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1 Vorwort
1.1 Hinweise zur Dokumentation
Zielgruppe

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

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

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

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

Disclaimer

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

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

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

Marken

Beckhoff®, TwinCAT®, TwinCAT/BSD®, TC/BSD®, EtherCAT®, EtherCAT G®, EtherCAT G10°, EtherCAT P,
Safety over EtherCAT®, TwinSAFE®, XFC®, XTS®und XPlanar® sind eingetragene und lizenzierte Marken der
Beckhoff Automation GmbH. Die Verwendung anderer in dieser Dokumentation enthaltenen Marken oder
Kennzeichen durch Dritte kann zu einer Verletzung von Rechten der Inhaber der entsprechenden
Bezeichnungen fuhren.

Patente

Die EtherCAT-Technologie ist patentrechtlich geschitzt, insbesondere durch folgende Anmeldungen und
Patente: EP1590927, EP1789857, EP1456722, EP2137893, DE102015105702 mit den entsprechenden
Anmeldungen und Eintragungen in verschiedenen anderen Landern.

EtherCAT.

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

Copyright

© Beckhoff Automation GmbH & Co. KG, Deutschland.

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

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

EP3752-0000 Version: 1.4 5



Vorwort BECKHOFF

1.2 Sicherheitshinweise

Sicherheitsbestimmungen

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

Haftungsausschluss

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

Qualifikation des Personals

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

Erklarung der Hinweise

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

A GEFAHR

Akute Verletzungsgefahr!

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

Verletzungsgefahr!

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

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

HINWEIS

Schadigung von Umwelt/Geraten oder Datenverlust

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

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

(e}

Version: 1.4 EP3752-0000
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Vorwort

1.3 Ausgabestande der Dokumentation
Version Kommentar
14 » Kapitel ,Skalierung der Messwerte“ aktualisiert
 Struktur-Update
1.3 * Abmessungen aktualisiert
* UL-Anforderungen aktualisiert
1.2 » Technische Daten aktualisiert
+ Struktur-Update
1.1 » Korrekturen
» Abschnitt ,Auflésung” hinzugefugt (Kapitel , Technische Daten®)
1.0 * 1. Veroéffentlichung
0.3 » Korrekturen
0.2 » Korrekturen
0.1 * Erste vorlaufige Version

Firm- und Hardware-Stiénde

Diese Dokumentation
Stand.

bezieht sich auf den zum Zeitpunkt ihrer Erstellung gultigen Firm- und Hardware-

Die Eigenschaften der Module werden stetig weiterentwickelt und verbessert. Module alteren

Fertigungsstandes kénnen nicht die gleichen Eigenschaften haben, wie Module neuen Standes. Bestehende
Eigenschaften bleiben jedoch erhalten und werden nicht gedndert, so dass altere Module immer durch neue
ersetzt werden konnen.

Dokumentation Firmware Hardware
1.3 02 06
1.2 02 05
1.1 02 03
1.0 01 02

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

Syntax der Batch-Nu
D: WW YY FF HH

WW - Produktionswoche (Kalenderwoche)

YY - Produktionsjahr
FF - Firmware-Stand
HH - Hardware-Stand

mmer (D-Nummer)

Beispiel mit D-Nr. 29 10 02 01:

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

Weitere Informationen zu diesem Thema: Versionsidentifikation von EtherCAT-Geraten [»_50].

EP3752-0000

Version: 1.4 7
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2 EtherCAT Box - Einfuhrung

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

Die aul3erordentlich geringen Abmessungen von nur 126 x 30 x 26,5 mm (H x B x T) sind identisch zu denen
der Feldbus Box Erweiterungsmodule. Sie eignen sich somit besonders fir Anwendungsfalle mit beengten
Platzverhaltnissen. Die geringe Masse der EtherCAT-Module begunstigt u. a. auch Applikationen, bei denen
die 1/0O-Schnittstelle bewegt wird (z. B. an einem Roboterarm). Der EtherCAT-Anschluss erfolgt Uber
geschirmte M8-Stecker.

EtherCAT.

i

r

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

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

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

Die EtherCAT-Module decken das typische Anforderungsspektrum der 1/0-Signale in Schutzart IP67 ab:

« digitale Eingédnge mit unterschiedlichen Filtern (3,0 ms oder 10 ps)

digitale Ausgange mit 0,5 oder 2 A Ausgangsstrom
+ analoge Ein- und Ausgange mit 16 Bit Auflésung

Thermoelement- und RTD-Eingange

Schrittmotormodule

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

8 Version: 1.4 EP3752-0000
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Abb. 2: EtherCAT Box mit M8-Anschliissen flir Sensor/Aktoren

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

Basis-Dokumentation zu EtherCAT

([

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

EP3752-0000 Version: 1.4 9
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3 Produktubersicht

3.1 Einfuhrung
) T A=) ; I ;X-}-
EtherCAT-Eingan EtherCAT-Weiterleitun G0\ 6D X+
gang k 3| Rx-
4] Tx-
b4
o3
y
s 4 42 1]+24V Ug
Versorgungsspannungs- Versorgungsspannungs- a5 2| +24V U,
Eingang Weiterleitung @ 2 I 8“85
P

@ BECKHOFF

2 x 3-Achs-Beschleunigungssensor

Die EtherCAT Box EP3752-0000 verfugt ber zwei interne 3-Achs-Beschleunigungssensoren mit einer
Auflésung von 10 Bit und einem wahlbaren Messbereich von +2 g, +4 g, +8 g und +16 g. Die maximale
Abtastrate betragt 5 kHz. Die Messwerte konnen digital gefiltert werden. Ohne Filter arbeitet die Box
zyklussynchron.

Die Einsatzmoglichkeiten erstrecken sich ber Vibrations- und Schock-/Schwingungserfassung, aber auch
eine Neigungserfassung in allen drei Achsen ist mdglich.

Durch die Messung mit zwei um 90° versetzten Sensoren kann die Steuerung eine Plausibilitdtspriifung der
Daten durchfiihren. Erweiterte, integrierte Filterfunktionen erlauben eine Vorverarbeitung und Skalierung der
erfassten Daten, um Stoérungen herauszufiltern und die Steuerung zu entlasten.

10 Version: 1.4 EP3752-0000
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Produktibersicht

3.2 Technische Daten

Alle Werte sind typische Werte iber den gesamten Temperaturbereich, wenn nicht anders angegeben.
EtherCAT

Anschluss 2 x M8-Buchse, 4polig, griin

Potenzialtrennung 500 V

Minimale Zykluszeit 200 ps

Versorgungsspannungen

Anschluss

Eingang: M8-Stecker, 4-polig
Weiterleitung: M8-Buchse, 4-polig, schwarz

Us Nennspannung

24 Ve (-15 % / +20 %)

Us Summenstrom: I g max. 4 A
Stromaufnahme aus Ug 120 mA

U, Nennspannung 24 Ve (-15 % 1 +20 %)
U Summenstrom: lp ¢, max. 4 A

Stromaufnahme aus U,

Keine. Uy wird nur weitergeleitet.

Beschleunigungssensoren

Sensor-Typ

Zwei 3-Achs-Sensoren / versetzt um 90°

Auflésung " 2

Messwerte: 4 mg (default)
Rohwerte: 10 Bit (default)

Darstellung

Messwerte: 1 mg / LSB
Rohwerte: 10 Bit in 16 Bit (left aligned)

Messbereich

12 g/+4 g/ 18 g/ +16 g wahlweise

Abtastrate

200 Hz bis 5 kHz

" MafReinheit: 1 g = 9,81 m/s? (Erdbeschleunigung). 1 mg = 1/1000 g.

2 Die Auflosung ist abhangig von der Parametrierung der Box. Siehe Abschnitt Auflésung [P 12].

Gehdusedaten

Abmessungen B x Hx T 30 mm x 126 mm x 26,5 mm (ohne Steckverbinder)
Gewicht ca.165¢g

Einbaulage beliebig

Material PAG6 (Polyamid)

Umgebungsbedingungen

Umgebungstemperatur im Betrieb -25...+60 °C
-25 ... +55 °C gemal cURus
Umgebungstemperatur bei Lagerung -40 ... +85°C

Schwingungsfestigkeit, Schockfestigkeit

gemanl EN 60068-2-6 / EN 60068-2-27
Zusatzliche Prifungen [» 12]

EMV-Festigkeit / Stéraussendung

gemaf EN 61000-6-2 / EN 61000-6-4

Schutzart

IP65, IP66, IP67 (gemaR EN 60529)

Zulassungen / Kennzeichnungen

Zulassungen / Kennzeichnungen ”

CE, cURus [r 21]

*) Real zutreffende Zulassungen/Kennzeichnungen siehe seitliches Typenschild (Produktbeschriftung).

EP3752-0000

Version: 1.4 11
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Auflésung

Die Auflésung von Messwerten und Rohwerten ist abhangig von den Parametern ,Messbereich“ und
+Abtastrate“. Die folgende Tabelle zeigt, wie diese Parameter die Auflésung beeinflussen:

Messbereich Abtastrate / Auflésung
EtherCAT-Zykluszeit Rohwerte Messwerte

129 <1kHz/ 10 Bit 4 mg

+4 g =21ms 8 mg

8¢ 16 mg

16 g 48 mg

129 >1kHz/ 8 Bit 16 mg

+4 g <1ms 32mg

8¢ 64 mg

16 g 192 mg

Die Einstellung der Parameter ,Messbereich* und ,Abtastrate ist im Kapitel Einstellungen [P 25]
beschrieben.

Zusétzliche Priifungen

Die Gerate sind folgenden zusatzlichen Prufungen unterzogen worden:

Priifung Erlauterung

Vibration 10 Frequenzdurchlaufe, in 3 Achsen

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

359,11 ms

12 Version: 1.4 EP3752-0000
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3.3 Prozessabbild

4 gmm Box 1(EP3T52-0000%
4 Al Inputs Channel 1
4 Fl Status
%1 Error
#1 TxPDO Ztate
#1 T=PDO Toggle
# Walue
Allnputs Channel 2
Al Inputs Channel 3
Al Inputs Channel 4
Al Tnputs Channel 5
AlTnputs Channel &
[+ O3 WcState
B [ InfoData

VY v Vv

Unter Al Inputs Channel finden Sie die Daten der beiden Beschleunigungssensoren.

 Status Error: Ein Fehler bei der Kommunikation mit dem Beschleunigungssensor ist aufgetreten.
» Value: 16 Bit Beschleunigungswert

Die Zuordnung der Prozesswerte zu den Sensorachsen finden Sie im Kapitel Beschleunigungs-Sensoren

[r_24].

EP3752-0000 Version: 1.4 13
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4 Montage und Verkabelung
4.1 Montage
411 Abmessungen
23 26,5
— \\(f J'
(
O |
i
© »
%

] H

© 00 \Jj %

(N \

\ @3,5 13,5

Alle Mal3e sind in Millimeter angegeben.
Die Zeichnung ist nicht maf3stabsgetreu.
Gehaduseeigenschaften
Gehausematerial PAG6 (Polyamid)
Vergussmasse Polyurethan
Montage zwei Befestigungslocher @ 3,5 mm fiir M3
Metallteile Messing, vernickelt
Kontakte CuZn, vergoldet
Stromweiterleitung max. 4 A
Einbaulage beliebig
Schutzart im verschraubten Zustand IP65, IP66, IP67 (gemalt EN 60529)
Abmessungen (Hx B x T) ca. 126 x 30 x 26,5 mm (ohne Steckverbinder)

14 Version: 1.4 EP3752-0000
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4.1.2 Befestigung

Verschmutzung bei der Montage

Verschmutzte Steckverbinder kdnnen zu Fehlfunktion fihren. Die Schutzart IP67 ist nur gewahrleistet,
wenn alle Kabel und Stecker angeschlossen sind.

» Schutzen Sie die Steckverbinder bei der Montage vor Verschmutzung.

Montieren Sie das Modul mit zwei M3-Schrauben an den Befestigungslochern in den Ecken des Moduls. Die
Befestigungslécher haben kein Gewinde.

41.3 Anzugsmomente fir Steckverbinder

Schrauben Sie M8-Steckverbinder mit einem Drehmomentschlissel fest. (z.B. ZB8801 von Beckhoff)
Drehmoment: 0,4 Nm.

EP3752-0000 Version: 1.4 15
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4.2 Versorgungsspannungen

Spannungsversorgung aus SELV/PELV-Netzteil!

Zur Versorgung dieses Gerats missen SELV/PELV-Stromkreise (Schutzkleinspannung, Sicherheitsklein-
spannung) nach IEC 61010-2-201 verwendet werden.

