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CANopen

1 Einleitung

Dieses Dokument ist als Inbetriebnahmehilfe fiir die erste
Inbetriebnahme einer CAN 300 PRO mit einem beliebigen
CANopen® Gerit gedacht. Es ist als Ergdnzung zum Handbuch der
CAN 300 PRO Baugruppe zu verwenden.

1.1 Aufbau dieses Dokumentes

Diese Inbetriebnahmehilfe fiihrt Sie Schritt fiir Schritt durch die
Installation und erste Inbetriebnahme der CAN 300 PRO fiir
CANopen® Master Anwendungen.

Jedes Kapitel behandelt einzelne Bereich, die nacheinander durch-
gearbeitet werden sollten.

Am linken Rand des Dokumentes sind wichtige Hinweise und
Verweise auf Kapitel des CAN 300 PRO Handbuchs, welches Sie
immer zur Hand haben sollten.

1.2 Was Sie benétigen
e CAN 300 PRO Baugruppe mit neuester Firmware

e USB-Kabel

e CAN-CD aktuellster Stand mit CANParam Software, CANopen®
Hantierungsbausteine fiir CAN 300 PRO und Handbiichern

e Zwei CAN-Stecker mit Abschlusswiderstinden
¢ CAN-Kabel

e Handbuch Thres CANopen® Gerites mit Dokumentation der
CANopen® Funktionalitit (SDO-Liste) und der Anschliisse

e PC mit Windows 2000, XP oder 7, installiertem Simatic
Manager und USB-Schnittstelle

e S7-300 CPU
e Spannungsversorgung fiir CPU und CANopen® Gerit
e Werkzeug

1.3 Was wird nicht behandelt

Diese Inbetriebnahmehilfe erklart nicht die Funktionsweise eines
CANopen® Netzwerkes. Die Grundbegriffe einer CANopen®-
Kommunikation sind im CAN 300 PRO Handbuch im Kapitel 7.3
erldutert.

Zu der gesamten Thematik CAN und CANopen®-Protokoll,
Inbetriebnahme und Programmierung der CAN 300 PRO und
Fehleranalyse bietet die Systeme Helmholz GmbH regelmafiig
1-tdgige Schulungen an.

Ebenfalls wird nicht erldutert wie man CAN-Gerdte mit anderen
Protokollen als CANopen®, z.B. mit SAE J1939 oder tiber Layer 2,
in Betrieb nimmt. Verwenden Sie hierftir das CAN 300 PRO
Handbuch.

Inbetriebnahmehilfe CAN 300 PRO 7
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Handbuch: Kapitel 2
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Handbuch: Kapitel 3.2

In der CAN 300 PRO
Baugruppe ist kein
Abschlusswiderstand
integriert.

2 Hardware aufbauen

2.1 Aufbauen und Verdrahten

Die CAN 300 PRO wird mit dem mitgelieferten Riickwandbus-
verbinder auf der S7-300 Profilschiene an der S7-CPU ange-
schlossen.

Der DIP-Schalter der CAN 300 PRO hat in dieser Inbetriebnahme-
anwendung keine Funktion, da alle Einstellungen im Projekt
festgelegt werden.

Die CAN 300 PRO und das CANopen® Gerit miissen am CAN-Bus
nun verbunden werden. Achten Sie unbedingt auf die
Abschlusswiderstinde (120 Ohm) zwischen CAN High und CAN
Low auf beiden Seiten des Kabels und dass die drei Leitungen
CAN High, CAN Low, CAN-GND nicht vertauscht sind.

Die Steckerbelegung der CAN 300 PRO Baugruppe ist in der
folgenden Tabelle aufgefiihrt:

Pin SubD-Stecker CAN
1 -

2 CAN Low

3 CAN GND

4 -

5 -

6 -

7 CAN High

8 -

9 -

Bitte beachten Sie, dass die CAN 300 PRO Baugruppe keinen ein-
gebauten Abschlusswiderstand hat. Der Abschlusswiderstand
muss am Stecker eingebaut bzw. eingeschaltet werden.

Inbetriebnahmehilfe CAN 300 PRO



2.2 Konfiguration in der SPS

£ Die CAN 300 PRO Baugruppe wird in der Programmiersoftware
ol . . . .
der SPS als CP 340 Kommunikationsbaugruppe projektiert.
[ Hw: Konfig - [CAN300 PRO CANopen (Konfiguration) -- C3PRO_Maxon_Beta] B[]
Handbuch" Kapitel 4 Eﬂ] Station Bearbeiten Einfiigen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe -8 %
D=5 B 5 i s (BT %5 | w2
e Blxl
Suchen: ‘ tirt{ dh
: i
2 CPU 312 Profil: ‘Standald j
3 w
4 DO3240C244/0. 5 = i ;ggggﬁg:g&' ~
| g i CAN 00 PRO i =28 PROFINET 10
= = SIMATIC 300
A +[acT
q =[] cP-200
T +-] ASnterface
T +-7 Industrial Ethemet
+-{Z1] PROFIEUS
-1 Paint-to-Paint
a =-{Z3 CP 340
< 3 CP 340RS232C
CP 340 R5232C
CP 340 20m& TTY
:I:l | UR [P 240 RE422/465
CP 340 R5232C
Steckplatz Baugruppe .. | Bestellnurnmer Fir.. | M..| Eade.. | Adde.. | Kommentar CF 340 20me TTY
1 CP 340 R5422/485
2 CPU 312 EESY 31211AE1308B0 V2B |2 w0 CF 31
3 + [£3 CPU-300
4 DO32:DC244/0.54  |BESTY 322-1BLO0-04A0 0.3 (1 FM-300
5 :ii: CaN 300 PRO GEST 340-14H00-04E0 256..271 |256...271 w7 IM-200
B (23 MPEXTENSION
7 #-[Z] Metzibergang
i + (3 P5-300
190 + (2 RACK-200
+-(20 5M-300
1 SRR CAATIE Ann bl
Kommunikationsprozeszoren fiir Punkt 2u Punkt E
Kommunikation der 57-300 —
Driicken Sie F1, um HilFe zu erhalken.

Die Baugruppe kann tiberall dort eingesetzt werden, wo auch eine
CP-Baugruppe erlaubt ist, d.h. auch im Erweiterungsrahmen nach
einer Anschaltung.

