

Q N © c (0}

3 (a] = =

7 2 =

Q «

@

o

3130 | 12592 | 1 RW | r32 Spannen-Skalierung: HBM | A
Skalierwert: Nullpunkt mV/V

3140 | 12608 | 1 RW | i32 Spannen-Skalierung: HBM | A
Skalierwert: Nullpunkt mV/V

3131 [ 12593 | 1 RW | r32 Spannen-Skalierung: HBM | A
Skalierwert: Nullpunkt phys.

3141 | 12609 | 1 RW | i32 Spannen-Skalierung: HBM | A
Skalierwert: Nullpunkt phys.

3132 | 12594 | 1 RW | r32 Spannen-Skalierung: HBM | A
Skalierwert: Spanne mV/V

3142 | 12610 | 1 RW | i32 Spannen-Skalierung: HBM | A
Skalierwert: Spanne mV/V

3133 | 12595 | 1 RW | r32 Spannen-Skalierung: HBM | A
Skalierwert: Spanne phys.

3143 | 12611 | 1 RW | i32 Spannen-Skalierung: HBM | A
Skalierwert: Spanne phys.

3120 | 12576 | 1 | WO |u32 | 31746573 Zweipunkt-Skalierung: X1 HBM | -
hex einmessen: Aktuellen inter-
nen mV/V-Messwert als
Skalierwert Punkt 1 setzen

3122 | 12578 | 1 | WO |u32 | 32746573 Zweipunkt-Skalierung: X2 | HBM | -
hex einmessen: Aktuellen inter-
nen mV/V-Messwert als
Skalierwert Punkt 2 setzen

6120 | 24864 | 1 RW | r32 Zweipunkt-Skalierung: DS404 | A
Skalierwert: Punkt 1 mV/V

9120 | 37152 | 1 RW | i32 Zweipunkt-Skalierung: DS404 | A
Skalierwert: Punkt 1 mV/V

6121 | 24865 | 1 RW | r32 Zweipunkt-Skalierung: DS404 | A
Skalierwert: Punkt 1 phys.

9121 | 37153 | 1 RW | i32 Zweipunkt-Skalierung: DS404 | A
Skalierwert: Punkt 1 phys.

6122 | 24866 | 1 RW | r32 Zweipunkt-Skalierung: DS404 | A
Skalierwert: Punkt 2 mV/V

9122 | 37154 | 1 RW | i32 Zweipunkt-Skalierung: DS404 | A
Skalierwert: Punkt 2 mV/V

6123 | 24867 | 1 RW | r32 Zweipunkt-Skalierung: DS404 | A
Skalierwert: Punkt 2 phys.

A2089-2.0 de HBM
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In- | Index | § | & S | Parameter Beschreibung N
dex | (dez) | T | = c c -
(hex) 18 |g 2 | ¢
Q N © c (0}
= (a] = =
77 2 =
o ©
@
o
91283 | 37155 | 1 RW | i32 Zweipunkt-Skalierung: DS404 | A
Skalierwert: Punkt 2 phys.
6132 | 24882 | 1 RW | u8 0...9 Position Dezimalpunkt, DS404 | A
je nach Skalierung kann der
Wertebereich weiter einge-
schrankt sein.
A2089-2.0de
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6.7.9 TEDS
Sind mehrere Aufnehmer mit TEDS an einem Verstarkereingang angeschlos-

sen, so wird immer nur der erste gefundene TEDS ausgewertet. In diesem

Fall sollte auf die automatische Skalierung per TEDS und die Funktion “TEDS
immer verwenden” verzichtet werden.

