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1 Vorwort
1.1 Hinweise zur Dokumentation
Zielgruppe

Diese Beschreibung wendet sich ausschlieRlich an ausgebildetes Fachpersonal der Steuerungs- und
Automatisierungstechnik, das mit den geltenden nationalen Normen vertraut ist.

Zur Installation und Inbetriebnahme der Komponenten ist die Beachtung der Dokumentation und der
nachfolgenden Hinweise und Erklarungen unbedingt notwendig.

Das Fachpersonal ist verpflichtet, fir jede Installation und Inbetriebnahme die zu dem betreffenden Zeitpunkt
verdffentliche Dokumentation zu verwenden.

Das Fachpersonal hat sicherzustellen, dass die Anwendung bzw. der Einsatz der beschriebenen Produkte
alle Sicherheitsanforderungen, einschliel3lich samtlicher anwendbaren Gesetze, Vorschriften, Bestimmungen
und Normen erfiillt.

Disclaimer

Diese Dokumentation wurde sorgfaltig erstellt. Die beschriebenen Produkte werden jedoch standig weiter
entwickelt.

Wir behalten uns das Recht vor, die Dokumentation jederzeit und ohne Ankindigung zu Uberarbeiten und zu
andern.

Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen in dieser Dokumentation kénnen keine Anspriche auf
Anderung bereits gelieferter Produkte geltend gemacht werden.

Marken

Beckhoff®, TwinCAT®, EtherCAT®, EtherCAT P®, Safety over EtherCAT®, TwinSAFE®, XFC®und XTS® sind
eingetragene und lizenzierte Marken der Beckhoff Automation GmbH.

Die Verwendung anderer in dieser Dokumentation enthaltenen Marken oder Kennzeichen durch Dritte kann
zu einer Verletzung von Rechten der Inhaber der entsprechenden Bezeichnungen fiihren.

Patente

Die EtherCAT-Technologie ist patentrechtlich geschitzt, insbesondere durch folgende Anmeldungen und
Patente: EP1590927, EP1789857, DE102004044764, DE102007017835 mit den entsprechenden
Anmeldungen und Eintragungen in verschiedenen anderen Landern.

Die TwinCAT-Technologie ist patentrechtlich geschitzt, insbesondere durch folgende Anmeldungen und
Patente: EP0851348, US6167425 mit den entsprechenden Anmeldungen und Eintragungen in
verschiedenen anderen Landern.

EtherCAT.

EtherCAT® ist eine eingetragene Marke und patentierte Technologie lizensiert durch die Beckhoff
Automation GmbH, Deutschland.

Copyright

© Beckhoff Automation GmbH & Co. KG, Deutschland.

Weitergabe sowie Vervielfaltigung dieses Dokuments, Verwertung und Mitteilung seines Inhalts sind
verboten, soweit nicht ausdricklich gestattet.

Zuwiderhandlungen verpflichten zu Schadenersatz. Alle Rechte fir den Fall der Patent-, Gebrauchsmuster-
oder Geschmacksmustereintragung vorbehalten.

EP6001 und EP6002 Version: 2.1.0 5
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1.2 Sicherheitshinweise

Sicherheitsbestimmungen

Beachten Sie die folgenden Sicherheitshinweise und Erklarungen!
Produktspezifische Sicherheitshinweise finden Sie auf den folgenden Seiten oder in den Bereichen Montage,
Verdrahtung, Inbetriebnahme usw.

Haftungsausschluss

Die gesamten Komponenten werden je nach Anwendungsbestimmungen in bestimmten Hard- und Software-
Konfigurationen ausgeliefert. Anderungen der Hard- oder Software-Konfiguration, die tiber die
dokumentierten Moglichkeiten hinausgehen, sind unzuldssig und bewirken den Haftungsausschluss der
Beckhoff Automation GmbH & Co. KG.

Qualifikation des Personals

Diese Beschreibung wendet sich ausschlieRlich an ausgebildetes Fachpersonal der Steuerungs-,
Automatisierungs- und Antriebstechnik, das mit den geltenden Normen vertraut ist.

Erklarung der Hinweise

In der vorliegenden Dokumentation werden die folgenden Hinweise verwendet.
Diese Hinweise sind aufmerksam zu lesen und unbedingt zu befolgen!

A GEFAHR

Akute Verletzungsgefahr!

Wenn dieser Sicherheitshinweis nicht beachtet wird, besteht unmittelbare Gefahr fiir Leben und Gesundheit
von Personen!

Verletzungsgefahr!

Wenn dieser Sicherheitshinweis nicht beachtet wird, besteht Gefahr flir Leben und Gesundheit von Perso-
nen!

A VORSICHT
Schadigung von Personen!
Wenn dieser Sicherheitshinweis nicht beachtet wird, kbnnen Personen geschadigt werden!

HINWEIS

Schadigung von Umwelt/Geraten oder Datenverlust

Wenn dieser Hinweis nicht beachtet wird, kdnnen Umweltschaden, Geratebeschadigungen oder Datenver-
lust entstehen.

® Tipp oder Fingerzeig
1 Dieses Symbol kennzeichnet Informationen, die zum besseren Verstandnis beitragen.

(e}
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1.3 Ausgabestande der Dokumentation

Version |[Kommentar

2.1.0 Update Kapitel Hinweise zur Dokumentation

» Update Struktur

» Korrektur RS232 Pegel

» Update Kapitel Montage

2.01 * Anzugsmomente fiir Steckverbinder aktualisiert
2.0.0 * Migration

« EP6001-0002 hinzugefugt

+ Kapitel Montage aktualisiert

+ Leitungsverluste 7/8“ hinzugefugt

« Kapitel Verkabelung aktualisiert

+ EP6001, EP6002-Status-LEDs aktualisiert

» Kapitel Signalanschluss hinzugefugt

+ EP6001-0002 — Status-LEDs hinzugefigt

* Grundlagen der Kommunikation — EtherCAT hinzugefugt

« EP600x-0002 — Schnittstellen-Modi aktualisiert

+ EP600x-0002 — Grundlagen zur Funktion aktualisiert

+ EP600x-0002 — Auswahl des Schnittstellen-Typs aktualisiert
« EP6002-0002 Beispielprogramm 1 aktualisiert

+ EP6002-0002 Beispielprogramm 2 aktualisiert

+ EP6001-0002 Objektibersicht hinzugefligt

» EtherCAT-Box-Zubehor aktualisiert

1.3.0 * Power-Anschluss aktualisiert

1.2.0 » Beschreibung der Auswahl des Schnittstellen-Typs mittels System-Manager korrigiert

* Objektbeschreibung erweitert

+ Hinweise zum RS485-Betrieb erweitert

» Kapitel EtherCAT-Anschluss aktualisiert
1.1.0 « Beschreibung der M12-Buchsen korrigiert

» Technische Daten aktualisiert
1.0.0 » Erweiterter Umgebungstemperaturbereich

 Beispielprogramme hinzugefugt

» Besondere Bedingungen fir ATEX hinzugefligt

» Beschreibung des Power-Anschlusses aktualisiert
+ Ubersicht der EtherCAT-Kabel erweitert

0.1  Erste vorlaufige Version fir EP6002-0002

Firm- und Hardware-Stande

Diese Dokumentation bezieht sich auf den zum Zeitpunkt ihrer Erstellung guiltigen Firm- und Hardware-
Stand.

Die Eigenschaften der Module werden stetig weiterentwickelt und verbessert. Module alteren
Fertigungsstandes kénnen nicht die gleichen Eigenschaften haben, wie Module neuen Standes. Bestehende
Eigenschaften bleiben jedoch erhalten und werden nicht geandert, so dass altere Module immer durch neue
ersetzt werden kénnen.

Den Firm- und Hardware-Stand (Auslieferungszustand) kénnen Sie der auf der Seite der EtherCAT Box
aufgedruckten Batch-Nummer (D-Nummer) entnehmen.

EP6001 und EP6002 Version: 2.1.0 7



Vorwort

BECKHOFF

Syntax der Batch-Nummer (D-Nummer)

D: WW YY FF HH

WW - Produktionswoche (Kalenderwoche)
YY - Produktionsjahr

FF - Firmware-Stand

HH - Hardware-Stand

Beispiel mit D-Nr. 29 10 02 01:

29 - Produktionswoche 29
10 - Produktionsjahr 2010
02 - Firmware-Stand 02
01 - Hardware-Stand 01

Version: 2.1.0
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2 Produktubersicht

2.1 Modulubersicht

EP600x-0002

Modul Signalanschluss |Anzahl Kanile serielle Schnittstellen Kommentar
EP6001-0002 [» 12] |4 x M12 1 schmales Gehause
EP6002-0002 [» 16] |4 x M12 2 schmales Gehause

EP6001 und EP6002 Version: 2.1.0 9
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2.2 EtherCAT Box - Einfiuhrung

Das EtherCAT-System wird durch die EtherCAT-Box-Module in Schutzart IP67 erweitert. Durch das
integrierte EtherCAT-Interface sind die Module ohne eine zusatzliche Kopplerbox direkt an ein EtherCAT-
Netzwerk anschlielbar. Die hohe EtherCAT-Performance bleibt also bis in jedes Modul erhalten.

Die auf3erordentlich geringen Abmessungen von nur 126 x 30 x 26,5 mm (H x B x T) sind identisch zu denen
der Feldbus Box Erweiterungsmodule. Sie eignen sich somit besonders fiir Anwendungsfalle mit beengten
Platzverhaltnissen. Die geringe Masse der EtherCAT-Module begunstigt u. a. auch Applikationen, bei denen
die 1/0O-Schnittstelle bewegt wird (z. B. an einem Roboterarm). Der EtherCAT-Anschluss erfolgt tber
geschirmte M8-Stecker.

EtherCAT.

rd

iy

Abb. 1: EtherCAT-Box-Module in einem EtherCAT-Netzwerk

Die robuste Bauweise der EtherCAT-Box-Module erlaubt den Einsatz direkt an der Maschine. Schaltschrank
und Klemmenkasten werden hier nicht mehr bendtigt. Die Module sind voll vergossen und daher ideal
vorbereitet flir nasse, schmutzige oder staubige Umgebungsbedingungen.

Durch vorkonfektionierte Kabel vereinfacht sich die EtherCAT- und Signalverdrahtung erheblich.
Verdrahtungsfehler werden weitestgehend vermieden und somit die Inbetriebnahmezeiten optimiert. Neben
den vorkonfektionierten EtherCAT-, Power- und Sensorleitungen stehen auch feldkonfektionierbare Stecker
und Kabel fir maximale Flexibilitat zur Verfigung. Der Anschluss der Sensorik und Aktorik erfolgt je nach
Einsatzfall iber M8- oder M12-Steckverbinder.