Hinweise:

» Durch SELV/PELV-Stromkreise entstehen eventuell weitere Vorgaben aus Normen wie
IEC 60204-1 et al., zum Beispiel beziiglich Leitungsabstand und -isolierung.

» Eine SELV-Versorgung (Safety Extra Low Voltage) liefert sichere elektrische Trennung und Begrenzung
der Spannung ohne Verbindung zum Schutzleiter,
eine PELV-Versorgung (Protective Extra Low Voltage) bendtigt zusatzlich eine sichere Verbindung zum

Schutzleiter.

A VORSICHT

UL-Anforderungen beachten
« Beachten Sie beim Betrieb unter UL-Bedingungen die Warnhinweise im Kapitel UL-Anforderungen

211

Die EtherCAT-Box hat einen Eingang fiir zwei Versorgungsspannungen:

» Steuerspannung Ug
Die folgenden Teilfunktionen werden aus der Steuerspannung Ug versorgt:

o Der Feldbus
o Die Prozessor-Logik

o typischerweise die Eingénge und die Sensorik, falls die EtherCAT-Box Eingange hat.
* Peripheriespannung U,
Bei EtherCAT-Box-Modulen mit digitalen Ausgangen werden die digitalen Ausgange typischerweise
aus der Peripheriespannung U, versorgt. U, kann separat zugeflihrt werden. Falls U, abgeschaltet
wird, bleiben die Feldbus-Funktion, die Funktion der Eingange und die Versorgung der Sensorik
erhalten.

Die genaue Zuordnung von Ug und U; finden Sie in der Pinbelegung der 1/0O-Anschlisse.

Weiterleitung der Versorgungsspannungen

Die Power-Anschliisse IN und OUT sind im Modul gebriickt. Somit kénnen auf einfache Weise die
Versorgungsspannungen Ug und U, von EtherCAT Box zu EtherCAT Box weitergereicht werden.

HINWEIS

Maximalen Strom beachten!
Beachten Sie auch bei der Weiterleitung der Versorgungsspannungen Ug und U, dass jeweils der fur die
Steckverbinder zuldssige Strom nicht Uberschritten wird:

M8-Steckverbinder: max. 4 A
7/8“-Steckverbinder: max 16 A

HINWEIS

Unbeabsichtigte Aufhebung der Potenzialtrennung von GNDs und GND, méglich.
In einigen Typen von EtherCAT-Box-Modulen sind die Massepotenziale GNDg und GND; miteinander ver-
bunden.

« Falls Sie mehrere EtherCAT-Box-Module mit denselben galvanisch getrennten Spannungen versorgen,
prifen Sie, ob eine EtherCAT Box darunter ist, in der die Massepotenziale verbunden sind.

16 Version: 1.4 EP3752-0000
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421 Steckverbinder

HINWEIS
Verwechselungs-Gefahr: Versorgungsspannungen und EtherCAT
Defekt durch Fehlstecken moglich.

» Beachten Sie die farbliche Codierung der Steckverbinder:
schwarz: Versorgungsspannungen
grun: EtherCAT

@  BECKHOFF
2 4 4 2
OO
1 3 3l0 o)1
Stecker Buchse
Eingang Weiterleitung

Abb. 4: M8-Steckverbinder

Kontakt Funktion Beschreibung Aderfarbe "
1 Ug Steuerspannung Braun

2 Up Peripheriespannung Weil}

3 GNDg¢ GND zu Ug Blau

4 GND, GND zu U, Schwarz

" Die Aderfarben gelten fiir Leitungen vom Typ: Beckhoff ZK2020-3xxx-xxxx

4.2.2 Status-LEDs
i@ @ v

—) UV S

BECKHOFF

LED Anzeige Bedeutung

Us (Steuerspannung) aus Die Versorgungsspannung Ug ist nicht vorhanden.
leuchtet grin Die Versorgungsspannung Ug ist vorhanden.

U, (Peripheriespannung)  |aus Die Versorgungsspannung U; ist nicht vorhanden.
leuchtet griin Die Versorgungsspannung U; ist vorhanden.

EP3752-0000 Version: 1.4 17
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4.2.3 Leitungsverluste

Beachten Sie bei der Planung einer Anlage den Spannungsabfall an der Versorgungs-Zuleitung. Vermeiden
Sie, dass der Spannungsabfall so hoch wird, dass die Versorgungsspannungen an der Box die minimale
Nennspannung unterschreiten.

Berlcksichtigen Sie auch Spannungsschwankungen des Netzteils.

Spannungsabfall an der Versorgungs-Zuleitung

I=2A 1=4A
12 12
0,25 mm?

10 10
E 8 E 8 0,34 mm?
iy iy
o] o]
2 6 2 6
g 0,25 mm? g 0,5 mm?
c c
g 4 0,34 mm? g 4
& ’ & 0,75 mm?

0,5 mm?
2 0,75 mm? 2
0 0
0 5 10 15 20 25 30 35 0 5 10 15 20 25 30 35
Leitungslange [m] Leitungslange [m]

18 Version: 1.4 EP3752-0000
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4.3 EtherCAT

431 Steckverbinder

HINWEIS
Verwechselungs-Gefahr: Versorgungsspannungen und EtherCAT
Defekt durch Fehlstecken moglich.

» Beachten Sie die farbliche Codierung der Steckverbinder:
schwarz: Versorgungsspannungen
grun; EtherCAT

Far den ankommenden und weiterfihrenden EtherCAT-Anschluss haben EtherCAT-Box-Module zwei griine
M8-Buchsen.

Kontaktbelegung

3l0 o)1

Abb. 5: M8-Buchse

EtherCAT M8- Aderfarben
Steckverbinder

Signal Kontakt ZB9010, ZB9020, ZB9030, ZB9032, (ZB9031 und alte Versionen von TIA-568B
ZK1090-6292, ZB9030, ZB9032, ZK1090-3xxx-
ZK1090-3XXX-XXXX XXXX

Tx + 1 gelb” orange/weil} weil/orange

Tx - 4 orange" orange orange

Rx + 2 weil" blau/weily weil/grin

Rx - 3 blau® blau griin

Shield Gehause Schirm Schirm Schirm

" Aderfarben nach EN 61918

® Anpassung der Aderfarben fiir die Leitungen ZB9030, ZB9032 und ZK1090-3xxxx-

1 XXXX

Zur Vereinheitlichung wurden die Aderfarben der Leitungen ZB9030, ZB9032 und ZK1090-3xxx-
xxxx auf die Aderfarben der EN61918 umgestellt: gelb, orange, weil, blau. Es sind also verschiede-
ne Farbkodierungen im Umlauf. Die elektrischen Eigenschaften der Leitungen sind bei der Umstel-
lung der Aderfarben erhalten geblieben.
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4.3.2 Status-LEDs

L/A (Link/Act)

Neben jeder EtherCAT-Buchse befindet sich eine griine LED, die mit ,L/A* beschriftet ist. Die LED
signalisiert den Kommunikationsstatus der jeweiligen Buchse:

LED Bedeutung

aus keine Verbindung zum angeschlossenen EtherCAT-Gerat
leuchtet LINK: Verbindung zum angeschlossenen EtherCAT-Gerat

blinkt ACT: Kommunikation mit dem angeschlossenen EtherCAT-Gerat
Run

Jeder EtherCAT-Slave hat eine griine LED, die mit ,Run” beschriftet ist. Die LED signalisiert den Status des
Slaves im EtherCAT-Netzwerk:

LED Bedeutung

aus Slave ist im Status ,Init*

blinkt gleichmaRig Slave ist im Status ,Pre-Operational”
blinkt vereinzelt Slave ist im Status ,Safe-Operational®
leuchtet Slave ist im Status ,Operational®

Beschreibung der Stati von EtherCAT-Slaves

4.3.3 Leitungen

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

EtherCAT nutzt vier Adern flr die Signallibertragung.
Aufgrund der automatischen Leitungserkennung ,,Auto MDI-X* kdnnen Sie zwischen EtherCAT-Geraten von
Beckhoff sowohl symmetrisch (1:1) belegte, als auch gekreuzte Kabel (Cross-Over) verwenden.

Detaillierte Empfehlungen zur Verkabelung von EtherCAT-Geraten
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4.4 UL-Anforderungen

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

Versorgungsspannung

A VORSICHT

VORSICHT!

Die folgenden genannten Anforderungen gelten fiir die Versorgung aller so gekennzeichneten EtherCAT

Box Module.

Zur Einhaltung der UL-Anforderungen durfen die EtherCAT Box Module nur mit einer Spannung von 24 V.

versorgt werden, die

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

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

class 2 entsprechenden Spannungsquelle verbunden werden!

A VORSICHT

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

Netzwerke

A VORSICHT

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

Umgebungstemperatur

A VORSICHT

VORSICHT!
Zur Einhaltung der UL-Anforderungen dirfen die EtherCAT Box Module nur in einem Umgebungstempera-
turbereich von -25 °C bis +55 °C betrieben werden!

Kennzeichnung fiir UL

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

P\ us

Abb. 6: UL-Markierung

EP3752-0000 Version: 1.4 21



Montage und Verkabelung BEGKHOFF

4.5 Entsorgung

Mit einer durchgestrichenen Abfalltonne gekennzeichnete Produkte
dirfen nicht in den Hausmiill. Das Geréat gilt bei der Entsorgung als
Elektro- und Elektronik-Altgerat. Die nationalen Vorgaben zur

mmmmm  Entsorgung von Elektro- und Elektronik-Altgeraten sind zu beachten.
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5 Inbetriebnahme/Konfiguration

5.1 Einbinden in ein TwWinCAT-Projekt

Die Vorgehensweise zum Einbinden in ein TwinCAT-Projekt ist in dieser Schnellstartanleitung beschrieben.
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5.2 Beschleunigungs-Sensoren

Die EP3752-0000 hat zwei Beschleunigungs-Sensoren. Jeder Beschleunigungs-Sensor misst die
Beschleunigung in allen drei Raumrichtungen.

Die Beschleunigungs-Sensoren sind um 90° versetzt angeordnet. Das ermdglicht eine Plausibilitatspriifung
der Messwerte.

Sie kdnnen die Beschleunigungs-Messwerte auch in Neigungswinkel umrechnen: siehe Kapitel
Neigungsmessung [» 29].

Zuordnung der Beschleunigungs-Achsen zu den Prozessvariablen [ 13]

Al Inputs Channel 3

Al Inputs Channel 6 Al Inputs Channel 1

Al Inputs Channel 2

Al Inputs Channel 5 Al Inputs Channel 4
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5.21 Einstellungen

5211 Messbereich

Sie kdnnen den Messbereich im CoE-Parameter 0xF800:11 ,Range* auswahlen.

General EtherCAT Process Data Ple Statup  CoE-Online  Online

Update List [JAuto Update  [] Single Update [ Show Cffline Data
Advanced... | |
Addto Startup. Module OD (AoE oty [0 |
Set Value Dialog X
Index Name Flags Value Unit "
+ 60400 Al Inputs Ch 5 RO >17< Dec: [0 | [ o]
+ - 6050:0 Al Inputs Ch & RO 17 <
©-8000:0 Al Seftings Ch.1 RW >26< Iz CeEe
+ - 8010:0 Al Settings Ch.2 RW =26« Enur
+- 3020:0 Al Settings Ch.3 RW »26<
+- 8030:0 Al Settings Ch.4 RW >26<
+- 8040:0 Al Settings Ch.5 RW 26 < Boal
% 80500 Al Settings Ch§ AW >26< _ Ehanmel sefing
+- FOD0:0 Madular device profile RO >2¢ B
Foo8 Code word RW (00000000 (0) Bit Size: O1 O8 @16 O O O7
+- FO10:0 Medule list RW >6<
= F800:0 SA| Settings RW »29¢
. oo e =00 100042 (%)
F200:11 Range RW +2G (0)
IR o 13vis TG T 1) ~

Falls Sie die Option ,Channel setting” auswahlen, kénnen Sie den Messbereich fir jeden Sensor individuell
einstellen:

» Messbereich fur Sensor 1: Index 0x8000:19 ,Range”
* Messbereich fir Sensor 2: Index 0x8030:19 ,Range*

Diese Einstellung gilt fir alle Achsen des jeweiligen Sensors. Eine individuelle Einstellung fiir einzelne
Achsen ist nicht mdglich.
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5.21.2 Skalierung der Messwerte

In der Werkseinstellung werden die Messwerte auf 1 mg / LSB skaliert. Sie kdnnen die Skalierung der
Messwerte im CoE-Parameter F800:1D ,Presentation” einstellen.