In- | Index | § | & g | Parameter Beschreibung N
dex | (dez) | B 'g c S -
(hex) T 3 9 = (4
o | N < c ]
3 o = ]
77 2 £
o ©
©
o
3574 | 13685 | 1 RW | u8 Schreiben: Parameter = 1: HBM | A
ersten TEDS kontaktieren
und Daten in Geratespeicher
laden 1),
Lesen: Ruckgabewert=1,
wenn Daten erfolgreich gele-
sen und verfugbar, anson-
sten Ruckgabewert = 0
3576 | 13686 | 1 RW |u32 Physikalische Referenz- HBM | A
Einheit, in welche die TEDS-
Daten umgerechnet werden
sollen 2
3577 | 13687 | 1 | WO |u32 | 73646574 Skalierung per TEDS HBM | -
hex aktivieren
3578 | 13688 | 1 RO |i16 TEDS: Letztes Kalibrierda- | HBM | -
tum auslesen (Anzahl der
Tage seit 1. Januar 1998)
3579 | 13689 | 1 RO |i16 TEDS: Kalibrier-Periode HBM | -
auslesen
357A | 13690 | 1 RO | VS | Visible- | TEDS: Initialien des Kalibrie- | HBM | -
String (3 renden auslesen
Zeichen)
357B | 13691 | 1 RO | VS | Visible- TEDS: Aufnehmer-Kom- HBM | -
String mentar auslesen
(45 Zei-
chen)
357C | 13692 | 1 OS | i16 | OctesString | TEDS: Aufnehmer-Identifi- | HBM | -
(8 Byte) kation auslesen (T-ID)

1) Objekt 3574: Immer wenn ein Aufnehmer angeschlossen wird und mit jedem Neustart des Gerates wer-
den die TEDS-Daten automatisch ins Geréat gelesen, sodass es normalerweise nicht nétig ist, den TEDS

gezielt anzusprechen.

2)  Objekt 3576: Die physikalische Referenz-Einheit ist die GrdBe, in welche die Skalierwerte umgerechnet
werden, wenn ein TEDS ausgelesen wurde. Auf diese Weise werden auch nicht-metrische Einheiten oder
eine Umrechnung von z.B. Newton (wie im TEDS gespeichert) in Kilo-Newton (wie in der digiCLIP-
Anwendung gewunscht) unterstutzt. In vielen Féallen wird der Anwender hier die gleiche Einheit einstellen,
wie fir die Anzeige der Messwerte. Ist eine gewlinschte Einheit nicht mit den TEDS-Daten vereinbar, weil
z.B. eine Drehmomentmesswelle angeschlossen wurde, aber Newton, die Einheit eines Kraftaufnehmers,
gewahlt wurde, wird eine CAN-Fehlermeldung zurlckgeliefert und die Skalierung nicht ausgefihrt.

A2089-2.0de
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In- | Index | F | g | Parameter Beschreibung N
dex | (dez) | 8 | = c & w
(hex) $18 |2 2 | ¢
Q N © c (0}
3 o = =
%) Q £
o o
©
o
3581 | 13697 | 1 RW | u8 0: TEDS TEDS immer verwenden ) HBM | A
nicht auto-
matisch
verwenden
1: TEDS
immer ver-
wenden

3582 | 13698 | 1 RO | u8 | 0: manuelle | Aktuelle Skalierung erfolgte | HBM | -
Skalierung | aufgrund von TEDS-Aktivie-

1: aktuelle rung
Skalierung
entspricht
TEDS-
Daten
358A | 13706 | 1 RO |u16 Basic-TEDS-Template: HBM | -
“Manufacturer”
358B | 13707 | 1 RO |u16 Basic-TEDS-Template: HBM | -
“Model”
358C | 13708 | 1 RO | u8 Basic-TEDS-Template: HBM | -
“Version letter”
358D [ 13709 | 1 RO |uil6 Basic-TEDS-Template: HBM | -
“Version number”
358E | 13710 | 1 RO |u32 Basic-TEDS-Template: HBM | -

“Serial number”

1) “TEDS immer verwenden” bewirkt, dass die Verfliigbarkeit von TEDS-Daten iiberwacht wird, der TEDS
aktiviert und die Skalierung entsprechend der TEDS-Daten automatisch erfolgt. Der Schreibzugriff auf
Skalierwerte wird dann abgelehnt.

