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Anderungen in diesem Dokument:

Stand Datum | Anderung
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CANopen® Tools der CANParam v4.10 hinzugefiigt
4 30.04.2010 Anpassungen fiir CANParam 4.20 und Firmware 1.20
T Erweiterter Temperaturbereich angegeben (bis -25°C)
5 Hinweis auf Alarm-OB-Verwendung
6 5.8.2011 | Gedndertes Verhalten BF-LED
7 22.12.2011 | Fehlernummern ergdnzt und kleinere Korrekturen
8 02.07.2012 | Hantierungsiibersicht und deren Einsatz
9 24.02.2015 Ergdnzung der neuen Hantierungsbausteine, Windows7
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1 Sicherheitshinweise

Beachten Sie die aufgefiihrten Sicherheitshinweise zu Ihrer eige-
nen Sicherheit und der Sicherheit Anderer. Die Sicherheitshin-
weise zeigen Thnen mogliche Gefahren auf und geben Ihnen
Hinweise, wie Sie Gefahrensituationen vermeiden konnen.

Im vorliegenden Handbuch werden folgende Piktogramme ver-
wendet:

Achtung, macht auf Gefahren und Fehlerquellen aufmerksam

gibt einen Hinweis
Gefahr allgemein oder spezifisch

A Gefahr eines Stromschlages
1.1

Allgemein

Die CAN 300 PRO Baugruppe wird nur als Bestandteil eines
Gesamtsystems eingesetzt.

Der Betreiber einer Maschinenanlage ist fiir die Einhaltung
der fiir den speziellen Einsatzfall geltenden Sicherheits- und Unfall-
verhiitungsvorschriften verantwortlich.

A Bei der Projektierung sind die einsatzspezifischen Sicherheits-
und Unfallverhiitungsvorschriften zu beachten.

A Not-Aus-Einrichtungen gemifs EN 60204 / IEC 204 miissen
in allen Betriebsarten der Maschinenanlage wirksam bleiben. Es darf zu
keinem undefinierten Wideranlauf der Anlage kommen.

A In der Maschinenanlage auftretende Fehler, die Material-
oder Personenschdden verursachen konnen, miissen durch zusdtzliche
externe Einrichtungen abgefangen werden. Diese Einrichtungen miissen
auch im Fehlerfall einen sicheren Betriebszustand gewdhrleisten. Solche
FEinrichtungen sind z.B. elektromechanische Sicherheitsschalter,
mechanische Verriegelungen usw. (siehe EN 954-1, Risikoabschdtzung).

A Sicherheitsrelevante Funktionen niemals iiber das Bedien-
terminal ausfiihren oder einleiten.



A

Zutritt zu den
Baugruppen nur fiir
berechtigte Personen!

1.2 Zugangsbeschrankung

Die Baugruppen sind offene Betriebsmittel und diirfen nur in
elektrischen Betriebsraumen, Schrinken oder Gehausen installiert
werden. Der Zugang zu den elektrischen Betriebsraumen,
Schranken oder Gehdusen darf nur tiber Werkzeug oder Schliissel
moglich sein und nur unterwiesenem oder zugelassenem Personal
gestattet werden. Siehe auch Kapitel 2.

1.3 Benutzerhinweise

Dieses Handbuch richtet sich an Projekteure und Monteure der
CAN 300 PRO Baugruppe.

Es soll dem Projekteur als Programmierhandbuch und Nach-
schlagewerk dienen. Dem Monteur sollen alle zur Montage
notwendigen Daten bereitgestellt werden.

Die CAN 300 PRO Baugruppe ist ausschliefdlich zum Gebrauch in
einem S$7-300 Automatisierungsgerat der Firma Siemens. Aus
diesem Grund sind von Projekteur, Anwender und Monteur die
fir den jeweiligen Einsatzfall geltenden Normen, Sicherheits- und
Unfallverhtitungsvorschriften unbedingt zu beachten. Der
Betreiber des Automatisierungssystems ist fiir die Einhaltung
dieser Vorschriften verantwortlich.

1.4 BestimmungsgemaRer Gebrauch

Die CAN 300 Baugruppe darf nur, wie im Handbuch beschrieben,
als Kommunikationssystem verwendet werden.

1.5 Bestimmungswidrigen Gebrauch vermeiden!

Sicherheitsrelevante Funktionen durfen nicht mit iiber die CAN
300 PRO Baugruppe allein gesteuert werden.

CAN 300 PRO
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2 Installation und Montage

Die Installation der CAN 300 PRO Baugruppe muss nach VDE
0100 IEC 364 erfolgen. Da es sich um ,,OPEN Type“ Baugruppen
handelt, miissen sie in einen (Schalt-) Schrank eingebaut werden.
Umgebungstemperatur: -25 °C - 60 °C.

A Bevor Installationsarbeiten durchgefiihrt werden, alle System-
komponenten spannungsfrei schalten.

A Gefahr eines Stromschlages!

A Bei der Montage sind die einsatzspezifischen Sicherheits- und
Unfallverhiitungsvorschriften zu beachten.

2.1 Vertikaler und horizontaler Aufbau

Die Baugruppen konnen sowohl vertikal als auch horizontal auf-
gebaut werden.

Zuldssige Umgebungstemperatur:
- bei vertikalem Aufbau: von -25 bis 40 °C

- bei horizontalem Aufbau: von -25 bis 60 °C

Vertikaler Aufbau Horizontaler Aufbau

CPU und Stromversorgung

sind immer wie folgt anzuordnen:
bei horizontalem Aufbau links!
bei vertikalem Aufbau unten!




A

Nichteinhaltung der
Mindestabstinde kann
die Baugruppe bei hohen
Umgebungstemperaturen
zerstoren!
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2.2 Mindestabstand
Durch die Einhaltung von Mindestabstinden
- ist eine Abkiihlung der CAN 300 PRO Baugruppen gewdhrleistet.

- ist genligend Raum zum Ein- und Aushdngen der Baugruppen
vorhanden.

- ist gentigend Raum zum Verlegen von Leitungen vorhanden.

- erthoht sich die Einbauhohe des Baugruppentriagers auf 185 mm,
wobei trotzdem das Abstandsmafd von 40 mm eingehalten werden
muss.

Im folgenden Bild sind fir S7-300 Aufbauten auf mehreren Bau-
gruppentragern die Mindestabstandsmafe zwischen den
jeweiligen Baugruppentragern, sowie zu benachbarten Schrank-
wanden, Betriebsmitteln, Kabelkandlen etc. angegeben.

Kabelkanal o.4.

23 Montage der Baugruppe auf die Profilschiene

Ein Busverbinder liegt jeder Signalbaugruppe bei, nicht aber der
CPU. Beim Aufstecken der Busverbinder immer bei der CPU
beginnen.

Den Busverbinder von der letzten Baugruppe nehmen und in die
CPU stecken. Auf die letzte Baugruppe der Zeile keinen
Busverbinder stecken.

CAN 300 PRO
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Die Baugruppen einhdngen (1), bis an die linke Baugruppe heran-

schieben (2) und nach unten schwenken (3).

Die Baugruppen mit einem Drehmoment von 0,8 bis 1,1 Nm

festschrauben.

0,8 bis 1,1 Nm

11



CAN

connected

In der CAN 300 PRO
Baugruppe ist kein
Abschlusswiderstand
integriert.
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3 Systemiibersicht

3.1 CAN-Bus

Der CAN-Bus (Control Area Network) ist ein internationaler und
offener Feldbus-Standard fiir Anwendungen in der Gebdude-,

Fertigungs- und Prozessautomatisierung.

Die umfassenden Fehlererkennungs-Mafinahmen machen den
CAN-Bus zum derzeit sichersten Bussystem mit einer Restfehler-

wahrscheinlichkeit von weniger als 4,7 x 10™".

3.2 CAN-Verkabelung

Eine CAN-Busleitung benotigt mindestens 3 Adern: CAN High,
CAN Low und CAN Ground. Es ist nur eine Linienstruktur
erlaubt. An beiden Enden der CAN-Busleitung muss ein
Abschlusswiderstand von 120 Ohm zwischen CAN High und CAN
Low geschaltet sein. Die CAN 300 PRO Baugruppe hat keinen
eingebauten Abschlusswiderstand.

Die maximalen Kabellingen hidngen hauptsdchlich von der
verwendeten Baudrate ab.

Bitrate Bus Lange Bit Time
1 Mbit/s 30m 1 psek.
800 kbit/s 50m 1,25 psek.
500 kbit/s 100 m 2 pusek.
250 kbit/s 250 m 4 psek.
125 kbit/s 500 m 8 usek.
20 kbit/s 2500 m 50 psek.
10 kbit/s 5000 m 100 psek.

Die angegebenen Leitungsldngen sind nur Richtwerte. Die
maximale Leitungslinge hangt auch noch von der Anzahl der
angeschlossenen Teilnehmer und vom Leitungstyp ab.

Genauere Informationen sind im Dokument ,,CANopen®
Recommendation DR 303-1“ erhaltlich, welches auf der CD des

Softwarepaketes vorliegt.

Uberpriifen Sie die korrekte Verkabelung im Debug Dialog der
CANParam (s.a. Kapitel6.7).

CAN 300 PRO



CANopen

Zur ersten Inbetrieb-
nahme als CANopen
Master bitte auch das
Dokument , Inbetrieb-
nahmehilfe CANopen
fiir CAN 300 PRO”
verwenden.

CAN 300 PRO

3.3 Anwendung und Funktionsbeschreibung

Die CAN 300 PRO Baugruppe der Systeme Helmholz GmbH
ermoglicht es, beliebige CAN-Teilnehmer mit dem Auto-
matisierungsgerdt zu verbinden. Die Baugruppe wird auf den
Rickwandbus des Automatisierungsgerdtes gesteckt. Sie kann
sowohl im Zentralrahmen als auch im Erweiterungsrahmen (z.B.
mit den IM360, 361, 365) eingesetzt werden. Der Einsatz der CAN
300 PRO ist ebenfalls in einer ET200M (mit IM153) moglich, die
Performance wird dadurch aber drastisch reduziert.

Die CAN 300 PRO Baugruppe ist im Hardwarekonfigurator als
eine Kommunikationsbaugruppe zu parametrieren und belegt 16
Bytes im analogen Prozessabbild. Der Datenaustausch mit der SPS
erfolgt iiber den Riickwandbus.

Hantierungsbausteine, die das einfache Handling der CAN-
Kommunikation ermoglichen sind im separat erhdltlichen Soft-
warepaket enthalten. Es stehen sowohl Hantierungsbausteine fiir
eine einfache Layer 2-Kommunikation, SAE J1939-
Kommunikation und fiir eine CANopen® Master Kommunikation
zur Verfligung. Hantierungssoftware fiir die Verwendung der CAN
300 PRO Baugruppe als CANopen® Slave ist auf Anfrage erhiltlich.

Im Lieferumfang des Softwarepaketes ist aufierdem das Windows
Parametriertool ,,CANParam V4“ zum Einstellen der CAN-Bus
Kommunikationsparameter und zur Erstellung von CANopen®
Master Projekten enthalten.

Die CAN 300 PRO Baugruppe unterstiitzt sowohl CAN 2.0A (11
Bit) als auch CAN 2.0B (29 Bit) Telegramme als Highspeed Node
nach ISO 11898-2 mit einer frei wahlbaren Baudrate von 10kbit/s
bis 1Mbit/s.

Die CAN 300 PRO Baugruppe beinhaltet die Netzmanagement-
funktionen ,Einschalten”, ,Stop>>Run” und ,Run>>Stop“. Hinter
jeder der drei Funktionen kann tiber eine einfache Makrosprache
ein CAN-Bus Verhalten mit bis zu 100 Telegrammen pro Skript
projektiert werden, das automatisch von der Baugruppe ausge-
fihrt wird, wenn das Ereignis eintritt.

Uber eine mehrstufige Akzeptanzmaske konnen die fiir das Auto-
matisierungsgerdt relevanten Frame IDs vorgefiltert werden. Es
werden nur die gewiinschten CAN-Telegramme tibernommen und
damit der Zyklus des Automatisierungsgerates entlastet.

In der CAN 300 PRO Baugruppe stehen 16 frei einstellbare Timer
zur Verfligung. Jeder Timer kann ein frei programmierbares CAN-
Telegramm auslosen. Somit sind auch die in der Antriebs- und
Servosteuerung weit verbreiteten Synchronprotokolle einfach
tiber die CAN 300 PRO Baugruppe zu realisieren.

Weiterhin besteht die Moglichkeit die Daten tiber den CAN-Bus
nur in einem Zeitfenster senden zu lassen. Die zu versendenden
Daten werden vom Automatisierungsgerat azyklisch tibertragen
und von der CAN 300 PRO Baugruppe nach dem Ablauf der
parametrierten Zeit gesendet.

13



Eine 24V-Spannungs-
versorung ist nicht auf
dem CAN-Bus Stecker
aufgelegt.
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3.4 Anschliisse

Die CAN 300 PRO Baugruppe hat hinter der Frontklappe einen 9-
poligen SubD-Stecker fiir den CAN-Bus und einen USB-Anschluss
fir die Projektierung und Diagnose.

Steckerbelegung:

Pin SubD-Stecker CAN
1 -

2 CAN Low
3 CAN GND
4 N

5 -

6 -

7 CAN High
8 -

9 -

3.5 LED-Anzeigen

Die LEDs an der Vorderseite der Baugruppe informieren tiber den
Betriebszustand.

LED ,SF” (Orange):

Systemfehler: zeigt ein fehlerhaftes
Projekt oder eine fehlerhafte oder zu
kleine Speicherkarte an.

LED ,BF” (Rot):

Diese LED zeigt einen CAN-Fehler an. Ein
CAN-Fehler liegt vor, wenn der CAN-
Status ,,EFLG” (Kap. 5.2) nicht ,,OK” ist
oder ein CAN-FIFO-Overflow vorhanden
ist. Weitere Informationen erhalten Sie
im Debug Modus der CANParam
Software (s.a. Kap.6.7).

LED ,RX” (Griin):
CAN-Bus Empfang aktiv: Zeigt den korrekten Empfang eines CAN-
Telegrammes an.

LED ,TX” (Orange):
CAN-Bus Senden aktiv: Zeigt das korrekten Senden eines CAN-
Telegrammes an.

LED ,CPU” (Orange):

Dateniibertragung zur SPS aktiv: Zeigt die Ubertragung eines
Telegramms oder Kommandos am Riickwandbus (zwischen S7-
CPU und Baugruppe) an.

LED ,,ON” (Griin):
Zeigt an, dass die Baugruppe korrekt mit Spannung versorgt ist
und das Betriebssystem lauft.
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In der CANopen® Master Betriebsart zeigt eine blinkende LED,
dass der Master nicht im , Operational” Modus ist.

CAN 300 PRO



A

MMCs die in der
Baugruppe verwendet
wurden kénnen nicht
mehr als Standard-
Siemens MMC
verwendet werden

A

Sollte eine fehlerhafte
oder zu kleine MMC in
der CAN 300 PRO
Baugruppe stecken, so
leuchtet die SF-LED.

CAN 300 PRO

3.6 DIP-Switch

Der 10fache DIP-Schalter an der Gehduse-
vorderseite ist zur Einstellung der CAN-
Baudrate und zur Festlegung der Node-
adresse (Bitfilter) bei Verwendung der
Baugruppe als CANopen® Slave.
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Baudraten:

0 1 2 3 4 5 6 7
10k 50k 100k | 125k | 250k | 500k | 800k ™

3.7 Projektspeicherkarte MMC

Die CAN 300 PRO Baugruppe speichert das Projekt in einem
internen Speicher (256 kByte). Optional kann das Projekt auch
auf einer MMC gespeichert werden. Mit der MMC kann beim Aus-
tausch der Baugruppe das giiltige Projekt auf die neue Baugruppe
tibernommen werden.

Steckt eine MMC im Schacht der Baugruppe wird beim Uber-
tragen des Projekts auf die Baugruppe diese sogleich auf die MMC
kopiert.

Die MMC muss 256kbyte Speichergrofie haben.

Micro Memory Card, 256kbyte 700-953-8LH30

3.8 Lieferumfang
Baugruppe CAN 300 PRO, Busverbinder, USB-Kabel

3.9 Zubehor

CAN CD mit Parametriersoftware ,,CANParam*“, , Layer 2“
,CANopen®“ und ,SAE J1939“ Hantierungsbausteinen
800-600-1AA11

900-600-CANO1
700-690-0BA12
700-690-0BB12
700-690-0CA11

Handbuch, deutsch/englisch

CAN-Bus Stecker

CAN-Bus Stecker mit Anschlussstecker
CAN-Bus Stecker mit axialem Kabelabgang

15
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Beim Einsatz der CAN
300 PRO Baugruppe in
einem ET200M System
ist mit starken Perfor-
manceeinbufien zu
rechnen.
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4 Projektierung in der SPS

Die CAN 300 PRO Baugruppe wird in der Programmiersoftware
der SPS als CP 340 Kommunikationsbaugruppe projektiert.

"W HW Konfig - [CAN300 PRO CANopen (Kenfiguration) — C3PRO_CANapen_v24]
Wy Stotion Bearbeiten Einfugen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe

DEEB RS i oo || 23| %8 | w2

=00 UR

CPU3T2

DO32<DC24V/0.5A
DI16xDC24V
i CAN 300 PRO

I N I N P

= =]

4 n

Suchen. |

(=N

Profit  |[Standad

ﬂ:l o UR

Steckplatz
1

Baugruppe Bestellnummer Firmware | MPl-Adresse

E-Adiesse

| Kommentar |

CPU 312

BESY 312-1AE13-0480 V26 2

DO32:DC24V/0 54 |REST 322-1BLO0-0480
E BESY 321-1BHO2-0AA0
BES7 340-14H02-04ED

2 PROFIEUS-PA
A PROFINET IO
E [l SIMATIC 300

B 07
B3 CPaon
E-E3 ASdrtertace
Al Helmholz CAN 300 Master
{1 Industrial Ethemet
B-C PROFIBUS
B PointtoPoint
P
- CP 340 RS232C
CP 340 AS232C
CF 340 20mé TTY
CP 340 IS 422/485
CP 340 AS232C
CF 340 20mé TTY
i CF 340 RS 422/485
B0 CP 341
{3 cPu-3m0
(0 Fu-300
{3 M300
{21 Netzibergang
3 Ps300
{3 RACK-300
(] SM-300

3} SIMATIC 400

2 ; SIMATIC HRI Station

&= SIMATIC PC Based Cantrol 3007400
-8, SIMATIC PC Station

- =]x
Blx|
i)
El

m

2
3
1
5
B
7
8
g
1
1

==

Driicken Sie FL, um Hilfe zu erhalten.

PROFIBUS DP-Slaves der SIMATIC 57, M7 und 7
(dezentraler Aufbau)

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/56)

S=X=)

Kommunikationsprozessor mit Anschiul: RS232C (ASCII, 3964R,

-

Aligemein lﬁdressen ] Identifilation I Grundparameter
Kurzbezeichnung: CFP 340-RS5232C
Drucker); V1.0
Bestell-Nr: 6EST 340-1AHDZ2-DAED
Name: AM 300 PRO|
Kommentar:

I\_ oK | Parameter...