General EtherCAT  Process Data Pl Startup  CoE -Online  Online

Update List [ Auto Update Single Update [] Show Offline Data
Advanced... | |
Addto St NodicOD PoEPot: [0 |
Set Value Dialog X
Index MName Flags Walue Unit G
+- 60400 Al lnputs Ch 5 RO >17¢ Dec: [1 | o ]
- 6050:0 Al Inputs Ch 6 RO 217
+ 80000 Al Settings Ch.1 RW >26< InFg Capiee]
+- 8010:0 Al Settings Ch.2 RW >26< Enum: | illi G i3] v |
+ 3020:0 Al Settings Ch 3 RW >26< P Valnes
+ 3030:0 Al Settings Ch 4 RW 226 ]
+- B040:0 Al Settings Ch.5 RW >26¢ Boal Channel setting Edit.
- 3050:0 Al Settings Ch § RW 226
+ FODD:0 Modular device profile RO 52< Binary: |01 00 |
FO02 Code word RW 00000000 (1) Bit Sine: 1 08 ®ie O Ot O
+- FO10:0 Module list RW >6< O1 O¢ @1 Ox2 O& O
- F300:0 SAI Settings RW >29¢
F800:0D Filter sampling rate RW 1000Hz (2)
11 __FHange By 222G (0
F800:1D0 Presentation RW milli G {mG) (1) P
Die folgenden Optionen stehen zur Auswahl:
Option Beschreibung
.Raw Values* Die Messwerte aller Beschleunigungsachsen werden ohne Skalierung als

unverarbeitete Rohwerte der Beschleunigungssensoren ausgegeben.

Die Aufldsung der Rohwerte ist nicht héher als die Auflésung der Messwerte in
mg. Siehe Diagramm unten.

,milli G (MG)* Die Messwerte aller Beschleunigungsachsen werden auf 1 mg / LSB skaliert.
(default)
»,Channel setting* Mit dieser Option kénnen Sie die Skalierung der Messwerte fiir jede Achse

individuell einstellen. Stellen Sie die gewilnschte Skalierung in den CoE-
Parametern 0x80n0:1A ein.

Ubertragungsfunktion

Das folgende Diagramm zeigt die Ubertragungsfunktion der Box.

Messwert
A

Presentation: Presentation:
.Raw Values* ,Milli G (mg)“ N

512 16 J_ 1

256 12 -

128 8 -

64 4 -

0 0 — T T » Beschleunigung [mg]

0 4 8 12 16 20

Man erkennt, dass die Aufldsung der Rohwerte genauso hoch ist wie die Auflésung der Messwerte in mg.
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5.21.3 Filter

Filter Betrieb (FIR und IIR)

Die EP3752-0000 ist mit digitalen Filtern ausgestattet, die je nach Einstellung die Charakteristik eines Filters
mit endlicher Impulsantwort (Finite Impulse Response filter, FIR-Filter) oder eines Filters mit unendlicher
Impulsantwort (Infinite Impulse Response filter, /IR-Filter), annehmen kénnen. Die Filter sind per default
deaktiviert. Die Aktivierung erfolgt

e ab Firmware 02 kanalweise Uber die Indizes 0x80n0:06 [» 37].
* bei Firmware 01 zentral Gber den 1. Kanal (Index 0x8000:06 [»_37]).

Die Auswahl der Filtercharakteristik erfolgt kanalweise Uber die Indizes 0x80n0:15 ,Filter Settings*:

FIR
Es wird der Mittelwert Uber die letzten 32 Messungen gebildet. Die interne Abtastfrequenz (zeitlicher
Abstand der einzelnen Messwerte) ist Uber Index 0xF800:0D ,Filter sampling rate” parametrierbar.

IIR1...8

Das Filter mit IIR-Charakteristik kann in 8 Leveln eingestellt werden. Je hdher das Level ist, desto hoher ist
die Dampfung des aktuellen Signals durch den Filter. Die interne Abtastfrequenz ist iber Index 0xF800:0D
»Filter sampling rate“ einstellbar (im Gegensatz zu anderen analogen Modulen, bei denen eine feste
Zykluszeit von 1 ms vorgegeben ist).

Einstellung der internen Abtastfrequenz iiber Index 0xF800:0D

General EtherCAT Process Data Ple Startup  CoE-Online  Online

Update List [ Auto Update Single Update [ Show Cffline Data
Advanced... | |
Add to Startup... Module OD (AoE Portk: [0 |
Set Value Dialog X
Index Name Flags Value Unit "
+ 60400 Al Inputs Ch 5 RO >17< Dec: [2 | [o ]
+- 6050:0 Al Inputs Ch & RO =17«
£ 80000 Al Settings Ch.1 RW >26¢ e Caned
+-8010:0 Al Settings Ch.2 RW »26< Enn: 1000Hz 2
+ 80200 Al SettingsCh3 RW 526< 00H:
+- 8030:0 Al Settings Ch.4 RW >26< AO0Hz
+- 8040:0 Al Settings Ch.5 RW =26 < Boal 5 00H Edit .
+# 8050:0 Al Seftings Ch.6 R >26< . PEh
+ FO000  Modular device profil RO »2¢ Bltay :
Foo8 Code word RW (00000000 (1) Bit Size: 01 Q8 @16 Q1 O64 Q7
+- FO10:0 Medule list RW >6<
= ol SAL Seitinge =07 WL
i F800:0D  Filter sampling rate RW 1000Hz (2) I
L =y avLs EarisR (Y]
F800:10  Presentation RW milli G {mG) {1) w

Abb. 7: Einstellung der internen Abtastfrequenz (Index 0xF8000:0D)

Uber den Index 0xF800:0D wird die interne Abtastfrequenz bei eingeschalteten Filtern eingestellt. Im
Auslieferungszustand betragt diese 1000 Hz.

® Umstellung der Aktualisierungsrate bei 2000 Hz und 5000 Hz

Wird die Frequenz auf 2500 Hz oder 5000 Hz erhoht, verringert sich die Auflésung auf 8 Bit. Dies ist
durch den verwendeten Sensor notwendig.
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5.21.4 Abtastrate und Synchronisation

Die Abtastrate ist abhangig davon, ob die Filter der Box aktiviert sind. Die Filter sind per default deaktiviert.
Sie werden im Kapitel Filter [P 27] beschrieben.

« Wenn alle Filter deaktiviert sind,
arbeitet die Box SM-synchron. In diesem Modus bestimmt die EtherCAT-Zykluszeit die Abtastrate: In
jedem EtherCAT-Zyklus werden die Messwerte aus den Sensoren ausgelesen.
Der Sensor arbeitet intern mit 10 Bit bis zu einer Zykluszeit von 1 ms. Darunter sinkt die Aufldsung auf
8 Bit. Die minimale Zykluszeit ist 200 ps.

+ Wenn mindestens ein Filter aktiviert ist,
lauft die Box im FreeRun-Modus mit einer tiber CoE-Index O0xF800:0D ,Filter sampling rate*
einstellbaren Abtastrate.
Wird die Abtastrate auf 2500 Hz oder 5000 Hz erhoht, verringert sich die Auflésung auf 8-Bit.
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5.2.2 Neigungsmessung

Die Berechnung eines Winkels mit hoher Auflésung und Genauigkeit sollte auf einem PC stattfinden. Die
Genauigkeit der verwendeten Sensoren erlauben eine Genauigkeit von < 0,1°.

Da die Winkelwerte aus den Beschleunigungswerten abgeleitet werden und diese mit einem bestimmten
Rauschen beaufschlagt sind, muss der Winkelwert mittels geeigneter Algorithmen gefiltert werden.

Dies kann im einfachsten Fall z. B. ein gleitender Mittelwert sein.

-6 d

T T T T T T T T T T T T
0,000s 1,500s 3,000s 4,500s 8,0005 7,500s 9,000s 10,500s 12,000s 13,500s 15,0005 16,5005

Abb. 8: Winkelmessung, Prozessdaten als Beschleunigungswerte, Berechnung im PC

L s e (e e e
R s R e e T e EE

B L B e B

A

D T O e e Yo Y e TP S

Abb. 9: Detaildarstellung Signalrauschen

Farbe Bedeutung

Rot Winkel gemessen mit 1024-Schritt-Encoder / 4-fach Auswertung als Referenz
Grun trigonmetrisch im PC errechneter Winkel, ohne Rauschunterdriickung

blau schneller Algorithmus

gelb arithmetisches Mittel (1000 Werte gleitend)
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Beispiel

Formel zur Berechnung des Winkels a:

a 360°
= tan‘l ( = vl = ) X 2
\/axl + azi n
Umsetzung in TwinCAT:
alpha := ATAN(a_yl / (SQRT(a x1 * a x1 + a zl * a zl))) * 360/(2*3.14);

Beispielprogramm

HINWEIS

Verwendung des Beispielprogramms

Dieses Dokument enthalt exemplarische Anwendungen unserer Produkte flr bestimmte Einsatzbereiche.
Die hier dargestellten Anwendungshinweise beruhen auf den typischen Eigenschaften unserer Produkte
und haben ausschlieRlich Beispielcharakter. Die mit diesem Dokument vermittelten Hinweise beziehen sich
ausdriicklich nicht auf spezifische Anwendungsfalle, daher liegt es in der Verantwortung des Kunden zu
prufen und zu entscheiden, ob das Produkt fir den Einsatz in einem bestimmten Anwendungsbereich ge-
eignet ist. Wir Gbernehmen keine Gewahrleistung, dass der in diesem Dokument enthaltene Quellcode voll-
standig und richtig ist. Wir behalten uns jederzeit eine Anderung der Inhalte dieses Dokuments vor und
Uubernehmen keine Haftung fur Irrtimer und fehlenden Angaben.

Zum Download des Beispielprogramms aus dieser Dokumentation heraus klicken Sie bitte auf den Link:

g™ (https://infosys.beckhoff.com/content/1031/ep3752/Resources/3626380299.zip)
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5.3 Wiederherstellen des Auslieferungszustands

Sie kdnnen den Auslieferungszustand der Backup-Objekte wie folgt wiederherstellen:
1. Sicherstellen, dass TwinCAT im Config-Modus lauft.
2. Im CoE-Objekt 1011:0 ,Restore default parameters® den Parameter 1011:01 ,Subindex 001“ auswahlen.

General BtherCAT DC Process Data  Plc Statup  CoE-Cnline  Diag History  Online

Update List [ Auto Update Single Update [_] Show Offline Data
Advanced... | |
Addto Startup... Module OD (AoE Port) [0 ]
Index Mame Flags Value Unit "
1000 Device type RO 00001383 (5001)
1008 Device name RO EL5101
1009 Hardware wersion RO
100A Software version RO
= H BO >
i 1011:01  Sublndex 001 RW (00000000 (0) I
+ " ey e e
+1- 10F0:0 Backup parameter handling RO -
+1-1400:0 RxPDO-Par Outputs RO >6<
+-1401:0 RxPDO-Par Outputs Word-Aligned RO >6<
+1-1402:0 ENC RxPDO-Par Cortrol compact RO 6 <
+-1403:0 ENC FxPDO-Par Contral RO >6<
+1-1600:0 RxFDO-Map Outputs RO »2
+-1601:0 RecP DO-Map Outputs Wond-Aligned RO >3<
+-1602:0 ENC RxPDO-Map Control compact RO 37 &7

3. Auf ,Subindex 001“ doppelklicken.
= Das Dialogfenster ,Set Value Dialog* 6ffnet sich.

4. Im Feld ,Dec” den Wert 1684107116 eintragen.
Alternativ: im Feld ,Hex"“ den Wert 0x64616F6C eintragen.

Set Value Dialog *
Dec: | 1634107116 | Ok

Hes: | 046461 6FEC | Cancel
Float |1.6634155e+22 |

Boaol; ] 1 Hex Edit...
Biriary: |BC EF 61 64 | (¢ |

Bit Size: O1 O O16 @32 O6d O7

5. Mit ,OK* bestatigen.
= Alle Backup-Objekte werden in den Auslieferungszustand zurlickgesetzt.

Alternativer Restore-Wert

o
1 Bei einigen Modulen alterer Bauart lassen sich die Backup-Objekte mit einem alternativen Restore-
Wert umstellen:
Dezimalwert: 1819238756
Hexadezimalwert: 0x6C6F6164

Eine falsche Eingabe des Restore-Wertes zeigt keine Wirkung.
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5.4 AuBerbetriebnahme

Verletzungsgefahr durch Stromschlag!

