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1 Vorwort

LNKO bap`^kJNKMJNNLOMMO



Einleitung

1Vorwort

1.1

L NKNJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

NKN báåäÉáíìåÖ

aáÉ tÉííÄÉïÉêÄëëáíì~íáçå áã j~ëÅÜáåÉåJ ìåÇ ^åä~ÖÉåÄ~ì ÉêÑçêÇÉêí i∏ëìåÖÉå
òìê léíáãáÉêìåÖ ÇÉê eÉêëíÉääìåÖëâçëíÉåK aÉëÜ~äÄ ëÉíòí ëáÅÜ ÇáÉ ãçÇìä~êÉ _~ìJ
ïÉáëÉ îçåj~ëÅÜáåÉåìåÇ^åä~ÖÉå áããÉêãÉÜê ÇìêÅÜI ïÉáä ëáÅÜÇ~ãáí áåÇáîáÇìÉääÉ
i∏ëìåÖÉå ÉáåÑ~ÅÜ ìåÇ âçëíÉåÖΩåëíáÖ “èì~ëá ~ìë ÇÉã _~ìâ~ëíÉåÒ îÉêïáêâäáÅÜÉå
ä~ëëÉåK

cΩê ÇáÉ çéíáã~äÉ hçããìåáâ~íáçå òïáëÅÜÉåÇÉåÉáåòÉäåÉåjçÇìäÉå ÉáåÉêdÉë~ãíJ
~åä~ÖÉ ïÉêÇÉå áããÉê Ü®ìÑáÖÉê cÉäÇÄìëJpóëíÉãÉ òìê mêçòÉ≈J^ìíçã~íáëáÉêìåÖ
ÉáåÖÉëÉíòíK cΩê ÇáÉ Ö®åÖáÖÉå cÉäÇÄìëJpóëíÉãÉ ÄáÉíÉí iÉåòÉ ÑçäÖÉåÇÉ hçããìJ
åáâ~íáçåëÄ~ìÖêìééÉå ~åW

z `^k EiÉåòÉJpóëíÉãÄìëF

z `~åléÉå

z molcf_rpJam

z fkqbo_rp

z fkqbo_rpJiççé

z aÉîáÅÉkÉí

z ilk

z ^pJá

aáÉ hçããìåáâ~íáçåëÄ~ìÖêìééÉå ëáåÇ ÖÉå~ì ~ìÑ ÇáÉ iÉåòÉJ^åíêáÉÄëâçãéçåÉåJ
íÉå òìÖÉëÅÜåáííÉå ìåÇ ÑäÉñáÄÉä ÉáåëÉíòÄ~êW aáÉ ëÉäÄÉ hçããìåáâ~íáçåëÄ~ìÖêìééÉ
â∏ååÉå páÉ ëçïçÜä ÑΩê iÉåòÉ pÉêîçJrãêáÅÜíÉê ~äë ~ìÅÜ ÑΩê iÉåòÉ cêÉèìÉåòJrãJ
êáÅÜíÉê îÉêïÉåÇÉåK

cΩê páÉ ÄÉÇÉìíÉí Ç~ë hçããìåáâ~íáçå ~ìÑ ÇáÉ ÉáåÑ~ÅÜ ^êíW

páÉ ãΩëëÉå ëáÅÜ åìê ãáí ÉáåÉã hçããìåáâ~íáçåëëóëíÉã îÉêíê~ìí ã~ÅÜÉåK

aáÉ e~åÇÜ~ÄìåÖ áëí áããÉê ÖäÉáÅÜK

páÉ ëÉåâÉå fÜêÉ hçëíÉåI Ç~ páÉ ÉêïçêÄÉåÉ hÉååíåáëëÉ ïÉáíÉê îÉêïÉåÇÉå â∏ååÉåW

pÅÜìäìåÖÉå ëáåÇ åìê Éáåã~ä ÉêÑçêÇÉêäáÅÜ

aáÉ mêçàÉâíáÉêìåÖëòÉáí ïáêÇ âΩêòÉê

aáÉ båíëÅÜÉáÇìåÖ ÑΩê ÇÉå báåë~íò ÉáåÉë ÄÉëíáããíÉå cÉäÇÄìëJpóëíÉãë Ü®åÖí îçå
îáÉäÉå c~âíçêÉå ~ÄK aáÉ ÑçäÖÉåÇÉå §ÄÉêëáÅÜíÉå ëçääÉå fÜåÉå ÜÉäÑÉåI Ç~ë êáÅÜíáÖÉ
póëíÉã ÑΩê fÜêÉ ^åïÉåÇìåÖ ~ìëòìï®ÜäÉåK

_Éá j~ëÅÜáåÉå Öê∏≈ÉêÉê ^ìëÇÉÜåìåÖ ãáí _ìëä®åÖÉå îçå ãÉÜê ~äë NMM jÉíÉêå
ïÉêÇÉå Ü®ìÑáÖ fkqbo_rp çÇÉê molcf_rpJam ÉáåÖÉëÉíòíK aÉê molcf_rpJam
EaÉòÉåíê~äÉ mÉêáéÜÉêáÉF ÑáåÇÉí ëÉáåÉå báåë~íò áããÉê òìë~ããÉå ãáí ÉáåÉê ΩÄÉêJ
ÖÉçêÇåÉíÉå píÉìÉêìåÖ EpmpF Ó Ç~ÄÉá ΩÄÉêíê®Öí ÇÉê molcf_rpJj~ëíÉê òK_K ÇáÉ
pçääïÉêíÉ òìÇÉåÉáåòÉäåÉåmolcf_rpJqÉáäåÉÜãÉêå EòK_K iÉåòÉJ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêåFK

_Éá kìíòìåÖ ÇÉê ÑΩê ÇÉå molcf_rpJam íóéáëÅÜÉå a~íÉåΩÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ îçå
NIR j_áíLë ÉêÜ~äíÉå ÇáÉ pÉåëçêÉå ìåÇ ^âíçêÉå ÇáÉ mêçòÉëëÇ~íÉåK _ÉÇáåÖí ÇìêÅÜ
ÇáÉ a~íÉåΩÄÉêíê~ÖìåÖëãÉíÜçÇÉ ìåÇ qÉäÉÖê~ããJlîÉêÜÉ~Ç ÉêÖáÄí ëáÅÜ ÄÉá NIR
j_áíLë ÉáåÉ _ìëòóâäìëòÉáíI ÇáÉ òìã píÉìÉêå îçå òK_K c∏êÇÉê~åä~ÖÉå ~ìëêÉáÅÜÉåÇ
áëíK jΩëëÉå ~ìë îÉêÑ~ÜêÉåëíÉÅÜåáëÅÜÉê dêΩåÇÉå ÇáÉ mêçòÉëëÇ~íÉå ÇÉå pÉåëçêÉå
ìåÇ ^âíçêÉå ëÅÜåÉääÉê òìê sÉêÑΩÖìåÖ ÖÉëíÉääí ïÉêÇÉåI â~åå ÇÉê molcf_rp ~ìÅÜ
ãáí ÉáåÉê a~íÉåΩÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ îçå ã~ñáã~ä NO j_áíLë ÄÉíêáÉÄÉå ïÉêÇÉåK

iÉåòÉ cÉäÇÄìëJpóëíÉãÉ áã
áåÇìëíêáÉääÉå báåë~íò

båíëÅÜÉáÇìåÖëÜáäÑÉå

molcf_rpJam



Einleitung

1 Vorwort

1.1

LNKNJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

fkqbo_rp ëíÉääí îçê ~ääÉã áå dêç≈~åä~ÖÉå EîáÉäÉ _ìëíÉáäåÉÜãÉêF J ÄÉáëéáÉäëïÉáëÉ
áå ÇÉê ^ìíçãçÄáäáåÇìëíêáÉ J ëÉáå ÖÉë~ãíÉë h∏ååÉå ìåíÉê _ÉïÉáëK aìêÅÜ ëÉáåÉ
oáåÖëíêìâíìê ÄáÉíÉí Éê ëÉÜê ÖìíÉ aá~ÖåçëÉã∏ÖäáÅÜâÉáíÉåK pç áëí ÖÉå~ì ÉêâÉååÄ~êI
ÄÉáïÉäÅÜÉãqÉáäåÉÜãÉê ÄÉáëéáÉäëïÉáëÉ ÇìêÅÜÉäÉâíêçã~ÖåÉíáëÅÜÉ pí∏êìåÖÉåqÉJ
äÉÖê~ããÉ òÉêëí∏êí ïÉêÇÉåI çÄÉê Éáå hìêòJ çÇÉê bêÇëÅÜäìëë ÄÉá ÇÉê fkqbo_rpJ
iÉáíìåÖ îçêäáÉÖíK aÉëtÉáíÉêÉå áëí ÇÉê fkqbo_rpãáí ëÉáåÉê §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ îçå
RMMâ_áíLë ÉÑÑáòáÉåíÉê áå ÇÉê mêçòÉëëÇ~íÉåJ§ÄÉêíê~ÖìåÖI ~äë îÉêÖäÉáÅÜÄ~êÉ _ìëëóJ
ëíÉãÉãáí ÇÉê ÖäÉáÅÜÉå§ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉK cΩê ÉñíêÉãëÅÜåÉääÉa~íÉåΩÄÉêíê~ÖìåÖ
â~åå ÇÉê fkqbo_rp ~ìÅÜ ãáí O j_áíLë ÄÉíêáÉÄÉå ïÉêÇÉåK

iÉåòÉ Ü~íãáí ÇÉã_ÉÖáåå ÇÉê pÉêîç~åíêáÉÄëêÉÖäÉêêÉáÜÉ VPMM ÇÉå póëíÉãÄìë ~ìÑ
_~ëáë îçå `^k êÉ~äáëáÉêíK a~ÄÉá ïìêÇÉå cìåâíáçåÉå îçã hçããìåáâ~íáçåëéêçÑáä
`~åléÉåå~ÅÜapPMN áåíÉÖêáÉêíKe~ìéí~ìÑÖ~ÄÉÇÉëpóëíÉãÄìë áëí ÇÉêa~íÉå~ìëJ
í~ìëÅÜ òïáëÅÜÉå ÇÉå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ëçïáÉ Ç~ë ÉáåÑ~ÅÜÉhçããìåáòáÉêÉåãáí pÉåJ
ëçêÉåI ^âíçêÉå ìåÇ _ÉÇáÉåJ L ^åòÉáÖÉÉáåÜÉáíÉå çÜåÉ åçíïÉåÇáÖÉ báåÄÉòáÉÜìåÖ
ÉáåÉê ΩÄÉêÖÉçêÇåÉíÉå píÉìÉêìåÖK cÉêåÉê ëáåÇ ~åëéêìÅÜëîçääÉI òÉáíâêáíáëÅÜÉ ^éJ
éäáâ~íáçåÉå ä∏ëÄ~êI áå ÇÉåÉå^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ìåíÉêÉáå~åÇÉêãáíeáäÑÉ ÇÉëpóëíÉãÄìë
ëóåÅÜêçåáëáÉêí ïÉêÇÉåK

aÉê `^k áëí éêÉáëïÉêí ìåÇ ÉáÖåÉí ëáÅÜ Öìí ÑΩê j~ëÅÜáåÉå ãáí ΩÄÉêëÅÜ~ìÄ~êÉê
dê∏≈ÉK

`~åléÉå áëíÉáåëéÉòáÑáòáÉêíÉëhçããìåáâ~íáçåëéêçíçää å~ÅÜÇÉêkìíòÉêÖêìééÉ`á^
E`^k áå ^ìíçã~íáçåFK iÉåòÉ îÉêÑΩÖí ΩÄÉê hçããìåáâ~íáçåëJ_~ìÖêìééÉå ÑΩê
píÉìÉêìåÖÉåãáí `~åléÉåJj~ëíÉêK aáÉëÉ _~ìÖêìééÉå ëáåÇ âçãé~íáÄÉä òìê péÉJ
òáÑáâ~íáçå ap PMN sQKMNK

^ìÑ_~ëáë ÇÉë`^kJ`çåíêçääÉêë Ü~íÇÉê ~ãÉêáâ~åáëÅÜÉ^ìíçã~íáëáÉêìåÖëÜÉêëíÉääÉê
^ää~å _ê~ÇäÉó ÇÉå cÉäÇÄìë aÉîáÅÉkÉí ÉåíïáÅâÉäíK aáÉëÉë hçããìåáâ~íáçåëéêçÑáä
áëí áå ÇÉê kìíòÉêçêÖ~åáë~íáçå las^ çÑÑÉå ÖÉäÉÖí ïçêÇÉåK bë áëí ÉáåÉ Öêç≈É ^åò~Üä
îçå pÉåëçêÉå ìåÇ ^âíçêÉå îÉêÑΩÖÄ~êK ûÜåäáÅÜ ïáÉ ÄÉá `~åléÉå ïÉêÇÉå ÄÉá
aÉîáÅÉkÉí píÉìÉêìåÖÉå ãáí ÉáåÉã aÉîáÅÉkÉíJj~ëíÉê îÉêïÉåÇÉíK

cΩê îÉêíÉáäíÉ áåÇìëíêáÉääÉ ^åïÉåÇìåÖÉåãáí òÉáíìåâêáíáëÅÜÉå^åÑçêÇÉêìåÖÉåÜ~íÇáÉ
cáêã~ bÅÜÉäçå Erp^F Ç~ë içÅ~ä léÉê~íáçåkÉíïçêâ EilkF ÉåíïáÅâÉäíK aáÉëÉë_ìëJ
ëóëíÉã áëí îçêïáÉÖÉåÇ áå ÇÉê dÉÄ®ìÇÉ~ìíçã~íáçå ~åòìíêÉÑÑÉåK gÉÇÉê qÉáäåÉÜãÉê
ÄÉëáíòí ÉáåÉ ÉáÖÉåÉ fåíÉääáÖÉåòI ëçÇ~ëëÉáåÉ ΩÄÉêÖÉçêÇåÉíÉpíÉìÉêìåÖåìêÄÉÇáåÖí
ÄòïK Ö~ê åáÅÜí ÄÉå∏íáÖí ïáêÇK

^ìÑ ÇÉê ìåíÉêëíÉå pÉåëçêJ ìåÇ ^âíçêJbÄÉåÉ ïáêÇ Ü®ìÑáÖ ÇÉê ^pJáJ_ìë E^âíì~íçêJ
pÉåëçêJfåíÉêÑ~ÅÉF ÉáåÖÉëÉíòíK pÉÜê éêÉáëïÉêí ä~ëëÉå ëáÅÜ ëç Äáå®êÉ páÖå~äÉ fLl
ΩÄÉêíê~ÖÉåK a~ë _ìëëóëíÉã ä®ëëí ëáÅÜ ÉáåÑ~ÅÜ Ü~åÇÜ~ÄÉåI éêçàÉâíáÉêÉå ìåÇ áëí
ÑäÉñáÄÉä áå ÇÉê fåëí~ää~íáçåK §ÄÉê ÇáÉ òïÉá~ÇêáÖÉ ^pJáJiÉáíìåÖÉåïÉêÇÉå ëçïçÜä ÇáÉ
a~íÉå~äë~ìÅÜÇáÉeáäÑëÉåÉêÖáÉ ÑΩê ÇìÉ ~åÖÉëÅÜäçëëÉåÉå^pJá qÉáäåÉÜãÉêΩÄÉêíê~J
ÖÉåK

^Ç®èì~í òìã ^pJá áëí ÇÉê fkqbo_rpJiççé ~äë êÉáåÉê pÉåëçêJ^âíì~íçêJ_ìë ÉåíJ
ïáÅâÉäíïçêÇÉåK aìêÅÜÇáÉpÅÜåÉáÇâäÉããÉåJ^åëÅÜäìëëíÉÅÜåáâ ä~ëëÉåëáÅÜÇáÉÇáJ
Öáí~äÉ ìåÇ ~å~äçÖÉ qÉáäåÉÜãÉê ~ìÑ ÉáåÑ~ÅÜÉ ^êí ìåÇ tÉáëÉ îÉêÇê~ÜíÉåK a~ÄÉá áëí
ÇÉê fkqbo_rpJiççé ÇÉã fkqbo_rp EcÉêåÄìëF ìåíÉêä~ÖÉêíK aÉê fkqbo_rpJ
iççé ïáêÇ ΩÄÉê ÉáåÉ _ìëâäÉããÉ ~å ÇÉå fkqbo_rp ~åÖÉâçééÉäíK

fkqbo_rp

iÉåòÉJpóëíÉãÄìë E`^kF

`~åléÉå

aÉîáÅÉkÉí

ilk

^pJá

fkqbo_rpJiççé



Vergleich industrieller Feldbus-Systeme

1Vorwort

1.2

L NKOJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

NKO sÉêÖäÉáÅÜ áåÇìëíêáÉääÉê cÉäÇÄìëJpóëíÉãÉ

CAN / CANOpen DeviceNet PROFIBUS-DP AS-i INTERBUS INTERBUS-Loop LON

Topologie Linie mit Abschlußwi-
derständen

Linie mit Abschlußwi-
derständen

Linie mit Abschlußwi-
derständen

Linie, Baum, Ring (mög-
lich)

Ring Ring Linie (2-Draht) bzw. be-
liebig

Bus-Verwaltung Multi-Master Single-Master Single-Master Single-Master Single-Master nur im Zusammenhang
mit INTERBUS-S; Sin-
gle-Master (Busklemme)

Multi-Master

max. Teilnehme-
ranzahl (Master
und Slaves)

64 64 124 (4 Segmente, 3 Re-
peater),
max. 32 pro Segment

124 Sensoren/Aktoren
1 Master

512 Slaves,
1 Master

32 Slaves 32385 Teilnehmer ver-
teilt auf 255 Subnetze
zu je 127 Teilnehmern

max. Teilnehmer-
abstand ohne Re-
peater

abhängig von der ein-
gesetzten Übertra-
gungsrate
1 km (50 kBit/s)
25 m (1 MBit/s)

100 m (500 kBit/s)
250 m (250 kBit/s)
500 m (125 kBit/s)

1,2 km (93,75 kBit/s)
100 m (12 MBit/s)

100 m 1,5 m (Lokalbus)
400 m (Fernbus)
2,5 km (LWL)

10 m (max. 100 m Lei-
tungslänge ohne Re-
peater)

2 km bei 78 kBit/s (Twi-
sted Pair),
6,1 km bei 5,48 kBit/s
(LWL Plastik)

max. Teilnehmer-
abstand mit Re-
peater

generell Längenreduzie-
rung,
abhängig vom einge-
setzten Repeater

nicht spezifiziert 10 km (93,75 kBit/s) 300 m (2 Repeater) 13 km (Fernbus),
100 km (LWL)

kein Repeater erforder-
lich

nahezu beliebig,
Erweiterung durch Teil-
netze (keine Repeater)

Übertragungsme-
dium

geschirmte, verdrillte
2-Draht-Leitung

geschirmte, verdrillte
2-Draht-Leitung

geschirmte, verdrillte
2-Draht-Leitung

ungeschirmte, unver-
drilltes 2-Draht-Flach-
proflkabel

geschirmte, verdrillte
5-Draht-Leitung
LWL, Infrarot

ungeschirmte, verdrillte
2-Draht-Leitung

ungeschirmte, unver-
drillte 2-Draht-Leitung
Funk, LWL, Stromnetz
(Powerline)

Hilfsenergiever-
sorgung über
Bus-Kabel

separat über zusätzliche
Leitungen im Buskabel
möglich

separat über zusätzliche
Leitungen im Buskabel

separat über zusätzliche
Leitungen im Buskabel

Stromversorgung über
Datenleitung (2 bis 8 A)

separat, Gruppe über
Busklemme (Fernbus)

Stromversorgung über
Datenleitung (ca. 1,5 A)

separat über zusätzliche
Leitungen im Buskabel
möglich

Übertragungsrate 10 kBit/s - 1 MBit/s 125 kBit/s,
250 kBit/s,
500 kBit/s

9,6 kBit/s - 12 MBit/s 167 kBit/s 500 kBit/s oder 2 MBit/s 500 kBit/s 78 kBit/s - 1,25 MBit/s

Updatezeit typisch
(z.B. 8 Teilneh-
mer, 4 Byte Nutz-
daten)

ca. 1,32 ms bei 1 MBit/s
(hochprior)

ca. 2,64 ms bei 500
kBit/s (hochprior)

ca. 2,5 ms bei 500
kBit/s

typisch 5 ms (je 4 Bit) mindestens 2 ms (Pro-
zessdaten)

mindestens 2 ms (Pro-
zessdaten)

ca. 70 ms

Telegrammlänge
(Nutzdaten)

0 bis 8 Byte 0 bis 8 Byte 0 bis 246 Byte 4 Bit 1 bis 64 Byte Daten,
bis 246 Byte Parameter

1 bis 64 Byte Daten,
bis 246 Byte Parameter

1 bis 228 Byte Daten,
typisch ca. 11 Byte

Telegrammlänge
(total)

106 Bit bei 8 Byte Nutz-
daten

106 Bit bei 8 Byte Nutz-
daten

Nutzdaten +
6 bis 11 Byte

21 Bit, davon:
14 Bit Master, 7 Bit
Slave

Nutzdaten +
6 Byte

Nutzdaten +
6 Byte

max. 255 Byte,
Nutzdaten + 27 Byte

Buszugriffsverfah-
ren

CSMA/CA nachrichteno-
rientiert

CSMA/CA nachrichteno-
rientiert

zyklisches Polling zyklisches Polling Zeitraster / verteiltes
Schieberegister

Zeitraster / verteiltes
Schieberegister

modifiziertes CSMA/CD

Lenze-Kommuniationsbaugruppen für LENZE-Grundgeräte

• 9300 Servo-
Umrichter bzw.
Servo PLC

on board (nur Teile von
CANopen)
CANopen 2175 (steck-
bar)

2175 (steckbar) 2133 (steckbar) nicht verfügbar 2111 oder 2113 (beide
steckbar)

2112 (steckbar) 2141 (steckbar)

• Frequenzum-
richter 8200
vector

Funktionsmodul
Systembus (nur Teile
von CANopen)
E82ZAFCC010
E82ZAFCC100 oder
E82ZAFCC210
bzw. steckbare 2175
(von CANopen)
2171, 2172 (Teile von
CANopen)

Funktionsmodul
DeviceNet (in Vorberei-
tung)
steckbare 2175

Funktionsmodul
E82ZAFPC010 bzw.
2133 (steckbar)

Funktionsmodul
E82ZAFFC010

intergrierbares Funkti-
onsmodul E82ZAFIC010
bzw. 2111 oder 2113
(beide steckbar)

2112 (steckbar) 2141 (steckbar)

• Frequenzum-
richter 8200
motec

Funktionsmodul
Systembus (nur Teile
von CANopen)
E82ZAFCC001

(in Vorbereitung) Funktionsmodul
E82ZAFPC001

Funktionsmodul
E82ZAFFC001

intergrierbares Funkti-
onsmodul E82ZAFIC001

- -

• Drive PLC Funktionsmodul
Systembus (nur Teile
von CANopen)
E82ZAFCC010
bzw. 2175 (steckbar)

2175 (steckbar) 2133 (steckbar) - 2111 oder 2113 (beide
steckbar)

2112 (steckbar) 2141 (steckbar)

• starttec Funktionsmodul
Systembus (nur Teile
von CANopen)
E82ZAFCC001

(in Vorbereitung) Funktionsmodul
E82ZAFPC001

als Variante im Grund-
gerät integrierbar

intergrierbares Funkti-
onsmodul E82ZAFIC001

- -



Vergleich industrieller Feldbus-Systeme

1 Vorwort

1.2

LNKOJO bap`^kJNKMJNNLOMMO



Über dieses Kommunikationshandbuch

1Vorwort

1.3

L NKPJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

NKP §ÄÉê ÇáÉëÉë hçããìåáâ~íáçåëÜ~åÇÄìÅÜ

aáÉëÉë e~åÇÄìÅÜ êáÅÜíÉí ëáÅÜ ~å mÉêëçåÉåI ÇáÉ ÇáÉ sÉêåÉíòìåÖ ÉáåÉê j~ëÅÜáåÉ
éêçàÉâíáÉêÉåI áåëí~ääáÉêÉåI áå _ÉíêáÉÄ åÉÜãÉå ìåÇ ï~êíÉåK

a~ë e~åÇÄìÅÜ ÉåíÜ®äí ~ìëëÅÜäáÉ≈äáÅÜ _ÉëÅÜêÉáÄìåÖÉå òì ibkwbJhçããìåáâ~íáJ
çåëãçÇìäÉå ÉáåÉë _ìëëóëíÉãëK

a~ë e~åÇÄìÅÜ ÉêÖ®åòí ÇáÉ áã iáÉÑÉêìãÑ~åÖ ÉåíÜ~äíÉåÉ jçåí~ÖÉ~åäÉáíìåÖK

z aáÉ báÖÉåëÅÜ~ÑíÉå ìåÇ cìåâíáçåÉå ÇÉê hçããìåáâ~íáçåëãçÇìäÉ ëáåÇ
~ìëÑΩÜêäáÅÜ ÄÉëÅÜêáÉÄÉåK

z qóéáëÅÜÉ ^åïÉåÇìåÖÉå ëáåÇ ãáí _ÉáëéáÉäÉå îÉêÇÉìíäáÅÜíK

z bë ÉåíÜ®äí ÑÉêåÉê
Ó páÅÜÉêÜÉáíëÜáåïÉáëÉI ÇáÉ ìåÄÉÇáåÖí ÄÉ~ÅÜíÉí ïÉêÇÉå ãΩëëÉåK
Ó ÇáÉ ïÉëÉåíäáÅÜÉå íÉÅÜåáëÅÜÉå a~íÉå ÇÉë hçããìåáâ~íáçåëãçÇìäëK
Ó ^åÖ~ÄÉå ΩÄÉê sÉêëáçåëëí®åÇÉ ÇÉê òì îÉêïÉåÇÉåÇÉå
ibkwbJdêìåÇÖÉê®íÉK dêìåÇÖÉê®íÉ ëáåÇ pÉêîçJrãêáÅÜíÉêI
cêÉèìÉåòìãêáÅÜíÉêI ^åíêáÉÄëJpmp Emi`F çÇÉê jçíçêëí~êíÉê Eëí~êííÉÅFK