Abbrechen
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Bei der Parametrierung der Baugruppe ist nur der Bereich der E/A-
Adressen relevant. Alle anderen Einstellungen haben keine Aus-

c wirkung auf die Baugruppe.
- Eigenschaften - CP 340-RS232C - (RO/S6) [
Die E/A-Adressen sollten
nicht im Zyklischen Aligemein  Adressen l |dertifilation ] Gn.lndpammeter]
Prozessabbild liegen! Eingange
Anfang: [256] Prozekabbild:
Ende: 2N
Ausgange
Anfang: 256 Prozekabbild:
Ende: 27
I |
| 0K | Parameter... | Abbrechen | Hiffe: |

Es wird in den Hantierungsbausteinen nur das Eingangsabbild
verwendet, das Ausgangsabbild hat keine funktionale Bedeutung.

Zugriffe auf das Eingangsabbild konnen nur mit den Peripherie-
direktzugriffsbefehlen durchgefiihrt werden: L PEB, L PEW.

Bei der CPU 318 miissen die Peripherieadressen aufierhalb des
zyklischen Prozessabbildes liegen.

CAN 300 PRO 17



5 Prozessabbild in der SPS

Die CAN 300 PRO Baugruppe belegt 16 Bytes im Eingangs- und
Ausgangs-Prozessabbild. Der Inhalt des Ausgangs-Prozessabbildes
wird nicht verwendet.

Der Inhalt des Eingangs-Prozessabbildes kann vom Anwender in
der Applikation zu Informationszwecken verwendet werden:

Byte | Bedeutung

0 Baugruppenstatus allgemein, CAN-Sammelfehler
1 CAN-Controller Status (Register des CAN-Controllers)
2 FIFO Status Bits (Send & Receive)
3 CAN-Controller: TX-Fehlerzahler
4 CAN-Controller: RX-Fehlerzahler
5 CANopen®: Masterstatus
6 CANopen®: Belegung SDO-Auftragsfacher
7 CANopen®: Anzahl Nodes in Operational
8 Node-ID bei Verwendung des Bitfilters oder vom Master
9 Reserviert
10 Reserviert

11...15 | intern verwendet

Zugriffe auf das Eingangsabbild konnen nur mit den Peripherie-
direktzugriffsbefehlen durchgefithrt werden: L PEB, L PEW

Die Bytes 5, 6 und 7 werden nur im CANopen® Master Modus mit
auswertbaren Daten belegt.

5.1 Byte 0: Baugruppenstatus

Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
CAN- Baugruppe Baugruppe
Controller ist CAN 300 parametriert
Sammelfehler PRO und lauft

Bit 0: Die CAN 300 PRO Baugruppe hat die Projektierung ver-
arbeitet und ist betriebsbereit.

Bit 6: Dieses Bit ist immer 1, um die CAN 300 PRO erkennen zu

konnen.

Bit 7: Sammelfehlerbit fiir Fehler am CAN-Controller, genauere

Auskunft tiber die Fehlerursache ist im Byte 1 zu erkennen.

CAN 300 PRO
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5.2 Byte 1: Fehler-Status (EFLG) des CAN-Controllers

[RX10VR [RX00VR | TxBO | TXEP | RXEP | TXWAR | RXWAR | EWARN |
bit 7 bit 0

bit 7 RX10VR: Receive Buffer 1 Overflow Flag
- Set when a valid message is received for RXB1 and CANINTF.RX1IF =1
- Must be reset by MCU
bit 6 RX00VR: Receive Buffer 0 Overflow Flag
- Set when a valid message is received for RXB0 and CANINTF.RXO0IF =1
- Must be reset by MCU
bit5 TXBO: Bus-Off Error Flag
- Bit set when TEC reaches 255
- Reset after a successful bus recovery sequence
bit 4 TXEP: Transmit Error-Passive Flag
- Set when TEC is equal to or greater than 128
- Reset when TEC is less than 128
bit3 RXEP: Receive Error-Passive Flag
- Set when REC is equal to or greater than 128
- Reset when REC is less than 128
bit 2 TXWAR: Transmit Error Warning Flag
- Set when TEC is equal to or greater than 96
- Reset when TEC is less than 96
bit 1 RXWAR: Receive Error Warning Flag
- Set when REC is equal to or greater than 96
- Reset when REC is less than 96
bit 0 EWARN: Error Warning Flag
- Set when TEC or REC is equal to or greater than 96 (TXWAR or RXWAR = 1)
- Reset when both REC and TEC are less than 96

53 Byte 2: FIFO-Status Bits

Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4
Send-FIFO (high) Send-FIFO Send-FIFO (low) Send-FIFOs
halb voll (high oder low) halb voll (high & low)
Overflow ganz leer
Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Receive-FIFO Receive -FIFO Receive-FIFO (low) Receive-FIFOs
(high) halb voll (high oder low) halb voll (high & low)
Overflow ganz leer

5.4 Byte 3/4: CAN-Controller Tx/Rx Fehlerzahler

Der Fehlerzdhler wird bei jedem fehlerhaft versendetem oder
empfangenem CAN-Telegramm hochgezdhlt. Wenn ein CAN-
Telegramm korrekt tibertragen wurde, wird der Fehlerzédhler
wieder heruntergezahlt. Wenn der Zdhler grofder als 96 ist, geht
der CAN-Controller in den Modus ,Warning” (siehe 5.2). Sollte
der Fehlerzahler 127 tibersteigen geht der CAN-Controller in
,Error-Passiv”.

Value
255 ¢ US OF

ERROR PASSIVE

127

96
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5.5 Byte 5: CANopen® Masterstatus

In diesem Byte ist der aktuelle Zustand der CANopen® Master
Statemachine ersichtlich.

Werte bis 20 zeigen an, dass sich der Master noch im Anlauf bzw.
in der Initialisierungsphase der CANopen"® Slaves befindet. Werte
grofler 21 zeigen an, dass sich der Master im zyklischen Betrieb
befindet.

5.6 Byte 6: Belegung SDO-Auftrige (CANopen® Master)

Die CAN 300 PRO Baugruppe kann im CANopen® Master Modus
bis zu 8 SDO-Auftriage gleichzeitig verarbeiten. Dabei werden 4
Auftragskanile intern verwendet. Dieses Byte gibt Auskunft tiber
die Anzahl der aktuell laufenden SDO-Auftrdge, sowohl interne
als auch durch die SPS gestartete.

Hinweis: Die CANopen® Master Hantierungssoftware kann z.Zt.
nur einen Auftrag gleichzeitig verwalten. Dieses Byte ist fiir
spatere komplexere Anwendung gedacht.

5.7 Byte 7: Nodes in Operational (CANopen® Master)

Dieses Byte zeigt die Anzahl der vom Master bereits para-
metrierten und gestarteten Slaves an.

5.8 Byte 8: aktive Node-ID

Dieses Byte zeigt im Layer 2 Modus die aktive Node-ID des Bit-
filters (s. Kap. 6.3.4) oder im CANopen® Modus die Node-ID des
Masters an.

Sollte im Layer 2 Modus kein Bitfilter verwendet werden, so steht
in diesem Byte der Wert OxFF.
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6 Projektierung der Baugruppe

6.1 Ubersicht

Die Projektierung der CAN 300 PRO Baugruppe wird auf dem PC
mit der ,CANParam V4“-Software durchgefiihrt. Diese Software
wird zusammen mit den Hantierungsbausteinen geliefert oder ist
unter www.helmholz.de herunterladbar.

Die Software ist auf jedem Windows 2000/XP/7 Rechner
lauffahig.

|
e ——

Datei  Projekt Online  Hilfe

v EH = | dn g o s 26 D CAN 300 PRO Layer 2 ComPort | COM144 [CAN 3004400 via USE v|

Projekie

=1 Metzwerkparameter Projekt Mame C3FRO L2 Dema
Akzeptanzmazken Eenutzer ID
Einschalten
Stop »» Aun
Fiun »» Stop

+1- Synchronfenster Autar M. During

Projekt C3FRO Layer 2 Dema

Benutzer

Strasse
Ort
Tel
Fax

Email

Die Projektierung einer Baugruppe kann in einer Projektdatei auf
dem PC abgelegt werden.

Zur Verbindung zwischen dem PC und der CAN 300 PRO
Baugruppe kann ein handelstiibliches USB-Kabel verwendet
werden.

6.2 Installation des USB-Schnittstellentreibers

Wird eine CAN 300 PRO Baugruppe zum ersten Mal an einem PC
angeschlossen, versucht das Betriebssystem einen passenden USB-
Treiber zu installieren. Dieser Treiber stellt die Schnittstelle
zwischen dem USB-Interface und dem Betriebssystem (Windows)
dar.

Diese erstmalige Initialisierung kann einige Zeit in Anspruch
nehmen und verlduft wie folgt:
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e Das Betriebssystem startet einen Installations-Wizard, der eine
automatische Installation beginnt. Wird diese mit ,Die
Gerdtetreibersoftware wurde nicht installiert.” oder , Es wurde
kein Treiber gefunden” beendet sind die folgenden Schritte
durchzufiihren.

Die Geritetreibersoftware wurde nicht installiert. % *
Klicken Sie hier, um Details zu erhalten.

-
.'_!, Geratetreiberinstallation

Die Geratetreibersoftware wurde nicht installiert.

USE hagnostic Adapter Es wurde kein Treiber gefunden.
CAN 300/400 Es wurde kein Treiber gefunden.

Sie kdnnen die Einstellung dndern, um Windows Update automatisch nach Treibern zu
durchsuchen,

Einstellung dndern...

Wie soll vorgegangen werden, wenn das Gerdt nicht korrekt installiert wurde?

. SchlieBen

e Offnen Sie den Gerite-Manager und wihlen Sie durch einen
Rechts-Klick auf den Eintrag ,CAN300/400“ den Eintrag
, Ireibersoftware aktualisieren”.

Datei  Aktion  Ansicht 7
e @ E Hml 8| E %S

a2 PC136
4[5 Andere Gerdte

m UsE Treibersoftware aktualisieren...
b,)’? Anschli Deaktivieren
by Audic-, Deinstallieren

» 8 Comput .
L 1_53 DVD/CD Mach gednderter Hardware suchen

p U Eingabel  Boencchatten
1 B, Grafikkak
= IDE ATA/ATAPI-Controller
[y Laufwerke

pﬁ Mause und andere Zeigegerate
DEJ Monitore

bl Multifunktionsadapter

DI? MNetzwerkadapter

E-R Prozessoren

IS--;-‘LI Systermngerite

= Tastaturen

b ¥ Tragbare Gerdte

b E USE-Controller

Startet den Treibersoftwareupdate-Assistenten fir das ausgewsh

CAN 300 PRO



e Waihlen Sie ,Auf dem Computer nach Treibersoftware
suchen”.

Wie machten Sie nach Treibersoftware suchen?

= Automatisch nach aktueller Treibersoftware suchen
Auf demn Computer und im Internet wird nach aktueller Treibersoftware fir das
Gerdt gesucht, sofern das Feature nicht in den Gerdteinstallationseinstellungen
deaktiviert wurde,

< Aufdem Computer nach Treibersoftware suchen.
Treiberseftware manuell suchen und installieren.

Abbrechen

e Es folgt eine Aufforderung den Ort des Treibers anzugeben.
Mit dem Button ,Durchsuchen” kann der Ablageort des
Treibers angegeben werden (In der Regel reicht der Verweis auf
die CAN CD).

@ || Treibersoftware aktualisieren

Auf dem Computer nach Treibersoftware suchen

An diesem Ort nach Treiberseftware suchen:

G:WDRIVERVCAN 300 PRO| A | Durchsuchen... I

Unterordner einbeziehen

= Aus einer Liste von Gerétetreibern auf dem Computer auswahlen
Diese Liste enthilt installierte Treibersoftware, die mit diesern Gerdt kompatibel sind und
aus derselben Kategorie stammen,

l Weiter I’ Abbrechen
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Ist der Treiber gefunden, erscheint eine Sicherheits-Abfrage zur
Installation des Treibers. Bestdtigen Sie mit dem Button
nstallieren”.

Méchten Sie diese Geratesoftware installieren?

Name: CDM Driver Package - Bus/D2¥X Driver
e 2 Herausgeber: Systerne Helmholz GmbH

[T] Software von "Systerne Helmholz GrnbH" immer [ Installieren { [ Nicht installieren
vertrauen

@ Sie sollten nur Treibersoftware von vertrauenswirdigen Herausgebern installieren. Wie kann festgestellt
werden, welche Gerdtesoftware bedenkenlos installiert werden kann?

Nach erfolgreicher Installation wird der Vorgang durch
Betdtigen der Schaltflache ,SchliefSen” beendet.

@ | Treibersoftware aktualisieren - CAN 300,400 (C

Die Treibersoftware wurde erfolgreich aktualisiert.
Die Installation der Treibersoftware far dieses Gerdt ist abgeschlossen:

CAM 300/400 (Device)

gchlleﬁen
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Das Betriebssystem startet den Installations-Wizard ein zweites
Mal, um auch den virtuellen COM-Port Treiber zu installieren.
Die Installationsroutine ist identisch zum vorher beschrie-
benen Ablauf.

-

Datei  Aktion  Ansicht 7

&= | T E HE € %S

Datei  Aktion Ansicht 7

&= | 7| E HFE| & F &S

4|5 Andere Gerdte - I
7y USB Diagnostic Adapter —

-+ [}y USB Serial Port

|> “"?’ Anschliisse (COM Treibersoftware aktualisieren...
b % Audio-, Video- un Deaktivieren

I?--J-;.J Computer

I ) DVD/CD-ROM-La

Deinstallieren

m

b % Eingabegerite (Ho Mach gednderter Hardware suchen
» B, Grafikkarte i
b € IDE ATA/ATAPL-C e

[ g Laufwerke

Dﬂ Mause und andere Zeigegerite
. Bl Manitars

Nach erfolgreicher Installation wurde im Gerdtemanager ein
neuer COM-Port hinzugefiigt. Dieser COM-Port muss in der
CANParam Software ausgewdhlt werden, um mit der CAN 300
PRO Baugruppe kommunizieren zu konnen.

a5 PC136 . |

p <[5 Andere Geréte

i |l USE Diagnostic Adapter

473" Anschliisse (COM & LPT)

. .TF CAN 3007400 (Serial Port) (COMLL) |
? PCle to High Speed Serial Port (COMI)
'3 PCleto High Speed Serial Port (COM2)
i LT SAS 341 (Service) (COMLD)

[>ii| Audio-, Video- und Gamecontroller

m
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6.3 Erstellen eines Layer 2 Projektes

Ein neues Projekt kann tiber den Mentipunkt ,Projekt / Projekt
erstellen / neues Projekt” oder mit dem Projekt Wizard erstellt
werden.

Projektparameter

Projektname |U rititled

Projekt

Autor

CAN—Pamm

< Suck | weiber 33 | Schliessen

Der Projekt Wizard fiihrt Sie durch die wichtigsten Einstellungen
um ein neues und vollstandiges Projekt zu erhalten.

B augruppentyp

CCAN 300
# CaN 200 PRO
T CAM 400

Wizard

CAN-Param

Hilfe: | | <4 Zurick. | Wheiter > | | Schlieszen

Layerauswahl

Wizard

A

Fiir die Erstellung von
CANopen Master
Projekten lesen Sie bitte
Kapitel 6.4.

W Layer 2

 CANopen® Maste

CAN-Param

Hilfe | | <4 Zuriick. | Weiter >> | Schliessen
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Ein Mischbetrieb mit
11Bit und 29Bit
Identifiern ist nicht
maoglich!

A

Abhdngig vom
Ubertragungsmodus sind
die richtigen Layer 2
Hantierungsbausteine zu
verwenden.

CAN 300 PRO

CANParam v4.60 g »
Busadressierung
g
ﬁ N & 11Bit Mode Stellt eine 11Bit Adrezsienung auf dem CAN-Bus -
3 zur Yerfigung. Siehe CAM Spezifiziernung 2.04
H 29Bit Mode |
1
z CAMbus Baudrate 500K >
Hilfe | <4 Zuriick | Fertig | Schliesgen

6.3.1

Einstellung der CAN-Bus Baudrate

Die CAN-Baudrate kann im Bereich von 10kbit/s bis 1Mbit/s

gewahlt werden.

Stop »» Aun
Fiun »» Stop
Synchronfenster

== o |

Datei  Projekt  Online  Hilfe
ki EH = | dn g o @20 D CAN 300 PRO Layer 2
Projekte
= Untitled 300 PRO Pratakol
= @ L 2-11Bi
Akzeptarzmasken @) Laper = L
Einzchalten () Laver 2 - 29 Bit

SPS Ubertragungzmodus
[ Block mode akliviersn

Simple network. parameter

B audrate

500K -

ComPort | COM144 [CAN 300/400 via USE_ ~ |

B

Alternativ kann die Baudrate auch iber den DIP-Schalter

eingestellt werden.

6.3.2 Einstellung des Protokolls-Typs
Die CAN 300 PRO Baugruppe unterstiitzt sowohl das
Protokollformat CAN 2.0 A (11 Bit), als auch CAN 2.0 B (29 Bit).

Fir die Verwendung der SAE J1939 Hantierungsbausteine muss
immer CAN 2.0B (29 Bit) gewdhlt werden.

6.3.3 SPS Ubertragungsmodus

Wenn der Layer 2 Block Ubertragung verwendet werden soll, ist
die Option ,Block mode aktivieren” zu aktivieren. Dann miissen
auch die Hantierungsbausteine ,, CANSEND Block
Mode“/CANRCYV Block Mode” verwendet werden.
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Die Defaulteinstellung
der Akzeptanzmaske (Oh
bis 7FFh) erlaubt den
Empfang aller Tele-
gramme.

28

6.3.4 Maskenfilter

Es stehen in der CAN 300 PRO Baugruppe 16 Maskenfilter
(Akzeptanzmasken) zur Verfiigung. Mit Hilfe dieser Masken ist es
moglich, verschiedene Telegramm-IDs fiir den Empfang frei
zuschalten oder zu sperren.

Anfang Ende
Maske1 [~ Hochprior |0x000 |0 7FF

Mazke 2 |

<l

Mazke 3

tazke 4

tazke 5

tazke B

Mazke 7

bazke B

bazke 9

tazke 10

Mazke 11

Mazke 12

tazke 13

Maske 14

Maske 15

1 1 1 11111171 1117
A Y I

Maske 16

Bit Filter

Mit der Option ,Hochprior” ist es moglich, CAN-Telegramme
vorrangig zu behandeln. Telegramme, die mit den dort
eingestellten IDs empfangen wurden, werden an dem normalen
Empfangspuffer vorbei als ndachstes Telegramm an die S7
tibergeben.

6.3.5 Bitfilter

Alternativ zu den Akzeptanzmasken konnen die empfangenen
CAN-Telegramme auch auf eine Node-ID hin gefiltert werden.

Die Node-ID wird z.B. in CANopen® Netzen zur Identifikation
eines CANopen® Slaves verwendet.

Mode D T

[~ Benutze von DIF

Soll die CAN 300 PRO als Slavestation verwendet werden, so kann
uber die Einstellung der Node-ID eine Filterung auf alle CAN-
Telegramme fiir diese Station festgelegt werden. Die Node-ID ist
in den unteren 7 Bit der CAN-ID hinterlegt.