HBM A2089-2.0de
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6.7.10 Aufnehmer-Einstellungen

A2089-2.0de

In- | Index | F | g | Parameter Beschreibung N
dex | (dez) | B 5 T 5 -
(hex) T | 3 2 = 4
e N ®© c (]
S o = °
7] a S
©
G
o
2131 | 8497 1 RW | u8 [0:2,5V Brickenspeisespannung, HBM | A
1:1,0V 2,5 V setzt Messbereich auf
+4 mV/V,
1,0 V setzt Messbereich auf
+10 mV/V
2132 | 8498 | 1 RO | u8 |0:x4 mV/V Messbereich HBM | -
1:£10 mV/V
6110 | 24848 | 1 RO |u16 | 0047 hex Aufnehmertyp DS404 | -
(konstant)
2125 | 8485 | 1 RW | u8 |0: Normaler | Auswahl des Eingangsver- | HBM | -
Messmo- starker-Signals.
dus Nach Neustart ist immer nor-
1: Internes maler Messmodus einge-
Nullsignal stellt.
2: Internes
Kalibriersi-
gnal
HBM
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6.7.11 Signal-Aufbereitung
clln- I(réde))( é e g | Parameter Beschreibung . N
ex ez = e ]
(hex) T8 |2 2 | ¢
Q N © c ()
3 a = =
7 LY S
e s
©
o
31A0 | 12704 | 1 RW | r32 Schreiben: Wahl der Filter- | HBM | A
frequenz in Hz. V)
Lesen des Index liefert die
tatsachlich aktive Filterfre-
quenz in Hz.
61A0 | 24992 | 1 RW | u8 [120: 100 Hz, | Filter-Frequenz, Bessel- |DS404 | A
119: 50 Hz, artig
118: 20 Hz,
117: 10 Hz,
116: 5 Hz,
115: 2 Hz,
114: 1 Hz,
113: 0,5 Hz,
112: 0,2 Hz,
111: 0,1 Hz,
110: 0,05 Hz
6124 | 24868 | 1 RW | r32 Nullpunkt DS404 | A
9124 | 37156 | 1 RW | i32 Nullpunkt DS404 | A
6138 | 24888 | 1 RW | r32 Tarier-Wert DS404 | A
9138 | 37176 | 1 RW | i32 Tarier-Wert DS404 | A
3231 | 12849 | 1 RW | VS Visible- Physikalische Einheit als HBM | A
String Zeichenkette, exakt 12 Zei-
chen lang. 2
6131 | 24881 | 1 RW | u32 CiA- Physikalische Einheit als | DS404 | A
Konstante CiA-Konstante DR303
-2
6132 | 24882 | 1 RW | u8 0..9 Position Dezimalpunkt, DS404 | A
je nach Skalierung kann
der Wertebereich weiter
eingeschrankt sein.

1) Index 31A0: Steht die gewiinschte Frequenz im Gerat nicht zur Verfligung, wird die néchst gréBere mégli-
che Frequenz eingestellt. (Siehe Index 61A0.) Bei Auswahl einer Frequenz, die gréBer ist als die grdBte
maogliche, wird der Fehlerzustand signalisiert und die bisherigen Filterkoeffizienten nicht verandert.
Schreiben dieses Objekts setzt Index 61A0 neu.

2) Objekte 3131, 6131: Diese Werte werden nur im Gerat gespeichert, aber nicht ausgewertet. Wird Objekt
3231 direkt per SDO geéndert, hat dies keinen Einfluss auf den Eintrag in Objekt 6131. Umgekehrt wird
Objekt 3231 gedndert, wenn Objekt 6131 geschrieben wird, wenn hierzu ein Text im Gerét hinterlegt ist.
Das Skalieren per TEDS bewirkt ebenfalls eine Anderung der Eintrage dieser Objekte.

HBM
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6.7.12 Sonstige Geratefunktion