Die EtherCAT-Module decken das typische Anforderungsspektrum der 1/0O-Signale in Schutzart IP67 ab:
« digitale Eingange mit unterschiedlichen Filtern (3,0 ms oder 10 us)
« digitale Ausgange mit 0,5 oder 2 A Ausgangsstrom
 analoge Ein- und Ausgange mit 16 Bit Auflésung
» Thermoelement- und RTD-Eingange
+ Schrittmotormodule

Auch XFC (eXtreme Fast Control Technology)-Module wie z. B. Eingédnge mit Time-Stamp sind verflgbar.

10 Version: 2.1.0 EP6001 und EP6002



BEGKHUFF Produktibersicht

Abb. 2: EtherCAT Box mit M8-Anschliissen flir Sensor/Aktoren

Abb. 3: EtherCAT Box mit M12-Anschlissen fiir Sensor/Aktoren

Basis-Dokumentation zu EtherCAT

Eine detaillierte Beschreibung des EtherCAT-Systems finden Sie in der System Basis-Dokumentati-
on zu EtherCAT, die auf unserer Homepage (www.beckhoff.de) unter Downloads zur Verfugung
steht.

i o

XML-Dateien

XML-Dateien (XML Device Description Files) zu EtherCAT-Modulen von Beckhoff finden Sie unter
auf unserer Homepage (www.beckhoff.de) unter Downloads im Bereich Konfigurations-Dateien.

i o

EP6001 und EP6002 Version: 2.1.0 11
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2.3 EP6001-0002
2.3.1 EP6001-0002 - Einfuhrung
EtherCAT-
Signalausgang
1] T+
EtherCAT- . (e
Signaleingang lex:
_Kanal 1, 3= 31 Rs212
RS232 11V
M12-Schraub- 21Tx
verbinder fir _ Kanal 1, RS4BS/RS4z2TX 1537421 OND
Signalanschluss RS485/RS422TX ; H; 5 | Shield
Statusanzeige Signal Kanal 1, v 15574 Rs422RX
. RS422RX 5| Shield 2 11 Rx-
Beschriftungsfelder 2 | Rxt
Statusanzeige {hanal1, ?I|0+z4v|:>cu hag '2:3:4:0
Stromversorgung: DIO 2 | InJOutput B 2 5 | Shield
Steuerspannung (Us) [ | 3|1 GND
Lastspannung (Ur) ‘S" In-OutputA - 1S 1 1+24vDC Us
Stromversorgung- | eSs—— @ (F) 21+24VDC U
. . 3| GNDs
Einspeisung = w4 : GND,
Stromversorgung-
Weiterleitung EP6001-0002 Stecker-
belegung

Abb. 4: EP6001-0002

1-Kanal serielle Schnittstelle, RS232, RS422/RS485

Das serielle Schnittstellenmodul EP6001-0002 ermdglicht den Anschluss von Geraten mit einer RS232- oder
RS422/RS485-Schnittstelle. Das Modul Ubertragt die Daten volltransparent zum Uberlagerten
Automatisierungsgerat. Der aktive serielle Kommunikationskanal arbeitet unabhangig vom tberlagerten
Bussystem im Vollduplexbetrieb mit bis zu 115.200 Baud, wobei 864-Byte-Empfangs- und 128-Byte-

Sendepuffer zur Verfligung stehen.

Die 1-kanalige Variante verflgt Uber eine erhdhte Endgerate-Stromversorgung bis 1 A, die Steckerbelegung
ist abhangig von der ausgewahlten Schnittstelle.

Die beiden integrierten digitalen Ein-/Ausgange erlauben den Anschluss zusatzlicher Sensoren/Aktoren, um
z. B. den Lesevorgang des Barcodelesers zu triggern oder abhangig vom Ergebnis eine Aktion auszuldsen.

In Verbindung mit dem TwinCAT Virtual Serial COM Driver kann die EP6001-0002 als normale Windows-

COM-Schnittstelle genutzt werden.

12
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2.3.2 EP6001-0002 - Technische Daten

Technische Daten

EP6001-0002

Feldbus [» 47]

EtherCAT

Feldbusanschluss [»_25]

2 x M8 Buchse (griin)

Nennspannung

24 Ve (-15 %/+20 %)

Ubertragungskanale

1

Anzahl digitaler Ein-/Ausgange

2, 24 Vg, 10 ps/0,5 A

Distributed-Clocks

Ubertragungsraten

300...115.200 Baud; 9.600 Baud (8 Bit, No Parity, 1 Stopp-Bit)
voreingestellt

Signalanschluss [» 34]

M12-Buchsen schraubbar fliir RS232, RS422/485 oder Digital
I/0

Bitverzerrung

<3%

Leitungslénge

RS232: max. 15 m; RS422/RS485: ca. 1.000 m

Datenpuffer

864-Byte-Empfangspuffer, 128-Byte-Sendepuffer

Sensorversorgung

+5Vpe, 1A

Prozessabbild pro Kanal

22 x 8-Bit-Input,
22 x 8-Bit-Output,
16-Bit-Control,
16-Bit-Status

Versorgung der Modulelektronik

aus der Steuerspannung Us

Stromaufnahme der Modulelektronik

typisch 130 mA + Last, z. B. 130 mA + 2 x 20 mA = 170 mA

Anschluss Spannungsversorgung

Einspeisung: 1 x M8-Stecker, 4-polig; Weiterleitung: 1 x M8-
Buchse, 4-polig

Potenzialtrennung 500 V
Besondere Eigenschaften integrierte Versorgung der Endgeréate 5 V./1 A
Zulassige Umgebungstemperatur im Betrieb |-25...+60 °C

0°C ... +55°C (gemaf cULus siehe UL-Anforderungen)

Zulassige Umgebungstemperatur bei
Lagerung

-40...485 °C

Vibrations- / Schockfestigkeit

gemafl EN 60068-2-6/EN 60068-2-27

EMV-Festigkeit / Aussendung

gemafl EN 61000-6-2/EN 61000-6-4

Schutzart IP 65/66/67 (gemal EN 60529)
Gewicht ca. 165 g

Einbaulage beliebig

Zulassungen [ 42] CE, UL

EP6001 und EP6002
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2.3.3

- SYSTEM - Konfiguration

EP6001-0002 - Prozessabbild

Der TwinCAT System-Manager zeigt die Daten der EP6001-0002 in einer Baumstruktur an.

M SPS - Konfiguration
= - EfA - Konfiguration
- Bl E/A Gerdte

=1 = Gerdt1 (EtherCAT)
+ Gerdt 1-Prozessabhbild
i-=¥a Gerdt 1-Prozessabbild-Info

- @l Eingange
|1 @l Ausginge
+--§ InfoData

(=8 "]Box 1 (EP6001-0002)
- @ COM Inputs
-l COM Outputs

w-§ WeState
w- @ InfoData

g8 Zuordnu ngen

COM Inputs

) fmm Boxl (EPEIJUI 0002)

o o I

| Status
@ Dataln0
i &f Dataln1
L. §] Dataln 2
@ Dataln 3
i @f Dataln4
L4l Dataln 5
i QT Dataln®
I &f Dataln7
L.§f Dataln8
&l Dataln 9
| @l Dataln 10
- ¢f Dataln11
i T Dataln12
|- @! Dataln13
- ¢f Dataln14
i Qf Dataln 15
i §! Dataln 16
..¢f Dataln 17
i QT Dataln 18
| @f Dataln19
. ¢f Dataln 20
i gt Dataln 2l
_| $§! COM Outputs
w8 WcState
5§ InfoData

Der Baum zeigt:
COM Inputs: Eingangsdaten des Kanals
COM Outputs: Ausgangsdaten des Kanals

Der Baum zeigt:
Status: Status-Bits des Kanals

Data In 0 bis Data In 21: Eingangsdaten des
Kanals

14
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COM Outputs

=i Box 1 (EP6001-0002)

-1 COM Inputs

=W 1 COM Outputs

@ Ctd

[~ 4| Data Out0

.9 Data Out1

@l Data Out 2
i dp] DataOut3

| %] Data Out4

-9l Data Out 5
[~ ®| Data Qut6

| %] DataOut7
. #| Data Qut 8
i @] Data Qut9
| @] Data Out 10
4| Data Out11
[~ 4| Data Outl2
| @] Data Out13
. %] Data Qut 14
I 4| Data Out15
| Data Out16

%l Data Qut 17
i @] DataOutl8

.4l Data Out 19

. ®| Data Out 20

o
w-§

i@ Data Out 21

Westate
Infolata

Der Baum zeigt:
Status: Control-Bits des Kanals

Data Out 0 bis Data Out 21: Ausgangsdaten des

Kanals

EP6001 und EP6002

Version: 2.1.0
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24 EP6002-0002

241 EP6002-0002 - Einflihrung

EtherCAT-
Signalausgang
EtherCAT- T 12 : E:-
Signaleingang ) e
Kanal 1, ;:TR:
RS485/1422
M12-Schraub- -
verbinder fiir Kanal 1, 15574 2 | TxD+
Signalanschluss RS232 i : 3&
Statusanzeige Signal gg:glsﬁﬂ ART 3 | Shield
RS232
Beschriftungsfelder 1145V DC
Statusanzeige Kanal 2, 2 : E;?D
Stromversorgung: | RS232 1] RxD
Steuerspannung (Us) 5| Shield
Iéastspannung (Up) _- @ ‘ 11424V DC Us
tromversorgung- (7) 21+24vDC U
. . 3 | GNDs
Einspeisung o o 4:sunp
Stromversorgung-
Weiterleitung EP6002-0002 Stecker-

belegung

Zweikanaliges serielles Schnittstellenmodul: RS232 oder RS422/RS485

Das zweikanalige serielle Schnittstellenmodul EP6002-0002 ermdglicht den Anschluss von Geraten mit
RS232- oder RS422/RS485-Schnittstelle. Das Modul Gbertragt die Daten volltransparent zum tberlagerten
Automatisierungsgerat, wobei der Datentransfer tGber den Feldbus mit einem einfachen Handshake-Protokoll
abgewickelt wird. Dieses hat keinen Einfluss auf das Protokoll der seriellen Schnittstelle. Der aktive serielle
Kommunikationskanal arbeitet unabhangig vom tberlagerten Bussystem im Vollduplex-Betrieb mit bis zu
115.200 Baud, wobei 864 Byte Empfangs- und 128 Byte Sendepuffer zur Verfligung stehen.

In Verbindung mit TwinCATSs Virtual-Serial-COM-Treiber (siehe TwinCAT Supplements — Communication)
kann die EP6002 als normale Windows-COM-Schnittstelle genutzt werden.

Die Auswahl des Anschlusses ist abhangig vom Schnittstellen-Typ. Fir jeden Kanal kénnen Sie im TwinCAT
System Manager [P_75] den RS232-Anschluss oder den RS422/RS485-Anschluss auswahlen.