CAN 300 PRO



Neben den CAN-Telegrammen mit der festgelegten Node-ID
werden alle Telegramme mit der Node-ID O durchgelassen:
COB-ID 0x0, 0x80, 0x100, 0x180, 0x200, ...

Die Node-ID kann entweder fest im Projekt vorgegeben oder tiber
die DIP-Schalter an der Baugruppe eingestellt werden.

6.3.6 Ereignis Skripte

Die CAN 300 PRO Baugruppe kann fiir die SPS-Ereignisse
yEinschalten”, ,Stop >> Run“ und ,Run >> Stop” frei
programmierbare CAN-Telegramme (Layer 2) senden sowie Timer
starten und anhalten.

Folgende Befehle stehen zur Verfiigung:

Send Sende Telegramm
(Aufbau: ID, Linge, Datenbyte 1, Datenbyte 2, etc. )

Fetch Sende Telegramm mit RTR-Bit 1

Start Starte Timer X
Stop Stoppe Timer X
Wait Warte X (1...65535) ms
// Kommentarzeile
.
& canpanm a0l &l_'l‘ﬂ
Datei  Projekt Cnlne  Hilfe
kEH = | g o s 20| D CAN 300 PRO Layer 2 ComPart [EDM144 [CAM 300400 via USE v]’
Projekte O % B v oo
= C3PRO LZ Dema
B Metewerkparameter send DXQDD 2 01 Ox00;
Akzeptanzmasken \:ElrtleDYDi\lC,
Einzchalten |
Stop >» Run
Run »» Stop
=+ Synchionfenster SendfFetch hinausfigen |
SYMC
TIMER2 Start Timer hinzufigen SYNC
TIMER3 Stop Timer hinzufigen ¥
TIMER4 Wait hinzufiigen
TIMERS
TIMERE
TIMER?
TIMERS
TIMER3
TIMER10
TIMER11
TIMER12
TIMER13 Item Message
TIMER14
TIMER1S
TIMER1E

Es konnen mit der CAN 300 PRO Baugruppe 100 Zeilen pro Skript
angelegt werden.
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6.3.7 Timer

Fir zeitabhdngige Ereignisse stehen in der CAN 300 PRO
Baugruppe 16 Timer zur Verfitigung. Jeder Timer kann ein
beliebiges CAN-Telegramm senden.

Tirmer Ak tion
Alias |SYNC D

| 0080

[ hachpriar [ zum Al

[~ Fetch
YWiederholung
200 maec RTR Lange
Phaze 0 :I'
|E| MEec

(LENERLS

Jedem Timer kann ein Alias-Name gegeben werden. Dieser Name
kann dann in den Skripten der SPS-Ereignisse verwendet werden.

Die Timer-Wiederholung gibt das Wiederholintervall fiir den Timer
an, die Phase den Startpunkt innerhalb des Intervalls.

Fiir die Timer-Periode konnen Zeiten von 1 mSek. bis 65535 mSek.
in 1 mSek-Schritten eingestellt werden. Fiir die Phase konnen
Zeiten von OmSek. bis 1 mSek. vor der Periodendauer verwendet
werden.

Wird die Option ,,zum AG*” gewdhlt, so wird das Telegramm
gleichzeitig auf den CAN-Bus und zur SPS abgesendet. Mit dieser
Option kann die SPS auf ein CAN-Telegramm synchronisiert
werden.
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Fiir die Verwendung des
Synchronfensters miissen
die beiden Timer 1 & 2
direkt hintereinander in
einem Skript gestartet
werden!

CAN 300 PRO

6.3.8 Synchronfenster

Bei Verwendung des Synchron-Timer (Einstellung , Synchron
Fenster”) werden die durch den FB 60 ,CANSEND“ gesendeten
Telegramme innerhalb eines Zeitfensters gesendet. ,Wieder-
holung” gibt die Wiederholungsrate an, ,Begin Phase” & “End
Phase” legen den Bereich des Sendefensters innerhalb der
Wiederholungzeit fest.

Die zu sendenden Telegramme

werden nur innerhalb des Zeit-
bereiches zwischen ,Begin
Phase” & “End Phase”

[w Synchronfenster

Wiederholung | 1000

mzec

mzec

gesendet.
Auflerhalb des Synchron- Begin Phase
fensters wird damit Zeit auf 200
dem Bus fiir Kommunikation End Phase
von anderen Teilnehmern E00
geschaffen.
< Wiederholung »
A Begin Ar End
Phase Phase
Synchronfenster:
Telegramme werden
gesendet
EEEN

msec

>

Der Timer 1 ,SYNCBEGIN” und Timer 2 ,SYNCEND* werden bei
der Benutzung des Synchronfensters intern verwendet. Diese
missen aber vom Anwender, z.B. in einem Skript, gestartet

werden. Damit das Synchronfenster korrekt arbeitet, miissen diese

beiden Timer direkt hintereinander gestartet werden.
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Zur ersten Inbetrieb-
nahme als CANopen
Master bitte auch das
Dokument , Inbetrieb-
nahmehilfe CANopen
fiir CAN 300 PRO“
verwenden.
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6.4

Erstellung eines CANopen® Projektes

Fiir Anwendungen mit CANopen® Teilnehmern kann die CAN
300 PRO Baugruppe als CANopen® Master parametriert werden.

-

CANParam v4.60

-

Layperauswahl

Wizard

Layer 2

& CaNopen® Maste

CAN-Param

Baugruppe wird fiir die Eenutzung als
CAMapen® Master pararmetriert

Hilfe

| €4 Zuriick | Weiter >>» |

Schliessen |

e

Der CANopen® Master in der CAN 300 PRO Baugruppe arbeitet
unabhidngig von der SPS.

6.4.1

Einstellungen des Masters

Datei  Projekt  Online  Hife
AEHE aaf@mess-E £0
Projekte
=t C3IPRO CAMopen Master
=} Slave 1 [Maxan EPOS)
— TFDO's
TPDOT
TFDOZ
TPDO 3
TPDO 4

4 RPDO%

+- 500

Slave 2 [Phoenix [LE]
Slave 3 wago 752)
Slave 4 [B+R X201
Slave 7 [Beckhoff]
Slave B4 [WAGD 750)

[ [ [

=] )

CAM 300 PRO CAMopen

Mode ID a5
Synchron Signal

V| Sunc akbivieren
Device Monitoring

/| Master Heartbeat

Startup Yerhalten

| Autostart der Slaves

‘wiarten auf SPS Gtart

ComPort [ COM144 (AN 300400 via USE = |

Baudrate |1k -
200 g
1000 ms

V| Wit AG Bun/Stop - Master Start/Stop

‘wiarten auf Slave-Reset 10 3
AG 140 Buffer
Speicherart Basizadr. Bereichzgrole
IN EE - 50 &0 Eyte
aut AR - 50 B0 Byte
Sperrzeit nach Hochlauf
RTR Poling
RTR - Poling

L=

Node ID: Der Master benotigt eine Node-ID fiir die Aussendung
des Master Heartbeats. Die Node-ID kann im Bereich 0...127

festgelegt werden.

Baudrate: Festlegung der CAN-Bus Baudrate (10kBaud .. 1MBaud)

Synchron Signal: Der Master kann ein SYNC-Telegramm (ID:

0x80) in einem festen Zeitraster aussenden.

Device Monitoring ,Master Heartbeat”: Der Master sendet in dem
parametrierten Zeitraster ein Heartbeat Telegramm aus (ID: 700 +

Node-ID des Masters).
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Startup Verhalten , Autostart der Slaves”: Slaves, die wahrend des
Betriebes ausfallen und dann wiederkehren, werden automatisch
neu initialisiert und wieder in den zyklischen Betrieb aufge-
nommen.

Startup Verhalten ,Mit AG Run/Stop — Master Start/Stop”: Der
Master startet und stoppt, wenn die SPS gestartet oder gestoppt
wird.

Startup Verhalten ,Warten auf SPS Start”: Der Master initialisiert
die Slaves und wartet auf das Freigabekommando von der SPS
(Kap. 7.8.4), bevor er in den zyklischen Betrieb geht.

Startup Verhalten , Warten auf Slave Reset”: Der Master sendet
beim Neustart einen NMT Reset an alle Slaves. Einige Slaves
benodtigen eine ldngere Zeit, bis sie den Reset durchlaufen haben
und sich wieder beim Master melden (Bootup). Die maximale
Wartezeit kann hier definiert werden.

Hinweis: Einige CANopen® Gerite benétigen bis zu 10 Sekunden
oder langer bevor sie sich nach einem Reset am Bus melden. Die
Slave Wartezeit sollte bei der ersten Inbetriebnahme nicht zu kurz
eingestellt werden.

AG 1/0 Puffer ,IN”: Puffers fiir Empfangs-PDOs
AG 1/0 Puffer ,,OUT”: Puffers fiir zu sendende PDOs

Die Grofle des Puffers muss mit der Angabe in der SPS tiberein-
stimmen, um eine korrekte Datentiibertragung zu gewahrleisten.

Die Angaben der Speicherart und Basisadresse sind nur informativ
und sollten mit der Programmierung in der SPS tibereinstimmen,
um die Zuordnung der PDOs in der SPS zu erleichtern.

Eine genauere Erlduterung des AG I/O Puffers ist in Kapitel 6.4.5
enthalten.

AG 1/0 Puffer ,Sperrzeit nach Hochlauf”: Festlegung der
Wartezeit nach Hochlauf des Masters, bis erste Daten an die SPS
gesendet werden sollen.

RTR Polling: Festlegung des Zeitrasters, in dem PDOs tiber RTR
Telegramme abgefragt werden sollen.
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6.4.2 Slave anlegen

Mit Betdtigung der rechten Maustaste im Projektbaum kann ein
neuer Slave angelegt werden. Slaves konnen entweder manuell
definiert oder aus einem EDS-File erstellt werden.

e -
gcmparam v4.60 o
Datei  Projekt  Online  Hife I

ki H = | gl o &0 CAM 200 PRO CAMopen ComPort | COM144 [CAN 3004400 via USE ~ |

Projekte
=+~ C3IPRO CAMopen Master
=+ Master

+ Slave 1 [Mawon EPOS) Mode ID 4 Uberpriifen wom Gerate Typ 0x0191
+1- Slave 2 [Phoenix ILE)
# Slave 3 Mwago 752) Slave Name B+R ®20 Pflichtgerat V| Reset nach Ausfall

= TPDO's Bemerkung B+R %20 Modul

TPDO1 Device Manitaring
Aug Producer Heatbeat @) Modeguard Lifetime Faktor
0 EOO ms 3
Consumer Heartheat
Heartheat des Masters vom Slave Ubenwachen [
+- RFDO's

5D0's
i Slave 7 [Beckhoff)
#- Slave 64 [WAGD 750

Node-ID: Node-ID des Slaves

Gerate Typ liberpriifen: Mit dieser Option tiberpriift der Master
beim Hochlauf ob der Slave auf der angegebenen Node-Nummer
den angegebenen Gerate Typ hat. Es wird dazu das SDO 1000
gelesen und die unteren 2 Byte zum Vergleich verwendet.

Slave-Name: Name des Slaves, frei wahlbar, wird auch im
Projektbaum angezeigt.

Pflichtgerat: Der Slave muss vorhanden sein, damit der Master in
den zyklischen Betrieb gehen kann.

Bemerkung: Weitere Informationen zum Slave

Device Monitoring , Producer Heartbeat”: Uberwachung des
Slaves vom Master durch das Producer Heartbeat Signal des Slaves.
Die Einstellung wird beim Hochlauf in das SDO 1017 des Slaves
geschrieben.

Device Monitoring , Nodeguarding”: Uberwachung des Slaves
vom Master durch Nodeguarding. Die Einstellungen werden beim
Hochlauf in die SDOs 100C und 100D des Slaves geschrieben.

Consumer Heartbeat: Der Slave tiberwacht das Heartbeat des
Masters. Als Uberwachungszeit wird die Masterheartbeatzeit mal
Faktor 1,5 verwendet. Es wird beim Hochlauf das Objekt 1016/1
beschrieben.
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Bei Daten-

Uberschneidungen durch
einen falsch eingestellten
Offset kann es zu Daten-
verfilschungen kommen!

CAN 300 PRO

6.4.3 TPDOs einstellen

=7 CANParam v4.60

Datei  Projekt  Online  Hife
ki EH = | g o s &0 CANM 200 PRO CANopen ComPart {CDMm [CAM 300/400 via USE -
Prajekte TPDO 1 aktivieren
=t C3IPRO CAMopen Master
= Master COB D 0x0184 EE 50 =&
#- Slave 1 [Maxon EPOS)
i Slave 2 [Phoenix ILB)
+- Slave 3 Mwago 752)

= Slave 4 [B+R X200 I
5. TPRDO% Datenldnge 2 Byte

Transmizzion Type | Event driven on change [(255]  + Inkiit Tirne 1] I

TPDO1

|71 PDO - Mapping zum Slave senden
Daten Typ

EE 50 00000 0400 |
EB 51 00000 0400
- RPDO% EB - [ -] [moooo 0400

500
+- Slave 7 [Beckhoff]
#- Slave 64 [WAGD 750)

COB-ID: Anzeige der zugehorigen CAN-ID, abhdngig von der
Node-ID und der PDO-Nummer. Die COB-ID sollte nur in Sonder-
anwendungsfillen geindert werden.

Adresse im 10-Puffer: Festlegen der Startadresse fiir die Daten des
PDOs

Transmission Type: Einstellung des Ubertragungsmechanismus.
Folgende Optionen sind moglich:

SYNC acylic (0): Senden nach dem nédchsten Sync-Telegramm,
wenn eine Anderung vorliegt

SYNC (1..240): Senden nach jedem n-ten Sync-Telegramm

RTR-only synchronous (252): Senden auf Anforderung (RTR) nach
dem néachsten Sync-Telgramm. Im Master muss das RTR-Polling
eingeschaltet sein und ein Sync-Telegramm am Bus gesendet
werden.

RTR-only asynchronous (253): Sofort senden auf Anforderung
(RTR). Im Master muss das RTR-Polling eingeschaltet sein.

Event driven manufacturer (254): Senden nach Anderung

Event driven standard (255): Senden nach Anderung

Die Einstellung wird automatisch in das Objekt 0x1800 (TPDO 1),
0x1801 (TPDO 2), 0x1802 (TPDO 3) und 0x1803 (TPDO 4)
geschrieben.

Inhibit Time: Minimaler Zeitabstand fiir zwei hintereinander zu
sendende PDO-Telegramme bei Verwendung der Transmission
Typs ,Event driven ...“ (254 / 255).

Datenlinge: Anzahl der im AG-Input Puffer bzw. durch das PDO-
Telegramm verwendeten Bytes
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Datentyp: In dieser Liste muss die Datentyp Aufteilung des PDO-
Telegrammes definiert werden. Ein PDO-Telegramm besteht aus

maximal 8 Bytes.

Es miissen nun vom linken/ersten Byte bis zum letzen Byte des
genutzten PDOs die Datentypen zugeordnet werden.

Beispiel:

Das TPDO4 hat 6 genutzte Bytes, die ersten beiden Bytes werden
als Unsigned16 interpretiert und die Bytes 3-6 als Interger32.

Byte 1

| Byte2

Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6

Byte 7

Byte 8

Unsigned16

Integer32

unbenutzt

unbenutzt

Die CAN 300 PRO wird die Werte durch diese Angaben intern
aufarbeiten und in den 1O-Puffer fiir die SPS korrekt eintragen.

Folgende Datentypen stehen zur Verfiigung: Integer8, Integer16,
Integer32, Unsigned8, Unsigned16, Unsigned32.

PDO-Mapping zum Slave senden: Das SDO-Mapping der PDOs
kann neben der Liste der Datentypen direkt angegeben werden.
Ist die Option aktiviert, so wird dieses Mapping beim Hochlauf in
die Objekte 0x1A00ff. geschrieben.

=7 CANParam v4.60

Datei  Projekt  Online  Hife

Projekte
= C3IPRO CAMaopen Master
=+ Master
=} Slave 1 [Maxon EPOS)
= TPDO's

TFDO1
TPDO2
TPDO3
TPDO 4

+- APDOs

& 500

Slave 2 [Phoenix [LE]
Slave 3 [Wago 752)
Slave 4 [B+R %20]
Slave 7 [Beckhoff]
Slave B4 [WAGD 750)

B O B

P EHE dignori-E 20

o= ) |

T PDO 4 akliviersn

COB D

Tranzmizzion Type

Datenlange B

Ews 100
ED 102

EB -

Ox0421

CAN 300 PRO CANopen ComPort | COM144 [CAN 300400 via USE ']

EB 100 -108

SYNC cyclic [1-240)

o]

Buyte

Daten Tup

Unsighed1& -

(Y

PO - Mapping zum Slave senden

Index Subindex

w6041 0x00
(xEOEC k00
w0000 0x00
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6.4.4 RPDOs einstellen

Datei  Projekt  Online  Hife

FEHE s sE £60

Projekte
=t C3IPRO CAMopen Master
=} Master
#- Slave 1 [Maxon EPOS)
i Slave 2 [Phoenix ILB)
+- Slave 3 Mwago 752)
# Slave 4 (B+R =200
=} Slave 7 [Beckhoff]
+- TPDO's
= RFDO%
R PDO1

SDO's
i Slave B4 (WAGD 750)

= ] |

Y|R PDO 1 aklivieren

COB 1D 0x0207

Tranzmizzion Type

Datenldnge 2

AB BE
AB 57

4B -

CAM 300 PRO CAMopen

ComPort | COM144 (CAN 300400 via USE = |

4B 96

Ewvent diiven on change [255]

-

Byte

Daten Typ

Unsigneds -
Unsigneds -

()

-57

Inhibit Time

PO - Mapping zum Slave senden

O=0000

w0000

w0000

=00

0x00

0x00

1]

COB-ID: Anzeige der zugehorigen CAN-ID, abhdngig von der
Node-ID und der PDO-Nummer. Die COB-ID sollte nur in Sonder-
anwendungsfillen geindert werden.

Adresse im 10-Puffer: Festlegen der Startadresse fiir die Daten des

PDOs

Transmission Type: Einstellung des Ubertragungsmechanismus.
Folgende Optionen sind moglich:

Sync trigger by PLC (0): RPDO wird zum Slave gesendet, wenn ein

SYNC-Signal kommt und die Daten sich gedndert haben
Sync (1..240): Ubernahme nach jedem n-ten Sync-Telegramm

Event driven on PLC cycle (254): Master sendet nach jedem 10
Write Aufruf die Daten auf den Bus, der Slave nimmt die Daten

sofort an

Event driven on change (255): Master sendet nach jeder

Anderung des Wertes, der Slave nimmt die Daten sofort an

Die Einstellung wird automatisch in das Objekt 0x1400 (RPDO 1),
0x1401 (RPDO 2), 0x1402 (RPDO 3) und 0x1403 (RPDO 4)

geschrieben.

Inhibit Time: Minimaler Zeitabstand fiir zwei hintereinander zu
sendende PDO-Telegramme.

Datenlange: Anzahl der im AG-Output Puffer bzw. durch das
PDO-Telegramm verwendeten Bytes.