Eigenschaften - CP 340-RS232C - (RO/S4) X

Allgermein l Adreszen ] Grundparameter ]

Furzbezeichnung: CF 240-R5232C
K.ommunikationsprozessor mit Anschlul: RS232C [ASCI, 3964R)

Bestell-Mr: BESY 340-1AHO0-0SED
Mame: CAMN 300 PRO
Kommentar:

CAMN 300 PRD Baugruppe auf Adresse 266

ok | Parameter.. | Abbrechen | Hilfe: |

Sie sollten den Namen der Baugruppe in ,,CAN 300 PRO*
umstellen, damit man diese im Hardwarekonfigurator besser
erkennt.

Inbetriebnahmehilfe CAN 300 PRO 9



Die E/A-Adressen sollten
nicht im zyklischen
Prozessabbild liegen!
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Handbuch: Kapitel 6.2

10

Im néchsten Schritt miissen die Adressen der Eingdnge und
Ausginge der CAN 300 PRO in der SPS eingestellt werden:

Eigenschaften - CP 340-RS232C - (RO/S4) X
Llligemein  Adressen l Grundparameterl
Eingange
Anfang: 256 Prozelabbild:
Ende: 271
Auzgdnge
Anfang: 256 Prozefabbild:
Ende: 271
QK. | Parameter... | Abbrechen | Hilfe: |

Das Register ,Grundparameter” hat keine Funktion bei der CAN
300 PRO.

23 Verbindung mit dem PC herstellen

Schliefien Sie ein USB-Kabel an die CAN 300 PRO an und
verbinden Sie dieses mit [hrem PC.

Wenn Sie die CAN 300 PRO zum ersten Mal an Ihren PC
anschliefden, wird der USB-Treiber installiert. Dieser ist auf der
CAN-CD enthalten.

Inbetriebnahmehilfe CAN 300 PRO



3 Projektierung der CAN Baugruppe

Installieren und starten Sie die CANParam V4 Software (mind.
V4.1x oder aktueller). Stellen Sie rechts oben die COM-Schnitt-
stelle der USB-Verbindung zur CAN 300 PRO

= CAMParam v4.10

Datei  Projekk  Online  Hilfe g:rache

i | ) ||| | 9 6| | _J;@_J ComPort  |COM3 (CAN300/00 via USE) v ||
Frojekte

3.1 Neues Projekt erstellen

Aktivieren Sie im Menit , Projekt” unter ,Projekt erstellen” den
»Wizzard”. Sie werden nun durch einige Dialog gefiihrt in denen
Grundeinstellungen zu Ihrem Projekt abgefragt werden.

A
@ @

Handbuch: Kapitel 6.4 Stellen Sie die Einstellungen wie in den nachfolgenden Dialogen
ein.

CANParam v4.10

Projektparameter

o

N Projektname CAMopen Test
Projekt erzter CANopen Projekt
Auttar |

CAN-Param

Weiter »> Schlizssen

Inbetriebnahmehilfe CAN 300 PRO 11



CANParam w4.10

Baugruppentyp
8%
ﬁ N Can300 Baugruppe ist fur die Benutzung mit der 57-300
H 3 ... |[PRO Baureihe
N Cand0il
1
Hilfe: | << Zuriick. | Weiter »> | Schliessen |
CANParam v4.10
Layerauswahl
¥
N Baugruppe wird fur die Benutzung als CAMopen
g Layer 2 M aster parametriert

CAN-Param

Hilfe: | << Zuriick |‘#eiter > | Schligssen |

CANParam v4.20

Busadrezzierung

# 11Bit Mode Stellt eine 11Bit Adrezsierung auf den CAN-Bus
zur Yerfugung. Siehe CAN Spezifizierung 2,08

Wizard

CAMbus Baudrate | 250K

20K, v
A0K &
100K,

125K

T
S00K

B00K, =
Hilfe 1k “hg | Schlizssen |

CAN-Param

Wihlen Sie in diesem Dialog die CAN-Baudrate, die bei Ihrem
CANopen® Gerit voreingestellt ist.

Zu empfehlen sind fiir erste Inbetriebnahmen kleinere Baudraten,
wie z.B. 500 kbit.

Inbetriebnahmehilfe CAN 300 PRO



3.2 Einstellung des Masters

: A Wihlen Sie in der linken Leiste die Zeile ,Master”.
@
(5 ‘ ] = CANParam v4.20
Datei  Projekt  Orline  Hilfe |
Handbuch: Kapitel 6.4.1 Al =1 I e = s CAN 300 PRO CANopen  ComPort | COM3(CAN 3007400 via USE) v |
Projekte
= m“h:'jet” Test NodelD [127 Baicidle -
=} aster
+ Slave Synchran Signal
v Sync aktivieren 200 ms
Device Monitoring
v Master Heartbeat 500 HE

Startup Verhalten

Iv Autostar der Slaves v Mit &G RunStop - Master Start/Stop
[~ ‘Warten auf SPS Start

‘warten auf Slave-Feset 10 3

AlG 140 Buffer
Speicherart B asizadr. BereichsgrioPe
IN EB - 50 B0 Byte
ouT AB - 50 [=11] Buyte
™ Spemzeit nach Hochlauf
RTR Paling
I~ RTR - Poling

e Stellen Sie die Node-ID des Masters auf Adresse 127

o Stellen Sie die Baudrate auf die voreingestellte Baudrate Ihres
CANopen® Gerites

e Synchronsignal und Master Heartbeat sollten aktiviert werden
und vorerst auf die vorgeschlagenen Zeiten gestellt werden

e Die Optionen im Abschnitt Startup Verhalten konnen
beibehalten werden

e Stellen Sie den AG I/O Buffer wie oben beschrieben ein, die
Step 7 Hantierungsbausteine werden spater dazu passend
parametriert

Die restlichen Parameter belassen Sie so, wie sie eingestellt sind.

Inbetriebnahmehilfe CAN 300 PRO 13
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Handbuch: Kapitel 6.4.2

Wenn die Node-ID des
Geriites nicht bekannt
ist, hilft die Funktion
,Scan nach Slaves”!

Sollte keine Verbindung
mit der CAN 300 PRO
aufgebaut werden
konnen, iiberpriifen Sie
die USB-Verbindung und
Installation des Treibers.

14

33 Einstellung des Slaves

Offnen Sie in der linken Leiste die Fintrige unterhalb des Masters
und selektieren ,Slave 1“.