In- | Index | F | g | Parameter Beschreibung N
dex | (dez) | B 'g c 5 s
(hex) T | 3 2 = o
e N ®© c ()
3 o = =
7] a S
o
©
o
2020 | 8224 | 0 | RW |u16 | Zu prufender | Typprufung eines Objekts; | HBM | -
Index ist das Objekt nicht vorhan-
den, liefert Index 2022 den
Ruckgabewert = 0
2021 | 8225 | 0 | RW | u8 | Zu prufender HBM | -
Subindex
2022 | 8226 | 0 | RO |u16 | Anzahl der HBM | -
Bytes des zu
prufenden
CAN-
Objekts
2083 | 8323 | 0 | RO | VS |Visible String HBM Serien-Nummer HBM | -
(12 Zeichen)
2084 | 8324 | 1 RW | VS | Visible String | Kanalbez. zur indiv. Festle- | HBM | A
(16 Zeichen) | gung durch den Anwender
5E90 24208 | 0 | RW | u8 | ,User-Tag® Kann vom Anwender als HBM | A
ohne Wir- Speicherzelle oder fiur
kung aufs | Dummy-Zugriffe verwendet
System werden
5E91 | 24209 | 0 | RW |u16 | ,User-Tag” Kann vom Anwender als HBM | A
ohne Wir- Speicherzelle oder flr
kung aufs | Dummy-Zugriffe verwendet
System werden
5E92 | 24210 | 0 | RW |u32 | ,User-Tag" Kann vom Anwender als HBM | A
ohne Wir- Speicherzelle oder flr
kung aufs | Dummy-Zugriffe verwendet
System werden
2081 | 8321 | 0 | RW |u32 | Schreiben: Schreiben: System-Neu- | HBM | -
746F6F62 start ausfiihren;
hex Lesen: Zustand des
Lesen: Systems
0: Normalbe-
trieb,
1: System im
Restart
3561 [13665 | 0 | RW |u32 CiA- Datum der letzten Kalibrie- | HBM | -
Datumsfor- rung; Schreiben mit
mat (Anzahl Passwortschutz
der Tage seit
01. Januar
1984)
A2089-2.0 de HBM
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6.7.13 Bereichsuberwachung

Die Bereichsiiberwachung fiihrt bei Uberschreiten des Grenzwertes zu keiner
Fehlermeldung. Statt dessen werden korrespondierende Status-Bits zur
“Messbereichsuberwachung” gesetzt (siehe Objekte 2010, 2011, 6150).

HBM

In- |Index | § | & e Parameter Beschreibung N
dex | (dez) | B | 5 = 5 =
(hex) T | 3 2 = &
o) N © c (]
= o £ £
77 2 £
2 s
a
6148 | 24904 | 1 RW | r32 Bereichsuberwachung |DS404 | A
des Brutto-Messwerts:
Untere Grenze
6149 | 24905 | 1 RW | r32 Bereichsuberwachung |DS404 | A
des Brutto-Messwerts:
Obere Grenze
9148 | 37192 | 1 RW | i32 Bereichsuberwachung |DS404 | A
des Brutto—-Messwerts:
Untere Grenze
9149 | 37193 | 1 RW | i32 Bereichsuberwachung |DS404 | A
des Brutto—-Messwerts:
Obere Grenze
A2089-2.0de
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6.7.14 Grenzwertiiberwachung

Implementiert als “ALARM-Block” nach CiA DS404. Die Grenzwertiberwa-
chung kann EMERGENCY-Nachrichten senden (siehe Kapitel6.3.2 ).

In-
dex
(hex)

Index
(dez2)

Sub-Index

Zugriff

Datentyp

Parameter

Beschreibung

Definition

6503

25859

RW

u32

Vergleich mit:
Bruttomess-
wert:
61300120
hex oder
91300120
hex
Nettomess-
wert:
61400120
hex oder
91400120
hex
Max-Spitzen-
messwert:
20020120
hex oder
30020120
hex
Min-Spitzen-
messwert:
20030120
hex oder
30030120
hex
Spitze-Spitze-
Messwert:
20040120
hex oder
30040120
hex

Messwert-Quelle fir
Grenzwertschalter 1

DS404

> | Parametersatz

6508

25864

RW

u8

inaktiv: O
groBer-gleich:
2
kleiner: 3

Pegelvergleich fur
Grenzwertschalter 1

DS404

6509

25865

RW

u8

Bit 0 = O: inak-
tiv
Bit 0 = 1: aktiv
Bit 15...1
immer =0

Nur Bit 0 unterstutzt:
Sende EMERGENCY-
Nachricht, wenn Grenz-
wert 1 Uberschritten