Datentyp: In dieser Liste muss die Datentyp Aufteilung des PDO-
Telegrammes definiert werden. Ein PDO-Telegramm besteht aus
maximal 8 Datenbytes. Es miissen nun vom linken/ersten Byte bis
zum letzen genutzten Byte des PDOs die Datentypen zugeordnet

werden.
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Beispiel:
Das RPDO1 hat 3 genutzte Bytes, die ersten beiden Bytes werden
als Unsigned16 interpretiert und das Byte 3 als Unsigned8.

Byte 1

| Byte2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

Unsigned16 Unsigned8 | unbenutzt | unbenutzt | unbenutzt | unbenutzt | unbenutzt

38

Folgende Datentypen stehen zur Verfiigung: Integer8, Integer16,
Integer32, Unsigned8, Unsigned16, Unsigned32.

PDO-Mapping zum Slave senden: Das SDO-Mapping der PDOs
kann neben der Liste der Datentypen direkt angegeben werden.
Ist die Option aktiviert, so wird dieses Mapping beim Hochlauf in
die Objekte 0x1600ff. geschrieben.

6.4.5 AG 1I/0 Puffer Prinzip

Die PDOs der im Projekt definierten Slaves werden in Datenpuffer
eingetragen, die mit der SPS ausgetauscht werden. Es gibt jeweils
einen Datenputffer fiir den Eingang von PDOs (TPDOs des Slaves)
und fiir das Versenden von PDOs (RPDOs des Slaves).

Die Grofde der Puffer kann im Master-Einstellungsdialog festgelegt
werden. In diesen Puffern konnen nun die Daten der PDOs an
beliebige Stellen gelegt werden.

Diese AG 1/O Puffer werden von der Hantierungssoftware zur SPS
uibertragen, bzw. von der SPS geladen. Dafiir werden der FB 20 , 10
Read” (s. Kap. 7.8.1) und FB 21 ,10 Write“ (s. Kap. 7.8.2)
verwendet.

In der SPS kann der AG 1/O Puffer in einen beliebigen Speicher-
bereich kopiert werden. Der AG IN Puffer kann z.B. direkt in das
Eingangsprozessabbild (EB) kopiert und der AG OUT Puffer vom
Ausgangsprozessabbild (AB) kopiert werden. Damit ist eine direkte
Verarbeitung der CANopen® PDOs im Prozessabbild der SPS
moglich.

Sollte der Speicher des Prozessabbildes nicht grofd genug sein, so
kann auch der Merkerspeicher oder Datenbausteine verwendet
werden. Die Zuordnung der PDO-Daten in diesem Speicher ist
durch den gewdhlten Offset so einfach moglich.

CAN 300 PRO




Beispiel:
Grofie des AG IN Puffers: 50 Bytes

AG 1/0 Buffer
Speicherart Bagizadr Bersichegroie

M EE - |50 |50 Epte

Durch die Angabe des Anypointers am FB 20 , IO Read” mit ,E
50.0 BYTE 50“ kopiert den AG IN Puffer in den Prozessabbild-
speicher von EB50 bis EB99:

CALL FB 20 , DB20

Base =256

Dest :=P#E 50.0 BYTE 50
STAT :=MW20

Err :=M22.6

RetVval :=MW24
NewData:=M22.0

Beispiel:
Das TPDO4 des Node 1 ist auf EB 70 gelegt und enthalt 6 Bytes,
belegt als Unsigned16 und Unsigned32.

Byte 1

| Byte2 Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 Byte 7 Byte 8

Unsigned16 Unsigned32 unbenutzt | unbenutzt

CAN 300 PRO

g v S |

Datei  Projekt  Online  Hife

k= | gl o s @20 CAN 300 PRO CAMopen ComPort | COM144 [CAN 3004400 via USB ~ |
Projekte T RDO 4 aktivieren
= C3PRO CaAMopen Master
B Master COB ID 050451 EB 100 -105
=+ Slave 1 [Maxon EPOS)]
=T P?i; 01 Transmission Type | STNC eyclic (1-240) - -] I

TPDO 2
TFDO 2 Datenldnge £ Byte
TFDO 4

FD0 - Mapping zum Slave senden

Daten Typ Index Subindex
i - 0x6041 0x00
B FDO's E'wf 100 Unsignedlf il 1
500 ED 102 [AORC w00
Slave 2 [Phoenix ILB)
Slave 3 [waga 752) B = [ -] oeow 000

Slave 4 [B+R X20]
Slave 7 [Beckhoff]
Slave B4 (WAGD 750)

3 B e B

In der SPS kann nun der Wert des SDO 6041 im EW 70 verarbeitet

werden und im ED 72 steht der Wert des SDO 606C. Die Werte
werden automatisch an das Datenformat der SPS angepasst.
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Adresse in der SPS Zuordnung
Node 1: TPDO4 (Byte 0-1)
EW 70 Unsigned16
Node 1: TPDO4 (Byte 2-5)
ED 72 Unsigned32
EB 76 unbenutzt
EB; ”99 unb‘e.r;utzt

6.4.6 SDOs hinzufiigen
g covoenvics SN B e

Datei  Projekt  Online  Hife

i E = | din o 20 CAN 300 PRO CANopen  ComPort | COM144 (CAN 3007400 via USB v |
Projekte 500 aktiviersn
= C3PRO CAMopen Master
= aSStT;vﬂ (Mason EFOS] Indes 06200 Bemerkung ‘wiiteStateS0utputlines
Slave 2 [Phoenix ILEB)
[raten
Slave 3 Wago 752) = z z
Slave 4 [B+R ¥20] Aktiviet  Sub Index  Objekt Name Dat.en Typ  Dezimal  Hexadezimal
Slave 7 (Beckhoff] 9 1 1.Byte Output unsigned 8 123 078 I
Slave B4 [WAGD 750] 2 2 Byte Dutput unzigned 8 1] 0«00
5 Slave 5 [CAN300 10 Slave] i igy'e g“"’“t “”ng"ej : g g“gg
TFDO's 5 5 By:e Du:Du: uns!gned 2 1] DHDD
B EDO's Iyt Outpul uns!gne 1
= 500 6 B Byte Output unsigned & 0 w00
SO0 DwE200 T 7 Bwte Output uns!gned g 1] 0x00
8 8.Byte Output unsigned 8 a 000

Zu jedem Slave kann eine Liste von SDOs hinterlegt werden. Die
Werte dieser SDOs werden nach dem Hochlauf des Masters und
der Erkennung des Slaves in diesen geschrieben.

Sollte ein Slave im zyklischen Betrieb des Masters ausfallen und
danach wieder am Bus erkannt werden, so werden die SDOs
ebenfalls geschrieben (nur mit Master Option: , Autostart der
Slaves”).

Ein Fehler beim Schreiben der SDOs fiihrt nicht zum Abbruch der
Slave-Initialisierung. Der letzte aufgetretene Fehler kann im
CANopen® Debug Screen (s. Kap. 6.7.2) eingesehen werden.
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6.5 Hochladen

Das aktuell bearbeitete Projekt kann in die CAN 300 PRO
Baugruppe eingespielt werden (,,Hochladen).

i |
Hochladen: Zielgerit ist CAN200 PRO [

Abbruch

6.6 Herunterladen

Ein auf der Baugruppe liegendes Projekt kann mit dieser Funktion
in die CANParam Software zur weiteren Bearbeitung geladen
werden.

6.7 Diagnose/Debug

Zur Vereinfachung der Fehlersuche kann der Zustand der CAN
300 PRO Baugruppe tiber den Mentipunkt , Debug” abgefragt
werden. Der Debug-Modus benoétigt eine USB-Verbindung zur
Baugruppe.

6.7.1 Layer 2 Debug Anzeige

Zielgerit ist CAN300 PRO [

.—‘:‘ — —— —

Layer2 | CAMNopen® I Perfnmancel

Puffer

Wergion W1.38 hochprior  niederprior

CaM RxZahler g BE146
CaM TuZahler 27703 i

AL RxZahler  n 0

AG TeZahler 2093 0
Controllereinstellungen

Frotokall 11Bit Modus Script Zahler 0
Baudrate 1.00M Timer £&hler ] 0

Reszet Zahler

Sync verwendet |V Masken An

Controllerstatus FIFO Stabuz
Senden  Empfangen
Fehler-Register 000
leer i
Mode Status DK
e Low halb wall
R Fehlerzahler 000 )
High halb vall
T Fehlerzghler 000
ol
Restart
| Trennen | | Schliezzen |

|

.

Mit dem Button ,Verbinden“ wird der Uberwachungsmodus
aktiviert. Nochmaliges Driicken des Buttons unterbricht die
Verbindung wieder.

Folgende Informationen liefert der Debug-Dialog:
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Node Status sollte immer
auf ,,OK” stehen, damit
eine storungsfreie CAN-
Dateniibertragung maog-
lich ist.

Die Fehlerzihler miissen
auf 0" stehen, sonst ist
die Dateniibertragung
am CAN-Bus gestort.

Die Informationen iiber
die Puffer und die FIFOs
sind nur im Layer 2
Modus relevant. Im
CANopen Master Modus
iibernimmt die Firmware
die Kontrolle iiber die
Puffer.
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Version Versionsnummer des Betriebssystems

Protokoll projektiertes CAN-Protokoll (11Bit/29Bit)
Baudrate aktive CAN-Baudrate

Controllerstatus Inhalt des CAN-Status-Registers:

Fehlerregister Inhalt des CAN-Fehler Registers EFLG (Kap. 5.2)

Node-Status Inhalt des CAN-Status-Registers (s.0.):
"OK"”, “Warning”, “Passiv”, “Bus Off”

Rx Fehlerziihler Fehlerzihler CAN-Empfang
Tx Fehlerzdhler Fehlerzahler CAN-Senden

Hinweis: Die Sende und Empfangsfehlerzahler werden vom CAN-
Controller hochgezdhlt, wenn das Senden oder der Empfang eines
Telegramms fehlgeschlagen ist. Sobald ein Telegramm korrekt
gesendet, oder empfangen wurde, wird der entsprechende Zihler
wieder heruntergezahlt. Diese Zahler sollten bei einem korrekt
arbeitenden CAN-Bus immer auf O stehen!

Value
255 1 BUS OF

ERROR PASSIVE

127

96 Warning Limit

Puffer Anzeige der Anzahl der empfangenen bzw. ge-
sendeten CAN-Telegramme in den Puffern am
CAN-Bus, zur SPS und intern

Hinweis: Die CAN 300 PRO Baugruppe hat Empfangs- und Sende-
puffer von jeweils 400 Telegrammen (Niederprior) und 20 Tele-
grammen (Hochprior). Die Zdhler zeigen an, wie viele Tele-
gramme verarbeitet wurden.

Zwischen den Rx-/Tx-Zahlerpaaren sollte nie eine grof3e Differenz
entstehen. Ist dies doch der Fall, so werden die CAN-Telegramme
nicht schnell genug von der SPS abgeholt, oder zu schnell von der
SPS gesendet.

Wenn bei einem vollen FIFO weitere Telegramme empfangen
oder gesendet werden, so wird das Fehlerbit FIFO-Overflow gesetzt
und das dlteste Telegramm im FIFO geldscht.

CAN 300 PRO



Node Status sollte immer
auf ,,OK” stehen, damit
eine storungsfreie CAN-
Dateniibertragung maog-
lich ist.

CAN 300 PRO

FIFO-Status  Anzeige des Fiillgrades der FIFOs

In der SPS kann der FIFO-Status tiber das Peripheriebyte 2 (Kapitel
5.3) ausgewertet werden. Die FIFOs konnen mit dem Hantierungs-
baustein FB 67 CANCTRL (s.a. Kap. 7.3.4) geloscht werden. Ein
aufgetretener Overflow-Fehler muss ebenfalls fiir den FB 67
CANCTRL (s.a. Kap. 7.3.4) zuriickgesetzt werden.

6.7.2 CANopen® Debug Anzeige

Wird die CAN 300 PRO Baugruppe im CANopen® Master Betrieb
betrieben, so kann auf der zweiten Diagnoseseite der Zustand des
Masters und die Livelist angezeigt werden.

Layer? | CAMopen® | Perfomance
Cantrollerstatus
Yersion W1.38 Fehler-Register 000
B audrate 1,00k Node Status 0k
b azter Info
Master Status DO_PI_TEST_BOOTUP (25] Rt Fohlerzatler 2407
Slaves operational 4 VP railes a0 1
aktive SO0 Kandle 0 |
Slave  Status  Emergency SD0Ids  Sublds  SDO Abort
127 0x05 000 000 000 0x00 000 000 0x00 0x0 0x0000 Ow00 Ox0000_0000 -
1 0=7E 00 000 000 D00 QD0 000 000 0w 0x0000 Ow00 w0000 _0000 F I
2 0=7E 000 000 000 0x00 000 000 0x00 0x0 0x0000 Ow00 Ox0000_0000
3 0x00 00 000 000 D00 QD0 000 000 0w 0x0000 Ow00 O 0000 _0000 = I
4 0=7E 000 000 000 0x00 000 000 0x00 0x0 0x0000 Ow00 Ow0000_0000
5 0=05 0=00 000 0x00 0x00 000 000 0=00 00 0x1800 0=01 0=0601_0000
B 0=7E 000 000 000 Ox00 00 000 0x00 0x0 0x0000 Ow00 Ow0000_0000 H
7 0x05 000 000 000 0x00 000 000 0x00 Ox 0x0000 Ow00 Ow0000_0000
a 0=7E 000 000 000 Ox00 00 000 0x00 0x0 0x0000 Ow00 Ow0000_0000
9 0=7E 0w00 000 0x00 0x00 000 000 0x00 0x0 0x0000 Ow00 Ow0000_0000
10 0=7E 000 000 000 Ox00 00 000 0x00 0x0 0x0000 Ow00 Ow0000_0000
1 0x05 000 000 000 0x00 000 000 0x00 0x0 0x0000 Ow00 00000 _0000 i
[] Slave Status anhalten [ Trennen ] [ Schliezzen ]

Folgende Informationen liefert die CANopen® Debug Anzeige:
Version Versionsnummer des Betriebssystems

Baudrate aktive CAN-Baudrate

Controllerstatus Inhalt des CAN-Status-Registers:

Fehlerregister Inhalt des CAN-Fehler-Registers EFLG (Kap. 5.2)

Node-Status Inhalt des CAN-Status-Registers (s.0.):
"OK”, “Warnung”, “Passiv”, “Bus Off”

Rx Fehlerziihler Fehlerzihler CAN-Empfang
Tx Fehlerzdhler Fehlerzahler CAN-Senden
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Master Info Anzeige:
Master Status

Slaves Operational

Aktive SDO-Kandile

Slave Status Liste:

Slave Status

Emergency

Aktueller Zustand des CANopen® Masters.
<20 = Hochlauf des Masters, Initialisierung
der Slaves

21,22 = normaler Beitrieb

>22 = Aufstarten ausgefallener Slaves im
normalen Betrieb

Anzahl der in operational befindlichen
Slaves

Anzahl der belegten SDO-Kommunikations-
kanile

0x00 = unbekannt

0x04 = Stop

0x0S = Operational

0x6A = Slave ist erkannt, aber noch nicht
initialisiert (Bootup)

0x7E = Ausfall des Slaves

0x7F = Preoperational

Daten des letzten Emergency Telegramms

SDO Idx, Sub Idx, SDO Abort

letzter empfangener SDO-Abortcode

Die Aktualisierung der Slave-Status Liste kann angehalten werden
um die Liste in die Zwischenablage zu kopieren. Der Text kann
dann z.B. in eine E-Mail oder eine Dokumentation hinein kopiert

werden.

CAN 300 PRO



D;e Slaves miissen das
Objekt 0x1000 besitzen.

CAN 300 PRO

6.8  CANopen® Tools

Zur Vereinfachung der Fehlersuche kann mit Hilfe von SDO-
Kommunikation iiber den Meniipunkt ,, CANopen® Tools“ jeder
CANopen® Slave abgefragt/parametriert werden. Die CANopen®
Tools bendtigen eine USB-Verbindung zur Baugruppe. Die
Baugruppe muss fiir die CANopen® Tools im CANopen® Master
Betrieb parametriert sein.

6.8.1 Scan Slaves
Mit ,,Scan Slaves” kann tiber die CAN300 PRO Baugruppe nach
CANopen® Slaves gesucht werden. Die Slaves miissen dazu auf die

Anfrage des Objektes 0x1000 antworten. Ansonsten werden sie
nicht erkannt.

' ™
& canopent oo LSRN oo
Scan nach Slaves | 500 Ubertragung I Zeige das Slave Mappingl
Mode  Gerdte Typ Gerate Hame Hw Wergion S Werzion Wendor (D
oo d 0x0132 EPOS (=0000_00FB
5 0x0132 CCD-Brd BO1.3150.01 50604 (0=0000_0147
7 0x0131 57-30010 Slave Hw W3.00 (0=0000_0223
11 0«01592 EPOS (=0000_00FB
o2 0 TE20-CaMopen Hiws 1-1 1.07.002 (0x0000_0223
4| [ | r
Scanne nach Slaves Schlieszzen
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A

Sind die Angaben falsch,
so wird eine Fehler-
Meldung mit dem Abort-
Code des Slaves
ausgegeben!
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6.8.2 SDO Ubertragung

Die SDO-Ubertragung kann genutzt werden, um die SDO Objekte
eines Slaves auszulesen oder zu beschreiben. Dazu muss die
entsprechende Figenschaft des Objektes auf dem angesprochenen
Slave zur Verfligung stehen.

i ™
= -
ﬁScan nach Slaves | SD0 Ubertragung | Zeige das Slave Mappingl

Mode 1D [rdex Sub Index Daten Typ 500 lesen
4 0x100C 0=00 _.fmd | O=0F5
500 schreiben

Mode  Index Sublndex  Daten
4 0x1000 (=00 00002_01592
4 O=100C (=00 001F4
4 O=100C (=00 00000

Schlieszen

i

it

e -

Node ID: Angabe der CAN-ID des anzusprechenden Slaves,

Index: Index des Objektes auf dem Slave, das gelesen oder
beschrieben werden soll.

Sub Index: Der Subindex des Objektes auf dem Slave, das gelesen
oder beschrieben werden soll.

Daten Typ: Ist die Datengrofie (Byte, Word, Double), die fiir dieses
Objekt im Slave definiert ist.

Daten schreiben: Ist der Wert der in das Objekt geschrieben
werden soll. Sollen Daten aus dem Objekt gelesen werden, so wird
,Daten schreiben” einfach deaktiviert.

Sende SDO: Mit diesem Button wird das SDO zur Baugruppe und
damit zum Slave gesendet. Sendet der Slave ein Abort als Antwort,
so wird diese als Fehlermeldung mit dem Abort-Code des Slaves
angezeigt.

& SDO Fehler : ABORT: 0280 002 010 0=00 0=00 000 002 0=06

CAN 300 PRO
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6.8.3 Slave Mapping
Mit ,Zeige das Slave Mapping” werden die gemappten PDOs des
angesprochenen Slaves abgefragt und angezeigt.

