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CANopen

1

1.1

Ubersicht

Anwendung und Funktionsbeschreibung

Dieses Handbuch beschreibt das Anwendungsbeispiel
(Hantierungsbausteine) fiir die Ansteuerung eines Maxon Motors
mit EPOS 24/5 Controller unter Verwendung einer CAN 300 PRO
Baugruppe nach dem CANopen® Profil DS402. Das Anwendungs-
beispiel sollte auch mit EPOS 24/1, EPOS 70/10, EPOS2 24/5,
EPOS2 50/5 und MCD EPOS 60W verwendbar sein.

Es ist als Erginzung zum Handbuch der CAN 300 PRO Baugruppe
zu verwenden. Die Informationen aus diesen Handbtichern
werden als bekannt vorausgesetzt, insbesondere die Beschreibung
des CANopen® Protokolls und der CANopen® Master Hantierungs-
bausteine.

Erginzend hierzu ist die CANopen® Profilbeschreibung , DSP-402
Device Profile for Drives and Motion*, sowie die CANopen”
Beschreibung von Maxon , EPOS Firmware Specification®,
insbesondere das Kapitel ,,Object Dictionary” sehr hilfreich.

Die hier beschriebenen Hantierungsbausteine (FBs) und das
Beispielprojekt fiir CANParam stellen folgende Grundfunktionen
zur Verfiigung:

Grundinitialisierung eines Antriebs
Profile Velocity Mode

Profile Position Mode

Homing Mode

Current Mode

Die Hantierungsbausteine sind funktional an die Maxon
Anleitung ,EPOS Application Note: Device Programming”
angelehnt.
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1.2 Aufbau SPS

Zur Verwendung kommt im Anwendungsbeispiel eine $7-300
CPU312, eine 32 Bit Digitale Ausgabebaugruppe sowie eine CAN
300 PRO Baugruppe.

2 Hw Konfig - [CAN300 PRO CANopen (Konfiguration) -- C3PRO_Maxon_Beta]

II“] Station Bearbeiten Einfligen  Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe =& X
b e® & i sl | O] 58 | w2
) 2 EE]
o St | i
1
Z CPLU 312 Erafil: ‘Standald j
3 B
4 DO32aDC244/0.54 i i) Ezgg:gﬁggﬁ “
| g il G 00 PHU : =398 oonRNET 10
5 = SIMATIC 300
z w11 C7
q =3 CP-300
10 +-] ASdnterface
T +- Industial Ethemet
+(1 PROFIBUS
=] Pointta-Point
& =3 CP 340
¢ 5 CP 340 R5232C
CP 340 R5232C
CP 340 20ma TTY
- 2' 0] UR CP 340 RS422/485
Steckplatz Baugruppe Bestellnunmer Fir L E-Adre. A-bdre.. | Kommentar ‘ EE gig ?Dsnfiz'[CTY
1 CP 340 R5422/485
2 CPU 312 EESY 312-14E13-04B0  [V2E |2 (23 CP 341
3 +-(Z3 CPU-300
4 DO32«DC24Y/0.54  |GESY 322-1BLO0-0440 0.3 © [0 FM300
5 8 CaN 300 PRO EES7 340-1AHO0-0AED 256,271 |256..271 #(3 IM-300
B #- (] MPEXTENSION
7 + [ Metzibergang
8 -] PS-300
H #-(20 RACK-300
10 w-(C] 5M-300
1 o R CIAATIC AN0 bt
K.ommunikationsprozessoren fiir Punkt zu Punkt £,
Kommunikation der 57-300 =
Driicken Sie F1, um Hilfe zu ethalten.

Die digitale Ausgabebaugruppe dient nur der Anzeige von Status-
informationen.
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1.3 Aufbau Maxon Motor

Das Hantierungsbeispiel wurde mit einem EPOS 24/5 erstellt. Der
Motor ist als Node 1 angeschlossen.

Zur Verwendung des Hantierungsbeispiels wird davon ausge-
gangen, dass das EPOS-System betriebsbereit ist (Verkabelung,
Tuning, Parameter des verwendeten Motor, etc.).

Bitte lesen Sie die Dokumentation von Maxon Motor zum Aufbau
und zur Inbetriebnahme des EPOS und des Motors genau durch.