Setzen Sie das Bus-System in einen sicheren, spannungslosen Zustand, bevor Sie mit der Demontage der
Gerate beginnen!
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CoE-Parameter

6

6.1

CoE-Parameter

Objektubersicht

@® EtherCAT XML Device Description

1 Die Darstellung entspricht der Anzeige der CoE-Objekte aus der EtherCAT XML Device Description.
Es wird empfohlen, die entsprechende aktuellste XML-Datei im Download-Bereich auf der Beckhoff
Website herunterzuladen und entsprechend der Installationsanweisungen zu installieren.

Index (hex) Name Flags Default Wert
1000 [» 42] Device type RO 0x00001389 (5001,,,)
1008 [» 42] Device name RO EP3752-0000
1009 [» 42] Hardware version RO 00
100A [» 42] Software version RO 00
1011:0 [» 37] Subindex Restore default parameters RO 0x01 (146,)
1011:01 Sublndex 001 RW 0x00000000 (0Og,)
1018:0 [» 42] Subindex Identity RO 0x04 (44,)
1018:01 Vendor ID RO 0x00000002 (2,)
1018:02 Product code RO 0xOEA84052 (245907538,,,)
1018:03 Revision RO 0x00100002 (1048578,.,)
1018:04 Serial number RO 0x00000000 (04,)
10F0:0 [» 42] Subindex Backup parameter handling RO 0x01 (14e,)
10F0:01 Checksum RO 0x00000000 (04,)
1A00:0 [» 43] Subindex Al TXPDO-Map Inputs Ch.1 RO 0x06 (64,)
1A00:01 Sublndex 001 RO 0x0000:00, 6
1A00:02 Sublndex 002 RO 0x6000:07, 1
1A00:03 Sublindex 003 RO 0x0000:00, 7
1A00:04 Sublindex 004 RO 0x6000:0F, 1
1A00:05 Sublndex 005 RO 0x6000:10, 1
1A00:06 Sublndex 006 RO 0x6000:11, 16
1A01:0 [» 43] Subindex Al TxPDO-Map Inputs Ch.2 RO 0x06 (64,)
1A01:01 Sublndex 001 RO 0x0000:00, 6
1A01:02 Sublindex 002 RO 0x6010:07, 1
1A01:03 Sublindex 003 RO 0x0000:00, 7
1A01:04 Sublndex 004 RO 0x6010:0F, 1
1A01:05 Sublndex 005 RO 0x6010:10, 1
1A01:06 Sublndex 006 RO 0x6010:11, 16
1A02:0 [» 43] Subindex Al TxPDO-Map Inputs Ch.3 RO 0x06 (64,)
1A02:01 Sublndex 001 RO 0x0000:00, 6
1A02:02 Sublndex 002 RO 0x6020:07, 1
1A02:03 Sublndex 003 RO 0x0000:00, 7
1A02:04 Sublndex 004 RO 0x6020:0F, 1
1A02:05 Sublndex 005 RO 0x6020:10, 1
1A02:06 Sublndex 006 RO 0x6020:11, 16
1A03:0 [» 43] Subindex Al TXPDO-Map Inputs Ch.4 RO 0x06 (64e,)
1A03:01 Sublndex 001 RO 0x0000:00, 6
1A03:02 Sublndex 002 RO 0x6030:07, 1
1A03:03 Sublndex 003 RO 0x0000:00, 7
1A03:04 Sublindex 004 RO 0x6030:0F, 1
1A03:05 Sublndex 005 RO 0x6030:10, 1
1A03:06 Sublndex 006 RO 0x6030:11, 16

EP3752-0000

Version: 1.4
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Index (hex) Name Flags Default Wert

1A04:0 [» 44] Subindex Al TXPDO-Map Inputs Ch.5 RO 0x06 (64,)
1A04:01 Sublndex 001 RO 0x0000:00, 6
1A04:02 Sublndex 002 RO 0x6040:07, 1
1A04:03 Sublindex 003 RO 0x0000:00, 7
1A04:04 Sublndex 004 RO 0x6040:0F, 1
1A04:05 Sublndex 005 RO 0x6040:10, 1
1A04:06 Sublndex 006 RO 0x6040:11, 16

1A05:0 [» 44] Subindex Al TxPDO-Map Inputs Ch.6 RO 0x06 (64,)
1A05:01 Sublndex 001 RO 0x0000:00, 6
1A05:02 Sublndex 002 RO 0x6050:07, 1
1A05:03 Sublindex 003 RO 0x0000:00, 7
1A05:04 Sublndex 004 RO 0x6050:0F, 1
1A05:05 Sublndex 005 RO 0x6040:10, 1
1A05:06 Sublndex 006 RO 0x6050:11, 16
1A05:02 Al TxPDO-Map Inputs Ch.5 RO 0x06 (64,)

1C00:0 [ 44] Subindex Sync manager type RO 0x04 (44,)
1C00:01 Sublndex 001 RO 0x01 (14e7)
1C00:02 Sublndex 002 RO 0x02 (24,)
1C00:03 Sublndex 003 RO 0x03 (34,)
1C00:04 Sublndex 004 RO 0x04 (44,)

1C12:0 [» 44] Subindex RxPDO assign RwW 0x00 (0Oye,)

1C13:0 [» 44] Subindex TxPDO assign RwW 0x06 (64e,)
1C13:01 Sublndex 001 RW 0x1A00 (6656,)
1C13:02 Sublndex 002 RW 0x1A02 (6658,,)
1C13:03 Sublndex 003 RW 0x1A03 (6659,,)
1C13:04 Sublindex 004 RW 0x1A04 (6660,,,)
1C13:05 Sublindex 005 RW 0x1A05 (6661,,,)
1C13:06 Sublndex 006 RW 0x1A06 (6662,,,)

1C33:0 [» 45] Subindex SM input parameter RO 0x20 (324,)
1C33:01 Sync mode RW 0x0022 (34,,)
1C33:02 Cycle time RW 0x000F4240 (1000000,,,)
1C33:03 Shift time RO 0x00000000 (Og,)
1C33:04 Sync modes supported RO 0x0003 (34e,)
1C33:05 Minimum cycle time RO 0x00030D40 (200000,,,)
1C33:06 Calc and copy time RO 0x00000000 (04,)
1C33:07 Minimum delay time RO 0x00000000 (04,)
1C33:08 Command RW 0x0000 (0qe,)
1C33:09 Maximum Delay time RO 0x00000000 (0y,)
1C33:0B SM event missed counter RO 0x0000 (0y,)
1C33:0C Cycle exceeded counter RO 0x0000 (0y,)
1C33:0D Shift too short counter RO 0x0000 (0y4e,)
1C33:20 Sync error RO 0x00 (0Oy,)

6000:0 [» 46] Subindex Al Inputs Ch.1 RO 0x11 (17 4,)
6000:07 Error RO 0x00 (0ge,)
6000:0F TxPDO State RO 0x00 (0ye,)
6000:10 TxPDO Toggle RO 0x00 (0ye,)
6000:11 Value RO 0x0000 (0y,)

6010:0 [» 46] Subindex Al Inputs Ch.2 RO 0x11 (17 4,)
6010:07 Error RO 0x00 (0ye,)
6010:0F TxPDO State RO 0x00 (0ye,)
6010:10 TxPDO Toggle RO 0x00 (0ye,)
6010:11 Value RO 0x0000 (0y,)

6020:0 [» 46] Subindex Al Inputs Ch.3 RO 0x11 (17 4,)
6020:07 Error RO 0x00 (0Oge,)
6020:0F TxPDO State RO 0x00 (Oge,)
6020:10 TxPDO Toggle RO 0x00 (0ye,)
6020:11 Value RO 0x0000 (0y,)

6030:0 [» 46] Subindex Al Inputs Ch.4 RO 0x11 (17 4,)
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Index (hex) Name Flags Default Wert
6030:07 Error RO 0x00 (0Oye,)
6030:0F TxPDO State RO 0x00 (0ye,)
6030:10 TxPDO Toggle RO 0x00 (0ye,)
6030:11 Value RO 0x0000 (0ge,)

6040:0 [» 46] Subindex Al Inputs Ch.5 RO 0x11 (17 4,)
6040:07 Error RO 0x00 (0Oye,)
6040:0F TxPDO State RO 0x00 (0ye,)
6040:10 TxPDO Toggle RO 0x00 (0ye,)
6040:11 Value RO 0x0000 (0y,)

6050:0 [» 46] Subindex Al Inputs Ch.6 RO 0x11 (17 4,)
6050:07 Error RO 0x00 (0ye,)
6050:0F TxPDO State RO 0x00 (0ye,)
6050:10 TxPDO Toggle RO 0x00 (0ye,)
6050:11 Value RO 0x0000 (0y,)

8000:0 [» 371 Subindex Al Settings Ch.1 RW 0x1A (264,)
8000:06 Enable filter RW 0x00 (Og,)
8000:15 Filter settings RW 0x0002 (24,)
8000:19 Range RW 0x0000 (0y,)
8000:1A Presentation RwW 0x0001 (14,)

8010:0 [» 38] Subindex Al Settings Ch.2 RwW 0x1A (264,)
8010:06 Enable filter RW 0x00 (Og,)
8010:15 Filter settings RW 0x0002 (24,)
8010:19 Range RW 0x0000 (0y,)
8010:1A Presentation RW 0x0001 (14,)

8020:0 [» 38] Subindex Al Settings Ch.3 RW 0x1A (26,,)
8020:06 Enabile filter RW 0x00 (0y,)
8020:15 Filter settings RW 0x0002 (24,)
8020:19 Range RW 0x0000 (0y,)
8020:1A Presentation RW 0x0001 (14,)

8030:0 [» 39] Subindex Al Settings Ch.4 RW 0x1A (26,,)
8030:06 Enable filter RW 0x00 (0ye,)
8030:15 Filter settings RW 0x0002 (24,)
8030:19 Range RW 0x0000 (0qe,)
8030:1A Presentation RW 0x0001 (14,)

8040:0 [» 39] Subindex Al Settings Ch.5 RwW O0x1A (26,,)
8040:06 Enable filter RW 0x00 (0ye,)
8040:15 Filter settings RW 0x0002 (24,)
8040:19 Range RW 0x0000 (0qe,)
8040:1A Presentation RW 0x0001 (14,)

8050:0 [» 40] Subindex Al Settings Ch.6 RwW 0x1A (26,,)
8050:06 Enable filter RW 0x00 (0ye,)
8050:15 Filter settings RW 0x0002 (2,)
8050:19 Range RW 0x0000 (0qe,)
8050:1A Presentation RW 0x0001 (14,)

8060:0 [» 41] Subindex SAIl Settings RwW 0x1D (29,)

(Fwo1) 8060:0D Filter sampling rate RW 0x0002 (24,)
8060:11 Range RW 0x0000 (0y,)
8060:1D Presentation RW 0x0001 (14e,)

F000:0 [» 471 Subindex Modular device profile RO 0x02 (24e,)
F000:01 Module index distance RO 0x0010 (164,)
F000:02 Maximum number of modules RO 0x0002 (24,)

F008 [» 47] Code word RW 0x00000000 (04,)

F010:0 [» 47] Subindex Module list RW 0x02 (24e,)
F010:01 Sublindex 001 RW 0x00000258 (600,,)
F010:02 Sublndex 002 RW 0x00000258 (600,,)

F800:0 [» 41] Subindex SAIl Settings RwW 0x1D (29,)

(ab FW02) F800:0D Filter sampling rate RW 0x0002 (24,)
F800:11 Range RW 0x0000 (0y,)

EP3752-0000
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Index (hex) Name Flags Default Wert
‘F800:1D Presentation RW 0x0001 (14,)

Legende

Flags:

RO (Read Only): Dieses Objekt kann nur gelesen werden.

RW (Read/Write): Dieses Objekt kann gelesen und beschrieben werden.
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6.2 Objektbeschreibung und Parametrierung

@® EtherCAT XML Device Description

1 Die Darstellung entspricht der Anzeige der CoE-Objekte aus der EtherCAT XML Device Description.
Es wird empfohlen, die entsprechende aktuellste XML-Datei im Download-Bereich auf der Beckhoff
Website herunterzuladen und entsprechend der Installationsanweisungen zu installieren.

@® Parametrierung liber das CoE-Verzeichnis (CAN over EtherCAT)

1 Die Parametrierung des EtherCAT Gerates wird Uber den CoE - Online Reiter (mit Doppelklick auf
das entsprechende Objekt) bzw. Gber den Prozessdatenreiter (Zuordnung der PDOs) vorgenom-
men.