DS404
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In- | Index | § | & S | Parameter Beschreibung N
dex | (dez) | © | £ = 5 ®
(hex) 18 |g 2 | ¢
Q N © c (0}
=] (] = =
7 Q £
o o
©
o
650A | 25866 | 1 RW | r32 Schwellenwert fir Gren- | DS404 | A
zwertschalter 1, physikali-
sche GroBe
950A | 38154 | 1 RW | i32 Schwellenwert fir Gren- | DS404 | A
zwertschalter 1, physikali-
sche GroBe
650B | 25867 | 1 RW | r32 Wert >= 0 Hysterese fur Grenzwert- | DS404 | A
schalter 1, physikalische
GroBe
950B | 38155 | 1 RW | i32 Hysterese fur Grenzwert- | DS404 | A
schalter 1, physikalische
GroBe
650D | 25869 | 1 RO | b8 | 0: nicht ausge- | Zustand des Grenzwert- | DS404 | -
I6st schalters 1
1: ausgelost
650E 25870 | 1 | WO | b8 | O: keine Aktion | Hysteresezustand des |DS404 | -
1: l6schen Grenzwertschalters 1
[6schen
6513 | 25875 | 1 RW |u32 | siehe Index Messwert-Quelle fir DS404 | A
6503 Grenzwertschalter 2
6518 | 25880 | 1 RW | u8 siehe Index Pegelvergleich fur DS404 | A
6508 Grenzwertschalter 2
6519 | 25881 1 RW | u8 | Bit 0 = 0: inak- Nur Bit O unterstiutzt: DS404 | A
tiv Sende EMERGENCY-
Bit 0 = 1: aktiv | Nachricht, wenn Grenz-
Bit 15...1 wert 2 Uberschritten
immer =0
651A | 25882 | 1 RW | r32 Schwellenwert flr DS404 | A
Grenzwertschalter 2
951A | 38170 | 1 RW | i32 Schwellenwert fiir DS404 | A
Grenzwertschalter 2
651B | 25883 | 1 RW | r32 Wert >= 0 Hysterese fur Grenzwert- | DS404 | A
schalter 2
951B | 38171 | 1 RW | i32 Hysterese fur Grenzwert- | DS404 | A
schalter 2
651D | 25885 | 1 RO | b8 | 0: nicht ausge- | Zustand des Grenzwert- | DS404 | -
I6st schalters 2
1: ausgelost
651E 25886 | 1 | WO | b8 | O: keine Aktion | Hysteresezustand des |DS404 | -
1: l6schen Grenzwertschalters 2
[6schen
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In- | Index | 3 = g Parameter Beschreibung N
dex | (dez) | B | § e 5 ®
(hex) - 3 2 = o
Q N © c (0}
=] (m) = =
7 @ £
o [1+]
©
o
6523 | 25891 1 RW |u32 siehe Index Messwert-Quelle fir DS404 | A
6503 Grenzwertschalter 3
6528 | 25896 | 1 RW | u8 siehe Index Pegelvergleich fur DS404 | A
6508 Grenzwertschalter 3
6529 | 25897 | 1 RW | u8 | Bit 0 = 0: inak- Nur Bit O unterstutzt: DS404 | A
tiv Sende EMERGENCY-
Bit 0 = 1: aktiv | Nachricht, wenn Grenz-
Bit 15...1 wert 3 Uberschritten
immer =0
652A | 25898 | 1 RW | r32 Schwellenwert fiir DS404 | A
Grenzwertschalter 3
952A | 38186 | 1 RW | i32 Schwellenwert fiir DS404 | A
Grenzwertschalter 3
652B | 25899 | 1 RW | r32 Wert >= 0 Hysterese fur Grenzwert- | DS404 | A
schalter 3
952B | 38187 | 1 RW | i32 Hysterese fur Grenzwert- | DS404 | A
schalter 3
652D | 25901 | 1 RO | b8 | 0: nicht ausge- | Zustand des Grenzwert- | DS404 | -
16st schalters 3
1: ausgelost
652E | 25902 | 1 WO | b8 | 0: keine Aktion | Hysteresezustand des | DS404 | -
1: l6schen Grenzwertschalters 3
[6schen
6533 | 25907 | 1 RW |u32 siehe Index Messwert-Quelle fir DS404 | A
6503 Grenzwertschalter 4
6538 | 25912 | 1 RW | u8 siehe Index Pegelvergleich fur DS404 | A
6508 Grenzwertschalter 4
6539 | 25913 | 1 RW | u8 | Bit 0 = 0: inak- Nur Bit O unterstitzt: DS404 | A
tiv Sende EMERGENCY-
Bit 0 = 1: aktiv | Nachricht, wenn Grenz-
Bit 15...1 wert 4 Uberschritten
immer =0
653A | 25914 | 1 RW | r32 Schwellenwert fiir DS404 | A
Grenzwertschalter 4
953A | 38202 | 1 RW | i32 Schwellenwert fiir DS404 | A
Grenzwertschalter 4
653B | 25915 | 1 RW | r32 Wert >= 0 Hysterese fur Grenzwert- | DS404 | A
schalter 4
A2089-2.0 de HBM
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clln- I(réde))( é = S | Parameter Beschreibung _ N
ex ez = c ®
(hex) =18 |2 2 &
Q N © c (0}
=] (] = =
7 Q £
a S
©
o
953B | 38203 | 1 RW | i32 Hysterese fur Grenzwert- | DS404 | A
schalter 4
653D | 25917 | 1 RO | b8 | 0: nicht ausge- | Zustand des Grenzwert- | DS404 | -
16st schalters 4
1: ausgelost
653E | 25918 | 1 | WO | b8 | 0: keine Aktion | Hysteresezustand des | DS404 | -
1: 16schen Grenzwertschalters 4
[6schen
6600 | 26112 | 1 ROP | u8 | Bit 0 = Schal- | Zustand der Grenzwert- | DS404 | A
ter 1 schalter 1...4
... Bit3 =
Schalter 4
6602 | 26114 | 0 | ROP | b8 | 0: kein Schal- Gesamtzustand aller DS404 | A
ter ausgeldst Grenzwertschalter
1: min. ein
Schalter aus-
gelost
6610 [ 26128 | 0 |WOP | b8 | 0: keine Aktion | Hysteresezustande aller | DS404 | A
1: alle Schalter Grenzwertschalter 16-
[6schen schen
A2089-2.0 de
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6.7.15 PDO-Transfer