Mit dieser Funktion ist es moglich, bei einem unbekannten Gerat
das Default-Mapping auszulesen, um die PDOs im CANopen”®
Projekt einstellen zu konnen.

Auflerdem ist es moglich, nach dem Hochlauf des Masters zu
kontrollieren, ob das gewtinschte Mapping eingestellt wurde.

~
o R =
Scan nach Slaves | SD0 Obertragung | Zeige das Slave Mapping

Mode 1D

4 Zeige Mapping
MHode COE-ID Tranzmizion Type  Inhibit Time Sync Start Wert
[} Slave 4

B TxPDO

[+ TPDO1 0w0000_01 84 255

LB Ow0000_0284
Mapping 1 Ox6041 “Word
Mapping 2 06073 Word
tapping 3 (B081 Byte

0=0000_0354
Mapping 1 xB041 Wwhord
: tapping 2 Ox6064 Double

& TPOO4 0=0000_0434

=1 R«PDO

-- RPOO 1 0=0000_0204

-- RFOO 2 0=0000_0304

-- RFOO 3 0=0000_0404

- RPDO 4 [0=0000_0504

Schlizssen

Node ID: Ist die Slave ID, von der die PDO-Mapping Daten geholt
werden sollen.

Zeige Mapping: Wird der Button gedriickt, beginnt die Baugruppe
das Mapping aus dem Slave auszulesen, und wenn mindestens ein
gemapptes PDO vorhanden ist, wird das in dem Fenster angezeigt.
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6.9 Slave PDO Verteilung im AG 1/0 Puffer

Zur Vereinfachung der Fehlersuche kann mit Hilfe einer
graphischen Ubersicht die derzeitige Verteilung der aktiven PDOs
von den Slaves in dem AG I/O Puffer angezeigt werden.

Uber den Meniipunkt ,Slave PDO Verteilung” wird ein
tabellarisches Abbild der Belegung des I/O Puffers mit den PDOs
der Slaves und deren Uberlappungen erstellt und visualisiert.

[ & pDO Verteilung im 10 Bereich m@lﬂlﬂw
TPDOs EE 50-110 RPDOs ABBO-110
IN Mode Devicename TPDO 01 2 3 4 00T Mode Device name RPDO 012 3 4
EE 50, EB 51 4 B+R x20 1 - | AB B0, AR 51 4 B+R 20 1 -
EB 52 -55 AB B2 -55
EB 56, EB 57 7 Beckhoff 1 AB BE, AR &Y 7 Beckhoff 1
EB 55 -59 AB B8 -59
l EE E0. EB 61 3 ‘Wwago 752 1 AB B0, 4B B1 3 ‘wago 752 1 I
EB E2 E4 WAGD 750 1 AR B2 B4 WAGO 7A0 1
EBE3-70 ABE3-70
EB71-73 ABF1-73
EE 74, EB 75 2 Phoenix ILE 1 AB 74, 4B 75 2 Phaenix ILB 1 H
EB 76-79 AB FE-79
E'w 80 1 Maxon EPOS |1 Al 80 1 Maxon EPOS |1
E'w 82, EB 84 1 Maxon EPOS | 2 AlaS 82, 4B B4 1 Maxon EPOS | 2
EB 85-89 AB 85 -89
E'w 90, ED 92 1 Maxon EPOS | 3 Al 90, 4D 92 1 Maxon EPOS | 3
| EB9E-99 AB 96-93
E'w 100, ED 102 |1 Maxon EPOS | 4 Al 100, AD 102 |1 Maxon EFOS | 4 '
I EB 106 - 109 AB 106 -109 i

4 | i | 3 4| i | 3

Fiir eine Aktualisierung der Anzeige nach Anderungen ist dieses
Fenster zu schlieffen und neu zu 6ffnen.

CAN 300 PRO



A

Hantierungsbausteine
und Projektierung der
CAN 300 PRO miissen
zueinander passen!

7 Programmierung in der SPS

7.1 Ubersicht

Die Programmierung der CAN 300 PRO Baugruppe erfolgt in der
SPS tiber die im Softwarepaket enthaltenen Hantierungsbausteine,
die einmalig separat erworben werden miissen.

Es stehen Hantierungsbausteine fiir eine Layer 2 Kommunikation
(keine Interpretation der CAN-Telegramme), fiir das Protokoll SAE
J1939 und fiir den CANopen® Master Betrieb zur Verfiigung.

Hantierungsbausteine fiir die Verwendung der CAN 300 PRO als
CANopen"” Slave oder DEVICENET Slave sind auf Anfrage

erhaltlich.

Die Wahl der Hantierungsbausteine und die Projektierung der
CAN 300 PRO Baugruppe miissen tibereinstimmen.

Fir die Layer 2 und SAE J1939 Hantierungsbausteine muss ein
Layer 2 Projekt in die CAN 300 PRO Baugruppe gespielt werden (s.

Kap. 6.3).

Fiir die Verwendung der CANopen® Master Hantierungsbausteine
muss die CAN 300 PRO als CANopen® Master projektiert sein (s.

Kap. 6.4).

Ab der Version 2.0 benoétigen die Hantierungsbausteine die
Systembausteine SFB 52,53. Fiir CPUs die diese Bausteine nicht
besitzen wenden Sie sich an den Support.

7.2 Wahl der richtigen Hantierungsbausteine

Fir den Einsatz der Baugruppe ist es wichtig die richtigen
Hantierungsbausteine auszuwéahlen. Die Projektbeispiele werden
unterschieden nach dem verwendeten Projektierungstool und den
Einsatzort der Baugruppe. Die Beispiele der verschiedenen Projekt-
typen und Einsatzorte sind funktional gleich aufgebaut.

Einsatzort

Projekttyp

im Rack oder Erweiterungsrahmen

in Dezentraler Peripherie (ET200M)

Step 7 bis
V5.5

C3PRO_CANopen_Vxx
C3PRO_Layer2_Vxx
C3PRO_SAE_J1939_Vxx
C3PRO_IO_Slave_Vxx

C3PRO_CANopen_DP_Vxx
C3PRO_Layer2_DP_Vxx
C3PRO_SAE_J1939_DP_Vxx
C3PRO_IO_Slave_DP_Vxx

Step 7 V11
TIA Portal

C3PRO_CANopen_TIA_Vxx
C3PRO_Layer2_TIA_Vxx
C3PRO_SAE_J1939_TIA_Vxx
C3PRO_IO_Slave_ TIA_Vxx

C3PRO_CANopen_DP_TIA_Vxx
C3PRO_Layer2_DP_TIA_Vxx
C3PRO_SAE_]J1939_DP_TIA_Vxx
C3PRO_IO_Slave_ DP_TIA_Vxx

CAN 300 PRO
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A

Wenn die Layer 2
Hantierungsbausteine
verwendet werden, muss
die CAN 300 PRO
Baugruppe auch mit
einem Layer 2 Projekt
parametriert werden.
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73 Layer 2 Hantierungsbausteine

7.3.1 Allgemein

Mit den Layer 2 Hantierungsbausteinen ist es moglich jedes
beliebige CAN-Protokoll zu verarbeiten. Die CAN-Telegramme
werden ohne Interpretation empfangen, der SPS zur Verfigung
gestellt und es konnen beliebige Telegramme versendet werden.

Folgende FBs stehen in Layer 2 zur Verfiigung:

FB 64 CANSendTimer  Senden neuer Daten zu einem
timergetriggerten Telegrammes

FB 65 CANSEND Senden eines CAN-Telegrammes

FB 66 CANRCV Empfangen eines CAN-Telegrammes

FB 67 CANCTRL Baugruppen Managementfunktionen

FB 68 CANSEND Block Mode Senden von bis zu 17 CAN-
Telegrammen

FB 69 CANRCV Block Mode Empfangen von bis zu 17

CAN-Telegrammen

Eine Initialisierung der Baugruppe in den Anlauf-OB’s ist nicht
erforderlich. Die Baugruppe startet automatisch, wenn die SPS in
RUN geschaltet wird und stoppt, wenn die SPS in STOP geht.

Hier ein Aufrufbeispiel:

CALL FB 66 , DB66 CANRCV
Base :=256
IDHI :=MW60

IDLO :=MW62
RTRLEN:=MB64

DWO :=MW70
DW1l :=MW72
DW2 :=MW74
DW3 :=MW76

STAT :=MW78
Error :=M6.1
RetVal:=MW82
Recd :=M6.0

UN M 6.0
SPB send

SET
= M 10.0 // Senden aktivieren
CALL FB 65, DB65 CANSEND
Base :=256

IDHI :=W#16#0

IDLO :=MW80

RTRLEN:=MB64

DWO :=MW4

DW1 :=MW72

DW2 :=MW74

DW3 :=MW76

STAT :=MW78

Error :=M10.1
RetVal:=MW82
Snd :=M10.0

BE

CAN 300 PRO



A

Der FB65 ,,CANSEND”
darf nicht im OB 1
(Zyklus) und OB 35
(Zeit-OBs) gleichzeitig
bzw. gemischt aufgerufen
werden!

7.3.2 FB 65 CANSEND

Der Funktionsbaustein CANSEND (FB 65) tibertragt ein CAN-
Telegramm zur Baugruppe, welches dann von der Baugruppe
sofort gesendet wird.

Parameter Richtung Typ Beispiel
Base IN INT 256
IDHI IN WORD W#16#0
IDLO IN WORD MW 80
RTRLEN IN BYTE MB 64
DWO IN WORD MW 4
DW1 IN WORD MW 72
DW2 IN WORD MW 74
DW3 IN WORD MW 76
STAT ouT WORD MW 78
Error ouT BOOL M10.1
RETVAL ouT INT MW 82
Snd IN/OUT BOOL M 10.0

Als Ubergabeparameter muss die Basisadresse der Baugruppe als
Integerzahl (Base), ein Statusbyte (STAT) und ein Bit zur
Sendefreigabe (Snd) iibergeben werden.

Das Wort RTRLEN enthilt in den unteren 4 Bits (Bit O bis Bit 3)
die Anzahl der Datenbytes (0...8). Das Bit 6 ist das RTR-Bit des
CAN-Telegramms. Das Setzen des Bit 7 versendet das Telegramm
als hochpriore Nachricht.

Das Bit snd wird nach dem Durchlauf des Bausteines zurtickge-
setzt, wenn das zu sendende Telegramm in die Baugruppe tiber-
tragen wurde. Sollte der Sendepuffer in der Baugruppe voll sein,
so werden dltere, nicht gesendete Telegramme geldscht.

Im Parameter STAT steht der Status der CAN 300 PRO Baugruppe
(siehe Kap. 7.3.8). Der Parameter wird immer versorgt, auch wenn
das snd Bit nicht gesetzt ist.

Sollte der Timer O als Synchron-Timer eingestellt worden sein, so
werden die Daten immer nur in dem definierten Synchron-
Zeitfenster gesendet.

Zuordnung der Parameter ID-HI und ID-LO:

31[30]29]28[27[26]25[24[23]22][21[20]19]18]17]16]15]14[13]12[11[10] 9[8[ 76 [5]4[3[2]1]0
0|0|0|0|0O (0|0 |O|0O]|O (O |0 |O 0 0|0 (0|0 COB-ID 11 Bit
0]0|0 COB-ID 29Bit

ID-HI | ID-LO

CAN 300 PRO
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7.3.3 FB 66 CANRCV

Der Funktionsbaustein CANRCV (FB 66) tibertragt ein CAN-
Telegramm von der Baugruppe in die SPS, wenn ein Telegramm
empfangen und durch die Akzeptanzfilter durchgelassen worden
ist.

Parameter Richtung Typ Beispiel
Base IN INT 256
IDHI ouT WORD MW60
IDLO ouT WORD MW62
RTRLEN ouT BYTE MB64
DWO ouT WORD MW?70
DW1 ouT WORD MW?72
DW2 ouT WORD MW74
DW3 ouT WORD MW?76
STAT ouT WORD MW 78
Error ouT BOOL M 6.1
RETVAL ouT INT MW 82
Recd INOUT BOOL M 6.0

Als Ubergabeparameter muss die Basisadresse der Baugruppe als
Integerzahl (Base) ibergeben werden.

Die Elemente des Telegramms werden als Datenworte iibergeben
(IDHI, IDLO, RTRLEN, DWO..3).

Das Wort RTRLEN enthilt in den unteren 4 Bits (Bit O bis Bit 3)
die Anzahl der Datenbytes (0...8). Das Bit 6 ist das RTR-Bit des
CAN-Telegramms. Ist Bit 7 gesetzt, so ist die Nachricht tiber die
Hochprioren FIFOs gelaufen.

Hat der Funktionsbaustein ein Telegramm von der CAN 300 PRO
Baugruppe gelesen, so wird das Bit Recd gesetzt.

Im Parameter STAT steht der Status der CAN 300 PRO Baugruppe
(siehe Kap. 7.3.8). Der Parameter wird immer versorgt, auch wenn
kein Telegramm empfangen wurde.

Zuordnung der Parameter ID-HI und ID-LO:

31[30]29]28[27[26]25[24[23]22]21][20]19]18]17]16]15]14[13]12[11[10] 9[8[ 76 [5]4[3[2]1]0
0|0|0|0]|0 |00 |O 0|0|0O|0|O|0]|O|O|O]O|O COB-ID 11 Bit
000 COB-ID 29Bit

ID-HI | ID-LO
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7.3.4 FB 67 CANCTRL

Der Funktionsbaustein CANCTRL (FB 67) stellt Sonderfunktionen
der CAN 300 PRO Baugruppe zur Verfiigung.

Parameter Richtung Typ Beispiel
Base IN INT 256
Func IN INT MW90
Param IN INT MW92
STAT OouUT WORD MW 78
RETVAL ouT INT MW 84
Error ouT BOOL M 8.1

1 = Timer starten (Timernummer 1-16 in Param)
2 = Timer anhalten (Timernummer 1-16 in Param)

5 = CAN-Controller Reset und Re-Init auslosen;
Achtung: es konnen CAN-Telegramme verloren gehen

Als Ubergabeparameter muss die Basisadresse der Baugruppe als
Integerzahl (Base), einen Funktionscode (Func) und bei Bedarf
einen Parameter (Param) angegeben werden.

Folgende Funktionen stehen zur Verfigung:

6 = Alle FIFOs auf der Baugruppe 1oschen
7 = FIFO-Fehlerbits 16schen

Im Parameter STAT steht der Status der CAN 300 PRO Baugruppe
(siehe Kap. 7.3.8). Der Parameter wird immer versorgt, auch wenn
kein Telegramm empfangen wurde.
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A

Der Block Mode ist im
CANParam Projekt zu
aktivieren und darf nicht
mit den Standard-
Bausteinen
CANSEND/CANRCV
(FB65/66) verwendet
werden!

A

Der FB65 ,,CANSEND
block mode” darf nicht
im OB 1 (Zyklus) und OB
35 (Zeit-OBs) gleichzeitig
bzw. gemischt aufgerufen
werden!

7.3.5 FB 68 CANSEND Block Mode

Der Funktionsbaustein CANSEND Block Mode (FB 68) tibertragt
bis zu 17 CAN-Telegramme zur Baugruppe, welche dann von der
Baugruppe sofort gesendet wird.

Parameter Richtung Typ Beispiel
Base IN INT 256
IDHI IN WORD Wi#16#0
IDLO IN WORD MW 80
RTRLEN IN BYTE MB 64
DWO IN WORD MW 4
DW1 IN WORD MW 72
DW2 IN WORD MW 74
DW3 IN WORD MW 76
Res_Snd IN BOOL M10.2
Message_Count_to_Snd | IN BYTE B#16#11
STAT ouTt WORD MW 78
Error ouTt BOOL M10.1
RETVAL ouTt INT MW 82
Snd IN/OUT BOOL M 10.0

Als Ubergabeparameter muss die Basisadresse der Baugruppe als
Integerzahl (Base), ein Statusbyte (STAT) und ein Bit zur Speicher-
/Sendefreigabe (Snd) tibergeben werden.

Das Byte Message Count to Snd enthdlt die Anzahl der zu
speicherenden CAN-Telegramme bis diese in einem Block zur
Baugruppe tibertragen und gesendet werden.

Mit dem Bit Res Snd wird der Baustein neu initialisiert und die
bisherigen gesammelten CAN-Telegramme werden verworfen.

Das Wort RTRLEN enthilt in den unteren 4 Bits (Bit O bis Bit 3)
die Anzahl der Datenbytes (0...8). Das Bit 6 ist das RTR-Bit des
CAN-Telegramms. Das Setzen des Bit 7 versendet das Telegramm
als hochpriore Nachricht.

Das Bit snd wird nach dem Durchlauf des Bausteines zurtickge-
setzt, wenn das zu sendende Telegramm in die Baugruppe tiber-
tragen wurde. Sollte der Sendepuffer in der Baugruppe voll sein,
so werden dltere, nicht gesendete Telegramme geloscht.

Im Parameter STAT steht der Status der CAN 300 PRO Baugruppe
(siehe Kap. 7.3.8). Der Parameter wird immer versorgt, auch wenn
das snd Bit nicht gesetzt ist.

Sollte der Timer O als Synchron-Timer eingestellt worden sein, so
werden die Daten immer nur in dem definierten Synchron-
Zeitfenster gesendet.

Zuordnung der Parameter ID-HI und ID-LO:

23[22[21]20]19]18]17]16[15]14[13[12[11]10] 9[8[ 76 [5]4[3[2]1]0

0]0 |0 |0 |0 0[O |O|O]O |O COB-ID 11 Bit

COB-ID 29Bit

ID-HI |

ID-LO
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7.3.6 FB 69 CANRCYV Block Mode

Der Funktionsbaustein CANRCV Block Mode (FB 69) tibertragt bis
zu 17 CAN-Telegramme von der Baugruppe in die SPS, wenn
mindestens ein Telegramm empfangen und durch die
Akzeptanzfilter durchgelassen worden ist.

Parameter Richtung Typ Beispiel
Base IN INT 256
IDHI ouT WORD MW60
IDLO ouT WORD MW62
RTRLEN ouT BYTE MB64
DWO ouT WORD MW?70
DW1 ouT WORD MW?72
DW2 ouT WORD MW74
DW3 ouT WORD MW?76
Message_Count | OUT BYTE MB66
STAT ouT WORD MW 78
Error ouT BOOL M 6.1
RETVAL ouT INT MW 82
Recd INOUT BOOL M 6.0

Als Ubergabeparameter muss die Basisadresse der Baugruppe als
Integerzahl (Base) tibergeben werden.

Die Elemente des Telegramms werden als Datenworte iibergeben
(IDHI, IDLO, RTRLEN, DWO..3).

Das Wort RTRLEN enthilt in den unteren 4 Bits (Bit O bis Bit 3)
die Anzahl der Datenbytes (0...8). Das Bit 6 ist das RTR-Bit des
CAN-Telegramms. Ist Bit 7 gesetzt, so ist die Nachricht tiber die
Hochprioren FIFOs gelaufen.

Hat der Funktionsbaustein mindestens ein Telegramm von der
CAN 300 PRO Baugruppe gelesen, so wird das Bit Recd gesetzt.