Verwenden Sie flr

* RS422/RS485 die M12-Anschliisse 1 und 3
« RS232 die M12-Anschliisse 2 und 4

Schnittstellen-Modi / Betriebsarten

Uber die CoE-Objekte lassen sich folgende Einstellungen fur die Schnittstellen vornehmen:
» RS232: Punkt-zu-Punkt-Verbindung zu einem RS232-Gerat
* RS422: 4-Draht Punkt-zu-Punkt-Verbindung zu einem RS422-Gerat
* RS485: 2-Draht-Verbindung in Bus-Struktur zu RS485-Gerat(en)

* RS485: 2-Draht-Verbindung mit externer Briicke in Bus-Struktur zu RS485-Gerat(en), Mithdren der
gesendeten Daten
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Quick Links
Installation [P 21]

Schnittstellen-Modi [» 571

Konfiguration [»_64]

Beispielprogramme [P 76]

UL-Anforderungen [P 42]

ATEX - Besondere Bedingungen [» 43]

EP6001 und EP6002

Version: 2.1.0
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24.2

EP6002-0002 - Technische Daten

Technische Daten

EP6002-0002

Feldbus [» 47]

EtherCAT

Feldbusanschluss [»_25]

2 x M8 Buchse (griin)

Ubertragungskanéle

2 (1/1), TxD und RxD, Vollduplex

Ubertragungsraten

300...115.200 Baud, 9.600 Baud (8 Bit, No Parity, 1 Stopp-
Bit) voreingestellt

Signalanschluss [»_34]

M12-Buchsen flir RS232 oder RS422/485

Bitverzerrung

<3%

Leitungslange

RS232: max. 15 m; RS422/RS485: ca. 1.000 m

Datenpuffer

864-Byte-Empfangspuffer, 128-Byte-Sendepuffer

Prozessabbild pro Kanal

22 x 8 Bit Input,
22 x 8 Bit Output,
16 Bit Control,

16 Bit Status

Versorgung der Modulelektronik

aus der Steuerspannung Us

Stromaufnahme der Modulelektronik

typisch 130 mA + Last, z.B. 130 mA + 2 x 20 mA = 170 mA

Anschluss Spannungsversorgung

Einspeisung: 1 x M8 Stecker, 4-polig
Weiterleitung: 1 x M8 Buchse, 4-polig

Potenzialtrennung

500 V

Zulassige Umgebungstemperatur im Betrieb

-25°C ... +60°C

0°C ... +55°C (gemal ATEX, siehe besondere
Bedingungen)

0°C ... +55°C (gemal cULus siehe UL-Anforderungen)

Zulassige Umgebungstemperatur bei
Lagerung

-40°C ... +85°C

Vibrations- / Schockfestigkeit

gemal EN 60068-2-6 / EN 60068-2-27

EMV-Festigkeit / Aussendung

gemall EN 61000-6-2 / EN 61000-6-4

Schutzart IP65, IP66, IP67 (gemall EN 60529)
Gewicht ca.165¢g
Einbaulage beliebig

Zulassungen [P 42]

CE, cULus, ATEX

18
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243 EP6002-0002 - Prozessabbild

Der TwinCAT System-Manager zeigt die Daten der EP6002-0002 in einer Baumstruktur an.

Der Baum zeigt:
=Bl 5v¥STEM - Kaonfigur ation g

B NC - Konfiguration e COM Inputs Channel 1: Eingangsdaten des 1.
-5 5PS - Korfiguration Kanals
=i Ef4 - Konfiguration + COM Inputs Channel 2: Eingangsdaten des 2.
=B EfA Gerste Kanals
+75 Device 1 (EtherCAT) « COM Outputs Channel 1: Ausgangsdaten des
== Device 1-Image 1. Kanals
== Device 1-Image-Info

* COM Outputs Channel 2: Ausgangsdaten des

- &1 Inputs 2. Kanals

- @ Oukputs

-8 InfoData

=8 ] oy 1 (EPE00Z-0002)
b 81 COM Inputs Channel 1
-4 COM Inputs Channel 2
- @] COM Outputs Channel 1
- @] COM Outputs Channel 2
-§ WeState

-8 InfoData

&g Zuordnungen

Tab. 1: COM Inputs Channel 1

: Der Baum zeigt:

=g Box 1 (EP&00Z-0002) ;
H%T Z 0 Inputs Channel 1 » Status: Status-Bits des 1. Kanals

----- &1 Skatus « Data In 0 bis Data In 21: Eingangsdaten des 1.

..... &l DataInn Kanals

----- &l DataIn i

----- &l DataIn 2

----- &l Data In 3

----- &1 Data In 4

----- &l DataIns

----- &l DataIn g

----- Gl DataIn 7

----- &l Data In g

----- &l DataIn g

----- &1 Data In 10

----- &1 Data In 11

----- &l Data In 12

----- &l Data In 13

----- &l Data In 14

----- &1 Data In 15

----- &l Data In 16

----- &l Data In 17

----- &l Data In 138

----- &l Data In 19

----- &1 Data In 20

----- &l Data In 21

- %T C O Inputs Channel 2

- ‘l COM Dukputs Channel 1

- ‘l COM Outputs Channel 2

- %

- %

Wiskake
InfoData

| ey Oy Oy Ry O |
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COM Inputs Channel 2

Die Daten des 2. Kanals sind genauso aufgebaut, wie die des 1. Kanals.

Tab. 2: COM Outputs Channel 1

:l..
:l.

wop

§

|- @R Box 1 (EP6002-0002)

- &1 COM Inputs Channel 1
- &1 COM Inputs Channel 2
: oM oukputs Channel 1

&) Ctrl

@] Data out 0
@] Data out 1
@] Data out 2
@] Data Out 3
@] Data Out 4
@] Data out s
@] Data Out 6
@] Data Oout 7
@] Data Oout g
@] Data out 9
@] Data Out 10
@] Data out 11
@] Data Out 12
@] Data Ouk 13
@] Data Out 14
@] Data Out 15
@] Data Out 16
@] Data Out 17
@] Data Out 15
@] Data Ouk 19
@] Data Out 20
@] Data out 21

oM Outputs Channel 2

WiSkate
Infolata

COM Outputs Channel 2

Die Daten des 2. Kanals sind genauso aufgebaut, wie die des 1. Kanals.

Der Baum zeigt:
» Status: Control-Bits des 1. Kanals

» Data Out 0 bis Data Out 21: Ausgangsdaten

des 1. Kanals
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3 Montage und Anschluss
3.1 Montage
3.1.1 Abmessungen

Abb. 5: Dimensions

(
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Alle Mallangaben sind in Millimeter angegeben.

Gehauseeigenschaften

*  BECKHOFF

141

143
150

i=

EtherCAT Box

Schmales Gehaduse

Breite Gehduse

Gehausematerial |PA6 (Polyamid)

Vergussmasse Polyuhrethan

Montage zwei Befestigungslocher @ 3 mm fir M3 |zwei Befestigungslocher @ 3 mm fir M3
zwei Befestigungslécher @ 4,5 mm fir M4

Metallteile Messing, vernickelt

Kontakte CuZn, vergoldet

Stromweiterleitung

max. 4 A (M8)
max. 16 A (7/8%)
max. 15,5 A (B17 5G 1,5 mm?)

Einbaulage beliebig

Schutzart im verschraubten Zustand IP65, IP66, IP67 (gemal EN 60529)

Abmessungen ca. 126 x 30 x 26,5 mm ca. 126 x 60 x 26,5 mm

(HxBxT) ca. 150 x 60 x 26,5 mm (ohne 7/8%, B17)

EP6001 und EP6002

Version: 2.1.0
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3.1.2 Befestigung

® Anschliisse vor Verschmutzung schiitzen!

1 Schitzen Sie wahrend der Montage der Module alle Anschllsse vor Verschmutzung! Die Schutzart
IP65 ist nur gewahrleistet, wenn alle Kabel und Stecker angeschlossen sind! Nicht benutzte An-
schlisse missen mit den entsprechenden Steckern geschiitzt werden! Steckersets siehe Katalog.

Module mit schmalem Gehause werden mit zwei M3-Schrauben montiert.
Module mit breitem Gehause werden mit zwei M3-Schrauben an den in den Ecken angeordneten oder mit
zwei M4-Schrauben an den zentriert angeordneten Befestigungsléchern montiert.

Die Schrauben missen langer als 15 mm sein. Die Befestigungslocher der Module besitzen kein Gewinde.

Beachten Sie bei der Montage, dass die Feldbusanschlisse die Gesamthdhe noch vergréfRRert. Siehe Kapitel
Zubehor.

Montageschiene ZS5300-0001

Die Montageschiene ZS5300-0001 (500 mm x 129 mm) ermdglicht einen zeitsparenden Aufbau der Module.

Die Schiene besteht aus rostfreiem Stahl (V2A), ist 1,5 mm stark mit passend vorgefertigten M3-Gewinden.
Die Schiene hat 5,3 mm Langlécher um sie mit M5-Schrauben an der Maschine zu befestigen.

Abb. 6: Montageschiene ZS5300-0001

Die Montageschiene ist 500 mm lang und erlaubt bei einem Modulabstand von 2 mm die Montage von 15
schmalen Modulen. Sie kann applikationsspezifisch gekiirzt werden.

Montageschiene ZS5300-0011

Die Montageschiene ZS5300-0011 (500 mm x 129 mm) bietet neben den M3- auch vorgefertigte M4-
Gewinde zur Befestigung der 60 mm breiten Module Uber deren mittlere Bohrungen.

Bis zu 14 schmale oder 7 breite Module kdnnen gemischt montiert werden.
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3.1.3 Anzugsmomente fir Steckverbinder

M8-Steckverbinder

Es wird empfohlen die M8-Steckverbinder mit einem Drehmoment von 0,4 Nm festzuziehen. Bei
Verwendung des Drehmoment-Schraubendrehers ZB8800 ist auch ein max. Drehmoment von 0,5 Nm

zulassig.

MS MS M3 M3 Ma ME

Abb. 7: EtherCAT Box mit M8-Steckverbindern

M12-Steckverbinder

Es wird empfohlen die M12-Steckverbinder mit einem Drehmoment von 0,6 Nm festzuziehen.

ME M12  M12 M12 M12 M8

Abb. 8: EtherCAT Box mit M8- und M12-Steckverbindern

EP6001 und EP6002 Version: 2.1.0
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7/8"-Steckverbinder

Es wird empfohlen die 7/8"-Steckverbinder mit einem Drehmoment von 1,5 Nm festzuziehen.

Power In Power Qut

Abb. 9: 7/8"-Steckverbinder

Drehmomentschliissel

N— .

Abb. 10: Drehmomentschlissel ZB8801

® Korrektes Drehmoment sicherstellen

Verwenden Sie die von Beckhoff lieferbaren Drehnmomentschliissel um die Steckverbinder festzu-
ziehen (ZB8800, ZB8801-0000)!