In- | Index | F | g | Parameter Beschreibung N
dex | (dez) | B 5 T 5 s
(hex) T | 3 2 = o

e N ®© c ()
S o = °
7] a S
o
©
o
3400 {13312 | 0 | RW |u32 0: PDO- Ubertragungs-Zykluszeit | HBM | A
Transfer mit der PDO, wenn PDO-
Messrate Ubertragungsart = 254
(abhangig (»asynchron manufacturer
von Filterfre- | specific*) gewahlt; siehe
quenz) Datenstruktur ,PDO-
1...260000: | CommPar® in Kapite[$.5.1
Zeit-gesteu-
erte Zyklus-
zeit in
0,1 ms,
asynchron
zur Messrate
3401 | 13313 | 0 | RO |u32 | tatsachliche | Ubertragungs-Zykluszeit | HBM | A
PDO- der PDO in [us], wenn
Zykluszeit in PDO-Ubertragungs-
1us art = 254 gewabhlt, sonst
Ruckgabewert = 0.
3402 | 13314 | 0 | RW | u8 | 0: ,pre-ope- Schreiben: Zustand nur HBM | -
rational® dieses Moduls zwischen
setzen Loperational“ und ,pre-ope-
1: ,operatio- rational” andern.
nal“ setzen | Lesen liefert den aktuellen
2: Zustand Zustand (0/1).
wechseln
3403 | 13315 | 0 RW | u8 | 0: ,pre-ope- | ,Operational“~Zustand die- | HBM | A
rational® ses Moduls nach Einschal-
starten ten der Versorgungsspan-
1: ,operatio- | nung. Zustand ,operatio-
nal“ starten | nal“ wird nur dann gewabhilt,
wenn auch Index 6F60 = 1
gesetzt.
6F60 | 28512 | 0 | RW | b8 | 1: freigege- PDO-Transfer freigeben | DS404 | -
ben
0: gesperrt
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6.7.16 Dynamisches PDO-Mapping
In- | Index | § | & g | Parameter Beschreibung N
dex | (dez) | B 5 = £ 5
(hex) T =] 2 = 4
Q N © c o)
3 o = ]
5 |8
©
o
1400 | 5120 0 RW | u8 1. Empfangs-PDO- DS301 | C
Parameter:
Anzahl der Eintrage
1400 | 5120 |1.. RwW PDO- 1. Empfangs-PDO- DS301 | C
Comm-Par Parameter
1401 | 5121 0 RW | u8 2. Empfangs-PDO- DS301 | C
Parameter:
Anzahl der Eintrage
1401 | 5121 |1.. RW PDO- 2. Empfangs-PDO- DS301 | C
Comm-Par Parameter
1600 | 5632 0 RW | u8 1. Empfangs-PDO- DS301 | C
Mapping:
Anzahl der Eintrage
1600 | 5632 |1.. RW |u32 PDO- 1. Empfangs-PDO- DS301 | C
Mapping Mapping
1601 | 5633 0 RW | u8 2. Empfangs-PDO- DS301 | C
Mapping:
Anzahl der Eintrage
1601 | 5633 |1.. RW |u32 PDO- 2. Empfangs-PDO- DS301 | C
Mapping Mapping
1800 | 6144 0 RW | u8 1. Sende-PDO-Parameter: | DS301 | C
Anzahl der Eintrage
1800 | 6144 |1...4| RW PDO- 1. Sende-PDO-Parameter | DS301 | C
Comm-Par
1801 | 6145 0 RW | u8 2. Sende-PDO-Parameter: | DS301 | C
Anzahl der Eintrage
1801 | 6145 |1...4| RW PDO- 2. Sende -PDO-Parameter | DS301 | C
Comm-Par
1A00 | 6656 0 RW | u8 1. Sende-PDO-Mapping: | DS301 | C
Anzahl der Eintrage
1A00 | 6656 |1.. RW |u32 PDO- 1. Sende-PDO-Mapping | DS301 | C
Mapping
1A01 | 6657 0 RW | u8 2. Sende-PDO-Mapping: |DS301 | C
Anzahl der Eintrage
1A01 | 6657 |1.. RW |u32 PDO- 2. Sende-PDO-Mapping |DS301 | C
Mapping
HBM A2089-2.0de
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6.8 CAN-Beispiele

