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1 Sicherheitshinweise

BestimmungsgemiRe Verwendung

Das Modul und die daran angeschlossenen Messmodule und Aufnehmer
durfen nur fir Messungen und direkt damit verbundene Steuer- und
Regelungsaufgaben verwendet werden. Jeder dartiber hinausgehende
Gebrauch gilt als nicht bestimmungsgemanR.

Zur Gewahrleistung eines sicheren Betriebs darf das Modul nur nach den
Angaben in der Bedienungsanleitung verwendet werden. Wahrend des Ein-
satzes kommt es darauf an, dass die einschldgigen Rechts- und Sicherheitsbe-
stimmungen fur die betroffene Anwendung eingehalten werden. Sinngemal gilt
dies auch bei Verwendung von Zubehdr.

Vor jeder Inbetriebnahme der Module ist eine Projektierung und Risikoanalyse
vorzunehmen, die alle Sicherheitsaspekte der Automatisierungstechnik berick-
sichtigt. Insbesondere betrifft dies den Personen- und Anlagenschutz.

Bei Anlagen, die aufgrund einer Fehlfunktion gré3ere Schaden, Datenverlust
oder sogar Personenschéden verursachen kénnen, miissen zuséatzliche
Sicherheitsvorkehrungen getroffen werden, Wenn ein Fehler auftritt, sorgen
diese Vorkehrungen fur die Herstellung sicherer Betriebsbedingungen.

Dies kann zum Beispiel durch mechanische Verriegelung, Stérungsmeldungen,
Grenzwertschalter und dergleichen erfolgen.
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Sicherheitsbestimmungen

Ein Modul darf nicht unmittelbar an ein Stromversorgungsnetz angeschlossen
werden. Der zuldssige Versorgungsspannungsbereich betragt:

e CX-Module 10 VDC ... 30 VDC
e EX23-R10VDC ... 36 VDC

¢ MX-Module 10 VDC ... 30 VDC
e UPX-Module 10 VDC ... 30 VDC

Der Versorgungsanschluss sowie die Signal- und Fihlerleitungen missen so
installiert werden, dass die Funktionalitdt des Gerates nicht durch
elektromagnetische Stérungen beeintréchtigt wird. (Empfehlung HBM: ,Green-
line-Schirmungskonzept®, Internet-Download unter http://www.hbm.com/green-
line).

Geréte und Einrichtungen der Automatisierungstechnik missen so verbaut
werden, dass sie gegen unbeabsichtigte Betatigung ausreichend geschuitzt
bzw. verriegelt sind (z. B. Zugangskontrolle, Passwortschutz usw.).

Bei Geraten, die in einem Netzwerk arbeiten, sind diese Netzwerke so auszu-
legen, dass Stérungen einzelner Teilnehmer erkannt und abgestellt werden
kénnen.

Es missen hard- und softwareseitig Sicherheitsvorkehrungen getroffen
werden, damit ein Leitungsbruch oder andere Unterbrechungen der Signal-
Ubertragung, z. B. Gber Busschnittstellen, nicht zu undefinierten Zustanden
oder Datenverlust in der Automatisierungseinrichtung fiihren.

Bedingungen am Einsatzort
Fur alle Module:

¢ Beachten Sie die in den technischen Daten angegebenen maximal zulas-
sigen Umgebungstemperaturen.

e Sorgen Sie dafiir, dass das Geréat so wenig wie méglich direktem Sonnen-
licht in heilRen Betriebsumgebungen ausgesetzt ist.
Wartung und Reinigung

Die Module sind wartungsfrei. Beim Reinigen des Gehéauses ist Folgendes zu
beachten:
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e Trennen Sie vor der Reinigung die Verbindung zu allen Anschlissen.

¢ Reinigen Sie das Gehause mit einem weichen und leicht angefeuchteten
(nicht nassen!) Tuch. Verwenden Sie niemals Lésungsmittel, da sie die
Beschriftung auf der Frontplatte und das Display beschadigen kénnten.

e Setzen Sie das Gerat bei der Reinigung keinem hohen Wasserdruck aus.

Allgemeine Gefahren bei Nichtbeachten der Sicherheitshinweise

Das Modul entspricht dem Stand der Technik und ist betriebssicher. Von dem
Modul kénnen Restgefahren ausgehen, wenn es von ungeschultem Personal
unsachgemal eingesetzt und bedient wird. Jede Person, die mit Aufstellung,

Inbetriebnahme, Wartung oder Reparatur des Moduls beauftragt ist, muss die
Bedienungsanleitung und insbesondere die sicherheitstechnischen Hinweise

gelesen und verstanden haben.

Restgefahren

Der Leistungs- und Lieferumfang des Moduls deckt nur einen Teilbereich der
Messtechnik ab. Sicherheitstechnische Belange der Messtechnik sind zuséatz-
lich vom Anlagenplaner/Ausruster/Betreiber so zu planen, zu realisieren und zu
verantworten, dass Restgefahren minimiert werden. Jeweils existierende Vor-
schriften sind zu beachten. Auf Restgefahren im Zusammenhang mit der
Messtechnik ist hinzuweisen. Nach Einstellungen und Tétigkeiten, die mit
Passworten geschitzt sind, ist sicherzustellen, dass evtl. angeschlossene
Steuerungen in einem sicheren Zustand verbleiben, bis das Schaltverhalten
des Moduls gepruft ist.

Produkthaftung

In den folgenden Féllen kann die vorgesehene Sicherheit des Geréates beein-
trachtigt sein. Die Haftung fur die Geratefunktion geht dann auf den Betreiber
Uber:

Das Gerat wird nicht entsprechend der Bedienungsanleitung benutzt.

Das Geréat wird aul3erhalb des in diesem Kapitel beschriebenen
Anwendungsbereichs eingesetzt.

Am Gerat werden vom Betreiber unautorisiert Anderungen vorgenommen.
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HBM Sicherheitshinweise

Sicherheitsbewusstes Arbeiten

Fehlermeldungen diirfen erst bestétigt werden, nachdem die Ursache des
Fehlers beseitigt worden ist und keine weitere Gefahr besteht.

Die Geréte entsprechen den EMV-Standards EN61326-1 / EN61326-2-x. Die
verwendeten Normen enthalten Definitionen von Grenzwerten und Prifpegeln
fir mehrere Umgebungen.

Bezlglich der Stéraussendung sind Anforderungen fir Industrie- (Klasse A)
und Haushalts-/Labor-(Klasse B) Umgebungsbereiche enthalten. Der Standard
referenziert hier auf CISPR 11:2009+A1:2010.

Beziglich der Storfestigkeit sind Anforderungen fur beherrschte elektro-
magnetische Umgebungen (niedrigste Anforderungen), allgemeine Umge-
bungen und industrielle Umgebung (héchste Anforderung) enthalten.

In der Konformitatserklarung aufgefihrte SomatXR-Module erfillen die
Anforderungen an:

e Stéraussendung: Klasse A
o Storfestigkeit: Industrielle Umgebung

Die SomatXR-Serie und die einzelnen Module sind prinzipiell fir den Einsatz in
industrieller Umgebung vorgesehen. Bei Verwendung im Wohn- und Gewerbe-
bereichen kénnen zuséatzliche MalRnahmen fiir die Begrenzung der Stdraus-
sendung erforderlich sein.

Umbauten und Veranderungen

Das Modul darf ohne unsere ausdruckliche Zustimmung weder konstruktiv
noch sicherheitstechnisch verandert werden. Jede Veranderung schliel3t eine
Haftung unsererseits fir resultierende Schaden aus.

Insbesondere sind jegliche Reparaturen oder Létarbeiten an Platinen (Aus-
tausch von Bauteilen) untersagt. Bei Austausch gesamter Baugruppen sind nur
Originalteile von HBM zu verwenden.

Das Modul wurde ab Werk mit fester Hard- und Softwarekonfiguration aus-
geliefert. Anderungen diirfen nur innerhalb der in den Anleitungen doku-
mentierten Méglichkeiten vorgenommen werden.
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Qualifiziertes Personal

Qualifiziertes Personal sind Personen, die mit Aufstellung, Montage, Inbe-
triebsetzung und Betrieb des Produktes vertraut sind und tber die ihrer Tatig-
keit entsprechenden Qualifikationen verfiigen. Dieses Modul darf nur von quali-
fiziertem Personal ausschliel3lich entsprechend der technischen Daten sowie
unter Beachtung der Sicherheitsbestimmungen und Vorschriften eingesetzt
bzw. verwendet werden.

Dazu zahlen Personen, die mindestens eine der drei folgenden Voraus-
setzungen erfilllen:

¢ Die Sicherheitskonzepte der Automatisierungstechnik werden als bekannt
vorausgesetzt. Das Projektpersonal muss mit diesen Konzepten vertraut
sein.

¢ Das Bedienungspersonal der Automatisierungsanlagen muss in der Hand-
habung der Maschinen unterwiesen worden und mit der Bedienung der
Module und der Technologien vertraut sein, die in dieser Dokumentation
beschrieben werden.

¢ Inbetriebnahmeingenieure und Servicetechniker missen erfolgreich an
einer Schulung teilgenommen haben, die sie fur die Reparatur von Automa-
tisierungssystemen qualifiziert. Aullerdem haben sie eine Berechtigung,
Stromkreise und Gerate gemaf den Normen der Sicherheitstechnik in
Betrieb zu nehmen, zu erden und zu kennzeichnen.

Bei der Verwendung sind zuséatzlich die fur den jeweiligen Anwendungsfall
geltenden Rechts- und Sicherheitsvorschriften zu beachten. Sinngeman gilt
dies auch bei der Verwendung von Zubehor.
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Verwendete Kennzeichnungen

2 Verwendete Kennzeichnungen

21

In dieser Anleitung verwendete Kennzeichnungen

Wichtige Hinweise fur Ihre Sicherheit sind besonders gekennzeichnet. Beach-
ten Sie diese Hinweise unbedingt, um Unfalle und Sachschaden zu vermeiden.

Symbol

Bedeutung

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

A VORSICHT

Diese Kennzeichnung weist auf eine mdgliche
gefahrliche Situation hin, die — wenn die Sicherheits-
bestimmungen nicht beachtet werden — leichte oder
mittlere Kdrperverletzung zur Folge haben kann.

Hinweis

Diese Kennzeichnung weist auf eine Situation hin,
die — wenn die Sicherheitsbestimmungen nicht
beachtet werden — Sachschéaden zur Folge haben
kann.

‘II Wichtig

Diese Kennzeichnung weist auf wichtige Informa-
tionen zum Produkt oder zur Handhabung des Pro-
duktes hin.

Information

Diese Kennzeichnung weist auf Informationen zum
Produkt oder zur Handhabung des Produktes hin.