3.1.4 Zusatzliche Priufungen

Die Boxen sind folgenden zusatzlichen Prifungen unterzogen worden:

Priifung Erlauterung

Vibration 10 Frequenzdurchlaufe, in 3 Achsen

5 Hz < f <60 Hz Auslenkung 0,35 mm, konstante Amplitude
60,1 Hz < f < 500 Hz Beschleunigung 5 g, konstante Amplitude
Schocken 1000 Schocks je Richtung, in 3 Achsen

359,11 ms
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3.2 EtherCAT

3.21 EtherCAT-Anschluss

Fir den ankommenden und weiterfihrenden EtherCAT-Anschluss verfugt

+ die EtherCAT Box (EPxxxx) tUber zwei griin gekennzeichnete M8-Buchsen
+ die Koppler Box (FBB-x110) Uber zwei M12-Buchsen

Abb. 11: EtherCAT Box: M8, 30 mm Gehause

(&) () w
EP9214-0023 ™" BECKHOFF

Abb. 12: EtherCAT Box: M860 mm Gehause (am Beispiel EP9214)

EP6001 und EP6002 Version: 2.1.0
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Abb. 13: Koppler Box: M12

Belegung
Es gibt verschiedene Standards flr die Belegung und Farben bei Steckverbindern und Leitung fur Ethernet/
EtherCAT.
Ethernet/EtherCAT Steckverbinder Leitung Norm
Signal |Beschreibung M8 M12 |RJ45' ZB9010, ZB9020, ZB9031 und alte Versio- | TIA-568B
ZB9030, ZB9032, nen von ZB9030,
ZK1090-6292, ZB9032, ZK1090-3xxx-
ZK1090-3xXxX-XXXX XXXX
Tx + Transmit Data+ Pin1 |Pin1 |Pin1 gelb? orange/weil? weill/orange
Tx - Transmit Data- Pin4 |Pin3 |Pin2 orange? orange® orange
Rx + Receive Data+ Pin2 |Pin2 |Pin3 weil? blau/weif3® weild/grin
Rx - Receive Data- Pin3 |Pin4 |Pin6 blau? blau® grin
Shield |Abschirmung Gehause Schirmblech Schirm Schirm Schirm

") farbliche Markierungen nach EN 61918 im vierpoligen RJ45-Steckverbinder ZS1090-0003
2) Aderfarben nach EN 61918
%) Aderfarben

1

Anpassung der Farbkodierung fiir die Leitungen ZB9030, ZB9032 und
ZK1090-3xxxx-xxxx (mit M8-Steckverbindern)

Zur Vereinheitlichung wurden die gangigen Leitungen ZB9030, ZB9032 und ZK1090-3xxx-xxxXx, al-
so die mit M8-Steckverbindern vorkonfektionierten Leitungen auf die Farben der EN61918 umge-

stellt (gelb, orange, weil3, blau). Es sind also verschiedene Farbkodierungen im Umlauf. Die elekitri-
schen Eigenschaften sind aber absolut identisch!

EtherCAT-Steckverbinder

Die folgenden Steckverbinder sind fur den Einsatz in EtherCAT-Systemen von Beckhoff lieferbar.

26
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Bezeichnung

Steckverbinder

Kommentar

Z51090-0003

RJ45

vierpolig, IP20, feldkonfektionierbar

Z51090-0004

M12-Stecker

vierpolig, IP67, feldkonfektionierbar

ZS1090-0005 RJ45 achtpolig, IP20, feldkonfektionierbar, geeignet GigaBit-Ethernet
ZS1090-0006 M8-Stecker vierpolig, IP67, feldkonfektionierbar, fir Kabel ZB903x
ZS1090-0007 M8-Buchse vierpolig, IP67, feldkonfektionierbar, fir Kabel ZB903x
Z51090-1006 M8-Stecker vierpolig, IP67, feldkonfektionierbar bis OD = 6,5 mm
ZS1090-1007 M8-Buchse vierpolig, IP67, feldkonfektionierbar bis OD = 6,5 mm

3.2.2 EtherCAT-LEDs

Abb. 14: EtherCAT-LEDs

LED-Anzeigen

LED Anzeige Bedeutung
IN L/A aus keine Verbindung zum vorhergehenden EtherCAT-Modul
leuchtet LINK: Verbindung zum vorhergehenden EtherCAT-Modul
blinkt ACT: Kommunikation mit vorhergehenden EtherCAT-Modul
OUT L/A |aus keine Verbindung zum nachfolgendem EtherCAT-Modul
leuchtet LINK: Verbindung zum nachfolgendem EtherCAT-Modul
blinkt ACT: Kommunikation mit nachfolgendem EtherCAT-Modul
Run aus EtherCAT-Modul ist im Status Init
blinkt schnell |EtherCAT-Modul ist im Status Pre-Operational
blinkt EtherCAT-Modul ist im Status Safe-Operational
langsam
leuchtet EtherCAT-Modul ist im Status Operational

i o

EtherCAT-Stati

Die verschiedenen Stati, eines EtherCAT-Moduls sind in der System Basis-Dokumentation zu
EtherCAT beschrieben, die auf unserer Homepage (http://www.beckhoff.de/) unter Downloads zur

Verfligung steht.

EP6001 und EP6002
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3.3 Spannungsversorgung

3.31 Power-Anschluss
Die Einspeisung und Weiterleitung der Versorgungsspannungen erfolgt Uber zwei M8-Steckverbinder am
unteren Ende der Module:

* IN: linker M8-Steckverbinder zur Einspeisung der Versorgungsspannungen

* OUT: rechter M8-Steckverbinder zur Weiterleitung der Versorgungsspannungen

@ BECKHOFF

Abb. 15: EtherCAT Box, Anschlisse fir die Versorgungsspannungen

2 4 4 2

Stecker Buchse

Abb. 16: Pinbelegung M8, Power In und Power Out

Tab. 3: Kontaktbelegung

Kontakt Spannung

1 Steuerspannung Us, +24 V¢

2 Peripheriespannung Up, +24 V.

3 GNDs* *) kénnen je nach Modul intern miteinander verbunden sein: siehe einzelne
4 GNDp* Modulbeschreibungen

Die Kontakte der M8-Steckverbinder tragen einen maximalen Strom von 4 A.

Zwei LEDs zeigen den Status der Versorgungsspannungen an.

Power-Anschluss nicht mit EtherCAT-Anschluss verwechseln!

Verbinden Sie die Powerkabel (M8, 24 V) nie mit den griin gekennzeichneten EtherCAT-Buchsen der
EtherCAT Box Module. Dies kann die Zerstérung der Module verursachen!

Steuerspannung Us: 24 V.

Aus der 24 V. Steuerspannung Us werden der Feldbus, die Prozessor-Logik, die Eingange und auch die
Sensorik versorgt. Die Steuerspannung ist galvanisch von Feldbusteil getrennt.
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Peripheriespannung Up: 24 V.

Die Peripheriespannung Up versorgt die digitalen Ausgange, sie kann separat zugefiihrt werden. Wird die
Lastspannung abgeschaltet, so bleiben die Feldbus-Funktion sowie Versorgung und Funktion der Eingange
erhalten.

Weiterleitung der Versorgungsspannungen

Die Power-Anschliisse IN und OUT sind im Modul gebrtickt. Somit kénnen auf einfache Weise die
Versorgungsspannungen Us und Up von EtherCAT Box zu EtherCAT Box weitergereicht werden.

Maximalen Strom beachten!

Beachten Sie auch bei der Weiterleitung der Versorgungsspannungen Us und Up, dass jeweils der fiir die
M8-Steckverbinder maximal zulassige Strom von 4 A nicht Gberschritten wird!
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Versorgung liber PowerBox Module EP92x4-0023

Benotigt die Maschine gréRere Strome oder sind die EtherCAT Box Module weit vom Schaltschrank und der
darin befindlichen Spannungsversorgung entfernt installiert, so empfiehlt sich der Einsatz der vierkanaligen
Powerverteilungsmodule EP9214 oder EP9224 (mit integriertem Data Logging, siehe www.beckhoff.de/
EP9224).

Mit diesen Modulen lassen sich intelligente Powerverteilungskonzepte mit bis zu 2 x 16 A und maximal
2,5 mm? Leitungsquerschnitt im Feld realisieren.

L/A

EP9214-0023 *n BECKHOFF

Power In Power Qut

Abb. 17: EP92x4-0023, Anschliisse Power In und Power Out

1 5 9 1
2 4 4 2
3 3

Stecker Buchse

Abb. 18: Pinbelegung 7/8%, Power IN und Power Out
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Galvanische Trennung

Digitale Module

Bei den digitalen Ein-/Ausgabemodulen sind die Massen von Steuerspannung (GNDs) und
Peripheriespannung (GNDp) ggfs. miteinander verbunden!

Uberpriifen Sie dies in der Dokumentation jeder verwendeten EtherCAT Box.

Analoge Module

Bei den analogen Ein-/Ausgabemodulen sind die Massen von Steuerspannung (GNDs) und
Peripheriespannung (GNDp) galvanisch voneinander getrennt, um die galvanische Trennung der
Analogsignale von der Steuerspannung zu gewabhrleisten.

Bei einigen Analogmodulen wird die Sensorik bzw. Aktorik aus Up versorgt - damit kann z.B. bei 0 bis 10 V
Eingangen eine beliebige Referenzspannung (0 bis 30 V) an Up angeschlossen werden. Diese steht dann
den Sensoren zur Verfligung (z.B. geglattete 10 V flir Messpotentiometer).

Details der Spannungsversorgung entnehmen sie bitte den einzelnen Modulbeschreibungen.

Galvanische Trennung kann aufgehoben werden!

Wenn Sie unterschiedliche EtherCAT Boxen direkt Uber vierpolige Powerleitungen verbinden, so kann die
galvanische Trennung der Analogsignale u.U. nicht mehr gegeben sein!

3.3.2 Status-LEDs fir die Spannungsversorgung

@ BECKHOFF

Abb. 19: Status-LEDs fur die Spannungsversorgung

LED-Anzeigen

LED Anzeige Bedeutung

Us (Steuerspannung) aus Versorgungsspannung Us nicht vorhanden
leuchtet griin  |Versorgungsspannung Us vorhanden
leuchtet rot Wegen Uberlastung (Strom > 0,5 A) wurde die aus

Versorgungsspannung Us erzeugte Sensorversorgung fir alle
daraus gespeisten Sensoren abgeschaltet.

Up (Peripheriespannung) |aus Versorgungsspannung Up nicht vorhanden
leuchtet griin Versorgungsspannung Up vorhanden

EP6001 und EP6002 Version: 2.1.0 31



Montage und Anschluss BEGKHUFF

3.3.3 Leitungsverluste M8

Bei den Powerkabeln ZK2020-xxxx-yyyy sollten 15 m Gesamtlange bei 4 A (mit Weiterleitung) nicht
Uberschritten werden. Achten Sie bei der Verkabelung darauf, dass bei 24 V Nennspannung ab einem
Spannungsabfall von 6 V die Funktionalitat der Module nicht mehr gewahrleistet werden kann. AuRerdem
sind Spannungsschwankungen des Netzteils zu beriicksichtigen.