Einfiihrung
In der CoE-Ubersicht sind Objekte mit verschiedenem Einsatzzweck enthalten:

* Objekte die zur Parametrierung [P_37] bei der Inbetriebnahme nétig sind

* Objekte die interne Settings [P 42] anzeigen und ggf. nicht veranderlich sind

» Weitere Profilspezifische Objekte [P 46], die Ein- und Ausgange, sowie Statusinformationen anzeigen

Im Folgenden werden zuerst die im normalen Betrieb bendtigten Objekte vorgestellt, dann die fur eine
vollstadndige Ubersicht noch fehlenden Objekte.

Objekte zur Parametrierung bei der Inbetriebnahme

Index 1011 Restore default parameters

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1011:0 Restore default para- |Herstellen der Defaulteinstellungen UINT8 RO 0x01 (14e,)
meters
1011:01 Sublndex 001 Wenn Sie dieses Objekt im Set Value Dialog auf UINT32 RW 0x00000000 (04,)
"0x64616F6C" setzen, werden alle Backup Objekte
wieder in den Auslieferungszustand gesetzt.

Index 8000 Al Settings Ch.1

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
8000:0 Al Settings Ch.1 UINT8 RO 0x1A (26,,)
8000:06 Enable filter Aktiviert den Filter. BOOLEAN RW 0x00 (Og,)

8000:15 Filter settings Dieses Objekt bestimmt die Filtereinstellungen aller |UINT16 RW 0x0002 (24,)
Kanale des Moduls, wenn es Uber Enable filter Index
0x80n0:06 aktiviert ist.

FIR
IIR1
IIR2
1IR3
IIR4
IIR5
IIR6
IIR7
IIR8
8000:19 Range Einstellung des Messbereichs: UINT16 RW 0x0000 (0g4e,)
o Oy +-2G

o e +-4G

* 24, +-8G

¢ 34 +-16G
8000:1A Presentation Darstellung der Daten UINT16 RW 0x0001 (14,)
* 04, Raw Values
e 1 Milli G (MG)

o

O Oo|NoOO g h~WIN
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Index 8010 Al Settings Ch.2

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

8010:0

Al Settings Ch.2

UINT8

RO

Ox1A (264,)

8010:06

Enable filter

Aktiviert den Filter.

BOOLEAN

RwW

0x00 (Odez)

8010:15

Filter settings

Dieses Objekt bestimmt die Filtereinstellungen aller
Kanale des Moduls, wenn es Uber Enable filter Index
0x80n0:06 aktiviert ist.

UINT16

0 FIR

IIR1

IIR2

1IR3

IIR4

IIRS

IIR6

IIR7

O O N | dhWIN

IIR8

RwW

0x0002 (25.,)

8010:19

Range

Einstellung des Messbereichs:
o Oy +-2G
o Ny +-4G
o 24 +-8G
o 3gs +-16G

UINT16

RwW

0x0000 (0g.,)

8010:1A

Presentation

Darstellung der Daten
0Og4e,: Raw Values
¢ 14 Milli G (MG)

UINT16

RwW

0x0001 (14e,)

Index 8020 Al Settings Ch.3

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

8020:0

Al Settings Ch.3

UINT8

RO

0x1A (264,)

8020:06

Enable filter

Aktiviert den Filter.

BOOLEAN

RwW

0x00 (O4e,)

8020:15

Filter settings

Dieses Objekt bestimmt die Filtereinstellungen aller
Kanale des Moduls, wenn es tber Enable filter Index
0x80n0:06 aktiviert ist.

0 FIR

IIR1

IIR2

1IR3

IIR4

IIRS

IIR6

IIR7

O o|No|aldhlwiN

IIR8

UINT16

RwW

0x0002 (2,,,)

8020:19

Range

Einstellung des Messbereichs:
o Oges +-2G
o Mg +-4G
o 24, +-8G
o 3ges +-16G

UINT16

RwW

0x0000 (0y.,)

8020:1A

Presentation

Darstellung der Daten
Oge: Raw Values
o g Milli G (MG)

UINT16

RwW

0x0001 (14e,)

38

Version: 1.4

EP3752-0000



BECKHOFF

CoE-Parameter

Index 8030 Al Settings Ch.4

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

8030:0

Al Settings Ch.4

UINT8

RO

Ox11 (214e2)

8030:06

Enable filter

Aktiviert den Filter.

BOOLEAN

RwW

0x00 (Odez)

8030:15

Filter settings

Dieses Objekt bestimmt die Filtereinstellungen aller
Kanale des Moduls, wenn es Uber Enable filter Index
0x80n0:06 aktiviert ist.

UINT16

0 FIR

IIR1

IIR2

1IR3

IIR4

IIRS

IIR6

IIR7

O O N | dhWIN

IIR8

RwW

0x0002 (25.,)

8030:19

Range

Einstellung des Messbereichs:
o Oy +-2G
o Ny +-4G
o 24 +-8G
o 3gs +-16G

UINT16

RwW

0x0000 (0g.,)

8030:1A

Presentation

Darstellung der Daten
0Og4e,: Raw Values
¢ 14 Milli G (MG)

UINT16

RwW

0x0001 (14e,)

Index 8040 Al Settings Ch.5

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

8040:0

Al Settings Ch.5

UINT8

RO

0x1A (264,)

8040:06

Enable filter

Aktiviert den Filter.

BOOLEAN

RwW

0x00 (O4e,)

8040:15

Filter settings

Dieses Objekt bestimmt die Filtereinstellungen aller
Kanale des Moduls, wenn es tber Enable filter Index
0x80n0:06 aktiviert ist.

UINT16

0 FIR

IIR1

IIR2

1IR3

IIR4

IIRS

IIR6

IIR7

O o|No|aldhlwiN

IIR8

RwW

0x0002 (2,,,)

8040:19

Range

Einstellung des Messbereichs:
o Oges +-2G
o Mg +-4G
o 24, +-8G
o 3ges +-16G

UINT16

RwW

0x0000 (0y.,)

8040:1A

Presentation

Darstellung der Daten
Oge: Raw Values
o g Milli G (MG)

UINT16

RwW

0x0001 (14e,)

EP3752-0000
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Index 8050 Al Settings Ch.6

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

8050:0

Al Settings Ch.6

UINT8

RO

Ox1A (264,)

8050:06

Enable filter

Aktiviert den Filter.

BOOLEAN

RwW

0x00 (Odez)

8050:15

Filter settings

Dieses Objekt bestimmt die Filtereinstellungen aller
Kanale des Moduls, wenn es uber Enable filter Index

0x80n0:06 aktiviert ist.

UINT16

0 FIR

IIR1

IIR2

1IR3

IIR4

IIRS

IIR6

IIR7

O O N | dhWIN

IIR8

RwW

0x0002 (25.,)

8050:19

Range

Einstellung des Messbereichs:

o Ogert +-2G
o Ny +-4G
o 24 +-8G
o 3gs +-16G

UINT16

RwW

0x0000 (0g.,)

8050:1A

Presentation

Darstellung der Daten
0Og4e,: Raw Values
¢ 14 Milli G (MG)

UINT16

RwW

0x0001 (144,)
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Index 8060 SAI Settings (Firmware 01)

Das Objekt mit Index 8060 ist ab Firmware 02 im Objektverzeichnis unsichtbar. Es kann aber weiterhin per
SDO-Zugriff gelesen und geschrieben werden. Dadurch ist eine Rickwartskompatibilitat mit SPS-
Programmen gewabhrleistet, die vor der Veroéffentlichung von Firmware 02 geschrieben wurden.

Der Inhalt von Index 8060 ist ab Firmware 02 in Index F800 [P 41] gespiegelt.

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

8060:0

SAl Settings

UINT8

RO

0x1D (29,)

8060:0D

Filter sampling rate

Auswahl der internen Abtastfrequenz:
* Oge: 200 Hz
* 14, 500 Hz
* 24, 1000 Hz
* 34z 2500 Hz
* 44,5000 Hz

» Wird die Frequenz auf 2500 Hz oder 5000 Hz
erhoht, wird der Sensor auf 8-Bit Auflésusng
umgestellt.

UINT16

RwW

0x0002 (2,.,)

8060:11

Range

Einstellung des Messbereichs:
o Oy +-2G
o Ny +-4G
o 24 +-8G
o 3ges +-16G

UINT16

RwW

0x0000 (0g.,)

8060:1D

Presentation

Darstellung der Daten

0Og4e,: Raw Values

* 14, milli G (MG)

UINT16

RwW

0x0001 (14.,)

Index F800 SAI Settings (ab Firmware 02)

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

F800:0

SAl Settings

UINT8

RO

0x1D (29,)

F800:0D

Filter sampling rate

Auswahl der internen Abtastfrequenz:
* 0Oger: 200 Hz
* 14, 500 Hz
e 24, 1000 Hz
e 34z 2500 Hz
e 44,5000 Hz

» Wird die Frequenz auf 2500 Hz oder 5000 Hz
erhoht, wird der Sensor auf 8-Bit Aufldsung
umgestellt.

UINT16

RwW

0x0002 (2,,,)

F800:11

Range

Einstellung des Messbereichs:
o Oy, +-2G
o Mgzt +-4G
o 242 +-8G
o 34 +-16G

» 255,,: Channel setting: Die Einstellung des
Messbereichs erfolgt kanalweise Uber die
Indizes 0x80n0:19.

UINT16

RwW

0x0000 (0,,,)

F800:1D

Presentation

Darstellung der Daten
¢ 04, Raw Values
¢ 14 Milli G (MG)

» 255,,: Channel setting: Die Einstellung der
Darstellung erfolgt kanalweise Uber die Indizes
0x80n0:1A.

UINT16

RwW

0x0001 (144,)

EP3752-0000
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Weitere Objekte

Standardobjekte (0x1000-0x1FFF)

Die Standardobjekte haben fur alle EtherCAT-Slaves die gleiche Bedeutung.

Index 1000 Device type

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1000:0 Device type Gerate-Typ des EtherCAT-Slaves: Das Lo-Word ent-  |UINT32 RO 0x00001389
halt das verwendete CoE Profil (5001). Das Hi-Word (5001,)
enthalt das Modul Profil entsprechend des Modular De-
vice Profile.

Index 1008 Device name

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1008:0 Device name Gerate-Name des EtherCAT-Slave STRING RO EP3752-0000

Index 1009 Hardware version

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1009:0 Hardware version  |Hardware-Version des EtherCAT-Slaves STRING RO 00

Index 100A Software version

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
100A:0 Software version Firmware-Version des EtherCAT-Slaves STRING RO 00

Index 1018 Identity

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1018:0 Identity Informationen, um den Slave zu identifizieren UINT8 RO 0x04 (44,)
1018:01 Vendor ID Hersteller-ID des EtherCAT-Slaves UINT32 RO 0x00000002 (2,)
1018:02 Product code Produkt-Code des EtherCAT-Slaves UINT32 RO 0xOEA84052
(245907538,,,)
1018:03 Revision Revisionsnummer des EtherCAT-Slaves, das Low- UINT32 RO 0x00100002
Word (Bit 0-15) kennzeichnet die Sonderklemmennum- (1048578,,,)

mer, das High-Word (Bit 16-31) verweist auf die Gera-
tebeschreibung

1018:04 Serial number Seriennummer des EtherCAT-Slaves, das Low-Byte UINT32 RO 0x00000000 (04,)
(Bit 0-7) des Low-Words enthalt das Produktionsjahr,
das High-Byte (Bit 8-15) des Low-Words enthalt die
Produktionswoche, das High-Word (Bit 16-31) ist 0

Index 10F0 Backup parameter handling

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
10F0:0 Backup parameter |Informationen zum standardisierten Laden und Spei- |UINT8 RO 0x01 (14e2)
handling chern der Backup Entries
10F0:01 Checksum Checksumme Uber alle Backup-Entries des EtherCAT- |UINT32 RO 0x00000000 (04,)
Slaves
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Index 1A00 Al TxPDO-Map Inputs Ch.1