= CANParam v4.20
Datei  Projekt  Online  Hilfe

7|22 || o]\ @@ O

CAN 300 PRO CANopen ComPort ‘CDM:B [CAM 3004400 via USE) j

Projekte
= CAMopen Test
= Master

+ Slave 1 MNode [D ,17 [~ Uberpriifen vom Gerate Typ w
Slave Name CANopen Gerdt I+ I~ Reset nach Ausfall
Bemerkung |C’3«Nopan Gerat von Hersteller
Device Manitoring
o Aus " Producer Heartbeat  ( Modeguard

- P P

Caonsumer Heartbeat

Heartbeat vom Master Liberwachen [

In diesem Dialog wird Ihr angeschlossenes CANopen® Gerit dem
Master bekannt gemacht.

Sie miissen die Node ID des CANopen® Gerite hier einstellen und
sollten dem Geridt einen Namen geben.

Die Node-ID (Gerdteadresse, Device-ID) sollte bei Ihrem Gerit
entweder per DIP- oder Drehschalter einstellbar sein, oder Sie
konnen dem Handbuch Thres Gerdtes zumindest die Standard-
einstellung entnehmen.

Wenn Thnen die Node-ID des Gerdtes nicht bekannt ist konnen
Sie nach dem Einspielen des bis jetzt erstellten Projektes in die
CAN 300 PRO (s.u.) im Menii ,,Online / CANopen® Tools” die
Funktion ,Scan nach Slaves” verwenden.

3.4 Projekt in die CAN 300 PRO einspielen

Aktivieren Sie im Menii , Online” die Funktion ,Hochladen” um
das Projekt in die CAN 300 PRO einzuspielen. Die SPS sollte dabei
im STOP sein.

Hochladen: Zielgerdt ist CAN300 PRO

Mit dem Einspielen des Projektes wird die CAN 300 PRO
automatisch auf die eingestellte Baudrate umgestellt und die
nachfolgenden Diagnosefunktionen sind jetzt verwendbar.

Inbetriebnahmehilfe CAN 300 PRO
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Handbuch: Kapitel 6.7.2

Tx- und Rx-Fehlerziihler
miissen 0x00 sein!
Node Status muss auf
,OK’ stehen!

Inbetriebnahmehilfe CAN 300 PRO

3.5 Erste Diagnose

Im Menii ,,Online” rufen Sie nun die Funktion ,Debug” auf und
aktivieren Sie das Register ,CANopen®“. Driicken Sie rechts unten
auf den Button , Verbinden*.

Zielgerit ist CAN300 PRO

Layer2 ] Perfomance ]
Controllerstatus
Wersion V.21 Fehler-Reqister W
Baudrate 1.00M MNode Status ok
Master Infa - W
MasterStatus ~ |SELECT_NEXT_SLAVE (22) Fix Fehisrzahler
= 0w00
Slaves operational |1 Vs [ttt
aklive 5D Kandle |0 At
Slave | Statuz | Emengency SO0 1ds | Sub Idx | 500 Abort
1 005 0x30 0=E87 0x10 0200 0=00 0x00 0x00 0=0

[~ Slave Status anhalten Trennen | Schlieszen ‘
L — |

Im Controllerstatus rechts im Dialog wird der Zustand des CAN-
Controllers in der CAN 300 PRO angezeigt. Hier sollte im Fehler-
register und bei den Fehlerzahlern 0x00 anzeigen. Der Node
Status sollte OK sein. Weitere Informationen hierzu finden Sie im
Kapitel 6.7.2 im CAN 300 PRO Handbuch.

Ist dies nicht der Fall, so tiberpriifen Sie die Verkabelung und die
Baudrate!

15
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Handbuch: Kapitel 6.8.1

Sollte das CAN-Geriit das
SDO 0x1000 nicht unter-
stiitzen, so kann es nicht
mit der CAN 300 PRO im
CANopen Modus ver-
wendet werden.

16

3.6 Scan nach Slaves

Um die am CAN-Bus angeschlossenen Gerdte auf Erreichbarkeit
zu tiberpriifen, kénnen Sie im Menii ,,Online / CANopen® Tools”
mit der Funktion ,Scan nach Slaves” einen Suchlauf am CAN-Bus
durchfiihren. Hierbei werden alle CAN-Adressen von 1-127 der
Reihe nach durchprobiert um Geréte zu finden.

Gefundene Gerdte werden mit Ihrer Node-ID, dem Gerdtetyp,
ihrem Namen und weiteren Informationen angezeigt.

= CANopen Tools Q@@

Scan hach Slaves l 500 Ubertragung] Zeige das Slave Mapping]
Mode | Gerdte Top | Gerte Name | Hiw Version | S Wergion | Wendar 1D | Prod. Code | Revison
1 0x0192 EPOS 0x0000_00FE  0«6211_0000  042033_(]
4 0=09 #20BC0043 01.00 0030 0x0000_006C  0x0000_1F14  0x0000_(]
4 >
| Abbruch Schlieszen
| —

Bleibt die Liste leer, so ist das von Ihnen angeschlossene Gerat
nicht am CAN-Bus als CANopen® Slave erkennbar, die Baudrate ist
falsch oder die Verkabelung ist nicht korrekt.

Damit die CAN 300 PRO ein CAN-Gerit als CANopen® Slave
erkennen kann, muss das Gerat das SDO (Service Daten Objekt)
0x1000 unterstiitzen. Uberpriifen Sie bitte im Handbuch IThres
Gerates ob die Objekte ab 0x1000 in Threm Gerdt vorhanden sind.

Sollte dies nicht der Fall sein, so kann das Gerdt nicht mit der
CAN 300 PRO als CANopen® Master verwendet werden.

Inbetriebnahmehilfe CAN 300 PRO



4 Vorbereitungen in der SPS

4.1 Hantierungsbausteine laden

Die CAN-CD enthdlt die Hantierungsbausteine fiir die CAN 300
PRO in Form eines Step 7 Beispielprojektes (ZIP-File oder
Verzeichnis). Sie finden das Projekt im Verzeichnis ,STEP7\CAN
300 PRO“ als ,,C3PRO_CANopen®_V1x.ZIP“ und neuer. Offnen Sie
dieses Projekt um die Bausteine zu verwenden.