Q Im Byte Message Count wird die Anzahl der noch im Baustein
o gespeicherten CAN-Telegramme angegeben. Erst wenn alle

Der Block Mode ist im gespeicherten CAN-Telegramme ausgelesen wurden, kénnen

CANParam Projekt zu

(wenn vorhanden) weitere CAN-Telegramme von der CAN 300

aktivieren und darf nicht — ppy Baygruppe gelesen werden.

mit den Standard-

Bausteinen Im Parameter STAT steht der Status der CAN 300 PRO Baugruppe
CANSEND/CANRCV (siehe Kap. 7.3.8). Der Parameter wird immer versorgt, auch wenn
(FBZ5/ ?6) verwendet kein Telegramm empfangen wurde.

werden.

Zuordnung der Parameter ID-HI und ID-LO:

31[30]29]28[27[26]25[24[23]22][21][20]19]18]17]16]15]14[13]12[11[10] 9[8[ 76 [5]4[3[2]1]0
0o|ojojojofojojojojofojojof0|0|O|O0O|O|O|O0]|O COB-ID 11 Bit
0]0|0 COB-ID 29Bit

ID-HI | ID-LO

CAN 300 PRO 55



A

Der FB64
»CANSendTimer” darf
nicht im OB 1 (Zyklus)
und OB 35 (Zeit-OBs)
gleichzeitig bzw.
gemischt aufgerufen
werden!

A

Die CANID muss mit der
projektierten CAN ID zur
dazugehdrigen
Timernummer
iibereinstimmen!

7.3.7 FB 64 CANSendTimer

Der Funktionsbaustein CANSendTimer (FB 64) tibertragt ein CAN-
Telegramm mit Timer-Nummer zur Baugruppe. Die Daten werden
in dem dazugehorigen Timer tibernommen und ab dem nachsten
Timerevent zyklisch gesendet.

Parameter Richtung Typ Beispiel
Base IN INT 256
Timer_No IN INT MW94
IDHI IN WORD MW96
IDLO IN WORD MW 98
RTRLEN IN BYTE MB 86
DWO IN WORD MW 116
DW1 IN WORD MW 118
DW2 IN WORD MW 120
DW3 IN WORD MW 122
STAT ouT WORD MW 124
Error ouT BOOL M87.1
RETVAL ouT INT MW 126
Snd IN/OUT BOOL M 87.0

Als Ubergabeparameter muss die Basisadresse der Baugruppe als
Integerzahl (Base), ein Statusbyte (STAT) und ein Bit zur
Sendefreigabe (Snd) iibergeben werden.

Das Wort RTRLEN enthdlt in den unteren 4 Bits (Bit O bis Bit 3)
die Anzahl der Datenbytes (0...8). Das Bit 6 ist das RTR-Bit des
CAN-Telegramms. Das Setzen des Bit 7 versendet das Telegramm
als hochpriore Nachricht.

Das Bit snd wird nach dem Durchlauf des Bausteines zurtickge-
setzt, wenn das zu sendende Telegramm in die Baugruppe tiber-
tragen wurde. Sollte der Sendepuffer in der Baugruppe voll sein,
so werden dltere, nicht gesendete Telegramme gelodscht.

Im Parameter STAT steht der Status der CAN 300 PRO Baugruppe
(siehe Kap. 7.3.8). Der Parameter wird immer versorgt, auch wenn
das snd Bit nicht gesetzt ist.

Die CAN ID bestehend aus ID-HI und ID-LO muss mit der im
Timer vergebenen CAN ID tibereinstimmen. Ansonsten kann es
zu Dateninkonsistenzen kommen.

Zuordnung der Parameter ID-HI und ID-LO:

31[30[29]28[27]26[25]24]23]22]21]20]19]18[17]16[15]14[13[12][11[10] 9[8[ 7[6[5]4[3[2]1]0
0|(0|0|0|0]|O]|O0]O 0|0|0|0]|0O]|O]|O|O|O|O|O COB-ID 11 Bit
0(0]|0 COB-ID 29Bit

ID-HI | ID-LO
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7.3.8 Parameter STAT

Der Parameter STAT hat bei allen Hantierungsbausteinen die
gleiche Bedeutung und zeigt den Zustand der Baugruppe an:

Bit 15 Bit 14 Bit 13 Bit 12
CAN-Controller- Baugruppe ist
Sammelfehler CAN 300 PRO
(immer 1)
Bit 11 Bit 10 Bit 9 Bit 8
Baugruppe lauft,
Einlesen der
Parameter
abgeschlossen
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4
Send-FIFO (high) Send-FIFO (high Send-FIFO (low) Send-FIFOs (high &
halb voll oder low) Overflow halb voll low) ganz leer
Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Receive-FIFO (high) Receive -FIFO (high Receive -FIFO (low) Receive-FIFOs (high
halb voll oder low) Overflow halb voll & low) ganz leer

Der Parameter STAT entspricht inhaltlich den Peripherieeingangs-

bytes 0 und 2.
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7.4  CANopen®

7.4.1 Allgemein

Das CANopen® Protokoll ist ein Schicht 7-Protokoll (Application
Layer), das auf den CAN-Bus (ISO 11898) aufsetzt. Die Schichten 1
& 2 (Physical Layer/Data Link Layer) vom CAN-Bus bleiben
unbertihrt.

Die CANopen® Kommunikationsprofile fiir die verschiedenen
Anwendungen werden von der CIA (CAN in Automation e.V.)
verwaltet.

Die von der Anwendungsschicht bereitgestellten Dienstelemente
ermoglichen die Realisierung einer tiber das Netzwerk verteilten
Applikation. Diese Dienstelemente sind in der ,,CAN Application
Layer (CAL) for Industrial Applications” beschrieben.

Der 11 Bit Identifier und die 8 Datenbytes eines CAN-Layer 2
Telegramms bekommen eine feste Bedeutung. Jedes Gerit in
einem CANopen°®-Netz hat eine feste Node-ID (Modulnummer, 1-
127).

7.4.2 Objekte

Der Datenaustausch mit einem CANopen"® Slave erfolgt entweder
uiber fest definierte Servicedaten-Objekte (SDO) oder tiber frei
konfigurierbare Prozessdaten-Objekte (PDO).

Jeder CANopen® Slave besitzt ein festes Verzeichnis von SDOs, die
tiber eine Objektnummer (16 Bit) und einen Index (8 Bit) ange-
sprochen werden.

Beispiel: Objekt 0x1000/ Index O = Device Type, 32Bit Unsigned

SDOs mit 8/16/32 Bit Breite konnen mit einem CANopen®-Tele-
gramm gelesen und geschrieben werden. SDOs die langer sind,
werden iiber mehrere Telegramme tibertragen.

SDOs konnen bearbeitet werden, sobald ein CANopen® Slave
betriebsbereit ist. Fiir die SDOs stehen nur die COB-ID Funktionen
»SDO Anforderung” oder ,,SDO Antwort” bereit. Die Objekt-
nummer, der Zugriffsmodus und Typ werden in den ersten 4
Bytes des CAN-Telegrammes hinterlegt. Die letzen 4 Bytes des
CAN-Telegrammes enthalten dann den Wert fiir das SDO.

Byte 0 Byte 1-3: Multiplexor Byte 4-7. Data
16-bit-Index 8-bit 1-4 byte parameter data
Sub-index yiep
LSB MSB
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Jedem CANopen Slave
sollte ein Verzeichnis der
von ihm unterstiitzen
Objekte beiliegen.

A

Es ist mit speziellen
Servicedata-Objekten
(SDOs) maglich, einige
COB-IDs auf andere
Werte zu dndern.
Dieses wird von der
CANopen-Hantierung
NICHT unterstiitzt!

,Tx“ = wird vom Slave
gesendet

,Rx*“ = wird vom Slave
empfangen

CAN 300 PRO

PDOs enthalten die ,Arbeitswerte” eines CANopen® Slaves fiir den
zyklischen Prozessbetrieb. Jeder CANopen® Slave kann mehrere
PDOs verwalten (im Normalfall bis zu 4 zum Senden und 4 zum
Empfangen).

Jedes der vorhandenen PDOs hat eine eigene COB-ID. In den 8
Datenbytes des Telegramms konnen beliebige Informationen des
CANopen® Slaves zum Lesen und Beschreiben ,,gemapped”
werden. Es werden immer die Werte aus dem Objektverzeichnis
(SDOs) gemappt.

Die PDOs werden von den meisten CANopen® Slaves automatisch
beim Anlauf gemapped. Die Zuordnung kann dann uber
bestimmte SDOs gedandert werden.

7.4.3 Funktionen
Die CANopen® Funktionen teilen sich folgende Grundarten auf:

SDO Lesen und Schreiben
PDO Lesen und Schreiben
Netzmanagement
Emergency-Nachrichten

Der Funktionscode wird in den oberen 4 Bit des Identifiers
hinterlegt. Zusammen mit der Node-ID ergeben sie den COB-
Identifier.

COB-Identifier (COB-ID):
0] 9] 8| 716 | 5] 4]3]2]11]0
Function Node-ID

Broadcast-Funktionen:

Funktion Function code Resulting COB-ID
(binary)
NMT 0000 Oh
SYNC 0001 80h
TIME STAMP 0010 100h
Node Funktionen:
Funktion Function code Resulting COB-ID
(binary)

EMERGENCY 0001 81h —FFh
PDO1 (tx) 0011 181h — 1FFh
PDO1 (rx) 0100 201h — 27Fh
PDO2 (tx) 0101 281h — 2FFh
PDO2 (rx) 0110 301h — 37Fh
PDO3 (tx) 0111 381h — 3FFh
PDO3 (rx) 1000 40Th — 47Fh
PDO4 (tx) 1001 481h — 4FFh
PDO4 (rx) 1010 501h — 57Fh
SDO (tx) 1011 581h — 5FFh
SDO (rx) 1100 601h — 67Fh

NMT Error Control 1110 701h — 77Fh
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7.4.4 Netzmanagement

0 SYNC:
|] Das SYNC-Telegramm ist ein periodisches “Broadcast "-Tele-
Das SYNC-Telegramm gramm und gibt den Basis-Bustakt vor. Um einen zeitlich

kann mit der CAN 300
Baugruppe iiber einen
Timer realisiert werden.

dquidistanten Abstand zu ermoglichen, besitzt das SYNC-Tele-
gramm eine hohe Prioritat.
[COB-ID: 80h]

SYNC Synchronous SYNC SYNC
Object Window Object Object
>( Length )(

/T

A

A =

Synchronous Asynchronous
PDOs PDOs
o
|] Time Stamp:
Das Time Stamp-Tele- Das Time Stamp-Telegramm ist ein periodisches “Broadcast "
gramm kann mit der Telegramm und gibt die Systemzeit vor. Das Time Stamp-
CAN 300 Baugruppe Telegramm wird tiblicherweise direkt nach einem SYNC-
iiber einen Timer Telegramm tbertragen und gibt dann die Systemzeit des SYNC-
realisiert werden. Telegrammes an.
SYNC TIMESTAMP
master
slave
time
213  t4 t5

Um einen zeitlich genaue Ubertragung zu ermoglichen, besitzt
das Time Stamp-Telegramm eine hohe Prioritat.
[COB-ID: 100h]

Nodeguarding:

Beim Nodeguarding iiberwacht der Master die CANopen® Slave
Baugruppen durch zyklisch gesendete Telegramme an jeden Slave.
Auf das Nodeguarding-Telegramm muss jeder CANopen® Slave
mit einem Status-Telegramm antworten.

Mittels Nodeguarding kann die Steuerung den Ausfall eines
CANopen" Slaves erkennen.
[COB-ID: 700h + Node-ID + 1Byte Daten mit Zustand des Slaves]
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Einige CANopen Slave
Baugruppen erzeugen
beim Ein- oder Aus-
schalten spezielle
Emergency-Messages.
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Lifeguarding:

Beim Lifeguarding tiberwacht jeder CANopen® Slave, ob der
Master das einmal gestartete Nodeguarding kontinuierlich
innerhalb bestimmter Zeitlimits durchfiihrt. Wenn das
Nodeguarding Telegramm des Masters ausbleibt, kann die
dezentrale Peripheriebaugruppe dieses mittels Lifeguarding fest-
stellen und z.B. alle Ausgange in den sicheren Zustand versetzen.

Nodeguarding und Lifeguarding sollten immer gemeinsam laufen.

Heartbeat:

Die Heartbeat Uberwachung entspricht dem Nodeguarding, wobei
aber keine Anforderungstelegramme vom CANopen® Master
generiert werden. Das Heartbeat Telegramm wird vom Node
selbsttitig gesendet und kann im Master ausgewertet werden.
[COB-ID: 700h + Node-ID + 1Byte Daten mit Zustand des Slaves]

Emergency-Message:

Sollte bei einem CANopen”® Slave ein Storfall auftreten, z.B. der
Ablauf des Lifeguarding Timers, so sendet er eine Emergency-
Message auf den Bus.

[COB-ID: 80h + Node-ID]

Auf ein Emergency-Telegramm konnen alle Teilnehmer z.B. einen
Notstop ausfiihren.

BootUp-Message:

CANopen® Slaves erzeugen nach dem Einschalten eine BootUp-
Meldung, die der Master erkennen kann, um diesen neuen
Teilnehmer zu initialisieren.

[COB-ID: 700h + Node-ID + 1 Byte Daten: O0Oh]
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7.5 Anlaufverhalten des CANopen® Masters

Der Master hat ein automatisches Anlaufverhalten, um die
projektierten Slaves korrekt zu initialisieren und zum Laufen zu
bringen.

1. An alle Slaves wird ein NMT Reset Kommando gesendet und
auf die Bootup-Meldung gewartet. Die Wartezeit ist ein-
stellbar.

2. Alle Slaves werden per NMT-Kommando in Pre-Operational
versetzt (ohne Nachpriifung).

3. An jeden Slaves wird ein NMT-Guard-Request gesendet, um
den aktuellen Zustand der Slaves abzufragen

4. Von jedem Slave wird das SDO 0x1000 (Devicetype) gelesen
und ggf. mit der Slavevorgabe verglichen.

Sind an dieser Stelle Pflichtgerite nicht vorhanden oder haben nicht den
richtigen Devicetype, so wird wieder bei Schritt 1 begonnen.

5. An jeden Slave werden die projektierten Initialisierungs-SDOs
gesendet. Abort-Codes fiihren hierbei nicht zum Abbruch

Ist die Option Master Option , Warten auf SPS Start” gewdhlt, wird an
dieser Stelle auf das NMT-Kommando 20 gewartet.

6. NMT Start wird an alle Slaves gesendet

7. An jeden Slaves wird ein NMT-Guard-Request gesendet, um
den aktuellen Zustand der Slaves abzufragen

8. Der zyklische Betrieb ist gestartet. Das IO-Eingangsabbild wird
(ggf. nach der Sperrzeit) zur SPS gesendet.

Sollte im zyklischen Betrieb ein Slave ausfallen und die Master
Option ,Autostart der Slaves” aktiviert sein, so wird dieser Slave
automatisch neu initialisiert und gestartet.

Falls der ausgefallene Slave ein Pflichtgerdt ist, so wird ein Master
Neustart ausgefithrt und bei Schritt 1 wieder begonnen.
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7.6

Betriebsbedingungen fiir CANopen® Slave Gerite

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

1.
2.

Das SDO 0x1000 muss auslesbar sein.

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

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

Wird die Uberwachung durch den Master aktiviert muss der
Slave entweder Nodeguarding oder Producer Heartbeat
unterstiitzen.

Bitte Uiberprifen Sie anhand des Geratehandbuches, ob die oben
genannten Bedingungen erfiillt sind, oder sprechen Sie mit dem
Geratehersteller.

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 tiber CANopen®
verwendet werden.

Alternativ kann ein solches Gerdt im Layer 2 Modus der CAN 300
PRO verwendet werden. Sprechen Sie uns hierzu einfach an...
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Zur ersten Inbetrieb-
nahme als CANopen
Master bitte auch das
Dokument , Inbetrieb-
nahmehilfe CANopen
fiir CAN 300 PRO”
verwenden.
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7.7 Tipps zur Inbetriebnahme / Troubleshooting

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 (Kap. 6.7.1).

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 Gerdten die Option ,Pflichtgerdt” vorerst nicht
aktivieren, damit lauft der Master auf jeden Fall hoch und
zeigt alle gefundenen Teilnehmer in der Slaveliste der
CANopen® Debug Anzeige (Kap. 6.7.2) an. Diese Teilnehmer
konnen dann bei Bedarf als Pflichtgerat definiert werden.

e Stellen Sie ,Warten nach Reset” am Anfang auf eine hohe Zeit
stellen (z.B. 10 Sekunden), wenn der Master in einer kiirzeren
Zeit alle Slaves als ,,Operational” anzeigt, kann diese Zeit
reduziert werden.

o Erfullt das Slave Gerit alle Forderungen aus Kapitel 7.6 ?

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 des Slaves (s.a. Kap. 6.8.3)

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

Eine ausfiihrliche Anleitung zur Erstinbetriebnahme eine
CANopen® Netzes finden Sie im Dokument , Inbetriebnahmehilfe
CANopen® mit CAN 300 PRO* auf der CD oder auf der Systeme
Helmholz Homepage.

Fiir den Fall, dass diese Tipps nicht helfen, nehmen Sie Kontakt
mit unserem Support auf. Entweder telefonisch oder unter
support@helmholz.de.

Halten Sie dabei auch Informationen (Handbuch) tiber Ihr Slave-
Geradt zur Hand, bzw. senden Sie diese Informationen gleich mit.

CAN 300 PRO



Wenn die CANopen
Master Hantierungs-
bausteine verwendet
werden, muss die CAN
300 PRO Baugruppe
auch mit einem
CANopen Master Projekt
parametriert werden.

A

Die CANopen-
Hantierungsbausteine
sollten nicht mit den
Layer 2 — Hantierungs-
bausteinen gemeinsam
aufgerufen werden!
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7.8 CANopen® Hantierungsbausteine

Die Hantierungsbausteine fiir die CANopen®” Kommunikation
stellen alle notwendigen Funktionen zur Verfiigung um das

Prozessabbild auszutauschen, SDOs zu verarbeiten und
Netzmanagement durchfiihren zu konnen.

Diese Hantierungsbausteine konnen nur verwendet werden, wenn
die CAN 300 PRO Baugruppe auch im CANopen® Master Modus
parametriert worden ist, siehe Kapitel 6.4 ,Erstellung eines

CANopen® Projektes”.
Baustein Name Funktion Kapitel
FB 20 CANopen® |0 Read |O-Daten von der Baugruppe 7.8.1
herunterlesen
FB 21 CANopen® 10 Write IO-Daten zur Baugruppe 7.8.2
senden
FB 22 CANopen® Service Livelist holen, Emergency- 7.8.3
Telegramme empfangen
FB 23 CANopen® NMT Netzmanagement fiir Master 7.8.4
und Slaves
FB 24 CANopen® SDO SDO-Auftrage bis 4 Byte 0
FB 27 CANopen® SDO SDO-Auftrige mit beliebiger 7.8.6
segmented Lange
FB 25 CANopen® L2 Receive Layer 2 Telegramme 7.8.7
empfangen
FB 26 CANopen® PDO resend Ein PDO mit gleichen Daten 7.8.8
erneut versenden
FB 28 SYNC Trigger PDOs mit SYNC versenden 7.8.9

Bausteine, die nicht benotigt werden, konnen aus dem Projekt
entfernt werden, um Speicherplatz zu sparen. Die Bausteine rufen

sich nicht gegenseitig auf.