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A00:0 Al TXPDO-Map In-  |PDO Mapping TxPDO 1 UINT8 RO 0x06 (64,)
puts Ch.1
1A00:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (6 bit align) UINT32 RO 0x0000:00, 6
1A00:02 Subindex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Al Inputs Ch.1), |UINT32 RO 0x6000:07, 1
entry 0x07 (Error))
1A00:03 Sublndex 003 3. PDO Mapping entry (7 bit align) UINT32 RO 0x0000:00, 7
1A00:04 Sublndex 004 4. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Al Inputs Ch.1), |UINT32 RO 0x6000:0F, 1
entry OxXOF (TxPDO State))
1A00:05 Sublndex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Al Inputs Ch.1), |UINT32 RO 0x6000:10, 1
entry 0x10 (TxPDO Toggle))
1A00:06 Sublndex 006 6. PDO Mapping entry (object 0x6000 (Al Inputs Ch.1), |UINT32 RO 0x6000:11, 16
entry 0x11 (Value))
Index 1A01 Al TxPDO-Map Inputs Ch.2
Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A01:0 Al TXPDO-Map In-  |PDO Mapping TxPDO 2 UINT8 RO 0x06 (64,)
puts Ch.1
1A01:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (6 bit align) UINT32 RO 0x0000:00, 6
1A01:02 Sublndex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x6010 (Al Inputs Ch.2), |UINT32 RO 0x6010:07, 1
entry 0x07 (Error))
1A01:03 Sublndex 003 3. PDO Mapping entry (7 bit align) UINT32 RO 0x0010:00, 7
1A01:04 Sublindex 004 4. PDO Mapping entry (object 0x6010 (Al Inputs Ch.2), |UINT32 RO 0x6010:0F, 1
entry OXOF (TxPDO State))
1A01:05 Sublndex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x6010 (Al Inputs Ch.2), |UINT32 RO 0x6010:10, 1
entry 0x10 (TxPDO Toggle))
1A01:06 Sublindex 006 6. PDO Mapping entry (object 0x6010 (Al Inputs Ch.2), [UINT32 RO 0x6010:11, 16
entry 0x11 (Value))
Index 1A02 Al TxPDO-Map Inputs Ch.3
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A02:0 Al TXPDO-Map In- |PDO Mapping TxPDO 3 UINT8 RO 0x06 (64,)
puts Ch.3
1A02:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (6 bit align) UINT32 RO 0x0000:00, 6
1A02:02 Sublndex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x6020 (Al Inputs Ch.3), |UINT32 RO 0x6020:07, 1
entry 0x07 (Error))
1A02:03 Sublndex 003 3. PDO Mapping entry (7 bit align) UINT32 RO 0x0000:00, 7
1A02:04 Sublndex 004 4. PDO Mapping entry (object 0x6020 (Al Inputs Ch.3), |UINT32 RO 0x6020:0F, 1
entry OXOF (TxPDO State))
1A02:05 Sublndex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x6020 (Al Inputs Ch.3), |UINT32 RO 0x6020:10, 1
entry 0x10 (TxPDO Toggle))
1A02:06 Sublindex 006 6. PDO Mapping entry (object 0x6020 (Al Inputs Ch.3), |UINT32 RO 0x6020:11, 16
entry 0x11 (Value))
Index 1A03 Al TxPDO-Map Inputs Ch.4
Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A03:0 Al TXPDO-Map In- |PDO Mapping TxPDO 4 UINT8 RO 0x06 (64e,)
puts Ch.4
1A03:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (6 bit align) UINT32 RO 0x0000:00, 6
1A03:02 Sublndex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x6030 (Al Inputs Ch.4), |UINT32 RO 0x6030:07, 1
entry 0x07 (Error))
1A03:03 Subindex 003 3. PDO Mapping entry (7 bit align) UINT32 RO 0x0000:00, 7
1A03:04 Sublndex 004 4. PDO Mapping entry (object 0x6030 (Al Inputs Ch.4), |UINT32 RO 0x6030:0F, 1
entry OXOF (TxPDO State))
1A03:05 Subindex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x6030 (Al Inputs Ch.4), [UINT32 RO 0x6030:10, 1
entry 0x10 (TxPDO Toggle))
1A03:06 Sublndex 006 6. PDO Mapping entry (object 0x6030 (Al Inputs Ch.4), |UINT32 RO 0x6030:11, 16

entry 0x11 (Value))
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Index 1A04 Al TxPDO-Map Inputs Ch.5

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A04:0 Al TxPDO-Map In-  |PDO Mapping TxPDO 5 UINT8 RO 0x06 (64,)
puts Ch.5

1A04:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (6 bit align) UINT32 RO 0x0000:00, 6

1A04:02 Sublndex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x6040 (Al Inputs Ch.5), |UINT32 RO 0x6040:07, 1
entry 0x07 (Error))

1A04:03 Sublndex 003 3. PDO Mapping entry (7 bit align) UINT32 RO 0x0000:00, 7

1A04:04 Sublindex 004 4. PDO Mapping entry (object 0x6040 (Al Inputs Ch.5), |UINT32 RO 0x6040:0F, 1
entry OxXOF (TxPDO State))

1A04:05 Sublndex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x6040 (Al Inputs Ch.5), |UINT32 RO 0x6040:10, 1
entry 0x10 (TxPDO Toggle))

1A04:06 Sublindex 006 6. PDO Mapping entry (object 0x6040 (Al Inputs Ch.5), |UINT32 RO 0x6040:11, 16
entry 0x11 (Value))

Index 1A05 Al TxPDO-Map Inputs Ch.6

Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

1A05:0 Al TxPDO-Map In-  |PDO Mapping TxPDO 5 UINT8 RO 0x06 (64,)

puts Ch.6

1A05:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (6 bit align) UINT32 RO 0x0000:00, 6

1A05:02 Sublndex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x6050 (Al Inputs Ch.6), |UINT32 RO 0x6050:07, 1
entry 0x07 (Error))

1A05:03 Sublindex 003 3. PDO Mapping entry (7 bit align) UINT32 RO 0x0000:00, 7

1A05:04 Subindex 004 4. PDO Mapping entry (object 0x6050 (Al Inputs Ch.6), |UINT32 RO 0x6050:0F, 1
entry OXOF (TxPDO State))

1A05:05 Sublndex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x6050 (Al Inputs Ch.6), |UINT32 RO 0x6050:10, 1
entry 0x10 (TxPDO Toggle))

1A05:06 Sublindex 006 6. PDO Mapping entry (object 0x6050 (Al Inputs Ch.6), [UINT32 RO 0x6050:11, 16
entry 0x11 (Value))

Index 1C00 Sync manager type

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

1C00:0 Sync manager type |Benutzung der Sync Manager UINT8 RO 0x04 (44,)

1C00:01 Sublndex 001 Sync-Manager Type Channel 1: Mailbox Write UINT8 RO 0x01 (14e2)

1C00:02 Sublndex 002 Sync-Manager Type Channel 2: Mailbox Read UINT8 RO 0x02 (24,)

1C00:03 Sublndex 003 Sync-Manager Type Channel 3: Process Data Write UINT8 RO 0x03 (34,)
(Outputs)

1C00:04 Sublndex 004 Sync-Manager Type Channel 4: Process Data Read (In- | UINT8 RO 0x04 (44,)
puts)

Index 1C12 RxPDO assign

Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

1C12:0 RxPDO assign PDO Assign Outputs UINT8 RW  |0x00 (Og,)

Index 1C13 TxPDO assign

Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

1C13:0 TxPDO assign PDO Assign Inputs UINT8 RW 0x04 (44,)

1C13:01 Subindex 001 1. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugehdri- |[UINT16 RW  |0x1A00 (6656,)
gen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:02 Subindex 002 2. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugehori- |[UINT16 RW 0x1A01 (6657 4,)
gen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:03 Subindex 003 3. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugehori- UINT16 RW  |0x1A02 (6658,.,)
gen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:04 Subindex 004 4. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugehori- |[UINT16 RW 0x1A03 (6659,)
gen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:05 Subindex 005 5. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugehori- | UINT16 RW  |0x1A04 (6660,.,)
gen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:06 Subindex 006 6. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugehori- |[UINT16 RW 0x1A06 (6662,.,)
gen TxPDO Mapping Objekts)
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CoE-Parameter

Index 1C33 SM input parameter

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

1C33:0

SM input parameter

Synchronisierungsparameter der Inputs

UINT8

RO

0x20 (324,,)

1C33:01

Sync mode

Aktuelle Synchronisierungsbetriebsart:
» 0: Free Run

* 1: Synchron with SM 3 Event (keine Outputs
vorhanden)

» 2: DC - Synchron with SYNCO Event
» 3: DC - Synchron with SYNC1 Event

» 34: Synchron with SM 2 Event (Outputs
vorhanden)

UINT16

RwW

0x0022 (344,,)

1C33:02

Cycle time

Zykluszeit (in ns):
* Free Run: Zykluszeit des lokalen Timers
» Synchron with SM 2 Event: Zykluszeit des Masters
+ DC-Mode: SYNCO/SYNC1 Cycle Time

UINT32

RwW

0Xx000F4240
(1000000,,,)

1C33:03

Shift time

Zeit zwischen SYNCO-Event und Einlesen der Inputs (in
ns, nur DC-Mode)

UINT32

RO

0x00000000 (0ge,)

1C33:04

Sync modes suppor-
ted

Unterstitzte Synchronisierungsbetriebsarten:
= Bit 0: Free Run wird unterstitzt

+ Bit 1: Synchron with SM 2 Event wird unterstiitzt
(Outputs vorhanden)

» Bit 1: Synchron with SM 3 Event wird unterstutzt
(keine Outputs vorhanden)

» Bit2-3 =01: DC-Mode wird unterstltzt

» Bit4-5=01: Input Shift durch lokales Ereignis
(Outputs vorhanden)

 Bit 4-5 = 10: Input Shift mit SYNC1 Event (keine
Outputs vorhanden)

* Bit 14 = 1: dynamische Zeiten (Messen durch
Beschreiben von 0x1C32:08 oder 0x1C33:08)

UINT16

RO

0x0003 (3,,,)

1C33:05

Minimum cycle time

Minimum cycle time supported (in ns)

UINT32

RO

0x0003D040
(20000¢,)

1C33:06

Calc and copy time

Zeit zwischen Einlesen der Eingange und Verfligbarkeit
der Eingange fir den Master (in ns, nur DC-Mode)

UINT32

RO

0x00000000 (0ge;)

1C33:07

Minimum delay time

UINT32

RO

0x00000000 (Oge;)

1C33:08

Command

Mit diesem Eintrag kann eine Messung der real bendtig-
ten Prozessdatenbereitstellungszeit durchgefiihrt wer-
den.

0: Messung der lokalen Zykluszeit wird gestoppt
1: Messung der lokalen Zykluszeit wird gestartet

Die Entries 0x1C33:03, 0x1C33:06, 0x1C33:09 werden
mit den maximal gemessenen Werten aktualisiert.
Wenn erneut gemessen wird, werden die Messwerte
zurlckgesetzt

UINT16

RwW

0x0000 (0y,)

1C33:09

Maximum Delay ti-
me

Zeit zwischen SYNC1-Event und Einlesen der Eingange
(in ns, nur DC-Mode)

UINT32

RO

0x00000000 (Oge;)

1C33:0B

SM event missed
counter

Anzahl der ausgefallenen SM-Events im OPERATIO-
NAL (nur im DC Mode)

UINT16

RO

0x0000 (0,,,)

1C33:0C

Cycle exceeded
counter

Anzahl der Zykluszeitverletzungen im OPERATIONAL
(Zyklus wurde nicht rechtzeitig fertig bzw. der nachste
Zyklus kam zu friih)

UINT16

RO

0x0000 (0y.,)

1C33:0D

Shift too short coun-
ter

Anzahl der zu kurzen Abstéande zwischen SYNCO und
SYNC1 Event (nur im DC Mode)

UINT16

RO

0x0000 (0,.,)

1C33:20

Sync error

Im letzten Zyklus war die Synchronisierung nicht korrekt
(Ausgange wurden zu spat ausgegeben, nur im DC Mo-
de)

BOOLEAN

RO

0x00 (Oge,)

EP3752-0000
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Profilspezifische Objekte (0x6000-0xFFFF)

Die profilspezifischen Objekte haben fir alle EtherCAT Slaves, die das Profil 5001 unterstiitzen, die gleiche
Bedeutung.