Hervorhebung Kursive Schrift kennzeichnet Hervorhebungen im

Siehe ... Text und kennzeichnet Verweise auf Kapitel, Bilder
oder externe Dokumente und Dateien.

Gerit -> Neu Fette Schrift kennzeichnet MenUpunkte sowie Dialog-
und Fenstertitel in Programmoberflachen. Pfeile zwi-
schen Menupunkten kennzeichnen die Reihenfolge,
in der MenUs und Untermenus aufgerufen werden

Messrate Fett-kursive Schrift kennzeichnet Eingaben und Ein-
gabefelder in Programmoberflédchen.
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2.2 Auf dem Gerit angebrachte Symbole

CE-Kennzeichnung

Mit der CE-Kennzeichnung garantiert der Hersteller, dass

c € sein Produkt den Anforderungen der relevanten
EG-Richtlinien entspricht (die Konformitatserklarung
finden Sie auf der Website von HBM (www.hbm.com)
unter Service und Support \ Downloads).

Gesetzlich vorgeschriebene Kennzeichnung zur Entsorgung

Nicht mehr gebrauchsfahige Altgerate sind gemaf den
nationalen und 6&rtlichen Vorschriften fir Umweltschutz
und Rohstoffrickgewinnung getrennt von reguldrem
Hausmdll zu entsorgen.

Siehe auch Kapitel 7 ,Entsorgung und Umweltschutz” auf
Seite 62.

Kennzeichnung gemaR den Anforderungen von SJ/T 11364-2014 und
SJ/T 11363-2006 (,,China RoHS-2) :

Kennzeichnung fur Produkte die keine der gefahrlichen

‘e. Stoffe, oder nur Mengen dieser Stoffe unterhalb der
zulassigen Hochstkonzentrationen beinhalten.
Versorgungsspannung beachten
Das Symbol weist darauf hin, dass die Versorgungs-
spannung beachtet werden muss. Die einzelnen Versor-
gungsspannungsbereiche enthnehmen Sie bitte dem
jeweiligen Datenblatt.

10 A05418_03_G00_00 HBM: public CX27C-R
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3 Einleitung

Diese Anleitung unterstiitzt Sie bei den ersten Schritten mit dem SomatXR-
Industrial-Ethernet-Gateway CX27C-R. Es soll Sie dabei unterstitzen, die
Messmodule in Echtzeit-Automatisierungsaufgaben via EtherCAT oder PRO-
FINET IRT zu integrieren. Sie erlautert aulerdem, wie xCP-on-Ethernet fur
eine Integration in eine andere Datenerfassungssoftware genutzt werden kann.

Diese Anleitung zeigt Ihnen:
¢ Wie Sie das Modul in Betrieb nehmen.
¢ Was Sie daran anschlielen kénnen und was dabei zu beachten ist.

¢ Wie Sie das Modul parametrieren kénnen, um lhre Messdaten in lhre
Automatisierungssoftware zu integrieren.

Zusétzlich steht folgende Dokumentation zur Verfugung:
¢ SomatXR Bedienungsanleitung mit Anschlussbelegung der MX-Module
e Datenblatter

¢ Onlinehilfe in der Software MX-Assistent

Weitere Informationen

EtherCAT ist ein offener Standard (IEC/FDIS 61158), beachten Sie daher die
unter www.ethercat.org verfiigbaren Informationen als weitere gegebenenfalls
hinzuzuziehende Quelle.

Eine Dokumentation zu CANopen kann bei der Benutzerorganisation CAN in
Automation (CiA) (www.can-cia.de) angefordert werden.

Das Universal Measurement and Calibration Protocol (XCP) wird im ASAM
MCD-1 XCP Standard beschrieben. Weitere Infos hierzu finden Sie auch unter
www.asam.net.

CX27C-R A05418_03_G00_00 HBM: public 11
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4 Anschliisse und Anzeigen

Gigabit Ethernet (X1) Industrial-Ethernet (X3 / X2),
PTPv2-fahig Eingang / Ausgang bzw. P1/ P2

Abb. 4.1  Anschliisse des CX27C-R auf der Vorderseite

FireWire Gigabit Ethernet (X100),
Spannungsversorgung (X104), (X102 + X101) PTPv2-fahig

Funktionserde

Abb. 4.2 Anschliisse auf der Riickseite des CX27C-R
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41 Spannungsversorgung

SchlieRen Sie eine Versorgungsspannung von DC 10 - 30 V an den Anschluss
X104 an. Verwenden Sie eine Spannungsversorgung, die genugend Leistung
liefert, falls an die CX27C-R angeschlossene MX-Module ebenfalls versorgt
werden sollen.

Die Gleichspannungsversorgung muss eine SELV-Spannungsversorgung sein,
die den Anforderungen von IEC / EN / DIN EN 60950-1 entspricht. Die Versor-
gungsspannung muss durch eine addquate DC-Sicherung (z.B. LITTELFUSE

KLKD 6, LFPHV001) mit einem maximalen Strom von 5 A abgesichert werden.

Fur den Labor- oder allgemein stationéaren Betrieb bietet HBM das Netzteil
NTX002 an. Es bietet auf der Primérseite eine Auswahl internationaler
Steckertypen und auf der Sekundérseite 24 V und 30 Watt. Darlber kénnen
eine CX27C-R und zwei weitere MX-Module gespeist werden.

4.2 Masseverbindung und Erdung

Verlegen Sie Signal- und Datenleitung getrennt von stromfihrenden Stark-
stromleitung. Ideal sind Kabelkanale aus Blech mit interner Trennwand.

Bei Potenzialunterschieden im oder zum angeschlossenen Messsystem mus-
sen Sie die CX27C-R Uber den Funktionserde-Anschluss in das Potential-
ausgleichssystem integrieren.

4.3 AnschlieBen von Messmodulen

Das SomatXR-Modul CX27C-R ist ein sogenanntes Gateway. Mithilfe eines
Gateways kdnnen Netzwerke, die auf vollkommen verschiedenen Protokollen
basieren, miteinander kommunizieren.

Die Hauptaufgabe des Industrial-Ethernet-Gateways CX27C-R besteht darin,
die Daten der Uber FireWire angeschlossenen Module zu empfangen und wei-
terzuleiten.

Uber die FireWire-Anschliisse werden Daten Ubertragen, das Modul wird zeit-
lich synchronisiert und mit der optimalen Spannung versorgt. Die Datentber-
tragung ist asynchron (alle Knoten) oder isochron (zu einem bestimmten
Knoten, z. B. CX27C-R).

CX27C-R A05418_03_G00_00 HBM: public 13
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Sie kénnen insgesamt zw6If Module in Reihe Uber FireWire miteinander ver-
binden.

SomatXR- oder QuantumX-Module werden mit dem Gateway Uber FireWire
verbunden. SchlieRen Sie das Kabel 1-KAB272-x an einem beliebigen
Anschluss des Gateways an und die andere Seite am Anschluss X102 des
ersten Messmoduls.

Dann kann weiter gefédelt werden: Anschluss X101 auf X102 des zweiten
Messmoduls usw. Im Regelfall miissen Sie nach drei Modulen erneut eine
Spannungsversorgung zufiihren. Die Versorgungsspannung der Module wird
Uber FireWire durchgeschleift (maximal 1,5 A Uber FireWire). Die Leistungsauf-
nahme eines Moduls wird im Datenblatt erldutert. Die Versorgungsspannungen
in einem System sollten alle ann&hernd den gleichen Spannungswert haben.

44 Einbindung Industrial-Ethernet-Feldbus und
Anbindung an PC

Das Gateway CX27C-R hat zwei Ethernet-Schnittstellen und eine Feldbus-
Schnittstelle (IN/OUT) fur einen Netzwerkanschluss. Die Ethernet-Schnitt-

stellen an der Vorder- und Rickseite des Moduls sind gleichwertig und als

M12-Buchsen (X-kodiert) ausgefuhrt.

Ethernet M12 X-kodiert RJ45

TX_D1+ 1 1

TX_D1- 2 2

RX_D2+ 3 3

RX_D2- 4 6 M12
B|_D3+ 7 4 X -kodiert
BI_D3- 8 5

Bl_D4+ 5 7

BI_D4- 6 8

In der Regel sollte nur eine der beiden Ethernet-Schnittstellen verwendet
werden, um Probleme in der Netzwerkkonfiguration zu vermeiden. Uber diese
beiden Ethernetschnittstellen kann auch das Protokoll XCP-on-Ethernet
verwendet werden.

14 A05418_03_G00_00 HBM: public CX27C-R
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Messaufgaben: zentrale Schnittstelle fur alle angeschlossenen Module und ihre
Messwerte.

Wartungsaufgaben: zentrale Schnittstelle fur alle angeschlossenen Module fir
Diagnose oder Updates.

Information

Die Werkseinstellungen der Module kénnen mit dem MX-Assistenten wieder
hergestellt werden.

‘II Wichtig

Die Ethernet-Schnittstellen an Vorder- und Rlickseite des Gateways miissen
unterschiedliche IP-Adressen haben! Sie kbnnen beide Schnittstellen mit dem
MX-Assistenten konfigurieren.

1-KAB2106-X

a
CXi?C-R E;‘

Spannungs- X104 - s .él.._ Et
versorgung € _ > o e

| X104

1-KAB272

1-KAB272

Abb. 4.3  Beispiel: Ethernet-Anschluss zu einem PC/Laptop liber CX27C-R

CX27C-R A05418_03_G00_00 HBM: public 15
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‘II Wichtig

Von Datenquelle zu -senke missen die Module immer vom FireWire-Port X102
zum Port X101 am ndchsten Modul angeschlossen sein.

I
]
<

Die D-kodierten M12-Anschlussbuchsen X2 und X3 an der Vorderseite sind zur
Anbindung an den Industrial-Ethernet-Feldbus mit Echtzeitfahigkeit bestimmt.