Ó eáåïÉáëÉ òìê cÉÜäÉêëìÅÜÉ ìåÇ pí∏êìåÖëÄÉëÉáíáÖìåÖK

a~ë e~åÇÄìÅÜ ÄÉëÅÜêÉáÄí åáÅÜí ÇáÉ pçÑíï~êÉ ÉáåÉë cêÉãÇJeÉêëíÉääÉêëK cΩê ÉåíJ
ëéêÉÅÜÉåÇÉ ^åÖ~ÄÉå áå ÇáÉëÉã e~åÇÄìÅÜ â~åå âÉáåÉ dÉï®Üê ΩÄÉêåçããÉå
ïÉêÇÉåK fåÑçêã~íáçåÉå òìãdÉÄê~ìÅÜ ÇÉê pçÑíï~êÉ ÉåíåÉÜãÉåpáÉ ÄáííÉ ÇÉåråJ
íÉêä~ÖÉå òìã iÉáíëóëíÉã Ej~ëíÉêFK

aáÉ íÜÉçêÉíáëÅÜÉ wìë~ããÉåÜ®åÖÉ åìê áåëçïÉáí Éêâä®êíI ïáÉ ëáÉ òìã sÉêëí®åÇåáë
ÇÉê cìåâíáçå ÇÉë ÄÉíêÉÑÑÉåÇÉå hçããìåáâ~íáçåëãçÇìäë åçíïÉåÇáÖ ëáåÇK

gÉÇÉë e~ìéíâ~éáíÉä áëí ÉáåÉ ~ÄÖÉëÅÜäçëëÉåÉ báåÜÉáí ìåÇ áåÑçêãáÉêí îçääëí®åÇáÖ
òìã àÉïÉáäáÖÉå qÜÉã~K

z a~ë fåÜ~äíëîÉêòÉáÅÜåáë ìåÇ píáÅÜïçêíîÉêòÉáÅÜåáë ìåíÉêëíΩíòí páÉ ÄÉá ÇÉê
pìÅÜÉ å~ÅÜ fåÑçêã~íáçåÉå òì ÉáåÉê ëéÉòáÉääÉå cê~ÖÉëíÉääìåÖK

z _ÉëÅÜêÉáÄìåÖÉå ìåÇ a~íÉå òì iÉåòÉJmêçÇìâíÉå E^åíêáÉÄëêÉÖäÉêI
^åíêáÉÄëJpmpI iÉåòÉJdÉíêáÉÄÉãçíçêÉåI iÉåòÉJjçíçêÉåF ÑáåÇÉå páÉ áå ÇÉå
àÉïÉáäáÖÉå h~í~äçÖÉåI _ÉíêáÉÄë~åäÉáíìåÖÉå ìåÇ e~åÇÄΩÅÜÉêåK páÉ â∏ååÉå
ÇáÉ ÄÉå∏íáÖíÉ açâìãÉåí~íáçå ÄÉá fÜêÉã òìëí®åÇáÖÉå iÉåòÉJsÉêíêáÉÄëé~êíåÉê
~åÑçêÇÉêå çÇÉê ~ìë ÇÉã fåíÉêåÉí ~äë macJa~íÉá ÜÉêìåíÉêä~ÇÉåK

a~ë e~åÇÄìÅÜ áëí ~äë içëÉÄä~ííë~ããäìåÖ ~åÖÉäÉÖíK fåÑçêã~íáçåÉå òì kÉìÉêìåJ
ÖÉå ìåÇ ûåÇÉêìåÖÉå ìåëÉêÉê hçããìåáâ~íáçåëãçÇìäÉ ÉêÜ~äíÉå páÉ ~ìÑ ÇáÉëÉ
tÉáëÉ ëÅÜåÉää ìåÇ òáÉäÖÉêáÅÜíÉíK gÉÇÉ pÉáíÉ áëí ÇìêÅÜ ^ìëÖ~ÄÉÇ~íìã ìåÇ sÉêëáçå
ÖÉâÉååòÉáÅÜåÉíK

 eáåïÉáë>
^âíìÉääÉ açâìãÉåí~íáçåÉå ìåÇ pçÑíï~êÉJréÇ~íÉë òì iÉåòÉ
mêçÇìâíÉå ÑáåÇÉå páÉ áã fåíÉêåÉí àÉïÉáäë áã _ÉêÉáÅÜ “açïåäç~ÇëÒ
ìåíÉê
ÜííéWLLïïïKiÉåòÉKÅçã

wáÉäÖêìééÉ

fåÜ~äí

fåÑçêã~íáçå ÑáåÇÉå

m~éáÉê çÇÉê mac
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NKQ oÉÅÜíäáÅÜÉ _ÉëíáããìåÖÉå

iÉåòÉ cÉäÇÄìëãçÇìäÉ ìåÇ iÉåòÉ cìåâíáçåëãçÇìäÉ ëáåÇ ÉáåÇÉìíáÖ ÇìêÅÜ ÇÉå fåJ
Ü~äí ÇÉë qóéÉåëÅÜáäÇë ÖÉâÉååòÉáÅÜåÉíK

iÉåòÉ aêáîÉ póëíÉãë dãÄeI mçëíÑ~ÅÜ NMNPROI aJPNTSP e~ãÉäå

hçåÑçêã òìê bdJoáÅÜíäáåáÉ ÒkáÉÇÉêëé~ååìåÖÒ

a~ë cÉäÇÄìëãçÇìä ÄòïK cìåâíáçåëãçÇìä

z åìê ìåíÉê ÇÉå áå ÇáÉëÉã hçããìåáâ~íáçåëÜ~åÇÄìÅÜ îçêÖÉëÅÜêáÉÄÉåÉå
báåë~íòÄÉÇáåÖìåÖÉå ÄÉíêÉáÄÉåK

z áëí ÉáåÉ wìÄÉÜ∏êJ_~ìÖêìééÉI ÇáÉ ~äë léíáçå ÑΩê ÇáÉ iÉåòÉJ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê
ÄòïK iÉåòÉJ^åíêáÉÄëJpmp ÉáåÖÉëÉíòí ïáêÇK dÉå~ìÉ ^åÖ~ÄÉå òìê
báåëÉíòÄ~êâÉáí ÑáåÇÉå páÉ áã h~éáíÉä qÉÅÜåáëÅÜÉ a~íÉåK

z ãì≈ ëç ~åÖÉÄ~ìí ìåÇ ÉäÉâíêáëÅÜ îÉêÄìåÇÉå ïÉêÇÉåI Ç~≈ Éë ÄÉá
çêÇåìåÖëÖÉã®≈Éê ^åÄêáåÖìåÖ ìåÇ ÄÉá ÄÉëíáããìåÖëÖÉã®≈Éê sÉêïÉåÇìåÖ
áã ÑÉÜäÉêÑêÉáÉå _ÉíêáÉÄ ëÉáåÉ cìåâíáçå ÉêÑΩääí ìåÇ âÉáåÉ dÉÑ~Üê ÑΩê mÉêëçåÉå
îÉêìêë~ÅÜíK

_É~ÅÜíÉå páÉ ~ääÉ eáåïÉáëÉ áã h~éáíÉä páÅÜÉêÜÉáíëÜáåïÉáëÉK

_É~ÅÜíÉå páÉ ~ääÉ eáåïÉáëÉ òìã ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉå cÉäÇÄìëãçÇìä ÄòïK cìåâíáçåëJ
ãçÇìä áååÉêÜ~äÄ ÇÉë îçêäáÉÖÉåÇÉå hçããìåáâ~íáçåëÜ~åÇÄìÅÜëK a~ë ÄÉÇÉìíÉíW

z iÉëÉå páÉ îçê _ÉÖáåå ÇÉê ^êÄÉáíÉå ÇáÉëÉå qÉáä ÇÉë
hçããìåáâ~íáçåëÜ~åÇÄìÅÜë ëçêÖÑ®äíáÖ ÇìêÅÜK

z _Éï~ÜêÉå páÉ Ç~ë hçããìåáâ~íáçåëÜ~åÇÄìÅÜ ï®ÜêÉåÇ ÇÉë _ÉíêáÉÄë áããÉê
áå ÇÉê k®ÜÉ ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë ÄòïK cìåâíáçåëãçÇìäë ~ìÑK

gÉÇÉ ~åÇÉêÉ sÉêïÉåÇìåÖ Öáäí ~äë ë~ÅÜïáÇêáÖ>

Kennzeichnung

Hersteller

CE-Konformität

_ÉëíáãìåÖëÖÉã®≈É sÉêïÉåÇìåÖ
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aáÉ áå ÇáÉëÉã hçããìåáâ~íáçåëÜ~åÇÄìÅÜ ~åÖÉÖÉÄÉåÉå fåÑçêã~íáçåÉåI a~íÉå
ìåÇ eáåïÉáëÉ ï~êÉå òìã wÉáíéìåâí ÇÉê aêìÅâäÉÖìåÖ ~ìÑ ÇÉã åÉìÉëíÉå pí~åÇK
^ìë ÇÉå ^åÖ~ÄÉåI ^ÄÄáäÇìåÖÉå ìåÇ _ÉëÅÜêÉáÄìåÖÉå áå ÇáÉëÉã e~åÇÄìÅÜ â∏åJ
åÉåâÉáåÉ ^åëéêΩÅÜÉ ~ìÑ ûåÇÉêìåÖÄÉêÉáíë ÖÉäáÉÑÉêíÉê cÉäÇÄìëãçÇìäÉ ÄòïK cìåâJ
íáçåëãçÇìäÉ ÖÉäíÉåÇ ÖÉã~ÅÜí ïÉêÇÉåK

aáÉ áå ÇáÉëÉã hçããìåáâ~íáçåëÜ~åÇÄìÅÜ Ç~êÖÉëíÉääíÉå îÉêÑ~ÜêÉåëíÉÅÜåáëÅÜÉå
eáåïÉáëÉ ìåÇ pÅÜ~äíìåÖë~ìëëÅÜåáííÉ ëáåÇ sçêëÅÜä®ÖÉI ÇÉêÉå§ÄÉêíê~ÖÄ~êâÉáí ~ìÑ
ÇáÉ àÉïÉáäáÖÉ ^åïÉåÇìåÖ ΩÄÉêéêΩÑí ïÉêÇÉå ãì≈K cΩê ÇáÉ báÖåìåÖ ÇÉê ~åÖÉÖÉÄÉJ
åÉå sÉêÑ~ÜêÉå ìåÇ pÅÜ~äíìåÖëîçêëÅÜä®ÖÉ ΩÄÉêåáããí iÉåòÉ âÉáåÉ dÉï®ÜêK

aáÉ ^åÖ~ÄÉå áå ÇáÉëÉã hçããìåáâ~íáçåëÜ~åÇÄìÅÜ ÄÉëÅÜêÉáÄÉå ÇáÉ báÖÉåëÅÜ~ÑJ
íÉå ÇÉê mêçÇìâíÉI çÜåÉ ÇáÉëÉ òìòìëáÅÜÉêåK

bë ïáêÇ âÉáåÉ e~ÑíìåÖΩÄÉêåçããÉå ÑΩê pÅÜ®ÇÉå ìåÇ_ÉíêáÉÄëëí∏êìåÖÉåI ÇáÉ ÉåíJ
ëíÉÜÉå ÇìêÅÜW

z já≈~ÅÜíÉå ÇÉë hçããìåáâ~íáçåëÜ~åÇÄìÅÜë

z báÖÉåã®ÅÜíáÖÉ sÉê®åÇÉêìåÖÉå ~ã cÉäÇÄìëãçÇìä ÄòïK cìåâíáçåëãçÇìä

z _ÉÇáÉåìåÖëÑÉÜäÉê

z råë~ÅÜÖÉã®≈Éë ^êÄÉáíÉå ~å ìåÇ ãáí ÇÉã cÉäÇÄìëãçÇìä ÄòïK
cìåâíáçåëãçÇìä

páÉÜÉ sÉêâ~ìÑëJ ìåÇ iáÉÑÉêÄÉÇáåÖìåÖÉå ÇÉê iÉåòÉ aêáîÉ póëíÉãë dãÄe CK

dÉï®ÜêäÉáëíìåÖë~åëéêΩÅÜÉ ëçÑçêí å~ÅÜcÉëíëíÉääÉåÇÉëj~åÖÉäëçÇÉê cÉÜäÉêëÄÉá
iÉåòÉ ~åãÉäÇÉåK

aáÉ dÉï®ÜêäÉáëíìåÖ ÉêäáëÅÜí áå ~ääÉå c®ääÉåI áå ÇÉåÉå ~ìÅÜ âÉáåÉ e~ÑíìåÖë~åëéêΩJ
ÅÜÉ ÖÉäíÉåÇ ÖÉã~ÅÜí ïÉêÇÉå â∏ååÉåK

Material recyceln entsorgen

Metall D -

Kunststoff D -

bestückte Leiterplatten - D

Kurzanleitung/Betriebsanleitung D

e~ÑíìåÖ

dÉï®ÜêäÉáëíìåÖ

båíëçêÖìåÖ
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OKO dÉë~ãíáåÇÉñ

UOMM ãçíÉÅ

J _É~êÄÉáíìåÖëòÉáíI NUKPJP

J báåëÉíòÄ~êâÉáí ãáí bUOw^cr`MMNI NUKOJN

UOMM îÉÅíçê

J _É~êÄÉáíìåÖëòÉáíI NUKPJP

J báåëÉíòÄ~êâÉáí ãáí bUOw^cr`MMNI NUKOJN

J báåëÉíòÄ~êâÉáí ãáí bUOw^cr`MNMI NUKOJN

J pí~íìëïçêíI SKSJNNI TKSJNS

J píÉìÉêïçêíI SKSJNQI TKSJNR

UOuuI pí~íìëïçêíI SKSJNRI TKSJNS

UOuu

J pí~íìëïçêíI SKSJNRI TKSJNS

J píÉìÉêïçêíI SKSJNMI TKSJNR

VPuu

J pí~íìëïçêíI TKSJON

J píÉìÉêïçêíI TKSJNU

A
^ÄãÉëëìåÖÉåI SKPJQI TKPJQI NMKPJPI NNKPJPI NUKPJQ

^ÇêÉëëÉ ÉáåëíÉääÉåI NNKRJNI NUKRJS

^ÇêÉëëáÉêìåÖI NMKSJNOI NNKSJNN

^fcJfkI cìåâíáçåëÄäçÅâI TKSJNV

^fcJlrqI cìåâíáçåëÄäçÅâI TKSJON

^ääÖÉãÉáåÉ a~íÉåI NUKPJN

^ääÖÉãÉáåÉ a~íÉå ìåÇ báåë~íòÄÉÇáåÖìåÖÉåI RKPJN

^ääÖãÉáåÉëI SKOJNI TKOJNI NMKOJNI NNKOJN

^åÜ~åÖI RKVJNI SKUJNI TKVJNI NMKUJNI NNKUJN

^åëÅÜäì≈

J ^åëÅÜäΩëëÉ ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäëI TKQJP

J hçãéçåÉåíÉå ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäëI SKQJN

J píÉÅââäÉããÉ EOJéçäKFI SKQJQ

J píÉÅââäÉããÉ ERJéçäKFI TKQJP

^åëÅÜäìëëâäÉããÉåI a~íÉåI NUKQJR

^åíêáÉÄëJpmpI báåëÉíòÄ~êâÉáíI NMKOJN

^åíêáÉÄëêÉÖäÉê

J ÄÉëíáããìåÖëÖÉã®≈É sÉêïÉåÇìåÖI NKQJN

J hÉååòÉáÅÜåìåÖI NKQJN

J mêçòÉëëÇ~íÉåJpáÖå~äÉI NUKSJNT

^åíïçêíJqÉäÉÖê~ããI NUKSJU

^åïÉåÇìåÖëÄÉáëéáÉäÉI ^ìëí~ìëÅÜ îçå mêçòÉ≈Ç~íÉå
òïáëÅÜÉå molcf_rpJam ìåÇ póëíÉãÄìë E`^kFI
NOKOJP

^êí ÇÉê fëçä~íáçåI RKPJN

^ìëí~ìëÅÜ îçå mêçòÉ≈Ç~íÉå òïáëÅÜÉå molcf_rpJam
ìåÇ póëíÉãÄìë E`^kFI NOKOJP

^ìëï~ÜäÜáäÑÉI RKQJP

^ìëï~ÜäÜáäÑÉ iÉáíìåÖëä®åÖÉ L ^åò~Üä oÉéÉ~íÉêI
_ÉáëéáÉäI NUKQJNN

B
_~ëáëáëçäáÉêìåÖI SKQJR

_~ìÇê~íÉI SKPJN

J ÉáåëíÉääÉåI NUKRJT

J cìåâíáçåëãçÇìä póëíÉãÄìë E`^kFK páÉÜÉ _~ìÇê~íÉ

_É~êÄÉáíìåÖëòÉáíI NUKPJP

J UOMM ãçíÉÅI NUKPJP

J UOMM îÉÅíçêI NMKPJOI NNKPJOI NUKPJP

_É~êÄÉáíìåÖëòÉáíÉå

J UOMMI SKPJOI TKPJO

J UONMI SKPJPI TKPJO

J ëí~êííÉÅI NUKPJP

_ÉÇáÉåìåÖë~êíI SKUJN

_ÉáëéáÉä

J _äçÅâé~ê~ãÉíÉê äÉëÉåI RKSJPMI TKSJPPI NMKSJNU I NNKSJNT

J m~ê~ãÉíÉê äÉëÉåI RKSJOUI SKSJONI TKSJPNI NMKSJNSI
NNKSJNRI NUKSJPN

J m~ê~ãÉíÉê ëÅÜêÉáÄÉåI RKSJOV I SKSJOO I TKSJPO I NMKSJNT I
NNKSJNS I NUKSJPO

_ÉáëéáÉäÉ

J ^ìëï~ÜäÜáäÑÉI RKQJP

J ^ìëï~ÜäÜáäÑÉ iÉáíìåÖëä®åÖÉ L ^åò~Üä oÉéÉ~íÉêI NUKQJNN

J _äçÅâé~ê~ãÉíÉê äÉëÉåI NUKSJPP
J fåÇáòáÉêìåÖ îçå iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉåI NUKSJOS

J oÉéÉ~íÉêJbáåë~íò éêΩÑÉåI RKQJQI NUKQJNO

J råíÉêëìÅÜìåÖ ÇÉë póëíÉãÄìëI RKUJO

_ÉãÉëëìåÖëÇ~íÉåI RKPJNI SKPJNI TKPJNI NMKPJNI NUKPJO

_ÉëíÉääJ_ÉòÉáÅÜåìåÖI NUKPJN

ÄÉëíáããìåÖëÖÉã®≈É sÉêïÉåÇìåÖI NKQJN

_ÉíêÉáÄÉêI PKOJN

_ìëäÉáíìåÖëä®åÖÉI RKQJPI SKQJSI TKQJTI NMKQJRI NNKQJRI
NUKQJNM

C
`NRMTW _ççíJré wÉáíI NUKTJS

`MMMOI m~ê~ãÉíÉêë~íòîÉêï~äíìåÖI NUKTJO

`MNOSW sÉêÜ~äíÉå ÄÉá hçããìåáâ~íáçåëÑÉÜäÉêI NUKTJQ

`NRMMW pçÑíï~êÉJbhwI NUKTJR

`NRMNW pçÑíï~êÉJbêëíÉääìåÖëÇ~íìãI NUKTJR

`NRMOW ^åòÉáÖÉ ÇÉê pçÑíï~êÉJbhwI NUKTJR

`NRMPW ^åòÉáÖÉ ÇÉë pçÑíï~êÉ bêëíÉääìåÖëÇ~íìãëI
NUKTJR

`NRMSW j~ëíÉêJLpä~îÉÄÉíêáÉÄI NUKTJS

`NRMUW oÉëÉí kçÇÉI NUKTJS
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`NRMVW håçíÉå~ÇêÉëëÉ ÉáåëíÉääÉåI NUKTJT

`NRNMW mêçòÉëëJbáåÖ~åÖëÇ~íÉå âçåÑáÖìêáÉêÉåI NUKTJU

`NRNNW mêçòÉëëJ^ìëÖ~åÖëÇ~íÉå âçåÑáÖìêáÉêÉåI NUKTJV

`NRNOW mêçòÉëëÇ~íÉåJcêÉáÖ~ÄÉI NUKTJNM

`NRNPW §ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáíÉåI NUKTJNN

`NRNQ §ÄÉêï~ÅÜìåÖëêÉ~âíáçåI NUKTJNO

`NRNSW §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ ÉáåëíÉääÉåI NUKTJNP

`NROM ^åòÉáÖÉ ~ääÉê tçêíÉ òìã pÅ~ååÉêI NUKTJNP

`NRONW ^åòÉáÖÉ ~ääÉê tçêíÉ îçã pÅ~ååÉêI NUKTJNP

`NROOW ^åòÉáÖÉ ~ääÉê mêçòÉëëÇ~íÉåJtçêíÉ òìã
dêìåÇÖÉê®íI NUKTJNQ

`NROPW ^åòÉáÖÉ ~ääÉê mêçòëëÇ~íÉåJtçêíÉ îçã
dêìåÇÖÉê®íI NUKTJNR

`NROQW ^åòÉáÖÉ ÇÉê ~âíìÉää ÖΩäíáÖÉå
§ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉI NUKTJNR

`NRORW ^åòÉáÖÉ ~âíìÉääÉ afmJpÅÜ~äíÉêJpíÉääìåÖI
NUKTJNS

`NROTW ^åòÉáÖÉ ~âíìÉääÉ wÉáíI NUKTJNS

`NROUW fåÑçêã~íáçåÉå òìê fåáíá~äáëáÉêìåÖI NUKTJNS

`NRPMW ^åòÉáÖÉ `^kJpí~íìëI NUKTJNT

`NRPNW ^åòÉáÖÉ omal a~íÉåòóâäÉå éêç pÉâìåÇÉI
NUKTJNT

`NRPOW ^åòÉáÖÉ omal a~íÉåòóâäÉåI NUKTJNT

`NRPPW ^åòÉáÖÉ qmal a~íÉåòóâäÉå éêç pÉâìåÇÉI
NUKTJNT

`NRPQW ^åòÉáÖÉ qmal a~íÉåòóâäÉåI NUKTJNU

`NRPRW ^åòÉáÖÉ pal ÖÉëÉåÇÉíI NUKTJNU

`NRPSW ^åòÉáÖÉ pal ÉãéÑ~åÖÉåI NUKTJNU

`NRPTW ^åòÉáÖÉ malLpal ÖÉë~ãíI NUKTJNU

`NRQMW omalLqmalJ^ÇêÉëëáÉêìåÖI NUKTJNV

`NRQNW pÉäÉâíáîÉ ^ÇêÉëëáÉêìåÖ omalI NUKTJON

`NRQOW pÉäÉâíáîÉ ^ÇêÉëëáÉêìåÖ qmalI NUKTJON

`NRQPW ^åòÉáÖÉ êÉëìäíáÉêÉåÇÉê fÇÉåíáÑáÉê omalI
NUKTJOO

`NRQQW ^åòÉáÖÉ êÉëìäíáÉêÉåÇÉê fÇÉåíáÑáÉê qmalI
NUKTJOO

`NRQR wóâäìëòÉáíÉå qmalNKKPI NUKTJOO

`NRQSW póåÅ oñ fÇÉåíáÑáÉêI NUKTJOP

`NRQTW póåÅ qñ fÇÉåíáÑáÉêI NUKTJOP

`NRQUW póåÅê~íÉ omalNKKPI NUKTJOQ

`NRQVW póåÅê~íÉ qmalNKKPI NUKTJOR

`NRRMW póåÅ qñ wóâäìëòÉáíI NUKTJOS

`NRRNW fåÜáÄáí qáãÉI NUKTJOS

`NRSMW qñJjçÇìë qmalNKKPI NUKTJOT

`NRSNW j~ëâÉå qmalNI NUKTJOV

`NRSOW j~ëâÉå qmalOI NUKTJOV

`NRSPW j~ëâÉå qmalPI NUKTJPM

`NRSQW qñJjçÇìë qmalNKKPI NUKTJPM

`NRSRW cêÉáëÅÜ~äíÉå îçå palO ìåÇ malÛëI NUKTJPN

`^k çå Äç~êÇI RKNJN

`^kJ^åëÅÜäì≈I SKQJP

`^kJ_ìë

J ~ääÖÉãÉáåÉ ^ÇêÉ≈îÉêÖ~ÄÉI RKTJN

J _~ìÇê~íÉåJbáåëíÉääìåÖI RKTJO

J _ÉëíáããìåÖ ÉáåÉë j~ëíÉêë áã ^åíêáÉÄëîÉêÄìåÇI RKTJO

J _ìë lÑÑI RKTJU

J _ìëä~ëíI RKTJT

J _ìëëí~íìëI RKTJR

J báåëíÉääìåÖ _ççíJréI RKTJQI NMKTJPI NNKTJP

J fÇÉåíáÑáÉêI RKTJP

J m~ê~ãÉíêáÉêìåÖI fåÇÉñ iltLefdeJ_óíÉI RKSJOSI
NMKSJNQI NNKSJNP

J oÉëÉíJkçÇÉI RKTJQ

J ëÉäÉâíáîÉ ^ÇêÉëëáÉêìåÖI RKTJP

J qÉäÉÖê~ããò®ÜäÉêI RKTJS

J §ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáíÉåI RKTJU

`^kJ_ìë fÇÉåíáÑáÉêI RKVJNI NMKUJRI NNKUJR

`^kJ_ìë håçíÉå~ÇêÉëëÉI NMKUJQI NNKUJQ

`^kJa~íÉåíÉäÉÖê~ããI ^ìÑÄ~ìI NUKSJO

`^kJkÉíòïÉêâI hçããìåáâ~íáçåëéÜ~ëÉåI RKSJQI SKSJQI
NMKSJPI NNKSJPI NUKSJQ

`^kJkìíòÉêçêÖ~åáë~íáçå `á^I eçãÉé~ÖÉI NUKSJO

`^kçéÉå

J ^ÇêÉëëáÉêìåÖ ÇÉê ^åíêáÉÄÉI RKSJP

J a~íÉåÄÉëÅÜêÉáÄìåÖI RKSJOI NMKSJOI NNKSJO

J kìíòÇ~íÉåI RKSJOI NMKSJOI NNKSJO

J pÉäÉâíáîÉ fÇÉåíáÑáÉêJsÉêÖ~ÄÉI RKSJP

`^kçéÉåJlÄàÉâíÉI RKTJNI TKTJNI NMKTJNI NNKTJNI NUKTJN

`bJhçåÑçêãáí®íI NKQJN

`l_Jfa bãÉêÖÉåÅó lÄàÉÅíI NUKTJQN

`çÇÉåìããÉêI fåÇÉñI RKSJOP

`çÇÉåìããÉêå

J wìÖêáÑÑ ΩÄÉê Ç~ë cÉäÇÄìëãçÇìäI SKSJNSI TKSJOS

J wìÖêáÑÑ ΩÄÉê ÇáÉ hçããìåáâ~íáçåëÄ~ìÖêìééÉI NUKSJOS

`çÇÉåìããÉêå L fåÇÉñI rãêÉÅÜåìåÖI SKSJNSI TKSJOSI
NUKSJOS

`çÇÉëíÉääÉåI RKTJNI NUKTJN

J `^kJ_ìëW aá~ÖåçëÉI RKTJQ

J fåÇÉñI RKSJOP

J iÉåòÉI SKSJNSI TKSJOS

`çÇÉí~ÄÉääÉI SKUJNI TKVJN

`çããìåáÅ~íáçå `óÅäÉ mÉêáçÇI NUKTJPT

`çåëìãÉê eÉ~êíÄÉ~í qáãÉI NUKTJQO
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D
a~íÉå ÇÉê ^åëÅÜäìëëâäÉããÉåI NUKQJR