Index 6000 Al Inputs Ch.1

Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
6000:0 Al Inputs Ch.1 UINT8 RO 0x11 (17 46,)
6000:07 Error BOOLEAN RO 0x00 (0y4,)
6000:0F TxPDO State BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
6000:10 TxPDO Toggle BOOLEAN RO 0x00 (04,)
6000:11 Value INT16 RO 0x0000 (0q,)

Index 6010 Al Inputs Ch.2

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
6010:0 Al Inputs Ch.2 UINT8 RO 0x11 (17 4,)
6010:07 Error BOOLEAN RO 0x00 (04,)
6010:0F TxPDO State BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
6010:10 TxPDO Toggle BOOLEAN RO 0x00 (Oge,)
6010:11 Value INT16 RO 0x0000 (0g,)

Index 6020 Al Inputs Ch.3

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
6020:0 Al Inputs Ch.3 UINT8 RO 0x11 (17 4,)
6020:07 Error BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
6020:0F TxPDO State BOOLEAN RO 0x00 (Og,)
6020:10 TxPDO Toggle BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
6020:11 Value INT16 RO 0x0000 (0g,)

Index 6030 Al Inputs Ch.4

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
6030:0 Al Inputs Ch.4 UINT8 RO 0x11 (17 4,)
6030:07 Error BOOLEAN RO 0x00 (Og,)
6030:0F TxPDO State BOOLEAN RO 0x00 (Og,)
6030:10 TxPDO Toggle BOOLEAN RO 0x00 (0Oye,)
6030:11 Value INT16 RO 0x0000 (0q,)

Index 6040 Al Inputs Ch.5

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
6040:0 Al Inputs Ch.5 UINT8 RO 0x11 (17 4,)
6040:07 Error BOOLEAN RO 0x00 (0ye,)
6040:0F TxPDO State BOOLEAN RO 0x00 (0y4,)
6040:10 TxPDO Toggle BOOLEAN RO 0x00 (04,)
6040:11 Value INT16 RO 0x0000 (0q,)

Index 6050 Al Inputs Ch.6

Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
6050:0 Al Inputs Ch.6 UINT8 RO 0x11 (17 46,)
6050:07 Error BOOLEAN RO 0x00 (0Oye,)
6050:0F TxPDO State BOOLEAN RO 0x00 (04,)
6050:10 TxPDO Toggle BOOLEAN RO 0x00 (0y4,)
6050:11 Value INT16 RO 0x0000 (0q,)
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Index FOO0 Modular device profile

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
F000:0 Modular device pro- |Allgemeine Informationen des Modular Device Profiles |[UINT8 RO 0x02 (24,)
file
F000:01 Module index di- Indexabstand der Objekte der einzelnen Kanale UINT16 RO 0x0010 (164,)
stance
F000:02 Maximum number of |Anzahl der Kanale UINT16 RO 0x0002 (24,)
modules
Index FO08 Code word
Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
F008:0 Code word UINT32 RW  |0x00000000 (0y,)
Index FO10 Module list
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
F010:0 Module list UINT8 RW  |0x02 (24,)
F010:01 Sublindex 001 UINT32 RW  |0x00000258
(6004,)
F010:02 Sublndex 002 UINT32 RW  |0x00000258
(600dez)

EP3752-0000

Version: 1.4
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7 Anhang

71 Allgemeine Betriebsbedingungen

Schutzarten nach IP-Code

In der Norm IEC 60529 (DIN EN 60529) sind die Schutzgrade festgelegt und nach verschiedenen Klassen
eingeteilt. Die Bezeichnung erfolgt in nachstehender Weise.

1. Ziffer: Staub- und Be- |Bedeutung

rithrungsschutz

0 Nicht geschiitzt

1 Geschlitzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit dem Handriicken. Geschiitzt gegen feste Fremd-
kérper @ 50 mm

2 Geschutzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit einem Finger. Geschltzt gegen feste Fremdkor-
per @ 12,5 mm

3 Geschutzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit einem Werkzeug. Geschlitzt gegen feste Fremd-
koérper @ 2,5 mm

4 Geschutzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit einem Draht. Geschltzt gegen feste Fremdkor-
per@1 mm

5 Geschltzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit einem Draht. Staubgeschiitzt. Eindringen von
Staub ist nicht vollstandig verhindert, aber der Staub darf nicht in einer solchen Menge eindringen, dass
das zufriedenstellende Arbeiten des Gerates oder die Sicherheit beeintrachtigt wird

6 Geschiitzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit einem Draht. Staubdicht. Kein Eindringen von
Staub

2. Ziffer: Wasserschutz* |Bedeutung

0 Nicht geschutzt

1 Geschuitzt gegen Tropfwasser

2 Geschltzt gegen Tropfwasser, wenn das Gehause bis zu 15° geneigt ist

3 Geschutzt gegen Spriihwasser. Wasser, das in einem Winkel bis zu 60° beiderseits der Senkrechten ge-
spruht wird, darf keine schadliche Wirkung haben

4 Geschuitzt gegen Spritzwasser. Wasser, das aus jeder Richtung gegen das Gehause spritzt, darf keine
schadlichen Wirkungen haben

5 Geschltzt gegen Strahlwasser.

6 Geschutzt gegen starkes Strahlwasser.

7 Geschutzt gegen die Wirkungen beim zeitweiligen Untertauchen in Wasser. Wasser darf nicht in einer
Menge eintreten, die schadliche Wirkungen verursacht, wenn das Gehause fir 30 Minuten in 1 m Tiefe in
Wasser untergetaucht ist

*) In diesen Schutzklassen wird nur der Schutz gegen Wasser definiert.

Chemische Bestandigkeit

Die Bestandigkeit bezieht sich auf das Gehause der IP67-Module und die verwendeten Metallteile. In der
nachfolgenden Tabelle finden Sie einige typische Bestandigkeiten.

Art

Bestdndigkeit

Wasserdampf

bei Temperaturen >100°C nicht bestandig

Natriumlauge
(ph-Wert > 12)

bei Raumtemperatur bestandig
> 40°C unbestandig

Essigsaure

unbestandig

Argon (technisch rein)

bestandig

Legende

* bestandig: Lebensdauer mehrere Monate

* bedingt bestandig: Lebensdauer mehrere Wochen

* unbestandig: Lebensdauer mehrere Stunden bzw. baldige Zersetzung
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7.2 Zubehor
Befestigung
Bestellangabe Beschreibung Link
ZS5300-0011 Montageschiene Website

Leitungen

Eine vollstéandige Ubersicht von vorkonfektionierten Leitungen fiir I0-Komponenten finden sie hier.

Bestellangabe Beschreibung Link

ZK1090-3XXX-XXXX EtherCAT-Leitung M8, griin Website
ZK1093-3XXX-XXXX EtherCAT-Leitung M8, gelb Website
ZK2020-3XXX-XXXX Powerleitung M8, 4-polig Website

Beschriftungsmaterial, Schutzkappen

Bestellangabe

Beschreibung

ZS5000-0010

Schutzkappe flr M8-Buchsen, IP67 (50 Stiick)

ZS5100-0000

Beschriftungsschilder nicht bedruckt, 4 Streifen a 10 Stlick

ZS5000-xxxx

Beschriftungsschilder bedruckt, auf Anfrage

Werkzeug

Bestellangabe

Beschreibung

ZB8801-0000

Drehmoment-Schraubwerkzeug fir Stecker, 0,4...1,0 Nm

ZB8801-0001

Wechselklinge fur M8 / SW9 fur ZB8801-0000

® Weiteres Zubehor

Weiteres Zubehor finden Sie in der Preisliste fur Feldbuskomponenten von Beckhoff und im Internet
auf https://www.beckhoff.de.

EP3752-0000
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7.3 Versionsidentifikation von EtherCAT-Geraten

7.3.1 Allgemeine Hinweise zur Kennzeichnung

Bezeichnung

Ein Beckhoff EtherCAT-Gerat hat eine 14stellige technische Bezeichnung, die sich zusammensetzt aus

¢ Familienschlissel

* Typ
* Version
* Revision
Beispiel Familie Typ Version Revision
EL3314-0000-0016 EL-Klemme 3314 0000 0016
(12 mm, nicht steckbare |(4 kanalige (Grundtyp)
Anschlussebene) Thermoelementklemme)
ES3602-0010-0017 |ES-Klemme 3602 0010 0017
(12 mm, steckbare (2 kanalige Spannungsmessung) |(Hochprazise
Anschlussebene) Version)
CU2008-0000-0000 |CU-Gerat 2008 0000 0000
(8 Port FastEthernet Switch) (Grundtyp)
Hinweise

« die oben genannten Elemente ergeben die technische Bezeichnung, im Folgenden wird das Beispiel
EL3314-0000-0016 verwendet.

» Davon ist EL3314-0000 die Bestellbezeichnung, umgangssprachlich bei ,-0000“ dann oft nur EL3314
genannt. ,-0016“ ist die EtherCAT-Revision.

* Die Bestellbezeichnung setzt sich zusammen aus
- Familienschlussel (EL, EP, CU, ES, KL, CX, ...)
- Typ (3314)
- Version (-0000)

» Die Revision -0016 gibt den technischen Fortschritt wie z. B. Feature-Erweiterung in Bezug auf die
EtherCAT Kommunikation wieder und wird von Beckhoff verwaltet.
Prinzipiell kann ein Gerat mit hdherer Revision ein Gerat mit niedrigerer Revision ersetzen, wenn nicht
anders z. B. in der Dokumentation angegeben.
Jeder Revision zugehorig und gleichbedeutend ist tiblicherweise eine Beschreibung (ESI, EtherCAT
Slave Information) in Form einer XML-Datei, die zum Download auf der Beckhoff Webseite bereitsteht.
Die Revision wird seit 2014/01 auBen auf den IP20-Klemmen aufgebracht, siehe Abb. ,EL5021 EL-
Klemme, Standard IP20-10-Gerét mit Chargennummer und Revisionskennzeichnung (seit 2014/01)".

« Typ, Version und Revision werden als dezimale Zahlen gelesen, auch wenn sie technisch hexadezimal
gespeichert werden.
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7.3.2 Versionsidentifikation von EP/EPI/EPP/ER/ERI Boxen

Als Seriennummer/Date Code bezeichnet Beckhoff im [O-Bereich im Allgemeinen die 8-stellige Nummer, die
auf dem Gerat aufgedruckt oder auf einem Aufkleber angebracht ist. Diese Seriennummer gibt den
Bauzustand im Auslieferungszustand an und kennzeichnet somit eine ganze Produktions-Charge,
unterscheidet aber nicht die Module einer Charge.

Aufbau der Seriennummer: KK YY FF HH Beispiel mit Seriennummer 12 06 3A 02:
KK - Produktionswoche (Kalenderwoche) 12 - Produktionswoche 12

YY - Produktionsjahr 06 - Produktionsjahr 2006

FF - Firmware-Stand 3A - Firmware-Stand 3A

HH - Hardware-Stand 02 - Hardware-Stand 02

Ausnahmen kénnen im IP67-Bereich auftreten, dort kann folgende Syntax verwendet werden (siehe
jeweilige Geratedokumentation):

Syntax: Dww yy xyzu

D - Vorsatzbezeichnung

ww - Kalenderwoche

yy - Jahr

x - Firmware-Stand der Busplatine
y - Hardware-Stand der Busplatine
z - Firmware-Stand der E/A-Platine
u - Hardware-Stand der E/A-Platine

Beispiel: D.22081501 Kalenderwoche 22 des Jahres 2008 Firmware-Stand Busplatine: 1 Hardware Stand
Busplatine: 5 Firmware-Stand E/A-Platine: 0 (keine Firmware fir diese Platine notwendig) Hardware-Stand
E/A-Platine: 1

RoHS
011/65/EU.

] EP1258-0001
D: 22090101
i{ S-No: 158102

ETHERCAT

IN/ |4/6 O\2
{ ouT|(3\° 91

1]Tx+] 3| Rx-

Abb. 10: EP1258-0001 IP67 EtherCAT Box mit Chargennummer/ DateCode 22090101 und eindeutiger
Seriennummer 158102

EP3752-0000 Version: 1.4 51



Anhang BEGKHOFF

7.3.3 Beckhoff Identification Code (BIC)

Der Beckhoff Identification Code (BIC) wird vermehrt auf Beckhoff-Produkten zur eindeutigen
Identitatsbestimmung des Produkts aufgebracht. Der BIC ist als Data Matrix Code (DMC, Code-Schema
ECC200) dargestellt, der Inhalt orientiert sich am ANSI-Standard MH10.8.2-2016.

Abb. 11: BIC als Data Matrix Code (DMC, Code-Schema ECC200)

Die Einflihrung des BIC erfolgt schrittweise Uber alle Produktgruppen hinweg.
Er ist je nach Produkt an folgenden Stellen zu finden:

+ auf der Verpackungseinheit
« direkt auf dem Produkt (bei ausreichendem Platz)
+ auf Verpackungseinheit und Produkt

Der BIC ist maschinenlesbar und enthalt Informationen, die auch kundenseitig fir Handling und
Produktverwaltung genutzt werden kénnen.

Jede Information ist anhand des so genannten Datenidentifikators (ANSI MH10.8.2-2016) eindeutig
identifizierbar. Dem Datenidentifikator folgt eine Zeichenkette. Beide zusammen haben eine maximale Lange
gemal nachstehender Tabelle. Sind die Informationen kurzer, werden sie um Leerzeichen erganzt.