Ethernet M12 D-kodiert RJ45

TX+ 1 1

TX- 3 2

RX+ 2 3

RX- 4 6 Drkodiert
Spannungs-

versorgung

weitere Clients

3 ; @ ® @
; b a 2 %
W @ @ = 2
cx27c-R i O = L
(Client) 311‘:}
= =
iH EJ !J ‘J
] —
EtherCAT- oder ']
PROFINET-IRT- | |
Master 1-KAB272

Abb. 4.4  Beispiel: Verbindung zwischen SomatXR und Industrial Ethernet (iber
CX27C-R

16 A05418_03_G00_00 HBM: public CX27C-R



I
[u]
<
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4.5 LED-Anzeigen

Gigabit-Ethernet-LEDs

Industrial-Ethernet-LEDs

Feldbus-LEDs System-LED
Abb. 4.5 Lage der LEDs
System-LED
Farbe Bedeutung
Grin Fehlerfreier Betrieb
Gelb System nicht bereit, Boot-Vorgang aktiv
Gelb blinkend Download-Vorgang aktiv / Erkennung der Identifikation
Rot Fehler / Fehlerhafte Synchronisation

Feldbus-LEDs

EtherCAT

ERR/BF/NS Bedeutung

Aus EtherCAT hat keine Verbindung

Blinken EtherCAT hat eine Verbindung - Dateniibertragung
Dauerleuchten EtherCAT hat eine Verbindung - keine Datenlbertragung
CX27C-R A05418_03_G00_00 HBM: public 17
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RUN/SF/MS Bedeutung

Aus EtherCAT im Status INIT
Langsames Blinken EtherCAT im Status PRE-OPERATIONAL
Einzelnes EtherCAT im Status SAFE-OPERATIONAL

Aufleuchten
Dauerleuchten EtherCAT im Status OPERATIONAL
Schnelles Blinken EtherCAT im Status BOOTSTRAP

PROFINET
Status RUN/SF/MS ERR/BF/NS
Boot-Sequenz AUS AUS
Hardware-Fehler?) AUS ROT
Lizenz-Fehler
Verbunden?) GRUN AUS
DCP-Signal (1 Hz, 3 Sekunden) BLINKT ORANGE BLINKT ORANGE
Alle anderen BLINKT GRUN AUS

1) Fehler wird durch den SDAI-Stapelspeicher ausgelést (z. B. ,Ethernet interface not working or IP
core problem” (Ethernet-Schnittstelle funktioniert nicht oder IP-Core-Problem) aus der Quelldatei

demo.c)

2) Verbindung zwischen SPS und CX27C-R hergestellt (Name und IP-Bereich stimmen (iberein)

Ethernet-LEDs (Gigabit Ethernet und Industrial-Ethernet)

Farbe

Bedeutung

Grin leuchtet

Ethernet Verbindungsstatus in Ordnung

Gelb blinkend

Ethernet Datenlbertragung

18
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Konfiguration

5 Konfiguration

5.1 Einstellen des Industrial-Ethernet-Modus

Beim Anschluss des SomatXR an einen industriellen Feldbus nutzt die
CX27-Plattform einen anpassbaren Protokollstapelspeicher mit den folgenden
Moglichkeiten: PROFINET IRT, EtherCAT und andere.

Ab der Firmwareversion 4.32 unterstitzt die CX27C-R EtherCAT und PRO-
FINET Device IRT.

Im Auslieferungszustand ist der Felbus-Modus EtherCAT voreingestellt. Mit
dem MX-Assistenten kénnen Sie den Modus umstellen:

1. Verbinden Sie Ihren PC Uber ein Ethernet-Kabel mit dem Gateway
CX27C-R.

2. Versorgen Sie die CX27C-R mit Spannung.

3. Starten Sie den MX-Assistenten, scannen sie nach Modulen und verbinden
Sie den MX-Assistenten mit der CX27C-R.

4. Mit einem Rechtsklick auf die CX27C-R kénnen Sie das Felbus-Modus-
MenU aufrufen (siehe Abb. 5.1). Dort kénnen Sie dann zwischen EtherCAT
und PROFINET auswéhlen (siehe Abb. 5.2).

5. Starten Sie das Gateway neu, um den ausgewahlten Modus zu aktivieren.
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V4 9R1(281)

Fiad Tve

L@ w cercR_ooFcrs AutoFireltire) i S CRTCR(0OFCTS) | EtherCAT

= 2= | |12: ©X27C-R (0OFCTS)  EtherCAT
&) Modulsinstellungen ameut auslesen 13:0Q7C-RI00FCTS)  EtherCAT
B e 14: CX27C-R (0OFCTS)  EtherCAT

| 15:0QTCR00FCTS)  EtherCAT
| [16:CXTC-R(OFCTS)  EtherCAT
|1.7: CXITC-R (00FCTS)  EtherCAT

G Sovchorn
o Modl-LEDs blinken lassen

Al Umbenennen |18 CXTC-R(00FCTS)  EtherCAT
IP CX27C-R. (DHCP/ APIPA) « 172.21 64217 (DHCP | APIPA) [19:OQICR(0OFCTS)  EtherCAT
Gateway-Funkbionalitt | |110: CXIC-R (OFCTS)  EtherCAT

@ Zeitauelle besrbeiten |11 ORICR(FCTS) | EtherCAT
@ Systemaeit suf PC-Zeit setzen _|112: ©QTC-R (DOFCTS)  EtherCAT

~ 11.13: ORIC-R (00FCTS)  EtherCAT

Messraten-Domare (114 OQIC-R (OOFCTS)  EtherCAT

Feldbus-Modus Umstellen - |115. CQ7C-R(00FCTS)  EtherCAT

m Niiasinskiinges T | |118: OQTC-R(IFCTS)  EtherCAT

Abb. 5.1  Feldbus umstellen

Feldbus arty = o
Feldbus-Modus von Modul CX27C-R (0003ES00FCTS) bearbeiten
Um die neve Einstellung anzuwenden mull das Modul neu gestartet werden

Auswehi
(8] EtherCAT =
SSmceneT Auswahlen

(2] [ atrecn |

Abb. 5.2  Feldbus auswéhlen

5.2 Einstellen der isochronen Dateniibertragung

Als Erstes missen Sie die jeweiligen Modulkanéle mit dem MX-Assistenten
(Registerkarte ,Signale®) und Uber Ethernet TCP/IP fiir die isochrone Daten-
Ubertragung konfigurieren:

1. Verbinden Sie lhre Module im deaktivierten Zustand tUber das FireWire-
Kabel 1-KAB272 mit dem Gateway CX27C-R (von Anschluss X102 zu X101
USW.).
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N

. Verbinden Sie Ihren PC lber ein Ethernet-Kabel mit dem Gateway
CX27C-R.

3. Schalten Sie die Versorgungsspannung ein.

N

. Starten Sie den MX-Assistenten, scannen sie nach Modulen und verbinden
Sie den MX-Assistenten mit der CX27C-R.

5. Aktivieren Sie in der Registerkarte ,Signale® den isochronen Datentransfer
(siehe Abb. 5.3).

el [0 RS o)

Dater Kanale Scope Sensordatenbank

180 Isochronen Datentransfer aktivieren

Module
Seriennr, / UUID | Sync.-Typ Piad

= & G Computer
HTT : MXB40B-R (0093A1)
17 1 - MXRLNR-R (NNERATY

Abb. 5.3  Aktivieren der isochronen Datenlibertragung

= @ W CX27C-R 0OFCT75 Auto (Firglwire)
.. @ & Mxa408-R 0099A1 Auto (Firelire)

Sie kénnen nun Uber das Industrial-Ethernet-Gateway arbeiten und lhre

Module fur EtherCAT- oder PROFINET-Anwendungen konfigurieren.

5.3 EtherCAT

5.3.1 EtherCAT-Grundlagen

Grundprinzipien

EtherCAT (Ethernet for Control Automation Technology) ist ein offenes und
standardisiertes Feldbussystem, das sich durch hohe Leistungsfahigkeit aus-
zeichnet und vom Grundsatz her einer speziell angepassten Ethernet-Lésung
entspricht (Standard: IEC/FDIS 61158):
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EtherCAT nutzt Ethernet-Frames (Datenrahmen), wie sie in IEEE 802.3
definiert sind, und unterstutzt die Verwendung anderer Ethernet-Protokolle im
selben Netzwerk.

Um die EtherCAT-Technologie zu férdern, haben sich Endanwender von
EtherCAT in der EtherCAT Technology Group (ETG) zusammengeschlossen
(www.ethercat.org).

EtherCAT ersetzt die klassische Sterntopologie der Ethernet-Hubs und -Swit-

ches (auch wenn diese weiterhin verwendet werden kann) durch eine einfach

zu verkabelnde Linientopologie. Sie unterstutzt Abzweig- oder Stichleitungen.

Ublicherweise werden hier ein Master und zusétzliche Clients zu einer Gruppe
zusammengefasst.

EtherCAT FireWire

/'N|CX27 AMX T LIMX L

ouT

~o

Abb. 5.4  Beispiel: Gateway CX27 zu EtherCAT, Module sind tiber FireWire
angeschlossen

Arbeitsprinzip

Im Gegensatz zum Standard-Ethernet werden die Ethernet-Frames von den
Clients im Durchlauf bearbeitet (Buchsen IN und OUT). Der vom Master
gesendete Standard-Ethernet-Frame (gemaR IEEE 802.3) wird nicht zuerst
empfangen, dann interpretiert, und die Prozessdaten werden nicht an jeder
Verschaltung kopiert, wie dies bei anderen industriellen Ethernet-Lésungen der
Fall ist. Die EtherCAT-Clientgerate lesen die flr sie relevanten Daten, wenn
das Telegramm das Gerét durchlduft. Beim Durchlauf werden auch Eingangs-
daten in das Telegramm eingefugt. Somit wird ein Frame nicht erst vollstédndig
empfangen, bevor er verarbeitet wird, sondern die Verarbeitung beginnt so friih
wie mdglich. Auch der Sendevorgang beginnt mit einem minimalem Zeitversatz
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von nur wenigen Bit. Der Master stutzt sich auf einen Standard-Ethernet-Con-
troller.

Konfiguration

Der grofte Teil der bei der Implementierung erforderlichen Arbeit wir normaler-
weise vom Konfigurations-Tool Ubernommen. Zur Minimierung des Aufwands
wurden klar definierte Schnittstellen geschaffen. Das Konfigurations-Tool lernt
die Gerateeigenschaften aus der Device Description XML-Datei (EtherCAT
Slave Information File = ESI). Das Konfigurations-Tool generiert dann seiner-
seits eine XML-Datei, die alle relevanten Informationen Uber die Netzwerktopo-
logie, die Anordnung der Prozessdaten, Inbetriebnahme und Diagnose enthalt.
Bei der eigentlichen Implementierung des Masters braucht diese Datei nur
noch geladen zu werden, und die fur Start und Betrieb des Netzwerks benétig-
ten Ethernet-Frames missen extrahiert werden.

Control Task

Dev:icg System Prgcess‘. I::nage
L Configuration Tool Ef;:n"L';'“

(XML)

Metwork :
Description ‘ HDR ‘ Process Data‘
(XML) A

v
| EtherCAT Master |
f 3
 J
‘ Standard Ethernet ‘

Die SomatXR EtherCAT-Clients kénnen entweder Uber eine ESI-Datei oder
Uber eine Suchfunktion und den, in den Client integrierten, EEPROM konfigu-
riert werden. Dadurch kénnen die SM/FMMU-Informationen (SYNC Manager/
Fieldbus Memory Management Unit) ausgelesen werden.