Mit der Funktion ,Object Dictionary” der EPOS UserInterfaces
konnen die CANopen® SDO Objekte direkt beobachtet werden.

Es empfiehlt sich die grundlegenden Motorfunktionen mit der
EPOS Software zu testen:

% EPOS Studio 1.41 [C:WMyProject. pjm*] - [Profile ¥elocity Mode - EPOS [Mode 1]] E]@

i Fle Wiew Extras Window 2

DeHBIERecH

Mavigation 2 ¢ | TEH Prolile Velocity Mode - EPOS [Nods 1] s x
Workspace
&
= MyPraject
EPOS [Mode 1]
Profile Velocity Mode The EPOS H is enabled %
Operation Mode
Active Operation Made | ProfilsVelocity Mods [ Activats Profienelbeity Mode |
Frofile: Parameters
T arget Yelocity o pm Max Profile Yelocity 25000 pmm
Prafile Type Trapezoidal = QuickStop Deceleration 10000 pmés
Profile Acceleration  |500 pmds
Profile Deceleration 5000 pmds
The Epos is Actual Yalugs
T | Set Valocity | Welosity Actusl Yalue o mm
Halt “Welocity Demand Yalue 0 pm
Communication
\ Wizards
ﬁ Tools
»
Status oo
Type MNode Code MName Description
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2 Projektierung der CAN Baugruppe

Zur Verwendung des Beispielprogrammes muss das beiliegende
CAN-Projekt ,C3PRO DS402 Maxon.par” mit der CANParam

Software (ab Version 4) in die CAN 300 PRO Baugruppe tiber-
tragen werden.

2.1 Einstellung des CANopen Masters

= CANParam v4.01

Datei  Projekt  Crline  Hilfe
i | ||| o | |2 @ CAN300 PRO CANopen ComPort | COM2 =
Praojekte
S I NodelD |85 Baudtate | 1M >
= Slave 1 [Maxon EPOS) Synchron Signal
= TPDO's
TFDOA W Sunc aktivieren 50 ms
TPDO2
TFDO3 Device Monitaring
LRoo ' Master Heartbeat 500 s
= RPDO's
R PDO Startup Yerhalen
e W Autostart der 5 Iv Mit AG Run/Stop - Master Start/St
A PDO 3 W Autostart der Slaves v i undStop - Master Start/Stop
R FPDO 4 [~ “Warten auf SPS Start
S00's ‘warten auf Slave-Reset 10 T
AG /0 Buffer
Speicherart Bazizadr BereichzgroPe
IN EB v 50 50 Byte
auT &8 - 50 50 Byte
™ Spenzeit nach Hochlauf
RTR Foling
I~ RTR - Poling

Das Anwendungsbeispiel arbeitet mit 1Mbit CAN-Bus.

Das SYNC-Signal wird fiir die PDO-Kommunikation mit dem
Maxon EPOS verwendet. Die Zeit fiir das SYNC-Signal kann an die

gewtinschte Reaktionszeit und die Zykluszeit der SPS angepasst
werden.

Die Daten der PDOs werden in der SPS im Eingangs- bzw.
Ausgangsabbild ab EB50 und AB50 abgebildet.
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2.2 Einstellung des Maxon motors als Slave

= CANParam v4.20

Datei  Projekt  Cnline  Hilfe

=T R =] J CAN 300 PRO CANopen  ComPort | COMS [CAN 3004400 via UISE) |
Projekte
=+ CIPRAO D5402 Maxon
=1 Master
= Mode 1D 1 v Uberprifen vom Gerate Typ 10:«01 92
-+ TPDO's
TFROO1 Slave Mame Mawon EPOS v Plichtgerat ¥ Reset nach Ausfal
TPDO 2
TPDO 3 Bemerkung |Makon EPOS 24/5
T FOD 4 Device Manitoring
TFDO &
(i " Producer Heartbeat & Modeguard Lifetime Faktor
£ 500 s &
RFPDO1 Consumer Heartbeat
RFDO2 Heartbeat vom Master Liberwachen [
R FDO3
RFDO4

Der Maxon EPOS ist iiber den Gerdtetyp 0x0192 identifiziert. Der
Gerdtetyp wird beim Hochlauf des Masters mit dem SDO 0x1000
verglichen.

