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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.

EK1000 Version: 1.1 5
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1.2 Hinweise zur Informationssicherheit

Die Produkte der Beckhoff Automation GmbH & Co. KG (Beckhoff) sind, sofern sie online zu erreichen sind,
mit Security-Funktionen ausgestattet, die den sicheren Betrieb von Anlagen, Systemen, Maschinen und
Netzwerken unterstiitzen. Trotz der Security-Funktionen sind die Erstellung, Implementierung und standige
Aktualisierung eines ganzheitlichen Security-Konzepts fur den Betrieb notwendig, um die jeweilige Anlage,
das System, die Maschine und die Netzwerke gegen Cyber-Bedrohungen zu schiitzen. Die von Beckhoff
verkauften Produkte bilden dabei nur einen Teil des gesamtheitlichen Security-Konzepts. Der Kunde ist
dafir verantwortlich, dass unbefugte Zugriffe durch Dritte auf seine Anlagen, Systeme, Maschinen und
Netzwerke verhindert werden. Letztere sollten nur mit dem Unternehmensnetzwerk oder dem Internet
verbunden werden, wenn entsprechende SchutzmalRnahmen eingerichtet wurden.

Zusatzlich sollten die Empfehlungen von Beckhoff zu entsprechenden Schutzmalinahmen beachtet werden.
Weiterflhrende Informationen Uber Informationssicherheit und Industrial Security finden Sie in unserem

https://www.beckhoff.de/secquide.

Die Produkte und Losungen von Beckhoff werden standig weiterentwickelt. Dies betrifft auch die Security-
Funktionen. Aufgrund der stetigen Weiterentwicklung empfiehlt Beckhoff ausdriicklich, die Produkte standig
auf dem aktuellen Stand zu halten und nach Bereitstellung von Updates diese auf die Produkte aufzuspielen.
Die Verwendung veralteter oder nicht mehr unterstiitzter Produktversionen kann das Risiko von Cyber-
Bedrohungen erhdhen.

Um stets Uber Hinweise zur Informationssicherheit zu Produkten von Beckhoff informiert zu sein, abonnieren
Sie den RSS Feed unter https://www.beckhoff.de/secinfo.

6 Version: 1.1 EK1000
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1.3 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.

EK1000 Version: 1.1
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1.4 Ausgabestande der Dokumentation
Version Anderungen
1.1 » Update Kapitel ,Vorwort*
» Strukturupdate
1.0 » Erste Verdffentlichung
0.2 » Erganzungen,Korrekturen
0.1 » Erste vorlaufige Version
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1.5 Versionsidentifikation von EtherCAT-Geraten

1.5.1 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.

EK1000 Version: 1.1 9
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1.5.2 Versionsidentifikation von EK Kopplern

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

BECKHOFF

EK01
Ser.Mr.: 41130204
Rev. Mr:0815

Beckhaff dulofmation GerbH & Ca KG
Huslehorstwag 21 /0= L8 Verl
Wi in Ggrmansy Fwoww Beckholl com

Abb. 1: EK1101 EtherCAT Koppler mit Revision 0815 und Seriennummer 41130206

10 Version: 1.1 EK1000
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1.5.3 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. 2: 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:

EK1000 Version: 1.1 1
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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. 3: Beispiel-DMC 1P072222SBTNk4p562d71KEL1809 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.

12
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1.5.4 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:

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.

oAb 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:

EK1000 Version: 1.1 13
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o Das Gerat muss zum Zugriff in 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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2 Produktbeschreibung

2.1 Einfuhrung
BECKHOFF
EX1000
D RUH ;_ Power LEDs
e !
Ca= : - E-bus
Linkfact — 0 : | Coupler

supply

Ethermet —

Front flap

Input for
POWer contacts

Link/Act 4i,

EtherCAT

Power contacts

Addressselector

Abb. 4: EK1000

Der EtherCAT-Koppler EK1000 unterstiitzt die Ubertragung von EtherCAT (iber geswitchte Ethernet-
Netzwerke wie TSN-Netzwerke (Time-Sensitive Networking) und ermdglicht die direkte Anbindung des
breiten I/O-Spektrums der EtherCAT-Klemmen mit Standard-Netzwerk-Technologie.

Das Protokoll EtherCAT Open Mode erméglicht die Kommunikation tber eine Layer-2- oder eine UDP-
Verbindung. Mittels UDP kénnen EtherCAT-Daten auch Uber Router hinweg angesprochen werden. Der
EK1000 ist TSN-ready und wird bei Verfugbarkeit der TSN-Technologie durch ein Firmware-Update TSN-
fahig gemacht. Innerhalb eines TSN-Netzwerks sind zudem die bewéahrten EtherCAT-Features wie z. B.
Distributed Clocks und XFC verflgbar.

Weiterhin sind damit EtherCAT-fahige Antriebe Gber TSN anbindbar, die selbst Uber keine TSN-Schnittstelle
verfigen. Somit verbindet der EK1000 EtherCAT- und TSN-Netzwerke und kombiniert deren Vorteile:
EtherCAT stellt eine echtzeitfahige Einzelteilnehmer-Ebene zur Verfligung und ist deshalb pradestiniert
dazu, die im industriellen Umfeld zahlreichen kleinen Datenpakete von digitalen und analogen Eingangen zu
einem Gesamtprozessabbild zusammenzufiigen. TSN definiert hingegen eine Ubertragungsschicht, die sich
ausschlielich auf die Switch-Ebene in geswitchten Ethernet-Netzwerken bezieht.

Als Echtzeit-Erweiterung der allgemeinen Ethernet-Technologie regelt es, mit welchen Verfahren und
welcher Prioritat beliebige Ethernet-Telegramme durch ein TSN-féhiges, geswitchtes Netzwerk transportiert
werden kénnen.

Der EtherCAT-Koppler verfugt Uber zwei RJ45-Anschlisse. Einer dieser 100-MBit/s-Ports verbindet das
Ethernet- bzw. TSN-Netzwerk mit dem EK1000. Der zweite Port erméglicht EtherCAT-Erweiterungen, z. B.
Uber den EtherCAT-Koppler EK1100. Der EK1000 erweitert die Automatisierungssoftware TwinCAT um eine
TSN-féhige Variante der EtherCAT-Kommunikation. Auf diese Weise lassen sich nahtlos auch TSN-
Netzwerke managen und die an verschiedenen Strangen angebrachten EtherCAT-Teilnehmer Gber das
TSN-Netzwerk ansprechen.
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2.2 Technische Daten

Technische Daten

EK1000

Aufgabe im EtherCAT-System

Ankopplung von EtherCAT-Slave-Teilnehmern an
TSN-Netze

Netzwerke

Mode 1 fir Standard-Netzwerke

Mode 2 flir TSN-Netzwerke, in Vorbereitung
(nachristbar durch Imageupdate, wenn verfligbar)

Ubertragungsmedium

Ethernet 100BASE-TX (mind. Ethernet CAT5
Kabel)

Leitungslange zwischen 2 Buskopplern

max. 100 m (100BASE-TX)

Anzahl der EtherCAT-Klemmen

bis zu 65535 im Gesamtsystem

Anzahl Peripheriesignale

Protokoll / Baudrate

EtherCAT Open Mode

Durchlaufverzégerung

Ubertragungsraten

100 Mbit/s

Konfiguration

= TwinCAT v3.1.4024.32

Businterface

X001 (Rj45) = 100 Mbit/s Ethernet (TSN)
X002 (Rj45) = EtherCAT Out (z.B. EK1100)

Spannungsversorgung

24 Ve (-15%/+20%)

E-Bus Stromversorgung (5 V)

(Bei hoherer Stromaufnahme kann zusatzlich die
Einspeiseklemme EL9410 verwenden werden!)

max. 2 A (-25°C ... +60°C)

Powerkontakte

max. 24 Ve, max. 10 A

Potenzialtrennung

500 V (Powerkontakt/Versorgungsspannung/
EtherCAT)

Abmessungen (B xH x T)

ca. 71 mm x 100 mm x 73 mm

Gewicht

ca.218g

zuldssiger Umgebungstemperaturbereich im Betrieb

-25°C ... +60°C

zulassiger Umgebungstemperaturbereich bei Lagerung

-40°C ... +85°C

zulassige relative Luftfeuchtigkeit

95%, keine Betauung

Montage [P 26]

auf 35 mm Tragschiene nach EN 60715

Erhohte mechanische Belastbarkeit

ja, siehe auch Montagevorschriften [P _30] fiir
Klemmen mit erhdhter mechanischer Belastbarkeit

Vibrations- / Schockfestigkeit

gemaf EN 60068-2-6/EN 60068-2-27

EMV-Festigkeit / Aussendung

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

Schutzart IP20

Einbaulagen siehe Kapitel ,Montage [» 311°

Kennzeichnung CE, EAC, UKCA

16 Version: 1.1 EK1000


http://www.beckhoff.de/EL9410

BEGKHOFF Grundlagen der Kommunikation

3 Grundlagen der Kommunikation

3.1 EtherCAT-Grundlagen

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

EK1000 Version: 1.1 17
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3.2

Port-Zuordnung EtherCAT-Koppler

Als Beispiel ist die Datenflussrichtung in einem EK1000 in der folgenden Abbildung gezeigt:

Ablauf der Frameverarbeitung

Der ankommende Ethernet-Frame am Ethernet-Signaleingang wird weitergereicht zum internen
EtherCAT Open Mode-Port.

Ziel- und Quelladressen werden vertauscht bzw. ersetzt (fiir MAC und ggf. IP/UDP).

Ankunft des EOM-Frames an Port 0 (A) und Verlassen des Datenframes tber Port 0 (A) zum
nachfolgenden Slave im EtherCAT-Klemmenverbund (falls dort ein Slave angeschlossen ist und ein
aktiver Link erkannt wird).

Nach Ankunft des Datenframes an Port 1 (B) aus dem Klemmenverbund wird dieser weitergereicht und
verlasst am nachfolgenden EtherCAT-Ausgang den Koppler (falls dort ein Slave angeschlossen ist und
ein aktiver Link erkannt wird).

Ankunft des Datenframes an Port 1 (B). Dieser wird nun zum EtherCAT Open Mode-Port
weitergereicht und verlasst den EK1000 tber den Ethernet-Eingang.

R b N a A
Link/Act EtherCAT b
Ethernet |©C Open Mode ‘
- | -+ | —P EC
* port 0{A) | E-BUS |Terminal
: Block

LinkfAct | 0
EtherCAT | *©) port 1 (8)
*I._ e =1 |

SI0! Etherc AT~
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3.3 EtherCAT State Machine

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

o Init

* Pre-Operational

» Safe-Operational und

» Operational

* Boot

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

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

Abb. 5: Zustande der EtherCAT State Machine

Init

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

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

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

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

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

® Ausgange im SAFEOP

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

Operational (Op)

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

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

Boot

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

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

Allgemeine Beschreibung

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

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

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

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

* Index: 0x0000...0xFFFF (0...65535,,,)

+ Sublndex: 0x00...0xFF (0...255 4,)

Ublicherweise wird ein so lokalisierter Parameter geschrieben als 0x8010:07 mit voranstehendem ,0x“ als
Kennzeichen des hexadezimalen Zahlenraumes und Doppelpunkt zwischen Index und Subindex.

Die fur den EtherCAT-Feldbusanwender wichtigen Bereiche sind

» 0x1000: hier sind feste Identitats-Informationen zum Gerat hinterlegt wie Name, Hersteller,
Seriennummer etc. Aullerdem liegen hier Angaben Uber die aktuellen und verfiigbaren
Prozessdatenkonstellationen.

* 0x8000: hier sind die flr den Betrieb erforderlichen funktionsrelevanten Parameter flir alle Kanale
zuganglich wie Filtereinstellung oder Ausgabefrequenz.

Weitere wichtige Bereiche sind:

* 0x4000: hier befinden sich bei manchen EtherCAT-Geraten die Kanalparameter. Historisch war dies
der erste Parameterbereich, bevor der 0x8000 Bereich eingefiihrt wurde. EtherCAT Geréate, die friher
mit Parametern in 0x4000 ausgerustet wurden und auf 0x8000 umgestellt wurden, unterstiitzen aus
Kompatibilitatsgriinden beide Bereiche und spiegeln intern.

* 0x6000: hier liegen die Eingangs-PDO (,Eingang“ aus Sicht des EtherCAT-Masters)
» 0x7000: hier liegen die Ausgangs-PDO (,Ausgang” aus Sicht des EtherCAT-Masters)

@® Verfiigbarkeit

1 Nicht jedes EtherCAT Gerat muss Uber ein CoE-Verzeichnis verfugen. Einfache 1/0-Module ohne
eigenen Prozessor verfugen in der Regel. Uber keine veranderlichen Parameter und haben deshalb
auch kein CoE-Verzeichnis.