CX27C-R A05418_03_G00_00 HBM: public 23



Konfiguration HBM

Kommunikation

EtherCAT nutzt standardm&Rig CANopen (CoE - CANopen over EtherCAT) als
Anwendungsschicht.

CANopen (CAN: Controller Area Network) ist der offene Protokollstandard fir
CAN in der in Automatisierungstechnik und wurde in der Vereinigung ,CAN in
Automation“ (CiA) standardisiert. Das Protokoll nutzt den CANBus als Uber-
tragungsmedium und legt die grundlegenden Strukturen fir das Netzwerkma-
nagement, die Verwendung des CAN-Identifiers (Nachrichtenadresse), das
zeitliche Verhalten auf dem Bus, die Datentbertragungstypen und
anwendungsspezifische Profile fest. Dies soll sicherstellen, dass CANopen-
Module von unterschiedlichen Herstellern miteinander kombiniert werden
kénnen (dass die Gerate ,die gleiche Sprache sprechen®). CANopen definiert
die Anwendungsschicht (OSI-Schicht 7) als das Kommunikationsprofil, das von
der CiA im Standard DS30x als fur alle Anwendungen gleich spezifiziert wurde.
Es legt fest, wie die Kommunikation zu erfolgen hat. Wie bei einigen anderen
Feldbussen wird auch hier zwischen Echtzeitdaten und Parameterdaten unter-
schieden.

CANopen verwendet Kommunikationsobjekte mit unterschiedlichen Eigen-
schaften:

Servicedatenobjekte (Service Data Objects, SDO)

Im Parameterkanal kdnnen alle CX27-Parameter gelesen und vom SDO-
Dienst modifiziert werden. Der angeforderte Parameter wird in einem SDO-
Telegramm mit Index und Subindex adressiert.

SDOs bestimmen die Merkmale des Kommunikationskanals fiir die Uber-
tragung von Gerateparametern, beispielsweise die Messrate des A/D-Wand-
lers. Da diese Parameter azyklisch Ubertragen werden (z. B. nur einmal beim
Einschalten des Netzwerks), haben SDOs eine untergeordnete Prioritét.

Prozessdatenobjekte (Process Data Objects, PDOs)

Ein PDO-Telegramm wird beispielsweise zum Ubertragen zyklischer Messda-
ten in Echtzeit verwendet, wobei diese Messdaten wiederum dazu dienen, den
laufenden Prozess zu steuern, zu regeln und zu beobachten. Die Uber-
tragungszeiten sind hier mit den von einem Master vorgegebenen Zyklus-
zeiten/Taktzeiten verknilpft. In dem Telegramm werden keine Objekte adres-
siert, sondern der Inhalt zuvor ausgewéhlter Parameter wird direkt gesendet.
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Alle Gerateparameter werden in einem Objektverzeichnis gespeichert. Dieses
Objektverzeichnis enthalt die Beschreibung, den Datentyp und die Struktur der
Parameter sowie die Adresse (Index). Fir das SomatXR-Gateway CX27 wird
das standardisierte Gerateprofil DS404 fur die Sensor/Regler-Gruppe mit sinn-
vollen Zusatzen aufgelistet. Nur die fir die Konfiguration benétigten Index-
werte, beginnend bei 0x6000, werden dort beschrieben. Eine Beschreibung der
anderen Indexbereiche ist dem CiA-Standard zu entnehmen.

Objektverzeichnis DS404 (Version 1.2.2)

Im Objektverzeichnis sind alle Variablen und Parameter (Objekte) eines
CANopen-Geréates zusammengestellt. Damit wird das Prozessabbild der Daten
erstellt, und mithilfe der Parameter kann dann das Betriebsverhalten eines
CANopen-Gerates beeinflusst werden.

Ein Objektverzeichnis ist so strukturiert, dass einige Parameter fur alle Geréte
dieser Kategorie verbindlich vorgegeben (obligatorisch) sind und andere frei
definiert und verwendet werden kénnen. In CANopen erhalten Objekte zuerst
eine Nummer (den sogenannten Index), durch den sie eindeutig identifiziert
sind und der auch zu ihrer Adressierung verwendet werden kann. Objekte
kénnen als einfache Datentypen wie Bytes, Ganzzahlen (Integer), ,longs* oder
auch Zeichenfolgen (Strings) implementiert werden. Bei komplexeren Struk-
turen wie Arrays und Strukturen wird zur Adressierung der einzelnen Elemente
ein Subindex eingefuhrt.

Die Struktur des Objektverzeichnisses, die Zuweisung der Indexzahlen und
einige obligatorische Eintrédge werden in den Geréteprofilen festgelegt. Fur den
Benutzer ist das Objektverzeichnis in einer EDS-Datei (Electronic Data Sheet,
elektronisches Datenblatt) gespeichert. In der EDS-Datei sind alle Objekte mit
Index, Subindex, Name, Datentyp, Standardwert, Minimum, Maximum und
Zugriffsoptionen (Lesen/Schreiben, Ubertragung nur durch SDO oder auch
durch PDO usw.) gespeichert. Das bedeutet, dass die EDS-Datei die volle
Funktionalitat eines CANopen-Gerates beschreibt.

CANopen-Standardobjekte (ab Adresse 0x1xxx) sind bei der Vereinigung CiA
(www.can-cia.de) erhéltlich.
Synchronisation

Fur die Zeitsteuerung aller Knoten im Netzwerk kommt es darauf an, dass sie
exakt synchronisiert sind, wenn flr weit verteilte Prozesse gleichzeitige
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Aktionen erforderlich sind. Mit dem Synchronisationsverfahren nach dem Dis-
tributed-Clocks-Konzept wird die Zeitsteuerung des Master-Taktsignals Uber
das EtherCAT-Netzwerk an die Client-Taktgeber Ubertragen und abgestimmt,
um einen Zeitversatz auszugleichen. Bei einer EtherCAT-Gruppe befindet sich
der Haupttaktgeber in einem Client-Gerét, da der Master von Standard-
komponenten bewusst zugeordnet werden sollte. Alle Knoten kénnen dann mit
einem Fehler von weniger als 1 us synchronisiert werden.

Die Option ,Distributed Clocks" kann durch einen entsprechenden Tag in der
ESI aktiviert bzw. deaktiviert werden. Wenn ,Distributed Clocks" aktiviert ist,
leitet der Zeitsteuerungs-Master die Zeit an den SomatXR-Client weiter, und
dieser verteilt die Zeitsteuerung an die Module.

Das Distributed-Clock-Konzept bietet sich auch als sinnvoll an, wenn
Messungen Uber Ethernet parallel durchgefiihrt werden sollen und der gleiche
Zeitstempel als Bezugswert erfasst werden soll.

Wenn der Master die Option ,Distributed Clocks® nicht unterstiitzt, wird die Zeit
bei der Inbetriebnahme des Moduls auf Null gesetzt, und die Zeitsteuerung
beginnt von da an.

Der EtherCAT-Client CX27 bindet das leistungsféhige, modulare Daten-
erfassungssystem SomatXR mit bis zu 199 zeitsynchronisierten Signalen an
diesen Feldbus an. Die maximale Messrate betrégt dabei 1200 Hz. Méglich ist
auch eine Bereitstellung von 30 Signalen mit einer Rate von 4800 Hz.

Bis zu 3 Sync-Manager kbdnnen zugewiesen werden.

CX27 arbeitet mit dem Impuls ,SYNC 0“. Die Zykluszeit kann bis in die
Grolenordnung von 125 us eingestellt werden. Kleinere Werte fithren zu
einem Verlust an Echtzeitdaten.

5.3.2 [EtherCAT-Konfiguration

Die Integration in ein EtherCAT-Netzwerk beinhaltet im Wesentlichen die
folgenden Schritte:

1. Einmalige Einrichtung des isochronen Datenverkehrs mit dem MX-Assis-
tenten

2. Einstellen und Konfigurieren der einzelnen Kanéle Uber den EtherCAT-
Master oder XML-Datei (*.esi)
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- Kanalkonfiguration (Servicedatenobjekt, SDO)
- Prozessdatenzuordnung (Prozessdatenobjekt, PDO)

Fur die EtherCAT-Integration stehen viele verschiedene Master zur Verfligung,
die alle mit entsprechenden Softwaretools konfiguriert werden (z.B. Kénig PA
KPA EtherCAT Studio, Beckhoff TwinCAT).

Alternativ kdnnen Sie zum Konfigurieren eine XML-Datei mit dem MX-Assis-
tenten erstellen oder eine der mitgelieferten Standard Dateien verwenden
(System-DVD oder Webseite). Die XML-Datei ist das elektronische Datenblatt
des angeschlossenen EtherCAT-Client und ist daher fir jedes Gerét unter-
schiedlich. Sie wird auch EtherCAT Slave Information (ESI) genannt. Diese
ESI (*.xml) muss dann dem EtherCAT-Master bekannt gegeben werden indem
es in den entsprechenden Dateipfad kopiert wird (z.b. C:\Twin-
CAT\lo\EtherCAT).

Information

Alle EtherCAT-Master kénnen jeweils nur eine CX27-XML-Datei verwalten.

K55 » Computer » OS(C) » TwinCAT » lo b EtherCAT » + |45 | Eh
o | il

COrganisieren = In Bibliothek aufnehmen » Freigeben fir « Meuer Ordner
% Favoriten | Name Anderungsdatum Typ
B Desktop

4 Downloads

i EtherCATBasexsd 21.05.2010 16:49 X5D-Datei
EtherCATDict.xsd 13.02.2009 15:49 XSD-Datei
EtherCATInfo.xsd 11.02.2010 15:49 XSD-Datei
EtherCATModule xsd 13.02.2009 15:49 XSD-Datei
= Bibliotheken - =] HBM-CX27_50 17.02.2011 12:56 XML-Dekument =

1= Zuletrt besucl

L]
et

5.3.3 EtherCAT-Datenintegrationsprozess am Beispiel TwinCAT3

CX27 kann die QuantumX/SomatXR-Messwerte an EtherCAT weiterleiten.
Hierfur missen sowohl QuantumX/SomatXR und EtherCAT konfiguriert
werden. Dieses Dokument beschreibt kurz die notwendigen Schritte, um
QuantumX/SomatXR-Messdaten zu Ubertragen und auf TwinCAT3 sichtbar zu
machen.
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Anordnung

Fur dieses Beispiel wird ein einzelnes MX-Modul (MX840B) an das CX27 (Fi-
reWire) angeschlossen. Fir die Konfiguration und TwinCAT (SPS) wird ein PC
mit zwei Ethernet-Schnittstellen verwendet. Die erste Ethernet-Schnittstelle
des PCs wird nur fiir EtherCAT verwendet. Sie wird Uber ein RJ45-Kabel direkt
mit EtherCAT IN am CX27 verbunden. Die zweite Schnittstelle des PCs wird
mit einer der Ethernet-Schnittstellen am CX27 verbunden und fiir die Konfigu-
ration verwendet.