£ C3PRO_CANopen_V11 -- C:\Programme)Siemens\Step7\S7Proj\C3PRO_CANopen_V11 M=1E3
= C3IPRO_CAMopen Y11 Objekiname Symbalischer Mame Erstell... | Groke.. | Typ Ve | Mame [Head... | Autor letzt
= CAM300 PRO CAMopen B stemdaten TR
=1 [ EPU 314C-2DP = 0B A B2 Drganisationsbaustein 01 151
=en S7Programm = 08100 COMPLETE RESTART il B0 rgarisationshavstein 01 151
(£ Husllen &3 FB20 Cé4MNopen [0 Read WL BE2 Funkfionsbaustein 10 COJORD  CaBo 06
BEUEEITE & Fe21 CMapen 10 wWiite L B2 Funktionshaustein 10 COJ0WR  CaBao 0E.C
L3 FR22 CaMopen Service AL 106  Funktionshaustein 1.0 CO_SERV CaBo 230
L3 FB23 CaMopen MT AL 796 Funklionsbaustein 1.0 CO_MMT CaBo 071
g3 FB24 CaMopen 500 AL 1058 Furktionzbaustein 11 CO_sDo CaBo 230
£ FB25 CaMopen L2 Receive AL 396 Furktionsbaustein 1.0  COLZRCY CaBo 071
L3 FR2E CAMopen POO rezend AL 432 Funktionzhaustein 1.0 CO_PDOS CaBo 071
E3 FR27 CaMopen 500 segmented AL 1236 Funktionshaustein 11 CO_SDOSG CaBo 230
L3 FB28 CaMopen Trigger SYMC AL 352 Funkhionsbaustein 1.0  CO_SYHNC Cabo 09.c
o FC1 AL 960 Funktion 01 120
i DB20 DB 298 Instanzdatenbaustein zuFB 20 0.0 0e.C
DB DB 296 Instanzdatenbaustein zuFB 21 0.0 CaBo 0e.C
i DB22 DB 200 Instanzdatenbaustein zuFB 22 0.0 230
iFDB23 DB 70 Inztanzdatenbaustein zu FB 23 0.0 CaBo 071
i DE24 [l 302 Instanzdatenbaustein zuFB 24 0.0 CaBo 230
i DE2S 3] 5E  Instanzdatenbaustein zuFB 25 0.0 CaBo 071
i DB2E [l 70 Instanzdatenbaustein zuFB 26 0.0 CaBo 071
O DE30 Liwvelizt [l 164 Datenbaustein 01 211
"'E’ WATT VAT - Wariablentabelle 01 11.0
"'E’ WATI SDO WAT3 500 - Wariablentabelle 01 11.0
"E’ WATA Service WAT4 Service -~ Wariablentabelle 01 11.0
&3 SFCZ20 BLER OV AL - Spatemfunktion 1.0 BLERMOV SIMATIC 021
&3 SFCE8 Wwh_REC AL - Spatemfunktion 1.0  wWR_REC SIMATIC 021
&% SFCR9 ROD_REC AL - Systemfunktion 1.0 RD_REC SIMATIC 021
< >

Kopieren Sie sich die Bausteine in das von Thnen erstellte Projekt
mit Threr Hardwarekonfiguration und spielen Sie alle Bausteine in
die SPS.

Inbetriebnahmehilfe CAN 300 PRO 17
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Handbuch: Kapitel 6.7.2

18

4.2 SPS im RUN

Starten Sie die SPS um damit auch die CAN 300 PRO in den
»,Operational“ Modus zu bringen.

Die CAN 300 PRO versucht bei jedem STOP - RUN Ubergang der
SPS den CANopen® Bus und die im Projekt definierten Gerite zu
starten.

Rufen Sie nun noch mal den CANopen® Debug Screen in der
CANParam auf.

Zielgeradt ist CAN300 PRO El
Layer? CANopen l

Caontrallerstatus

Yersion 41.08 Fehler-Reqizter 000
Baudrate 1.00H Mode Status s
M aster Info y 0=00
Master Status [SELECT_NEXT_SLAVE [22] Fis Fehlerzahler

T+ Fehlerzahler 0-00

Slaves operational |1
aklive SO0 Kangle |0

Slave | Statuz | E mergency
1 0w05 0x30 0w37 0w10 0x00 000 000 D200 O

Restart

SD0Id¢ | Sublds | D0 Abart

Schliessen ‘

[~ Slave Status anhalten Trennen |
L |

Wenn soweit alles geklappt hat, sollte der Master Status auf
LSELECT_NEXT_SLAVE (22)“ stehen und in der Liste der Slaves
darunter sollte bei dem projektieren Slave der Status 0x05
(Operational) stehen.

Sollte der Slave Status 0x00 sein, so wurde der Slave gar nicht
gefunden. Ist der Status 0x04 (Stop), 0x6A (Slave ist erkannt, aber
noch nicht initialisiert) oder Ox7F (Preoperational) sein, so konnte
der Slave erkannt, aber nicht gestartet werden. In diesen Fillen
sollten Sie mit dem Hersteller des Gerdtes sprechen, welche
gerdtespezifischen Einstellungen am Gerdt vorzunehmen sind,
damit dieses am CAN-Bus startbar ist.

Uberpriifen Sie hierzu auch die ,Betriebsbedingungen fiir
CANopen® Slave Gerite“ im Kapitel 7.4.

Inbetriebnahmehilfe CAN 300 PRO
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43 LEDs der CAN 300 PRO

Eine grof3e Hilfe konnen auch die LEDs der CAN 300 PRO
darstellen.

Die LEDs ,,SF“ sollte nicht leuchten, ansonsten liegt ein System-
tehler vor.

Leuchtet die ,,BF“ LED, so liegt noch eine CAN-Fehler vor.
Uberpriifen Sie die Verkabelung und die CAN-Baudrate aller
Busteilnehmer. Ndhere Informationen finden Sie im Debug-
Screen im Bereich , Controllerstatus®.

Die LEDs ,Rx“ und , Tx“ zeigen Traffic am CAN-Bus an. Wenn die
SPS im RUN ist und ein giltiges Projekt eingespielt ist, so sollten
beide LEDs blinken oder leuchten, je nach CAN-Traffic.

Die ,,ON“ LED blinkt, solange die SPS im STOP ist oder der Master
der CAN 300 PRO noch nicht im zyklischen Betrieb gehen
konnte. Die ,,ON“ LED leuchtet dauerhaft, wenn der Master die
Slave Geréte initialisiert hat und in den zyklischen Betrieb tiber-
gegangen ist.

Blinkt die ,,ON“ LED nach dem Starten der SPS nur, dann ist beim
Anlauf und der Initialisierung des Slaves ein Fehler aufgetreten.
Uberpriifen Sie hierzu ebenfalls im Debug-Screen welche Ursache
dies haben konnte.