Folgende Informationen sind méglich, die Positionen 1 bis 4 sind immer vorhanden, die weiteren je nach
Produktfamilienbedarf:
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Pos- Art der Information |Erklarung Dateniden-|Anzahl Stellen inkl. | Beispiel

Nr. tifikator | Datenidentifikator

1 Beckhoff- Beckhoff - 1P 8 1P072222

Artikelnummer Artikelnummer
2 Beckhoff Traceability [Eindeutige SBTN 12 SBTNk4p562d7
Number (BTN) Seriennummer, Hinweis

S. U.

3 Artikelbezeichnung |Beckhoff 1K 32 1KEL1809
Artikelbezeichnung, z. B.
EL1008

4 Menge Menge in Q 6 Q1
Verpackungseinheit,
z.B.1,10...

5 Chargennummer Optional: Produktionsjahr |2P 14 2P401503180016
und -woche

6 ID-/Seriennummer |Optional: vorheriges 518 12 515678294
Seriennummer-System,
z. B. bei Safety-Produkten
oder kalibrierten Klemmen

7 Variante Optional: 30P 32 30PF971, 2*K183
Produktvarianten-Nummer
auf Basis von
Standardprodukten

Weitere Informationsarten und Datenidentifikatoren werden von Beckhoff verwendet und dienen internen

Prozessen.

Aufbau des BIC

Beispiel einer zusammengesetzten Information aus den Positionen 1 bis 4 und dem o.a. Beispielwert in
Position 6. Die Datenidentifikatoren sind in Fettschrift hervorgehoben:

1P072222SBTNk4p562d71KEL1809 Q1 515678294

Entsprechend als DMC:
ITILI T I

Abb. 12: Beispiel-DMC 1P072222SBTNk4p562d71KEL 1809 Q1 51S678294

BTN

Ein wichtiger Bestandteil des BICs ist die Beckhoff Traceability Number (BTN, Pos.-Nr. 2). Die BTN ist eine
eindeutige, aus acht Zeichen bestehende Seriennummer, die langfristig alle anderen Seriennummern-
Systeme bei Beckhoff ersetzen wird (z. B. Chargenbezeichungen auf I0-Komponenten, bisheriger
Seriennummernkreis flr Safety-Produkte, etc.). Die BTN wird ebenfalls schrittweise eingeflihrt, somit kann
es vorkommen, dass die BTN noch nicht im BIC codiert ist.

Diese Information wurde sorgféltig erstellt. Das beschriebene Verfahren wird jedoch standig weiterentwi-
ckelt. Wir behalten uns das Recht vor, Verfahren und Dokumentation jederzeit und ohne Ankindigung zu
Uberarbeiten und zu &ndern. Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen in dieser Information

kénnen keine Anspriiche auf Anderung geltend gemacht werden.

EP3752-0000
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7.3.4 Elektronischer Zugriff auf den BIC (eBIC)

Elektronischer BIC (eBIC)

Der Beckhoff Identification Code (BIC) wird auf Beckhoff Produkten auf3en sichtbar aufgebracht. Er soll wo
mdglich, auch elektronisch auslesbar sein.

Fir die elektronische Auslesung ist die Schnittstelle entscheidend, tber die das Produkt elektronisch
angesprochen werden kann.

K-Bus Gerate (IP20, IP67)

Fur diese Gerate sind derzeit keine elektronische Speicherung und Auslesung geplant.

EtherCAT-Geréte (P20, IP67)

Alle Beckhoff EtherCAT-Gerate haben ein sogenanntes ESI-EEPROM, dass die EtherCAT-Identitat mit der
Revision beinhaltet. Darin wird die EtherCAT-Slave-Information gespeichert, umgangssprachlich auch als
ESI/XML-Konfigurationsdatei fur den EtherCAT-Master bekannt. Zu den Zusammenhangen siehe die

entsprechenden Kapitel im EtherCAT-Systemhandbuch (Link).

In das ESI-EEPROM wird auch die eBIC gespeichert. Die Einfiihrung des eBIC in die Beckhoff 10
Produktion (Klemmen, Box-Module) erfolgt ab 2020; mit einer weitgehenden Umsetzung ist in 2021 zu
rechnen.

Anwenderseitig ist die eBIC (wenn vorhanden) wie folgt elektronisch zuganglich:
» Bei allen EtherCAT-Geraten kann der EtherCAT Master (TwinCAT) den eBIC aus dem ESI-EEPROM
auslesen
o Ab TwinCAT 3.1 build 4024.11 kann der eBIC im Online-View angezeigt werden.

o Dazu unter
EtherCAT — Erweiterte Einstellungen — Diagnose das Kontrollkastchen ,Show Beckhoff
Identification Code (BIC)“ aktivieren:

TwinCAT Project30 - X

General  Adapter EtherCAT  Online  CoE - Online

Advanced Settings
Netld 169.254.124.140.2.1 Advanced Settings.
State Machine Online View
Export Configuration Fle Cyclic Frames
i Distributed Clocks [[]0000 ‘ESC Rev/Type - | |0000 Add
Sync Unit Assignmert... []0002 ‘ESC Buid’ \—‘
0004 'SM/FMMU Cat
Topology. : ne %n[}us Ports/DPRAM [ show Change Courters
% Emergenc []0008 Features’ (State Changes / Not Present)
Diagnoss []0010 Phys Addr )
Fame Cmd  Addr len  WC  SyncUnt Cycle fms)  Ukilizatiol Online View []0012 Configured Station Aliss Show Production Info
(10020 Register Protect’
WMo R motwmon 1 1 <defaut> 4000 (0030 ‘Access Protect
0 BRD  (x00000x0130 2 2 4.000 017 [ . Show Beckhoff Identification
[ ] []0040 'ESC reset EE

017 []0100 ESC Cul”
[]0102 ESC CulEx’
(10108 Phys. RW Offset”
[J0110 ESC Status’
o120 ALc

o Die BTN und Inhalte daraus werden dann angezeigt:

General Adapter EtherCAT Orline  CoF - Onine

No Adde Name Sate CRC Fur e Production Data Remtio BTN Description Quarsty BatchNo Senallo
B 1001 Teem 1(EXT100) oP 0.0 0 0 -
§2 1002 Tem2(ELIOIE) o 0.0 0 0 2020 KW36 Fr 072222 kdpS6247  EL1309 1 678234
"3 1003 Tem 3(EL3204) oP 0.0 7 6 2012 KW24 Sa
B4 008 Tem 4 (EL2004) oP 0.0 0 0 - 072 k56247  EL2004 1 678295
§5 1005 Teem S(ELIOOE) oP 0.0 0 0 -
™ 6 1006 Tem 6(EL2008) oP 0.0 0 12 2014 KW14 Mo
"7 1007 Tem TEKIND oP 0 1 8 2012 KW25 Mo

o Hinweis: ebenso kénnen wie in der Abbildung zu sehen die seit 2012 programmierten
Produktionsdaten HW-Stand, FW-Stand und Produktionsdatum per ,Show Production Info*
angezeigt werden.

o Ab TwinCAT 3.1. build 4024.24 stehen in der Tc2_EtherCAT Library ab v3.3.19.0 die Funktionen
FB_EcReadBIC und FB_EcReadBTN zum Einlesen in die PLC und weitere eBIC-Hilfsfunktionen
zur Verfugung.

» Bei EtherCAT-Geraten mit CoE-Verzeichnis kann zusatzlich das Objekt 0Ox10E2:01 zur Anzeige der
eigenen eBIC genutzt werden, hier kann auch die PLC einfach auf die Information zugreifen:
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o Das Gerat muss zum Zugriff in PREOP/SAFEOP/OP sein:

Index HName

1000 Desice bype

1008 Deviize name

1003 Hardware verson

1004, Softwars vermon

1008 Beatloader version
1010 Faestons defaull parameters
+ 10180 Identty
= 10E20 Mardacturer spachic Martificason C

T0EZ:01  Sublindex 001

« - 10F0:0 Backup parsmeter handing
+ 10F3:0 Deagniosis Hestory

10F3 Actual Tams Stamp

3332333838888 §F

o

Value

De15E 1389 (Z2342601)
ELM3I704-0000

1]

01

01270

3

4

31«

1P 153442 5ETHO0Oeko TKELMITDE
»1«

21 %

01 7027 7e

Q1 2P4E200100001%6

> Das Objekt 0x10E2 wird in Bestandsprodukten vorrangig im Zuge einer notwendigen

Firmware-Uberarbeitung eingefiihrt.

o Ab TwinCAT 3.1. build 4024.24 stehen in der Tc2_EtherCAT Library ab v3.3.19.0 die Funktionen
FB _EcCoEReadBIC und FB_EcCoEReadBTN zum Einlesen in die PLC und weitere eBIC-

Hilfsfunktionen zur Verfigung.

* Hinweis: bei elektronischer Weiterverarbeitung ist die BTN als String(8) zu behandeln, der Identifier

BTN ist nicht Teil der BTN.
» Technischer Hintergrund

Die neue BIC Information wird als Category zusatzlich bei der Gerateproduktion ins ESI-EEPROM
geschrieben. Die Struktur des ESlI-Inhalts ist durch ETG Spezifikationen weitgehend vorgegeben,
demzufolge wird der zusatzliche herstellerspezifische Inhalt mithilfe einer Category nach ETG.2010
abgelegt. Durch die ID 03 ist fUr alle EtherCAT Master vorgegeben, dass sie im Updatefall diese Daten
nicht Uberschreiben bzw. nach einem ESI-Update die Daten wiederherstellen sollen.

Die Struktur folgt dem Inhalt des BIC, siehe dort. Damit ergibt sich ein Speicherbedarf von ca.

50..200 Byte im EEPROM.
« Sonderfélle

o Sind mehrere ESC in einem Gerat verbaut die hierarchisch angeordnet sind, tragt nur der

TopLevel ESC die eBIC Information.

o Sind mehrere ESC in einem Gerat verbaut die nicht hierarchisch angeordnet sind, tragen alle ESC

die eBIC Information gleich.

o Besteht das Gerat aus mehreren Sub-Geraten mit eigener Identitat, aber nur das TopLevel-Gerat
ist Uber EtherCAT zuganglich, steht im CoE-Objekt-Verzeichnis 0x10E2:01 die eBIC des
TopLevel-Gerats, in Ox10E2:nn folgen die eBIC der Sub-Geréate.

Profibus/Profinet/DeviceNet... Gerite

Fur diese Geréate ist derzeit keine elektronische Speicherung und Auslesung geplant.
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7.4 Support und Service
Beckhoff und seine weltweiten Partnerfirmen bieten einen umfassenden Support und Service, der eine

schnelle und kompetente Unterstiitzung bei allen Fragen zu Beckhoff Produkten und Systemlésungen zur
Verfligung stellt.

Beckhoff Niederlassungen und Vertretungen

Wenden Sie sich bitte an Ihre Beckhoff Niederlassung oder lhre Vertretung fiir den |okalen Support und
Service zu Beckhoff Produkten!

Die Adressen der weltweiten Beckhoff Niederlassungen und Vertretungen entnehmen Sie bitte unseren
Internetseiten: https://www.beckhoff.de

Dort finden Sie auch weitere Dokumentationen zu Beckhoff Komponenten.

Beckhoff Support

Der Support bietet Ihnen einen umfangreichen technischen Support, der Sie nicht nur bei dem Einsatz
einzelner Beckhoff Produkte, sondern auch bei weiteren umfassenden Dienstleistungen unterstitzt:

» Support
* Planung, Programmierung und Inbetriebnahme komplexer Automatisierungssysteme
» umfangreiches Schulungsprogramm fiir Beckhoff Systemkomponenten

Hotline: +49(0)5246 963 157
Fax: +49(0)5246 963 9157
E-Mail: support@beckhoff.com
Beckhoff Service

Das Beckhoff Service-Center unterstiitzt Sie rund um den After-Sales-Service:
* Vor-Ort-Service
* Reparaturservice
» Ersatzteilservice
* Hotline-Service

Hotline: +49(0)5246 963 460
Fax: +49(0)5246 963 479
E-Mail: service@beckhoff.com

Beckhoff Firmenzentrale
Beckhoff Automation GmbH & Co. KG

Hulshorstweg 20

33415 Verl

Deutschland

Telefon: +49(0)5246 963 0

Fax: +49(0)5246 963 198
E-Mail: info@beckhoff.com
Internet: https://www.beckhoff.de
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Mehr Informationen:
www.beckhoff.de/ep3752-0000
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