Schritte zur Konfiguration des QuantumX/SomatXR-Systems

Detaillierte Informationen finden Sie in der Bedienungsanleitung von CX27 im
Kapitel 5.2

Konfigurationsschritte bei TwinCAT 3
1. Installieren Sie TwinCAT3.
2. Starten Sie den PC neu.

3. Verbinden Sie den Ethernet-Anschluss (X1 oder X100) am CX27 mit lhrem
PC (Ethernet-Anschluss).

®00000000 *

4. Gehen Sie zu ,C:\TwinCAT\3.1\Config\lo\EtherCAT" und flgen Sie die mit-
gelieferte "HBM_CX27.xml" (ESI-Datei) ein.
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J ¢ TwinCAT » 31 » Config » Io » EtherCAT »

ren v I-_A{ Offnen - Brennen Meuer Ordner

-~

MName Anderungsdatum
|| Beckhoff EtherCAT EvaBoard.xml 04.02.2015 12:57
_ Beckhoff EtherCAT Terminals.xml 04.02.201512:57
| Beckhoff FBLXXX.xml 04.02.2015 12:57
| Beckhoff FCooctxml 04.02.2015 12:57
|| Beckhoff ILiocx-B110.xml 04.02.2015 12:57
| | HBM-CX27 xrmnl 09.03.2015 16:31

5. Offnen Sie jetzt TWinCAT3: Taskleiste -> Rechtsklick auf das TwinCAT-
Icon -> TwinCAT XAE.

6. Erstellen Sie ein Testprojekt (z. B. Projektname = ,TwinCAT TestProject");
betatigen Sie mit ,OK".
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MNew Project

Recent Templates |.NET Framework4 = | Sort by: | Default

Installed Templates

. a TwinCAT XAE Project (... TwinCAT Project
Other Project Types

TwinCAT Measurement
TwinCAT Project

Online Templates

Mame: TwinCAT TestProject
Location: chusersh ‘documentsivisual studio 20000Projects -
Solution name: TwinCAT TestProject

7. Nachdem das Projekt erstellt wurde, 6ffnen Sie das Meni , TwinCAT* ->
~Show Realtime Ethernet Compatible Devices...“ (Echtzeit-Ethernet-kompa-
tible Gerate anzeigen).
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ot T Vi o

ile Edit View Build Debug TwinCAT | PLC Tools Scope Window Help

‘;ﬂ'_J'upﬂ§| & ___._J'I-

Activate Configuration

8025 | s : B Restart TwinCAT Systemn
1 Restart TwinCAT (Config Mode)
= a Reload Devices
[o4 Solution TwinCAT TestProjec: ]
4 il TwinCAT TestProject @& Toggle Free Run State
ﬂ SYSTEM &a"  Show Online Data
v Show Sub Items
& Security Management..,
B AccessBus Coupler/IP Link Register...
- - ) Update Firmware/EEPROM 3
= Devices
g.z Mappings Show Realtime Ethernet Compatible Devices...
Selected em r
EtherCAT Devices J
About TwinCAT

8. Stellen Sie sicher, dass |hre Netzwerkkarte, die Sie fiir die EtherCAT-Kom-
munikation verwenden mdchten, unter ,Installed and ready to use device
(real-time capable)® (Installiertes und einsatzbereites Gerat (echtzeitféhig))
aufgeflhrt ist.

CX27C-R A05418_03_G00_00 HBM: public 31



I
]
<

Installation of TwinCAT RT-Ethernet Adapters

Ethernet Adapters

= l‘-'_" Installed and ready to uze devices(realtime capable)
----- l‘-'.l' LA Yerbindung 4 - TwinCAT-Intel PCI Ethernet Adapter [Gigabit] #2
L I_Tll' LAM-Aferhindung 3 - TwinCAT -Intel PCI Ethernet Adapter [Gigahit]

----- LM [nstalled and ready to use devices(for demo use only]

El-EF Compatible devices

Lo mF LANMerbindung - IntellR] Ethemet Connection |217-Li

= :-'_F Incompatible devices
- YirtualBox Host-Only Metwork, - VitualBox Host-Only Ethernet &dapter
o n‘T.r LAMYerbindung 2 - Realtek PCle GEE Family Contraller

----- LF Disabled devices

Falls die Anzeige nicht der obigen Abbildung entspricht, beheben Sie das
Problem und fahren Sie dann mit folgenden Schritten fort.

9. Ihnen stehen nun folgende Schaltflachen zur Verfugung:

@

Konfiguration aktivieren

Betriebsmodus

Konfigurationsmodus

Scan

Freilauf

10. Driicken Sie auf die Schaltflache ,Scan®.

32

Driicken Sie auf ,OK".
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HINT: Mot all types of devices can be found automatically

OK || Abbrechen |

[|Device 1 [EtherCAT Autamation Pratacal]  [LAN-erbindung 4 [Intel[R] B2574L-Gigat ! ok i

[¥]Device 3 [EtherCAT)  [LANMWerbindung 3 (Intel(R] 8257 4L-Gigabit-Metzwerk ] -
-I:ancel

Select Al

- Drlicken Sie auf ,OK".
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<

f@ Activate Free Run

]|

Sie befinden sich noch immer im Konfigurationsmodus mit aktiviertem Freilauf.

Ihr Projektbaum sollte so aussehen:
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2 Soh_rtlr:rn TmeAT TestF‘rUJect it prt}Ject)
4 Hi TwinCAT TestPrOJect
[ svsTEM

_g«;: SAFETY
E C++
4« @Evo
Pl ""'f'-e Devices
4 == Device 3 (EtherCAT)
8 Image

_‘_":;.. Image-Info
s 2 SyncUnits
[+ Inputs
B Outputs
& InfoData
» [H% Boxl (HEM CX27(ET1100))
ﬁt! Mappings

11.Legen Sie eine neue Aufgabe im Projektbaum an: ,System* -> Rechtsklick
auf ,Tasks“ (Aufgaben) -> ,Add new Item...“ (Neues Element hinzufligen).

12.Geben Sie den Aufgabennamen ein und markieren Sie die Option
,TWINCAT Task With Image” (TwinCAT-Aufgabe mit Image).

8 x
Mame: [ Test Task] oK. |
~ Type Cancel |

€ TwinCAT Task
¢ TwinCAT Tazk with Image
 TwinCAT Job Task [worker Task)

13.Erstellen Sie eine neue Aufgabenvariable und verknipfen Sie diese mit
einer Variablen von CX27 (z. B. Global_Status): Rechtsklick auf ,Inputs®
(Eingaben) -> ,Add new Item...“ (Neues Element hinzufugen) -> Variablen-
namen &ndern und passenden Datentyp wahlen (fir Global-Status ist es
ULINT).
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F B
Insert Variable
Narne: G5 Multiple: 1 =
-
Start Address: Byte: 1} = Eit: a .
[ Shaw &l
Data Type »Size Mame Space o
FalD g
TeCheRegisterObject 8 MC
ToloDatadreaSize a2 0
UDFP_HEADER g —
ULINT a U
U=INT g
HINT g
HKWORD a
CANQUELE 10 10
DPv2_TIMESTAMP 10 10 -
h
14.Drlcken Sie auf ,OK* und fiihren Sie einen Doppelklick auf lhrer neuen
Variable ,GS* aus, um sie zu verknlpfen.
(57 Attach Variable GS input =50
Show Variables
@ Unused
vice 3 [EtherCAT) () Uszed and unused
Bow 1 [HEM C<27(ET1100)) [] Exclude disabled
[l ot > 1B 71.0.ULIN | Exclude ather Devices
L. Adséddr > 18 1550.0, AMSADDR [.0] Exclude same Image
B Showe Tooltips
[ Sort by Addiess
Show Variable Types
[ Matching Type
[7] Matching Size
[T &0 Types
Array Mode
Offgets
[ Continuous
[ Shaw Dialog
Wariable Name
[ Hand over
[ Take over
Cancel i ak. ]
15.Wahlen Sie ,Global_Status® und drticken Sie auf ,OK".
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16.Fihren Sie einen Doppelklick auf ,Box1 (HBM CX27...)" aus -> Karteikarte
,Process Data“ (Prozessdaten) 6ffnen.

17.Markieren Sie den Sync Manager Nummer 2 (Linksklick auf Spalte ,SM*,
Zeile 2).

18.Weisen Sie PDOs zur Anzeige von Messwerten zu: PDO 0x1A00, 0x1A01
und 0x1A02 hinzuflugen.

| General | BtherCAT | DC | Process |

Sync Manager:

5M  Size Type Flags
0 512 MbeeCiut

1 h12 MbcIn
2 15 Inputs
3 0 Inputs
4 8 Inputs

N rrl | ¥

PDO Assignment {b1C12):

[ B 1A00 A
7] Be1AD 0
[ i 1A03

[ 104 -

19.Die PDOs werden nun in der unteren Tabelle sichtbar (PDO1 = ,Ch1“, ,St1*
usw.).
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| General | BtherCAT | DG | Process Data | Statup | CoE -Online | Orline |
Sync Manager: PDO List:
5M  Size Type Flags Index Size Mame Flags EM su
o 512 MOt 1 ADD 50 PDOT 2 o
1 512 Mbncin B ADT 50 PDO2 2 o
B1AQ2 50 PDO3 2 0
= o Inputs Dc1AD3 50 PDO4 o
4 8 Inputs D104 50 PDO5 ]
S c1A05 50 PDOE o
LS | L7 | r D1 ANE RN [=1 5T n
PDO Assignment (Tx1C12): PDO Contert {Ix1AGD):
%mmon e Index Size Offs Narme Type Default (hex)
7] 0x1A01 3 -
[0 0 1AD2 Ck613|}:01 4.0 0.0 Chi REAL
[F]2e1A03 eb6150:01 1.0 40 5t1 USINT
[Flx1a04 - 50
Download i:'r-ede‘f-ined_P-[)b .-.&ssignment: {none)
PDO Assoriei |Load PDO infi from devics
] PDO Configuration
[Sync Unit Assignment...
MName Cnline Type Size =Addr.. In/Out UserID Linkedto
#1 Chl REAL 4.0 710 Input 4]
# st USINT 10 750 Input 4]
# Ch2 REAL 4.0 J6.0 Input 4]
#l 52 USINT 10 80.0 Input 1]
#1 Ch3 REAL 4.0 81.0 Input a
#1 53 USINT 10 85.0 Input 1]
2 Global_Status X ULINT 80 86.0 Input 0 GS . Inputs . TestTask. T...
#1 WcState BIT 01 15223 Input 0
#1 InputToggle BIT 01 15243 Input 0
1 State 8 UINT 20 1548.0 Input 0
1 AdsAddr 172191026.4.1:1001 AMSADDR 8.0 15500 Input 4]
#1 DcOutputShift 3010300 DINT 4.0 1558.0 Input Q

20.Speichern Sie alle.
21. s

- Driicken Sie auf ,OK".
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F ™
Microsoft Visual Studio [

[ ) Activate Configuration
&' (Old Configurations will be overwritten!)