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

Update List | [T Auto Update W Single Update W Show Offline Data
Advanced... | I
bddtoStatup.. | [Offine Data Module 0D (4oE Port]: [
Index | i ame | Flagz | " alue
1000 Device type RO D00FA1.23239 (16389001)
1003 Device name RO ELZ502-0000
1003 Hardware wersion RO
1004 Software version RO
+-1011:0 Restore default parameters RO 14
= 10180 | dentity RO »d g
1Mam  Yendor D RO 000000002 [2)
101802 Product code RO 003CE3052 [163983442)
1018:02  Revigion RO 0007 230000 [1245124)
1018:04  Senal number RO Q00000000 [0)
+- 10FC:0 Backup parameter handling RO *1<
+--1400:0 Pt RuPDO-Par Chl RO »B<
+1401:0 Pwitd BwPDO-Par Ch.2 RO »B ¢
+- 1402:0 Ptd BxPDO-Par b1 Chl RO » B¢
+-1403:0 Pitd RxPDO-Par bl Ch2 RO » B¢
+- 1600:0 Pt RsPD0O-tap Chl RO »1q

Abb. 6: Karteireiter ,,CoE-Online”

In der oberen Abbildung sind die im Gerat ,EL2502“ verfligbaren CoE-Objekte von 0x1000 bis 0x1600

zusehen, die Subindizes von 0x1018 sind aufgeklappt.

Datenerhaltung und Funktion , NoCoeStorage”

Einige, insbesondere die vorgesehenen Einstellungsparameter des Slaves sind veranderlich und

beschreibbar. Dies kann schreibend/lesend geschehen

 Uber den System Manager (Abb. Karteireiter ,,CoE-Online*) durch Anklicken

Dies bietet sich bei der Inbetriebnahme der Anlage/Slaves an. Klicken Sie auf die entsprechende Zeile
des zu parametrierenden Indizes und geben sie einen entsprechenden Wert im ,SetValue“-Dialog ein.

+ aus der Steuerung/PLC uber ADS z. B. durch die Bausteine aus der TcEtherCAT.lib Bibliothek
Dies wird fur Anderungen wahrend der Anlangenlaufzeit empfohlen oder wenn kein System Manager

bzw. Bedienpersonal zur Verfigung steht.
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Datenerhaltung

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

Andere Hersteller kdnnen dies anders handhaben.

Ein EEPROM unterliegt in Bezug auf Schreibvorgange einer begrenzten Lebensdauer. Ab typi-
scherweise 100.000 Schreibvorgangen kann eventuell nicht mehr sichergestellt werden, dass neue
(veranderte) Daten sicher gespeichert werden oder noch auslesbar sind. Dies ist fir die normale In-
betriebnahme ohne Belang. Werden allerdings zur Maschinenlaufzeit fortlaufend CoE-Parameter
Uber ADS verandert, kann die Lebensdauergrenze des EEPROM durchaus erreicht werden.

Es ist von der FW-Version abhangig, ob die Funktion NoCoeStorage unterstitzt wird, die das Ab-
speichern veranderter CoE-Werte unterdrickt.

Ob das auf das jeweilige Gerat zutrifft, ist den technischen Daten dieser Dokumentation zu entneh-
men.

» wird unterstitzt: die Funktion ist per einmaligem Eintrag des Codeworts 0x12345678 in CoE
0xF008 zu aktivieren und solange aktiv, wie das Codewort nicht verandert wird. Nach dem Ein-
schalten des Gerates ist sie nicht aktiv.

Veranderte CoE-Werte werden dann nicht im EEPROM abgespeichert, sie kdnnen somit beliebig
oft verandert werden.

« wird nicht unterstiitzt: eine fortlaufende Anderung von CoE-Werten ist angesichts der o.a. Le-
bensdauergrenze nicht zulassig.

Startup List

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

Wenn EtherCAT Slaves verwendet werden, die lokal CoE-Wert nicht dauerhaft speichern kénnen,
ist zwingend die StartUp-Liste zu verwenden.

Empfohlenes Vorgehen bei manueller Veranderung von CoE-Parametern

+ gewlinschte Anderung im System Manager vornehmen

Werte werden lokal im EtherCAT Slave gespeichert

» wenn der Wert dauerhaft Anwendung finden soll, einen entsprechenden Eintrag in der StartUp-Liste

vornehmen.
Die Reihenfolge der StartUp-Eintrage ist dabei i.d.R. nicht relevant.

Generall EtherCAT I Process Data I CoE - Dnlinel I:Inlinel

Tranzition | Praotocol | [nides | Drata | Comrment

C <PS: CoE 0=1C12:00 =00 [0] clear zm pdos (0101 2]

C <P5:- CoE 0=1C13:00 =00 (0] clear zm pdos [0x1C13]

C <P5» CoE 0«1C12:01 0x1600 [5E32) download pdo Ox1CT2:07 ...
C <PS: CoE 01C12:02 01607 [BE33) download pdo 0x1C12:02 ...
C <PS: CoE 151 2:00 002 [2] download pdo 0x1C12 count

'K' Celete...

Edit. .. |

Abb. 7: StartUp-Liste im TwinCAT System Manager

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

EK1000
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Online/Offline Verzeichnis

Wahrend der Arbeit mit dem TwinCAT System Manager ist zu unterscheiden ob das EtherCAT-Gerat gerade
wverfugbar®, also angeschaltet und Uber EtherCAT verbunden und damit online ist oder ob ohne
angeschlossene Slaves eine Konfiguration offline erstellt wird.

In beiden Fallen ist ein CoE-Verzeichnis nach Abb. ,Karteireiter ,CoE-Online* zu sehen, die Konnektivitat
wird allerdings als offline/online angezeigt.
* wenn der Slave offline ist:

- wird das Offline-Verzeichnis aus der ESI-Datei angezeigt. Anderungen sind hier nicht sinnvoll bzw.
maoglich.

o wird in der Identitat der konfigurierte Stand angezeigt

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

o st ein rotes Offline zu sehen

General | EtherCAT I Process Datal Statup  CoE - Online I I:Inlinel

Update List | [T sutolpdate W Single Update W Show Offline Data
Advanced... | I
bddioStatup,. | [Dffine Data Module 0D (4oE Port]: [0
|ndex | M ame k | Flags | Yalue
1000 Device type RO 0:00FA1339 [(16389001)
1008 Device name A RO EL2502-0000
1003 Hardware wersion RO
1008, Software version RO
+-1011:0 Festore default parameters RO 1<
=-1018:0 | dentity RO »d g
1Ma0 Yendar D RO 000000002 [2)
10802 Product code RO 0:09CE3052 [163983442)
1018:03  Revigion RO 000730000 [1245184)
1018:04  Sernial number RO O=00000000 [0
+- 10F:0 Backup parameter handling RO 14
+-1400:0 Pt RsPDO-Par Chl RO » B¢
+-1401:0 Fitd BsPDO-Par Ch.2 RO *B ¢
+-1402:0 Pt RxPD0O-Par b1 Chl RO *B<
+-1403:0 Pt RxPDO-Par bl Ch.2 RO »B <
+-- 1600:0 Pt RuPDO-Map Chl RO 14

Abb. 8: Offline-Verzeichnis

e wenn der Slave online ist

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

o wird die tatsachliche Identitat angezeigt
o wird der Firmware- und Hardware-Stand des Gerates laut elektronischer Auskunft angezeigt
o ist ein grines Online zu sehen
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Generall EtherCAT I Frocess Datal Statup  CoE - Online I I:Inlinel

Update List | [T Auto Update W Single Update [~ Show Offline Data
Advanced... | I
Sdd /b Shartup... | IEInIine [rata tModule O [Ack Part]: ID
|ndex | M ame | Flags | Y alue
1000 Device type RO 0x00FA1.389 (16383001)
1008 Device name RO ELZA02-0000
1009 Hardware wersion RO 02
1004, Software versian RO a7
+--1011:0 Restare default parameters RO 14
= 10180 | dentity RO >4
1Mam  Yendor D RO 000000002 [2)
101802 Product code RO 0x09CE3052 [163983442)
1018:03  Revision RO 000730000 [1245184)
1018:04  Serial number RO 00000000 [o)
+- 10FC:0 Backup parameter handling RO *1g
+-1400:0 Pt RxPDO-Par Chl RO » B¢

Abb. 9: Online-Verzeichnis

Kanalweise Ordnung

Das CoE-Verzeichnis ist in EtherCAT Geraten angesiedelt, die meist mehrere funktional gleichwertige
Kanale umfassen. z. B. hat eine 4 kanalige Analogeingangsklemme 0...10 V auch vier logische Kanale und
damit vier gleiche Satze an Parameterdaten fur die Kanale. Um in den Dokumentationen nicht jeden Kanal
auflisten zu missen, wird gerne der Platzhalter ,n“ fir die einzelnen Kanalnummern verwendet.

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

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

Allgemein wird dies geschrieben als 0x80n0.

Ausflhrliche Hinweise zum CoE-Interface finden Sie in der EtherCAT-Systemdokumentation auf der
Beckhoff Website.
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4 Installation

4.1 Hinweise zum ESD-Schutz

HINWEIS

Zerstorung der Gerate durch elektrostatische Aufladung méglich!
Die Gerate enthalten elektrostatisch gefahrdete Bauelemente, die durch unsachgemafe Behandlung be-
schadigt werden kénnen.

+ Sie mussen beim Umgang mit den Komponenten elektrostatisch entladen sein; vermeiden Sie aufler-
dem die Federkontakte (s. Abb.) direkt zu berihren.

* Vermeiden Sie den Kontakt mit hoch isolierenden Stoffen (Kunstfaser, Kunststofffolien etc.)
* Beim Umgang mit den Komponenten ist auf gute Erdung der Umgebung zu achten (Arbeitsplatz, Verpa-
ckung und Personen)

 Jede Busstation muss auf der rechten Seite mit der Endkappe EL9011 oder EL9012 abgeschlossen wer-
den, um Schutzart und ESD-Schutz sicher zu stellen.
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Abb. 10: Federkontakte der Beckhoff I/0O-Komponenten
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4.2 Tragschienenmontage

Verletzungsgefahr durch Stromschlag und Beschadigung des Gerates moglich!

Setzen Sie das Busklemmen-System in einen sicheren, spannungslosen Zustand, bevor Sie mit der Monta-
ge, Demontage oder Verdrahtung der Busklemmen beginnen!

Montage

Abb. 11: Montage auf Tragschiene

Die Buskoppler und Busklemmen werden durch leichten Druck auf handelsubliche 35 mm Tragschienen
(Hutschienen nach EN 60715) aufgerastet:

1. Stecken Sie zuerst den Feldbuskoppler auf die Tragschiene.

2. Auf der rechten Seite des Feldbuskopplers werden nun die Busklemmen angereiht. Stecken Sie dazu
die Komponenten mit Nut und Feder zusammen und schieben Sie die Klemmen gegen die Tragschie-
ne, bis die Verriegelung horbar auf der Tragschiene einrastet.

Wenn Sie die Klemmen erst auf die Tragschiene schnappen und dann nebeneinander schieben ohne
das Nut und Feder ineinander greifen, wird keine funktionsfahige Verbindung hergestellt! Bei richtiger
Montage darf kein nennenswerter Spalt zwischen den Gehausen zu sehen sein.

Tragschienenbefestigung

o

1 Der Verriegelungsmechanismus der Klemmen und Koppler reicht in das Profil der Tragschiene hin-
ein. Achten Sie bei der Montage der Komponenten darauf, dass der Verriegelungsmechanismus
nicht in Konflikt mit den Befestigungsschrauben der Tragschiene gerat. Verwenden Sie zur Befesti-
gung von Tragschienen mit einer Hohe von 7,5 mm unter den Klemmen und Kopplern flache Mon-
tageverbindungen wie Senkkopfschrauben oder Blindnieten.
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Demontage

Abb. 12: Demontage von Tragschiene

Jede Klemme wird durch eine Verriegelung auf der Tragschiene gesichert, die zur Demontage gelést werden
muss:

1. Ziehen Sie die Klemme an ihren orangefarbigen Laschen ca. 1 cm von der Tragschiene herunter. Da-
bei wird die Tragschienenverriegelung dieser Klemme automatisch geldst und Sie kénnen die Klemme
nun ohne grofRen Kraftaufwand aus dem Busklemmenblock herausziehen.

2. Greifen Sie dazu mit Daumen und Zeigefinger die entriegelte Klemme gleichzeitig oben und unten an
den Gehauseflachen und ziehen sie aus dem Busklemmenblock heraus.

Verbindungen innerhalb eines Busklemmenblocks

Die elektrischen Verbindungen zwischen Buskoppler und Busklemmen werden durch das
Zusammenstecken der Komponenten automatisch realisiert:

+ Die sechs Federkontakte des K-Bus/E-Bus iibernehmen die Ubertragung der Daten und die
Versorgung der Busklemmenelektronik.

» Die Powerkontakte Uibertragen die Versorgung fiir die Feldelektronik und stellen so innerhalb des
Busklemmenblocks eine Versorgungsschiene dar. Die Versorgung der Powerkontakte erfolgt tber
Klemmen auf dem Buskoppler (bis 24 V) oder fir hdhere Spannungen Uber Einspeiseklemmen.