Beispiel 1:
Lesen des Brutto-Messwertes als REAL32-Wert Uber SDO-Transfer vom di-
giCLIP mit Gerateadresse 3.

Protokoll an digiCLIP (alle Werte als Hex-Zahl):

Identifier | 1.Byte | 2.Byte 3.Byte 4 Byte 5.Byte |6.Byte | 7.Byte | 8.Byte
0603 40 30 61 o1 X X X X
CAN- |Lesen| Index Index Subindex don’t care

Identifier Low-Byte | High- | 01= Kanal x

Byte 02= Kanal y
Erlauterung:
0603: Gerateadresse 3
2.Byte 30 ; 3.Byte 61; 4.Byte 01: Index 6130, Subindex 01
Antwort vom digiCLIP:

Identifier | 1.Byte 2.Byte 3.Byte 4. Byte 5.Byte |6.Byte | 7.Byte | 8.Byte
0583 43 30 61 01 ro r1 r2 r3
CAN- | Quittung Index Index Subin- Messwert als REAL32 mit Low-

Identifier | lesen | Low-Byte | High-Byte dex Byte zuerst

Beispiel 2:

Einstellen der Filtereckfrequenz auf 100 Hz.
Protokoll an digiCLIP:

Identifier | 1.Byte 2.Byte 3.Byte |4.Byte 5.Byte 6.Byte |7.Byte | 8.Byte
0603 2B A0 61 o1 78 X X X
CAN- Schrei- Index Index | Sub- |100 Hz don’t care

Identifier ben Low- High- | index

Byte Byte

Antwort vom digiCLIP:

Identifier | 1.Byte 2.Byte 3.Byte 4 Byte 5.Byte |6.Byte | 7.Byte | 8.Byte
0583 60 A0 61 o1 X X X X
CAN- | Quittung Index Index Sub- don’t care

Identifier | schreiben | Low-Byte | High- index

Byte
A2089-2.0 de HBM
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Das folgende Beispiel zeigt Ihnen anhand einer Messaufgabe die Funktionali-
tat des Gerates und die erforderlichen Einstellungen.