a~íÉåíê~åëÑÉêI RKSJNI SKSJNI TKSJNI NMKSJNI NNKSJNI NU KSJN

aÉîáÅÉ qóéÉI NUKTJPR

aá~ÖåçëÉJ`çÇÉëíÉääÉåI ÑΩê `^kJ_ìëI RKTJQ

afmJpÅÜ~äíÉêI báåëíÉääã∏ÖäáÅÜâÉáíÉåI NUKRJR

açééÉäíÉ fëçäáÉêìåÖI TKQJR

E
bUOw^c``MMñ

J _Éä~ëíìåÖ ÇÉê ÉñíK sÉêëçêÖìåÖI NMKPJNI NNKPJN

J _ÉãÉëëìåÖëÇ~íÉåI NMKPJN

J ÑêçåíëÉáíáÖÉ hçãéçåÉåíÉåI NMKOJO

J hçããìåáâ~íáçåëãÉÇáìãI NMKPJN

bUOw^c``MMñP^I báåëÉíòÄ~êâÉáí ãáí dêìåÇÖÉê®íI
NMKOJN

bUOw^c``MNM

J ÑêçåíëÉáíáÖÉ hçãéçåÉåíÉåI NMKOJO

J íÉÅÜåáëÅÜÉ a~íÉåI NMKPJN

bUOw^c``MNMP^I báåëÉíòÄ~êâÉáí ãáí dêìåÇÖÉê®íI
NMKOJN

bUOw^cr`MMN

J báåëÉíòÄ~êâÉáí ãáí dêìåÇÖÉê®íÉåI NUKOJN

J häÉããÉåÄÉäÉÖìåÖI NUKQJT

bUOw^cr`MNMI _ÉãÉëëìåÖëÇ~íÉåI NUKPJO

bUOw^cr`MNM

J báåëÉíòÄ~êâÉáí ãáí dêìåÇÖÉê®íÉåI NUKOJN

J häÉããÉåÄÉäÉÖìåÖI NUKQJV

báÖÉåëÅÜ~ÑíÉåI NMKOJOI NUKOJO

J `^k çå Äç~êÇI RKOJN

báåãÉëëJpÅÜåáííëíÉääÉI NNKQJS

báåë~íòÄÉÇáåÖìåÖÉåI SKPJNI TKPJNI NUKPJN

báåëÉíòÄ~êâÉáíI NMKOJNI NUKOJN

báåëíÉääìåÖÉåI afmJpÅÜ~äíÉêI NUKRJR

báåëíÉääìåÖÉå afmJpÅÜ~äíÉê L `^kçéÉåI SKRJPI TKRJN

bäÉâíêáëÅÜÉ fåëí~ää~íáçåI NMKQJOI NNKQJOI NUKQJQ

bãÉêÖÉåÅóI NUKSJNN

bjsJÖÉêÉÅÜíÉ sÉêÇê~ÜíìåÖI QKN

båíëçêÖìåÖI NKQJO

ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ mêçòÉëëÇ~íÉåJlÄàÉâíÉI NUKSJNS

bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉI RKSJNPI
NMKSJNMI NNKSJV

ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉI RKSJNPI
NMKSJNMI NNKSJV

bêêçê oÉÖáëíÉêI NUKTJPR

bêëíã~äáÖÉë báåëÅÜ~äíÉåI NMKRJOI NNKRJPI NUKRJP

bñíÉêåÉ a`Jpé~ååìåÖëîÉêëçêÖìåÖ

J bUOw^cr`MMNI NUKPJN

J bUOw^cr`MNMI NUKPJO

F
cÉÜäÉêëéÉáÅÜÉêI SKUJQ

cÉÜäÉêëìÅÜÉI RKUJNI SKTJNI TKUJNI NUKUJN

cÉäÇÄìëJ_~ìÖêìééÉ ONTR E`^kçéÉåFI TKNJN

cÉäÇÄìëÄ~ìÖêìééÉ ONTNLONTO J póëíÉãÄìë E`^kFI
SKNJN

cÉäÇÄìëãçÇìä

J ^åëÅÜäΩëëÉI TKQJP

J hçãéçåÉåíÉåI SKQJN

cêÉèìÉåòJpçääïÉêíI SKSJSI SKUJNI TKSJU

cêÉèìÉåòìãêáÅÜíÉêI ÉáåëÉíòÄ~êÉ qóéÉåI NMKOJN

cìåâíáçåëãçÇìä bUOw^c``Mññ J póëíÉãÄìë E`^kFI
NMKNJN

cìåâíáçåëãçÇìä bUOw^c``OMM J `^kJfLlI NNKNJN

cìåâíáçåëãçÇìä bUOw^cr`Mññ E`^kçéÉåFI NUJN

cìåâíáçåëãçÇìä póëíÉãÄìë E`^kF

J _~ìÇê~íÉI SKQJSI TKQJTI NMKQJRI NUKQJNM

J hçããìåáâ~íáçåëãÉÇáìãI NNKPJN

G
dÉê®íÉJ^ÇêÉëëÉI SKUJN

dÉê®íÉÖÉåÉê~íáçåI NMKOJN

dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉI NNKQJR

dÉë~ãíáåÇÉñI OKOJN

dÉï®ÜêäÉáëíìåÖI NKQJO

dêìåÇÖÉê®íI báåëÉíòÄ~êâÉáíI NMKOJN

dêìééÉåJ^ÇêÉëëáÉêìåÖI SKRJO

dì~êÇ qáãÉI NUKTJPU

dΩäíáÖâÉáí ÇÉê ^åäÉáíìåÖI NMKOJNI NUKOJN

dΩäíáÖâÉáí ÇÉê açâìãÉåí~íáçåI RKOJN

H
e~ÑíìåÖI NKQJO

e~êÇï~êÉëí~åÇI qóéÉåëÅÜäΩëëÉäI SKOJNI TKOJNI NMKOJN

eÉ~êíÄÉ~íJmêçíçâçääI NUKSJNM

eÉêëíÉääÉêI NKQJN
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I
fJNMMMI aÉîáÅÉ qóéÉI NUKTJPR

fJNMMNI bêêçê oÉÖáëíÉêI NUKTJPR

fJNMMPI mêÉJÇÉÑáåÉÇ bêêçê cáÉäÇI NUKTJPS

fJNMMRI fÇÉåíáÑáÉê póåÅ jÉëë~ÖÉI NUKTJPT

fJNMMSI `çããìåáÅ~íáçå `óÅäÉ mÉêáçÇI NUKTJPT

fJNMM^I j~åìÑ~ÅíìêÉê pçÑíï~êÉ sÉêëáçåI NUKTJPU

fJNMM`I dì~êÇ qáãÉI NUKTJPU

fJNMMaI iáÑÉ qáãÉ c~ÅíçêI NUKTJPU

fJNMNMI píçêÉ m~ê~ãÉíÉêëI NUKTJPV

fJNMNNI oÉëíçêÉ aÉÑ~ìäí m~ê~ãÉíÉêëI NUKTJQM

fJNMNQI `l_Jfa bãÉêÖÉåÅó lÄàÉÅíI NUKTJQN

fJNMNRI fåÜáÄáí qáãÉ bãÉêÖÉåÅóI NUKTJQN

fJNMNSI `çåëìãÉê eÉ~êíÄÉ~í qáãÉI NUKTJQO

fJNMNTI mêçÇìÅÉê eÉ~êíÄÉ~í qáãÉI NUKTJQO

fJNMNUI fÇÉåíáíó lÄàÉÅíI NUKTJQO

fJNOMMI pÉêîÉê pal m~ê~ãÉíÉêëI NUKTJQP

fJNOMNI pÉêîÉê pal m~ê~ãÉíÉêëI NUKTJQP

fJNQMMI oÉÅÉáîÉ malN `çããìåáÅ~íáçå m~ê~ãÉíÉêI
NUKTJQU

fJNQMNI oÉÅÉáîÉ malO `çããìåáÅ~íáçå m~ê~ãÉíÉêI
NUKTJQV

fJNQMOI oÉÅÉáîÉ malP `çããìåáÅ~íáçå m~ê~ãÉíÉêI
NUKTJQV

fJNSMMI oÉÅÉáîÉ malN j~ééáåÖ m~ê~ãÉíÉêI NUKTJRM

fJNSMNI oÉÅÉáîÉ malOG j~ééáåÖ m~ê~ãÉíÉêI NUKTJRN

fJNSMOI oÉÅÉáîÉ malPG j~ééáåÖ m~ê~ãÉíÉêI NUKTJRN

fJNUMMI qê~åëãáí malN `çããìåáÅ~íáçå m~ê~ãÉíÉêI
NUKTJRR

fJNUMNI qê~åëãáí malO `çããìåáÅ~íáçå m~ê~ãÉíÉêI
NUKTJRS

fJNUMOI qê~åëãáí malP `çããìåáÅ~íáçå m~ê~ãÉíÉêI
NUKTJRT

fJN^MMI NUKTJRU

fJN^MNI qê~åëãáí malO j~ééáåÖ m~ê~ãÉíÉêI NUKTJRV

fJN^MOI qê~åëãáí malP j~ééáåÖ m~ê~ãÉíÉêI NUKTJRV

fÇÉåíáÑáÉêI NUKSJO

fÇÉåíáÑáÉê póåÅ jÉëë~ÖÉI NUKTJPT

fÇÉåíáÑáâ~íáçåI SKOJNI TKOJNI NMKOJNI NUKOJN

fÇÉåíáíó lÄàÉÅíI NUKTJQO

fåÄÉíêáÉÄå~ÜãÉI RKRJNI SKRJNI TKRJNI NMKRJNI NNKRJNI
NUKRJN

J _Éîçê páÉ ÄÉÖáååÉåI NUKNJN

fåÄÉíêáÉÄå~ÜãÉJpÅÜêáííÉI NUKRJQ

áåÇÉåíáÑáÉêI NUKSJU

fåÇÉñI rãêÉÅÜåìåÖI SKSJNSI TKSJOSI NUKSJOS

fåÇáòáÉêìåÖ îçå iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉåI NUKSJOS

fåÜáÄáí qáãÉ bãÉêÖÉåÅóI NUKTJQN

fåëí~ää~íáçåI RKQJNI SKQJNI TKQJNI NMKQJNI NNKQJNI NUKQJN

J ÉäÉâíêáëÅÜÉI NUKQJQ

J ãÉÅÜ~åáëÅÜI NUKQJP

J ãÉÅÜ~åáëÅÜÉI SKQJO

fëçä~íáçåëJpé~ååìåÖI NMKPJNI NUKPJO

fëçä~íáçåëëé~ååìåÖÉåI RKPJN

J bUOw^cr`MMNI NUKPJO

fëçäáÉêìåÖ

J bUOw^cr`MMNI NUKPJO

J bUOw^cr`MNMI NUKPJO

K
hÉååòÉáÅÜåìåÖI ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêI NKQJN

häÉããÉåÄÉäÉÖìåÖ

J bUOw^cr`MMNI NUKQJT

J bUOw^cr`MNMI NUKQJV

häÉããäÉáëíÉI ^åëÅÜäΩëëÉI NMKOJO

häáã~íáëÅÜÉ _ÉÇáåÖìåÖÉåI NMKPJNI NNKPJNI NUKPJN

håçíÉå~ÇêÉëëÉI ã~ñáã~ä ÉáåëíÉääÄ~êÉI NUKPJN

håçíÉå~ÇêÉëëÉ ÉáåëíÉääÉåI NUKRJS

hçãÄáå~íáçåëã∏ÖäáÅÜâÉáíÉåI NOKNJN

hçããìåáâ~íáçåëãÉÇáìãI TKPJNI NUKPJN

hçããìåáâ~íáçåëéÜ~ëÉåI NUKSJQ

hçããìåáâ~íáçåëéêçÑáäI NMKPJN I NUKPJN

hçããìåáâ~íáçåëêÉäÉî~åíÉ iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉåI RKTJNI
NUKTJN

hçããìåáâ~íáçåëòÉáíI NUKPJP

hçããìåáâ~íáçåëòÉáíÉåI RKPJOI SKPJOI TKPJO

hçãéçåÉåíÉå ÇÉë cìåâíáçåëãçÇìäëI NUKQJN

hçåÑáÖìê~íáçåI §ÄÉêï~ÅÜìåÖÉåI NUKSJT

hçåÑçêãáí®íI NKQJN
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L
ibaJ^åòÉáÖÉåI NUKRJU

iÉáíìåÖëä®åÖÉI NNKQJR

iÉáíìåÖëèìÉêëÅÜåáííI NNKQJRI NUKQJNM

iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉåI RKTJNI SKSJNSI TKSJOSI TKTJNI NMKTJNI
NNKTJNI NUKTJN

J _ìëëí~íìëI NMKTJQI NNKTJQ

J `MMMOI NUKTJO

J `MNOSI NUKTJQ

J `NRMMI NUKTJR

J `NRMNI NUKTJR

J `NRMOI NUKTJR

J `NRMPI NUKTJR

J `NRMSI NUKTJS

J `NRMTI NUKTJS

J `NRMUI NUKTJS

J `NRMVI NUKTJT

J `NRNMI NUKTJU

J `NRNNI NUKTJV

J `NRNOI NUKTJNM

J `NRNPI NUKTJNN

J `NRNQI NUKTJNO

J `NRNSI NUKTJNP

J `NROMI NUKTJNP

J `NRONI NUKTJNP

J `NROOI NUKTJNQ

J `NROPI NUKTJNR

J `NROQI NUKTJNR

J `NRORI NUKTJNS

J `NROTI NUKTJNS

J `NROUI NUKTJNS

J `NRPMI NUKTJNT

J `NRPNI NUKTJNT

J `NRPOI NUKTJNT

J `NRPPI NUKTJNT

J `NRPQI NUKTJNU

J `NRPRI NUKTJNU

J `NRPSI NUKTJNU

J `NRPTI NUKTJNU

J `NRQMI NUKTJNV

J `NRQNI NUKTJON

J `NRQOI NUKTJON

J `NRQPI NUKTJOO

J `NRQQI NUKTJOO

J `NRQRI NUKTJOO

J `NRQSI NUKTJOP

J `NRQTI NUKTJOP

J `NRQUI NUKTJOQ

J `NRQVI NUKTJOR

J `NRRMI NUKTJOS

J `NRRNI NUKTJOS

J `NRSMI NUKTJOT

J `NRSNI NUKTJOV

J `NRSOI NUKTJOV

J `NRSPI NUKTJPM

J `NRSQI NUKTJPM

J `NRSRI NUKTJPN

J `^k ÇÉä~óI RKTJQI NMKTJPI NNKTJP

J fÇÉåíáÑáÉêI NMKTJOI NNKTJO

J håçíÉå~ÇêÉëëÉI NMKTJNI NNKTJN

J hçåÑáÖìê~íáçå póëíÉãÄìëJqÉáäåÉÜãÉê I NMKTJOI NNKTJO

J oÉëÉíJkçÇÉI NMKTJPI NNKTJP

J ëÉäÉâíáîÉ ^ÇêÉëëáÉêìåÖI NMKTJOI NNKTJO

J §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉI NMKTJNI NNKTJN

J §ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáíÉåI NMKTJPI NNKTJP

J wÉáíÉáåëíÉääìåÖÉåI NMKTJPI NNKTJP

iáÑÉ dì~êÇáåÖ bîÉåíI NUKSJV

iáÑÉ qáãÉ c~ÅíçêI NUKTJPU

M

j~åìÑ~ÅíìêÉê pçÑíï~êÉ sÉêëáçåI NUKTJPU

jÉÅÜ~åáëÅÜÉ fåëí~ää~íáçåI NMKQJNI NNKQJNI NUKQJP

jáëÅÜÄÉíêáÉÄI NNKQJRI NUKQJNN

jçíçêëí~êíÉê

J báåëÉíòÄ~êâÉáíI NMKOJN

J báåëÉíòÄ~êâÉáí ãáí bUOw^cr`MMNI NUKOJN

N

kÉíòïÉêâJqçéçäçÖáÉI NMKPJNI NUKPJN

kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåí EkjqFI SKSJPI TKSJPI NUKSJQ

kçÇÉ dì~êÇáåÖ bîÉåíI NUKSJV

kçÇÉ dì~êÇáåÖ mêçíçÅçäI NUKSJT

kçÇÉ iáÑÉ qáãÉI NUKSJU

kìíòÇ~íÉåI SKSJNUI TKSJOUI NUKSJOI NUKSJOTI NUKSJOV

O

lhJwìëí~åÇI NUKSJV
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P
m~ê~ääÉäÄÉíêáÉÄI NOKNJN

m~ê~ääÉäÄÉíêáÉÄ ÇÉê pÅÜåáííëíÉääÉå ^fc ìåÇ cfcI
^ìëí~ìëÅÜ îçå mêçòÉ≈Ç~íÉå òïáëÅÜÉå molcf_rpJam
ìåÇ póëíÉãÄìë E`^kFI NOKOJP

m~ê~ãÉíÉê

J _ÉòÉáÅÜåìåÖI SKUJN

J `MNQOI NUKRJNM

J cêÉèìÉåòJpçääïÉêí E`MMQSFI SKSJSI TKSJU

J iJ`MNQOI TKRJT

J píÉìÉêïçêí E`MNPRFI SKSJSI TKSJU

m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåI _É~êÄÉáíìåÖëòÉáí áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêI
NMKPJOI NNKPJO

m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå ìãäÉáíÉåI NOKOJO

m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåâ~å~äI SKSJNSI TKSJOS

m~ê~ãÉíÉêâ~å~äI TKQJS

m~ê~ãÉíÉêë®íòÉI SKSJNTI TKSJOT

J iÉåòÉI SKSJNTI TKSJOT

m~ê~ãÉíÉêë~íòîÉêï~äíìåÖI NUKTJO

mÉêëçå~äI èì~äáÑáòáÉêíÉëI PKOJN

mçíÉåíá~äíêÉååìåÖI SKQJRI TKQJR

mêÉJÇÉÑáåÉÇ bêêçê cáÉäÇI NUKTJPS

mêçÇìÅÉê eÉ~êíÄÉ~í qáãÉI NUKTJQO

mêçíçâçääI SKPJN

mêçòÉÇ~íÉåçÄàÉâíÉI ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉI RKSJNPI
NMKSJNMI NNKSJV

mêçòÉëëJ^ìëÖ~åÖëÇ~íÉåI NUKSJNT

mêçòÉëëJbáåÖ~åÖëÇ~íÉåI âçåÑáÖìêáÉêÉåI NUKSJON

mêçòÉ≈Ç~íÉåI _É~êÄÉáíìåÖëòÉáí áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêI
NMKPJOI NNKPJO

mêçòÉ≈Ç~íÉå ìãäÉáíÉåI NOKOJO

mêçòÉ≈Ç~íÉåJ_ÉäÉÖìåÖI ^fcJ`qoi

J VPMM pÉêîç mi`I TKSJOO

J aêáîÉ mi`I TKSJOO

mêçòÉëëÇ~íÉåJlÄàÉâíÉI NUKSJNQ

J ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíI NUKSJNS

mêçòÉëëÇ~íÉåJpáÖå~äÉI NUKSJNT

J UOMM ãçíÉÅI NUKSJNT

J UOMM îÉÅíçêI NUKSJNT

J ëí~êííÉÅI NUKSJNT

mêçòÉëëÇ~íÉåJqê~åëÑÉêI NUKSJNO

mêçòÉëëÇ~íÉåJtçêíÉI NUKPJN

mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å~äI TKQJS

J hçåÑáÖìê~íáçåI RKSJSI NMKSJRI NNKSJR

mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å®äÉI ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉI RKSJTI NMKSJS I
NNKSJS

mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉI RKSJUI NMKSJTI NNKSJT

J ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíI RKSJNPI NMKSJNMI NNKSJV

mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ãã

J îçã ^åíêáÉÄI SKSJVI TKSJNO

J òìã ^åíêáÉÄI SKSJUI TKSJNN

mêçòÉ≈Ç~íÉåíê~åëÑÉêI TKSJV

mqJ^ìëÑΩÜêìåÖI qóéÉåëÅÜäΩëëÉäI NMKOJN

Q
nìáÅâëíçéI SKRJO

R
oÉÅÉáîÉ malN `çããìåáÅ~íáçå m~ê~ãÉíÉêI NUKTJQU

oÉÅÉáîÉ malN j~ééáåÖ m~ê~ãÉíÉêI NUKTJRM

oÉÅÉáîÉ malO `çããìåáÅ~íáçå m~ê~ãÉíÉêI NUKTJQV

oÉÅÉáîÉ malOG j~ééáåÖ m~ê~ãÉíÉêI NUKTJRN

oÉÅÉáîÉ malP `çããìåáÅ~íáçå m~ê~ãÉíÉêI NUKTJQV

oÉÅÉáîÉ malPG j~ééáåÖ m~ê~ãÉíÉêI NUKTJRN

oÉÅÜíäáÅÜÉ _ÉëíáããìåÖÉåI NKQJN

oÉÖäÉêëéÉêêÉI SKUJN

oÉéÉ~íÉê

J _ÉáëéáÉä òìã báåë~íòI RKQJQI NUKQJNO
J bãéÑÉÜäìåÖ òìê sÉêïÉåÇìåÖI NNKQJS

oÉëíçêÉ aÉÑ~ìäí m~ê~ãÉíÉêëI NUKTJQM

oqoJqÉäÉÖê~ããI NUKSJU

S
pÅÜåáííëíÉääÉ

J báåãÉëëJI NNKQJS

J pÉêîáÅÉJI NNKQJS

pÅÜìíò~êíI NMKPJNI NNKPJNI NUKPJN

pÅÜìíòáëçäáÉêìåÖI NUKPJO

pÉÖãÉåíJiÉáíìåÖëä®åÖÉI NNKQJR

pÉêîÉê pal m~ê~ãÉíÉêëI NUKTJQP

pÉêîáÅÉJpÅÜåáííëíÉääÉI NNKQJS

páÅÜÉêÜÉáíëÜáåïÉáëÉI PKNJNI PKQJN

J ~ääÖÉãÉáåÉI PKPJN

páÖå~äáëáÉêìåÖÉåI NUKRJU

pçÑíï~êÉëí~åÇI qóéÉåëÅÜäΩëëÉäI SKOJNI TKOJN

pçääïÉêíèìÉääÉI SKSJSI TKSJU

pé~ååìåÖëîÉêëçêÖìåÖI NUKQJS

pé~ååìåÖëîÉêëçêÖìåÖI ÉñíÉêåÉI SKQJQI TKQJP

ëí~êíÉÅI _É~êÄÉáíìåÖëòÉáíÉåI NUKPJP

ëí~êííÉÅI báåëÉíòÄ~êâÉáí ãáí bUOw^cr`MMNI NUKOJN

pí~íìë~åòÉáÖÉI NUKRJU

pí~íìëïçêíI NMKUJQI NNKUJQ

píÉÅâÄ~êÉ häÉããäÉáëíÉI dÉÄê~ìÅÜI
cÉÇÉêâê~Ñí~åëÅÜäìëëI NUKQJR
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píÉÅâÄ~êÉ häÉããäÉáëíÉåI rãÖ~åÖI NUKQJR

píÉÅâÉêäÉáëíÉ

J ^åëÅÜäì≈I NMKOJO

J íÉÅÜåáëÅÜÉ a~íÉåI NMKPJN

píÉÅâÉêäÉáëíÉåI a~íÉåI NUKQJR

píÉÅââäÉããÉ ÑΩê ÉñíK sÉêëçêÖìåÖI ^åëÅÜäΩëëÉI SKQJQI
TKQJP

píÉìÉêïçêíI SKSJSI SKUJOI TKSJUI NMKUJPI NNKUJP

J UOMM îÉÅíçêI SKSJNQI TKSJNR

J UOuuI SKSJNMI TKSJNR

J VPuuI TKSJNUI TKSJON

píáÅÜïçêíîÉêòÉáÅÜåáëI RKNMJNI SKVJNI TKNMJNI NMKVJNI
NNKVJN

píçêÉ m~ê~ãÉíÉêëI NUKTJPV

póåÅíÉäÉÖê~ããI NUKSJNR

póëíÉãÄìë

J ^åïÉåÇìåÖëÄÉáëéáÉäI RKSJOP

J póåÅJqÉäÉÖê~ããI RKSJNS

póëíÉãÄìë E`^kF

J ^ìÑÄ~ì ÉáåÉë _ìëëóëíÉãëI RKQJO

J qÉÅÜåáëÅÜÉ a~íÉå
_É~êÄÉáíìåÖëòÉáíÉåI RKPJO
hçããìåáâ~íáçåëòÉáíÉåI RKPJOI NMKPJOI NNKPJO
qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáíI RKPJOI SKPJP