Inbetriebnahmehilfe CAN 300 PRO 19
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5 Zuordnung der Prozessdaten

Konnte das Gerdt am CAN-Bus von der CAN 300 PRO erkannt
und gestartet werden, miissen als nachstes die Prozessdaten des
Gerétes (PDOs) zur SPS zugeordnet werden.

Es gibt bis zu 8 Transmit-PDOs (TPDO) und 8 Receive-PDOs
(RPDO). Transmit-PDOs werden vom Gerat zur CAN 300 PRO
gesendet, Receive-PDOs werden vom Gerat empfangen. Jedes PDO
hat bis zu 8 Datenbytes. Die Zuordnung der PDOs zum SPS-
Speicher wird in der CANParam Software bei jedem Slave festge-
legt.

Der Inhalt der PDOs ist im CANopen® Slave Gerit iiblicherweise
voreingestellt, kann aber beliebig verdndert werden. Welche
Daten wo in welchem PDO liegen kann entweder dem Handbuch
des Gerdtes entnommen werden, oder mit der Funktion ,Zeige
das Slave Mapping” im Menii ,Online / CANopen® Tools*
ausgelesen werden.

= CANopen Tools
Scan nach Slaves | SD0 Uberragung  Zeige das Slave Mapping

[(=T[ES

Made ID
1 Zeige Mapping
Mode |ndex Sub Index D atentype | Datentype Hex |
=F Slave 1
- T«PDO
- TPDO 1 0=4000_01&1 jlila)
_. W apping 1 - 0x6041 000
-} TPDO 2 0xC000_0281 255
Mapping 1 xe041 000 Ward 010
Mapping 2 OxE061 000 Byte 0x08
-} TPDO 3 0=C000_0381 285
 apping 1 06041 000 “Word 0«10
Mapping 2 OxB064 000 Double 020
+- TPDO 4 0xC000_0481 255
-1 R=PCO
+- RAPDO1 0=0000_0201 255
+- RPDOZ (0=0000_03m jlila)
+- RPDO 3 (0=0000_0401 jlila)
+- RPDO 4 0=0000_0501 255

Schlieszen

[IES
Im vorliegenden Fall hat das Gerdt 4 RPDOs und 4 TPDOs.

Das erste Receive-PDO (RPDO1) ist mit dem Servicedaten Objekt
(SDO) 0x6040 verkntipft und ist 2 Byte (Word) lang. Das RPDO2
ist auch mit dem SDO 0x6040 und dem SDO 0x6060 verkniipft
und ist insgesamt 3 Byte (Word+Byte) lang.

Diese Zuordnungen nennt man ,,PDO Mapping“. Ein vorein-

gestelltes PDO-Mapping ist bei CANopen® Geriten iiblich. Sollte
Thr Gerit kein voreingestelltes PDO-Mapping haben, so miissen
Sie selber die PDOs mit von Ihnen gewiinschten SDOs befiillen.

Das PDO-Mapping muss der CAN 300 PRO im Projekt beim Slave
bekannt gemacht werden.
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5.1 PDO Mapping einstellen

Gehen Sie im Projekt auf der linken Seite beim Slave auf den
Eintrag ,,RPDO 1“:

= CANParam v4.20
Datei  Projekt  Online  Hiffe

"g*;-i\ﬂ|g”|_ | 6|25 | = @|©] J CAM 300 PRO CANopen  ComPort | COM3 [CAN 300/400 viaUSE]  ~ |
Prajekte W R FDO 1 aktivieren
= CAMopen Test
= Master COBID 00201 4B |30 -52
= Slave 1 [CAMopen Gerat)
+- TPDO's S - S
Transmission Type ]Event driven on change [255] j Inhibit Time ]D_

= RPDO':

Datenlange 2 Byte

[~ PDO - Mapping zum 5Slave senden

Daten Tyup

S A 50 :
5D0's BB - = o |

Aktivieren Sie das RPDO1 und stellen Sie ,,Unsigned 16“ beim
Datentyp ein. Das entspricht der Grofie des SDO 0x6040, welches
in diesem PDO liegt.

In diesem Dialog kann nun auch die Zuweisung zum Speicher in
der SPS vorgenommen werden. Auf der Dialogseite vom Master
wurde eingangs der Speicherbereich in der SPS schon definiert:

AG 1/0 Buffer
Speicherart B azizadr. Bersichegrolie
I EB - |50 [E] Byte
ouT AR - |5IZI |BEI Byte

In unserem Beispiel sind das fiir die vom Slave gesendeten TPDOs
die Eingangsbytes EBS0 bis EB 109 (60 Bytes) und fiir Daten die
zum Slave gehen sollen (RPDOs) die Ausgangsbytes ABSO bis AB
109 (ebenfalls 60 Bytes). Diese beiden Speicherbereiche werden
zyklisch durch die Hantierungsbausteine ausgetauscht.

Das oben definierte RPDO1 belegt nun das AWS50 in der SPS.

Weitere Informationen hierzu finden Sie im CAN 300 PRO
Handbuch, Kapitel 6.4.5.

Verfahren Sie nun mit allen IThnen bekannten und bendtigten
PDOs genauso, wie oben beschrieben. Achten Sie darauf, dass es
im Speicherbereich der SPS zu keinen Uberschneidungen kommt.
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5.2 PDO-Mapping im Slave vorgeben

Sollte Ihr Gerdt kein voreingestelltes PDO-Mapping haben oder
Sie bendtigen andere SDOs in den PDOs fiir IThre Applikation, so
konnen Sie dieses dem Master im Projekt mitgeben. Der Master
ubertragt dadurch bei jedem Anlauf das Mapping in das Gerit.

Aktivieren Sie hierzu die Option ,PDO Mapping zum Slave
senden” und geben Sie die gewilinschten SDOs in der Liste ein.
Achten Sie dabei auch auf die korrekten Datentypen, die Sie dem
Handbuch Ihres Gerdtes entnehmen konnen.