Spannungsabfall Stromversorgungsleitung

12 T
11 : [ 025 mm? 44 |
o //
=’ v
= - A1 034 mme, 44 ||
5
E i / /
& 6 /’/ '/ 0,5 Mg, 44,
g . P / | b, 0,25 e, 24
g pd L7  |[ommmz]
g A Il B [T
T [ ——
; . !’___,_,._—-I 0,5 mre, 24 |
2% f/? [ 0.75mme, 24 |
g e | — |
u—E i
0 5 10 15 gl 25

Leitungslange [m]
Abb. 20: Leitungsverluste auf den Powerkabeln

Beispiel

8 m Powerkabel mit 0,34 mm? hat bei 4 A Belastung einen Spannungsabfall von 3,2 V.

® Powerverteilungs-Module EP92x4-0023

Mit den Powerverteilungs-Modulen EP9214 und EP9224 sind intelligente Spannungsverteilungs-
konzepte verfligbar. Weitere Information finden sie unter www.beckhoff.de/EP9224
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3.3.4 Leitungsverluste 7/8"

Bei den Powerkabeln ZK2030-xxxx-yyyy sollten 15 m Gesamtlange bei 16 A nicht Uberschritten werden.
Achten Sie bei der Verkabelung darauf, dass bei 24 V Nennspannung ab einem Spannungsabfall von 6 V
die Funktionalitdt der Module nicht mehr gewahrleistet werden kann. AuRerdem sind
Spannungsschwankungen des Netzteils zu beriicksichtigen.

14,00
12,00

10,00

2 8,00

s —1,5mm, 4A

o

E e 1,5mim, 104

2 600 ——1,5mm, 12A
——1,5mm, 164

4,00

2,00 A

lenght in m

Abb. 21: ZK2030-xxxx-yyyy - Leitungsverluste

Alternativ konnen auch hohere Leitungsquerschnitte von z.B. 2.5 mm? eingesetzt werden.
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3.4 Signalanschluss

3.41 Signalanschluss - EP6001-0002

RS232

Abb. 22: M12-Buchse, A-kodiert

Pin Signal Anschluss fiir

1 5 Vpe Hilfsspannung 5 V¢ (20 mA, kurzschlussfest)
2 TxD Sendedaten

3 GND Masse

4 RxD Empfangsdaten

5 SHLD Schirm

RS485/RS422TX

Abb. 23: M12-Buchse, A-kodiert

Pin Signal Anschluss fiir

1 Tx- Sendedaten

2 Tx+ Sendedaten

3 GND Masse

4 Vce Hilfsspannung 5 V¢ (20 mA, kurzschlussfest)
5 Shield Schirm

i o

RS485 - Halb-Duplex-Verbindung

Bei Halb-Duplex-Verbindung unter RS485 wird zur Datenubertragung nur ein Adernpaar bendtigt.
Schliel3en Sie dieses Adernpaar an Tx-/Tx+ an.

i o

RS485 - Busaufbau - Abschlusswiderstande verwenden

Im RS485-Betrieb kann ein linearer Bus mit mehr als zwei Teilnehmern aufgebaut werden. Um Re-
flektionen bei der Datenlbertragung zu verhindern ist es notwendig die Leitungsenden des Buska-

bels mit Widerstanden (120 Q) abzuschlief3en.

34

Version: 2.1.0 EP6001 und EP6002



BEGKHOFF Montage und Anschluss

RS422RX

Abb. 24: M12-Buchse, A-kodiert

Pin Signal Anschluss fiir

1 Rx- Empfangsdaten

2 Rx+ Empfangsdaten

3 GND Masse

4 Vce Hilfsspannung 5 V¢ (20 mA, kurzschlussfest)
5 Shield Schirm

Digitale Eingdange M8 und M12

Die digitalen Eingangsmodule erfassen die bindren Steuersignale aus der Prozessebene und transportieren
sie zum Ubergeordneten Automatisierungsgerat.

Der Signalanschluss erfolgt Uber M8-Steckverbinder (EPxxxx-0001) oder M12-Steckverbinder
(EPxxxx-0002).

- L ——
B
/ 1] 424V DC Us 1] 424V DC Us
B | 2| Input B 4 3l6ND
L. 3| GND 4| Input
4| Input A
Al 5| n.c 1
/
A
.,
3 Leiter 2 Leiter 3 Leiter 2 Leiter

Abb. 25: Digitale Eingange M8 und M12

Die Sensoren werden aus der Steuerspannung Us mit einem gemeinsamen, maximalen Strom von 0,5 A
versorgt.

Leuchtdioden zeigen den Signalzustand der Eingénge an.
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Digitale Ausgange M8 und M12

Die digitalen Ausgangsmodule schalten die bindren Steuersignale des Automatisierungsgerates zur
Prozessebene an die Aktoren weiter.

Der Signalanschluss erfolgt Uber M8-Steckverbinder (EP2xxx-0001) oder M12-Steckverbinder
(EP2xxx-0002).

11424V DC Us
B 3 1, 3|GND
4 | Output
A 1
[[n
3 Leiter 2 Leiter 3 Leiter 2 Leiter

Abb. 26: Digitale Ausgange M8 und M12

Die Ausgange sind kurzschlussfest und verpolungsgeschutzt.

Leuchtdioden zeigen den Signalzustand der Ausgange an.
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3.4.2 Signalanschluss - EP6002-0002

RS485/422

Abb. 27: M12-Buchse, A-kodiert

Pin Signal Anschluss fir
1 TxD- Sendedaten

2 TxD+ Sendedaten

3 RxD- Empfangsdaten
4 RxD+ Empfangsdaten
5 SHLD Schirm

@® RS485 - Halb-Duplex-Verbindung

1 Bei Halb-Duplex-Verbindung unter RS485 wird zur Datenubertragung nur ein Adernpaar bendtigt.
Schliel3en Sie dieses Adernpaar an TxD-/TxD+ an.

@® RS485-Busaufbau - Abschlusswiderstande verwenden

1 Im RS485-Betrieb kann ein linearer Bus mit mehr als zwei Teilnehmern aufgebaut werden. Um Re-
flektionen bei der Datenlbertragung zu verhindern ist es notwendig die Leitungsenden des Buska-
bels mit Widerstanden (120 Q) abzuschlieRen.

Abb. 28: M12-Buchse, A-kodiert

Pin Signal Anschluss fiir

1 5 Vpc Hilfsspannung 5 V¢ (20 mA, kurzschlussfest)
2 TxD Sendedaten

3 GND Masse

4 RxD Empfangsdaten

5 SHLD Schirm
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3.5

EtherCAT-
Signalausgang

EP6001-0002 - Status-LEDs

1] Tut
EtherCAT- . oHI-
Signaleingang 4] Tx-
:g;glzt RS232
1]V
M12-Schraub- 21Tx
verbinder fiir  Kanal 1, RS485/RS422TX 1 4 43| GND
Signalanschluss RS485/RS422TX Lo 5| Shield
Statusanzeige Signal Kanal 1, e 1554 Rs422RX
) RS422RX 5| Shield 2 1| Rx-
Beschriftungsfelder 2 | Rut
Statusanzeige Kanal 1, |1:n|0+ pv DC U < i : SEcD
. s
Stromversorgung: DIO 2 | In-/Output B 223 5 | Shield
Steuerspannung (Us) [ 3| GND
Lastspannung (Up) et 5, 11+24VDC Us
Stromversorgung- @ @ 2|1+24VDCUe
: ! 3 | GNDs
Einspeisung “w o' 4| GNDs
Stromversorgung-
Weiterleitung EP6001-0002 Stecker-
belegung

Abb. 29: EP6001-002 - Status LEDs

Status-LEDs an den M12-Anschliissen

Anschluss LED Anzeige Bedeutung
M12-Buchse Nr. RX aus Serieller Port an diesem M12-Anschluss nicht bereit um
1-3 links Daten zu empfangen
leuchtet griin  |Serieller Port an diesem M12-Anschluss bereit um Daten
zu empfangen
leuchtet Serieller Port an diesem M12-Anschluss empfangt Daten
orange
TX aus Serieller Port an diesem M12-Anschluss nicht bereit um
rechts Daten zu senden
leuchtet griin  |Serieller Port an diesem M12-Anschluss bereit um Daten
zu senden
leuchtet Serieller Port an diesem M12-Anschluss sendet Daten
orange
M12-Buchse Nr. 4 |linke LED (6) |aus Ausgang A / Eingang A nicht aktiv
leuchtet griin  |Ausgang A/ Eingang A aktiv
rechte LED |aus Ausgang B / Eingang B nicht aktiv
(7) leuchtet griin  |Ausgang B / Eingang B aktiv
Spannungsversorgung
LED Anzeige Bedeutung
Us aus Versorgungsspannung Us nicht vorhanden
leuchtet griin  |Versorgungsspannung Us vorhanden
Up aus Versorgungsspannung Up nicht vorhanden
leuchtet griin  |Versorgungsspannung Up vorhanden
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3.6

EtherCAT-
Signalausgang

EtherCAT-
Signaleingang

M12-Schraub-
verbinder fur
Signalanschluss

Statusanzeige Signal

Beschriftungsfelder
Statusanzeige

Lastspannung (Ur)
Stromversorgung-
Einspeisung
Stromversorgung-
Weiterleitung

Abb. 30: EP6002-0002 - Status LEDs

EP6002-0002

EP6002-0002 - Status-LEDs

1
2 2
Kanal 1, i

RS5485/422 2

Kanal 1, 1
RS232 2

Kanal 2,
RS485/422

Kanal 2,
RS232

-

: ¢4 3 11+24VDC
@ |+24VDC
1 35, 3| GNDs

N ouT |

GNDp

O P K

Stecker-
belegung

Status-LEDs an den M12-Anschliissen

Us
Ue

Anschluss LED Anzeige |Bedeutung
M12-Buchse Nr. RX aus Serieller Port an diesem M12-Anschluss nicht bereit um Daten
1-4 links zu empfangen
grin Serieller Port an diesem M12-Anschluss bereit um Daten zu
empfangen
orange Serieller Port an diesem M12-Anschluss empfangt Daten
TX aus Serieller Port an diesem M12-Anschluss nicht bereit um Daten
rechts zu senden
grin Serieller Port an diesem M12-Anschluss bereit um Daten zu
senden
orange Serieller Port an diesem M12-Anschluss sendet Daten
Spannungsversorgung
LED Anzeige |Bedeutung
Us aus Versorgungsspannung Us nicht vorhanden
leuchtet Versorgungsspannung Us vorhanden
grun
Up aus Versorgungsspannung Up nicht vorhanden
leuchtet Versorgungsspannung Up vorhanden
grun

EP6001 und EP6002
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3.7 Verkabelung

Eine Auflistung der EtherCAT-Kabel, Powerkabel, Sensorkabel, Ethernet-/EtherCAT-Steckverbinder sowie
feldkonfektionierbare Steckverbinder finden Sie unter dem folgenden Link: https://beckhoff.de/german/
fieldbus box/ethercat box accessories overview.htm?id=25525466903389

Die dazugehdorigen Datenblatter finden Sie unter dem folgenden Link:

https://beckhoff.de/german/ethercat-box/ethercat box cables.htm?id=690338951657421

EtherCAT-Kabel

Abb. 31: ZK1090-3131-0xxx

Verwenden Sie zur Verbindung von EtherCAT-Geraten nur geschirmte Ethernet-Kabel, die mindestens der
Kategorie 5 (CAT5) nach EN 50173 bzw. ISO/IEC 11801 entsprechen.