Powerkontakte

([

1 Beachten Sie bei der Projektierung eines Busklemmenblocks die Kontaktbelegungen der einzelnen
Busklemmen, da einige Typen (z.B. analoge Busklemmen oder digitale 4-Kanal-Busklemmen) die
Powerkontakte nicht oder nicht vollstandig durchschleifen. Einspeiseklemmen (KL91xx, KL92xx
bzw. EL91xx, EL92xx) unterbrechen die Powerkontakte und stellen so den Anfang einer neuen Ver-
sorgungsschiene dar.

PE-Powerkontakt

Der Powerkontakt mit der Bezeichnung PE kann als Schutzerde eingesetzt werden. Der Kontakt ist aus
Sicherheitsgriinden beim Zusammenstecken voreilend und kann Kurzschlussstréme bis 125 A ableiten.
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Abb. 13: Linksseitiger Powerkontakt

HINWEIS

Beschadigung des Gerates moglich

Beachten Sie, dass aus EMV-Griinden die PE-Kontakte kapazitiv mit der Tragschiene verbunden sind. Das
kann bei der Isolationspriifung zu falschen Ergebnissen und auch zur Beschadigung der Klemme fiihren

(z. B. Durchschlag zur PE-Leitung bei der Isolationsprifung eines Verbrauchers mit 230 V Nennspannung).
Klemmen Sie zur Isolationsprifung die PE- Zuleitung am Buskoppler bzw. der Einspeiseklemme ab! Um
weitere Einspeisestellen fir die Prifung zu entkoppeln, kénnen Sie diese Einspeiseklemmen entriegeln und
mindestens 10 mm aus dem Verbund der Gbrigen Klemmen herausziehen.

Verletzungsgefahr durch Stromschlag!
Der PE-Powerkontakt darf nicht fiir andere Potentiale verwendet werden!
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4.3 Montagevorschriften fur erhohte mechanische
Belastbarkeit

Verletzungsgefahr durch Stromschlag und Beschadigung des Gerates moglich!

Setzen Sie das Busklemmen-System in einen sicheren, spannungslosen Zustand, bevor Sie mit der Monta-
ge, Demontage oder Verdrahtung der Busklemmen beginnen!

Zusatzliche Priifungen

Die Klemmen sind folgenden zusatzlichen Prifungen unterzogen worden:

Priifung |Erlduterung

Vibration |10 Frequenzdurchlaufe, in 3-Achsen

6 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

25g,6 ms

Zusatzliche Montagevorschriften

Fir die Klemmen mit erhdhter mechanischer Belastbarkeit gelten folgende zusatzliche Montagevorschriften:
+ Die erhéhte mechanische Belastbarkeit gilt flr alle zuldssigen Einbaulagen
« Esist eine Tragschiene nach EN 60715 TH35-15 zu verwenden

» Der Klemmenstrang ist auf beiden Seiten der Tragschiene durch eine mechanische Befestigung, z.B.
mittels einer Erdungsklemme oder verstarkten Endklammer zu fixieren

* Die maximale Gesamtausdehnung des Klemmenstrangs (ohne Koppler) betragt:
64 Klemmen mit 12 mm oder 32 Klemmen mit 24 mm Einbaubreite

» Bei der Abkantung und Befestigung der Tragschiene ist darauf zu achten, dass keine Verformung und
Verdrehung der Tragschiene auftritt, weiterhin ist kein Quetschen und Verbiegen der Tragschiene
zulassig

» Die Befestigungspunkte der Tragschiene sind in einem Abstand vom 5 cm zu setzen
» Zur Befestigung der Tragschiene sind Senkkopfschrauben zu verwenden

* Die freie Leiterlange zwischen Zugentlastung und Leiteranschluss ist moglichst kurz zu halten; der
Abstand zum Kabelkanal ist mit ca.10 cm zu einhalten
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4.4 Montage
441 Abmessungen
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Abb. 14: Abmessungen des EK1000
Technische Zeichnungen im DWG-Format und in STP-Formaten finden Sie unter:
https://www.beckhoff.com/de-de/support/downloadfinder/technische-dokumentationen/
EK1000 Version: 1.1 31


https://www.beckhoff.com/de-de/support/downloadfinder/technische-dokumentationen/

Installation BEGKHOFF

4.4.2 Zulassige Einbaulagen beachten

Erhohte Warmeentwicklung

[
1 Bei einer falsch gewahlten Einbaulage und nicht eingehaltenen Mindestabstadnden kann der
EK1000 tberhitzen.

Stellen Sie eine ausreichende Bellftung sicher. Optimal ist eine waagerechte Einbaulage. Lassen
Sie einen Freiraum von mindestens 30 mm oberhalb und unterhalb des EK1000.

Beachten Sie folgende Vorgaben fir den Schaltschrank:

» Halten Sie sich an die vorgeschriebene Umgebungstemperatur. Messen Sie dazu die Temperatur
unter dem in einem Abstand von 30 mm zu den Kihlrippen, um die Umgebungstemperatur korrekt zu
ermitteln.

+ Halten Sie die Mindestabstédnde von 30 mm ober- und unterhalb des EtherCAT-Kopplers ein.

» Weitere elektrische Gerate beeinflussen die Warmeentwicklung im Schaltschrank. Wahlen Sie eine
passende SchaltschrankgroRe abhangig vom Anwendungsfall oder sorgen Sie dafir, dass
Uberschussige Warme aus dem Schaltschrank abtransportiert wird.

Vorgeschriebene Einbaulage fiir Temperaturen bis 60°C

Montieren Sie den EK1000 waagerecht im Schaltschrank auf einer Tragschiene, damit die Warme optimal
abgefihrt wird.

Die Luftungsoffnungen befinden sich auf der Gehauseunter- und Gehauseoberseite. Auf diese Weise kommt
ein optimaler Luftstrom zustande, der den EK1000 in vertikaler Richtung durchstrémt. Zusatzlich ist ein
Freiraum von mindestens 30 mm oberhalb und unterhalb des EtherCAT-Kopplers erforderlich, um eine
ausreichende Beluftung zu gewahrleisten.
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Abb. 15: EK1000, waagerechte Einbaulage
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Einbaulagen mit eingeschranktem Temperaturbereich bis 50°C

Sie kdnnen den EK1000 auch senkrecht oder liegend auf der Tragschiene montieren. Beachten Sie dabei,
dass Sie den EK1000 dann nur bis zu einer Umgebungstemperatur von 50°C betreiben kénnen.
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Abb. 17: EK1000, liegende Einbaulage

Achten Sie darauf, dass Busklemmen, die an den EK1000 angeschlossenen werden, fir den senkrechten
oder liegenden Betrieb ausgelegt sind.
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44.3 Auf Tragschiene befestigen

Das Gehause ist so konstruiert, dass der EK1000 an die Tragschiene gehalten und auf diese eingerastet
werden kann. Durch eine Arretierung auf der linken Seite des EK1000 wird dieser auf der Hutschiene
befestigt.

Voraussetzungen:

» Tragschiene von Typ TS35/7.5 oder TS35/15 nach DIN EN 60715.

Befestigen Sie den EK1000 wie folgt auf der Tragschiene:

1. Setzen Sie den EK1000 frontal auf die Tragschiene. Driicken Sie den EK1000 leicht an die Tragschiene,
bis es leise klickt und der EK1000 eingerastet ist.
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Abb. 18: Befestigen des EK1000 auf der Tragschiene

2. Verriegeln Sie anschlieRend die Arretierung auf der linken Seite des EtherCAT-Kopplers. Benutzen Sie
dazu einen Schraubendreher.

3 440H)938

i

Abb. 19: Verriegeln der Arretierung

= Uberpriifen Sie die korrekte Montage und ob der EK1000 an der Tragschiene eingerastet ist.
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4.5 Hinweis Spannungsversorgung

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.

EK1000 Version: 1.1
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4.6 Spannungsversorgung anschlieBen

Beschadigung am EK1000 méglich!
Der EK1000 kann wahrend der Verdrahtung beschadigt werden.

» Schliel3en Sie die Leitungen fir die Spannungsversorgung nur im spannungsfreien Zu-
stand an!

Fir die Spannungsversorgung der Netzteilklemme ist eine externe Spannungsquelle [P 35] erforderlich, die
eine 24 V Gleichspannung (-15 % / +20 %) bereitstellt. Die Netzteilklemme muss 4 A bei 24 V liefern, um
den Betrieb des EK1000 in allen Fallen zu gewahrleisten.

Verkabeln Sie den EK1000 im Schaltschrank entsprechend der Norm EN 60204-1:2006
Schutzkleinspannungen (PELV = Protective Extra Low Voltage):

+ Die Leiter “PE* und “0 V* der Spannungsquelle fiur ein CPU-Grundmodul missen auf dem gleichen
Potential liegen (im Schaltschrank verbunden).

» Die Norm EN 60204-1:2006 Abschnitt 6.4.1:b: schreibt vor, dass eine Seite des Stromkreises oder ein
Punkt der Energiequelle dieses Stromkreises an das Schutzleitersystem angeschlossen werden muss.

Anschlussbeispiel
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Up 24 V (DC) Terminal-Bus
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Abb. 20: Anschlussbeispiel EK 1000
Nr. Beschreibung
1 Die oberen Federkraftklemmen mit der Bezeichnung “24 V* und “0 V* versorgen den
EK1000 und den Klemmenbus (Datenubertragung Uber K- oder E-Bus) mit Spannung.
2 Die Federkraftklemmen mit der Bezeichnung “+“, “-, und “PE® versorgen die Busklemmen
Uber die Powerkontakte mit Spannung und die an den Busklemmen angeschlossenen
Sensoren oder Aktoren.
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Federkraftklemmen 6ffnen und schlieBen

Die Leitungen einer externen Spannungsquelle werden mit Federkraftklemmen am Netzteil verbunden.
SchlielRen Sie die Leitungen wie folgt an:

Leitungsquerschnitt 0,5...2,5 mm?

AWG 20 .. AWG 14
Abisolierlange 8...9mm

0.33 inch
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Abb. 21: (1) Einfihren des Schraubendrehers, (2) Einstecken des Kabels, (3) Lésen des Schraubendrehers

Sie haben die Spannungsquelle erfolgreich an das Netzteil

angeschlossen, wenn die beiden oberen LEDs der Netzteilklemme griin =1

aufleuchten. o 24y

» Die linke LED (Us) zeigt die Versorgung des CPU-Grundmoduls und e om :
des Klemmenbusses an. 3

» Die rechte LED (Up) zeigt die Versorgung der Busklemmen Uber die [ ]

Powerkontakte an.

HINWEIS

Beschadigung moglich beim Abschalten/Unterbrechen der Spannungsver-
sorgung

Um den EK1000 abzuschalten, darf nicht die Masse (0 V) getrennt werden, da sonst je

nach Gerat der Strom Uber den Schirm weiterflie3t und der EK1000 oder die Peripherie be-
schadigt wird.

* Trennen Sie immer die 24 V Leitung. An dem EK1000 angeschlossene Gerate mit eige-
ner Stromversorgung (z.B. ein Panel) missen fur “PE" und ,0 V* das gleiche Potential
wie der EK1000 haben (keine Potentialdifferenz).
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4.7 Speisung, Potenzialgruppen

Spannungsversorgung Buskoppler

Die Buskoppler benétigen zum Betrieb eine 24 V Gleichspannung. Der Anschluss findet Uber die oberen
Federkraftklemmen mit der Bezeichnung 24 V und 0 V statt. Die Versorgungsspannung wird sowohl von der
Elektronik des Buskopplers als auch von der direkten Spannungserzeugung fir den E-Bus genutzt. Die
Spannungserzeugung fir den E-Bus findet in einem DC/DC-Wandler ohne galvanische Trennung statt.

Die EK1xxx versorgen den E-Bus mit max. 2.000 mA E-Bus-Strom. Wird durch die angefugten Klemmen
mehr Strom bendtigt, sind Einspeiseklemmen zu setzen.

Einspeisung Powerkontakte

Die unteren sechs Anschlisse mit Federkraftklemmen kdnnen zur Einspeisung der Peripherieversorgung
benutzt werden. Die Federkraftklemmen sind paarweise mit einem Powerkontakt verbunden. Die
Einspeisung zu den Powerkontakten besitzt keine Verbindung zur Spannungsversorgung der Buskoppler.
Die Auslegung der Einspeisung lasst Spannungen bis zu 24 V zu. Die paarweise Anordnung und die
elektrische Verbindung zwischen den Speiseklemmkontakten ermdglicht das Durchschleifen der
Anschlussdrahte zu unterschiedlichen Klemmpunkten. Die Strombelastung Gber den Powerkontakten darf
10 A nicht dauerhaft Uberschreiten, die Zuleitung ist deshalb mit 10 A (trédge) abzusichern.