J §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉI RKQJP

J råíÉêëìÅÜìåÖ òìê bjsJÖÉêÉÅÜíÉå sÉêÇê~ÜíìåÖI RKUJO

póëíÉãÄìë ÇÉê dÉê®íÉêÉáÜÉ VPMMI RKNJN

T
qÉÅÜåáëÅÜÉ a~íÉåI RKPJNI SKPJNI TKPJNI NMKPJNI NNKPJNI
NUKPJN

J ^ÄãÉëëìåÖÉåI SKPJQI TKPJQ

J ~ääÖÉãÉáåÉ a~íÉåLbáåë~íòÄÉÇáåÖìåÖÉåI SKPJNI TKPJN

qÉáäåÉÜãÉê éêç pÉÖãÉåíI ã~ñáã~ä ã∏ÖäáÅÜÉI NUKPJN

qÉáäåÉÜãÉê~ÇêÉëëÉ ÉáåëíÉääÉåI NUKRJS

qÉäÉÖê~ããJi~ìÑòÉáíI NMKPJO I NNKPJO

qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáíI SKPJPI TKPJPI NMKPJOI NNKPJOI NUKPJP

qê~åëãáí malN `çããìåáÅ~íáçå m~ê~ãÉíÉêI NUKTJRR

qê~åëãáí malN j~ééáåÖ m~ê~ãÉíÉêI NUKTJRU

qê~åëãáí malO `çããìåáÅ~íáçå m~ê~ãÉíÉêI NUKTJRS

qê~åëãáí malO j~ééáåÖ m~ê~ãÉíÉêI NUKTJRV

qê~åëãáí malP `çããìåáÅ~íáçå m~ê~ãÉíÉêI NUKTJRT

qê~åëãáí malP j~ééáåÖ m~ê~ãÉíÉêI NUKTJRV

qofmJoÉëÉíI SKUJN

qóéÉåëÅÜáäÇI NMKOJO

qóéÉåëÅÜáäÇ~åÖ~ÄÉåI NUKOJN

qóéÉåëÅÜäΩëëÉäI SKOJNI TKOJNI NMKOJNI NUKOJN

U
§ÄÉêíê~ÖìåÖëÖÉëÅÜïáåÇáÖâÉáíI SKPJOI TKPJO

§ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉI RKPJNI NNKQJRI NUKPJN

J ÉáåëíÉääÉåI NUKRJT

J póëíÉãÄìë E`^kFK páÉÜÉ _~ìÇê~íÉ

§ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ ÉáåëíÉääÉåI NNKRJN

§ÄÉêï~ÅÜìåÖÉåI NUKSJT

rãÖÉÄìåÖëíÉãéÉê~íìêI NMKPJNI NNKPJNI NUKPJN

rãêáÅÜíÉêêÉáÜÉ UOMMI SKSJOPI TKSJPQ

V
s~êá~åíÉ

J mqJ^ìëÑΩÜêìåÖI NMKOJN

J pí~åÇ~êÇ~ìëÑΩÜêìåÖI NMKOJN

sÉêÇê~ÜíìåÖ ãáí ÉáåÉã iÉáíêÉÅÜåÉêI NUKQJQ

sÉêÖ~ÄÉ ÇÉê fÇÉåíáÑáÉêI NUKSJP
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3.2

L PKOJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

PKO cΩê ÇáÉ páÅÜÉêÜÉáí îÉê~åíïçêíäáÅÜÉ mÉêëçåÉå

_ÉíêÉáÄÉê áëí àÉÇÉ å~íΩêäáÅÜÉ çÇÉê àìêáëíáëÅÜÉ mÉêëçåI ÇáÉ Ç~ë ^åíêáÉÄëëóëíÉã îÉêJ
ïÉåÇÉí çÇÉê áå ÇÉêÉå ^ìÑíê~Ö Ç~ë ^åíêáÉÄëëóëíÉã îÉêïÉåÇÉí ïáêÇK

aÉê _ÉíêÉáÄÉê ÄòïK ëÉáå páÅÜÉêÜÉáíëÄÉ~ìÑíê~ÖíÉê ãì≈ ÖÉï®ÜêäÉáëíÉåI

z Ç~≈ ~ääÉ êÉäÉî~åíÉå sçêëÅÜêáÑíÉåI eáåïÉáëÉ ìåÇ dÉëÉíòÉ ÉáåÖÉÜ~äíÉå ïÉêÇÉåK

z Ç~≈ åìê èì~äáÑáòáÉêíÉë mÉêëçå~ä ~å ìåÇ ãáí ÇÉã ^åíêáÉÄëëóëíÉã ~êÄÉáíÉíK

z Ç~≈ Ç~ë mÉêëçå~ä ÇáÉ _ÉíêáÉÄë~åäÉáíìåÖ ÄÉá ~ääÉå ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉå ^êÄÉáíÉå
îÉêÑΩÖÄ~ê Ü~íK

z Ç~≈ åáÅÜíèì~äáÑáòáÉêíÉë mÉêëçå~ä Ç~ë ^êÄÉáíÉå ~å ìåÇ ãáí ÇÉã
^åíêáÉÄëëóëíÉã ìåíÉêë~Öí ïáêÇK

nì~äáÑáòáÉêíÉë mÉêëçå~ä ëáåÇ mÉêëçåÉåI ÇáÉ ~ìÑÖêìåÇ áÜêÉê ^ìëÄáäÇìåÖI bêÑ~ÜêìåÖ
ìåÇråíÉêïÉáëìåÖ ëçïáÉ áÜêÉê hÉååíåáëëÉ ΩÄÉê ÉáåëÅÜä®ÖáÖÉkçêãÉåìåÇ_ÉëíáãJ
ãìåÖÉåI råÑ~ääîÉêÜΩíìåÖëîçêëÅÜêáÑíÉå ìåÇ _ÉíêáÉÄëîÉêÜ®äíåáëëÉ îçå ÇÉã ÑΩê ÇáÉ
páÅÜÉêÜÉáí ÇÉê ^åä~ÖÉ sÉê~åíïçêíäáÅÜÉå ÄÉêÉÅÜíáÖí ïçêÇÉå ëáåÇI ÇáÉ àÉïÉáäë ÉêÑçêJ
ÇÉêäáÅÜÉå q®íáÖâÉáíÉå ~ìëòìÑΩÜêÉå ìåÇ Ç~ÄÉá ã∏ÖäáÅÜÉ dÉÑ~ÜêÉå ÉêâÉååÉå ìåÇ
îÉêãÉáÇÉå â∏ååÉåK
EaÉÑáåáíáçå ÑΩê c~ÅÜâê®ÑíÉ ~ìë sab NMR çÇÉê fb` PSQF

_ÉíêÉáÄÉê

nì~äáÑáòáÉêíÉë mÉêëçå~ä
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3.3

L PKPJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

PKP ^ääÖÉãÉáåÉ páÅÜÉêÜÉáíëÜáåïÉáëÉ

z jáí ÇáÉëÉå páÅÜÉêÜÉáíëÜáåïÉáëÉå ïáêÇ âÉáå ^åëéêìÅÜ ~ìÑ sçääëí®åÇáÖâÉáí
ÉêÜçÄÉåK _Éá cê~ÖÉå ìåÇ mêçÄäÉãÉå ëéêÉÅÜÉå páÉ ÄáííÉ ÇáÉ ÑΩê páÉ
òìëí®åÇáÖÉ iÉåòÉJsÉêíêÉíìåÖ ~åK

z a~ë hçããìåáâ~íáçåëãçÇìä ÉåíëéêáÅÜí òìã wÉáíéìåâí ÇÉê ^ìëäáÉÑÉêìåÖ ÇÉã
pí~åÇ ÇÉê qÉÅÜåáâ ìåÇ Öáäí ÖêìåÇë®íòäáÅÜ ~äë ÄÉíêáÉÄëëáÅÜÉêK

z aáÉ ^åÖ~ÄÉå áå ÇáÉëÉã e~åÇÄìÅÜ ÄÉòáÉÜÉå ëáÅÜ ~ìÑ ÇáÉ ~åÖÉÖÉÄÉåÉå
e~êÇJ ìåÇ pçÑíï~êÉîÉêëáçåÉå ÇÉê hçããìåáâ~íáçåëãçÇìäÉK

z sçã hçããìåáâ~íáçåëãçÇìä ÖÉÜÉå dÉÑ~ÜêÉå ~ìëI ïÉååW
Ó åáÅÜí èì~äáÑáòáÉêíÉë mÉêëçå~ä ~å ìåÇ ãáí ÇÉã hçããìåáâ~íáçåëãçÇìä
~êÄÉáíÉíK

Ó Ç~ë hçããìåáâ~íáçåëãçÇìä ë~ÅÜïáÇêáÖ îÉêïÉåÇÉí ïáêÇK

z aáÉ áå ÇáÉëÉã e~åÇÄìÅÜ Ç~êÖÉëíÉääíÉå îÉêÑ~ÜêÉåëíÉÅÜåáëÅÜÉå eáåïÉáëÉ ìåÇ
pÅÜ~äíìåÖë~ìëëÅÜåáííÉ ëáåÇ sçêëÅÜä®ÖÉI ÇÉêÉå §ÄÉêíê~ÖÄ~êâÉáí ~ìÑ ÇáÉ
àÉïÉáäáÖÉ ^åïÉåÇìåÖ ΩÄÉêéêΩÑí ïÉêÇÉå ãì≈K

z pçêÖÉå páÉ ÇìêÅÜ ÖÉÉáÖåÉíÉ j~≈å~ÜãÉå Ç~ÑΩêI Ç~ë ÄÉáã sÉêë~ÖÉå ÇÉë
hçããìåáâ~íáçåëãçÇìäë âÉáåÉ mÉêëçåÉåJ çÇÉê p~ÅÜëÅÜ®ÇÉå ÉåíëíÉÜÉåK

z _ÉíêÉáÄÉå páÉ Ç~ë ^åíêáÉÄëëóëíÉã åìê áã Éáåï~åÇÑêÉáÉå wìëí~åÇK

z sÉê®åÇÉêìåÖÉå çÇÉê rãÄ~ìíÉå ÇÉë hçããìåáâ~íáçåëãçÇìäë ëáåÇ
ÖêìåÇë®íòäáÅÜ îÉêÄçíÉåK páÉ ÄÉÇΩêÑÉå ~ìÑ àÉÇÉå c~ää ÇÉê oΩÅâëéê~ÅÜÉ ãáí
iÉåòÉK

z a~ë hçããìåáâ~íáçåëãçÇìä áëí Éáå _ÉíêáÉÄëãáííÉä òìã báåë~íò áå
áåÇìëíêáÉääÉå pí~êâëíêçã~åä~ÖÉåK t®ÜêÉåÇ ÇÉë _ÉíêáÉÄÉë ãì≈ Ç~ë
hçããìåáâ~íáçåëãçÇìä ÑÉëí ãáí ÇÉå àÉïÉáäáÖÉå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêå îÉêÄìåÇÉå
ëÉáåK wìë®íòäáÅÜ ëáåÇ ~ìÅÜ ~ääÉ j~≈å~ÜãÉå òì ÉêÖêÉáÑÉåI ÇáÉ áå ÇÉã
e~åÇÄìÅÜ ÇÉë îÉêïÉåÇÉíÉå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë îçêÖÉëÅÜêáÉÄÉå ïÉêÇÉåK
_ÉáëéáÉäW ^åÄêáåÖÉå îçå ^ÄÇÉÅâìåÖÉåI ìã ÇÉå _ÉêΩÜêìåÖëëëÅÜìíò òì
ÖÉï®ÜêäÉáëíÉåK
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3.4

L PKQJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

PKQ dÉëí~äíìåÖ ÇÉê páÅÜÉêÜÉáíëÜáåïÉáëÉ

^ääÉ páÅÜÉêÜÉáíëÜáåïÉáëÉ áå ÇáÉëÉê ^åäÉáíìåÖ ëáåÇ ÉáåÜÉáíäáÅÜ ~ìÑÖÉÄ~ìíW

máâíçÖê~ãã EâÉååòÉáÅÜåÉí ÇáÉ ^êí ÇÉê dÉÑ~ÜêF

 páÖå~äïçêí> EâÉååòÉáÅÜåÉí ÇáÉ pÅÜïÉêÉ ÇÉê dÉÑ~ÜêF

eáåïÉáëíÉñí EÄÉëÅÜêÉáÄí ÇáÉ dÉÑ~Üê ìåÇ ÖáÄí eáåïÉáëÉI ïáÉ ëáÉ
îÉêãáÉÇÉå ïÉêÇÉå â~ååF

Piktogramm Signalwort Folgen bei Mißachtung derPiktogramm

Signalwort Bedeutung

Folgen bei Mißachtung der
Sicherheitshinweise


Gefahr! Unmittelbar drohende Gefahr für

Personen
Tod oder schwerste Verletzun-
gen

gefährliche elektrische Span-
nung


Warnung! Mögliche, sehr gefährliche Situation

für Personen
Tod oder schwerste Verletzun-
gen


allgemeine Gefahr

Vorsicht! Mögliche, gefährliche Situation für
Personen

Leichte Verletzungen

 Stop! Mögliche Sachschäden Beschädigung des Antriebssy-
stems oder seiner Umgebung


Hinweis! Nützlicher Hinweis oder Tipp

Wenn Sie ihn befolgen, erleichtern Sie
sich die Handhabung des Antriebssy-
stems.





4EMV-gerechte Verdahtung

L QKNbap`^kJNKMJNNLOMMO

Q bjsJÖÉêÉÅÜíÉ sÉêÇê~ÜíìåÖ

 eáåïÉáë>
aáÉ _ÉëÅÜêÉáÄìåÖ òì ÇáÉëÉã qÜÉã~ áëí åçÅÜ åáÅÜí
~ÄÖÉëÅÜäçëëÉåK
táê áåÑçêãáÉêÉå páÉI ïÉåå ÇáÉëÉë h~éáíÉä òìê sÉêÑΩÖìåÖ ëíÉÜíK
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5.2

L RKOJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

RKO ^ääÖÉãÉáåÉë

aáÉëÉ ^åäÉáíìåÖ Öáäí ÑΩê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÇÉê dÉê®íÉêÉáÜÉ VPMM ãáí ÇÉê qóéÉåëÅÜáäÇJ
ÄÉòÉáÅÜåìåÖW

33.932X Ex 1x 0x (9321 - 9329)

33.933X Ex 1x 0x (9330 - 9332)

33.932X Cx 1x 0x - V003 Cold Plate (9321 - 9328)

Typ

Bauform:
Ex = Einbaugerät IP20
Cx = Cold Plate
xK = Servo-Kurvenscheibe
xP = Servo-Positionierregler
xR = Servo-Registerregler
xS = Servo-Umrichter
xV = vector control

Hardwarestand und Index

Softwarestand und Index

Variante

Erläuterung

jáí ÇÉã áåíÉÖêáÉêíÉåpóëíÉãÄìëJ_ìë áã^åíêáÉÄëêÉÖäÉê VPMMâ~ååÇáÉcìåâíáçå~äáJ
í®í ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë ÉêÜÉÄäáÅÜ ÉêïÉáíÉêí ïÉêÇÉåK eáÉêòì ÖÉÜ∏êÉåW

z m~ê~ãÉíÉêîçêÖ~ÄÉå

z bêïÉáíÉêìåÖÉå ÇìêÅÜ ÇÉòÉåíê~äÉ häÉããÉå

z a~íÉå~ìëí~ìëÅÜ îçå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê òì ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê

z _ÉÇáÉåJ ìåÇ báåÖ~ÄÉÖÉê®íÉ

z ÉñíÉêåÉ píÉìÉêìåÖÉå ìåÇ iÉáíëóëíÉãÉ

aÉê ^åïÉåÇÉê â~åå çÜåÉ hÉååíåáëëÉ ÇÉë _ìëëóëíÉãë òK_K ÉáåÉå a~íÉå~ìëJ
í~ìëÅÜ îçå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê òì ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ãáí ÇáÖáí~äÉå píÉìÉêJI aêÉÜò~ÜäJ ìåÇ
aêÉÜãçãÉåíÉåëáÖå~äÉåîçêåÉÜãÉåK fëíÇÉê^åïÉåÇÉêãáíÇÉê hçåÑáÖìêáÉêìåÖîçå
cìåâíáçåëÄä∏ÅâÉ îÉêíê~ìíI ëáåÇ ÇáÉ sçê~ìëëÉíòìåÖÉå ÜáÉêÑΩê ÖÉÖÉÄÉå EëáÉÜÉh~éáJ
íÉä ÒrãÖ~åÖ ãáí cìåâíáçåëÄä∏ÅâÉåÒFK

cΩê ÇÉå a~íÉåîÉêâÉÜê ëíÉÜÉå áåëÖÉë~ãí R báåÖ~åÖëâ~å®äÉ ìåÇ R ^ìëÖ~åÖëâ~J
å®äÉ òìê sÉêÑΩÖìåÖI ÇáÉ ìå~ÄÜ®åÖáÖ îçåÉáå~åÇÉê ÖÉåìíòí ïÉêÇÉå â∏ååÉåK eáÉêòì
ÖÉÜ∏êÉå O m~ê~ãÉíÉêâ~å®äÉ Epal Z pÉêîáÅÉ a~í~ lÄàÉâíFK

dΩäíáÖâÉáí ÇÉê açâìãÉåí~íáçå

báÖÉåëÅÜ~ÑíÉå
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5.3
5.3.1

L RKPJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

RKP qÉÅÜåáëÅÜÉ a~íÉå

RKPKN ^ääÖÉãÉáåÉ a~íÉå ìåÇ báåë~íòÄÉÇáåÖìåÖÉå

Protokoll CANopen (CAL-basierendes Kommunikationsprofil DS301)

Kommunikationsmedium DIN ISO 11898

Netzwerktopologie Linie

Max. Anzahl Teilnehmer 63

Übertragungsrate [kBit/s] • 20 (bei 9300 vector)
• 50
• 125
• 250
• 500
• 1000

RKPKO _ÉãÉëëìåÖëÇ~íÉå

Bereich Werte

Isolationsspannungen zwischen Bus
d

p g
und ... Bemessungsisolationsspannung Art der Isolation

• Bezugserde / PE 50 V AC Basisisolierung

• Leistungsteil 270 V AC Basisisolierung

• digitalen Ein-/Ausgangsklemmen 270 V AC Basisisolierung

• Steuerklemmen 0 V AC keine Potentialtrennung

• externen Bussystemen 270 V AC Basisisolierung



Technische Daten
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5.3
5.3.3

LRKPJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

RKPKP hçããìåáâ~íáçåëòÉáíÉå

 eáåïÉáë>
aáÉ hçããìåáâ~íáçåëòÉáí áëí ÇáÉ wÉáí òïáëÅÜÉå ÇÉã pí~êí ÉáåÉê
^åÑçêÇÉêìåÖ ìåÇ ÇÉã báåíêÉÑÑÉå ÇÉê ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉå
oΩÅâ~åíïçêíK
aáÉ hçããìåáâ~íáçåëòÉáíÉå áã `^kJ_ìëëóëíÉã ëáåÇ ~ÄÜ®åÖáÖ îçå
ÇÉê
z _É~êÄÉáíìåÖëòÉáí áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê
z qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáí

Ó §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ E_~ìÇê~íÉF
Ó qÉäÉÖê~ããä®åÖÉ

z mêáçêáí®í ÇÉê a~íÉå
z _ìë~ìëä~ëíìåÖ
k®ÜÉêÉ fåÑçêã~íáçåÉå ΩÄÉê ÇáÉ _ìëòìÖêáÑÑëëíÉìÉêìåÖ ëáåÇ òK _K áå
ÇÉã c~ÅÜÄìÅÜ Ò`^k `çåíêçääÉê ^êÉ~ kÉíïçêâ dêìåÇä~ÖÉå ìåÇ
mê~ñáëÒ îçå tçäÑÖ~åÖ i~ïêÉåòI ÜÉê~ìëÖÉÖÉÄÉå îçã eΩíÜáÖ _ìÅÜ
sÉêä~Ö eÉáÇÉäÄÉêÖI òìë~ããÉåÖÉíê~ÖÉåK

bë ÉñáëíáÉêÉå âÉáåÉ ^ÄÜ®åÖáÖâÉáíÉå òïáëÅÜÉå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå ìåÇ mêçòÉ≈Ç~íÉåK

z m~ê~ãÉíÉêW Å~K PM ãë H OM ãë qçäÉê~åò EíóéáëÅÜF
Ó _Éá ÉáåáÖÉå `çÇÉëíÉääÉå â~åå ÇáÉ _É~êÄÉáíìåÖëòÉáí ä®åÖÉê ëÉáå EëáÉÜÉ ~ìÅÜ
póëíÉãÜ~åÇÄìÅÜ VPMMFK

z mêçòÉ≈Ç~íÉåW N…O ãë

aáÉ qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáí áëí ~ÄÜ®åÖáÖ îçå ÇÉê §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ ìåÇ ÇÉê qÉäÉJ
Öê~ããä®åÖÉW

Übertragungsrate [kBit/s]
Telegrammlänge [Byte]

Übertragungsrate [kBit/s]
0 2 8

50 1.09 1.47 2.62
125 0.44 0.59 1.05
250 0.22 0.29 0.52
500 0.11 0.15 0.26
1000 0.05 0.07 0.13

q~ÄK RKPJN j~ñáã~äïÉêíÉ ÇÉê qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáí áå xãëz

aáÉ qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáíÉå ÇÉê çÄáÖÉå q~ÄÉääÉ ëáåÇ ÇìêÅÜ å~ÅÜÑçäÖÉåÇÉ däÉáÅÜìåÖ
ÉêêÉÅÜåÉí ïçêÇÉåK jáí áÜê ä~ëëÉå ëáÅÜ áã _ÉÇ~êÑëÑ~ää ÄÉäáÉÄáÖÉ wïáëÅÜÉåïÉêíÉ
íqã~ñ ÉêêÉÅÜåÉåK

íq≤
RQI Q + VI S ⋅ ia

Ç§

tT = Telegrammlaufzeit [ms]
LD = Telegrammlänge [Byte]
dÜ = Übertragungsrate [kBit/s]

_É~êÄÉáíìåÖëòÉáí áã
^åíêáÉÄëêÉÖäÉê

qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáí
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L RKQJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

RKQ fåëí~ää~íáçå

RKQKN bäÉâíêáëÅÜÉ fåëí~ää~íáçå

^
Q

^
P

^
O

^
N

b
P

b
O

b
N

OU

d
k
a

il
e
f

uQ

^ÄÄK RKQJN ^åëÅÜäì≈ÄÉäÉÖìåÖ ~ã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê

Klemme X4 Erläuterung
GND Bezugspotential CAN-Bus

• mit internem Reihenwiderstand (100 Ω)
• max. Strombelastung: 30 mA

LO CAN-LOW

HI CAN-HIGH

_ÉäÉÖìåÖ ÇÉê píÉÅâÉêäÉáëíÉ
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LRKQJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

120 Ω 120 Ω

GND
LOW

HIGH

Systembus

9300 9300

Klemmenblock
Antriebsregler 1

Klemmenblock
Antriebsregler 2

^ÄÄK RKQJO sÉêÇê~ÜíìåÖëÄÉáëéáÉä ÇÉë póëíÉãÄìë E`^kF

_áííÉ ÑçäÖÉå páÉ ÄÉá ÇÉê sÉêïÉåÇìåÖ ÇÉë páÖå~äâ~ÄÉäë ìåëÉêÉå bãéÑÉÜäìåÖÉåW

Gesamtlänge bis 300 m

Kabeltyp LIYCY 2 x 2 x 0,5 mm2 (paarverseilt mit Abschirmung)

Leitungswiderstand ≤ 40 Ω/km

Kapazitätsbelag ≤ 130 nF/km

Anschluß Paar 1 (weiß/braun), LOW und HIGH
Paar 2 (grün/gelb):, GND

Gesamtlänge bis 1000 m

Kabeltyp CYPIMF 2 x 2 x 0,5 mm2 (paarverseilt mit Abschirmung)

Leitungswiderstand ≤ 40 Ω/km

Kapazitätsbelag ≤ 60 nF/km

Anschluß Paar 1 (weiß/braun), LOW und HIGH
Paar 2 (grün/gelb):, GND

sÉêÇê~ÜíìåÖ ÇÉë póëíÉãÄìë
E`^kF

péÉòáÑáâ~íáçå póëíÉãÄìëJh~ÄÉäN
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L RKQJPbap`^kJNKMJNNLOMMO

RKQKO _ìëäÉáíìåÖëä®åÖÉ

e~äíÉå páÉ ÇáÉ òìä®ëëáÖÉå iÉáíìåÖëä®åÖÉå ìåÄÉÇáåÖí ÉáåK

NK §ÄÉêéêΩÑÉå páÉ ÇáÉ báåÜ~äíìåÖ ÇÉê dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ áå q~ÄK RKQJNK

aìêÅÜ ÇáÉ §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ áëí ÇáÉ dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ ÑÉëíÖÉäÉÖíK

Übertragungsrate [kBit/s] 20
(nur 9300 vector)

50 125 250 500 1000

Gesamt-Leitungslänge [m] 3950 1550 630 290 120 25

q~ÄK RKQJN dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ

OK §ÄÉêéêΩÑÉå páÉ ÇáÉ báåÜ~äíìåÖ ÇÉê pÉÖãÉåíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ áå q~ÄK RKQJOK

aáÉ pÉÖãÉåíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ ïáêÇ ÇìêÅÜ ÇÉå îÉêïÉåÇÉíÉå iÉáíìåÖëèìÉêëÅÜåáíí
ìåÇ ÇáÉ qÉáäåÉÜãÉê~åò~Üä ÑÉëíÖÉäÉÖíK lÜåÉ oÉéÉ~íÉê áëí ÇáÉ pÉÖãÉåíJiÉáíìåÖëJ
ä®åÖÉ ÖäÉáÅÜ ÇÉê dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉK

Leitungsquerschnitt
Teilnehmer 0.25 mm2 0.5 mm2 0.75 mm2 1.0 mm2

2 240 m 430 m 650 m 940 m
5 230 m 420 m 640 m 920 m
10 230 m 410 m 620 m 900 m
20 210 m 390 m 580 m 850 m
32 200 m 360 m 550 m 800 m
63 170 m 310 m 470 m 690 m

q~ÄK RKQJO pÉÖãÉåíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ

PK sÉêÖäÉáÅÜÉå páÉ ÇáÉ ÄÉáÇÉå ÉêãáííÉäíÉå tÉêíÉ ãáíÉáå~åÇÉêK

tÉåå ÇÉê ~ìë q~ÄK RKQJO ÉêãáííÉäíÉ tÉêí âäÉáåÉê ~äë ÇáÉ òì êÉ~äáëÉêÉåÇÉ dÉë~ãíJ
iÉáíìåÖëä®åÖÉ ~ìë q~ÄK RKQJN ëÉáå ëçääíÉI ãΩëëÉå oÉéÉ~íÉê ÉáåÖÉëÉíòí ïÉêÇÉåK
oÉéÉ~íÉê ìåíÉêíÉáäÉå ÇáÉ dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ áå pÉÖãÉåíÉK

 eáåïÉáë>
z _É~ÅÜíÉå páÉ ÇáÉ oÉÇìòáÉêìåÖ ÇÉê dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ

~ìÑÖêìåÇ ÇÉê páÖå~äîÉêò∏ÖÉêìåÖ ÇÉë oÉéÉ~íÉêë EëáÉÜÉ _ÉáëéáÉä
5.4-4FK

z jáëÅÜÄÉíêáÉÄ
Ó jáëÅÜÄÉíêáÉÄ äáÉÖí îçêI ïÉåå îÉêëÅÜáÉÇÉåÉ qÉáäåÉÜãÉê ~å
ÉáåÉã kÉíò ÄÉíêáÉÄÉå ïÉêÇÉåK

Ó tÉåå ÄÉá ÖäÉáÅÜÉê §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ ÇáÉ òìÖÉÜ∏êáÖÉå
dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉå ÇÉê qÉáäåÉÜãÉê ìåíÉêëÅÜáÉÇäáÅÜ ëáåÇI
ãì≈ òìê _ÉëíáããìåÖ ÇÉê ã~ñK iÉáíìåÖëä®åÖÉ ÇÉê âäÉáåÉêÉ
tÉêí îÉêïÉåÇÉí ïÉêÇÉåK

Vorgaben
• Leitungsquerschnitt: 0,5 mm2 (gemäß Kabel-Spezifikation5.4-2 )
• Teilnehmeranzahl: 63
• Repeater: Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)

_Éá ã~ñK qÉáäåÉÜãÉê~åò~Üä ESPF ëáåÇ ~ìë ÇÉå sçêÖ~ÄÉå ÑçäÖÉåÇÉ iÉáíìåÖëä®åÖÉå
L ^åò~Üä oÉéÉ~íÉê ÉáåòìÜ~äíÉåW

Übertragungsrate [kBit/s] 20 50 125 250 500 1000
Max. Leitungslänge [m] 3950 1550 630 290 120 25
Segment-Leitungslänge [m] 310 310 310 290 120 25
Anzahl der Repeater 12 4 2 - - -

_ÉáëéáÉäW ^ìëï~ÜäÜáäÑÉ
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Vorgaben
• Übertragungsrate: 125 kBit/s
• Leitungsquerschnitt: 0,5 mm2

• Teilnehmeranzahl: 28
• Leitungslänge: 450 m
1. Gesamt-Leitungslänge bei 125 kBit/s
630 m aus Tab. 18.4-1
2. Segment-Leitungslänge für 28 Teilnehmer und einem Leitungsquerschnitt von 0,5mm2 .
360 m aus Tab. 5.4-2
3. Vergleich
Der Wert in Pkt. 2. ist kleiner als die zu realisierende Leitungslänge von 450 m.
4. Folgerung
• Ohne Repeater-Einsatz ist die zu realisierende Leitungslänge von 450 m nicht möglich.
• Es muß ein Repeater nach 360 m (Pkt. 2.) eingesetzt werden.
5. Max. Leitungslänge mit Repeater-Einsatz
• Verwendet wird der Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)
• Berechnung der max. Leitungslänge:

630 m (entsprechend Tab. 18.4-1) minus 30 m (Leitungsreduzierung)
Æ Max. erreichbare Leitungslänge mit Repeater: 600 m.
Æ Damit ist die vorgegebene Leitungslänge realisierbar.

 eáåïÉáë>
aáÉ sÉêïÉåÇìåÖ ÉáåÉë ïÉáíÉêÉå oÉéÉ~íÉêë ïáêÇ ÉãéÑçÜäÉå ~äë
z pÉêîáÅÉJpÅÜåáííëíÉääÉ

sçêíÉáäW pí∏êìåÖëÑêÉáÉë ^åâçééÉäå áã ä~ìÑÉåÇÉå _ìëJ_ÉíêáÉÄ
ã∏ÖäáÅÜK

z báåãÉëëJpÅÜåáííëíÉääÉ
sçêíÉáäW báåãÉëëJLmêçÖê~ããáÉêÖÉê®í ÄäÉáÄí Ö~äî~åáëÅÜ ÖÉíêÉååíK

_ÉáëéáÉäW oÉéÉ~íÉêJbáåë~íò
éêΩÑÉåO
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L RKRJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

RKR fåÄÉíêáÉÄå~ÜãÉ

RKRKN sçê ÇÉã ÉêëíÉå báåëÅÜ~äíÉå

 píçé>
§ÄÉêéêΩÑÉå páÉ îçê ÇÉã báåëÅÜ~äíÉå ÇÉê kÉíòëé~ååìåÖ ÇáÉ
ÖÉë~ãíÉ sÉêÇê~ÜíìåÖ ~ìÑ sçääëí®åÇáÖâÉáíI hìêòëÅÜäì≈ ìåÇ
bêÇëÅÜäì≈K

 eáåïÉáë>
e~äíÉå páÉ ìåÄÉÇáåÖí ÇáÉ báåëÅÜ~äíêÉáÜÉåÑçäÖÉ Éáå >
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LRKRJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

RKRKO bêëíã~äáÖÉë báåëÅÜ~äíÉå

^ìÑÄ~ì ÇÉê hçããìåáâ~íáçå îçã `^kJj~ëíÉê òìê dÉê®íÉêÉáÜÉ VPMM

Schritt Vorgehensweise Bemerkungen
1. Netzspannung zuschalten

und ggf. externe Versor-
gung der Klemmen zu-
schalten.

Der Antriebsregler ist nach ca. 1 Sekunde betriebsbereit (bei Verwendung eines
Absolutwertgebers verlängert sich die Initialisierungsphase des Antriebsreglers
um 2 s).
Die Reglersperre ist aktiv.
Reaktion des Antriebsreglers
• Die grüne LED blinkt.

2. Ggf. Übertragungsrate
einstellen

Übertragungsrate (Systembus-Übertragungsrate) C0351 mit Keypad oder PC
einstellen.
Änderungen werden erst nach dem Befehl “Reset-Node” (C0358 = 1) über-
nommen.
Lenze-Einstellung: 500 kBit/s

3. Systembus-Gerätea-
dresse einstellen

Systembus-Geräteadresse bei mehreren vernetzten Antriebsreglern
• über C0350 einstellen.
• an jedem Antriebsregler über Keypad oder PC einstellen.
• im Netzwerk nur einmal verwenden.
Änderungen werden erst nach dem Befehl “Reset-Node” (C0358 = 1) über-
nommen.
Lenze-Einstellung: 1

4. Sie können jetzt mit dem Antriebsregler kommunizieren, d. h. alle Codes lesen und alle beschreibbaren
Codes verändern. Ggf. Codes an Ihre Anwendung anpassen.

5. Sollwertquelle konfigu-
rieren

L-C0005 = xxx5 (siehe Codeliste im Systemhandbuch 9300)

6. Master setzt Systembus (CAN) in den Zustand ”OPERATIONAL”.
7. Sollwert vorgeben Sollwert über ausgewähltes CAN-Wort (z. B. CAN-IN1.W2) senden.
8. Sync-Telegramm senden Das Sync-Telegramm wird vom Systembus-Teilnehmer über den Prozeßdaten-

kanal CAN-IN1 empfangen.
9. Antriebsregler über Klemme freigeben
10. Der Antrieb läuft jetzt.

 eáåïÉáë>

z jáí `çÇÉëíÉääÉ `MPRSLñ ëáåÇ ÑΩê `^kJlrqO ìåÇ `^kJlrqP ÇáÉ
wÉáíÉå ÑΩê Ç~ë òóâäáëÅÜÉ pÉåÇÉå ÉáåëíÉääÄ~êK

z aÉê oÉëÉíJkçÇÉ E`çÇÉëíÉääÉ `MPRUF â~åå åìê ΩÄÉê Ç~ë hÉóé~Ç
ÉêÑçäÖÉåK

z aáÉ ãáí iJ`ññññ ÖÉâÉååòÉáÅÜåÉíÉå `çÇÉëíÉääÉå ëáåÇ áã
^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÖÉëéÉáÅÜÉêí ìåÇ îçã `^kJj~ëíÉê ΩÄÉê ÇÉå
fåÇÉñ ÉêêÉáÅÜÄ~êK
fåÇÉñÉêãáííäìåÖW OQRTR J iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉååìããÉê EiJ`ññññF

z a~ë dêìåÇÖÉê®í áëí åìê ÑìåâíáçåëÑ®ÜáÖI ïÉåå efdeJmÉÖÉä ~å
häÉããÉ OU ~åäáÉÖí EoÉÖäÉêÑêÉáÖ~ÄÉ ΩÄÉê häÉããÉFK
Ó _É~ÅÜíÉå páÉI Ç~≈ ÇáÉ oÉÖäÉêëéÉêêÉ ΩÄÉê ãÉÜêÉêÉ nìÉääÉå
ÖÉëÉíòí ïÉêÇÉå â~ååK aáÉ nìÉääÉå ïáêâÉå ïáÉ ÉáåÉ
oÉáÜÉåëÅÜ~äíìåÖ îçå pÅÜ~äíÉêåK

Ó tÉåå ÇÉê ^åíêáÉÄ íêçíò oÉÖäÉêÑêÉáÖ~ÄÉ ΩÄÉê häÉããÉ OU åáÅÜí
~åä®ìÑíI ΩÄÉêéêΩÑÉå páÉI çÄ åçÅÜ ΩÄÉê ÉáåÉ ~åÇÉêÉ nìÉääÉ
oÉÖäÉêëéÉêêÉ ÖÉëÉíòí áëíK
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L RKSJNbap`^kJOKMJMPLOMMP

RKS a~íÉåíê~åëÑÉê

j~ëíÉê ìåÇ ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê âçããìåáòáÉêÉå ãáíÉáå~åÇÉêI áåÇÉã ëáÉ a~íÉåíÉäÉJ
Öê~ããÉ ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìë ãáíÉáå~åÇÉê ~ìëí~ìëÅÜÉåK aÉê kìíòÇ~íÉåÄÉêÉáÅÜ
ÇÉë a~íÉåíÉäÉÖê~ããë ÉåíÜ®äí ÉåíïÉÇÉê kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíÇ~íÉåI m~ê~ãÉJ
íÉêÇ~íÉå çÇÉê mêçòÉ≈Ç~íÉåK

fã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ïÉêÇÉå ÇÉå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå ìåÇ mêçòÉ≈Ç~íÉå ìåíÉêëÅÜáÉÇäáJ
ÅÜÉ hçããìåáâ~íáçåëâ~å®äÉ òìÖÉçêÇåÉíW

Telegrammtyp Kommunikationskanal
Parameterdaten
(SDO,
Service-Data-Objects)

Dies sind z. B.
• Betriebsparameter
• Diagnose-Informationen
• Motordaten
Das Übertragen der Parameter ist
in der Regel nicht so zeitkritisch
wie die Übertragung der Prozeß-
daten.

Parameterdaten-
Kanal

• Ermöglicht den Zugriff auf alle
Lenze-Codes und auf den
CANopen-Index.

• Parameteränderungen werden
normalerweise automatisch im
Antriebsregler gespeichert
(L-C0003 beachten).

Prozeßdaten
(PDO,
Process-Data-Objects)

Dies sind z. B.
• Sollwerte
• Istwerte
Austausch zwischen Leitantrieb
und Antriebsregler in kürzest
möglicher Zeit notwendig. Kleine
Datenmengen, die zyklisch über-
tragen werden können.

Prozeßdaten-Ka-
nal

• Mit den Prozeßdaten können
Sie den Antriebsregler steu-
ern.

• Auf die Prozeßdaten kann der
Leitrechner direkt zugreifen.
z. B. werden die Daten in der
SPS direkt in den E/A-Bereich
gelegt.

• Prozeßdaten werden
– nicht im Antriebsregler ge-

speichert.
– zwischen dem Leitsystem

und den Antriebsreglern
übertragen damit ein stän-
diger Austausch von aktuel-
len Ein- und Ausgangsdaten
erfolgt.

^ÄÄK RKSJN ^ìÑíÉáäìåÖ îçå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå ìåÇ mêçòÉ≈Ç~íÉå áå ìåíÉêëÅÜáÉÇäáÅÜÉ
hçããìåáâ~íáçåëâ~å®äÉ
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LRKSJO bap`^kJOKMJMPLOMMP

RKSKN ^ìÑÄ~ì ÇÉë `^kJa~íÉåíÉäÉÖê~ããë

1 Bit 11 Bit 1 Bit 6 Bit

0 ... 8 Byte

15 Bit 1 Bit1 Bit 1 Bit 7 Bit

Start

Identifier

RTR-Bit

Control Field

Nutzdaten

CRC Sequenz

CRC Delimit.

ACK Slot

ACK Delimit.

Ende

In diesem Bereich werden 3 unterschiedliche Datentypen transportiert:
• Netzwerkmanagement-Telegramme (NMT)

– In den NMT-Nutzdaten sind Informationen zum Aufbau der Kommunika-
tion über den CAN-Bus.

• Parameterdaten (SDO)
– Die Nutzdaten dienen zur Parametrierung der Geräte.

• Prozeßdaten (PDO)
– Die in den Nutzdaten enthaltenen Prozeßdaten sind für schnelle, oft

zyklische Vorgänge bestimmt (z. B. Drehzahlsoll und -istwert).

• Netzwerkmanagement
• Parameterdaten
• Prozeßdaten

^ÄÄK RKSJO mêáåòáéáÉääÉê ^ìÑÄ~ì ÇÉë `^kJa~íÉåíÉäÉÖê~ããë

aÉê fÇÉåíáÑáÉê äÉÖí ÇáÉ mêáçêáí®í ÇÉêk~ÅÜêáÅÜí ÑÉëíK ^ì≈ÉêÇÉãëáåÇ áã`^kçéÉåÜáÉê
ÅçÇáÉêíW

z aáÉ dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ E RKSJPF

z aáÉ _ÉëíáããìåÖI ïÉäÅÜÉ kìíòÇ~íÉå ΩÄÉêíê~ÖÉå ïÉêÇÉåK

cΩê ÇáÉ sÉêïÉåÇìåÖ ÇÉê kìíòÇ~íÉå ÖáÄí Éë P råíÉêëÅÜÉáÇìåÖÉåW

z fåáíá~äáëáÉêìåÖW
kìíòÇ~íÉå ÇáÉåÉå òìã ^ìÑÄ~ì ÇÉê hçããìåáâ~íáçå ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìëK

z m~ê~ãÉíêáÉêìåÖW
kìíòÇ~íÉå ÇáÉåÉå ÇÉê m~ê~ãÉíêáÉêìåÖ ÇÉê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêK cΩê ÇáÉ
iÉåòÉJ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ëáåÇ ÇáÉ m~ê~ãÉíÉê ìåíÉê ÇÉå `çÇÉëíÉääÉå EòK_K `MMNO
eçÅÜä~ìÑòÉáíF ÜáåíÉêäÉÖíK

z mêçòÉ≈Ç~íÉåW
kìíòÇ~íÉå ëáåÇ ÑΩê ëÅÜåÉääÉI çÑí òóâäáëÅÜÉ sçêÖ®åÖÉ ÄÉëíáããí EòK_K
aêÉÜò~ÜäJpçääïÉêí ìåÇ aêÉÜò~ÜäJfëíïÉêíF

fÇÉåíáÑáÉê

kìíòÇ~íÉå
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L RKSJPbap`^kJOKMJMPLOMMP

a~ë `^kJ_ìëëóëíÉã áëí å~ÅÜêáÅÜíÉåJ ìåÇ åáÅÜí íÉáäåÉÜãÉêçêáÉåíáÉêíK gÉÇÉ k~ÅÜJ
êáÅÜí Ü~í ÉáåÉ ÉáåÇÉìíáÖÉ hÉååìåÖI ÇÉå fÇÉåíáÑáÉêK _Éá `^kçéÉåïáêÇ ÉáåÉ qÉáäåÉÜJ
ãÉêçêáÉåíáÉêìåÖÇ~ÇìêÅÜÉêêÉáÅÜíI Ç~≈Éë ÑΩê àÉÇÉk~ÅÜêáÅÜí åìêÉáåÉåpÉåÇÉêÖáÄíK
aáÉ fÇÉåíáÑáÉê ÄÉêÉÅÜåÉå ëáÅÜ ~ìë ÇÉå áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÉáåÖÉÖÉÄÉåÉå ^ÇêÉëëÉåK
aáÉë Öáäí àÉÇçÅÜ åáÅÜí ÑΩê ÇáÉ fÇÉåíáÑáÉê ÇÉë kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíëK

fÇÉåíáÑáÉê Z _~ëáëJfÇÉåíáÑáÉê H ÉáåëíÉääÄ~êÉ ^ÇêÉëëÉ

aáÉ fÇÉåíáÑáÉêJsÉêÖ~ÄÉ áëí ïáÉ ÑçäÖíW

Richtung Basisidentifier
vom Antrieb zum Antrieb Dez Hex

Netzwerkmanagement (NMT) 0 0

Synctelegramm 128 80

Prozeßdatenkanal 1
X 384 180

Prozeßdatenkanal 1
X 512 200

Prozeßdatenkanal 2
X 641 281

Prozeßdatenkanal 2
X 640 280

Prozeßdatenkanal 3
X 769 301

Prozeßdatenkanal 3
X 768 300

Parameterdatenkanal 1
X 1408 580

Parameterdatenkanal 1
X 1536 600

Parameterdatenkanal 2
X 1472 5C0

Parameterdatenkanal 2
X 1600 640

gÉÇÉë mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâí EcìåâíáçåëÄä∏ÅâÉ `^kJfkNI `^kJfkOI `^kJfkPI `^kJ
lrqNI `^kJlrqOI `^kJlrqPF â~åå ãáí ÉáåÉê ÉáÖÉåÉå ^ÇêÉëëÉ îÉêëÉÜÉå
ïÉêÇÉåK

eáÉêòì ïáêÇ ìåíÉê `MPRP ~ìëÖÉï®ÜäíI çÄ ÇáÉ fÇÉåíáÑáÉê ÑΩê ÇáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉå îçå
`MPRM ~ÄÖÉäÉáíÉí ïÉêÇÉå çÇÉê çÄ ÇáÉ `çÇÉëíÉääÉ `MPRQ ÇÉå àÉïÉáäáÖÉå fÇÉåíáÑáÉê
ÄÉëíáããíK

cçäÖÉåÇÉ wìë~ããÉåÜ®åÖÉ ëáåÇ ÜáÉêÄÉá ÖÉÖÉÄÉåW

C0353/x Bedeutung

C0353/1 = 0 (C0350)
C0353/1 = 1 (C0354)

Adressen von CAN-IN1 und CAN-OUT1 werden von C0350 bestimmt
Adresse von CAN-IN1 wird von C0354/1 bestimmt
Adresse von CAN-OUT1 wird von C0354/2 bestimmt

C0353/1 = 0 (C0350)
C0353/1 = 1 (C0354)

Adressen von CAN-IN2 und CAN-OUT2 werden von C0350 bestimmt
Adresse von CAN-IN2 wird von C0354/3 bestimmt
Adresse von CAN-OUT2 wird von C0354/4 bestimmt

C0353/3 = 0 (C0350)
C0353/3 = 1 (C0354)

Adressen von CAN-IN3 und CAN-OUT3 werden von C0350 bestimmt
Adresse von CAN-IN3 wird von C0354/5 bestimmt
Adresse von CAN-OUT3 wird von C0354/6 bestimmt

eáÉêÄÉá Öáäí ÑΩê ~ääÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåJbáåÖ~åÖëJ ìåÇ J^ìëÖ~åÖëçÄàÉâíÉW

fÇÉåíáÑáÉê Z PUQ H tÉêí ìåíÉê `MPRQLñ

Eñ Z pìÄÅçÇÉ N Äáë SI wìçêÇåìåÖ ëáÉÜÉ çÄÉåF

cΩê ~ääÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å®äÉ áëí ÄÉá ëÉäÉâíáîÉê fÇÉåíáÑáÉêJsÉêÖ~ÄÉ ~äë _~ëáëJfÇÉåíáJ
ÑáÉê ÇÉê tÉêí PUQ òì îÉêïÉåÇÉåK

^ÇêÉëëáÉêìåÖ ÇÉê ^åíêáÉÄÉP

pÉäÉâíáîÉ fÇÉåíáÑáÉêJsÉêÖ~ÄÉ ÑΩê
ÇáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ
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LRKSJQ bap`^kJOKMJMPLOMMP

RKSKO aáÉ hçããìåáâ~íáçåëéÜ~ëÉå ÇÉë `^kJkÉíòïÉêâÉë

11 Bit Identifier 2 Byte Nutzdaten

^ÄÄK RKSJP qÉäÉÖê~ãã òìã rãëÅÜ~äíÉå ÇÉê hçããìåáâ~íáçåëéÜ~ëÉ

rã òïáëÅÜÉå ÇÉå ìåíÉêëÅÜáÉÇäáÅÜÉå hçããìåáâ~íáçåëéÜ~ëÉå ìãëÅÜ~äíÉå òì
â∏ååÉåI ïÉêÇÉå qÉäÉÖê~ããÉ ãáí ÇÉã fÇÉåíáÑáÉê M ìåÇ O _óíÉ kìíòÇ~íÉå îÉêïÉåJ
ÇÉíK

få _ÉòìÖ ~ìÑ ÇáÉ hçããìåáâ~íáçå âÉååí ÇÉê ^åíêáÉÄ ÇêÉá wìëí®åÇÉW

Zustand Erläuterung

”Initialisation”
(Initialisierung)

Der Antrieb ist nicht am Datenverkehr auf dem Bus beteiligt. Dieser Zustand wird
nach dem Einschalten des Antriebsreglers erreicht. Weiterhin besteht die Möglich-
keit durch die Übertragung verschiedener Telegramme einen Teil der Initialisierung
beziehungsweise die komplette Initialisierung erneut zu durchlaufen. Dabei werden
alle bereits eingestellten Parameter wieder mit ihren Standardwerten beschrieben.
Nach Beendigung der Initialisierung geht der Antrieb automatisch in den Zustand
”Pre-Operational” über.

”Pre-Operational”
(vor Betriebsbereit)

Der Antrieb kann Parametrierungsdaten empfangen. Die Prozeßdaten werden
ignoriert.