[ ok || Abbrechen |

- Driicken Sie auf ,OK".

Dieser Dialog erscheint nur, wenn Sie vergessen haben, Aufgabe und

Variable zu verknlpfen.

r

Microsoft Visual Studio

S

L . linked to a task variable)

Device 'Device 3 (EtherCAT)" needs sync master (at least one variable

- Dricken Sie auf ,OK".
[ Whcrosomt Visuai Stisdio =50

I’ || Restart TwinCAT System in Run Mode

[ oK ] | Abbrechen |

22.0ffnen Sie die Karteikarte ,Online*.

23.Testen Sie, ob Anfragen fir Zustandsanderungen funktionieren -> Driicken
Sie auf INIT* und dann auf ,OP*“ und priifen Sie das Verhalten.
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| General | EiherCAT | DC | Process Data | Startup | CoE - Griine | Oriine |

State Machine
[Init | [Bootstrep |
Curment State: INIT
[ Pre-Op | [ 5afe0p ]
Requested State: INIT
[Op | [ Cear Emor ]
DLL Status
Port A: Camier / Open
Part B: No Camier / Closed
Part C: No Camier / Cloged
Part D No Camier / Cloged
File Access over EtherCAT
Download... Upload...

[General [ EtherCAT [ DC_ | Process Data | Startup | CoE - Oniine | Onine |

State Machine
[init | [Bootstrap ]
Curment State: oP
[Pre-Cp | [Safelp ]
Reguested State: OP
[Op ] [Clear Emor ]
DLL Status
Port A: Camier / Open
Fort B: Nao Camier / Closed
Fort C: Nao Camier / Closed
Fort D: Nao Camier / Closed
File Access over EtherCAT
Download... Upload...

24.,Global_Status” ist mit ,.X* gekennzeichnet (verknlpft) und sein Wert in der
folgenden Tabelle wechselt (Spalte ,Online®).
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General | BherCAT [ DC | Process Data | Stadup | CoE - Online | Online
Sync Manager: PDO List:
5M Size Type Flags Index Size Mame Flags SM
o 512 MbocOwt O 1 ADD 50 PDO1 2
1 512 Mbocin Tec 1800 50 FDO2 2
CclAD2 50 FDO3 2
3 o Inputs D 1AD3 50 PDO4
4 =3 Inputs O AL 5.0 PDOS
1 ADS 50 FDO&
< | . [ e ANE En Bon T
PDO Assignment {T<1C12) PDO Content {x1ADD):
[&] 1400 -~ Index Size Offs Name Type
[ G 1807 il |
] Rel1a02 - Gc6130:07 4.0 oo Chi REAL
|:'}Dx1A{)3 x6150:01 1.0 4.0 St USINT
[ 1404 - 5.0
Download | Predefined PDO Assignment: {none)
BB Py Bsigriiery [Lnad PDO irfo from device
[] PDO Corfiguration
[S_)'r:c Unit Assignment. .
Mame Online Type Size =Addr.. In/Out UserID Linked to
Chi 0.000565 REAL 4.0 71.0 Input L]
#1561 G4 USINT 1.0 75.0 Input a
 Ch2 0.000551 REAL 4.0 78.0 Input Lo}
5 5e2 G4 LISINT 1.0 &0.0 Input a
= Ch3 7999999895925532.... REAL 4.0 81.0 Input L]
= SiS 215 USIMNT 1.0 &5.0 Input o
& Global_Status X 18 ULTMNT 5.0 86.0 Input o GS . Inputs
1 WcState a BIT 01 15223 Input L]
#1 InputToggle 4] BIT 01 1524.3 Input 4]
#1 State a8 UIMNT 2.0 1548.0 Input o
1. AdsAddr 17219102.6.41:1001 AMSADDR 8.0 1550.0 Input a
1 DeOQutputShift 3011200 DIMNT 4.0 1558.0 Input a

,Ch1“ zeigt die Messwerte von Kanal 1 eines MX-Moduls an. ,St1“ zeigt den
Status des Anschlusses an. In diesem Fall wurde ein MX840B-Modul
angeschlossen.

5.4 PROFINET IRT

5.4.1 PROFINET-Grundlagen

PROFINET IRT ist der Name einer industriellen, ethernetbasierten digitalen
Netzwerkprotokollfamilie, die fur die Echtzeitsteuerung (priorisierte, geplante,
feste Zeitlatenz) und Prufungsautomatisierung von Maschinen und Prifsténden
verwendet wird.
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Eine breite Palette von PROFINET Master Controllern steht zur Verfiigung und
ist mit dezentralen Einheiten (DAQ mit Sensoren und Aktoren wie Ventilen
oder Antrieben) verbunden. Alle diese PROFINET Master Controller und die
dahinterstehenden Firmen richten sich an unterschiedliche Anwendungen und
manchmal sogar an unterschiedliche Markte. QuantumX/SomatXR soll auf
einfache Weise in diesen leistungsféhigen Feldbus integrierbar sein, so dass
Systemintegratoren oder Endanwender in der Lage sind, mit der Daten-
erfassungslésung QuantumX und SomatXR von HBM einen Mehrwert zu
schaffen — flexible Universal-Eingénge, hohe Genauigkeit, verteilbar usw.

5.4.2 PROFINET-Systemanordnung

Verbinden Sie alle SomatXR-MX-Module tber FireWire miteinander und
binden Sie ein CX27C-R-Gateway in die Gesamtanordnung ein.

Verbinden Sie das CX27C-R Uber ein Ethernet-Kabel (M12-Steckverbinder,
mind. Cat5e) mit PROFINET. Der PROFINET-Bus benétigt keine
Abschlusswiderstande, da es sich um aktive Knoten handelt. Eine Standard-
Gerétebeschreibungsdatei (GSDXML) kann von HBM heruntergeladen oder
mit der Software MX-Assistent generiert werden.

Die Datei ermdglicht eine einfache Konfiguration des Masters

(Kapitel 5.4.4 ,PROFINET-Datenintegrationsprozess®).

5.4.3 Zyklisches Senden von Daten an PROFINET

SomatXR-MX-Module werden NICHT vom PROFINET-Regler getaktet (voll-
sténdig isochroner Betrieb).

Beispiel: Sie stellen eine 2-ms-Echtzeitschleife im Controller fiir den Feldbus
ein. SomatXR-Daten werden mit 1200 Hz tberabgetastet und sind bereit, wann
immer der Bus diese Daten anfordert.

Mit der Software MX-Assistent und dem Einstellungsdialog kénnen Sie eine
individuelle IP-Adresse am PROFINET-Anschluss einstellen.
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Sensor database

| ksl Export{ PROFINET seffings
| Serial / UUID | Sync. type —T———| ¢ PROFINET p e
=0 gcmpm connector (blus framein table). Type

- @ % CX27C D0B0B2 Auto (Firelwire) [=|[1.1 : Cx27C (00BOB2) | PROFINET
(O = Mx238 0DSACE Auto (Fire\wire) 1.2 : CX27C (0D0BOBZ) PROFINET

Edit PROFINET port settings

Per default they zll are zet to "PROFINET™ that the addrezses are handled by
PROFINET.

But static addresses can also be given.

OT)  (Esmndsi] [Caspes]

Vendor 10 01AD
Device 1D 0204
Software revision V1380
Revision courter 4
Order number
Product name
4 |&M data
Function
Location
Date
Descriptar
a |P settings
IF address
Subnet mask
Gateway
a MAC address settings
4 MAC address [1]
Number 1]
MAC address 00:09:E5:00:B0:64
Description PROFIMET intemal
4 MAC address [2]
MNumber i
MAC address 00:09:E5:00:B0:B5
Description PROFINET extemal 1
4 MAC address [3]
MNumber 2
MAC address 00:0%E5:00:B0:B6
Description PROFINET extemal 2

Device name
The name of the device, presented in PROFINET only
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5.4.4 PROFINET-Datenintegrationsprozess

Wenn Ihr DAQ-System Ihren Anforderungen entspricht, kénnen Sie alle Kanéle
starten.

Bitte konfigurieren Sie alle Kandle mit der Software MX-Assistent und ordnen
Sie PROFINET die Signale wie folgt zu.

Ordnen Sie PROFINET Uber die Karteikarte Ausgédnge und die Unterkartei-
karte PROFINET-Ausgénge alle isochronen Signale zu.

Sewrcs

‘PROFNET

G 1505 AR - 12 I (004858 PROFINET
O e o5 Aot (Pl 113 OG7C (D0ASRE)  PROFINGT
@ oa0nE o sunlFievill 14 oEic OOASEE)  PROFINET
@ = hozicn_1 0T Au Fireell
@ WEEF 00300 S Firvid

16 CQIC [0MEE)  PROFIKET
16 CO7C DAEER)  PROFINET
|17 0aic o PROFINET
16 CATC DABSE  PROFINET
1900 (DMERR)  PROFINET
[110: CX27C (p0s3nE)  PRORINET
111 C27C (0043861 PROFINET
112 CQ7C (0AJ00F  PROFIKET
[113. C0C oseee  EROFINET
118 COF7C (0486R)  PROFINET
[115: ©OQIC 0aBEl  PROFINET
116 C07C (002268} PROFINET
117 COF7C (0AIAG)  PROFINET
[110: 007 (0as6E  PROFIET
119 70 (00S3BE)  PROFINET
| 120: CXI7C (20A30M  PROFINET
121 0T (0AEE)  PROFINET
137 CXFIC (I044BR)  PROFINET
: |1 T odBl  PROFINET
21 M s Ppwchecel 1130 00UC 05366 PRDFINET
0831 o e (e beeam)

135 CO7C (0A36R)  PROFIKGT
125 C00C (0ASBE | PROFINET
137 CAIC 20MEE  PROFINET
|138: ©G7C (0A366)  PROFIKET
[129: CX27C (p0sSBE)  PRORINET
130 CRZ7C (0023861 PROFINET
ha ©Q7C [H0A300F  PROFINET
|12 OQTC 0eEEE  FROFINET
13 COF7C (04BR)  PROFINET
|13 OQIC oseEl  PROFINET
135 CRITC (0MBEE)  PROFINET
13- OO7C (00A308)  PROFIKGT
[137:C00C (t0ASEE)  PROFINET
138 O7C(00S3EE)  PROFINET

Verwenden Sie den PROFINET-Dialog in der Menibandleiste, um eine
GSDML-Datei zu erzeugen. Diese XML-basierte Datei beschreibt |hre System-
konfiguration (z. B. Anzahl der Slots, Subslots, Skalierung usw.) und ist bei der
Projekteinrichtung die Basis fir die Konfiguration der Ein- und Ausgéange des
PROFINET-Controllers. Die automatisch erzeugte Datei kann in ein PRO-
FINET-Setup-Tool importiert werden. Sie mussen diese spezielle Datei neu
erstellen, falls Sie etwas in der SomatXR-Systemkonfiguration &ndern, z. B.
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weitere Sensoren hinzuflgen.
Die Datei ist aus technischen Griinden gezippt.