= CANParam v4.20

Datei  Projekt  Orline  Hilfe

Al =1 e = s CAN 300 PRO CANopen  ComPorl | COM3 (AN 300400 viaUSB) v |
Puoiekie W T DO 3 sktviersn
= CaMopen Test

= Master
= Slave 1 [CAMopen Gerdt)
= TPDO%

COB D 00381 EE |0 -BE

TROO1 Transmizsion Type ]SYNE cyclic [1-240] j |‘| j |nhibit Time il
TRDO2
TFDOZ Datenlange & Byte

TPDO 4

v PDDO - Mapping zum Slave senden

Daten Typ Index Subindes
Ew £0 [Unsignedte =] [OxB041 [0x00
ED E2 [Integer3z ~|  |os6084 [000
EB - [ ~|  |nx0000 [ <00
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53 PDO Mapping testen

Spielen Sie das mit dem PDO-Mapping erstellte Projekt in die
CAN 300 PRO und starten Sie die SPS erneut. Uberpriifen Sie nach
dem Start der SPS im CANopen® Debug Screen, ob das Gerit
wieder in den Status 0x05 ,,Operational” gegangen ist.

Zielgerit ist CAN300 PRO

Layer? CAMNopen ] Perfomance]
Contrallerstatus

Yergion 1.21 Fehler-F eqgister 000
Baudrate 1.00M Mode Status e
M aster Info y =00
MasterGtatus  |SELECT_NEXT_SLAVE [22) Fix Fehlerzahler

T+ Fehlerzahler 0-00

Slaves operational |1
aktive SD0 Kanale |0

Slave | Statusz | Emengency
1 0=05 030 0x87 0x10 0200 0x00 0x00 000 0x0

Restart

SD0Id¢ | Sublds | D0 Abart

Trennen | Schliessen

J [ Slave Statuz anhalten
HE |
Sollte der Slave nicht nach Operational gehen, so ist etwas am
PDO-Mapping fehlerhaft. Zum Auffinden der Ursache konnen
Thnen der Inhalt der eventuell versendeten Emergency-Nach-

richten oder der Code des SDO-Aborts helfen, die im Debug
Screen vermerkt sind.

54 SDO Abortcodes

Der SDO-Abortcode ist die Antwort des CANopen® Slave Gerites
auf das Schreiben oder Lesen eines SDOs. Die CAN 300 PRO
schreibt und liest im Anlauf des Masters einige SDOs um das
CANopen® Slave Gerit betriebsbereit zu machen.

Sollten hierbei Fehler auftreten, so ist der letzte Fehler im Debug
Screen zu sehen. Aufgefiihrt ist bei welchem SDO (Index,
Subindex) der Fehler aufgetreten ist und welcher Abortcode
gemeldet wurde.

Im Handbuch Ihres Gerites sollte eine Liste der SDO Abortcodes
enthalten sein.

Eine Liste von tiblichen SDO-Abortcodes finden Sie im Kapitel 7.8
des CAN 300 PRO Handbuchs.
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5.5 Emergency-Nachrichten

Eine Emergency-Nachricht ist ein im Fehlerfall vom CANopen®
Slave Geridt gesendetes Telegramm, welches Auskunft tiber die
Fehlerursache gibt. Die 8 Datenbytes der letzten versendeten
Emergency-Nachricht sehen Sie im Debug Screen in der Spalte

»2Emergency”.

Aufbau der Emergency Nachricht:

Byte 1 | Byte 2 Byte 3 Byte 4 | Byte 5 | Byte 6 | Byte 7 | Byte 8
Emergency Error Code Error Register Manufacturer specific Error
(0x1001)

Im Handbuch Ihres Gerdtes sollte eine Liste der moglichen
Emergency-Nachrichten enthalten sein, oder befragen Sie hierzu
den Hersteller des Gerétes.
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6 Programmierung in der SPS

Ist der Slave im Status ,Operational” kdnnen wir uns nun das SPS-
Programm vornehmen. In der SPS sollten nun schon alle
Hantierungsbausteine eingespielt sein. Von den Bausteinen FB 20
- FB 28 benoétigen Sie jedoch nur einige wenige.

Im Projekt mit den CANopen® Hantierungsbausteinen befindet
sich auch ein FC 1, der alle Bausteinaufrufe exemplarisch zeigt.

Die fiir Sie im ersten Schritt wichtigen Funktionsbausteine sind
der FB 20 ,,CANopen® 10 Read” und FB 21 ,CANopen® IO Write”,
die fiir den Datenaustausch des IO-Speicherbereiches, der die
PDO-Daten enthilt, zustindig sind.

Der Baustein FB 20 ,,CANopen® IO Read” wird am Anfang des SPS-
ZyKklus aufgerufen um die empfangenen Daten (TPDOs des Slaves)
von der CAN 300 PRO in die SPS einzulesen.

CALL FB 20 , DB20

Base =256

Dest :=P#E 50.0 BYTE 60
STAT -=MW20

Err i=M22.6

Retval :=Mw24
NewData:=M22_.0

Nach diesem Aufruf konnen die aktuellen Daten des Slaves im
Eingangsabbild (EBSO - EB109) verarbeitet werden.

Um Werte an den Slave zu versenden brauchen Sie nun lediglich
die Werte im Ausgangsabbild (AB50 — AB109) verindern und den
FB 21 ,,CANopen® IO Write“ am Ende des Zyklus aufrufen.

Der Baustein FB 21 ,,CANopen® IO Write“ wird am Ende des SPS-
Zyklus aufgerufen, um die neuen Ausgangs-Daten (RPDOs des
Slaves) von der SPS in die CAN 300 PRO zu schreiben.

CALL FB 21 , DB21

Base :=256

Source:=P#A 50.0 BYTE 60
STAT :=MW20

Err I=M22.7

Retval :=MW24

Alle weiteren Bausteinaufrufe sind fiir den Grundbetrieb nicht
notwendig konnen erstmal ignoriert oder aus dem FC 1 aus-
kommentiert werden.
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6.1 Funktionsweise PDO-Zuordnung zur SPS

Das folgende Bild soll noch mal die Funktionsweise der
Zuordnung der PDOs zum SPS Speicher darstellen.

AG 140 Buffer
Speicherart Bazizadr. Bereichzgriie
N EEB - 50 =] Byte
l
ouT BB - 50 [E] Byte
Projekte v TFDO 3 akliviersn
=1 CaMopen Test
= Master COB D 00351 EB |50 -66
=} Slave 1 [CAMopen Gerat)
- TPDO's . - Lo
TEDO1 Tranzmizzion Type |SYNC cyclic [1-240] ﬂ |1 ﬂ Inhibit Time: 0
TFDO2Z
TFDO 2 Datenlange B Byte
TFDO4
TFDOS _
TFPOOE [ PDO - Mapping zum Slave senden
TPDOY Daten Typ Irdes Subindex
TFDOBE
i - 0x6041 000
. REPDOs |Un3|gned18 J | B | B

R PDO 1 ED B2 [integerzz =] [DuB0G4 |00
RPDO 2
RFDO3 EB - | ~| 00000 [0x00
RPDO 4

Alternativ kann auch eine Zuordnung der PDOs in Merker-
bereiche oder in Datenbausteine gewdhlt werden.