”Operational”
(Betriebsbereit)

Der Antrieb kann Parametrierungs- und Prozeßdaten empfangen.

aáÉ rãëÅÜ~äíìåÖ ÇÉê hçããìåáâ~íáçåëéÜ~ëÉå ïáêÇ îçå ÉáåÉã _ìëíÉáäåÉÜãÉêI
ÇÉã kÉíòïÉêâã~ëíÉêI ÑΩê Ç~ë ÖÉë~ãíÉ kÉíòïÉêâ îçêÖÉåçããÉåK

aáÉëÉë â~åå~ìÅÜÇìêÅÜÉáåÉå^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÉêÑçäÖÉåKeáÉêòì áëíÇáÉëÉê ~äëj~ëíÉê
ìåíÉê ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ `MPRO ÉáåòìëíÉääÉåK

jáí ÉáåÉê sÉêò∏ÖÉêìåÖ å~ÅÜ ÇÉã kÉíòÉáåëÅÜ~äíÉå ïáêÇ Éáåã~äáÖ Éáå qÉäÉÖê~ãã
ÖÉëÉåÇÉíI Ç~≈ ÇÉåÖÉë~ãíÉå ^åíêáÉÄëîÉêÄìåÇ áå ÇÉåwìëí~åÇ ÒléÉê~íáçå~äÒ îÉêJ
ëÉíòíK

aáÉ sÉêò∏ÖÉêìåÖëòÉáí áëí ìåíÉê ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ `MPRSLN ÉáåëíÉääÄ~êK
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tÉååÄÉëíáããíÉhçãã~åÇçëΩÄÉêíê~ÖÉåïÉêÇÉåIïáêÇ áåÉáåÉå~åÇÉêÉåwìëí~åÇ
ÖÉïÉÅÜëÉäíW

Kommando
(hex)

Netzwerkstatus
nach Änderung Auswirkung auf Prozeß- bzw. Parameterdaten nach Zustandsänderung

01 xx Operational
Netzwerkmanagement-Telegramme, Sync, Emergency, Prozeßdaten (PDO) und
Parameterdaten (SDO) aktiv (entspricht “Start Remote Node”)

80 xx Pre-Operational
Netzwerkmanagement-Telegramme, Sync, Emergency und Parameterdaten (SDO)
aktiv (entspricht “Enter Pre-Operational State“)

Initialisierung aller Parameter im Feldbusmodul mit den gespeicherten Werten
81 xx

Initialisierung aller Parameter im Feldbusmodul mit den gespeicherten Werten
(entspricht “Reset Node”)81 xx

Initialisation
(entspricht “Reset-Node”)

Initialisation
Initialisierung kommunikationsrelevanter Parameter (CIA DS 301) im Feldbusmo-

82 xx
Initialisierung kommunikationsrelevanter Parameter (CIA DS 301) im Feldbusmo-
dul mit den gespeicherten Werten (entspricht “Reset Communication”)82 xx dul mit den gespeicherten Werten (entspricht “Reset Communication”)

q~ÄK RKSJN wìëí~åÇë®åÇÉêìåÖÉå

cΩê ÇáÉ _ÉäÉÖìåÖ ÇÉê áå ÇÉê pé~äíÉ ãáí ÒññÒ ÖÉâÉååòÉáÅÜåÉíÉå _óíÉë Öáäí ÑçäÖÉåJ
ÇÉëW

z ññ Z MMÜÉñW

_Éá ÇáÉëÉê _ÉäÉÖìåÖ ïÉêÇÉå ÇìêÅÜ Ç~ë qÉäÉÖê~ãã ~ääÉ ~åÖÉëÅÜäçëëÉåÉå dÉê®íÉ
~åÖÉëéêçÅÜÉåK bë â~åå ÉáåÉ wìëí~åÇë®åÇÉêìåÖ ÑΩê ~ääÉ dÉê®íÉ ÖäÉáÅÜòÉáíáÖ
ÇìêÅÜÖÉÑΩÜêí ïÉêÇÉåK

z ññ Z dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉW

táêÇ ÉáåÉ dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ ~åÖÉÖÉÄÉåI ëç ïáêÇ ÇáÉ wìëí~åÇë®åÇÉêìåÖ åìê ÑΩê Ç~ë
dÉê®í ãáí ÇÉê ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉå ^ÇêÉëëÉ ÇìêÅÜÖÉÑΩÜêíK

 eáåïÉáë>
kìê ÇìêÅÜ ÉáåÉ wìëí~åÇë®åÇÉêìåÖ ~ìÑ “léÉê~íáçå~äÒ áëí ÉáåÉ
hçããìåáâ~íáçå ΩÄÉê ÇáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉå ã∏ÖäáÅÜ>

Beispiel Zustandsübergang von ”Pre-Operational” zu “Operational”

Sollen beispielsweise alle am Bus angeschlossenen Teilnehmer über einen CAN-Master in den
Kommunikationszustand “Operational” geschaltet werden, müssen Identifier und Nutzdaten im
Sende-Telegramm wie folgt eingestellt sein:
• Identifier: 00
• Nutzdaten: 8100 (hex)
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LRKSJS bap`^kJOKMJMPLOMMP

RKSKP mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å~ä âçåÑáÖìêáÉêÉå

mêçòÉ≈Ç~íÉå ëáåÇa~íÉåãáí ÜçÜÉê mêáçêáí®í ìåÇ ~ìÑ ÜçÜÉ dÉëÅÜïáåÇáÖâÉáí ÄÉòΩÖJ
äáÅÜ ÇÉê §ÄÉêíê~ÖìåÖ ìåÇ _É~êÄÉáíìåÖ çéíáãáÉêíK

Prozeßdatenkanal 1
zyklische Prozeßdaten
(Soll- und Istwerte)

`^kJfkN

`^kJlrqN

iÉáíëóëíÉã

Antriebsregler

^ÄÄK RKSJQ mêçòÉ≈Ç~íÉå `^kJfkN ìåÇ `^kJlrqN ÑΩê ΩÄÉêÖÉçêÇåÉíÉë iÉáíëóëíÉã

aáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉå ΩÄÉê `^kJfkN ìåÇ `^kJlrqN ëáåÇ ÑΩê Éáå ΩÄÉêÖÉçêÇåÉíÉë
iÉáíëóëíÉã ÄÉëíáããíK

báå òóâäáëÅÜÉê mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å~ä
`^kJfkN ìåÇ `^kJlrqN
Emal Z mêçÅÉëë a~í~ lÄàÉâíF
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aáÉëÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å®äÉ ëáåÇ ÑΩê ÇÉåa~íÉå~ìëí~ìëÅÜ îçå^åíêáÉÄëêÉÖäÉê òì^åJ
íêáÉÄëêÉÖäÉê ÄÉëíáããíK báåïÉáíÉêÉê báåë~íòÑ~ää ÇáÉëÉê mêçòÉ≈Ç~íÉå ëáåÇÇÉòÉåíê~äÉ
báåJ ìåÇ^ìëÖ~åÖëâäÉããÉåK ^ìÅÜΩÄÉêÖÉçêÇåÉíÉ iÉáíëóëíÉãÉ â∏ååÉå ÇáÉëÉ h~J
å®äÉ åìíòÉåK

Prozeßdatenkanal 2
ereignisgesteuerte Prozeßdaten

`^kJlrqO

`^kJfkO

`^kJfkO

`^kJlrqO

Antriebsregler 2Antriebsregler 1

^ÄÄK RKSJR bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å®äÉ ãáí ÉáåëíÉääÄ~êÉå wóâäÉå

cΩê ÇÉå ëÅÜåÉääÉå a~íÉå~ìëí~ìëÅÜ ÇÉê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ìåíÉêÉáå~åÇÉê çÇÉê ãáí ÉáJ
åÉã ΩÄÉêÖÉçêÇåÉíÉåiÉáíëóëíÉãëíÉÜÉå ÇêÉá mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ ÑΩê báåÖ~åÖëáåJ
Ñçêã~íáçåÉå ìåÇ ÇêÉá mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ ÑΩê ^ìëÖ~åÖëáåÑçêã~íáçåÉå òìê sÉêÑΩJ
ÖìåÖK

jáí ÇáÉëÉå mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉå â~åå ã~å ÉáåÑ~ÅÜÉ Äáå®êÉ páÖå~äÉ ïáÉ òK_K wìJ
ëí®åÇÉ îçå ÇáÖáí~äÉå báåÖ~åÖëâäÉããÉå çÇÉê ~ìÅÜ âçãéäÉííÉ tÉêíÉ áå NS ìåÇ
PO _áí ïáÉ òK_K ~å~äçÖÉ páÖå~äÉ ΩÄÉêíê~ÖÉåK

aáÉëÉ a~íÉåçÄàÉâíÉ ëáåÇ ~äë cìåâíáçåëÄä∏ÅâÉ ìåíÉê ÇÉå báåJ ìåÇ ^ìëÖ®åÖÉå ÜáåJ
íÉêäÉÖíK

EaáÉ ÒmêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉÒ EmalF ëáåÇ áã^åíêáÉÄëêÉÖäÉê VPuu áå cçêãîçåcìåâíáJ
çåëÄä∏ÅâÉå `^kJfkñ ìåÇ `^kJlrqñ ÉáåÖÉÄìåÇÉåFK

 eáåïÉáë>
aáÉ §ÄÉêíê~ÖìåÖ ÇÉê ^ìëÖ~åÖëÇ~íÉå ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉê
mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å®äÉ â~åå ~ìÅÜ òóâäáëÅÜ ãáí ÉáåëíÉääÄ~êÉê wÉáí
ÉêÑçäÖÉå EbáåëíÉääìåÖ ãáí `MPRSFK

cΩê ëÅÜåÉääÉå òóâäáëÅÜÉåa~íÉåîÉêâÉÜê ëíÉÜí ÉáåmêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâí ÑΩê báåÖ~åÖëJ
ëáÖå~äÉ ìåÇ Éáå mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâí ÑΩê ^ìëÖ~åÖëëáÖå~äÉ ãáí àÉïÉáäë U _óíÉ kìíòJ
Ç~íÉå òìê sÉêÑΩÖìåÖK

aáÉëÉ a~íÉå ëáåÇ ÑΩê ΩÄÉêÖÉçêÇåÉíÉ iÉáíëóëíÉãÉ ïáÉ òK_K ÉáåÉ pmp ÄÉëíáããí
EcìåâíáçåëÄä∏ÅâÉ `^kJfkN ìåÇ `^kJlrqNFK

cΩê ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉå a~íÉåîÉêâÉÜê ëíÉÜÉå òïÉá mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ ÑΩê báåJ
Ö~åÖëëáÖå~äÉ ìåÇ òïÉá mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ ÑΩê ^ìëÖ~åÖëëáÖå~äÉ ãáí àÉïÉáäë
U _óíÉ kìíòÇ~íÉå òìê sÉêÑΩÖìåÖK

aáÉ a~íÉåïÉêÇÉå áããÉê Ç~åå ΩÄÉêíê~ÖÉåI ïÉåå ëáÅÜ ÉáåtÉêí ÄÉá ÇÉåkìíòÇ~íÉå
®åÇÉêíK aáÉëÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ ëáåÇ áåëÄÉëçåÇÉêÉ ÑΩê ÇÉå a~íÉå~ìëí~ìëÅÜ
îçå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê òì ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ìåÇ ÑΩê ÇÉòÉåíê~äÉ häÉããÉåÉêïÉáíÉêìåÖÉå
ÖÉÉáÖåÉíK

páÉ â∏ååÉå àÉÇçÅÜ ~ìÅÜ îçå ÉáåÉã iÉáíëóëíÉã ÖÉåìíòí ïÉêÇÉå EcìåâíáçåëÄä∏ÅâÉ
`^kJfkOI `^kJfkP ìåÇ `^kJlrqOI `^kJlrqPFK

wïÉá ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ
mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å®äÉ ãáí
ï~ÜäïÉáëÉ ÉáåëíÉääÄ~êÉå wóâäÉå
EmalëF `^kJfkOI `^kJlrqOI
`^kJfkPI `^kJlrqP

wóâäáëÅÜÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ

bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ
mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ
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RKSKQ wóâäáëÅÜÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ

a~ãáí ÇáÉ òóâäáëÅÜÉå mêçòÉ≈Ç~íÉå îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÖÉäÉëÉå ïÉêÇÉå â∏ååÉå
ÄòïK ÇáÉ ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÇáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉå ~âòÉéíáÉêÉåI áëí Éáå òìë®íòäáÅÜÉë ëéÉòáÉäJ
äÉë qÉäÉÖê~ããI Ç~ë póåÅJqÉäÉÖê~ãã ÉêÑçêÇÉêäáÅÜK

a~ë póåÅJqÉäÉÖê~ãã áëí ÇÉê qêáÖÖÉêéìåâí ÑΩê ÇáÉ a~íÉåΩÄÉêå~ÜãÉ áã ^åíêáÉÄëJ
êÉÖäÉê ìåÇ äÉáíÉí ÇÉå pÉåÇÉîçêÖ~åÖ îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÉáåK cΩê ÉáåÉ òóâäáëÅÜÉ
mêçòÉ≈Ç~íÉåîÉê~êÄÉáíìåÖ áëí Ç~ë póåÅJqÉäÉÖê~ãã ÉåíëéêÉÅÜÉåÇ òì ÖÉåÉêáÉêÉåK

Prozeßdaten vom
Antriebsregler

Prozeßdaten zum
Antriebsregler

Sync-Telegramm Sync-Telegramm

^ÄÄK RKSJS póåÅJqÉäÉÖê~ãã

k~ÅÜ ÉáåÉã póåÅJqÉäÉÖê~ãã ïÉêÇÉå ÇáÉ òóâäáëÅÜÉå mêçòÉ≈Ç~íÉå îçå ÇÉå ^åJ
íêáÉÄëêÉÖäÉêå ÖÉëÉåÇÉíK a~å~ÅÜ ÉêÑçäÖí ÇÉê a~íÉåíê~åëÑÉê òì ÇÉå^åíêáÉÄëêÉÖäÉêåI
ÇáÉïáÉÇÉêìããáíÇÉãå®ÅÜëíÉåpóåÅJqÉäÉÖê~ããîçåÇÉåÉáåòÉäåÉå^åíêáÉÄëêÉÖJ
äÉêå ΩÄÉêåçããÉå ïÉêÇÉåK

^ääÉ ïÉáíÉêÉå qÉäÉÖê~ããÉI ïáÉ òK_K m~ê~ãÉíÉê çÇÉê ÇáÉ ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉå mêçJ
òÉ≈Ç~íÉåïÉêÇÉå~ëóåÅÜêçåI å~ÅÜÉêÑçäÖíÉê§ÄÉêíê~ÖìåÖîçåÇÉå^åíêáÉÄëêÉÖäÉêå
ΩÄÉêåçããÉåK

aáÉ ~ëóåÅÜêçåÉå a~íÉå ëáåÇ åáÅÜí áå çÄÉåëíÉÜÉåÇÉê a~êëíÉääìåÖ ÄÉêΩÅâëáÅÜíáÖíK

póåÅÜêçåáë~íáçå ÇÉê òóâäáëÅÜÉå
mêçòÉ≈Ç~íÉå
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a~ë mêçòÉ≈Ç~íÉåJqÉäÉÖê~ãã òìã ^åíêáÉÄ Ü~í ÉáåÉ kìíòÇ~íÉåä®åÖÉ îçå U _óíÉK
bë Ü~í ÑçäÖÉåÇÉå ^ìÑÄ~ìW

Byte 1

Identifier

Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

^ÄÄK RKSJT wóâäáëÅÜÉë mêçòÉ≈Ç~íÉåJqÉäÉÖê~ãã òìã ^åíêáÉÄ

_ÉäÉÖìåÖ ÇÉê kìíòÇ~íÉåW

Byte Wortbelegung (16 Bit) einzelne Bitbelegung Doppelwortbelegung (32 Bit)

1 Steuerwort (LOW-Byte)

2 Steuerwort (HIGH-Byte)

3 CAN-IN1.W1 (LOW-Byte)

4 CAN-IN1.W1 (HIGH-Byte)

5 CAN-IN1.W2 (LOW-Byte) CAN-IN1.B0 …
CAN IN1 B1

CAN-IN.D1

6 CAN-IN1.W2 (HIGH-Byte) CAN-IN1.B15

7 CAN-IN1.W3 (LOW-Byte) CAN-IN1.B16 …
CAN IN1 B318 CAN-IN1.W3 (HIGH-Byte) CAN-IN1.B31

aáÉ _óíÉë R ìåÇ S ÄòïK T ìåÇ U â∏ååÉå ÖäÉáÅÜòÉáíáÖ ÖÉåìíòí ïÉêÇÉå ~äë

z PO ÉáåòÉäåÉ _áå®êëáÖå~äÉ

z O ÉáåòÉäåÉ NSJ_áíJtÉêíÉ EÒèì~ëá~å~äçÖÉë páÖå~äÒF

z Éáå açééÉäïçêí EPO _áíF

wóâäáëÅÜÉë
mêçòÉ≈Ç~íÉåJqÉäÉÖê~ãã òìã
^åíêáÉÄ `^kJfkN



Datentransfer
Zyklische Prozeßdatenobjekte

5 CAN on board

5.6
5.6.4

LRKSJNM bap`^kJOKMJMPLOMMP

píÉìÉêïçêí áå _óíÉ N ìåÇ _óíÉ OW

9300 9300 Servo-Umrichter 9300
Positionierregler

9300
Kurvenscheibe

9300 vector

C0005 1xx3 4xx3 5xx3 6xx3,7xx3 2xxx3 xxx3 1xxx, 2xxx,
3xxx, 5xxx,
10xxx, 11xxx

4xx3 6xx3,7xx3

0 NSET-JOG*1 Unbenutzt NSET-JOG*1 Unbenutzt Unbenutzt CSEL1-CAM*1 NSET-JOG*1 Unbenutzt Unbenutzt
1 NSET-JOG*2 Unbenutzt NSET-JOG*2 Unbenutzt Unbenutzt CSEL1-CAM*2 NSET-JOG*2 Unbenutzt Unbenutzt
2 NSET-N-INV NSET-N-INV NSET-N-INV NSET-N-INV Unbenutzt CSEL1-CAM*4 NSET-N-INV Unbenutzt Unbenutzt
3 AIF-CTRL.QSP AIF-CTRL.QSP AIF-CTRL.QSP AIF-CTRL.QSP AIF-CTRL.QSP AIF-CTRL.QSP AIF-CTRL.QSP AIF-CTRL.QSP AIF-CTRL.QSP
4 NSET-RFG-

STOP
NSET-RFG-
STOP

NSET-RFG-
STOP

NSET-RFG-
STOP

POS-PRG-START CSEL1-EVENT NSET-RFG-
STOP

NSET-RFG-
STOP

Unbenutzt

5 NSET-RFG-0 NSET-RFG-0 NSET-RFG-0 NSET-RFG-0 POS-PRG-STOP CDATA-CYCLE NSET-RFG-0 NSET-RFG-0 Unbenutzt
6 Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt CSEL1-LOAD Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt
7 Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt POS-PRG-RESET CSEL1-LOAD Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt
8 Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt Unbenutzt
9 AIF-CTRL.CINH AIF-CTRL.CINH AIF-CTRL.CINH AIF-CTRL.CINH AIF-CTRL.CINH AIF-CTRL.CINH AIF-CTRL.CINH AIF-CTRL.CINH AIF-CTRL.CINH
10 AIF-CTRL.TRIP-

SET
AIF-CTRL.TRIP-
SET

AIF-CTRL.TRIP-
SET

AIF-CTRL.TRIP-
SET

AIF-CTRL.TRIP-
SET

AIF-CTRL.TRIP-
SET

AIF-CTRL.TRIP-
SET

AIF-CTRL.TRIP-
SET

AIF-CTRL.TRIP-
SET

11 AIF-CTRL.TRIP-
RESET

AIF-CTRL.TRIP-
RESET

AIF-CTRL.TRIP-
RESET

AIF-CTRL.TRIP-
RESET

AIF-CTRL.TRIP-
RESET

AIF-CTRL.TRIP-
RESET

AIF-CTRL.TRIP-
RESET

AIF-CTRL.TRIP-
RESET

AIF-CTRL.TRIP-
RESET

12 DCTRL-PAR*1 DCTRL-PAR*1 DCTRL-PAR*1 DCTRL-PAR*1 POS-PS-CANCEL Unbenutzt DCTRL-PAR*1 DCTRL-PAR*1 DCTRL-PAR*1
13 DCTLR-PAR-

LOAD
DCTLR-PAR-
LOAD

DCTLR-PAR-
LOAD

DCTLR-PAR-
LOAD

POS-PARAM-RD Unbenutzt DCTLR-PAR-
LOAD

DCTLR-PAR-
LOAD

DCTLR-PAR-
LOAD

14 NSET-Ti*1 NSET-JOG*1 REF-ON REF-ON POS-LOOP-ONH Unbenutzt NSET-Ti*1 NSET-JOG*1 Unbenutzt
15 NSET-Ti*2 NSET-JOG*2 NSET-Ti*1 Unbenutzt POS-STBY-STP Unbenutzt NSET-Ti*2 NSET-JOG*2 Unbenutzt

 eáåïÉáë>
aáÉ ÉáåòÉäåÉå _áíJpíÉìÉêÄÉÑÉÜäÉ ÇÉë píÉìÉêïçêíÉë ëáåÇ ~ÄÜ®åÖáÖ
îçå ~åÇÉêÉå _áíJpíÉääìåÖÉåK

aáÉ sçêÖÉÜÉåëïÉáëÉ ÇÉê cìåâíáçåëÄäçÅâÄÉäÉÖìåÖ ëáÉÜÉ h~éK RKSKS ÒrãÖ~åÖãáí
cìåâíáçåëÄä∏ÅâÉåÒK



Datentransfer
Zyklische Prozeßdatenobjekte

5CAN on board

5.6
5.6.4

L RKSJNNbap`^kJOKMJMPLOMMP

aÉê ^ìÑÄ~ì ÇÉë mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããë îçã ^åíêáÉÄ áëí ïáÉ ÑçäÖíW

Byte 1

Identifier

Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

^ÄÄK RKSJU wóâäáëÅÜÉë mêçòÉ≈Ç~íÉåJqÉäÉÖê~ãã îçã ^åíêáÉÄ

_ÉäÉÖìåÖ ÇÉê kìíòÇ~íÉåW

Byte Wortbelegung (16 Bit) einzelne Bitbelegung Doppelwortbelegung (32 Bit)

1 Statuswort (LOW-Byte)

2 Statuswort (HIGH-Byte)

3 CAN-OUT1.W1 (LOW-Byte)

4 CAN-OUT1.W1 (HIGH-Byte)

5 CAN-OUT1.W2 (LOW-Byte) CAN-OUT1.B0 …
CAN OUT1 B15

CAN-OUT1.D1

6 CAN-OUT1.W2 (HIGH-Byte) CAN-OUT1.B15

7 CAN-OUT1.W3 (LOW-Byte) CAN-OUT1.B16 …
CAN OUT1 B318 CAN-OUT1.W3 (HIGH-Byte) CAN-OUT1.B31

cΩê ÇáÉ_óíÉëRI SÄòïKTK Uâ~ååÉáåÉ ^ìëï~ÜäÖÉíêçÑÑÉåïÉêÇÉåI çÄ ÉáåÉtçêíÄÉäÉJ
ÖìåÖ EÒèì~ëá~å~äçÖÉë páÖå~äÒF ïáÉ ÇÉê aêÉÜò~ÜäJfëíïÉêí çÇÉê ÉáåÉ ÉáåòÉäåÉ _áíÄÉJ
äÉÖìåÖ ãáí àÉïÉáäë NS ÉáåòÉäåÉå _áå®êëáÖå~äÉå çÇÉê ÉáåÉ açééÉäïçêíÄÉäÉÖìåÖ
EPO _áíF ïáÉ ÇÉê táåâÉäJfëíïÉêí îçêÖÉåçããÉå ïáêÇK

wóâäáëÅÜÉë
mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ãã îçã
^åíêáÉÄ `^kJlrqN



Datentransfer
Zyklische Prozeßdatenobjekte

5 CAN on board

5.6
5.6.4

LRKSJNO bap`^kJOKMJMPLOMMP

pí~íìëïçêí áå _óíÉ N ìåÇ _óíÉ OW

9300 Servo-Umrichter Servo-Positio-
nierregler

Servo-Kurven-
scheibe

vector

C0005 1xx3 4xx3 5xx3 6xx3,7xx3 2xxx3 1xxx3 xxx, 2xxx,
3xxx, 5xxx,
10xxx, 11xxx

4xxx 6xxx, 7xxx,
8xxx, 9xxx

0 DCTRL-PAR1-0 DCTRL-PAR1-0 DCTRL-PAR1-0 DCTRL-PAR1-0 Unbenutzt CERR1-ERR DCTRL-PAR1-0 DCTRL-PAR1-0 DCTRL-PAR1-0
1 DCTRL-IMP DCTRL-IMP DCTRL-IMP DCTRL-IMP DCTRL-IMP DCTRL-IMP DCTRL-IMP DCTRL-IMP DCTRL-IMP
2 MCTRL-IMAX MCTRL-IMAX REF-OK REF-OK POS-REF-OK MCTRL-IMAX MCTRL-IMAX MCTRL-IMAX MCTRL-IMAX
3 MCTRL-MMAX Unbenutzt MCTRL-MMAX Unbenutzt Unbenutzt MCTRL-MMAX MCTRL-MMAX MCTRL-IMAX

negiert
MCTRL-MMAX

4 NSET-RFG-I=0 MCTRL-IMAX
negiert

NSET-RFG-I=0 MCTRL-IMAX
negiert

MCTRL-MMAX
negiert

DCTRL-TRIP NSET-RFG-I=0 NSET-RFG-I=0 NSET-QSP-OUT

5 QMIN QMIN REF-BUSY REF-BUSY POS-IN-TARGET CDATA-X0 QMIN QMIN QMIN
6 DCTRL-

NACT=0
DCTRL-
NACT=0

DCTRL-
NACT=0

DCTRL-
NACT=0

DCTRL-
NACT=0

DCTRL-
NACT=0

DCTRL-
NACT=0

DCTRL-
NACT=0

DCTRL-
NACT=0

7 DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH
8 ... 11 Gerätezustand:8 ... 11

0 =
1 =
3 =
4 =
5 =
6 =
7 =
8 =
10 =

Geräte-Initialisierung
Einschaltsperre
Betrieb gesperrt
Fangschaltung aktiv
Gleichstrombremse aktiv
Betrieb freigegeben
Meldung aktiv
Störung aktiv
Fail-QSP (nur Servo-Positionierregler 9300)

12 DCTRL-WARN DCTRL-WARN DCTRL-WARN DCTRL-WARN DCTRL-WARN DCTRL-WARN DCTRL-WARN DCTRL-WARN DCTRL-WARN
13 DCTRL-MESS DCTRL-MESS DCTRL-MESS DCTRL-MESS DCTRL-MESS DCTRL-MESS DCTRL-MESS DCTRL-MESS DCTRL-MESS
14 DCTRL-CW/

CCW
DCTRL-CW/
CCW

DCTRL-CW/
CCW

Unbenutzt DCTRL-AIFL-
QSP

DCTRL-CW/
CCW

DCTRL-CW/
CCW

DCTRL-CW/
CCW

DCTRL-CW/
CCW

15 DCTRL-RDY DCTRL-RDY DCTRL-RDY DCTRL-RDY DCTRL-RDY DCTRL-RDY DCTRL-RDY DCTRL-RDY DCTRL-RDY

aáÉ sçêÖÉÜÉåëïÉáëÉ ÇÉê cìåâíáçåëÄäçÅâÄÉäÉÖìåÖ ëáÉÜÉ áã h~éK RKSKS ÒrãÖ~åÖ
ãáí cìåâíáçåëÄä∏ÅâÉåÒK



Datentransfer
Ereignisgesteuerte Prozeßdatenobjekte

5CAN on board

5.6
5.6.5

L RKSJNPbap`^kJOKMJMPLOMMP

RKSKR bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ

aáÉ ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉå mêçòÉ≈Ç~íÉå ëáåÇ ïáÉ ÇáÉ òóâäáëÅÜÉå mêçòÉ≈Ç~íÉå ãáí
ÇÉå ÉáåòÉäåÉå cìåâíáçåëÄä∏ÅâÉå òì ÄÉäÉÖÉåK