Die Uberwachung des Slaves wird durch den Master iiber Node-
guarding alle 500ms durchgefiihrt.
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23 Einstellung der PDOs

Die Hantierungsbausteine gehen von dem DS402 Standard PDO-
Mapping des Maxon Motors aus: PDO 4 wurde fir den Current
Mode erweitert.

TPDO1 (wird vom EPOS gesendet):

Byte 0-1: SDO 6041/0 Status Word
TPDO2 (wird vom EPOS gesendet):
Byte 0+1: SDO 6041/0 Status Word
Byte 2: SDO 6061/0 Mode of Operation Display
W TPDO 2 akivieren
COE ID Ox281 Offset |2 Eyte ([EB52-54)

Tranzmizzion Tepe |Event diven on change [255] ﬂ

Datenlange 3 Bute

v PDO - Mapping zum Slave senden

Daten Typ Indes Subindex
Ew 52 |Unsignedis v | |0x6041 |0s00
EB 54 |Unsigneda = | | (6061 |00
EB - | ~|  |o0000 |00

TPDO3 (wird vom EPOS gesendet):
Byte 0+1: SDO 6041/0 Status Word
Byte 2-5: SDO 6064/0 Position actual value

[v TPDO 3 aktivieren

COB 1D 0x331 Offzet 10 Byte  [EB B0 - B5)

Transmission Type | SYNE cyclic [1-240) = -]

Datenlange B Byte

[w FPDO - Mapping zum Slave senden

Daten Typ Index Subindsx
Ew B0 |Unsigned1s = |  |06041 000
ED 62 |Ursigned3z  ~ | |0xG054 |0:00
EB - | ~| |m0000 |00

TPDO4 (wird vom EPOS gesendet):

Byte 0+1: SDO 6041/0 Status Word
Byte 2-5: SDO 606C/0 Velocity actual value
Byte 6+7: SDO 2027/0 Current act. value averaged

DS402 mit CAN 300 PRO 11
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TPDO 3 & TPDO4 werden auf das SYNC-Signal versendet.

RPDO1 (wird vom EPOS empfangen):

Byte 0+1: SDO 6040/0 Control Word
RPDO2 (wird vom EPOS empfangen):

Byte 0+1: SDO 6040/0 Control Word

Byte 2: SDO 6060/0 Modes of Operation

[v B PDO 2 aklivieren

COB 1D 0:301 Offzet 2 Byte  [4B 52 -54)

Tranzmizzion Tepe | Event diven on change [255] j

Datenlange 3 Bute

v PDO - Mapping zum Slave senden

Daten Typ Index Subindex
Bl 52 |UnsigredB  w|  |06040 [
AB 54 |Unsignedd  »| |(kB0GD |0x00
BB - | ~| |ow0000 | 000

RPDO3 (wird vom EPOS empfangen):
Byte 0+1: SDO 6040/0 Control Word
Byte 2-5: SDO 607A/0 Target Position

[ R PDO 3 aktivieren

COB ID 0=401 Offzet 10 Byte (4B B0 - B5)

Tranzmizzion Tepe |Ewvent diiven on change [255] j

Datenldange B Byte

[v PDO - Mapping zum Slave senden

Daten Typ Index Subirdex
£/ BO |Unsigned1s  ~| |0x6040 [
4D B2 |Ursigned3z  « | |OxB07A |0:00
AR - | ~| |m=0o00 [

RPDO4 (wird vom EPOS empfangen):

Byte 0+1: SDO 6040/0 Control Word
Byte 2-5: SDO 60FF/0 Target Velocity
Byte 6+7: SDO 2030/0 Current mode setting value

DS402 mit CAN 300 PRO



3 Programmierung in der SPS

3.1 Ubersicht

Das Beispiel enthilt die Hantierungsbausteine der CANopen”®
Master Hantierung (FB20 - FB24), die im Handbuch ,,CAN 300
PRO* ausfiihrlich erldutert sind.

Die FB40 bis FB43 sind die fiir die Hantierung des Maxon Motors
speziell erstellten Bausteine und rufen die Bausteine der
CANopen® Master Hantierung auf.

Das Einlesen der Eingans-Prozessdaten von der CAN 300 PRO
Baugruppe wird am Anfang des OB1 durch Aufruf des FB20 ,10
Read” durchgefiihrt. Am Ende des OB1 werden die Ausgangsdaten
mit dem FB21 , IO Write” an die CAN 300 PRO Baugruppe
ibergeben.