Insbesondere die Anwendung von Datenbausteinen empfiehlt
sich bei groeren CANopen® Projekten aufgrund der Menge der
PDO-Daten.

AG 1/0 Buffer
Speicherart DE Mummer  Basizadr. Eereichzgrdlie

IN |DEE ~| o o 400 Byte

out DEE - | o |400 Byte

Passen Sie dabei aber unbedingt die Parameter am FB 20 und FB
21 entsprechend an:

CALL FB 20 , DB20

Base =256

Dest :=P#DB10.DBX 0.0 BYTE 400
STAT -=MW20

Err :=M22.6

Retval :=MW24
NewData:=M22.0
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7 Was man noch so braucht...

Nachdem Sie nun die Grundfunktion mit der CAN 300 PRO im
Betrieb haben, konnen Sie Thre Anwendung nach Ihren Bediirf-
nissen erweitern. Das Hinzufligen von weiteren Slaves oder
Anpassungen am PDO-Mapping konnen Sie bequem mit der
CANParam vornehmen und tiber die Debug-Tools testen.

In den folgenden Kapiteln wird erlautert, was Sie sonst noch
bendtigen konnten...

7.1 Peripheriebereich in der SPS
Im Peripheriebereich der CAN 300 PRO, welches in unserem

Beispiel ab Adresse PEB 256 liegt, erhalten Sie Informationen tuber

den Betriebszustand der CAN 300 PRO als CANopen® Master.

Byte Bedeutung

PEB 256 | Baugruppenstatus allgemein, CAN Sammelfehler Anzeige

PEB 257 | CAN-Controllers Status (Register des CAN-Controllers)

PEB 258 | FIFO Status Bits (Send & Receive)

PEB 259 | CAN-Controller: TX-Fehlerzahler

PEB 260 | CAN-Controller: RX-Fehlerzahler

PEB 261 | CANopen®: Masterstatus

PEB 262 | CANopen®: Belegung SDO-Auftragsfacher

PEB 263 | CANopen®: Anzahl Nodes in Operational

PEB 264 | Node-ID bei Verwendung des Bitfilters oder vom Master

Die PEB 257, PEB 259, und PEB 260 geben Thnen Auskunft iiber
den Zustand der CAN-Kommunikation.

Im PEB 261 konnen Sie den Status des CANopen® Masters sehen.

Im PEB 263 ist die Anzahl der angeschlossenen CANopen® Salve
Gerate, die im Betrieb (Operational) sind, zu sehen.

Nihere Informationen tiber diese Byte finden Sie im CAN 300
PRO Handbuch im Kapitel 5.

7.2 Slave-Gerate tiberwachen

Sobald ein CANopen® Slave Gerit an der CAN 300 PRO korrekt
arbeitet, wire es vielleicht wichtig, dieses Gerdt auch gegen
Ausfall am Bus zu tiberwachen. In unserem bisherigen Beispiel
wird dieses noch nicht automatisch gemacht.

Um CANopen® Slave Gerite zu Uberwachen, gibt es bei
CANopen® zwei Methoden: ,Nodeguarding” und , Heartbeat”

Beim Nodeguarding iiberwacht der Master das CANopen® Slave
Gerat durch zyklisch gesendete Telegramme. Auf das Node-
guarding-Telegramm muss jeder CANopen® Slave mit einem
Status-Telegramm antworten.

Inbetriebnahmehilfe CAN 300 PRO
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Gleichzeitig tiberwacht das CANopen® Slave Gerit, ob es
regelmifRig Telegramme vom CANopen® Master erhilt, um einen
Ausfall des Masters erkennen zu konnen. Wenn das Nodeguarding
Telegramm des Masters ausbleibt, kann das CANopen® Slave Gerit
in einen sicheren Zustand gehen.

Beim Heartbeat sendet das CANopen® Slave Gerit selbststindig in
einem festen Zeitraster Telegramme mit seiner Statusinformation
(,,Producer Heartbeat”). Der Master iiberwacht, ob diese Tele-
gramme regelmaflig kommen, ansonsten wird ein Ausfall des
CANopen" Slave Gerites angenommen.

Sowohl beim Nodeguarding als auch beim Heartbeat konnen die
Uberwachungszeiten eingestellt werden.

Mode [D 1 Gerate Typ (00000

[~ Uberpriifen waom

Slave Mame CAMopen Gerat [ Pflichtgerat [ Reset nach Ausfall
Bemerkung |D—‘-.N open Gerdt won Hersteller #

Device Monitoring

" Auz + Producer Heartbeat ¢ Modeguard
250 ms

Bei der Device Monitoring Einstellung Producer Heartbeat gibt man
dem CANopen® Slave Gerit die Zeit zum Senden des Heartbeat-
Telegrammes vor, hier 200ms. Der Master tiberwacht dann
automatisch dieses Gerdt mit einer Zeit die 1,5mal langer ist als
die eingestellte Heartbeat Zeit, also hier 300ms.

Mode 1D 1 Gerdte Typ  |Ox0000

[~ Uberpriifen vom

Slave Name CaMopen Gerat [~ Pilichtgerat [ Reset nach Austal
Bemerkung |E.~'-\N open Gerdt von Hersteller =

Device Monitoning

" Ay " Producer Heartheat & Modeguard Lifetirne Faktar
250 ms 2

Bei der Device Monitoring Einstellung Nodeguard gibt man dem
Master das Zeitraster zum Abfragen des CANopen® Slave Gerites
vor, hier alle 200ms. Der Lifetime Faktor gibt den Uber-
wachungsfaktor fiir die Antwort des Gerdtes vor. Sollte sich das
Gerat nicht nach 2x 200ms gemeldet haben, so wird es als
ausgefallen betrachtet.

Welche der beiden Uberwachungsmethoden Ihr Gerit unter-
stiitzt, entnehmen Sie bitte dem Geratehandbuch. Sollten beide
Methoden unterstiitzt werden, so sollte als die moderne Variante
Heartbeat verwendet werden.