^ìÅÜ ÜáÉê ëíÉÜÉå àÉïÉáäë U _óíÉ ÑΩê Éáå a~íÉåçÄàÉâí òìê sÉêÑΩÖìåÖK

báåÉ §ÄÉêíê~ÖìåÖ ÇÉê ^ìëÖ~åÖëÇ~íÉå ÉêÑçäÖí áããÉê Ç~ååI ïÉåå ëáÅÜ áååÉêÜ~äÄ
ÇÉê U _óíÉ kìíòÇ~íÉå Éáå tÉêí ®åÇÉêí çÇÉê ãáí ÇÉê ìåíÉê ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ `MPRSLN
ÑΩê `^kJlrqO ìåÇ PRSLO ÑΩê `^kJlrqP ÉáåÖÉëíÉääíÉå wóâäìëòÉáíK

cΩê ÇáÉ báåÖ®åÖÉ â∏ååÉå ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉ §ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáíÉå ìåíÉê ÇÉê `çÇÉJ
ëíÉääÉ `MPRTLO ÑΩê `^kJfkO ìåÇ `MPRTLP ÑΩê `^kJfkP ÉáåÖÉëíÉääí ïÉêÇÉåK

aáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããÉ òìã^åíêáÉÄ Ü~ÄÉå ÉáåÉkìíòÇ~íÉåä®åÖÉ îçåU _óíÉ
ìåÇ ÑçäÖÉåÇÉå ^ìÑÄ~ìW

Byte 1

Identifier

Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

^ÄÄK RKSJV bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉë mêçòÉ≈Ç~íÉåJqÉäÉÖê~ãã òìã ^åíêáÉÄ

_ÉäÉÖìåÖ ÇÉê kìíòÇ~íÉåW

Byte Wortbelegung (16 Bit) einzelne Bitbelegung Doppelwortbelegung (32 Bit)

1 CAN-IN2.W1 (LOW-Byte) CAN-IN2.B0 … CAN-IN2.D1

2 CAN-IN2.W1 (HIGH-Byte) CAN-IN2.B15

3 CAN-IN2.W2 (LOW-Byte) CAN-IN2.B16 …

4 CAN-IN2.W2 (HIGH-Byte) CAN-IN2.B31

5 CAN-IN2.W3 (LOW-Byte)

6 CAN-IN2.W3 (HIGH-Byte)

7 CAN-IN2.W4 (LOW-Byte)

8 CAN-IN2.W4 (HIGH-Byte)

aáÉ _óíÉë N ìåÇ O ÄòïK P ìåÇ Q â∏ååÉå ÖäÉáÅÜòÉáíáÖ ~äë PO ÉáåòÉäåÉ _áå®êëáÖå~äÉI
~äëO ÉáåòÉäåÉNSJ_áíJa~íÉåïçêíÉ EÒèì~ëá~å~äçÖÉëpáÖå~äÒF ìåÇ~äë ÉáåaçééÉäïçêí
EPO _áíF ÖÉåìíòí ïÉêÇÉåK

sçêÖÉÜÉåëïÉáëÉ ÇÉê cìåâíáçåëÄäçÅâÄÉäÉÖìåÖ ëáÉÜÉ ÒrãÖ~åÖ ãáí cìåâíáçåëJ
Ää∏ÅâÉåÒ E RKSJNSF ìåÇ ÒpóëíÉãÄìë `^kJfkOÒ E RKSJNVFK

bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ
mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ ï~ÜäïÉáëÉ
ãáí ÉáåëíÉääÄ~êÉê wóâäìëòÉáí

bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ
mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããÉ
`^kJfkO òìã ^åíêáÉÄ



Datentransfer
Ereignisgesteuerte Prozeßdatenobjekte

5 CAN on board

5.6
5.6.5

LRKSJNQ bap`^kJOKMJMPLOMMP

aáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããÉ òìã^åíêáÉÄ Ü~ÄÉå ÉáåÉkìíòÇ~íÉåä®åÖÉ îçåU _óíÉ
ìåÇ ÑçäÖÉåÇÉå ^ìÑÄ~ìW

Byte 1

Identifier

Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

^ÄÄK RKSJNM bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉë mêçòÉ≈Ç~íÉåJqÉäÉÖê~ãã òìã ^åíêáÉÄ

_ÉäÉÖìåÖ ÇÉê kìíòÇ~íÉåW

Byte Wortbelegung (16 Bit) einzelne Bitbelegung Doppelwortbelegung (32 Bit)

1 CAN-IN3.W1 (LOW-Byte) CAN-IN3.B0 … CAN-IN3.D1

2 CAN-IN3.W1 (HIGH-Byte) CAN-IN3.B15

3 CAN-IN3.W2 (LOW-Byte) CAN-IN3.B16 …

4 CAN-IN3.W2 (HIGH-Byte) CAN-IN3.B31

5 CAN-IN3.W3 (LOW-Byte)

6 CAN-IN3.W3 (HIGH-Byte)

7 CAN-IN3.W4 (LOW-Byte)

8 CAN-IN3.W4 (HIGH-Byte)

aáÉ _óíÉë N ìåÇ O ÄòïK P ìåÇ Q â∏ååÉå ÖäÉáÅÜòÉáíáÖ ÖÉåìíòí ïÉêÇÉå ~äë

z PO ÉáåòÉäåÉ _áå®êëáÖå~äÉ

z O ÉáåòÉäåÉ NSJ_áíJa~íÉåïçêíÉ EÒèì~ëá~å~äçÖÉë páÖå~äÒF

z Éáå açééÉäïçêí EPO _áíF

sçêÖÉÜÉåëïÉáëÉ ÇÉê cìåâíáçåëÄäçÅâÄÉäÉÖìåÖ ëáÉÜÉ ÒrãÖ~åÖ ãáí cìåâíáçåëJ
Ää∏ÅâÉåÒ E RKSJNSF K

aáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããÉ îçã^åíêáÉÄ Ü~ÄÉå ÉáåÉkìíòÇ~íÉåä®åÖÉ îçåU _óíÉ
ìåÇ ÑçäÖÉåÇÉå ^ìÑÄ~ìW

Byte 1

Identifier

Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

^ÄÄK RKSJNN bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉë mêçòÉ≈Ç~íÉåJqÉäÉÖê~ãã îçã ^åíêáÉÄ

_ÉäÉÖìåÖ ÇÉê kìíòÇ~íÉåW

Byte Wortbelegung (16 Bit) einzelne Bitbelegung Doppelwortbelegung (32 Bit)

1 CAN-OUT2.W1 (LOW-Byte) FDA 0 … CAN-OUT2.D2

2 CAN-OUT2.W1 (HIGH-Byte) FDA 15

3 CAN-OUT2.W2 (LOW-Byte) FDA 16 …

4 CAN-OUT2.W2 (HIGH-Byte) FDA 31

5 CAN-OUT2.W1 (LOW-Byte) - -

6 CAN-OUT2.W1 (HIGH-Byte)

7 CAN-OUT2.W2 (LOW-Byte)

8 CAN-OUT2.W2 (HIGH-Byte)

bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ
mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããÉ òìã
^åíêáÉÄ `^kJfkP

bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ
mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããÉ
`^kJlrqO îçã ^åíêáÉÄ



Datentransfer
Ereignisgesteuerte Prozeßdatenobjekte

5CAN on board

5.6
5.6.5

L RKSJNRbap`^kJOKMJMPLOMMP

Byte 1

Identifier

Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

^ÄÄK RKSJNO bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉë mêçòÉ≈Ç~íÉåJqÉäÉÖê~ãã îçã ^åíêáÉÄ

_ÉäÉÖìåÖ ÇÉê kìíòÇ~íÉåW

Byte Wortbelegung einzelne Bitbelegung Doppelwortbelegung (32 Bit)

1 CAN-OUT3.W1 (LOW-Byte) FDA 0 … CAN-OUT3.D2

2 CAN-OUT3.W1 (HIGH-Byte) FDA 15

3 CAN-OUT3.W2 (LOW-Byte) FDA 16 …

4 CAN-OUT3.W2 (HIGH-Byte) FDA 31

5 CAN-OUT3.W1 (LOW-Byte) - -

6 CAN-OUT3.W1 (HIGH-Byte)

7 CAN-OUT3.W2 (LOW-Byte)

8 CAN-OUT3.W2 (HIGH-Byte)

sçêÖÉÜÉåëïÉáëÉ ÄÉá ÇÉê cìåâíáçåëÄäçÅâÄÉäÉÖìåÖW E RKSJNSFK

bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ
mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããÉ
`^kJlrqP îçã ^åíêáÉÄ



Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung

5 CAN on board

5.6
5.6.6

LRKSJNS bap`^kJOKMJMPLOMMP

RKSKS mêçòÉ≈Ç~íÉåJ_ÉäÉÖìåÖ

aÉê cìåâíáçåëÄäçÅâ `^kJfkN ÇáÉåí ÇÉã òóâäáëÅÜÉåa~íÉåîÉêâÉÜê ãáí ΩÄÉêÖÉçêÇJ
åÉíÉå iÉáíëóëíÉãÉåK cΩê ÇáÉ §ÄÉêíê~ÖìåÖ ãì≈ Éáå ëéÉòáÉääÉë qÉäÉÖê~ããI Ç~ë
póåÅJqÉäÉÖê~ãã EëáÉÜÉ h~éK RKSKQFI ÖÉåÉêáÉêí ïÉêÇÉåK

cΩê ÇÉå a~íÉå~ìëí~ìëÅÜ îçå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê òì ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê â∏ååÉå páÉ ÇáÉëÉ
cìåâíáçåëÄä∏ÅâÉ åáÅÜí åìíòÉåK
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Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung

5CAN on board

5.6
5.6.6

L RKSJNTbap`^kJOKMJMPLOMMP

cΩê ÇÉå a~íÉåîÉêâÉÜê òìã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ëíÉÜÉå U _óíÉ òìê sÉêÑΩÖìåÖK

a~ë ÖÉê®íÉáåíÉêåÉ píÉìÉêïçêí äáÉÖí ÑÉëí ~ìÑ ÇÉå ÉêëíÉå O _óíÉëK báåÉ páÖå~ä~ìëJ
ï~Üä ÇÉê ÑêÉáÉå _áå®êëáÖå~äÉ ÇÉë píÉìÉêïçêíÉë â~åå ãáí àÉÇÉê ÉáåòÉäåÉå hçåÑáÖìJ
êáÉêìåÖëÅçÇÉëíÉääÉ ÑΩê Äáå®êÉ páÖå~äÉ EòK_K ãáí ÇÉê hçåÑáÖìêáÉêìåÖëÅçÇÉëíÉääÉ ÑΩê
pÅÜåÉääÜ~äí `MVMM j`qoiJnpmF ÄÉäÉÖí ïÉêÇÉåK

aáÉ _óíÉë P ìåÇ Q â∏ååÉå ãáí ÇÉå ÉáåòÉäåÉå hçåÑáÖìê~íáçåëëíÉääÉå ÑΩê èì~ëá~å~J
äçÖÉ páÖå~äÉ ~äë NSJ_áíJa~íÉåïçêí ~åÖÉï®Üäí ïÉêÇÉå EòK_K ãáí ÇÉê hçåÑáÖìê~íáJ
çåëÅçÇÉëíÉääÉ `MUVM aêÉÜò~ÜäJpçääïÉêíKFK

aáÉ _óíÉë RI S ìåÇ TI U â∏ååÉå ï~ÜäïÉáëÉ ãáí Äáë òì PO _áå®êáåÑçêã~íáçåÉå
EtÉêí N çÇÉê MF çÇÉê ~äë òïÉá èì~ëá~å~äçÖÉ tÉêíÉ çÇÉê ~äë táåâÉäáåÑçêã~íáçå ÖÉJ
åìíòí ïÉêÇÉåK aáÉ cìåâíáçåëÄÉäÉÖìåÖ ÉêÑçäÖí ΩÄÉê ÇáÉ ÉáåòÉäåÉå hçåÑáÖìê~íáçåëJ
ÅçÇÉëíÉääÉåI ïç ÇáÉ ÉáåòÉäåÉå báåÖ~åÖëëáÖå~äÉ áå ÇÉå ^ìëï~ÜääáëíÉå òìê sÉêÑΩJ
ÖìåÖ ëíÉÜÉåK

aÉê cìåâíáçåëÄäçÅâ `^kJlrqNÇáÉåí ÇÉã òóâäáëÅÜÉå a~íÉåîÉêâÉÜê ãáí ΩÄÉêJ
ÖÉçêÇåÉíÉå iÉáíëóëíÉãÉåK cΩê ÇáÉ §ÄÉêíê~ÖìåÖ ãì≈ Éáå ëéÉòáÉääÉë qÉäÉÖê~ããI
Ç~ë póåÅJqÉäÉÖê~ãã EëáÉÜÉ h~éK RKSKQFI ÖÉåÉêáÉêí ïÉêÇÉåK cΩê ÇÉå a~íÉå~ìëJ
í~ìëÅÜ îçå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê òì ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê â∏ååÉå páÉ ÇáÉëÉ cìåâíáçåëÄä∏ÅâÉ
åáÅÜí åìíòÉåK
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9300COB002

^ÄÄK RKSJNQ cìåâíáçåëÄäçÅâ `^kJlrqN

cìåâíáçå

cìåâíáçåë~ìëÖ~åÖëÄäçÅâ
`^kJlrqN

5



Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung

5 CAN on board

5.6
5.6.6

LRKSJNU bap`^kJOKMJMPLOMMP

cΩê ÇÉå a~íÉåîÉêâÉÜê îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ëíÉÜÉå ÜáÉê U _óíÉ òìê sÉêÑΩÖìåÖK

a~ë ÖÉê®íÉáåíÉêåÉ pí~íìëïçêí EcìåâíáçåëÄäçÅâpq̂ qFïáêÇ ÑÉëí ~ìÑ ÇáÉ ÉêëíÉåO _óJ
íÉë ~ÄÖÉÄáäÇÉíK aáÉ hçåÑáÖìêáÉêìåÖ ÇÉê ÑêÉáÉå _áå®êëáÖå~äÉ ÇÉë pí~íìëïçêíÉë ÉêJ
ÑçäÖí ãáí ÇÉå `çÇÉëíÉääÉå `MNRSLN… `MNRSLT EëáÉÜÉ _ÉëÅÜêÉáÄìåÖ ÇÉë cìåâíáJ
çåëÄäçÅâë pq̂ qFK

aáÉ _óíÉë P ìåÇ Q â∏ååÉå ~äë NSJ_áíJa~íÉåïçêí Eèì~ëá~å~äçÖÉë páÖå~äF ÑêÉá ãáí ÉáJ
åÉã páÖå~ä ~ìë ÇÉê ^ìëï~ÜääáëíÉ ÜáÉêÑΩê ÄÉäÉÖí ïÉêÇÉå EòK_K ãáí `MUSM ÑΩê ÇÉå
aêÉÜò~ÜäJfëíïÉêíFK

jáí ÇÉå `çÇÉëíÉääÉå `MUSQLN ìåÇ `MUSRLN â~åå ~ìëÖÉï®Üäí ïÉêÇÉåI çÄ àÉïÉáäë
NS _áí ~äë a~íÉåïçêíÉ Eèì~ëá~å~äçÖÉ páÖå~äÉF çÇÉê ~äë NS Äáå®êÉ ^ìëÖ~åÖëëáÖå~äÉ
EòK_K oÉÅÜíëJiáåâëä~ìÑF çÇÉê ~äë POJ_áíJaçééÉäïçêí EtáåâÉäáåÑçêã~íáçåF ΩÄÉêíê~J
ÖÉå ïÉêÇÉåK

jáëÅÜÑçêãÉå ëáåÇ ΩÄÉê ÇáÉ pÅÜ~äíÉêëíÉääìåÖ îçå `MUSQLN ìåÇ `MUSRLN ã∏ÖäáÅÜ
EëáÉÜÉ cìåâíáçåëÄäçÅâ `^kJlrqNFK

cΩê ÇáÉ §ÄÉêíê~ÖìåÖ Äáå®êÉê ^ìëÖ~åÖëëáÖå~äÉ ëíÉÜÉå áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê áåëÖÉJ
ë~ãí PO páÖå~äÉ ÑΩê ÇáÉ ÑêÉáÉ mêçÖê~ããáÉêìåÖ òìê sÉêÑΩÖìåÖ EPOcêÉÉéêçÖê~ãã~J
ÄäÉ aáÖáí~ä lìíéìíI calFK aáÉëÉ ^ìëÖ®åÖÉ ëáåÇ ÇáÉëÉäÄÉå ïáÉ ~ìÅÜ ìåíÉê ÇÉå
å~ÅÜÑçäÖÉåÇ ÄÉëÅÜêáÉÄÉåÉå cìåâíáçåë~ìëÖ~åÖëÄä∏ÅâÉå ÑΩê ÇÉå `^kJ_rp ëçJ
ïáÉ ÑΩê Ç~ë ^ìíçã~íáëáÉêìåÖëáåíÉêÑ~ÅÉ E^fcFK

cìåâíáçå



Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung

5CAN on board

5.6
5.6.6

L RKSJNVbap`^kJOKMJMPLOMMP

wïÉÅâ
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FB_can-in2

^ÄÄK RKSJNR cìåâíáçåëÄäçÅâ `^kJfkO

cΩê ÇÉå a~íÉåîÉêâÉÜê òìã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ëíÉÜÉå OñU _óíÉ òìê sÉêÑΩÖìåÖK

aáÉ _óíÉë NI O ìåÇ PI Q â∏ååÉå ï~ÜäïÉáëÉ ãáí Äáë òì PO _áå®êáåÑçêã~íáçåÉå
EtÉêí N çÇÉê MF çÇÉê ~äë òïÉá èì~ëá~å~äçÖÉ tÉêíÉ çÇÉê ~äë táåâÉäáåÑçêã~íáçå ÖÉJ
åìíòí ïÉêÇÉåK aáÉ cìåâíáçåëÄÉäÉÖìåÖ ÉêÑçäÖí ΩÄÉê ÇáÉ ÉáåòÉäåÉå hçåÑáÖìê~íáçåëJ
ÅçÇÉëíÉääÉåI ïç ÇáÉ ÉáåòÉäåÉå báåÖ~åÖëëáÖå~äÉ áå ÇÉå ^ìëï~ÜääáëíÉå òìê sÉêÑΩJ
ÖìåÖ ëíÉÜÉåK

aáÉ_óíÉëRI S ìåÇTI U â∏ååÉå~äë èì~ëá~å~äçÖÉpáÖå~äÉ ENSJ_áíJa~íÉåïçêíF ~åÖÉJ
ï®Üäí ïÉêÇÉå EòK_K ãáí ÇÉê hçåÑáÖìê~íáçåëÅçÇÉëíÉääÉ `MUVM aêÉÜò~ÜäJpçääïÉêíFK

cìåâíáçåëÉáåÖ~åÖëÄäçÅâ
`^kJfkO

6

cìåâíáçå



Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung

5 CAN on board

5.6
5.6.6

LRKSJOM bap`^kJOKMJMPLOMMP

aÉê cìåâíáçåëÄäçÅâ `^kJlrqO ÇáÉåí ÇÉã a~íÉåîÉêâÉÜê îçå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê òì
^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ìåÇÇÉã^ìëí~ìëÅÜ îçåa~íÉå òì ÇÉòÉåíê~äÉåbáåÖ~åÖëJ ìåÇ^ìëJ
Ö~åÖëâäÉããÉåK báå a~íÉå~ìëí~ìëÅÜãáí ΩÄÉêÖÉçêÇåÉíÉå iÉáíëóëíÉãÉå áëí ÉÄÉåJ
Ñ~ääë ã∏ÖäáÅÜK
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9300COB004

^ÄÄK RKSJNS cìåâíáçåëÄäçÅâ `^kJlrqO

cΩê ÇÉå a~íÉåîÉêâÉÜê îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ëíÉÜÉå ÜáÉê OñU _óíÉ òìê sÉêÑΩÖìåÖK
aáÉ _óíÉë NI O ìåÇ PI Q â∏ååÉå ~äë NSJ_áíJa~íÉåïçêí Eèì~ëá~å~äçÖÉë páÖå~äF ÑêÉá
ãáí ÉáåÉã páÖå~ä ~ìë ÇÉê ^ìëï~ÜääáëíÉ ÜáÉêÑΩê ÄÉäÉÖí ïÉêÇÉå EòK_K ãáí `MUSM ÑΩê
ÇÉå aêÉÜò~ÜäJfëíïÉêíFK

jáí ÇÉå `çÇÉëíÉääÉå `MUSQLO ìåÇ `MUSRLO â~åå ~ìëÖÉï®Üäí ïÉêÇÉåI çÄ àÉïÉáäë
NSJ_áí ~äëa~íÉåïçêíÉ Eèì~ëá~å~äçÖÉ páÖå~äÉF çÇÉê ~äë NSÄáå®êÉ ^ìëÖ~åÖëëáÖå~äÉ
EòK_K oÉÅÜíëJiáåâëä~ìÑF çÇÉê ~äë POJ_áíJaçééÉäïçêí EtáåâÉäáåÑçêã~íáçåF ΩÄÉêíê~J
ÖÉå ïÉêÇÉåK

jáëÅÜÑçêãÉå ëáåÇ ÜáÉê ãáí àÉÇÉê pÅÜ~äíÉêëíÉääìåÖ îçå`MUSQLOìåÇ`MUSRLOã∏ÖJ
äáÅÜ EëáÉÜÉ cìåâíáçåëÄä∏ÅâÉ `^kJlrqO ìåÇ `^kJlrqPFK

cΩê ÇáÉ §ÄÉêíê~ÖìåÖ Äáå®êÉê ^ìëÖ~åÖëëáÖå~äÉ ëíÉÜÉå áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê áåëÖÉJ
ë~ãí POpáÖå~äÉ ÑΩê ÇáÉ ÑêÉáÉ mêçÖê~ããáÉêìåÖ òìê sÉêÑΩÖìåÖ EPO cêÉÉ éêçÖê~ãã~J
ÄäÉ aáÖáí~ä lìíéìíI calFK

aáÉëÉ ^ìëÖ®åÖÉ ëáåÇ ÇáÉëÉäÄÉå ÑΩê `^kJlrqNI `^kJlrqO ìåÇ `^kJlrqP ëçJ
ïáÉ ÑΩê Ç~ë ^ìíçã~íáëáÉêìåÖëáåíÉêÑ~ÅÉ E^fcFK

cìåâíáçåë~ìëÖ~åÖëÄäçÅâ
`^kJlrqO

cìåâíáçå



Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung

5CAN on board

5.6
5.6.6

L RKSJONbap`^kJOKMJMPLOMMP

aÉê cìåâíáçåëÄäçÅâ `^kJfkP ÇáÉåí ÇÉã a~íÉåîÉêâÉÜê îçå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê òì ^åJ
íêáÉÄëêÉÖäÉê ìåÇ ÇÉã ^ìëí~ìëÅÜ îçå a~íÉå òì ÇÉòÉåíê~äÉå báåÖ~åÖëJ ìåÇ ^ìëJ
Ö~åÖëâäÉããÉåK báå a~íÉå~ìëí~ìëÅÜãáí ΩÄÉêÖÉçêÇåÉíÉå iÉáíëóëíÉãÉå áëí ÉÄÉåJ
Ñ~ääë ã∏ÖäáÅÜK
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FB_can-in3

^ÄÄK RKSJNT cìåâíáçåëÄäçÅâ `^kJfkP

cΩê ÇÉå a~íÉåîÉêâÉÜê òìã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ëíÉÜÉå OñU _óíÉ òìê sÉêÑΩÖìåÖK

aáÉ _óíÉë NI O ìåÇ PI Q â∏ååÉå ÖäÉáÅÜòÉáíáÖ ãáí Äáë òì PO _áå®êáåÑçêã~íáçåÉåI ~äë
òïÉá èì~ëá~å~äçÖÉ tÉêíÉ ìåÇ ~äë táåâÉäáåÑçêã~íáçå ÖÉåìíòí ïÉêÇÉåK aáÉ cìåâíáJ
çåëÄÉäÉÖìåÖ ÉêÑçäÖí ΩÄÉê ÇáÉ ÉáåòÉäåÉå hçåÑáÖìê~íáçåëÅçÇÉëíÉääÉåI ïç ÇáÉ ÉáåòÉäJ
åÉå báåÖ~åÖëëáÖå~äÉ áå ÇÉå ^ìëï~ÜääáëíÉå òìê sÉêÑΩÖìåÖ ëíÉÜÉåK

aáÉ_óíÉëRI S ìåÇTI U â∏ååÉå~äë èì~ëá~å~äçÖÉpáÖå~äÉ ENSJ_áíJa~íÉåïçêíF ~åÖÉJ
ï®Üäí ïÉêÇÉå EòK_K ãáí ÇÉê hçåÑáÖìê~íáçåëÅçÇÉëíÉääÉ `MUVM aêÉÜò~ÜäJpçääïÉêíFK

cìåâíáçåëÉáåÖ~åÖëÄäçÅâ
`^kJfkP

cìåâíáçå



Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung

5 CAN on board

5.6
5.6.6

LRKSJOO bap`^kJOKMJMPLOMMP

aÉê cìåâíáçåëÄäçÅâ `^kJlrqP ÇáÉåí ÇÉã a~íÉåîÉêâÉÜê îçå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê òì
^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ìåÇÇÉã^ìëí~ìëÅÜ îçåa~íÉå òì ÇÉòÉåíê~äÉåbáåÖ~åÖëJ ìåÇ^ìëJ
Ö~åÖëâäÉããÉåK báå a~íÉå~ìëí~ìëÅÜ ãáí ΩÄÉêÖÉçêÇåÉíÉå iÉáíëóëíÉãÉ áëí ÉÄÉåJ
Ñ~ääë ã∏ÖäáÅÜK
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9300COB006