Die SDO-FBs 24 und 27 diirfen nie gleichzeitig aktiviert werden.

65




Wenn die CANopen
Master Hantierungs-
bausteine verwendet
werden, muss die CAN
300 PRO Baugruppe
auch mit einem
CANopen Master Projekt
parametriert werden.
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7.8.1 FB 20 CANopen® 10 Read

Mit diesem FB werden die aktuellen Daten des AG IN Puffers der
Baugruppe in die SPS gelesen. Der FB sollte am Anfang des OB
ZyKlus nur einmal aufgerufen werden.

Parameter Richtung Typ Beispiel

Base IN INT 256

Dest IN ANY P#E 50.0 BYTE 100

STAT ouT WORD MW 20

Err ouT BOOL M 22.6

RetVal ouT INT MW 24

NewData ouT BOOL M 22.0

Base Adresse der CAN 300 PRO Baugruppe

Dest ANY-Pointer auf den Zielbereich fiir den Input
Puffer in der SPS. Die Daten werden von der Bau-
gruppe in diesen Bereich kopiert, bis zur maximal
angegeben Anzahl an Bytes. Die Grofde des
Zielbereiches sollte mit der Angabe im CANopen®
Master Projekt tibereinstimmen.

STAT Status der Baugruppe, siehe Kapitel 7.3.8

Err Fehler-Bit ist O, bei erfolgreicher Ausfithrung

RetVal Fehlernummer, siehe Kapitel 8
NewData Bit ist 1, wenn neue Daten von der CAN 300 PRO
Baugruppe erfolgreich geholt worden sind.
Aufrufbeispiel:
CALL FB 20 , DB20

Base :=256

Dest :=P#E 50.0 BYTE 60

STAT :=MW20

Err :=M22.6

RetVal :=MW24
NewData:=M22.0

Beispiele fiir den ANY-Pointer:

P#E 50.0 BYTE 100 kopiert die Input-Daten in das Peripherie-
Eingangsabbild der SPS ab EB 50 bis maximal EB 149 (100
Bytes). Hierbei ist die maximal Speichergrofle des Peripherie-
abbildes der gewahlten SPS zu beachten.

P#M 100.0 BYTE 50  kopiert die Daten in den Merker-Speicher-
bereich ab MB 100 bis maximal MB 149 (50 Bytes). Hierbei ist
die maximal Speichergrofie des Merkerspeichers der gewdhl-
ten SPS zu beachten.

P#DB 2.DBX 0.0 BYTE 300  kopiert die Daten in den Daten-
baustein 2 ab DBB 0 bis maximal DBB 299 (300 Bytes).

Eine genauere Erlduterung des AG I/O Buffer ist Kapitel 6.4.5
enthalten.
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7.8.2 FB 21 CANopen® 10 Write

Mit diesem FB werden Daten aus der SPS in den AG OUT Putffer
der Baugruppe geschrieben. Der FB sollte am Ende des OB Zyklus

nur einmal aufgerufen werden.

Parameter Richtung Typ Beispiel
Base IN INT 256
Dest IN ANY P#DB3.DBX 0.0 BYTE 200
STAT ouT WORD MW 20
Err ouT BOOL M 22.7
RetVal ouT INT MW 24
Base Adresse der CAN 300 PRO Baugruppe
Source ANY-Pointer auf den Quellbereich in der SPS fiir den
Output Puffer. Die Daten werden von der SPS in die
Baugruppe, maximal die angegeben Anzahl an
Bytes.
STAT Status der Baugruppe, siehe Kapitel 7.3.8
Err Fehler-Bit ist O, bei erfolgreicher Ausfiihrung
RetVal Fehlernummer, siehe Kapitel 8
Aufrufbeispiel:
CALL FB 21 , DB21
Base :=256
Source:=P#DB3.DBX0.0 BYTE 200
STAT :=MW20
Err :=M22.7

RetVal:=MW24

Beispiele fiir den ANY-Pointer:

P#A 50.0 BYTE 100 kopiert die Output-Daten in das
Peripherie-Ausgangsabbild der SPS ab AB 50 bis maximal AB
149 (100 Bytes). Hierbei ist die maximal Speichergrofie des
Peripherieabbildes der gewdhlten SPS zu beachten.

P#M 100.0 BYTE 50  kopiert die Daten in den Merker-Speicher-
bereich ab MB 100 bis maximal MB 149 (50 Bytes). Hierbei ist
die maximal Speichergrofle des Merkerspeichers der gewihl-
ten SPS zu beachten.

P#DB 3.DBX 0.0 BYTE 300  kopiert die Daten in den Daten-
baustein 3 ab DBB 0 bis maximal DBB 299 (300 Bytes).

Eine genauere Erlduterung des AG I/O Buffer ist Kapitel 6.4.5
enthalten.
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7.83 FB22

CANopen® Service

Mit diesem FB konnen Emergency-Nachrichten empfangen und
die Lifelist aktualisiert werden. Der FB sollte zyklisch im SPS
Programm aufgerufen werden.

Parameter Richtung Typ Beispiel

Base IN INT 256

Emergency IN ANY P#M 92.0 BYTE 8

Livelist IN ANY P#DB30.DBX0.0 BYTE 8

Node OouT INT MW 90

STAT OouT WORD MW 20

Err OouT BOOL M 22.7

RetVal ouT INT MW 24

New_Emergency INOUT BOOL M 30.0

Req_Livelist INOUT BOOL M 30.1

Busy_Livelist INOUT BOOL M 30.2

New_Livelist INOUT BOOL M 30.3

Base Adresse der CAN 300 PRO Baugruppe

Emergency = ANY-Pointer auf 8 Bytes Speicher in den die Daten
des Emergency-Telegrammes abgelegt werden

Livelist ANY-Pointer auf Speicher in den die Daten der
Livelist abgelegt werden

Node Node-Nummer zur Emergency-Nachricht

STAT Status der Baugruppe, siehe Kapitel 7.3.8

Err Fehler-Bit ist O, bei erfolgreicher Ausfithrung

RetVal Fehlernummer, siehe Kapitel 8

New_Emergency Wurde eine neue Emergency Nachricht von der

Req_Livelist

Busy_Livelist
New_Livelist

Baugruppe empfangen, so wird dieses Bit gesetzt.
Das Bit ist nur einen SPS-Zyklus lang gesetzt.

Anforderungsbit fiir eine Livelist, wird nach Aufruf
sofort auf O zurtickgesetzt.

Anzeigebit, das auf die Livelist gewartet wird

Anzeigebit, ob die angeforderte Livelist empfangen
wurde.

Aufrufbeispiel:
CALL FB 22 , DB22
Base =256
Emergency :=P#M 92.0 BYTE 8
Livelist :=P#DB30.DBX0.0 BYTE 127
Node :=MW90
STAT :=MW20
Err :=M30.7
RetVval :=MW26

New Emergency:=M30.0
Req Livelist :=M30.1
Busy Livelist:=M30.2
New Livelist :=M30.3
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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
(1001h)

Fir die Livelist muss ein ANY-Pointer auf einen Speicherbereich
tibergeben werden, der mindestens so grof§ ist, wie die hochste
projektierte Node-Nummer.

Die Baugruppe liefert den Zustand jedes Nodes an der ent-
sprechenden Stelle im Speicher relativ nach der Node-Nummer.

Folgende Node-Zustinde werden angezeigt:

0x00 = nicht vorhanden/nicht definiert

0x04 = Stop

0x05 = Operational

0x6A = Slave ist erkannt, aber noch nicht initialisiert (Bootup)
0x7F = Preoperational

0x7E = Ausfall des Slaves

Mo 301 "Reg_Livelist" BOOL .false |
Mo 302 "Mewwy_Livelist" BOOL [ ltrue

DES0.DEE 1 "Livelist" Modes(1] HE Bl G200

DES0.DEE 2 "Livelist" Modes[2] HE Bl G#05

DES0.DEE 3 "Livelist" Modes[3] HE B G#7E

DES0.DEE 4 "Livelist" Modes(4] HE Bl G#05

DE30.DEE 7 "Livelist" Modes(7] HE Bt 6405

Das Beispiel zeigt folgende Zustinde an:

Node 1: 0x00 = nicht definiert
Node 2: 0x05 = Operational
Node 3: 0x7E = ausgefallen
Node 4: 0x05 = Operational
Node 7: 0x05 = Operational

Die Ausfallerkennung eines Slaves durch den Master kann nur
funktionieren wenn das Device Monitoring beim Slave aktiviert
wurde.
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7.8.4 FB 23 CANopen® Netzmanagement

Mit diesem FB konnen Netzmanagement-Funktionen sowohl fiir
einzelne Slaves als auch fir den Master ausgefiihrt werden.

Parameter Richtung Typ Beispiel
Base IN INT 256
Node IN INT 1
Func IN INT 2
STAT ouT WORD MW 20
Err ouT BOOL M 22.7
RetVal OouT INT MW 24
Base Adresse der CAN 300 PRO Baugruppe
Node Node-Nummer (1...127)
Func Funktionscode:

0 = Resume Node Control

1 = Start Node

2 = Stop Node

3 = Disconnect Node

4 = Node Enter Preoperational-State

5 = Reset Node

6 = Reset Communication of Node

13 = Clear Error

14 = CAN-Controller Reset

20 = CANopen® Master Start

21 = CANopen® Master Stop

22 = CANopen® Master Reset (kompletter
Neuanlauf des Masters)

24 = CANopen® Master Run (Freigabe des Masters
wenn die Option ,,Warten auf SPS Start” gewdhlt

wurde)
STAT Status der Baugruppe, siehe Kapitel 7.3.8
Err Fehler-Bit ist O bei erfolgreicher Ausfihrung
RetVal Fehlernummer, siehe Kapitel 8

Wird fiir einen Slave eines der NMT-Kommandos (Start, Stop,
Preoperational, Reset, Disconnect) verwendet, so wird dieser Slave
aus der Master Automatik herausgenommen. Um den Slave
wieder vom Master iibernehmen zu lassen, muss der Funktions-
code O fiir den entsprechenden Slave gesendet werden.

Aufrufbeispiel:

CALL FB 23 , DB23
Base :=256

Node :=1

Func :=2

STAT :=MW20

Err :=M126.7
RetVal:=Mw124
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7.8.5 FB 24 CANopen® SDO

Mit diesem FB konnen SDOs bis zu 4 Byte tibertragen werden.
A Sollen SDOs mit mehr als 4 Byte tibertragen werden, so ist der
Der FB 24 darf nicht FB 27 (siehe Kapitel 7.8.6) zu verwenden.

gleichzeitig mit dem FB

o Parameter Richtung Typ Beispiel

27 aktiviert werden! Base IN INT 256
Node IN INT MW 41
SDO_Request IN BYTE MB 43
SDO_Index IN WORD MW 44
SDO_Subindex IN BYTE MB 46
SDO_Response ouT BYTE MB 48
SDO_Abortcode ouT DWORD MD 50
STAT OouT WORD MW 20
RetVal OouT INT MW 54
SDO_Data INOUT DWORD MD 150
SDO_Datalen INOUT BYTE MB 49
Activate INOUT BOOL M 40.0
Busy INOUT BOOL M 40.1
Err INOUT BOOL M 40.7
Done INOUT BOOL M 40.2
Base Adresse der CAN 300 PRO Baugruppe
Node Node-Nummer (1...127)

CAN 300 PRO

SDO_Request

SDO_Index
SDO_Sublndex
SDO_Response

SDO_Abortcode

SDO-Funktion:
0 = Lesen des SDOs
1 = Schreiben des SDOs

SDO-Index

SDO-Subindex

Antwort nach Ausfithrung des SDO-Auftrages:
0x40 = positive Leseantwort

0x80 = negative Leseantwort (= Abortcode)
0x41 = positive Schreibbestatigung

0x81 = negative Schreibbestdtig. (> Abortcode)

Abortcode bei fehlerhafter Ausfiihrung des SDO-
Auftrages

STAT Status der Baugruppe, siehe Kapitel 7.3.8

RetVal Fehlernummer, siehe Kapitel 8

SDO_Data Daten fiir das SDO als DWORD (rechtsbiindig)

SDO_Datalen  Grof3e des SDO (1, 2, 4 Bytes)

Activate Bit zum Start des Auftrages, wird vom FB
zuriickgesetzt

Busy Anzeige-Bit ,, Auftrag lauft”

Err Fehler-Bit ist O bei erfolgreicher Ausfiihrung

Done Anzeige Bit , Auftrag ist fertig” (mit/ohne Fehler)

Um einen neuen SDO-Auftrag zu starten muss beim Aufruf des
FBs das , Activate”-Bit gesetzt sein. Das Bit wird zurtickgesetzt und
das ,,Busy“-Bit wird als Anzeige des laufenden Auftrages gesetzt.
Der FB muss nun solange jeden SPS-Zyklus aufgerufen werden, bis
durch das Bit ,Done” die Abarbeitung des Auftrages angezeigt

wird.
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Falls der Auftrag nicht erfolgreich abgearbeitet werden konnte, so
ist dieses anhand des Bits , Err” zu erkennen. Ansonsten kann der
Riickgabewert SDO_Response ausgewertet werden um den

Auftragserfolg zu kontrollieren.

Aufrufbeispiel:
SDO: CALL FB 24 , DB24
Base :=256
Node =MW41l
SDO_Request :=MB43
SDO_Index :=MWw44

SDO_Subindex :=MB46
SDO_Response :=MB48
SDO_Abortcode:=MD50

STAT :=MW20
RetVal :=MW54
SDO_Data :=MD56
SDO DataLen :=MB49
Activate :=M40.0
Busy :=M40.1
Err :=M40.7
Done :=M40.2

M 40.1
SPB NEXT

M 40.2

M 40.7
SPB ERR
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Der FB 27 darf nicht
gleichzeitig mit dem FB
24 aktiviert werden!
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7.8.6 FB 27 CANopen® SDO Segmented

Mit diesem FB konnen SDOs mit mehr als 4 Bytes Lange tiber-
tragen werden. Es konnen SDOs bis maximal 230 Bytes tiber-

tragen werden

Parameter Richtung Typ Beispiel
Base IN INT 256
Node IN INT MW 41
SDO_Request IN BYTE MB 43
SDO_Index IN WORD MW 44
SDO_Subindex IN BYTE MB 46
SDO_Data IN ANY P#M 150.0 BYTE 20
SDO_Response ouT BYTE MB 48
SDO_Datalen ouT BYTE MB 49
SDO_Abortcode ouT DWORD MD 50
STAT ouT WORD MW 20
RetVal ouT INT MW 54
Activate INOUT BOOL M 40.0
Busy INOUT BOOL M 40.1
Err INOUT BOOL M 40.7
Done INOUT BOOL M 40.2
Base Adresse der CAN 300 PRO Baugruppe
Node Node-Nummer (1...127)

SDO_Request

SDO_Index
SDO_Sublindex
SDO_Data

SDO_Response

SDO_Datalen
SDO_Abortcode

STAT
RetVal
Activate

Busy
Err
Done

SDO-Funktion:
0 = Lesen des SDOs
1 = Schreiben des SDOs

SDO-Index
SDO-Subindex

Any-Pointer auf den Daten fiir das SDO, die
Linge des zu Ubertragenen SDOs wird an dieser
Stelle festgelegt. Die maximale Grofde ist auf 230
Bytes begrenzt.

Antwort nach Ausfithrung des SDO-Auftrages:
0x40 = positive Leseantwort

0x80 = negative Leseantwort (= Abortcode)
0x41 = positive Schreibbestatigung

0x81 = negative Schreibbestatig. (> Abortcode)

Lange in Bytes der empfangenen SDO-Daten

Abortcode bei fehlerhafter Ausfiihrung des SDO-
Auftrages

Status der Baugruppe, siehe Kapitel 7.3.8
Fehlernummer, siehe Kapitel 8

Bit zum Start des Auftrages, wird vom FB
zuriickgesetzt

Anzeige-Bit ,Auftrag lauft”
Fehler-Bit ist O bei erfolgreicher Ausfiihrung
Anzeige Bit , Auftrag ist fertig” (mit/ohne Fehler)

Um einen neuen SDO-Auftrag zu starten muss beim Aufruf des
FBs das ,Activate”-Bit gesetzt sein. Das Bit wird zurtickgesetzt und
das , Busy“-Bit wird als Anzeige des laufenden Auftrages gesetzt.
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Der FB muss nun solange jeden SPS-Zyklus aufgerufen werden, bis
durch das Bit ,Done” die Abarbeitung des Auftrages angezeigt
wird.

Falls der Auftrag nicht erfolgreich abgearbeitet werden konnte, so
ist dieses anhand des Bits , Err” zu erkennen. Ansonsten kann der
Riickgabewert SDO_Response ausgewertet werden um den
Auftragserfolg zu kontrollieren.

Aufrufbeispiel:

SDO: CALL FB 27 , DB27
Base 1=256
Node :=MW41l
SDO_Request :=MB43
SDO_Index :=MWw44
SDO_Subindex :=MB46
SDO_Data :=P#M 150.0 BYTE 20
SDO_Response :=MB48
SDO_DatalLen :=MB49
SDO_Abortcode:=MD50
STAT :=MW20
RetVal :=MW54
Activate :=M40.6
Busy :=M40.1
Err :=M40.7
Done :=M40.2

U M 40.1
SPB L2RC
U M 40.2
U M 40.7
SPB ERR
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7.8.7 FB 25 CANopen® L2 Receive

Mit diesem FB konnen alle CAN-Telegramme empfangen werden,
die nicht vom CANopen® Master verarbeitet werden.

Parameter Richtung Typ Beispiel
Base IN INT 256
L2Frame IN ANY P#M 60.0 BYTE 14
STAT ouT WORD MW 20
Err ouT BOOL M 22.2
RetVal ouT INT MW74
Recd INOUT BOOL MW 22.1
Base Adresse der CAN 300 PRO Baugruppe

L2Frame
STAT

Err
RetVal
Recd

Any Pointer fiir das komplette Layer 2 Frame
Status der Baugruppe, siehe Kapitel 7.3.8
Fehler-Bit ist O bei erfolgreicher Ausfithrung
Fehlernummer, siehe Kapitel 8

Dieses Bit wird 1, wenn ein Telegramm empfangen
wurde

Aufteilung des Frames im Pointer L2Frame:

Byte O:
Byte 1:
Byte 2-5:
Bytes 6-13:

Aufrufbeispiel:

0x12 (interne Kennung)

RTR-Bit (Bit 6), Linge (Bits 0-3)

11Bit Identifier (Byte 4+5 genutzt )
Datenbytes 1-8 des CAN-Telegrammes

Base

STAT
Err

Recd

RetVval

CALL FB 25 , DB25

:=256

L2Frame:=P#M 60.0 BYTE 14

:=MW20
:=M22.2
:=MW74
:=M22.1
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7.8.8 FB 26 CANopen® PDO resend

Die CAN 300 PRO verwendet 4 Methoden um PDOs an den Slave
zu versenden (RPDO des Slaves):

1. Senden bei Anderung des Wertes (Event driven [255])

2. Senden bei jedem Ubertragen an die Baugruppe (Event driven
on PLC cycle [254])

3. Senden nach SYNC Telegramm
4. Senden durch SYNC Trigger von der SPS (s.a. Kap. 7.8.9)

Neben diesen Methoden kénnen mit diesem FB gezielt und sofort
PDOs erneut an den Slave versendet werden. Die Baugruppe
versendet ein PDO-Telegramm mit den aktuell vorliegenden
Daten.