3.2 Prozessabbild Zuordnung
Zuordnung der EPOS Werte im Prozessabbild:

EW 50 TPDO1 Statusword

EW 52 TPDO2 Statusword

EB 54  TPDO2 actual Mode of Operation
EW 60 TPDO3 Statusword

ED 62 TPDO3 Actual Position

EW 70 TPDO4 Statusword

ED 72  TPDO4 Actual Velocity

EW 76 TPDO4 Current act. value averaged
AW 50 RPDO1 Controlword

AW 52 RPDO2 Controlword

AB 54  RPDO2 Set Mode of Operation
AW 60 RPDO3 Controlword

AD 62 RPDO3 Set Position

AW 70 RPDO4 Controlword

AD 72  RPDO4 Set Velocity

AW 76 RPDO4 Current mode setting value

DS402 mit CAN 300 PRO 13
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3.3 Beispiel FC 1 (DS402 Maxon Test)

Die Funktionalitdten der Hantierungsbausteine werden im FC1
durch die Bits der Merkerbytes 108 , 109 & 112 ausgelost.

Die Antriebsfunktionen werden im FC1 mit folgenden Merkern

aktiviert:

Netzwerk 1:

M 108.0
M 108.1
MD 120

Netzwerk 2:

M 108.4
M 108.5
MD 124

Netzwerk 3:

M 109.0
M 109.1
MW 32

Netzwerk 4:

M112.0
M112.1
MW 116

Init Profile Velocity Mode (FB40)
Set Velocity
Target Velocity

Init Profile Position Mode (FB41)
Activate Positioning
Target Position

Init Homing Mode (FB42)
Activate Homing
Homing Method

Init Current Mode (FB43)
Activate Current
Target Current

DS402 mit CAN 300 PRO



DS402 mit CAN 300 PRO

3.4 Profile Velocity (FB 40)

Der Funktionsbaustein INIT_VELOCITYMODE (FB 40) aktiviert
den Profile Velocity Mode des Antriebs und tibertriagt die not-
wendigen Parameter.

Der Baustein benotigt aus dem Eingangsabbild Informationen
vom EPOS (,,Statusword”, , actual Mode of Operation”) und setzt
entsprechend im Ausgangsabbild das , Controlword” und ,,Mode
of Operation”.

CALL FB 40 , DB40

Activate :=M108.0
Base =256
Node =1
Statusword :=EW52
Mode_of _Operation :=EB54
MaxProfileVelocity -=L#5000

ProfileAcceleration :=L#2000
ProfileDeceleration :=L#2000

QuickStopDecel -=L#4000
Busy :=M110.0
Done :=M110.1
Error I=M111.7
RetVval I=MW114
Controlword :=AW52

Set_Mode_of _Operation:=AB54

Parameter | Typ | Funktion
Activate IN BOOL Aktivierungsbit
Base IN INT Basis Adresse der Baugruppe
Node IN INT Node-ID
Statusword IN WORD - aktuelles Statuswort des EPOS

Mode_of _Operation - IN BYTE aktueller EPOS ,Mode of Operation”

MaxProfileVelocity | IN DWORD [ > SDO 607F/0

ProfileAcceleration IN DWORD : - SDO 6083/0

ProfileDeceleration | IN DWORD | - SDO 6084/0

QuickStopDecel IN DWORD : > SDO 6085/0

Busy OUT :BOOL Anzeigebit fir laufenden Funktion
Done OUT | BOOL Anzeigebit Initialisierung fertig

Error OUT BOOL Anzeigebit fir aufgetretenen Fehler
RetVal OUT |WORD | Fehlernummer

Controlword OUT :WORD : Ausgabe des Controlwords zum EPOS
Set_Mode_of_ OUT BYTE Ausgabe des Mode of Operation zum
Operation EPOS

15



16

3.5 Profile Position (FB 41)

Der Funktionsbaustein INIT_POSITIONMODE (FB 41) aktiviert
den Profile Position Mode des Antriebs und tibertragt die
notwendigen Parameter.

Der Baustein benotigt aus dem Eingangsabbild Informationen
vom EPOS (,,Statusword”, , actual Mode of Operation”) und setzt
entsprechend im Ausgangsabbild das , Controlword” und ,,Mode
of Operation”.