® Empfehlungen zur Verkabelung

Detailliert Empfehlungen zur Verkabelung von EtherCAT konnen Sie der Dokumentation "Ausle-
gungsempfehlungen zur Infrastruktur fir EtherCAT/Ethernet" entnehmen, die auf www.beckhoff.de
zum Download zur Verfligung steht.

EtherCAT nutzt vier Adern der Kabel fir die Signaltbertragung.
Aufgrund der automatischen Leitungserkennung (Auto-Crossing) kénnen Sie zwischen EtherCAT-Geraten
von Beckhoff sowohl symmetrisch (1:1) belegte, wie gekreuzte Kabel (Cross-Over) verwenden.
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Powerkabel

= o
i

Abb. 32: ZK2020-3132-0xxx

Sensorkabel

\ |

Abb. 33: Auswahl von Beckhoff-Sensorkabel
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3.8 UL-Anforderungen

Die Installation der nach UL zertifizierten EtherCAT Box Module muss den folgenden Anforderungen
entsprechen.

Versorgungsspannung

A VORSICHT
VORSICHT!

Die folgenden genannten Anforderungen gelten fir die Versorgung aller so gekennzeichneten EtherCAT
Box Module.

Zur Einhaltung der UL-Anforderungen dirfen die EtherCAT Box Module nur mit einer Spannung von 24 V.
versorgt werden, die

 von einer isolierten, mit einer Sicherung (entsprechend UL248) von maximal 4 A geschitzten Quelle,
oder

 von einer Spannungsquelle die NEC class 2 entspricht stammt.
Eine Spannungsquelle entsprechend NEC class 2 darf nicht seriell oder parallel mit einer anderen NEC
class 2 entsprechenden Spannungsquelle verbunden werden!

A VORSICHT

VORSICHT!

Zur Einhaltung der UL-Anforderungen durfen die EtherCAT Box Module nicht mit unbegrenzten Span-
nungsquellen verbunden werden!

Netzwerke

A VORSICHT

VORSICHT!

Zur Einhaltung der UL-Anforderungen durfen die EtherCAT Box Module nicht mit Telekommunikations-Net-
zen verbunden werden!

Umgebungstemperatur

A VORSICHT
VORSICHT!

Zur Einhaltung der UL-Anforderungen durfen die EtherCAT Box Module nur in einem Umgebungstempera-
turbereich von 0 bis 55°C betrieben werden!

Kennzeichnung fiir UL

Alle nach UL (Underwriters Laboratories) zertifizierten EtherCAT Box Module sind mit der folgenden
Markierung gekennzeichnet.

P\ us

Abb. 34: UL-Markierung
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3.9 ATEX-Hinweise

3.9.1 ATEX - Besondere Bedingungen

Beachten Sie die besonderen Bedingungen fiir die bestimmungsgeméRe Verwendung von
EtherCAT-Box-Modulen in explosionsgefahrdeten Bereichen — Richtlinie 94/9/EG!

* Die zertifizierten Komponenten sind mit dem Schutzgehause BG2000-0000 [P _44] zu errichten, das
einen Schutz gegen mechanische Gefahr gewahrleistet!

* Wenn die Temperaturen bei Nennbetrieb an den Einflhrungsstellen der Kabel, Leitungen oder Rohrlei-
tungen hoher als 70°C oder an den Aderverzweigungsstellen hoher als 80°C ist, so miissen Kabel aus-
gewahlt werden, deren Temperaturdaten den tatsdchlich gemessenen Temperaturwerten entsprechen!

» Beachten Sie beim Einsatz von EtherCAT-Box-Modulen in explosionsgefahrdeten Bereichen den zulas-
sigen Umgebungstemperaturbereich von 0 - 55°C!

+ Es missen MaRnahmen zum Schutz gegen Uberschreitung der Nennbetriebsspannung durch kurzzeiti-
ge Stérspannungen um mehr als 40% getroffen werden!

» Die Anschliisse der zertifizierten Komponenten dirfen nur verbunden oder unterbrochen werden, wenn
die Versorgungsspannung abgeschaltet wurde bzw. bei Sicherstellung einer nicht-explosionsfahigen At-
mosphare!

Normen

Die grundlegenden Sicherheits- und Gesundheitsanforderungen werden durch Ubereinstimmung mit den
folgenden Normen erfillt:

+ EN 60079-0: 2006
+ EN 60079-15: 2005
Kennzeichnung

Die fur den explosionsgefahrdeten Bereich zertifizierten EtherCAT-Box-Module tragen folgende
Kennzeichnung:

@ 13G ExnAllT4 DEKRA 11ATEX0080 X Ta: 0 - 55°C

oder

@ 113G ExnAnCIIC T4 DEKRA 11ATEX0080 X Ta: 0 -55°C

Batch-Nummer (D-Nummer)
Die EtherCAT-Box-Module tragen eine Batch-Nummer (D-Nummer), die wie folgt aufgebaut ist:
D: KW JJ FF HH

WW - Produktionswoche (Kalenderwoche)
YY - Produktionsjahr
FF - Firmware-Stand
HH - Hardware-Stand

Beispiel mit Ser. Nr.: 29 10 02 01:
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29 - Produktionswoche 29
10 - Produktionsjahr 2010
02 - Firmware-Stand 02
01 - Hardware-Stand 01

3.9.2 BG2000-0000 - Schutzgehause fiir EtherCAT Box

Verletzungsgefahr durch Stromschlag und Beschadigung des Gerates moglich!

Setzen Sie das EtherCAT-System in einen sicheren, spannungslosen Zustand, bevor Sie mit der Montage,
Demontage oder Verdrahtung der Module beginnen!

ATEX

Das Schutzgehduse BG2000-0000 wird Uber eine einzelne EtherCAT Box montiert, um die Einhaltung der
besonderen Bedingungen geméaB ATEX [P 43] zu erfillen.

Installation

Schieben Sie die Anschlussleitungen fur EtherCAT, Spannungsversorgung und die Sensoren/Aktoren durch
die Offnung des Schutzgehauses BG2000-0000.

\

Abb. 35: BG2000-0000, Anschlussleitungen durchschieben

Schrauben Sie die Anschlussleitungen fur die EtherCAT, Spannungsversorgung und die Sensoren/Aktoren
an der EtherCAT Box fest.
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Abb. 36: BG2000-0000, Anschlussleitungen festschrauben

Montieren Sie das Schutzgehauses BG2000-0000 Uber der EtherCAT Box.

Abb. 37: BG2000-0000, Schutzgehduse montieren
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3.9.3 ATEX-Dokumentation

@® Hinweise zum Einsatz von EtherCAT-Box-Modulen (EPxxxx-xxxx) in explosionsge-
1 fahrdeten Bereichen (ATEX)
Beachten Sie auch die weiterfiihrende Dokumentation
Hinweise zum Einsatz von EtherCAT-Box-Modulen (EPxxxx-xxxx) in explosionsgefahrdeten Berei-
chen (ATEX) die Ihnen auf der Beckhoff-Homepage http://www.beckhoff.de im Bereich Download
zur Verfugung steht!
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A Grundlagen der Kommunikation - EtherCAT

4.1 EtherCAT Grundlagen

Grundlagen zum EtherCAT Feldbus entnehmen Sie bitte der Dokumentation EtherCAT System
Dokumentation.

4.2 Watchdogeinstellung

Allgemeine Hinweise zur Watchdog-Einstellung

Die ELxxxx Klemmen und die EPxxxx Box-Module sind mit einer Sicherungseinrichtung (Watchdog)
ausgestattet, die z.B. bei unterbrochenem Prozessdatenverkehr nach einer voreinstellbaren Zeit die
Ausgange in einen sicheren Zustand schaltet, in Abhangigkeit vom Gerat und Einstellung z.B. auf AUS.

Der EtherCAT Slave Controller (ESC) verfligt dazu Gber zwei Watchdogs:

+ SM-Watchdog (default: 100 ms)
» PDI-Watchdog (default: 100 ms)

SM-Watchdog (SyncManagerWatchdog)

Der SyncManager-Watchdog wird bei jeder erfolgreichen EtherCAT-Prozessdaten-Kommunikation mit der
Klemme/Box zuriickgesetzt. Findet z.B. durch eine Leitungsunterbrechung langer als die eingestellte und
aktivierte SM-Watchdog-Zeit keine EtherCAT-Prozessdaten-Kommunikation mit der Klemme/Box statt, 16st
der Watchdog aus und setzt die Ausgange auf FALSE. Der OP-Status der Klemme/Box bleibt davon
unberihrt. Der Watchdog wird erst wieder durch einen erfolgreichen EtherCAT-Prozessdatenzugriff
zuriickgesetzt. Die Uberwachungszeit ist nach u.g. Verfahren einzustellen.

Der SyncManager-Watchdog ist also eine Uberwachung auf korrekte und rechtzeitige
Prozessdatenkommunikation mit dem ESC von der EtherCAT-Seite aus betrachtet.

PDI-Watchdog (Process Data Watchdog)

Findet Ianger als die eingestellte und aktivierte PDI-Watchdog-Zeit keine PDI-Kommunikation mit dem
EtherCAT Slave Controller (ESC) statt, 16st dieser Watchdog aus.

PDI (Process Data Interface) ist die interne Schnittstelle des ESC, z.B. zu lokalen Prozessoren im EtherCAT
Slave. Mit dem PDI-Watchdog kann diese Kommunikation auf Ausfall Gberwacht werden.

Der PDI-Watchdog ist also eine Uberwachung auf korrekte und rechtzeitige Prozessdatenkommunikation mit
dem ESC, aber von der Applikations-Seite aus betrachtet.