Powerkontakte

An der rechten Seitenflache des Buskopplers befinden sich drei Federkontakte der
Powerkontaktverbindungen. Die Federkontakte sind in Schlitzen verborgen um den Berlhrungsschutz
sicherzustellen. Durch das Anreihen einer Busklemme werden die Messerkontakte auf der linken Seite der
Busklemme mit den Federkontakten verbunden. Die Nut/Federfiihrung an der Ober- und Unterseite der
Buskoppler und Busklemmen garantiert sichere Fuhrung der Powerkontakte.

Die Strombelastung der Powerkontakte darf 10 A nicht dauerhaft Gberschreiten.

Potenzialtrennung

Die Buskoppler arbeiten mit drei unabhangigen Potenzialgruppen. Die Versorgungsspannung speist
galvanisch getrennt die E-Bus-Elektronik im Buskoppler und den E-Bus selbst. Aus der
Versorgungsspannung wird weiter die Betriebsspannung fir den Betrieb des Feldbusses erzeugt.

Anmerkung: Alle Busklemmen haben eine galvanische Trennung zum E-Bus. Der E-Bus ist dadurch
vollstandig galvanisch gekapselt.
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Abb. 22: Potenzialschaltbild EKxxxx
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Erdungskonzept
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Abb. 23: Erdungskonzept EKxxxx
Absicherung

Versorgung des Kopplers, Sicherung 1:

in Abhangigkeit von der bendtigten Stromaufnahme und damit der konfigurierten Klemmen
typ. max. 1 A

Powerkontakte, Sicherung 2:
max. 10 A (tréage) zulassig

Die Elektronik des Kopplers und die Powerkontakte kdbnnen zusammen aus der gleichen Quelle versorgt
werden, die Sicherung ist dann entsprechend auf max. 10 A zu dimensionieren.
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4.8 EtherCAT-Verkabelung - Drahtgebunden

Die zulassige Leitungslange zwischen zwei EtherCAT-Geraten darf maximal 100 Meter betragen. Dies
resultiert aus der FastEthernet-Technologie, die vor allem aus Griinden der Signaldampfung Uber die
Leitungslange eine maximale Linklange von 5 + 90 + 5 m erlaubt, wenn Leitungen mit entsprechenden
Eigenschaften verwendet werden. Siehe dazu auch die Auslegungsempfehlungen zur Infrastruktur fir
EtherCAT/Ethernet.

Kabel und Steckverbinder

Verwenden Sie zur Verbindung von EtherCAT-Geraten nur Ethernet-Verbindungen (Kabel + Stecker), die
mindestens der Kategorie 5 (CATS) nach EN 50173 bzw. ISO/IEC 11801 entsprechen. EtherCAT nutzt 4
Adern des Kabels fiir die Signaliibertragung.

EtherCAT verwendet beispielsweise RJ45-Steckverbinder. Die Kontaktbelegung ist zum Ethernet-Standard
(ISO/IEC 8802-3) kompatibel.

Pin Aderfarbe Signal Beschreibung

1 gelb TD+ Transmission Data +
2 orange TD- Transmission Data -
3 weild RD+ Receiver Data +

6 blau RD- Receiver Data -

Aufgrund der automatischen Kabelerkennung (Auto-Crossing) kdnnen Sie zwischen EtherCAT-Geraten von
Beckhoff sowohl symmetrisch (1:1) belegte als auch Cross-Over-Kabel verwenden.

® Empfohlene Kabel

1 Es wird empfohlen die entsprechenden Beckhoff Komponenten zu verwenden, z. B.
- Kabelsatze ZK1090-9191-xxxx bzw.
- feldkonfektionierbare RJ45 Stecker ZS1090-0005
- feldkonfektionierbare Ethernet Leitung ZB9010, ZB9020

Geeignete Kabel zur Verbindung von EtherCAT-Geraten finden Sie auf der Beckhoff Website!

E-Bus-Versorgung

Ein Buskoppler kann die an ihm angefligten EL-Klemmen mit der E-Bus-Systemspannung von 5 V
versorgen, in der Regel ist ein Koppler dabei bis zu 2 A belastbar (siehe Dokumentation des jeweiligen
Gerates).

Zu jeder EL-Klemme ist die Information, wie viel Strom sie aus der E-Bus-Versorgung bendtigt, online und im
Katalog verfiigbar. Bendtigen die angefligten Klemmen mehr Strom als der Koppler liefern kann, sind an
entsprechender Position im Klemmenstrang Einspeiseklemmen (z. B. EL9410) zu setzen.

Im TwinCAT System Manager wird der vorberechnete theoretische maximale E-Bus-Strom angezeigt. Eine
Unterschreitung wird durch negativen Summenbetrag und Ausrufezeichen markiert, vor einer solchen Stelle
ist eine Einspeiseklemme zu setzen.

2 TE?D;TGI:E:(EMEIAT’H Mumber | Box Name | Add... | Type 'Insi...| out .|| E-Bus (ma)
e Dece Linmoe Bl Term 1 (EK1100) 1001 EK1100
 Dovee L o =3 Term 2 (EL2008) 1002  EL2008 1.0 | 1890
o ¢ Inpute = 3 Term 3 (EL2008) 1003  EL2008 1.0 | 1780
-4l Outputs " 4 Term 4 (EL2008) 1004 EL2008 1.0 | 1670
© % InfoDats =5 Term 5 (EL6740... 1005 EL6740-0010 2.0 2.0 | 1220
&8 Term 1 (EK1100) =6 Term 6 (EL6740... 1006 EL6740-0010 2.0 2.0 | 770
&8 InfoData =7 Term 7 (EL6740... 1007 EL6740-0010 2.0 2.0 | 320
" Term 2 (EL2008) =g Term 8 (EL6740... 1008 EL6740-0010 2.0 2.0 | -1301
£ Term 3 (EL2008) "9 Term O (EL6740... 1009 EL6740-0010 2.0 2.0 | -5801

Abb. 24: System Manager Stromberechnung
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BEGKHOFF Installation

Fehlfunktion moglich!

Die E-Bus-Versorgung aller EtherCAT-Klemmen eines Klemmenblocks muss aus demselben Massepoten-
tial erfolgen!
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4.9 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/Anwendungshinweise

Um einen EK1000 an einem EtherCAT-Master zu betreiben, muss zunachst ein EOM (EtherCAT Open
Mode) -Adapter direkt an Devices angefugt werden. Anschlie3end besteht die Mdglichkeit, Uber diesen
Adapter EOM-Gerate Offline oder Online zu der Konfiguration hinzuzuftigen, Einstellungen vorzunehmen
und mehr.

Solution Explorer * 0 x
WE-o-a| s
Search Solution Explarer (Ctrl+ ) L -

&l Solution "TwinCAT Project_EK1000_FirstSteps' (1
4 ] TWinCAT Project_EK1000_FirstSteps

Insert Device X

Type: =175 EtherCAT - | Ok

4 ﬂ SYSTEM == EtherCAT Master
MOTION =2 EtheCAT Slave Cancel
PLC =% EtherCAT Automation Protocol [Metwork V arisbles)
@E SAFETY EtherCaT Automation Protocol via ELEEOT, EtherCAT
EC++ helAT Sinulation

ANALYTICS
- P ETETE
t-waas Profibus DF

. * e-d5¢ Profinet
== Device 1 (EOM) 11 Add Mew ltem... Ins H-LiA CAMNopen Target Type
&%) Mappings a0 Add Existing ltem... Shift+Alt+A t-=z DeviceNet (O PC only
i-=z= EtherMet/IP
Add New Folder...
S Toleer 0-4f SERCOS nterface Otk only
Export EAP Config File H-1110 Beckhoff Lightbus () B only
ok i~ LUSE
- 0B BAChet AR s
Paste Ctrl+V =
Name: Device 2 |

Paste with Links

Abb. 25: Anfligen eines EtherCAT Open Master Adapters

Installation des TwinCAT Realtime Treibers

Fir den Betrieb des EtherCAT Open Mode ist die Installation des TwinCAT Realtime Treibers auf der
Schnittstelle des angebundenen Host-PC notwendig!

Weitere Informationen, siehe EtherCAT System Dokumentation.
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5.1 Offlinekonfiguration

Uber EOM Device Count im Reiter EOM Devices des angefiigten EOM-Adapters besteht die Méglichkeit
EOM Gerate, wie den EK1000 in die Konfiguration hinzuzufiigen. Bei jedem Gerat kdnnen Anpassungen wie
Devicename, IP Address und Communication individuell vorgenommen werden. Ein Mischbetrieb bei
Communication zwischen ,RAW* und ,UDP* ist mdglich. In die erweiterten Einstellungen der einzelnen
Gerate gelangt man mit einem Klick der rechten Maustaste auf den entsprechenden EOM-Teilnehmer >
Advanced Settings.

Solution Explorer C Ol TwinCAT Project EK1000_FirstSteps # X _
-l e i
& & | Rt | » IEI General Adapter EOM Devices Settings Statistics
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) Pl
EOM Device Count: = : )
57 Solution “TwinCAT Project_EK1000_FirstSteps' (1 3 S e
] ﬂTwinCATProject_EKwDO_FirstSteps
b ﬂ SYSTEM EOM Port  Device Name IP Address Communication
MOTION = 1 EK1000_4ED344 172.17.42.47 RAW
PLC = 2 FomDevice 2 0.0.0.0 UDF
SAFETY = 13 EomDevice_3
[ C++ Remove
;D‘EALWCS Advanced Settings Device 'EomDevice 3 - Disable
“ / ) —-I Advanced Settings
4 %L Devices
_ Mame Walus GoTo EtherCAT Master
Device 1 (EOM) .
Segmentid [\

B
P
B

EK1000_4EDB44 (EtherCAT)
EomDevice_2 (EtherCAT)
EamDevice_3 (EtherCAT)

YLAM Id 5

¥ I I s

Abb. 26: Dialog ,,Advanced settings"

Durch Anfligen von EOM-Teilnehmern werden automatisch links im Projektbaum dazugehdrige EtherCAT
Master angelegt. Uber diese fligen Sie mit einem Klick der rechten Maustaste EK1000 und weitere
EtherCAT-Teilnehmer der Konfiguration hinzu.
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4 V0
4 % Devices
=% Device 1 (EOM]
== EK1000_4ED844 (EtherCAT)
2 Image
+B Image-Info
2 SyncUnits

S

Inputs
W Outputs
I3 InfoData
4 Term 1 (EK1000)
3 Device Inputs
b [l Device Outputs
P [ WcState
b @ InfoData
b M Term 2 (EL2252)
b Term 3 (EL2032)
B Term 4 (ELS011)
== EomDevice_2 (EtherCAT)
% Image

LT T T T

~

+B Image-Info
b 2 SyncUnits
b Inputs
b B Outputs
I [@ InfoData

b Device Inputs

¥ b [ Device Outputs
b B WcState
b @ InfoData

b == EomDevice_3 (EtherCAT)

4 §% Mappings

w1 Task 2 - EK1000_4ED244 (EtherCAT) 1

Solution Explorer

Name Online
#! EomRunning
#1 MasterLock
#1 WiState
# InputToggle
#] State
# AdsAddr
B Ctrl
3 Add New ltem... Ins
‘9 Add Existing ltem... Shift+ Alt+A
Insert New ltem...
Insert Existing ltem...
X Remove Del
Save Term 5 (EK1000) As...
¥ Sean
¥ Copy Ctrl+C
& Cut Ctrl+X
Paste Ctrl+V
Paste with Links
= Independent Project File
& Disable

Change to Compatible Type...
Add to HotConnect group

Delete from HotConnect group
CITOT LIS

Abb. 27: Hinzuflgen weiterer Teilnehmer

Type

BIT

BIT

BIT

BIT

UINT
AMSADDF
UDINT

Add EtherCAT device at port B (E-Bus) of Term 5 (EK1000)

Search ‘

‘ Mame: |

Type:

Multiple:

I E K

E-52E Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
%5 WPlanar

2 KIS

2 =TS Hygienic [ATH2xmx)

# Digial Input Terminals [EL1wex)
Digital 0 erminals [EL2:
Digital Output Modules (EM2xux)
Analog Input Teminals [EL3wm]
Analog Input Teminals XFC [EL3ww)
Analog Input Modules (EM 3]
Analog Output Terminals (EL 4]
Analog Duput Terminalz <FC [EL3wx)
teasuring Terminalz [ELSws]

ELM Terminals [ELMzmx)
Communication Terminals [ELEx:x]

3| Diive and fuds Temminals [EL7xx]
Fa| Drive and Axis Modules [EM 7]
System Terminals

Customer specific: Terminals

Systemn Couplers [Fast Hot Connect]
ELX Teminals

EJ Coupler(Edunx)

TwinSAFE EJ Terminals

B TwinSAFE Teminals

o
g
=

~ Cancel
Port
A
o
@B [E-Bus)
(0 C [Ethemet]
H2out!
v

[ Extended Information
Check Connactor

[ Show Hidden Devices
[ Show preconfigured Devises (3C1)

Show Sub Groups

EK1000
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5.2 Onlinekonfiguration

Um im Netzwerk befindliche EOM-Teilnehmer der Konfiguration hinzuzufligen, besteht die Mdglichkeit diese
Uber eine Broadcastsearch zu finden. Dazu klicken Sie mit der rechten Maustaste auf den angefiigten EOM-
Adapter — Device x (EOM) > Scan oder Gber den Reiter EOM Devices > EOM Online Settings.