Aufgabenstellung:

Der Umformprozess in einer Presse soll uberwacht werden, um eine gleich-
maBige Qualitat der Produkte zu erreichen. Zu Erfassen ist die maximale
Presskraft in jedem Zyklus. Diese Maximalkraft muss zur Sicherstellung des
Fertigungsprozesses zwischen dem unteren (F1) und dem oberen (F2) Kraft-
grenzwert liegen.

Lésung:

Der mit einem DMS-Kraftaufnehmer (z.B. C9B/10 kN; 1 mV/V) gemessene
Kraftverlauf wird mit dem digiCLIP verstarkt und bewertet. Mit Hilfe des
Spitzenwertspeichers (Maximum) wird die Maximalkraft erfasst und mit zwei
Grenzwertschaltern bezuglich der unteren und oberen Grenze bewertet.

Der Zustand der Grenzwertschalter 1...4 wird regelmaBig mit Objekt 6600 ge-
lesen (PDO-Betrieb).

GW1-Quelle = Nettomesswert
GW2 = Bruttomesswert (Maschinenschutz)

Die Steuerung des Prozesses ubernimmt eine SPS. Neben den Steuerbefeh-
len fUr die Presse gibt sie an den digiCLIP ein Startsignal zu Beginn des
Presszyklus und trifft nach Ablauf des Prozesses mit Hilfe der Grenzwertaus-
gange die "Gut-Schlecht-Bewertung”.

Mit dem Startsignal der SPS wird Uber einen Steuereingang des digiCLIP der
Inhalt des Spitzenwertspeichers geldscht.

HBM A2089-2.0de
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Verdrahtungsplan:

digiCLIP SPS
«—| Versorgung
o - 0/24V
W3
<> D _/_ = Not-Aus
C9B/10kN GwW1 _/_ ~ Presse
SPWTH1 Auswertung ™
_| |_ der Grenz-
werte 1 und 2
A -
GW2 '/_
~ Start
SPW / Mom

Zeitdiagramm:

NOTAUS (EMERGENCY ist aktiv)

Gw2———— — — — — Fo

Inhalt des SPW
GW1 — — - F

Kraftverlauf
GW3 — — — —

Schaltzustand

awi o I

Gw2 |
0 |
GW3 |
SPW einmalig 24v ﬂ
|6schen 0
Auswertung der
SPS " Gut”
Startsignal der H
SPS

A2089-2.0de
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Folgende Einstellungen sind zu wahlen:
GWi1

GW2

GW3

SPW

Uberpriift, ob die untere Kraftgrenze (F1) erreicht wurde.
Eingangssignal ist der Ausgang des Spitzenwertspeichers
(Maximalwert). Bei Uberschreiten der Grenze GW1 wird ein
High-Signal erzeugt. Dazu muss eine positive Schaltrich-
tung mit positiver Ausgangslogik eingestellt werden.

Uberpriift, ob die maximale Belastungsgrenze der Ma-
schine Uberschritten wird (Abschalt-Funktion). Eingangssi-
gnal ist der Brutto-Messwert. Bei Uberschreiten der Grenze
GW2 wird ein PDO-Signal erzeugt. Dies wird von der SPS
sofort gelesen und sorgt flr die Schnellabschaltung der
Presse.

Uberpriift, ob die Presse in die Ausgangslage zuriickgefah-
ren ist. Erst danach beginnt die SPS mit der
“ Gut / Schlecht-Bewertung”.

Erfasst den maximalen Spitzenwert des Kraftverlaufes. Ein-
gangssignal ist der Netto-Messwert. Das Léschen des SPW
wird durch Senden des entsprechenden SDO erreicht.

Auswertung der Grenzwertmeldung durch SPS:

GW1
GW2

Gut Ausschuss
1 0 1
1 1 0

HBM
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Anderungen vorbehalten.

Alle Angaben beschreiben unsere Produkte in allgemeiner
Form. Sie stellen keine Beschaffenheits— oder Halbarkeits—
garantie im Sinne des §443 BGB dar und begriinden keine
Haftung.

Hottinger Baldwin Messtechnik GmbH
Im Tiefen See 45 « 64293 Darmstadt « Germany
Tel. +49 6151 803-0 « Fax: +49 6151 803-9100
Email: info@hbm.com ¢« www.hbm.com

measure and predict with confidence

I
<
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