Die in den folgenden Beispielschritten verwendete Reglersoftware ist das TIA-
Portal von Siemens. Natirlich gibt es auf dem Markt aber auch andere Regler,
die ebenfalls eingesetzt werden kénnen.

Sensor database

tation description file (GSD)

Modules g Exportto general s
Name | Serial / UUID | Sync. type =7 7

T
w Export PROFINET GSD '—q [
- e
i—‘ v| .. » Bibliotheken » Dokumente » PROFIMET configuration - ‘,H PROFINET configuration durch... }J|
[IECLED R GSDML-V2 33-HBM- QX_IRT-20180529-161924 -
Dateityp: | GSD files (“axml) -
‘™ Ordner durchsuchen I Speichern I [ Abbrechen ]

Muster: GSDML-Version-HBM-QX _IRT-Jahr/Monat/Tag-Stunde/Minute/
Sekunde

Sehen wir uns nun im TIA-Portal die generierte Datei an.
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T T FT)

5.4.5 SomatXR PROFINET-Client-Diagnose — Statusbyte

Der Status jedes einzelnen Signals kann zu Diagnosezwecken ausgewertet
werden. Wenn der Status auf Prozessdatenebene Uibertragen wird, ist die
Handhabung wesentlich einfacher, da es sich um eine echte synchrone

Kommunikation handelt.

Der Status wird als zusatzliches Statusbyte (8 Bit) direkt vor dem eigentlichen

Messwert Ubertragen.

Signalstatus

Statusinformationen werden zusammen mit jedem einzelnen Messwert

Ubertragen:

[Simre |5 Diagrostics

s BT TS

Statusinformation

Sensor nicht angeschlossen

reserviert

Signalquelle getrennt

reserviert

nicht synchronisiert

Wil o
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Reserviert 2

Reserviert

unglltig 0
Bit 0

Dieses Bit zeigt dem Benutzer an, ob der Messwert gultig ist oder nicht:
0 wenn Messwert gliltig, sonst 1, dann bitte weitere Status-Bits prtifen.

Dieses Bit wird ebenfalls auf ,1“ gesetzt, wenn eines oder mehrere der Bits 5
oder 7 auf ,1“ gesetzt sind. In allen anderen Féllen wird dieses Bit auf ,,0*
gesetzt, was bedeutet, dass der Messwert giltig ist.

Bit 3 hat keinen Einfluss auf Bit 0. Es ist also in Ordnung, wenn die Quelle
nicht synchron ist (Bit 3 = 1), aber der Messwert gliltig ist (Bit 0 = 0).

Bit 3

Dieses Bit zeigt an, ob das Modul (Quelle der Messwerte dieses Signals) mit
seiner Zeitquelle synchron ist: 1 wenn nicht synchronisiert, sonst 0.

Wenn Bit 5 = 1 ist Bit 3 = undefiniert

Bit 5

Dieses Bit zeigt an, ob das zugeordnete Signal verfligbar ist oder nicht: 0 wenn
Signalquelle isochron verfugbar, sonst 1.
Mogliche Fehlerquellen:

e Das Quellsignal ist nicht isochron freigegeben (z. B. RtAvailable = false,
Signal ist nicht als isochrone Daten auf FireWire verflugbar).

¢ Das Modul, das die Signalquelle bereitstellt, wird nicht mit Spannung ver-
sorgt.

¢ Das FireWire-Kabel zwischen dem Quellmodul und dem CX27C-R wurde
herausgezogen oder ist defekt.
Bit 7

Dieses Bit zeigt an, ob das zugeordnete Signal mit einem Sensor verbunden
ist: 1 wenn Sensor nicht verbunden, sonst 0.
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Wenn Sensor nicht verbunden => Bit 7 = 1, sonst 0.
Wenn Bit 5 = 1 ist Bit 7 = undefiniert

System- oder Modulstatus

Ein Gesamtsystem- oder Modulstatus wird ebenfalls Ubertragen.

reserviert CX nicht synchronisiert Verlust von interner QuantumX-
gegen externes Taktsignal Synchronisation
15:2 1 0

Bit 0: Wenn mindestens ein angeschlossenes MX-Modul nicht synchronisiert
ist (oder das Signalstatus-Bit 3 eines beliebigen angeschlossenen Moduls
gesetzt ist), ist dieses Bit = 1, sonst 0.

Bit 1: Wenn CX27C nicht gegen ein externes Taktsignal synchronisiert ist, wird
dieses Bit auf 1 gesetzt, sonst 0.

5.5 XCP-on-Ethernet

5.5.1 Grundlagen

Was ist XCP?

ASAM - Association for Standardization of Automation and Measuring Sys-
tems, sieht vor, dass Standardisierung in einer Entwicklungskette dazu bei-
tragt, Tools frei zu vernetzen und Daten nahtlos auszutauschen. Die Tools
werden dabei eingesetzt, um Fahrzeuge, ihre Komponenten und ihre Steue-
rungssysteme zu entwickeln und zu validieren.

Der Begriff XCP basiert auf dem ASAM-Standard CAN Calibration Protocol
(CCP). Die erste Version von XCP aus dem Jahr 2003 wurde vor allem fir die
Entwicklung, Kalibrierung und Prufung von Steuergeraten in der Automobil-
industrie erstellt. Heute ist ASAM MCD-1 XCP ein Standard fir praktisch alle
fihrenden Tools im Bereich der Messkalibrierung. ASAM MCD-1 XCP ist
erforderlich, um den Speicher des Steuergerats zu lesen und zu bearbeiten.
Der Datenaustausch zwischen dem Steuergerat und den Tools kann so durch
Optimierung der Parameter der Steuergerate-Algorithmen abgestimmt werden.
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Da HBM Mitglied von ASAM ist, helfen uns der Austausch und die Zusammen-
arbeit mit anderen Anbietern auf dem Markt dabei, unseren Kunden maximale
Flexibilitét bei der Erreichung ihrer Projektziele zu geben.

Bei welchen Anwendungen greift HBM auf die Nutzung von XCP zuriick?

Abstimmung von Software-Parametern durch zusétzliche Sensordaten Uber
XCP-on-Ethernet

Mit zunehmender Gréfe und Komplexitat spielt die funktionale Software-
entwicklung in jeder Art von Fahrzeug eine entscheidende Rolle. Auf modernen
elektronischen Steuergeraten (ECUs) laufende Algorithmen, mussen vor der
Freigabe der Fahrzeuge genau abgestimmt und regelmafig angepasst
werden. Feinabstimmung und Optimierung beginnen in einer simulierten
Umgebung am PC, ihre Validierung erfolgt jedoch noch immer Uberwiegend
unter realen Bedingungen in einem Priufstand oder im Fahrversuch auf einer
Teststrecke.

Zusétzliche Sensordaten verbessern Einsichten in die Physik und sind von
grundlegender Bedeutung fur eine schnelle Optimierung und Software-Frei-
gabe. Die Hinzunahme von SomatXR-Messmodulen mit ihren dul3erst uni-
versellen Eingangen, die alle Sensortypen skalierbar erfassen, ermdglicht die
Uberlagerung aller Datenquellen — Sensoren im Fahrzeug und Bussignale
zusatzlicher Sensoren.

Mit dem standardisierten XCP-Protokoll kénnen alle Daten einfach und sehr
flexibel in den gleichen Workflow gezogen werden. All dies sorgt fur eine
benutzerfreundliche Integration in lhre Software-Tools und Test-Setups fur
Messung, Kalibrierung und Diagnose (MCD - Measurement, Calibration and
Diagnostics) zur Optimierung eingebetteter Software.

CX27 via XCP Features:
e XCP-on-Ethernet-Client-Funktion enthalten (50-100-mal schneller als CAN)
e Unterstltzt XCP Version 1.4, aber auch abwartskompatibel zu Version 1.0.

e Kanalkonfiguration durch erweiterbare Sensordatenbank oder automatisch
durch Smart-Sensor-Unterstitzung (TEDS, IEE1451.4)

e Erzeugen der Gesamtkonfiguration als A2L-Datei und Einlesen in MCD-
Tool

e Parallele Integration in EtherCAT oder PROFINET IRT
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5.5.2 Konfiguration

Zur Integration von HBM-Messtechnik in eine MCD-Software die nicht von
HBM stammt (z.B. CANape von Vector Informatik, INCA von ETAS, Vision von
ATI, PUMA Open von AVL, ControlDesk von dSpace oder diagraX von RA
Consulting) sind folgende grundlegende Schritte notwendig:

1. Messtechnik anschlie3en

2. Messtechnik konfigurieren und Signale den XCP-Pfaden zuweisen
3. Kanalkonfiguration in A2L-File exportieren
4

. Kanalkonfiguration in entsprechender Fremdsoftware importieren

Messtechnik anschliefen

> SchlieRen Sie alle Sensoren an die SomatXR-Module an und verbinden
dies per FireWire-Kabel zu dem Industrial-Ethernet-Gateway CX27C-R.

> Danach versorgen Sie die Module mit Spannung. Details hierzu finden Sie
in der MX-Anleitung, die Sie unter www.hbm.com herunterladen kénnen.
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Messtechnik konfigurieren und Signale den XCP-Pfaden zuweisen

> MX-Assistent starten und verfiigbare Module finden (F4 driicken).

~
@, Search for modules

Select the modules to appear in the Assistant.

‘with Ethernet, only modules with the same subnet mask as your PC may be connected. Modules not accessible are
grayed out Change the IP settings of these when they are supported by the assistant

(") Search the networks) and use all modules found
("1 Use modules from specific IP range only {e.g. 192.168.165.30-70) || Connect directhy

P ez} [172.21.84.123

() Use modules with specffic UUIDs only (= g. SES0008BA or 8B4;5D02)

@ Search the network(s) and select from the result

r—[Fm,m]smmd module list]IP listfrom fils (connect directly)[Dld nmdules}—]

Name | Type | Serial / UUID | Address | Subnet mask | Firmware versicn | |

“XZIC-R CX27C-R  DDFCY5 192.168.178.21 2552552550 43640
-1 MX840B-R MxB40B-R | 007C1F 192.168.178.21 | 255:255.255.0 | 4.36.4.0

> CX27C-R auswahlen (die per FireWire angeschlossenen Module werden
automatisch mitverbunden) und mit ,OK* bestéatigen.