Ob das iiberwachte CANopen® Slave Gerit noch am CAN-Bus
aktiv ist, kann man entweder tiber das PEB 263 {iberwachen, oder
im Detail bei mehreren Gerdten am CAN-Bus unter Verwendung
des FB 22 ,CANopen® Service mit der Livelist.
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7.3 SDOs im Slave-Gerat beschreiben

Einige CANopen® Slave Gerite benétigen beim Anlauf eine
bestimmte Parametrierung seiner SDOs, um z.B. grundlegende

Einstellungen zu machen.

Um das einfach zu 16sen, kann jedem CANopen® Slave Gerit bei
der Parametrierung in der CANParam Software eine Liste von
SDOs mitgegeben werden, die vom Master immer beim Anlauf in

das Gerat geschrieben werden.

Die gewtinschten SDOs konnen in der CANParam beim Slave als

Liste eingefligt werden.

= CANParam v4.20
Datei  Projekt  Online  Hilfe
2| aladn[ o |25 || @(©)] D
Projekte
= CAMopen Test

CAN 300 PRO CANopen ComPart

[v SDO aktiviersn

= Master
= Slave 1 [CANopen Gerdt)
= TPDO's
TPDO1
TPDO2
TPDO3
TPDO4

Index OxE07F

Daten

Aktivierr | Sub Index | Objekt Name
® 0

Bemerkung ]maximal Drehzahl

Daten Tvp
ungighed 32

i+ RPDO"
= 5D0's
500 O=E07F

Dezimal Hexadezimal
4000 0x00000FAD

SDOs lassen sich auch im Betrieb aus der SPS heraus beschreiben
oder lesen. Dazu Verwenden sie den FB 24 ,CANopen® SDO*.

Inbetriebnahmehilfe CAN 300 PRO
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7.4 Betriebsbedingungen fiir CANopen® Slave Gerite

Um einen CANopen® Slave am CAN 300 PRO im CANopen®
Masterbetrieb verwenden zu konnen muss der Slave folgende
Bedingungen erfiillen:

1. Das SDO 0x1000 muss auslesbar sein.

2. Der Slave sollte nach dem NMT-Reset Kommando einen
Neuanlauf durchfiihren.

3. Nach dem Reset des Slaves sollte er eine Bootup Nachricht
versenden (0x700 + Node-ID; Data: 0x00)

4. Zur Uberwachung durch den Master sollte der Slave entweder
Nodeguarding oder Producer Heartbeat unterstiitzen.

Bitte Uiberpriifen Sie anhand des Gerdtehandbuches, ob die oben
genannten Bedingungen erfiillt sind, oder sprechen Sie mit dem
Gerdtehersteller.

Sollte ein einzusetzendes Gerdt diese Bedingungen nicht erfiillen
konnen, so kann es zu Funktionseinschrankungen kommen, oder
das Gerit kann nicht mit der CAN 300 PRO iiber CANopen®
verwendet werden.

Alternativ kann ein solches Gerdt im Layer 2 Modus der CAN 300
PRO verwendet werden. Sprechen Sie uns hierzu einfach an...

Inbetriebnahmehilfe CAN 300 PRO



8 Troubleshooting

8.1 Fehlersuche

Um die Inbetriebnahme eine CANopen® Netzwerks zu erleichtern
sollten die folgenden Tipps berticksichtigt werden.

e Sollte die LED BF (,,CAN-Busfehler”) noch leuchten oder
blinken, so tiberpriifen Sie den physikalischen Aufbau des
CAN-Busses (Abschlusswiderstand, Baudrate, etc.). Verwenden
Sie dabei die Layer 2 Debug Anzeige.

e Sollte die LED SF , Systemfehler” leuchten, so befindet sich
eine fehlerhafte MMC in der Baugruppe, oder das eingespielte
CAN-Projekt hat einen internen Fehler.

e Uberpriifen Sie, welche , Device Monitoring“ Methode
(Heartbeat oder Nodeguarding) der jeweilige Slave unterstiitzt.
Verwenden Sie ,,Consumer Heartbeat” erst, wenn alles andere
in Betrieb genommen wurde.

e Bei allen Geridten die Option ,Pflichtgerdt” vorerst nicht
aktivieren, damit lduft der Master auf jeden Fall hoch und
zeigt alle gefundenen Teilnehmer in der Slaveliste der
CANopen® Debug Anzeige an. Diese Teilnehmer kénnen dann
bei Bedarf als Pflichtgerit definiert werden.

e Stellen Sie ,Warten nach Reset” am Anfang auf eine hohe Zeit
stellen (z.B. 30 Sekunden), wenn der Master in einer kiirzeren
Zeit alle Slaves als ,,Operational” anzeigt, kann diese Zeit
reduziert werden.

o Erfullt das Slave Gerdt alle Forderungen aus Kapitel 7.4?

e Wird ein Slave nach dem Hochlauf des Masters als Operational
angezeigt, konnen aber keine Daten empfangen werden, dann
uberpriifen Sie das PDO-Mapping und die Zuordnung der
PDOs in den AG I/O Buffer der SPS

e Uberpriifen Sie, ob nach dem Anlauf Emergency Nachrichten
vorliegen: CANopen® Debug - Emergency

e Uberpriifen Sie, ob bei der SDO-Initialisierung der Slaves ein
Fehler aufgetreten ist: CANopen® Debug = SDO Abortcode

Fir den Fall, dass diese Tipps nicht helfen, nehmen Sie Kontakt
mit unserem Support auf. Entweder telefonisch unter
09135/7380-0 oder per E-Mail an support@helmholz.de.

Halten Sie dabei Informationen (Handbuch) iiber Ihr Slave-Gerat
zur Hand, bzw. senden Sie diese Informationen gleich mit.
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8.2 Schulungen

Zu der gesamten Thematik CAN, CANopen®-Protokoll, Inbetrieb-
nahme und Programmierung der CAN 300 PRO sowie Fehler-
analyse bietet die Systeme Helmholz GmbH regelmafig

1-tdgige Schulungen an.

Im Internet unter www.helmholz.de finden Sie die die nachsten
Termin.

Schulungen bei Ihnen im Haus sind ebenfalls moglich.

8.3 Inbetriebnahmeunterstiitzung

Des Weiteren unterstiitzen wir Sie gerne bei Inbetriebnahmen
und erstellen IThnen mafigeschneiderte Funktionsbausteine und
Projekte fiir [hre Anwendung.

Sprechen Sie uns an...

Inbetriebnahmehilfe CAN 300 PRO
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