Selution Explorer
@E-|o-a| g
Search Solution Explorer (Ctrl+a) P~

fa] Solution ‘TwinCAT Project_EK1000_FirstSteps' (1
F] ni TwinCAT Project_EK1000_FirstSteps
b4l SYSTEM
MOTION
B rLC
SAFETY
m C++

ANALYTICS
4 /0
4 *é Devices
B2 Device 1 (EOM)
a’ Mappings

X Remove

Online Reset
Online Reload
Online Delete

A Wl TwinCAT Project_EK1000_FirstSteps = X

General Adapter EOM Devices Seftings  Statistics

EOM Device Count: [i] B

EOM Online Settings...

EOM Port  Dewice Mame IP Address

1 Add New ltem... Ins
*q  Add Existing ltem...

Shift+Alt+A
Del

Add Object(s)...
Change Netld...
Save Device 1 (EOM) As...

I %, Scan

Ol Copy
34'3 Cut

Paste

= Disable

Change Id...

Ctrl+C
Ctrl+X
Ctrl+V

Paste with Links

Al Independent Project File

Abb. 28: Scannen nach EOM-Teilnehmern

Communication

Im Anschluss sollte sich folgender Dialog 6ffnen. Nach erfolgreichem Scannen werden alle gefundenen
Teilnehmer aufgelistet und es kdnnen Einstellungen und Projektierungen an den Teilnehmern vorgenommen
werden. Ein Schloss im Icon eines Geréts signalisiert, dass dieses bereits mit einem anderen EOM-Master

kommuniziert und dadurch gesperrt ist.
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EtherCAT Open Mode

Search E Broadcast Search

Marme AL Address AMS Metld IP Addrezs Subnet Gateway DHCP
EK1000_4EDB44  00:01:05:4E:D8:44 H7FB.21678.1.1 17217.42.47 255 255.252.0 17217401 Enabled

Device Configuration

MHame Set Mame
IP address | . . . | DHCF enable SetIP
Subret | ) ) i | Set Segment |d
Gateway | i i ) | Start Signal
Reset
Add Devices Claze Window

Abb. 29: Gerat gesperrt, Kommunikation mit EOM-Master

Beim Hinzuflgen der Teilnehmer wird fur jeden ein EtherCAT-Master automatisch hinzugefugt und durch
Schlie3en des Dialogs, 6ffnet sich folgende Nachfrage:

TcxXaeShell

o Scan for boxes

Yas Mo

Abb. 30: Scannen nach weiteren Teilnehmern

Mit dem Bestatigen der Anfrage werden alle sich im EtherCAT-Netzwerk befindlichen Teilnehmer
automatisch der Konfiguration angefligt. Mit ablehnen ist lediglich der EtherCAT-Master enthalten.
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5.3 Bedeutung des DIP-Schalters
Der DIP-Schalter hat folgende Bedeutung fiir die Schnittstelle X001
DIP 9 DIP 10 DIP 1-8 Verhalten bei Neustart Verhalten bei Werkseinstellun-
gen
0 1 - » Geratename aus Speicher » Geratename=
« DHCP= aktiv EK1000_MAC[3..5]
» DHCP= aktiv
1 1 0 » Geratename aus Speicher » Geratename=
» IP-Einstellungen aus dem EK1000_MAC[3..5]
Speicher » DHCP= aktiv
#0 » Geratename= EK1000_DIP1-8 |- Geratename=
* IP-Einstellungen aus dem EK1000_DIP1-8
Speicher + DHCP= aktiv
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5.4 Ubersicht Konfiguration

Nahere Hinweise zur Konfigurationseinstellung finden Sie in der EtherCAT System-Dokumentation auf der
Beckhoff Website.
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6 Einstellungen und Parametrierung
6.1 Einstellungen am EtherCAT Open Mode-Adapter
6.1.1 General

General Adapter EOM Devices Seftings  Statistics

Mame: |De'u'ice 1{EOM) | Id:
Object Id: | 203010010 |
Type: |EtherCP|.T Open Mode Adapter |
Commert:

[ ] Disabled Create symbols [

Abb. 31: Karteireiter ,General”

Name
Bezeichner fir den EtherCAT Open Mode-Adapter.
Id

Die Gerate-Id wird wahrend der Konfiguration vom TwinCAT-System Manager festgelegt und kann nicht vom
Benutzer konfiguriert werden.

Object Id

Identifikationsnummer des EtherCAT Open Mode Adapter Objektes im TwinCAT-Objektkontext.
Type

Zeigt den gewahlten Objekttyp und dessen Eigenschaft an.

Comment

Frei editierbarer Kommentar zum verwendeten Objekt.

Disabled

Diese Option setzt den EOM-Adapter fir die aktuelle Konfiguration inaktiv (transparent). Wenn diese Option
aktiver wird, wird dieses Objekt in der |O-Konfiguration nicht bertcksichtigt.

Create symbols

Anlegen von Variablen als symbolische Namen.
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6.1.2 Adapter

Mit diesem Dialog wird die Netzwerkkarte ausgewahlt, die fir die Kommunikation mit dem EtherCAT Open
Mode verwendet werden soll.

General Adapter EOM Devices Settings  Statistics

(®) Network Adapter

(@) 05 (NDIS) PCI (_) DPRAM
Description: |Ethemet 2 (TwinCAT-Intel PCl Bthemet Adapter) |
Device Name: |‘xDE‘u"ICEH{EFEEZBCE—'EIECB—A&M-BEH—AEEEFEEAECE?} |
PCI Buz/Slat: Search...
MAC Address: |1}|} (e Oc bacade | Compatible Devices. ..
IP Address: | 192.168.1.50 (255.255.255.0) |

[ ] Promizcuous Mode (use with Wireshark only)
[ ] Virtual Device Names

i) Adapter Reference

Freemun Cycle ims): 4 =

Abb. 32: Karteireiter ,Adapter*

0S (NDIS)

Diese Option verwendet die Einstellungen des Betriebssystems (OS) fir installierte Netzwerkkarten. In
Description wird der Name der Netzwerkarte dargestellt. Device Name enthalt den Devicemanager-Pfad der
installierten Netzwerkkarte.

PClI

Diese Option steuert die Netzwerkkarte Gber die PCl-Busadresse an, welche im Feld PCI Bus/Slot
spezifiziert wird.

@ Das Feld PCI Bus/Slot wird erst aktiviert, wenn die Option PCI ausgewahlt wurde.

1

DPRAM

Diese Option steuert die Netzwerkkarte Uber die DPRAM-Adresse an, welche im Feld Address spezifiziert
wird.

@ Das Feld Address wird erst aktiviert, wenn die Option DPRAM ausgewahit wurde.

Search... button

Dieser Button 6ffnet einen Dialog, in dem alle ungenutzten (Unused) oder alle (All) kompatiblen Gerate
(Adapter) zur Auswahl stehen.
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Device Found At *
- EE— - S | aK |
|ocal Area Conhection 2 [TwinCaAT -[ntel PCI Ethermet Adapter [Gigabit]
Local &rea Connection [TwinCAT -Intel PCI Ethermnet &dapter [Gigabit)) Cancel
(®) Unused
Ol
Help

Abb. 33: Dialog ,Devices found st*

Compatible Device... button

Der Button 6ffnet den gleichen Dialog wie ,TWINCAT\Show Realtime Compatible Devices..

Hier kdnnen Sie feststellen, ob kompatible Ethernet-Adapter im System verfugbar sind.

Installation of TwinCAT RT-Ethernet Adapters >

— Ethernet Adapters Ipdate List I

? Inztalled and ready to use devices(realtime capahble]

. ? Inztalled and ready to use devices(for demo use only] Install |

=-I5P Compatible devices Undate |

o I? Ethermet 2 - TwinCAT Antel PCI Ethernet Adapter fx

E? Inzompatible devices Bind |

“[Z0 Ethemet - Killer E2200 Gigabit Ethemet Controller

“ [0 Disabled devices Urikind |
Enable |

Dizable |

[ Show Bindings

Abb. 34: Dialog ,Installation of TwWinCAT RT-Ethernet Adapters

MAC Address

MAC-Adresse der Ethernet-Karte (nur lesend).

IP Address

IP-Adresse der Karte (nur lesend). Die IP-Adresse wird aus dem Betriebssystem gelesen.

Promiscuous Mode

Wird bendtigt, um Ethernet Frames aufzuzeichnen, sollte im Normalfall ausgeschaltet sein.

Virtual Device Names
Es wird ein virtueller Name fir die Netzwerkkarte verwendet.

Adapter Reference

.“im Hauptmend.
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Wird der Netzwerkadapter auf ein anderes Device referenziert, so muss diese Option gewahlt werden.
Findet z.B. Anwendung bei der Nutzung des ,Multiple Protocol Handlers*.

Free Cycle
Zykluszeit im Config Mode (keine Echtzeit).
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6.1.3 EOM Devices

General Adapter EOM Devices Settings Statistics

EOM Device Count: |3 = EOM Online Settings...
EOM Pot  Device Name IP Address Communication

™ 1  EK1000_4ED844 172.17.4247 RAW

™ 2 EomDevice_2 0.0.00 RAW

™ 3 EomDevice_3 0.0.00 RAW

Abb. 35: Karteireiter ,EOM Devices”

EOM Device Count

Zeigt die Anzahl der EOM-Teilnehmer in der aktuellen Konfiguration. Mit den Pfeil-Tasten lasst sich die

Anzahl editieren.

EOM Online Settings... Button

Starten einer Broadcastsearch flir das Netzwerk
Auflistung der gefundenen Teilnehmer

o=

Frequenz von 2 Hz.

Fir zukinftige TSN-Funktionalitaten

© ® N

Derzeitige Einstellungen von dem ausgewahlten Teilnehmer

Suche nach einem impliziten Gerat, z.B. durch Eingabe der IP-Adresse

Durch Betatigen dieser Buttons, werden die getatigte Einstellungen ibernommen
Dient zum Lokalisieren des ausgewahlten Teilnehmers: Bei Betatigung, blinkt die ERR-LED mit einer

Der ausgewabhlte Teilnehmer wird auf Werkseinstellungen zuriickgesetzt
Flgt automatisch fir die ausgewahlten Teilnehmer EtherCAT-Master hinzu
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EtherCAT Open Mode

Search q Broadcast Searche

WAL Address
00:01:05:4E:DE:44

AMS Metl

Marne
Er.1000_4EDE44

Device
~ 1

IP &ddress

Subnat

DHCP
Enabled

Gateway

Device Configuration

Name [EK1000_4ED844

IPaddiess | 172 17 . 42 47 | [ZDHCP enable

Subnet | 055 255 252 . 0 | 9
Galeway [ 172 17 a0 1 |

Abb. 36: Dialog ,EtherCAT Open Mode*

EOM Port

Set Mame

Set|P

Set Segment Id

Start Signal

Feset

Add Devices Cloze Window

Die Port ID ist die eindeutige Zuweisung fur den jeweiligen Port und kann nicht gedndert werden. Sie flief3t
mit in die Generierung des TCCOM OID ein.

Device Name

Bezeichner fir den EOM-Teilnehmer, kann editiert werde.

IP-Address

IP-Adresse fur den EOM-Teilnehmer, kann editiert werden.

Communication

Kommunikationsart fir den EOM-Teilnehmer, kann auf ,RAW* oder auf ,UDP* eingestellt werden. Ein
Mischbetrieb unter den EOM-Teilnehmer ist moglich.

EK1000

Version: 1.1
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6.1.4 Settings

Mit diesem Dialog wird der Netzwerkadapter spezifiziert und parametriert, der fir die Kommunikation mit
dem EtherCAT Open Mode verwendet werden soll.

General Adapter EOM Devices Settings  Statistics

IP Settings

...............................

() Manual IP Settings

IP address | S Pl T P |
Subnet | 55 . 255 . 252 . O |
Gateway | 172 .17 . 40 . 1 |

Communication Settings
) RAW
JuDP

Abb. 37: Karteireiter ,Settings*

OS IP settings

Fir den Netzwerkadapter werden die vom Betriebssystem verwendeten Einstellungen ibernommen und
verwendet.

Manual IP Settings

Es kénnen Anderungen an den Netzwerkeinstellungen vorgenommen werden.
Communication Settings

Diese Option steuert die Kommunikationsart.

Die Einstellung ,RAW* ist fur lokale Netzwerke gedacht und kommuniziert auf Layer 2. Wir empfehlen
Zykluszeiten zwischen 1...45 ms.

Die Einstellung ,UDP* kommuniziert auf Layer 4 und sollte fiir Routingféahige und W-LAN-Netzwerke
verwendet werden. Wir empfehlen Zykluszeiten zwischen 5...45 ms. Bei W-LAN Netzwerken wird
empfohlen, dass die Zykluszeiten 10 ms nicht unterschreiten.