> Konfigurieren Sie nun die Eingangskanale lhrer SomatXR-Module. Ange-
schlossene TEDS-Sensoren werden automatisch konfiguriert, andere
kénnen mit der integrierten Sensor Datenbank (SDB) konfiguriert werden.
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> Gehen Sie zum Reiter ,Signale“ und setzen Sie erforderliche Messrate und
Filter fur jedes Signal. Wahlen Sie alle aktiven Signale aus und aktivieren
Sie den isochronen Datentransfer.

.9

Cal el al gl

> Unter dem Reiter ,Outputs” die Liste ,XPC on Ethernet* wéhlen und XCP
on Ethernet aktivieren.

[ ZF T RN —— |

> Entweder alle Signalquellen automatisch oder per Drag-and-Drop den XCP-
Pfaden zuweisen und ggf. die Speicheradresse anpassen.

2
[ 101 e Ty e Sermnn) 1T OCREFC NP on Ebarrat
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Kanalkonfiguration in A2L-File exportieren

> Nun diese Konfiguration in ein A2L-File exportieren und auf dem PC abspei-
chern.

Kanalkonfiguration in entsprechender Fremdsoftware importieren

> Wechseln Sie nun zu lhrer Software, in die Sie die SomatXR-Signale
importieren wollen. Dort kdnnen Sie die A2L-Datei importieren, um die vor-
her durchgefiihrte Konfiguration automatisch einzulesen. Einige Beispiele
finden Sie in den TechNotes auf unserer Webseite: https://www.hbm.com/
de/9345/ecu-software-optimierung-ueber-xcp-schnittstelle/
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6 Beschreibung der Diagnose und Alarme

In diesem Kapitel werden mégliche SDOs fur das Gateway beschrieben
(Name, Beschreibung, Wertebereich, Datentyp, Index/Subindex).

Index

Der Index gibt die Position des Objekts im Objektverzeichnis an. Die Spezifika-
tion des Indexwertes ist hexadezimal. Die Werte flir das Gerateprofil DS404
stehen ab Adresse Ox6xxx.

Objektcode

Der Objektcode gibt die Datenstruktur des Objekts an.

Objektcode Bedeutung Kodierung
VAR Ein einfacher Wert, Typen sind z. B. 7
Integer8, Unsigned32 oder Visible String8.
ARRAY Ein Datenfeld, in dem jeder Eintrag zum 8
gleichen Datentyp gehdrt.
RECORD Ein Datenfeld, dessen Eintrdge eine Kom- |9
bination einfacher Datentypen sind.
Datentyp Wertebereich Datenldnge
Boolean 0 = falsch, 1 = wahr 1 Byte
INT8 -128 bis +128 1 Byte
INT16 -32768 bis +32768 2 Byte
INT32 -2147483648 bis +2147483648 4 Byte
UINT8 0 bis 255 1 Byte
UINT16 0 bis 65535 2 Byte
UINT32 0 bis 4294967295 4 Byte
Visible String8 ASCII-Zeichen 8 Byte
Visible String16 ASCII-Zeichen 16 Byte
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PDO-Zuordnung

nur Lesen
Lesen/Schreiben
nur Schreiben

Unter der PDO-Zuordnung ist die Zuordnung von Anwendungsobjekten
(Echtzeitdaten) aus dem Objektverzeichnis zu Prozessdatenobjekten zu
verstehen. CANopen-Geréteprofile bieten eine Standardzuordnung fiir jeden
Gerétetyp, die fur die meisten Anwendungen geeignet ist.

Organisation des Objektindex

Objektindex Objektindex Objekt

(hexadezimal) (dezimal)

0000 0 Nicht verwendet

0001 - 001F 1-31 Statische Datentypen

0020 - 003F 32-63 Komplexe Datentypen

0040 - 005F 64 - 95 Herstellerspezifische komplexe Datentypen

0060 - 007F 96 - 127 Gerateprofilspezifische statische Datentypen

0080 - 009F 128 - 159 Gerateprofilspezifische komplexe Datentypen

00AO0 - OFFF 160 - 4095 Reserviert zur kiinftigen Verwendung

1000 - 1FFF 4096 - 8191 Bereich fur Kommunikationsprofil

2000 - 5FFF 8192 - 24575 Bereich fur herstellerspezifisches Profil

6000 - 9FFF 24576 - 40959 | Bereich fur standardisiertes Gerateprofil

A000 - FFFF 40960 - 65535 | Reserviert zur kiinftigen Verwendung
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Ubersicht iiber SDO-Objekte
Beschreibung Objektname Index | Zugr.
(hex)
Sensor
Sensortyp Al_Sensor_type 6110 |ro
Betriebsart Al_Operating_ 6112 |ro
mode
Messrate des A/D-Wandlers | AIl_ADC_sample_rate 6114 | rw
Hersteller des Aufnehmers Al_Sensor_ 6115 | ro
manufacturer
Modell des Aufnehmers Al_Sensor_ 6116 | ro
model
Seriennummer des Al_Sensor_ 6118 | ro
Aufnehmers serialnumber
Standort des Aufnehmers Al_Sensor_ 6119 |ro
location
Kalibrierzeitraum des Al_Sensor_calibration_period 611B | ro
Aufnehmers
TEDS
TEDS-Steuerung Al_TEDS_ 611C | rw
control
Skalierung
Eingangsskalierung 1 FV Al_Input_scaling_1_FV 6120 | rw
Eingangsskalierung 1 PV Al_Input_scaling_1_PV 6121 | rw
Eingangsskalierung 2 FV Al_Input_scaling_2_FV 6122 | rw
Eingangsskalierung 2 PV Al_Input_scaling_2_PV 6123 | rw
Eingangs-Offset Al_Input_offset 6124 | rw
Automatisches Nullstellen Al_Autozero 6125 | wo
Skalierungsfaktor Al_Scaling_ 6126 | rw
factor
Skalierungs-Offset Al_Scaling_ 6127 | rw
offset
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Beschreibung Objektname Index | Zugr.
(hex)

Anzeigewert des Prozesswerts

Eingang des PV Al_Input_PV 6130 |ro

Physikalische Einheit des PV | Al_Physical_unit_PV 6131 | rw

Uberlaufgrenzen fiir Prozesswerte

Min. Al_Span_start 61148 | ro

Max. Al_Span_end 61149 | ro

Eingangsstatus

Status Al_Status 6150 |ro

Filtertyp Al_Filter_type 61A0 | rw

Filterfrequenz Al_Filter_ 61A2 | rw
frequency

Identifikation

Signalname des Al_Signal_name 61B0 | rw

Anschlusses

Anschluss- Al_Connector_ 61B1 | ro

identifikation identification
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7 Entsorgung und Umweltschutz

Alle elektrischen und elektronischen Produkte missen als Sondermull entsorgt
werden. Die ordnungsgemafRe Entsorgung von Altgeraten beugt Umwelt-
schaden und Gesundheitsgefahren vor.

Gesetzlich vorgeschriebene Kennzeichnung zur Entsorgung

Elektrische und elektronische Geréate, die dieses Symbol
tragen, unterliegen der européischen Richtlinie
2002/96/EG uber elektrische und elektronische Altgeréte.
Das Symbol weist darauf hin, dass nicht mehr
gebrauchsfahige Altgerate gemafR den européischen Vor-
E— schriften fur Umweltschutz und Rohstoffrickgewinnung
getrennt von reguldrem Hausmill zu entsorgen sind.

Falls Sie weitere Informationen zur Entsorgung bendétigen, wenden Sie sich
bitte an die 6rtlichen Behorden oder an den Handler, bei dem Sie das Produkt
erworben haben.

Da die Entsorgungsvorschriften von Land zu Land unterschiedlich sind, bitten
wir Sie, im Bedarfsfall Ihren Lieferanten anzusprechen, welche Art von Entsor-
gung oder Recycling in Ihrem Land vorgeschrieben ist.

Verpackungen

Die Originalverpackung der HBM-Geréate besteht aus recyclebarem Material
und kann der Wiederverwertung zugefiihrt werden. Aus ékologischen Griinden
sollte auf den Rucktransport der leeren Verpackungen an uns verzichtet
werden.

Umweltschutz

Das Produkt halt mindestens 20 Jahre die allgemeinen Gefahrstoff-Grenzwerte
ein und ist innerhalb dieses Zeitraums sowohl 6kologisch unbedenklich als
auch recyclebar.

62 A05418_03_G00_00 HBM: public CX27C-R



I
[u]
<

Entsorgung und Umweltschutz

CX27C-R

A05418_03_G00_00 HBM: public 63



L
o
>
a

HBM Test and Measurement
Tel. +49 6151 803-0

Fax +49 6151 803-9100
info@hbm.com

A05418_03_G00_00 HBM:

I
o]
S

measure and predict with confidence



	CX27C-R
	Deutsch
	1 Sicherheitshinweise
	2 Verwendete Kennzeichnungen
	2.1 In dieser Anleitung verwendete Kennzeichnungen
	2.2 Auf dem Gerät angebrachte Symbole

	3 Einleitung
	4 Anschlüsse und Anzeigen
	4.1 Spannungsversorgung
	4.2 Masseverbindung und Erdung
	4.3 Anschließen von Messmodulen
	4.4 Einbindung Industrial-Ethernet-Feldbus und Anbindung an PC
	4.5 LED-Anzeigen

	5 Konfiguration
	5.1 Einstellen des Industrial-Ethernet-Modus
	5.2 Einstellen der isochronen Datenübertragung
	5.3 EtherCAT
	5.3.1 EtherCAT-Grundlagen
	5.3.2 EtherCAT-Konfiguration
	5.3.3 EtherCAT-Datenintegrationsprozess am Beispiel TwinCAT3

	5.4 PROFINET IRT
	5.4.1 PROFINET-Grundlagen
	5.4.2 PROFINET-Systemanordnung
	5.4.3 Zyklisches Senden von Daten an PROFINET
	5.4.4 PROFINET-Datenintegrationsprozess
	5.4.5 SomatXR PROFINET-Client-Diagnose – Statusbyte

	5.5 XCP-on-Ethernet
	5.5.1 Grundlagen
	5.5.2 Konfiguration


	6 Beschreibung der Diagnose und Alarme
	7 Entsorgung und Umweltschutz