Parameter Richtung Typ Beispiel
Base IN INT 256
Node IN INT 2
PDO IN INT 1
STAT OouT WORD MW 20
Err ouT BOOL M 136.7
RetVal ouT INT M 134
Base Adresse der CAN 300 PRO Baugruppe
Node Node-Nummer (1...127)
PDO relative Nummer des zu sendenden PDOs

ACHTUNG: Es werden nur die definierten PDOs
gezdahlt. Beispiel: PDO1 und PDO4 sind definiert.
PDO1 =1, PDO4 =2

STAT Status der Baugruppe, siehe Kapitel 7.3.8
Err Fehler-Bit ist O bei erfolgreicher Ausfithrung
RetVal Fehlernummer, siehe Kapitel 8
Aufrufbeispiel:

CALL FB 26 , DB26

Base :=256

Node :=2

PDO =1

STAT :=MW20

Err :=M136.7

RetVal:=MW134
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Bei gleichzeitiger Ver-
wendung der CANopen
FBs in Alarm-OBs und
im Zyklus miissen die
Alarm-OBs im Zyklus
gesperrt werden!
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7.8.9 FB 28 CANopen® SYNC trigger

Nach Aufruf des FB 28 sendet die CAN 300 PRO Baugruppe ein
SYNC Telegramm. Sind bei projektierten CANopen® Slaves RPDOs
vom Typ ,SYNC triggered (0, 1-240)“ definiert, so werden diese
PDOs vor dem SYNC-Telegramm versendet. Der FB 28 sollte
immer nach dem FB 21 ,10-Write” aufgerufen werden.

Parameter Richtung Typ Beispiel
Base IN INT 256
STAT out WORD MW 20
Err out BOOL M 136.7
RetVal out INT M 134
Base Adresse der CAN 300 PRO Baugruppe
STAT Status der Baugruppe, siehe Kapitel 7.3.8
Err Fehler-Bit ist O bei erfolgreicher Ausfithrung
RetVal Fehlernummer, siehe Kapitel 8
Aufrufbeispiel:
CALL FB 28 , DB28

Base :=256

STAT :=MWw20

Err :=M35.7

RetVal:=MW36

7.8.10 Verwendung von Alarm-OBs

Sollen die CANopen FBs in Alarm-OBs (z.B. zyklisch in Weck-
alarm-OBs) verwendet werden, so ist darauf zu achten, dass bei
gleichzeitiger Verwendung von CANopen FBs im Zyklus die
Alarm-OBs gesperrt sind.

Wird die Ausfiihrung eines CANopen FBs durch einen Alarm-OB
mit unterbrochen, der auch CANopen FBs enthilt, so kann es zu
Ubertragungsstorungen kommen.

Das Sperren/Freigeben der Alarm-OBs kann mit den SFC 39
»DIS_IRT“ und SFC 40 ,EN_IRT” durchgefiihrt werden.
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7.9 SDO Abortcodes

Im Folgenden finden Sie typische Fehlermeldungen, die von
einem CANopen® Slave generiert werden kénnen.

Diese Fehlermeldungen erhalten Sie, wenn Sie eine SDO-
Ubertragung durchfiihren (FB 24 oder FB 27).

Code Bedeutung

0503 0000h | “Toggle Bit “wurde nicht alterniert

0504 0000h | SDO Protokoll “time out”

0504 0001h | Client/Server Kommando Bezeichner nicht giiltig oder unbekannt

0504 0002h | Unbekannte Blockgréfie (block mode only)

0504 0003h | Unbekannte Blocknummer (block mode only)

0504 0004h | CRC Fehler (block mode only)

0504 0005h | AuRerhalb des Speichers

0601 0000h | Zugriff auf dieses Objekt wird nicht unterstitzt

0601 0001h | Versuchter Lesezugriff auf ein Objekt, das nur geschrieben werden
kann

0601 0002h | Versuchter Schreibzugriff auf ein Objekt, das nur gelesen werden
kann

0602 0000h | Objekt existiert im Objektverzeichnis nicht

0604 0041h | Objekt kann nicht in ein PDO “gemappt “werden

0604 0042h | GroRRe und Anzahl der “gemappten “Objekte Ubersteigt die
mogliche PDO Lange

0604 0043h | Allgemeine Parameter -Inkompatibilitat

0604 0047h | Allgemeine Inkompatibilitdt im Gerat

0606 0000h | Zugriffsverletzung aufgrund eines Hardwarefehlers

0607 0010h | Datentyp passt nicht, Lange des Service Parameters passt nicht

0607 0012h | Datentyp passt nicht, Lange des Service Parameters zu grof}

0607 0013h | Datentyp passt nicht, Lange des Service Parameters zu klein

0609 0011h | Subindex existiert nicht

0609 0030h | Wertebereich des Parameters verlassen (nur fiir Schreibzugriffe)

0609 0031h | Wert des Parameters zu grol

0609 0032h | Wert des Parameters zu klein

0609 0036h | Maximaler Wert ist kleiner als minimaler Wert

0800 0000h | Allgemeiner Fehler

0800 0020h | Datum kann nicht libertragen oder gespeichert werden

0800 0021h | Datum kann aufgrund lokaler Geratefiihrung nicht libertragen
/gespeichert werden

0800 0022h | Datum kann aufgrund des Geratezustandes nicht Gbertragen
/gespeichert werden

0800 0023 h | Dynamisches generieren des Objektverzeichnisses nicht moglich oder

bereits vorhanden
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Fiir die SAE_J1939
Hantierung muss die
CAN 300 Baugruppe
auf ,29 Bit Mode”
eingestellt sein!
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7.10  SAE J1939 Kommunikation

7.10.1 Allgemein

Mit den SAE J1939 Hantierungsbausteinen ist es moglich CAN-
Telegramme nach dem SAE J1939 Protokoll zu senden und zu
empfangen. Das SAE J1939 Protokoll verwendet immer CAN-
Identifier mit 29 Bit. Es ist darauf zu achten, dass ein ent-
sprechendes Projekt mit der Einstellung , Layer 2 - 29 Bit Mode”
in die CAN 300 PRO Baugruppe eingespielt wurde.

Folgende FBs stehen in fiir SAE J1939 zur Verfiigung:
FB 70 CANSEND_SAE J1939Senden eines Telegramms
FB 71 CANRCV_SAE J1939 Empfangen eines Telegramms

Eine Initialisierung der Baugruppe in den Anlauf-OB’s ist nicht
erforderlich. Die Baugruppe startet automatisch, wenn die SPS in
RUN geschaltet wird und stoppt, wenn die SPS in STOP geht.

Multipacket messages werden z.Zt. noch nicht unterstiitzt.
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Der FB 70 ,CANSEND"“

darf nicht im OB 1

(Zyklus) und OB 35
(Zeit-OBs) gleichzeitig
bzw. gemischt aufgerufen

werden!

7.10.2 FB 70 CANSEND_SAE_J1939

Der Funktionsbaustein CANSEND_SAE_J1939 (FB 70) uibertragt
ein CAN-Telegramm zur Baugruppe, von der dieses sofort

gesendet wird.

Parameter Richtung Typ Beispiel
Base IN INT 256
Priority IN INT 7
DataPageBit IN BOOL FALSE
PDU_Format IN INT 123
PDU_Specific IN INT 2
Source_Addr IN INT 1
BO IN BYTE B#16#0
B1 IN BYTE B#16#0
B2 IN BYTE B#16#0
B3 IN BYTE B#16#0
B4 IN BYTE B#16#0
B5 IN BYTE B#16#0
B6 IN BYTE B#16#0
B7 IN BYTE B#16#0
STAT ouT WORD MW 80
Error ouT BOOL
RETVAL ouT INT MW 82
Snd IN/OUT BOOL M 87.0

Als Ubergabeparameter muss die Basisadresse der Baugruppe als
Integerzahl (Base), und ein Bit zur Sendefreigabe (Snd) tibergeben

werden.

Das Bit snd wird nach dem Durchlauf des Bausteines immer
zuriickgesetzt, das zu sendende Telegramm wird immer in die
Baugruppe tbertragen. Sollte der Sendepuffer in der Baugruppe
voll sein, so werden éltere, nicht gesendete Telegramme geloscht.

vor dem Senden abgefragt werden.

das Snd Bit nicht gesetzt ist.

Um dieses zu verhindern, sollte das Bit 4 des STAT Bytes immer

Im Parameter STAT steht der Status der CAN 300 PRO Baugruppe
(siehe Kap. 7.3.8). Der Parameter wird immer versorgt, auch wenn

Zuordnung der Parameter zum 29Bit CAN-Identifier nach dem

SAE J1939 Protokoll:

28[27] 26

25

N
B

23[22]21]20]19]18[17]16[15[14]13[12]11[10] 9[8[ 76 [5]4[3]2]1]0

Priority

PGN (Parameter Group Number)

PDU-Format

PDU-Specific

SA (Source Address)

0...239: PDU1 Format

DA (Destination Address)

V|9 |9|v

240..255: PDU2 Format

Group Extension

80
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7.10.3 FB 71 CANRCV_SAE_J1939

Der Funktionsbaustein CANRCV_SAE _J1939 (FB 71) ubertragt ein
CAN-Telegramm von der Baugruppe in die SPS, wenn ein
Telegramm empfangen worden ist.

Parameter Richtung Typ Beispiel
Base IN INT 256
Priority OouUT INT MW60
DataPageBit ouT BOOL MB68.0
PDU_Format ouT INT MW62
PDU_Specific ouT INT MWé64
Source_Addr ouT INT MW66
BO ouT BYTE MB70
B1 ouT BYTE MB71
B2 ouT BYTE MB72
B3 ouT BYTE MB73
B4 ouT BYTE MB74
B5 ouT BYTE MB75
B6 ouT BYTE MB76
B7 ouT BYTE MB77
STAT ouT WORD MW 78
Error ouT BOOL
RETVAL ouT INT MW 84
Recd IN/OUT BOOL M 79.0

Als Ubergabeparameter muss die Basisadresse der Baugruppe als
Integerzahl (Base) ibergeben werden.

Hat der Funktionsbaustein ein Telegramm von der CAN 300 PRO
Baugruppe gelesen, so wird das Bit Recd gesetzt.

Im Parameter STAT steht der Status der CAN 300 Baugruppe (siehe
Kap. 7.3.8). Der Parameter wird immer versorgt, auch wenn kein
Telegramm empfangen wurde.

Zuordnung der Parameter zum 29Bit CAN-Identifier nach dem
SAE J1939 Protokoll:

28[27[26]25[24[23]22]21]20]19]18[17[16[15]14[13[12][11[10[ 9[8[ 76 [5]4[3[2]1]0
P PGN (Parameter Group Number)
Priority P PDU-Format PDl:I-SPecific SA (Source Address)
P 0...239: PDU1 Format DA (Destination Address)
P 240..255: PDU2 Format Group Extension
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8

Riickgabeparameter RETVAL

Der Riickgabeparameter RETVAL der Funktionsbausteine kann
sowohl funktionsspezifische Fehler enthalten oder Fehler-
nummern der Siemens Systemfunktionsbausteine SFC 52, SFC 53,
SFC14 und SFC 20.

Fehlercodes der CAN-Hantierung:

80E1:
80E2:
80F1:
80F2:
80F3:
80F7:
80F8:

80FA:

81E1:
82E2:
82E3:

SDO-FBs: Parameter SDO-Len darf nicht O sein
SDO-FB: Parameter SDO-Len darf nicht grosser 4 sein
Baugruppe nicht Betriebsbereit

Datensatz belegt

CANopen® Master nicht ,Operational”

CANopen"” Slave noch im Bootup
SDO-Datenbaustein Pointer zu klein fiir SDO-Daten
Abortcode auf SDO-Auftrag empfangen
Node-Nummer nicht zuldssig (1..127)
Funktionscode nicht erlaubt

PDO-Nummer fehlerhaft (1..4)
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9 Umstieg von CAN 300 auf CAN 300 PRO

Sind Projekte bisher mit der alten CAN 300 durchgefiihrt worden,
so ist der Umstieg auf die CAN 300 PRO immer moglich, da die
CAN 300 PRO alle Funktionen der CAN 300 beinhaltet.

9.1 Unterschiede zwischen CAN 300 und CAN 300 PRO

CAN 300 alt

CAN 300 PRO

Projektspeicher intern (Flash)

Projektspeicher intern (256K Flash)
zusatzliche Speicherung des Projektes
auf MMC (optional)

128 Telegramme TX- und Rx FIFO,
3 Telegramme highprior

400 Telegramme Tx- und Rx-FIFO,
20 Telegramme highprior

15 normale und 1 hochpriorer
Empfangsfilter (Akzeptanzmasken)

16 Empfangsfilter, jeder hoch- oder
niederprior parametrierbar

Empfangsfilter nur Gber Projekt als
Range einstellbar

Empfangsfilter tiber Projekt und tber
DIP-Schalter auch als Node-Adresse
einstellbar

Baudrate Uber Projekt einstellbar

Baudrate Uiber Projekt und tber DIP-
Schalter einstellbar

nur in Zentralgerat einsetzbar

auch in Erweiterungsgerdten (ET200M)
einsetzbar

3 LEDs zu Anzeige des Status

6 LEDs zur Anzeige des Satus

9.2 Layer 2

Das Projekt muss in der CANParam V4 entsprechend der Pro-
jektierung der alten CAN 300 neu angelegt werden.

Alle Einstellungen (Baudrate, Skripte, Timer) konnen direkt tber-
nommen werden. Lediglich bei der Nutzung eines spezifischen
Bit-Timings miissen die Einstellung neu ausgerechnet werden.

Die Hantierungssoftware ist kompatibel bis auf die Erganzung des
Parameters RETVAL in allen Aufrufen.

9.3 SAE J1939

Das Projekt muss in der CANParam V4 entsprechend der Pro-
jektierung der alten CAN 300 neu angelegt werden.

Alle Einstellungen (Baudrate, Skripte, Timer) konnen direkt tber-

nommen werden.

Die Hantierungssoftware ist kompatibel bis auf die Erganzung des
Parameters RETVAL in allen Aufrufen.
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9.4  CANopen®

Bei der Verwendung der CANopen® Master Hantierungssoftware
der alten CAN 300 sind zur CAN 300 PRO grofdere Anpassungen
notig. Aufgrund der Verlagerung der CANopen® Masterfunktion
in die Baugruppe ist ein neues Projekt in CANParam zu erstellen
(siehe Kapitel 6.4) und die Step 7 Software zu tiberarbeiten.

Die Verwendung der CAN 300 PRO als CANopen® Master bringt

folgende Vorteile:

e Dbis zu 127 Slaves verwendbar

e geringerer Speicherbedarf im SPS-Programm

e keine Abhédngigkeit von der Zykluszeit der SPS

o geringerer Performancebedarf in der SPS

Funktion

CAN 300 alt

CAN 300 PRO

Initialisierung

Aufruf des FC 40 im Anlauf OB nétig

Kein Aufruf im Anlauf nétig

Anzahl der Slaves

Maximal 64 Slaves. Begrenzt durch
Speichergrofte und Geschwindigkeit der
SPS

Bis zu 127 Slaves, Anzahl der Slaves hat nur
geringen Einfluss auf Performance und
Speicherbelegung in der SPS

Speicherbelegung

ca. 11 Kbyte

ca. 8 Kbyte, unnoétige Bausteine kdnnen
weggelassen werden. Standard < 3 KByte

PDO empfangen

FC49 CANCYCLE empfangt PDO Tele-
gramme nacheinander und tragt diese in
die PDO-DBs ein.

Empfangs-PDOs werden in den AG-Input
Puffer eingetragen und durch den FB 20
»,CANopen® IO Read” am Anfang des SPS-
Zyklus komplett in die SPS geladen

PDO senden

Aufruf des FC 44 fir jedes PDO

Direktes Schreiben in einen Output Puffer
(DB, Merker, Ausgange) und komplettes
Ubertragen am Ende des SPS-Zyklus. PDOs
werden dann automatisch gesendet.

SDO lesen/schreiben

Aufruf des FC 41 (bis 4 Bytes) oder FC 42
(mehr als 4 Bytes, eigener DB notwendig);
Abarbeitung durch Aufruf des FC 49; es
kann nur ein Auftrag auf einmal laufen

Aufruf des FB 24 fur SDOs (1, 2, 4 Bytes), FB
27 fur SDOs mit beliebiger Lange. Die Bau-
gruppe arbeitet die SDOs unabhangig vom
SPS Zyklus ab.

Netzmanagement

Aufruf des FC 48

Aufruf des FB 23, NMT-Funktionen haben
gleiche Funktionscodes, zusatzliche
Funktionen fiir Fehlerkontrolle sind enthalten

Nodeguarding

Aufruf des FC 47 ,,Nodeguarding” mit
FC49 im Zyklus; Auswertung des Zustandes
im Heartbeat DB

Aufruf des FB 22 ,,CANopen® Service” mit
Anforderung der aktuellen Livelist. Das
Nodaguarding wird vom Master
automatisch durchgefiihrt

Emergency Empfang

Aufruf des FC 43 ,ReceiveAll” wenn FC 49
den Empfang eines Emergency anzeigt

Beim Aufruf des FB 22 ,,CANopen® Service”
werden Emergency-Telegramme direkt
Ubergeben
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10 Anhang

10.1
Bestellnummer
Abmessungen

Gewicht

CAN-Schnittstelle
Typ:

Ubertragungsrate:
Protokolle:

Anschluss:

Technische Daten

CAN 300 PRO 700-600-CAN12
116 x 40 x 125 mm (LxBxH)
ca. 280g

ISO/DIN 11898-2,

CAN High Speed physical Layer
10Kkbit/s bis 1Mbit/s

CAN 2.0A (11 Bit)

CAN 2.0B (29 Bit)

SAE J1939

CANopen® Master

CANopen® Slave

DEVICENET in Vorbereitung
Stecker, SUB-D 9-polig

Projektierungsschnittstelle

Typ:
Ubertragungsrate:
Anschluss:

Versorgung
Spannung:
Stromaufnahme:

Besonderheiten

Qualitadtssicherung:

Wartung:

CAN 300 PRO

USB 1.1
Fullspeed 12MBit
USB-B

DC +5V tiber Riickwandbus
160mA (Typ.) / 190mA (max.)

nach ISO 9001:2008
Wartungsfrei (keine Batterie oder Akku)
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10.2  Steckerbelegung
Pin SubD-Stecker CAN
1 -
2 CAN Low
3 CAN GND
4 -
5 -
6 -
7 CAN High
8 -
9 -
10.3 Weiterfiihrende Dokumentation

Internet: www.can-cia.org

CAN Specification 2.0, Part A & Part B
High Layer Protocol CANopen”
Holger Zeltwanger: ,,CANopen®”, VDE Verlag, ISBN 3-8007-2448-0
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