Darliber hinaus muss bei der Einstellung der Zykluszeit, die SM-Watchdog-Zeit von EtherCAT-Teilnehmern
bertcksichtigt werden.
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6.1.5 Statistics

Dieser Dialog enthélt diverse (Frame-)Statistiken zum EOM-Master und zu dessen EOM-Teilnehmern

General Adapter EOM Devices Seftings Statistics

MName Yalue
Send Frames 280172 (516/%)
Recv Frames 279956 (516/3)
Detta Send/Recy 216 (0/5)
Tc Mode Real Time Mode
Send Lkilization (%) 0.6 (R:0.6. N:0.0)
Recw Lkilization (%) 0.6 (R:0.6. N:0.0)
MAC TX Emors 0
MAC R¥ Emars 0
Mame EK1000_4ED844 EomDevice_2 EomDevice_3
Send Frames 279957 0 0
Recv Frames 2755957 0 0
T¥ Emars 0 0 0
R¥ Emors 0 0 0
T¥ Dropped 0 0 0
F¥ Dropped O 0 0
Link state Link Mo Link Mo Link
E Feset |
Abb. 38: Karteireiter ,Statistics”
Name Erlauterung
Send Utilization (%) Auslastung der ESL-Ubertragung in Senderichtung
R: Echtzeitdaten, N: Nicht Echtzeitdaten
Recv Utilization (%) Auslastung der ESL-Ubertragung in Empfangsrichtung
R: Echtzeitdaten, N: Nicht Echtzeitdaten

HINWEIS

Die Auslastung des EK1000 sollte 50% in Sende-/Empfangsrichtung nicht tiberschreiten
Im Falle einer hohen Netzwerklast oder einer Erweiterung, ist dadurch geniigend Puffer vorhanden
 Bei einer Netzlast < 20% ist keine Handlung erforderlich
* Bei einer Netzlast zwischen 20...50% sollte diese untersucht und optimiert werden

* Bei einer Netztlast = 50% sollten zwingend MaRnahmen zur Verringerung der Netzlast durchgefiihrt wer-
den
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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)

o

1 Die Parametrierung des EtherCAT Gerates wird Gber den CoE-Online Reiter (mit Doppelklick auf
das entsprechende Objekt) bzw. Gber den Prozessdatenreiter (Zuordnung der PDOs) vorgenom-
men. Beachten Sie bei Verwendung/Manipulation der CoE-Parameter die allgemeinen CoE-Hinwei-

se [P 211:

« StartUp-Liste fiihren fir den Austauschfall

» Unterscheidung zwischen Online/Offline Dictionary, Vorhandensein aktueller XML-Beschreibung

» ,CoE-Reload“ zum Zurtcksetzen der Veranderungen

6.2.1 Profilspezifische Objekte
Index F100 Diagnosis State
Index (hex) Name Bedeutung Datentyp Flags Default
F100:0 Diagnosis State |Max. Subindex |UINT8 RO 0x02
F100:01 EomRunning Wird auf TRUE |BOOLEAN RO 0x00
gesetzt, sobald
der Koppler den
EtherCAT-Status
Operational
erreicht
F100:02 MasterLock Wird auf TRUE |BOOLEAN RO 0x00
gesetzt, sobald
der EOM-Master
via EtherCAT
zugreift
Index F200 Diagnosis Control
Index (hex) Name Bedeutung Datentyp Flags Default
F200:0 Diagnosis Max. Subindex |UINT8 RO 0x01
Control
F200:01 Ctrl UINT32 RO 0x00000000
Index F800 EK1000 settings
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Index (hex) Name Bedeutung Datentyp Flags Default
F800:0 EK1000 settings |Max. Subindex |UINT8 RO 0x05
F800:01 Stationname Geratename des |STRING RW EK1000_MAC]3.
EOM- 5]
Teilnehmers
F800:02 IP Data IP-Einstellungen |OCTET- RwW {0}
Byte 0.3 =Ip-  STRING[12]
Adresse
Byte 4..7 =
Subnet
Byte 8..11 =
Gateway
F800:03 DHCPEnable Wenn TRUE, BOOLEAN RwW 0x00
dann wird DHCP
aktiviert
F800:05 Segmentld Fur zukinftige  |UINT16 RW 0x0003
TSN-Nutzung
Index F883 Vendor data
Index (hex) Name Bedeutung Datentyp Flags Default
F883:0 Vendor data Max. Subindex |UINT8 RO 0x04
F883:01 Serial number  |Serienummer STRING RW -
F883:02 Model Number |Modelnummer |STRING RW -
F883:03 Production date |Produktionsdatu |STRING RW 0
m
F883:04 Hardware Hardwarerevisio |STRING RW 0
Revision n
Index F8F0 MAC address
Index (hex) Name Bedeutung Datentyp Flags Default
F883:0 MAC address Max. Subindex |UINT8 RO 0x01
F883:01 MAC MAC-Adresse OCTET- RW {0}
des EK1000 STRINGI6]
Index FA00 EK1000 diagnosis
Index (hex) Name Bedeutung Datentyp Flags Default
FAO00:0 EK1000 Max. Subindex |UINT8 RO 0x03
diagnosis
FA00:01 EomMasterMac |MAC-Adresse OCTET- RO {0}
des aktuell STRINGI6]
zugehdrigen
EOM-Master
FA00:02 EomMasterlp IP-Adresse des |OCTET- RO {0}
aktuell STRING[6]
zugehorigen
EOM-Master
FA00:03 EomMasterUdpP |UDP Port des UINT16 RO 0x0000
ort aktuell
zugehdorigen
EOM-Master
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71 Diagnose-LEDs

BECKHOFF
EK1000

[Jen
e
e

1001

S0 EthercAT

Abb. 39: EK1000 LEDs

Ethernet Schnittstelle X001

LED Anzeige |Zustand Beschreibung
LINK/ACT |grun |aus - Link nicht vorhanden/keine Aktivitat
(X001 IN) an linked Link vorhanden/ Aktivitat

LEDs Netzteilklemme
O [ |

Us 24V Up 24V

LA
.
L.
—

Abb. 40: LEDs Diagnose

LED Anzeige Zustand Beschreibung
Us grun aus - Keine Betriebsspannung am Buskoppler vorhanden
an - 24 V. Betriebsspannung am Buskoppler vorhanden
Up grin aus - Keine Spannungsversorgung an den Powerkontakten vorhanden
an - Spannungsversorgung 24 V. an den Powerkontakten vorhanden
LINK/ACT grin aus - Keine EtherCAT-Teilnehmer angeschlossen
(X002 OUT) an linked EtherCAT-Teilnehmer angeschlossen / Datenkommunikation nicht aktiv
blinkt active EtherCAT-Teilnehmer angeschlossen / Datenkommunikation aktiv
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LEDs Koppler

LED Anzeige Zustand Beschreibung

RUN grin an - Koppler ist bereit

EC grun aus Init Der Buskoppler ist im Initialisierungs-Zustand
blinkt Pre-Operational Der Buskoppler ist im Zustand Pre-Operational
Einzelblitz |Safe-Operational Der Buskoppler ist im Zustand Safe-Operational
an Operational Der Buskoppler ist im Zustand Operational
flackert Bootstrap Es wird eine Firmware geladen.

ERR rot aus - Kein Fehler
Blinkt mit2 |- Dient zur optischen Lokalisierung des entsprechenden Gerats. Angesto-
Hz 3en durch ,Start Signal“-Funktion in der Broadcast Search
an - Signalisiert einen Fehler
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8 Anhang

8.1 Image Update

Gilt far EK1000.

® Image -Update

1 Bitte informieren Sie sich vor dem Image Update, ob |hre Hardware das Image unterstitzt das Sie
aufspielen wollen!
Bitte 16schen Sie vor einem Image Update immer zu vor alle Dateien und Ubertragen Sie dann erst
das neue Image.

Update iliber SD-Karte

EK ausschalten

SD-Karte entfernen

SD-Karte in PC stecken

Léschen Sie alle Dateien (wir empfehlen erst alle Dateien zu sichern), keine Formatierung
Kopieren des neuen Images

Warten, bis das Kopieren abgeschlossen ist und entfernen Sie die SD-Karte

EK1000 mit SD-Karte einschalten; es kann mdglich sein, dass das Einschalten nach dem Update sich
etwas verzogert

No oo~ ON =
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8.2 Firmware Kompatibilitat

Die Koppler EK110x und EK15xx verfiigen Uber keine Firmware.
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8.3 Firmware Update EL/ES/ELM/EM/EPxxxx

Dieses Kapitel beschreibt das Gerate-Update flir Beckhoff EtherCAT Slaves der Serien EL/ES, ELM, EM, EK
und EP. Ein FW-Update sollte nur nach Riicksprache mit dem Beckhoff Support durchgefiihrt werden.

HINWEIS

Nur TwinCAT 3 Software verwenden!

Ein Firmware-Update von Beckhoff IO Geréten ist ausschlieRlich mit einer TwinCAT3-Installation durchzu-
fuhren. Es empfiehlt sich ein mdglichst aktuelles Build, kostenlos zum Download verfligbar auf der

Beckhoff-Website https://www.beckhoff.com/de-de/.

Zum Firmware-Update kann TwinCAT im sog. FreeRun-Modus betrieben werden, eine kostenpflichtige Li-
zenz ist dazu nicht nétig.

Das fiir das Update vorgesehene Gerat kann in der Regel am Einbauort verbleiben; TwinCAT ist jedoch im
FreeRun zu betreiben. Zudem ist auf eine stérungsfreie EtherCAT Kommunikation zu achten (keine ,LostF-
rames‘ etc.).

Andere EtherCAT-Master-Software wie z.B. der EtherCAT-Konfigurator sind nicht zu verwenden, da sie un-
ter Umstanden nicht die komplexen Zusammenhéange beim Update von Firmware, EEPROM und ggf. wei-
teren Geratebestandteilen unterstiitzen.

Speicherorte

In einem EtherCAT-Slave werden an bis zu drei Orten Daten fir den Betrieb vorgehalten:

» Je nach Funktionsumfang und Performance besitzen EtherCAT Slaves einen oder mehrere lokale
Controller zur Verarbeitung von I0-Daten. Das darauf laufende Programm ist die sog. Firmware im
Format *.efw.

* In bestimmten EtherCAT Slaves kann auch die EtherCAT Kommunikation in diesen Controller integriert
sein. Dann ist der Controller meist ein so genannter FPGA-Chip mit der *.rbf-Firmware.

» Darlber hinaus besitzt jeder EtherCAT Slave einen Speicherchip, um seine eigene
Geratebeschreibung (ESI; EtherCAT Slave Information) zu speichern, in einem sog. ESI-EEPROM.
Beim Einschalten wird diese Beschreibung geladen und u. a. die EtherCAT Kommunikation
entsprechend eingerichtet. Die Geratebeschreibung kann von der Beckhoff Website (http://
www.beckhoff.de) im Downloadbereich heruntergeladen werden. Dort sind alle ESI-Dateien als Zip-
Datei zuganglich.

Kundenseitig zuganglich sind diese Daten nur tber den Feldbus EtherCAT und seine
Kommunikationsmechanismen. Beim Update oder Auslesen dieser Daten ist insbesondere die azyklische
Mailbox-Kommunikation oder der Registerzugriff auf den ESC in Benutzung.

Der TwinCAT Systemmanager bietet Mechanismen, um alle drei Teile mit neuen Daten programmieren zu
kénnen, wenn der Slave dafir vorgesehen ist. Es findet Ublicherweise keine Kontrolle durch den Slave statt,
ob die neuen Daten flr ihn geeignet sind, ggf. ist ein Weiterbetrieb nicht mehr méglich.

Vereinfachtes Update per Bundle-Firmware

Bequemer ist der Update per sog. Bundle-Firmware: hier sind die Controller-Firmware und die ESI-
Beschreibung in einer *.efw-Datei zusammengefasst, beim Update wird in der Klemme sowohl die Firmware,
als auch die ESI verandert. Dazu ist erforderlich

» dass die Firmware in dem gepackten Format vorliegt: erkenntlich an dem Dateinamen der auch die
Revisionsnummer enthalt, z. B. ELxxxx-xxxx_REV0016_SWO01.efw

« dass im Download-Dialog das Passwort=1 angegeben wird. Bei Passwort=0 (default Einstellung) wird
nur das Firmware-Update durchgefihrt, ohne ESI-Update.

» dass das Gerat diese Funktion unterstiitzt. Die Funktion kann in der Regel nicht nachgertstet werden,
sie wird Bestandteil vieler Neuentwicklungen ab Baujahr 2016.
Nach dem Update sollte eine Erfolgskontrolle durchgefihrt werden

» ESI/Revision: z. B. durch einen Online-Scan im TwinCAT ConfigMode/FreeRun — dadurch wird die
Revision bequem ermittelt
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* Firmware: z. B. durch einen Blick ins Online-CoE des Gerétes

HINWEIS

Beschadigung des Gerates moglich!
v Beim Herunterladen von neuen Geratedateien ist zu beachten
a) Das Herunterladen der Firmware auf ein EtherCAT-Gerat darf nicht unterbrochen werden.

b) Eine einwandfreie EtherCAT-Kommunikation muss sichergestellt sein, CRC-Fehler oder LostFrames
dirfen nicht auftreten.

c) Die Spannungsversorgung muss ausreichend dimensioniert, die Pegel entsprechend der Vorgabe sein.