Die Einstellungen fir SM- und PDI-Watchdog sind im TwinCAT Systemmanager fir jeden Slave gesondert
vorzunehmen:
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Advanced Settings
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™

= General BEREnT

i~ Timeout Settings Startup Checking

i Identification ] Check Vendor Id

- FMMU / SM 17| Check Product Code

L Init Commands | Check Revision Number
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[#- Distributed Clack

(= ESC Access || Check Serial Mumber
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Process Data

7| Use RDVWR instead of RW
|| Include WC State Bifs)

|| Frame Repeat Support
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MNa Autelnc - Use 2. Addness
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Watchdog

7] Set Multiplier (Reg. 400h):
7] Set POI Watchdog (Reg. 410h):
[¥] Set 5M Watchdog (Reg. 420h):

State Machine
[ Auto Restore States

[7] Wit for WeState is Ok
[¥] Relnit after Communication Emor
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[ include Ads Address
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[ Include DC Shift Times

[ Inehude Object 1d

ok ] Abrechen |

Abb. 38: Karteireiter EtherCAT--> Erweiterte Einstellungen-->Verhalten--> Watchdog

Anmerkungen:

 der Multiplier ist fir beide Watchdogs guiltig.

 jeder Watchdog hat dann noch eine eigene Timereinstellung, die zusammen mit dem Multiplier eine

resultierende Zeit ergibt.

» Wichtig: die Multiplier/Timer-Einstellung wird nur beim Start in den Slave geladen, wenn die Checkbox
davor aktiviert ist. Ist diese nicht aktiviert, wird nichts herunter geladen und die im ESC befindliche

Einstellung bleibt unverandert.

Multiplier

Beide Watchdogs erhalten ihre Impulse aus dem lokalen Klemmen-/Boxentakt, geteilt durch den Watchdog-

Multiplier:

1/25 MHz * (Watchdog-Multiplier + 2) = 100 ys (bei Standard-Einstellung 2498 fiir den Multiplier)

Die Standard Einstellung 1000 fur den SM-Watchdog entspricht einer Auslésezeit von 100 ms.

Der Wert in Multiplier + 2 entspricht der Anzahl 40 ns-Basisticks, die einen Watchdog-Tick darstellen.

Der Multiplier kann verandert werden, um die Watchdog-Zeit in einem grof3eren Bereich zu verstellen.

Beispiel "Set SM-Watchdog"

Die Checkbox erlaubt eine manuelle Einstellung der Watchdog-Zeiten. Sind die Ausgange gesetzt und tritt
eine EtherCAT-Kommunikationsunterbrechung auf, 16st der SM-Watchdog nach der eingestellten Zeit ein
Léschen der Ausgange aus. Diese Einstellung kann dazu verwendet werden, um eine Klemme an langsame
EtherCAT-Master oder sehr lange Zykluszeiten anzupassen. Der Standardwert des SM-Watchdog ist auf
100 ms eingestellt. Der Einstellbereich umfasst 0..65535. Zusammen mit einem Multiplier in einem Bereich
von 1..65535 deckt dies einen Watchdog-Zeitraum von 0...~170 Sekunden ab.
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Berechnung

Multiplier = 2498 — Watchdog-Basiszeit = 1 / 25 MHz * (2498 + 2) = 0,0001 Sekunden = 100 us
SM Watchdog = 10000 — 10000 * 100 ps = 1 Sekunde Watchdog-Uberwachungszeit
A VORSICHT

Vorsicht! Ungewolltes Verhalten des Systems maoglich!

Die Abschaltung des SM-Watchdog durch SM Watchdog = 0 funktioniert erst in Klemmen ab Version
-0016. In vorherigen Versionen wird vom Einsatz dieser Betriebsart abgeraten.

A VORSICHT
Vorsicht! Beschadigung von Geraten und ungewolltes Verhalten des Systems méglich!

Bei aktiviertem SM-Watchdog und eingetragenem Wert 0 schaltet der Watchdog vollstandig ab! Dies ist die

Deaktivierung des Watchdogs! Gesetzte Ausgange werden dann bei einer Kommunikationsunterbrechung
NICHT in den sicheren Zustand gesetzt!

® Ausgange im SAFEOP

1 Die standardmafig aktivierte Watchdoglberwachung bringt die Ausgange im Modul in Abhangigkeit
von den Einstellungen im SAFEOP und OP in einen sicheren Zustand — je nach Gerat und Einstel-
lung z.B. auf AUS. Wird dies durch Deaktivieren der Watchdogliberwachung im Modul unterbun-
den, kénnen auch im Gerate-Zustand SAFEOP Ausgange geschaltet werden bzw. gesetzt bleiben.
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4.3 EtherCAT State Machine

Uber die EtherCAT State Machine (ESM) wird der Zustand des EtherCAT-Slaves gesteuert. Je nach
Zustand sind unterschiedliche Funktionen im EtherCAT-Slave zuganglich bzw. ausfiihrbar. Insbesondere
wahrend des Hochlaufs des Slaves missen in jedem State spezifische Kommandos vom EtherCAT Master
zum Gerat gesendet werden.
Es werden folgende Zustande unterschieden:

o Init

* Pre-Operational

» Safe-Operational und

» Operational

* Boot

Regularer Zustand eines jeden EtherCAT Slaves nach dem Hochlauf ist der Status OP.

Init
1 P {Pl}l ‘ [IE]% (B1)}
: (SI) . Bootstrap
Pre-Operational ‘ | o) |
ol ! lPSJI {sml
12 Safe-Operational
{sn}l {c:-sml
Operational

Abb. 39: EtherCAT State Machine

Init

Nach dem Einschalten befindet sich der EtherCAT-Slave im Zustand /nit. Dort ist weder Mailbox- noch
Prozessdatenkommunikation moglich. Der EtherCAT-Master initialisiert die Sync-Manager-Kanéale 0 und 1
fur die Mailbox-Kommunikation.

Pre-Operational (Pre-Op)
Beim Ubergang von Init nach Pre-Op priift der EtherCAT-Slave, ob die Mailbox korrekt initialisiert wurde.

Im Zustand Pre-Op ist Mailbox-Kommunikation aber keine Prozessdaten-Kommunikation moglich. Der
EtherCAT-Master initialisiert die Sync-Manager-Kanale fir Prozessdaten (ab Sync-Manager-Kanal 2), die
FMMU-Kanale und falls der Slave ein konfigurierbares Mapping unterstitzt das PDO-Mapping oder das
Sync-Manager-PDO-Assignement. Weiterhin werden in diesem Zustand die Einstellungen fur die
Prozessdatenubertragung sowie ggf. noch klemmenspezifische Parameter Uibertragen, die von den
Defaulteinstellungen abweichen.
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Safe-Operational (Safe-Op)

Beim Ubergang von Pre-Op nach Safe-Op priift der EtherCAT-Slave, ob die Sync-Manager-Kanale fiir die
Prozessdatenkommunikation sowie ggf. ob die Einstellungen fiir die Distributed-Clocks korrekt sind. Bevor er
den Zustandswechsel quittiert, kopiert der EtherCAT-Slave aktuelle Inputdaten in die entsprechenden DP-
RAM-Bereiche des EtherCAT-Slave-Controllers (ECSC).

Im Zustand Safe-Op ist Mailbox- und Prozessdaten-Kommunikation moéglich, allerdings halt der Slave seine
Ausgange im sicheren Zustand. Die Inputdaten werden aber zyklisch aktualisiert.

Operational (Op)

Bevor der EtherCAT-Master den EtherCAT-Slave von Safe-Op nach Op schaltet muss er bereits glltige
Outputdaten Ubertragen.

Im Zustand Op kopiert der Slave die Ausgangsdaten des Masters auf seine Ausgange. Es ist Prozessdaten-
und Mailbox-Kommunikation mdglich.

Boot

Im Zustand Boot kann ein Update der Slave-Firmware vorgenommen werden. Der Zustand Boot ist nur tber
den Zustand /nit zu erreichen.

Im Zustand Boot ist Mailbox-Kommunikation tGber das Protokoll File-Access over EtherCAT (FoE) mdglich,
aber keine andere Mailbox-Kommunikation und keine Prozessdaten-Kommunikation.
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4.4 CoE-Interface

Allgemeine Beschreibung

Das CoE-Interface (CANopen-over-EtherCAT) ist die Parameterverwaltung fir EtherCAT-Gerate. EtherCAT-
Slaves oder auch der EtherCAT-Master verwalten darin feste (ReadOnly) oder veranderliche Parameter, die
sie zum Betrieb, Diagnose oder Inbetriebnahme bendtigen.

CoE-Parameter sind in einer Tabellen-Hierarchie angeordnet und prinzipiell dem Anwender Giber den
Feldbus lesbar zuganglich. Der EtherCAT-Master (TwinCAT System Manager) kann Uber EtherCAT auf die
lokalen CoE-verzeichnisse der Slaves zugreifen und je nach Eigenschaften lesend oder schreibend
einwirken.

Es sind verschiedene Typen fiir CoE-Parameter moglich wie String (Text), Integer-Zahlen, Bool'sche Werte
oder groliere Byte-Felder. Damit lassen sich ganz verschiedene Eigenschaften beschreiben. Beispiele fir
solche Parameter sind Herstellerkennung, Seriennummer, Prozessdateneinstellungen, Geratename,
Abgleichwerte flr analoge Messung oder Passworter.

Die Ordnung erfolgt in 2 Ebenen ber hexadezimale Nummerierung: zuerst wird der (Haupt)Index genannt,
dann der Subindex. Die Wertebereiche sind:

* Index 0...65535

* Subindex: 0...255
Ublicherweise wird ein so lokalisierter Parameter geschrieben als 0x8010:07 mit voranstehendem "0x" als
Kennzeichen des hexadezimalen Zahlenraumes und Doppelpunkt zwischen Index und Subindex.
Die fur den EtherCAT-Feldbusanwender wichtigen Bereiche sind:

* 0x1000: hier sind feste Identitats-Information zum Gerat hinterlegt wie Name, Hersteller,
Seriennummer etc. AuRerdem liegen hier Angaben Uber die aktuellen und verfigbaren
Prozessdatenkonstellationen.

» 0x8000: hier sind die fir den Betrieb erforderlichen funktionsrelevanten Parameter fiir alle Kanale
zuganglich wie Filtereinstellung oder Ausgabefrequenz.
Weitere wichtige Bereiche sind:
+ 0x4000: hier liegen in manchen EtherCAT-Geraten alternativ zum 0x8000-Bereich die Kanalparameter.
* 0x6000: hier liegen die Eingangs-PDO ("Eingang" aus Sicht des EtherCAT-Masters)
» 0x7000: hier liegen die Ausgangs-PDO ("Ausgang" aus Sicht des EtherCAT-Masters)

® Verfiigbarkeit

1 Nicht jedes EtherCAT Gerat muss Uber ein CoE-Verzeichnis verfiigen. Einfache 1/0-Module ohne
eigenen Prozessor verflgen i. d. R. Uber keine veranderlichen Parameter und haben deshalb auch
kein CoE-Verzeichnis.