CALL FB 41 , DB41

Activate :=M108.4
Base =256
Node =1
Statusword :=EW52
Mode_of _Operation :=EB54
ProfileVelocity -=L#5000

ProfileAcceleration :=L#2000
ProfileDeceleration :=L#2000

QuickStopDecel -=L#4000
Busy :=M110.4
Done :=M110.5
Error I=M111.7
RetVval I=MW114

Controlword :=AW52

Set_Mode_of _Operation:=AB54

Parameter | Typ | Funktion
Activate IN BOOL Aktivierungsbit
Base IN INT Basis Adresse der Baugruppe
Node IN INT Node-ID
Statusword IN WORD : aktuelles Statuswort des EPOS
Mode_of _Operation - IN BYTE aktueller EPOS ,Mode of Operation”
ProfileVelocity IN DWORD [ - SDO 6081/0

ProfileAcceleration IN DWORD : - SDO 6083/0

ProfileDeceleration | IN DWORD | - SDO 6084/0

QuickStopDecel IN DWORD : > SDO 6085/0

Busy OUT :BOOL Anzeigebit fir laufenden Funktion
Done OUT | BOOL Anzeigebit Initialisierung fertig

Error OUT BOOL Anzeigebit fir aufgetretenen Fehler
RetVal OUT |WORD | Fehlernummer

Controlword OUT :WORD : Ausgabe des Controlwords zum EPOS
Set_Mode_of_ OUT BYTE Ausgabe des Mode of Operation zum
Operation EPOS

DS402 mit CAN 300 PRO



3.6 Homing (FB 42)

Der Funktionsbaustein INIT_HOMINGMODE (FB 42) aktiviert den
Homing Mode des Antriebs und iibertragt die notwendigen
Parameter.

Der Baustein benotigt aus dem Eingangsabbild Informationen
vom EPOS (,,Statusword”, , actual Mode of Operation”) und setzt
entsprechend im Ausgangsabbild das , Controlword” und ,,Mode
of Operation”.

CALL FB 42 , DB42

Activate :=M109.0
Base =256
Node =1
Statusword =EW52
Mode_of _Operation :=EB54
HomingMethod =MW32
HomeOffset =L#0
HomingAcceleration :=L#2000
SpeedSwitchSearch -=L#1000
SpeedZeroSearch -=L#1000
CurrentThreshold :=500
QuickStopDecel -=L#4000
Busy =M111.0
Done I=M111.1
Error I=M111.7
Retval 1=MW114
Controlword =AW52
Set_Mode_of Operation:=AB54

Parameter Typ Funktion
Activate IN BOOL Aktivierungsbit
Base IN INT Basis Adresse der Baugruppe
Node IN INT Node-ID
Statusword IN WORD  aktuelles Statuswort des EPOS
Mode_of_Operation |IN BYTE aktueller EPOS ,,Mode of Operation”
HomingMethod IN WORD : - SDO 6098/0
HomeOffset IN DWORD . - SDO 607C/0
HomingAcceleration :IN DWORD : > SDO 609A/0
SpeedSwitchSearch  :IN DWORD : - SDO 6099/1
SpeedZeroSearch IN  |DWORD | = SDO 6099/2
CurrentThreshold IN DWORD : - SDO 2080/0
QuickStopDecel IN DWORD : - SDO 6085/0
Busy OUT :BOOL Anzeigebit fir laufenden Funktion
Done OUT :BOOL Anzeigebit Initialisierung fertig
Error OUT |BOOL Anzeigebit fur aufgetretenen Fehler
RetVal OUT :WORD : Fehlernummer
Controlword OUT | WORD | Ausgabe des Controlwords zum EPOS
Set_Mode_of_ OUT :BYTE Ausgabe des Mode of Operation zum
Operation EPOS

DS402 mit CAN 300 PRO 17
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3.7

Profile Current (FB 43)

Der Funktionsbaustein INIT_CURRENTMODE (FB 43) aktiviert den
Profile Current Mode des Antriebs und tibertragt die notwendigen
Parameter.

Der Baustein benotigt aus dem Eingangsabbild Informationen

vom EPOS (,,Statusword”, , actual Mode of Operation”) und setzt
entsprechend im Ausgangsabbild das , Controlword” und ,,Mode
of Operation”.