= Bei Stérungen wahrend des Updatevorgangs kann das EtherCAT-Gerat ggf. nur vom Hersteller wieder
in Betrieb genommen werden!

8.3.1 Geratebeschreibung ESI-File/XML

ACHTUNG bei Update der ESI-Beschreibung/EEPROM

Manche Slaves haben Abgleich- und Konfigurationsdaten aus der Produktion im EEPROM abgelegt. Diese
werden bei einem Update unwiederbringlich Uberschrieben.

Die Geratebeschreibung ESI wird auf dem Slave lokal gespeichert und beim Start geladen. Jede
Geratebeschreibung hat eine eindeutige Kennung aus Slave-Name (9-stellig) und Revision-Nummer (4-
stellig). Jeder im System Manager konfigurierte Slave zeigt seine Kennung im EtherCAT-Reiter:

#-Bl] 5¥STEM - Configuration

' NC - Configuration General | EtherCAT | Process Data || Startup || CoE - Online || I:Inline|
! PLZ - Configuration
EI. 1j0 - Configuration Type: |EL3204 4Ch. Ana. Input FT100 [RTD] |

E'ﬁ IfC Devices Product/Revizion: | EL3204-0000-0016 |

=== Device 2 (EtherCAT)
== Device 2-Image Auto Inc Addr: FFFF

== Device 2-Image-Info EtherCAT Addr [] [
EEI---%T Inputs ]
- ] Outputs Previous Port: Tem 1 [EK1101)- B
-8 InfoData

=T Term 1 (EK1101)
QT i

- § Westate
-8 InfoData

-7 [Term 2 (EL3204)

#-M Term 3 (EL3201)

Advanced Settings... ]

Abb. 41: Geratekennung aus Name EL3204-0000 und Revision -0016

Die konfigurierte Kennung muss kompatibel sein mit der tatsachlich als Hardware eingesetzten
Geratebeschreibung, d. h. der Beschreibung die der Slave (hier: EL3204) beim Start geladen hat.
Ublicherweise muss dazu die konfigurierte Revision gleich oder niedriger der tatséchlich im
Klemmenverbund befindlichen sein.

Weitere Hinweise hierzu entnehmen Sie bitte der EtherCAT System-Dokumentation.

® Update von XML/ESI-Beschreibung

1 Die Geraterevision steht in engem Zusammenhang mit der verwendeten Firmware bzw. Hardware.

Nicht kompatible Kombinationen fiihren mindestens zu Fehlfunktionen oder sogar zur endgiiltigen

AuRerbetriebsetzung des Gerates. Ein entsprechendes Update sollte nur in Riicksprache mit dem
Beckhoff Support ausgefihrt werden.
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Anzeige der Slave-Kennung ESI

Der einfachste Weg die Ubereinstimmung von konfigurierter und tatsachlicher Geratebeschreibung
festzustellen, ist im TwinCAT-Modus Config/FreeRun das Scannen der EtherCAT-Boxen auszufiihren:

=Bl 5¥STEM - Configuration
. {8 N - Configuration General | Adapter | EH
! PLC - Configuration
EI! I/ - Configuration Mo Addr
=B 10 Devices N 1001
- W B2 1nne
3= Devic P Append Box. ..

- 2N
- T Input W Delete Device
8:1 ?'}Itﬁ; @ Cnline Reset

+-- 8 Info

= Term ’Eﬁ Online Reload (Config Mode anly)

-8l I online Delete (Config Mode only)
R

E Im
T mpark Box...
e

.J T Scan Boxes. .,

W
Ir "ﬁ Export Device. ..

L

Abb. 42: Rechtsklick auf das EtherCAT Gerat bewirkt das Scannen des unterlagerten Feldes

Wenn das gefundene Feld mit dem konfigurierten Ubereinstimmt, erscheint

TwinCAT System Manager EI

L]
\l‘) Configuration is identical

Abb. 43: Konfiguration identisch

ansonsten erscheint ein Anderungsdialog, um die realen Angaben in die Konfiguration zu (ibernehmen.
Check Configuration 3]

Found ltems: Dizahle » Configured [tems:

= % Tem5(EK1T01] [EKT101-0000-0017] = M Tem1(EKTI01) [EK11071-0000-0017)
- Tem 6(EL3204) [EL3204-0000-0016] '

M Tem 7 (EL3201) [EL3201-0000-0017] Delete »

“ M Tem 8 (EL90T1)

|gnare >

M Temn 3[EL3201) [EL3201-0000-0018]

M Term 4 [EL9011)

» Copy Before »

» Copy After »

»» Copy all x>

Cancel

| B

Extended Infarmation

Abb. 44: Anderungsdialog
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In diesem Beispiel in Abb. Anderungsdialog. wurde eine EL3201-0000-0017 vorgefunden, wahrend eine
EL3201-0000-0016 konfiguriert wurde. In diesem Fall bietet es sich an, mit dem Copy Before-Button die
Konfiguration anzupassen. Die Checkbox Extended Information muss gesetzt werden, um die Revision
angezeigt zu bekommen.

Anderung der Slave-Kennung ESI
Die ESI/EEPROM-Kennung kann unter TwinCAT wie folgt aktualisiert werden:

* Es muss eine einwandfreie EtherCAT-Kommunikation zum Slave hergestellt werden
+ Der State des Slave ist unerheblich
* Rechtsklick auf den Slave in der Online-Anzeige fuhrt zum Dialog EEPROM Update, Abb. EEPROM

Update
+- B SYSTEM - Canfiguration — :
18R nc - Configuration General | Adapter | EtherCAT | Online | Cok - Online
+! PLC - Configuration :
= - I} - Configuration | Ma Addr | MName State CRC
=B 1/0 Devices | | M 1001 Ten 1 ([EK1101) FREOP 0.0
=& Device 2 (EtherCAT) { § 2 1002 Tem 2 [EL3204) FREOF 0.0
=¥ Device 2-Image e l: 1003 Tem 3 (EL320M) | T WERS
-.=¥a Device 2-Image-Info | | Reguest 'TMIT' state
+ %T Inputs _ Reguest 'PREOP' state
- § Ooutputs { Reguest 'SAFEQP' skake
+-8 InfoData ' Reguest 'OP' state
+-f Term 1 (EK1101) { : .
ﬁ Mappings Request ‘BOOTSTRAR state
Clear ERROR' state
Advanced Settings. ..
Properties...

Abb. 45: EEPROM Update

Im folgenden Dialog wird die neue ESI-Beschreibung ausgewahlt, s. Abb. Auswahl des neuen ESI. Die
CheckBox Show Hidden Devices zeigt auch altere, normalerweise ausgeblendete Ausgaben eines Slave.

¥rite EEPROM

Axailable EEPROM Dezcriptions: A Show Hidden Devices

a

i - . Ana. Input F i . L3207-0070-001 6]
----- H EL3201-0020 1Ch. Ana. Input PT100 (RTD). High Precision, calibrated  (EL3201-0020-0016)
----- § EL3202 2Ch. Ana. Input PT100 (RTD] (EL3202-0000-0016)
----- § EL3202-0010 2Ch. Ana. Input PT100 (RTD). High Precision  [EL3202-0010-0018)
----- #E| 3204 4Ch Ana Inout PTI00IRTD] (EL3204-0000-007 6]
B =- j EL3317 1Ch. Ana. Input Thermocouple (TC) [EL33171-0000-00717]
L j EL3311 1Ch. Ana. Input Thermocouple [TC] [EL33171-0000-0016]
4 EL33TZ 20h Ana. Input Thermocouple [TC] [ELZSTE-0000-007 7]

Abb. 46: Auswahl des neuen ESI

Ein Laufbalken im System Manager zeigt den Fortschritt - erst erfolgt das Schreiben, dann das Veryfiing.

Anderung erst nach Neustart wirksam

o

1 Die meisten EtherCAT-Geréate lesen eine geanderte ESI-Beschreibung umgehend bzw. nach dem
Aufstarten aus dem INIT ein. Einige Kommunikationseinstellungen wie z. B. Distributed Clocks wer-
den jedoch erst bei PowerOn gelesen. Deshalb ist ein kurzes Abschalten des EtherCAT Slave n6-
tig, damit die Anderung wirksam wird.

EK1000 Version: 1.1 67



Anhang BEGKHOFF

8.3.2 Erlauterungen zur Firmware

Versionsbestimmung der Firmware

Versionsbestimmung mit dem System-Manager

Der TwinCAT System-Manager zeigt die Version der Controller-Firmware an, wenn der Slave online fir den
Master zuganglich ist. Klicken Sie hierzu auf die E-Bus-Klemme deren Controller-Firmware Sie Uberpriifen
mochten (im Beispiel Klemme 2 (EL3204) und wahlen Sie den Karteireiter CoE-Online (CAN over
EtherCAT).

® CoE-Online und Offline-CoE

1 Es existieren zwei CoE-Verzeichnisse:

* online: es wird im EtherCAT Slave vom Controller angeboten, wenn der EtherCAT Slave dies un-
terstitzt. Dieses CoE-Verzeichnis kann nur bei angeschlossenem und betriebsbereitem Slave an-
gezeigt werden.

« offline: in der EtherCAT Slave Information ESI/XML kann der Default-Inhalt des CoE enthalten
sein. Dieses CoE-Verzeichnis kann nur angezeigt werden, wenn es in der ESI (z. B. ,Beckhoff
EL5xxx.xml“) enthalten ist.

Die Umschaltung zwischen beiden Ansichten kann Uber den Button Advanced vorgenommen wer-
den.

In Abb. Anzeige FW-Stand EL3204 wird der FW-Stand der markierten EL3204 in CoE-Eintrag 0x100A mit 03
angezeigt.

[+ H SWSTEM - uration .
B e - Cuﬁgzlr-::;m | Genesal | EthesCAT | Process Data | Statup | Lek - DI‘""&‘ Onling |
i+ B PLC - Corfiguration :
= 170 - Configuration [ M‘ | [CAwoUpdste [#] Single Update [ Show Offine Data
=58 1j0 Devices e B[ Advenced ] ' |
=5 Dewvice 2 PCA -
== Device 2-Image Add 1o Slakup A Module DD [AcE Poitl ||] |
== Davice 2-Image-Info
- T Inputs It Mame Flagz Wallie
- @ outputs 1000 Device ype RO [N 400389 (2057ESE1)
H-§ IrfoData 1008 Device name RO EL3:204-0000
=1 ET"M(EK“BI} 1004, Soft : :g g |
gD WHETE WiEFSHOT
W § Wetate L r eslore delaul parameles 1] 3 I
w-§ Infoduts MK ndvancedsettiops |
W15 Term 2 (EL3204) |
B Term 3 (EL3201 o ]| et
LM Tarm 4 (FLSONL)
&8 Meppings e ¢ || [@0rine Jvia 500 1rtomaion @ Devie 00
= 1C0 () Difine {liom Device Desciiption Modude 0D [via Aok pert) ||J |
101
= }E; igcts [AxPOD)
i = tappable Objects [TFD0)
= Backup Dbjects
] Settings Dbiects

Abb. 47: Anzeige FW-Stand EL3204
TwinCAT 2.11 zeigt in (A) an, dass aktuell das Online-CoE-Verzeichnis angezeigt wird. Ist dies nicht der Fall,

kann durch die erweiterten Einstellungen (B) durch Online und Doppelklick auf All Objects das Online-
Verzeichnis geladen werden.

8.3.3 Update Controller-Firmware *.efw

® CoE-Verzeichnis

Das Online-CoE-Verzeichnis wird vom Controller verwaltet und in einem eigenen EEPROM gespei-
chert. Es wird durch ein FW-Update im allgemeinen nicht verandert.
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Um die Controller-Firmware eines Slave zu aktualisieren, wechseln Sie zum Karteireiter Online, s. Abb.

Firmware Update.