Wenn ein Gerat Uber ein CoE-Verzeichnis verfugt, stellt sich dies im TwinCAT System Manager als ein
eigener Karteireiter mit der Auflistung der Elemente dar:
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Generall EtherCAT I Frocess Datal Statup  CoE - Online I I:Inlinel

Update List | [T Auto Update W Single Update W Show Offline Data

Advanced. .. | I

bddtoStatup.. | [Offine Data Module 0D (4oE Port]: [

Index | i ame | Flagz | " alue
1000 Device type RO D00FA1.23239 (16389001)
1003 Device name RO ELZ502-0000
1003 Hardware wersion RO
1004 Software version RO
+-1011:0 Restore default parameters RO 14
= 10180 | dentity RO »d g
1Mam  Yendor D RO 000000002 [2)
101802 Product code RO 003CE3052 [163983442)
1018:02  Revigion RO 0007 230000 [1245124)
1018:04  Senal number RO Q00000000 [0)
+- 10FC:0 Backup parameter handling RO *1<
+--1400:0 Pt RuPDO-Par Chl RO »B<
+1401:0 Pwitd BwPDO-Par Ch.2 RO »B ¢
+- 1402:0 Ptd BxPDO-Par b1 Chl RO » B¢
+-1403:0 Pitd RxPDO-Par bl Ch2 RO » B¢
+- 1600:0 Pt RsPD0O-tap Chl RO »1q

Abb. 40: Karteireiter CoE-Online

In der vorherigen Abbildung sind die im Beispiel-gerat ,EL2502" verfligbaren CoE-Objekte von 0x1000 bis
0x1600 zu sehen, die Subindizes von 0x1018 sind aufgeklappt.

Datenerhaltung

Einige, insbesondere die vorgesehenen Einstellungsparameter des Slaves sind veranderlich und
beschreibbar. Dies kann schreibend/lesend geschehen

» Uber den System Manager (vorherige Abbildung) durch Anklicken. Dies bietet sich bei der

Inbetriebnahme der Anlage/Slaves an. Klicken Sie auf die entsprechende Zeile des zu
parametrierenden Indizes und geben sie einen entsprechenden Wert im Dialog SetValue ein.

 aus der Steuerung/PLC lber ADS z. B. durch die Bausteine aus der TcEtherCAT.lib Bibliothek. Dies

1

wird fir Anderungen wahrend der Anlagenlaufzeit empfohlen oder wenn kein System Manager bzw.
Bedienpersonal zur Verfligung steht.

Datenerhaltung

Werden online auf dem Slave CoE-Parameter geandert, wird dies in Beckhoff-Geraten ausfallsicher
im Gerat (EEPROM) gespeichert. D. h. nach einem Neustart sind die veranderten CoE-Parameter
immer noch erhalten. Andere Hersteller kdnnen dies anders handhaben.

StartUP-Liste

1

StartUP-Liste

Veranderungen im lokalen CoE-Verzeichnis der Klemme gehen im Austauschfall mit der alten
Klemme verloren. Wird im Austauschfall eine neue Klemme mit Werkseinstellungen ab Lager Beck-
hoff eingesetzt, bringt diese die Standardeinstellungen mit. Es ist deshalb empfehlenswert, alle Ver-
anderungen im CoE-Verzeichnis eines EtherCAT Slave in der Startup List des Slaves zu veran-
kern, die bei jedem Start des EtherCAT Feldbus abgearbeitet wird. So wird auch ein im Austausch-
fall neuer EtherCAT Slave automatisch mit den Vorgaben des Anwenders parametriert.

Wenn EtherCAT Slaves verwendet werden, die lokal CoE-Werte nicht dauerhaft speichern kdnnen,
ist zwingend die StartUp-Liste zu verwenden.
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Empfohlenes Vorgehen bei manueller Verdnderung von CoE-Parametern

+ gewiinschte Anderung im System Manager vornehmen. Werte werden lokal im EtherCAT Slave
gespeichert

» wenn der Wert dauerhaft Anwendung finden soll, einen entsprechenden Eintrag in der StartUp-Liste
vornehmen. Die Reihenfolge der StartUp-Eintrage ist dabei i. d. R. nicht relevant.

General I EtherCAT I Process Data I CoE - I:Inlinel I:Inlinel

ﬂ Insert...

¥ Delete...

Edit. ..

Abb. 41: StartUp-Liste im TwinCAT System Manager

Tranzition | Protocol | Index I Data | Comment

C <PS» CoE 0101 2:00 000 [0 clear sm pdoz [0:1C12)

C <PS: CoE 0=1C13:00 =00 [0] clear zm pdos [0x1C13]

C <PS: CoE 0101 2:00 Ox1600 [5E32) download pdo 0:1CT2:07 0.,
C <P5> CoE 0101 2:02 0x1601 [5E33) download pdo O:1CT202 0.,
C <P5: CoE 0=1C12:00 =02 [2] download pdo 0x1C12 count

In der StartUp-Liste kdnnen bereits Werte enthalten sein, die vom System Manager nach den Angaben der
ESI dort angelegt werden. Zusatzliche anwendungsspezifische Eintrage kénnen angelegt werden.

Online/Offline Verzeichnis

Wahrend der Arbeit mit dem TwinCAT System Manager ist zu unterscheiden ob das EtherCAT-Gerat gerade
"verfligbar", also angeschaltet und Gber EtherCAT verbunden und damit online ist oder ob ohne

angeschlossene Slaves eine Konfiguration offline erstellt wird.

In beiden Fallen ist ein CoE-Verzeichnis nach Abbildung ,Karteireiter CoE-Online“ zu sehen, die
Konnektivitat wird allerdings als offline/online angezeigt.

* Wenn der Slave offline ist

- wird das Offline-Verzeichnis aus der ES|-Datei angezeigt. Anderungen sind hier nicht sinnvoll bzw.
moglich.

o wird in der Identitat der konfigurierte Stand angezeigt

o wird kein Firmware- oder Hardware-Stand angezeigt, da dies Eigenschaften des realen Gerates

sind.

o ist ein rotes Offline zu sehen
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Generall EtherCAT I Frocess Datal Statup  CoE - Online I I:Inlinel

|Ipdate List

| [T Auto Update W Single Update W Show Offline Data

Advanced. .. | I

bddtoStatup.. | [Offine Data

bodule OD [AoE Port]: ||:|

k | Flagz

Abb. 42: Offline-Verzeichnis

* Wenn der Slave online ist

Index | i ame | " alue
1000 Device type RO D00FA1.23239 (16389001)
1002 Device name A RO EL2502-0000
1003 Hardware wersion RO
1004 Software version RO
+-1011:0 Restore default parameters RO 14
= 10180 | dentity RO »d g
1Mam  Yendor D RO 000000002 [2)
101802 Product code RO 003CE3052 [163983442)
1018:02  Revigion RO 0007 230000 [1245124)
1018:04  Senal number RO Q00000000 [0)
+- 10FC:0 Backup parameter handling RO *1<
+--1400:0 Pt RuPDO-Par Chl RO »B<
+1401:0 Pwitd BwPDO-Par Ch.2 RO »B ¢
+- 1402:0 Ptd BxPDO-Par b1 Chl RO » B¢
+-1403:0 Pitd RxPDO-Par bl Ch2 RO » B¢
+- 1600:0 Pt RsPD0O-tap Chl RO »1q

o wird das reale aktuelle Verzeichnis des Slaves ausgelesen. Dies kann je nach Gréf3e und
Zykluszeit einige Sekunden dauern.

o wird die tatsachliche ldentitat angezeigt

o wird der Firmware- und Hardware-Stand des Gerates laut elektronischer Auskunft angezeigt.

o Ist ein grines Online zu sehen

Generall EtherCAT I Frocess Datal Statup  CoE - Online I I:Inlinel

|Ipdate List

| [T Auto Update W Single Update [~ Show Offline Data

Advanced. ..

Sld /b Shartup... | IEInIine [rata

bodule OD [AoE Port]: ||:|

Index | i ame | Flagz | " alue
1000 Device type RO D00FA1.329 (16383001
1003 Device name RO EL2502-0000
1009 Hardware wersion RO 02
1004 Software version RO 07
+-1011:0 Restore default parameters RO 14
= 10180 | dentity RO x4
1Mam  Yendor D RO 000000002 [2)
101802 Product code RO 0x09CE3052 [163983442)
1018:02  Revigion RO (007120000 [1245124)
1018:04  Senal number RO (00000000 [o]
+- 10FC:0 Backup parameter handling RO *1<
+--1400:0 Pt RuPDO-Par Chl RO »b <
Abb. 43: Online-Verzeichnis
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Kanalweise Ordnung

Das CoE-Verzeichnis ist in EtherCAT Geraten angesiedelt, die meist mehrere funktional gleichwertige
Kanale umfassen. z. B. hat eine 4 kanalige Analogeingangsklemme O ... 10 V auch 4 logische Kanéle und
damit 4 gleiche Satze an Parameterdaten fiir die Kanale. Um in den Dokumentationen nicht jeden Kanal
auflisten zu missen, wird gerne der Platzhalter "n" fur die einzelnen Kanalnummern verwendet.

Im CoE-System sind fur die Menge aller Parameter eines Kanals eigentlich immer 16 Indizes mit jeweils 255
Subindizes ausreichend. Deshalb ist die kanalweise Ordnung in 16,.,/10,.,-Schritten eingerichtet. Am
Beispiel des Parameterbereichs 0x8000 sieht man dies deutlich:

» Kanal 0: Parameterbereich 0x8000:00 ... 0x800F:255
e Kanal 1: Parameterbereich 0x8010:00 ... 0x801F:255
« Kanal 2: Parameterbereich 0x8020:00 ... 0x802F:255

Allgemein wird dies geschrieben als x80n0. Ausfiihrliche Hinweise zum Coe-Interface finden Sie in der
EtherCAT-Systemdokumentation auf der Beckhoff Website.
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BEGKHU FF Inbetriebnahme/Konfiguration

5 Inbetriebnahme/Konfiguration

5.1 EP600x-0002 - Schnittstellen-Modi

Uber die CoE-Objekte lassen sich folgende Einstellungen fiir die Schnittstellen vornehmen:

® Parametrierung

Die Parametrierung des Moduls wird Uber den CoE - Online Reiter (mit Doppelklick auf das entspre-
chende Objekt) vorgenommen. Es werden hier nur die zwingend erforderlichen Parameter fir den
jeweiligen Schnittstellen-Modus angegeben. Weitere Einstellungen dartber hinaus sind mdglich.

RS232: Punkt-zu-Punkt-Verbindung zu einem RS232-Gerat

Direkte Verbindung zu einem RS232-Endgerat, Vollduplex-Datenlbertragung (Default-Einstellung).

D JRxD
RD ~TxD
GND GND

Abb. 44: Punkt zu Punkt Verbindung zu einem RS232-Geréat

Folgende CoE-Objekte miissen eingestellt werden

Index Name Bedeutung Datentyp Flags Setting
F800:0n |Interface Type Chn |0x00 RS232 BIT1 RW 0x00 (0Oye,)
0x01 RS485/422 (default)

RS422: 4-Draht-Punkt-zu-Punkt-Verbindung zu einem RS422-Gerét

Direkte Verbindung zu einem RS422-Endgerat, Vollduplex-Dateniibertragung.
Im RS422 Modus kdnnen Daten vollduplex Ubertragen werde