CALL FB 43 , DB43

Activate :=M112.0
Base =256
Node =11
Statusword I=EW52
Mode_of _Operation :=EB54
ProfileCurrent =0
CurrentLimit :=1000
MaxSpeed :=1000
ThermalTime =40
Busy :=M113.0
Done :=M113.1
Error I=M111.7
RetVval :=MW114
Controlword :=AW70

Set_Mode_of _Operation:=AB54

Parameter | Typ | Funktion
Activate IN BOOL Aktivierungsbit
Base IN INT Basis Adresse der Baugruppe
Node IN INT Node-ID
Statusword IN WORD . aktuelles Statuswort des EPOS
Mode_of_Operation :IN BYTE aktueller EPOS ,,Mode of Operation”
ProfileCurrent IN INT - SDO 2030/0
CurrentLimit IN  |INT - SDO 6410/1
MaxSpeed IN INT - SDO 6410/4
ThermalTime IN INT - SDO 6410/5
Busy OUT :BOOL Anzeigebit fir laufenden Funktion
Done OUT :BOOL Anzeigebit Initialisierung fertig
Error OUT |BOOL Anzeigebit fur aufgetretenen Fehler
RetVal OUT :WORD : Fehlernummer
Controlword OUT | WORD | Ausgabe des Controlwords zum EPOS
Set_Mode_of_ OUT :BYTE Ausgabe des Mode of Operation zum
Operation EPOS
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Die ,INIT_“ Bausteine
diirfen nicht gleichzeitig
aktiviert werden.

Verwendung mit mehreren Antrieben

Werden mehrere Antriebe eingesetzt, so miissen diese im
CANopen® Master Projekt alle definiert werden. Beim Prozess-
abbild ist darauf zu achten, dass die Adressen sich nicht
uberschneiden.

Die Funktionsbausteine lassen sich fiir verschiedene Antriebe
verwenden. Es muss dann lediglich der Parameter ,Node”
angepasst werden.

Zu beachten ist, dass die gleichzeitige Aktivierung der , INIT_...“
Bausteine vermieden werden muss, da die in den Bausteinen
ablaufende Ubertragung der SDOs nicht gleichzeitig durchgefiihrt
werden kann. Diese Bausteine diirfen fiir jeden Antrieb nur
hintereinander aufgerufen werden.

DS402 mit CAN 300 PRO 19



3.8 Inhalt des Statuswortes
Das Statuswort des EPOS ist im EWS50 hinterlegt:

Bit Description PPM PVM HMM
15 Position referenced to hame position
14 Refresh cycle of power stage
13 Operation mode specific Following error Mot used Homing error
12 Operation mode specific Set-point ack Speed Homing attained
11 not used (Internal limit active)
10 Cperation mode specific Target reached | Target reached | Target reached
9 Remote (NMT operational state)
8 Offset current measured
7 Warning
5] Switch on disable
5 Quick stop
4 Voltage enabled (power stage on)
3 Fault
2 Operation enable
1 Switched on
0 Ready to switch on
State Statusword [binary] Description
Start 0 0 x000 0000 | Bootup
Mot Ready to Switch On 0 1 x000 0000 | The current offset will be measured
The drive function is disabled
Switch On Disabled 0 1 x100 0000 | The drive initialization is complete
The drive parameters may be changed
The drive function is disabled
Ready to Switch On 0 1 %010 0001 The drive parameters may be changed
The drive function is disabled
Switched On 0 1 %010 0011 The drive function is disabled
Refresh 1 1 x010 0011 Refresh power stage
Measure Init 1 1 x011 0011 The power is applied to motor
The motor resistance or the commutation delay is measured
Operation Enable 0 1 %011 0111 Mo faults have been detected
The drive function is enabled and power is applied to motor
Quick Stop Active 0 1 %001 0111 The quick stop function is being executed
The drive function is enabled and power is applied to motor
Fault Reaction Active 0 1 %000 1111 A fault has occurred in the drive
(disabled) The drive function is disabled
Fault Reaction Active 0 1 %001 1111 A fault has occurred in the drive
(enabled) The quick stop function is being executed
The drive function is enabled and power is applied to motor
Fault 0 1 x000 1000 | A fault has occurred in the drive
The drive parameters may be changed
The drive function is disabled

Nahere Erlauterungen zum Status- und Controlword finden Sie in
der ,,EPOS Firmware Specification” im Kapitel 8.
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