D E'El

¥ Qe

H SYSTEM - Configuration
g MG - Configuration Genaral || EterCAT | Proeess Data || Stanup || CoE - Oniine | |Urﬁr-=||
- 58 PLC - Configuration )
&= B v - Configuration et
=B 1/0 Devices |I|"'i [ A ] |[Bostsiap] | BI |BODT |
| = Device 2 (EthercAT) (P05 A e J
ol Device 2-Tmage Requested State: BOOT
<= Device 2-Image-Info Qe | |ClearEmae |
@ @1 Inputs
- @l Oubputs r
5§ mobete DLL Status——— Lock in: | £ Newe!
=T Term L (EKLLO1) Fart A: ~
“ ¥ e Fort B:
¥ ‘ B 3 P My Recent
- @ IrfoData Pait C Mo Canier /! Closed ¥ ]
B Term2 04 Pt D Ma Canizr # Closad
ER r
! Bl Tarm 4 (EL9011) —
. &8 Mappings Fila Access over EthesCAT Desklop
| Dowrboad...[]
T, 1\‘,
Mame Oniling -'J
&1 Underrange 1] EigDat
wf crvarrange 1
S Limit 1 00 ()
S Limit 2 00 () g;!
f Error 1 My Com
Sl TPo0 State i yZomeve
ST 1200 Toggle il
Gl walie 02134 650,000 File rasne: |EL32IJ4_EﬁefN
G WicState 1 T
¢ |[STstate 0=0003 (3)] My Melwork | Files of lype: | EtheiCAT Fimwane Fie ["2f) [+
&7 ddsaddr Ooo00o0o0a3atE

Abb. 48: Firmware Update

g

[ Cancel |

Es ist folgender Ablauf einzuhalten, wenn keine anderen Angaben z. B. durch den Beckhoff Support
vorliegen. Giltig fir TwinCAT 2 und 3 als EtherCAT Master.

« TwinCAT System in ConfigMode/FreeRun mit Zykluszeit >= 1ms schalten (default sind im ConfigMode
4 ms). Ein FW-Update wahrend Echtzeitbetrieb ist nicht zu empfehlen.

Microsoft Visual Studio 83
.6| Load I/O Devices
[ Yes l I Mo ]

Microseoft Visual Studio

I::el Activate Free Run

=

[ Yes

J |

Neo ]

» EtherCAT Master in PreOP schalten

Solution Explorer

L [ATN

P
v
@l o-af s~ [ General | Adapter | EtherCAY{| Onine FoE -Onine |
Search Solution Explorer (Ctrl+d) P - et
SAFETY ~ MNo Addr  Name CRC
E Ce+ i1 1001 Term 5(EL1004) 0.0
a o) ®i2 1002 Tem 6(EL2004) 0.0
) "3 1003 Tem 7(EL6GSE) 0
F] e
*8 Image-Info
oo SyncUnits Actual State: PREOP Courter Cyclic -
4 Inputs [t | p | [SafeOp| | Op Send Frames 17167+ 5289
#1 Frm05tate [ Cea [ Ciear Frames ] Frames / sec 499 + 43
# Frm0WecState Lost Frames o + 0
#! Frm0InputToggle TR Emmors 0 /0
# SlaveCount
#1 DevState
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Slave in INIT schalten (A)

» Slave in BOOTSTRAP schalten

Kontrolle des aktuellen Status (B, C)

Download der neuen *efw-Datei, abwarten bis beendet. Ein Passwort wird in der Regel nicht bendétigt.

Microsoft Visual Studic ==

:] Function Succeeded!

» Nach Beendigung des Download in INIT schalten, dann in PreOP
+ Slave kurz stromlos schalten (nicht unter Spannung ziehen!)
* Im CoE 0x100A kontrollieren ob der FW-Stand korrekt tbernommen wurde.

8.3.4 FPGA-Firmware *.rbf
Falls ein FPGA-Chip die EtherCAT-Kommunikation Gbernimmt, kann ggf. mit einer *.rbf-Datei ein Update
durchgefiihrt werden.

» Controller-Firmware fir die Aufbereitung der E/A-Signale

* FPGA-Firmware fur die EtherCAT-Kommunikation (nur fir Klemmen mit FPGA)

Die in der Seriennummer der Klemme enthaltene Firmware-Versionsnummer beinhaltet beide Firmware-
Teile. Wenn auch nur eine dieser Firmware-Komponenten verandert wird, dann wird diese Versionsnummer
fortgeschrieben.

Versionsbestimmung mit dem System-Manager

Der TwinCAT System-Manager zeigt die Version der FPGA-Firmware an. Klicken Sie hierzu auf die
Ethernet-Karte lhres EtherCAT-Stranges (im Beispiel Gerat 2) und wahlen Sie den Karteireiter Online.

Die Spalte Reg:0002 zeigt die Firmware-Version der einzelnen EtherCAT-Gerate in hexadezimaler und
dezimaler Darstellung an.
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Opkionen ¢

Datei EBearbeiten Akkonen  Ansicht

EErEIE R

ga v & &

o
AT IR

R

+- B 5¥STEM - Konfiguration
- N - Konfiguration
- N - Korfiguration

.- B 5Ps - Konfiguration
=8 E/a - Konfiguration
=B Ejn Gerste
=l B R CersE 2 (EtherCAT)
== Gerdt 2-Prozefiabbild
== Gerdt 2-Prozefabbild-Info
- %1 Eingange
- §) Ausginge
-8 InfoData
- Klemme 1 (EK1100)
--@f Zuordnungen

Eereit

.-’-'-.Ilgemeinl .-’-'-.u:lapterl EtherCaT  Onling I

No | sddr | Mame | state | CRC | Reg:0002
e 1001 Klemme 1 ([EK1100) OP ] 00002 [11)
B 2 1002 Klemme 2 [EL2004) OP ] 00002 [10)
B 3 1003 Klemme 3 (EL2004) OP ] 00002 [11)
4 1004  Klemme 4 [EL5001) OP ] 00002 [10)
¥ 5 1005 Klemme 5 [EL5001) OP 1] 00008 [11)
¥ B 100  KlemmeB [EL5101] OF ] 00002 [11)
71007 Klemme 7 [ELS101] OF ] 0=000C [12)
Altueller Status: IEIF' gezendete Frames: |?423?
[ ik | P're-EIpl Safe-DpI Op |Frames.-’seu:: ISEEI

CRC fdschen |

Framesz lozchen |‘v’erlu:urene Frames: IEI

Mummer | Boxbezeichnung | Adresse | Typ | Eing. Grife | 0 -
EF Klemme 1 (EK1100) 1001  EK1100 0.0 0__
B 2 Klemme z (ELZ004) 1002 ELZOD4 0.0 0
B! 3 Klemme 3(ELZ004) 1003 ELZOD4 0.0 0
# 4 Klemme 4 (ELS001) 1004  ELSOOL 5.0 0|

Lokal Free Run

Abb. 49: Versionsbestimmung FPGA-Firmware

Falls die Spalte Reg:0002 nicht angezeigt wird, klicken sie mit der rechten Maustaste auf den Tabellenkopf
und wahlen im erscheinenden Kontextmenu, den MenlUpunkt Properties.

Reguest THIT' state
Request ‘PREDE state
Request 'SAFECE" skate
Request 'OF" skate

Reguest BOOTSTRAR state

Clear 'ERROR' skate

EEPROM Update. ..
Firrmware Update, .,
Advanced Settings. ..

Properties. .,

Abb. 50: Kontextmenu Eigenschaften (Properties)

In dem folgenden Dialog Advanced Settings konnen Sie festlegen, welche Spalten angezeigt werden sollen.
Markieren Sie dort unter Diagnose/Online Anzeige das Kontrollkastchen vor ‘0002 ETxxxx Build' um die
Anzeige der FPGA-Firmware-Version zu aktivieren.
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Advanced Settings Ed
=l Diagnose Online Anzeige

S C'rilinc Anzeige
= Emergency (10000 'ET 1 smms RewdType' il IEII:IEIEI Add
L SCan [w] 0002 'ET1swmm Build'

(10004 'Sk /PR Cit?

(10006 'DPRAM Size'

[]0008 ‘Features'

(10070 'Phys Addr’'

(10012 'Phys Addr 2nd' ;I

[ Show Change Counters

0k, I Abbrechen

Abb. 51: Dialog Advanced settings

Update
Fir das Update der FPGA-Firmware

» eines EtherCAT-Kopplers, muss auf diesem Koppler mindestens die FPGA-Firmware-Version 11
vorhanden sein.

» einer E-Bus-Klemme, muss auf dieser Klemme mindestens die FPGA-Firmware-Version 10 vorhanden
sein.

Altere Firmware-Stande kdnnen nur vom Hersteller aktualisiert werden!

Update eines EtherCAT-Gerits

Es ist folgender Ablauf einzuhalten, wenn keine anderen Angaben z. B. durch den Beckhoff Support
vorliegen:

« TwinCAT System in ConfigMode/FreeRun mit Zykluszeit >= 1 ms schalten (default sind im ConfigMode
4 ms). Ein FW-Update wahrend Echtzeitbetrieb ist nicht zu empfehlen.
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* Wahlen Sie im TwinCAT System-Manager die Klemme an, deren FPGA-Firmware Sie aktualisieren
mochten (im Beispiel: Klemme 5: EL5001) und klicken Sie auf dem Karteireiter EtherCAT auf die
Schaltflache Weitere Einstellungen:

Datei Bearbeiten Akkionen  Ansicht Opkionen 7

D S s+ ad =eav/dd e e e B
a S¥STEM - Konfiguration Allgemein  EtherCAT | Prozessdaten I Startupl CoE - Dnlinel I:Inlinel
' CHC - Konfigur ation
' M - Konfiguration Tup: IELEEIEI'I 1E. 551 Encoder
! SPS - Konfiguration
E‘l E/& - Konfiguration Frodukt / Bevision: IELEEIEI'I -0000-0000
E‘"'é;;"gerétz (EtherCaT) Auto-lInc-Adresse: IFFFE
- erd er
== Gerdt 2-Prozefiabbild EtherCAT-Adresze: [ |1EIEIE E: YWeitere Einstellungen... * |
== Gerdt 2-Prozefiabbild-Info Vorginger-Port IKIemme 4 [EL5001) - B j

[+ %T Eingange

[+ ‘l Ausgange

- § InfoData

- Klemme 1 (EK1100)
£-§ InfoData

- B Klemme 2 (ELZ004)
- B Klemme 3 (ELZ004)
£ Klemme 4 (ELS001)

hittpe v, beckhoff, dedgermandef ault bt PE therCAT AE LAOOT . kb

SR W |=rnime S (FLS001)

- - %1 Channel 1 Marne | | online | Tvp | Grife
- § Weskate @[ Status O (85) BYTE 1.0

. ®-§ InfoData T value 000000000 {0 UDINT 4.0

w8 Klermme & (ELS101) T WesStake 0 BOOL o1

ﬁj Klemme 7 (ELS5101) ] State 0005 (3] JINT z.0

B Kemme 8 (Flaotg) | 9T AdsAddr  AC1003F30301EDO03  AMSADDRESS 8.0
@8 Zuordnungen 1| |

Bereit [l = WM “onfig Mode

» Im folgenden Dialog Advanced Settings klicken Sie im Menulpunkt ESC-Zugriff/E2PROM/FPGA auf die
Schaltflache Schreibe FPGA:

Advanced Settings
[ Allgemein FPGA
Mailba
- Distributed Clack | Schieibe FPGA...
=) ESC-Zugriff

k. Abbrechen
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» Wahlen Sie die Datei (*.rbf) mit der neuen FPGA-Firmware aus und Ubertragen Sie diese zum
EtherCAT-Gerat:

Offnen
Suchen ir: Il.f} Firmiware j Q T e E-

COM_T1_EBUS_BGA_LYTTL_F2 54 BLD1Z,rhf

Dateiname: [4_LYTL_F2_ 54 BLD1Z1bf | Offnen |
Dateityp: | FPGA File [ 1b] <] Abbrechen |
A

e Abwarten bis zum Ende des Downloads

» Slave kurz stromlos schalten (nicht unter Spannung ziehen!). Um die neue FPGA-Firmware zu
aktivieren ist ein Neustart (Aus- und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung) des EtherCAT-
Geréts erforderlich

« Kontrolle des neuen FPGA-Standes

Beschadigung des Gerates moglich!

Das Herunterladen der Firmware auf ein EtherCAT-Gerat durfen Sie auf keinen Fall unterbrechen! Wenn
Sie diesen Vorgang abbrechen, dabei die Versorgungsspannung ausschalten oder die Ethernet-Verbin-
dung unterbrechen, kann das EtherCAT-Gerat nur vom Hersteller wieder in Betrieb genommen werden!

8.3.5 Gleichzeitiges Update mehrerer EtherCAT-Gerate

Die Firmware von mehreren Geraten kann gleichzeitig aktualisiert werden, ebenso wie die ESI-
Beschreibung. Voraussetzung hierfur ist, dass fir diese Gerate die gleiche Firmware-Datei/ESI gilt.

General | Adapter | EtherCaT | Orline | CoE - Online

Mo Addr | Mame State
i 1 Tem 5 [EK1101)
%E Term & [EL3102)
=B —
% / : Request INIT state
B R e [ AkiliE|  Request PRECP state

Request 'SAFECQP' skake
Request 'OF' state

Request 'BOOTSTRAP' skate

Clear 'ERROR' stake

EEPROM Update, .,

Abb. 52: Mehrfache Selektion und FW-Update

Wahlen Sie dazu die betreffenden Slaves aus und flihren Sie das Firmware-Update im BOOTSTRAP Modus
wie 0. a. aus.
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8.4 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/EK1000

Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
Hilshorstweg 20

33415 Verl

Deutschland

Telefon: +49 5246 9630
info@beckhoff.de

www.beckhoff.de
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