^ÄÄK RKSJNU cìåâíáçåëÄäçÅâ `^kJlrqP

cΩê ÇÉå a~íÉåîÉêâÉÜê îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ëíÉÜÉå ÜáÉê OñU _óíÉ òìê sÉêÑΩÖìåÖK
aáÉ _óíÉë NI O ìåÇ PI Q â∏ååÉå ~äë NSJ_áíJa~íÉåïçêí Eèì~ëá~å~äçÖÉë páÖå~äF ÑêÉá
ãáí ÉáåÉã páÖå~ä ~ìë ÇÉê ^ìëï~ÜääáëíÉ ÜáÉêÑΩê ÄÉäÉÖí ïÉêÇÉå EòK_K ãáí `MUSM ÑΩê
ÇÉå aêÉÜò~ÜäJfëíïÉêíFK

jáí ÇÉå `çÇÉëíÉääÉå `MUSQLP ìåÇ `MUSRLP â~åå ~ìëÖÉï®Üäí ïÉêÇÉåI çÄ àÉïÉáäë
NSJ_áí ~äëa~íÉåïçêíÉ Eèì~ëá~å~äçÖÉ páÖå~äÉF çÇÉê ~äë NSÄáå®êÉ ^ìëÖ~åÖëëáÖå~äÉ
EòK_K oÉÅÜíëJiáåâëä~ìÑF çÇÉê ~äë POJ_áíJaçééÉäïçêí EtáåâÉäáåÑçêã~íáçåF ΩÄÉêíê~J
ÖÉå ïÉêÇÉåK

jáëÅÜÑçêãÉå ëáåÇ ÜáÉê ãáí àÉÇÉê pÅÜ~äíÉêëíÉääìåÖ îçå`MUSQLPìåÇ`MUSRLPã∏ÖJ
äáÅÜ EëáÉÜÉ cìåâíáçåëÄä∏ÅâÉ `^kJlrqO ìåÇ `^kJlrqPFK

cΩê ÇáÉ §ÄÉêíê~ÖìåÖ Äáå®êÉê ^ìëÖ~åÖëëáÖå~äÉ ëíÉÜÉå áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê áåëÖÉJ
ë~ãí POpáÖå~äÉ ÑΩê ÇáÉ ÑêÉáÉ mêçÖê~ããáÉêìåÖ òìê sÉêÑΩÖìåÖ EPO cêÉÉ éêçÖê~ãã~J
ÄäÉ aáÖáí~ä lìíéìíI calFK

aáÉëÉ ^ìëÖ®åÖÉ ëáåÇ ÇáÉëÉäÄÉå ÑΩê `^kJlrqNI `^kJlrqO ìåÇ `^kJlrqP ëçJ
ïáÉ ÑΩê Ç~ë ^ìíçã~íáëáÉêìåÖëáåíÉêÑ~ÅÉ E^fcFK

cìåâíáçåë~ìëÖ~åÖëÄäçÅâ
`^kJlrqP

cìåâíáçå
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RKSKT ^åïÉåÇìåÖëÄÉáëéáÉä

aÉê pçääïÉêíáåíÉÖê~íçê îçå ^åíêáÉÄ N ëçää ÑΩê ÇáÉ ^åíêáÉÄÉ N ìåÇ O ÇáÉ aêÉÜò~ÜäîçêJ
Ö~ÄÉ ΩÄÉêåÉÜãÉå E RKSJOQFK

Antriebsregler 1 Antriebsregler 2

C0350 = 1 Knoten = 1;
damit Ausgangsadresse für CAN-OUT2
= C0350 + 1 = 2

C0350 = 2 Knoten = 2;
damit Eingangsadresse für CAN-IN2 =
C0350 + 1 = 2

C0352 = 2 Master C0890 = 20201 CAN-IN2.W1 zeigt auf MCTRL-N-SET
(Eingang vom CAN-Bus auf Drehzahl-
reglereingang)

C0860/4 = 5600 RFG1-OUT zeigt auf CAN-OUT2.W1
(Sollwertintegrator-Ausgang auf CAN-
Bus)

- -

C0890 = 5600 RFG1-OUT zeigt gleichzeitig auf
MCTRL-N-SET (Sollwertintegrator-Aus-
gang auf Drehzahlreglereingang)

- -

aáÉ m~ê~ãÉíÉê ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë ïÉêÇÉå ÇìêÅÜ ÇÉå fåÇÉñ ~ÇêÉëëáÉêíK aÉê fåÇÉñ
ÑΩê iÉåòÉ `çÇÉåìããÉêå E`çÇÉëíÉääÉåF äáÉÖí áã _ÉêÉáÅÜ òïáëÅÜÉå OMRST ERMSMÜÉñF
ìåÇ OQRTR ERcccÜÉñF

rãêÉÅÜåìåÖëÑçêãÉäW
fåÇÉñ Z OQRTR J iÉåòÉJ`çÇÉåìããÉê
EoÉäÉî~åíÉ báåÖ~ÄÉé~ê~ãÉíÉê ÑΩê Ç~ë _ìëëóëíÉãKF

báåëíÉääìåÖÉå

m~ê~ãÉíÉê ~ÇêÉëëáÉêÉå
E`çÇÉåìããÉêåLfåÇÉñF
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^åíêáÉÄëêÉÖäÉê N ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê O

`MSTP

`MSTN
`MSTO

ocdNJlrq

ocdN

ocdNJfk

`MUVM

NMMB

j`qoiJkJpbq

j`qoi

Eingang
Drehzahlregler

`MUVM

NMMB

j`qoiJkJpbq

j`qoi

Eingang
Drehzahlregler

NS _áí

NS _áí
`^kJfkOKtN

`^kJfkOKtO

NS _áí
içï tçêÇ

NS _áí
eáÖÜ tçêÇ

NS _áå®êJ
ëáÖå~äÉ

NS _áí
`^kJfkOKtP

`^kJfkOK_NR

`^kJfkOK_M

`^kJfkOKaN

_
óí
É
PI
Q

_
óí
É
RI
S

_
óí
É
TI
U

póíÉãÄìëJ
häÉããÉå

uQ

`^kJfkO

_áí M

_áí NR

`^kJfkOK_NQ

`^kJfkOK_N

`^kJfkOK_PN

`^kJfkOK_NS

`^kJfkOK_PM

`^kJfkOK_NT

KKK
KKK

`MUSTLO

`MUSSLS

`MUSSLQ

`MUSPLP

`MUSPLQ

`MUSSLR

_
óí
É
NI
O

NS _áí
`^kJfkOKtQ

`MUSSLT

NS _áå®êJ
ëáÖå~äÉ

`^kJlrqO

_
óí
É
NI
O

_áí M

_áí NR

_áí M

_áí PN

_
óí
É
TI
U

_
óí
É
RI
S

póëíÉãÄìëJ
häÉããÉå

uQ

_
óí
É
PI
Q

N
M

O

`MUSRLO

N
M

O

`MUSQLO

`^kJlrqOKaN

NS _áí
içï tçêÇ

NS _áí
eáÖÜ tçêÇ

`MUSNLO

NS _áí
içï tçêÇ

NS _áí
eáÖÜ tçêÇ

`MUSVLO

calJM

calJNR

KKK

`^kJlrqOKtN`MUSMLQ

`^kJlrqOKtO`MUSMLR
`MUSULQ

`MUSULR

cal
`MNNSLN

`MNNSLNS
calJNS

calJPN

KKK

`MNNSLNT

`MNNSLPO

_áí M

_áí NR

`^kJlrqOKtP
`MUSMLS

`^kJlrqOKtQ
`MUSMLT

`MUSULS

`MUSULT

_áí NR

^ÄÄK RKSJNV sÉêÇê~ÜíìåÖW uQ îçå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê N ãáí uQ îçå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê O îÉêÄáåÇÉå
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RKSKU m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåâ~å~ä

m~ê~ãÉíÉêâ~å~ä Om~ê~ãÉíÉêâ~å~ä N

ëÅÜêÉáÄÉå

äÉëÉåäÉëÉå

ëÅÜêÉáÄÉå

Parameter
(Codestelle)

Parameter
(Codestelle)

_ÉÇáÉåÖÉê®í
ëóëíÉãÄìëÑ®ÜáÖ

m`
ëóëíÉãÄìëÑ®ÜáÖ

Antriebsregler

^ÄÄK RKSJOM ^åëÅÜäì≈ îçå dÉê®íÉå ΩÄÉê òïÉá m~ê~ãÉíÉêâ~å®äÉ

m~ê~ãÉíÉê ëáåÇtÉêíÉI ÇáÉ áå ÇÉåiÉåòÉJ^åíêáÉÄêÉÖäÉêå ìåíÉê ÉáåÉê `çÇÉëíÉääÉ ~ÄJ
ÖÉäÉÖí ïÉêÇÉåK m~ê~ãÉíÉê ïÉêÇÉå ÑΩê òK_K Éáåã~äáÖÉ ^åä~ÖÉåÉáåëíÉääìåÖ çÇÉê ÄÉá
ÉáåÉã tÉÅÜëÉä îçå j~íÉêá~äáÉå áå ÉáåÉê j~ëÅÜáåÉ îçêÖÉåçããÉåK
m~ê~ãÉíÉê ïÉêÇÉå ãáí åáÉÇêáÖÉê mêáçêáí®í ΩÄÉêíê~ÖÉåK

jáí ÇÉåO m~ê~ãÉíÉêâ~å®äÉå áëí Éáå^åëÅÜäì≈ îçåO îÉêëÅÜáÉÇÉåÉådÉê®íÉå ÑΩê ÇáÉ
m~ê~ãÉíêáÉêìåÖ ã∏ÖäáÅÜI òK_K ÖäÉáÅÜòÉáíáÖÉê ^åëÅÜäì≈ ÉáåÉë m`ë ìåÇ ÉáåÉë _ÉJ
ÇáÉåãçÇìäë E RKSJORFK

cΩê ÇáÉ m~ê~ãÉíêáÉêìåÖ ëíÉÜÉå òïÉá ÖÉíêÉååíÉ pçÑíï~êÉâ~å®äÉ òìê sÉêÑΩÖìåÖI ÇáÉ
ÇìêÅÜ ÇáÉ dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ îçêÖÉÖÉÄÉå ïÉêÇÉåK
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5.6.8

LRKSJOS bap`^kJOKMJMPLOMMP

aÉê _ÉÑÉÜäëÅçÇÉ ÉåíÜ®äí ÇáÉ aáÉåëíÉ òìã pÅÜêÉáÄÉå ìåÇ iÉëÉå ÇÉê m~ê~ãÉíÉê
ìåÇ ÇáÉ fåÑçêã~íáçå ΩÄÉê ÇáÉ i®åÖÉ ÇÉê kìíòÇ~íÉåW

aÉê ^ìÑÄ~ì ÇÉë _ÉÑÉÜäëÅçÇÉëW

Bit 7
(MSB)

Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
(LSB)

Bemerkung

Dienst Command Specifier (cs) 0 Länge e s Codierung der Nutzda-
t lä i Bit 2 d BitWrite Request 0 0 1 0 x x 1 1

g
tenlänge in Bit 2 und Bit
3:

Write Response 0 1 1 0 x x 0 0
3:
• 00 = 4 Byte

Read Request 0 1 0 0 x x 0 0

y
• 01 = 3 Byte
• 10 = 2 Byte

Read Response 0 1 0 0 x x 1 1
• 10 = 2 Byte
• 11 = 1 Byte

Error Response 1 0 0 0 0 0 0 0
11 = 1 Byte

_ÉáëéáÉäW

aáÉ Ü®ìÑáÖëíÉåm~ê~ãÉíÉê ëáåÇa~íÉåãáí Q _óíÉ EPO _áíF ìåÇ O _óíÉ ENS _áíF a~íÉåJ
ä®åÖÉW

Dienste 4 Byte (32 Bit) Daten 2 Byte (16 Bit) Daten Block

hex dez hex dez hex dez

Write Request
(Parameter zum Antrieb senden)

23hex 35 2Bhex 43 Schreiben nicht möglich

Write Response
(Antwort des Antriebsreglers auf das
Write Request (Quittierung))

60hex 96 60hex 96

Read Request
(Anforderung zum Lesen eines Parame-
ters vom Antriebsregler)

40hex 64 40hex 64 40hex 64

Read Response
(Antwort auf die Leseanforderung mit
aktuellen Wert)

43hex 67 4Bhex 75 41hex 65

Error Response
(Der Antriebsregler meldet einen Kom-
munikationsfehler)

80hex 128 80hex 128 80hex 128

aáÉ ^ìëï~Üä ÇÉë m~ê~ãÉíÉêë ÄòïK ÇáÉ ^ìëï~Üä ÇÉê iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉ ÉêÑçäÖí ãáí
ÇáÉëÉå òïÉá _óíÉ å~ÅÜ ÇÉê cçêãÉäW

fåÇÉñ Z OQRTR J iÉåòÉ `çÇÉåìããÉê

_ÉáëéáÉäW

aÉê m~ê~ãÉíÉê `MMNO EeçÅÜä~ìÑòÉáíF ëçää ~åÖÉëéêçÅÜÉå ïÉêÇÉåW

OQRTR J NO Z OQRSP Z RccPÜÉñ

k~ÅÜÇÉã äáåâëÄΩåÇáÖÉå fåíÉäJa~íÉåÑçêã~íëáåÇ ÇáÉbáåíê®ÖÉ Ç~ååïáÉ ÑçäÖí EëáÉÜÉ
_ÉëÅÜêÉáÄìåÖ ÇÉë a~íÉåÑçêã~íÉë ~ìÑ ÇÉã `^kJ_ìëFW
fåÇÉñ iltJ_óíÉ Z cPÜÉñ
fåÇÉñ efdeJ_óíÉ Z RcÜÉñ

_ÉÑÉÜäëÅçÇÉ

fåÇÉñ iltJ_óíÉI fåÇÉñ
efdeJ_óíÉ
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báå pìÄáåÇÉñ áëí Éáå q~ÄÉääÉåéä~íò ÉáåÉë m~ê~ãÉíÉêë ìåíÉê ÇÉã fåÇÉñK

_ÉáëéáÉäW

häÉããÉ uRL^NI pìÄÅçÇÉ N ìåíÉê ÇÉã m~ê~ãÉíÉê `MNNT ëçää ~åÖÉëéêçÅÜÉåïÉêJ
ÇÉåK

fåÇÉñ Z OQRTR J NNT Z RcU^ÜÉñ EfåÇÉñ iltJ_óíÉ Z U^I fåÇÉñ efdeJ_óíÉ Z RcF

pìÄáåÇÉñ Z N

táêÇ Éáå m~ê~ãÉíÉê ~åÖÉëéêçÅÜÉåI ÇÉê âÉáåÉå pìÄáåÇÉñ Ü~íI ãì≈ ÜáÉê ÉáåÉ M ÉáåJ
ÖÉíê~ÖÉå ïÉêÇÉåK

aÉê òì ΩÄÉêíê~ÖÉåÇÉ tÉêí áå Äáë òì Q _óíÉK

aáÉ m~ê~ãÉíÉê ëáåÇ áå ìåíÉêëÅÜáÉÇäáÅÜÉå cçêã~íÉå ~ÄÖÉäÉÖíK a~ë ÖÉÄê®ìÅÜäáÅÜJ
ëíÉ áëí Ç~ë cáñÉÇJPOJcçêã~íK aáÉëÉë áëí Éáå cÉëíâçãã~Ñçêã~íãáí Qk~ÅÜâçãã~J
ëíÉääÉåK cΩê ÇÉå ^åïÉåÇÉê áëí ÜáÉêÄÉá òì ÄÉ~ÅÜíÉåI Ç~≈ ÇáÉëÉ m~ê~ãÉíÉê ãáí
NMKMMMãìäíáéäáòáÉêíïÉêÇÉåãΩëëÉåK aáÉ_ÉëÅÜêÉáÄìåÖìåÇwìçêÇåìåÖÇÉêÉáåòÉäJ
åÉå cçêã~íÉ ëíÉÜÉå áå ÇÉê `çÇÉí~ÄÉääÉK

_ÉÑÉÜäëÅçÇÉ Z NOU Z UMÜÉñ

_Éá ÉáåÉã cÉÜäÉê ïáêÇ îçã ^åíêáÉÄ ÉáåÉ bêêçêJoÉëéçåëÉ ÖÉåÉêáÉêíK a~ÄÉá ïáêÇ áã
kìíòÇ~íÉåíÉáä áå a~í~ Q áããÉê ÉáåÉ S ìåÇ áå a~í~ P Éáå cÉÜäÉêÅçÇÉ ΩÄÉêíê~ÖÉåK

j∏ÖäáÅÜÉ cÉÜäÉêÅçÇÉëW

Befehlscode Data 3 Data 4 Bedeutung

80hex 6 6 falscher Index

80hex 5 6 falscher Subindex

80hex 3 6 Zugriff verweigert

pìÄáåÇÉñ

a~í~ N Äáë a~í~ Q

cÉÜäÉê
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LRKSJOU bap`^kJOKMJMPLOMMP

RKSKV _ÉáëéáÉäÉ òìã m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåíÉäÉÖê~ãã

aáÉ hΩÜäâ∏êéÉêíÉãéÉê~íìê EtÉêí îçå QP °`F `MSN ëçää îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ãáí ÇÉê
dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ R ΩÄÉê m~ê~ãÉíÉêâ~å~ä N ÖÉäÉëÉå ïÉêÇÉåK

z _ÉêÉÅÜåìåÖ fÇÉåíáÑáÉê

Identifier vom Parameterkanal 1 zum Antriebs-
regler

= 1536 + Geräteadresse

Identifier = 1536 + 5 = 1541

z hçãã~åÇç oÉ~Ç oÉèìÉëí E^åÑçêÇÉêìåÖ òìã iÉëÉå ÉáåÉë m~ê~ãÉíÉêë îçã
^åíêáÉÄëêÉÖäÉêF

Kommando = 40ÜÉñ

z _ÉêÉÅÜåìåÖ ÇÉë fåÇÉñ

Index = 24575 - Codestellennummer Index = 24575 - 61 = 24514 = 5FC2hex

qÉäÉÖê~ãã òìã ^åíêáÉÄW

Identifier Kom-
mando

Index Low
Byte

Index High
Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4

1541 40ÜÉñ C2ÜÉñ 5FÜÉñ 00 00 00 00 00

qÉäÉÖê~ãã îçã ^åíêáÉÄ

fÇÉåíáÑáÉêW
m~ê~ãÉíÉêâ~å~ä N îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê EZNQMUF H dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ Z NQNP

hçãã~åÇçW
oÉ~Ç oÉëéçåëÉ ^åíïçêí ~ìÑ ÇáÉ iÉëÉ~åÑçêÇÉêìåÖ ãáí ÇÉã ~âíìÉääÉåtÉêí Z QPÜÉñ

fåÇÉñ ÇÉê iÉëÉ~åÑçêÇÉêìåÖW
Rc`OÜÉñ

pìÄáåÇÉñW
M

a~í~N Äáë a~í~ QW
MM MS Uc _M Z QPMKMMM  QPMKMMM W NMKMMM Z QP ø`

Identifier Kom-
mando

Index Low
Byte

Index High
Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4

1413 43ÜÉñ C2ÜÉñ 5FÜÉñ 00 B0ÜÉñ 8FÜÉñ 06ÜÉñ 00

m~ê~ãÉíÉê äÉëÉå
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aáÉ eçÅÜä~ìÑòÉáí `MMNO Em~ê~ãÉíÉêë~íò NF îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ãáí ÇÉê dÉê®íÉ~J
ÇêÉëëÉ N ëçää ΩÄÉê m~ê~ãÉíÉêâ~å~ä N ~ìÑ OM ë îÉê®åÇÉêí ïÉêÇÉåK

z _ÉêÉÅÜåìåÖ fÇÉåíáÑáÉê

Identifier vom Parameterkanal 1 zum Antriebs-
regler

= 1536 + Geräteadresse

Identifier = 1536 + 1 = 1537

z hçãã~åÇç têáíÉ oÉèìÉëí Em~ê~ãÉíÉê òìã ^åíêáÉÄ ëÉåÇÉåF

Kommando = 23ÜÉñ

z _ÉêÉÅÜåìåÖ ÇÉë fåÇÉñ

Index = 24575 - Codestellennummer Index = 24575 - 12 = 24563 = 5FF3hex

z pìÄáåÇÉñW M

z _ÉêÉÅÜåìåÖ eçÅÜä~ìÑòÉáí

Wert für Hochlaufzeit 20 s · 10.000 = 200.000 = 00 03 0D 40ÜÉñ

z qÉäÉÖê~ãã òìã ^åíêáÉÄ

Identifier Kom-
mando

Index Low
Byte

Index High
Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4

1537 23ÜÉñ F3ÜÉñ 5FÜÉñ 00 40ÜÉñ 0DÜÉñ 03ÜÉñ 00

^åíïçêí ÇÉë ^åíêáÉÄÉë ÄÉá ÑÉÜäÉêÑêÉáÉê ^ìëÑΩÜêìåÖ

Identifier Kom-
mando

Index Low
Byte

Index High
Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4

1409 60ÜÉñ F3ÜÉñ 5FÜÉñ 00 00 00 00 00

fÇÉåíáÑáÉê m~ê~ãÉíÉêâ~å~ä N îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê Z NQMU H dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ Z NQMV

hçãã~åÇç Z têáíÉ oÉëéçåëÉ E^åíïçêí ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë EnìáííáÉêìåÖFF Z SMÜÉñ

m~ê~ãÉíÉê ëÅÜêÉáÄÉå
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LRKSJPM bap`^kJOKMJMPLOMMP

báåÉ pçÑíï~êÉJbêòÉìÖåáëâÉååòáÑÑÉê EbhwI `çÇÉëíÉääÉ iJ`MOMMF ÇÉë iÉåòÉJmêçJ
ÇìâíÉë UOMM îÉÅíçê ëçää ~ìë ÇÉã m~ê~ãÉíÉêë~íò N ÖÉäÉëÉå ïÉêÇÉåK aáÉ bhw Ü~í
ÉáåÉ i®åÖÉ îçå NQ ~äéÜ~åìãÉêáëÅÜÉå píÉääÉåK páÉ ïáêÇ ÇÉëÜ~äÄ ~äë_äçÅâé~ê~ãÉJ
íÉê ΩÄÉêíê~ÖÉåK _Éá ÇÉê §ÄÉêíê~ÖìåÖ îçå _äçÅâé~ê~ãÉíÉêå ïáêÇ ÇáÉ ÖÉë~ãíÉ a~J
íÉåÄêÉáíÉ îçã OK J UK _óíÉ ÖÉåìíòíK

a~ëhçãã~åÇçÄóíÉ ENK _óíÉF ÉåíÜ®äíï®ÜêÉåÇÇÉê§ÄÉêíê~ÖìåÖÇÉêkìíòÇ~íÉåÉáJ
åÉå báåíê~Ö EQMÜÉñ ÄòïK QNÜÉñFI ìã

Ó Ç~ë båÇÉ ÇÉê _äçÅâΩÄÉêíê~ÖìåÖ ëáÖå~äáëáÉêÉå òì â∏ååÉå
Ó ÇÉå å®ÅÜëíÉå _äçÅâ ~åÑçêÇÉêå òì â∏ååÉåK

z ^åÑçêÇÉêìåÖ ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ iJ`MOMM

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
40ÜÉñ 37ÜÉñ 5FÜÉñ 00 00 00 00 00

1. Byte: 40 Read Request (Anforderung zum Lesen eines Parameters vom Antriebsregler)
2./3. Byte: Index Low/High Byte: 24575 - 200 - 0 = 24375 = 5F37hex

z ^åíïçêí ãáí ^åÖ~ÄÉ ÇÉê _äçÅâä®åÖÉ ENQ wÉáÅÜÉåF

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
41ÜÉñ 37ÜÉñ 5FÜÉñ 00 0EÜÉñ 00 00 00

1. Byte: 41 Read Response. Der Eintrag von 41hex weist darauf hin, daß es sich um ein Blocktelegramm handelt.
2./3. Byte: s.o.
5. Byte: 0E (=14dez.) Datenlänge 14 Zeichen (ASCII-Format)

z ^åÑçêÇÉêìåÖ ÇÉë ÉêëíÉå a~íÉåÄäçÅâë

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
60ÜÉñ 00 00 00 00 00 00 00

1. Byte: 60ÜÉñ
Write Response (Quittierung) mit Zugriff auf die Byte 2 - 8.
Hinweis:
Die einzelnen Blöcke werden der Reihe nach getoggelt*, d.h. zuerst erfolgt die Anforderung mit Kommando 60hex
(=0110 0000bin), danach mit Kommando 70hex (=0111 0000bin), dann wieder mit 60hex usw. Äquivalent dazu verhält
sich die Antwort, die zwischen den Anforderungen durch ein Toggelbit alternierendes Verhalten aufweist. Der Vorgang
wird durch das Kommando 11hex (Bit 0 wird gesetzt, siehe unten) beendet.
*Toggelbit = Bit 4 (Zählweise beginnend bei 0)

z ^åíïçêí

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
00 38ÜÉñ 32ÜÉñ 53ÜÉñ 38ÜÉñ 32ÜÉñ 31ÜÉñ 32ÜÉñ

2. Byte - 8. Byte, ASCII-Darstellung ergibt: 8 2 S 8 2 1 2

z ^åÑçêÇÉêìåÖ ÇÉë òïÉáíÉå a~íÉåÄäçÅâë

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
70ÜÉñ 00 00 00 00 00 00 00

1. Byte: 70ÜÉñ (Toggle) Write Response (Quittierung) mit Zugriff auf alle 4 Datenbyte

z ^åíïçêí òïÉáíÉê a~íÉåÄäçÅâ ãáí båÇÉâÉååìåÖ

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
11ÜÉñ 56ÜÉñ 5FÜÉñ 31ÜÉñ 34ÜÉñ 30ÜÉñ 30ÜÉñ 30ÜÉñ

1. Byte: 11 letzte Übertragung des Datenblocks
2. Byte - 8. Byte: V _ 1 4 0 0 0
Das Ergebnis der Datenblockübertragung ist: 82S8212V_14000

_äçÅâé~ê~ãÉíÉê äÉëÉå
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RKT `^kçéÉåJlÄàÉâíÉ ìåÇ iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉå

RKTKN hçããìåáâ~íáçåëêÉäÉî~åíÉ iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉå

jáí `MPRM â~åå ÉáåÉ ^ÇêÉëëáÉêìåÖëÉáåëíÉääìåÖ ÑΩê ë®ãíäáÅÜÉ a~íÉåçÄàÉâíÉ Em~ê~J
ãÉíÉêJ ìåÇ mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å®äÉF ÉêÑçäÖÉåK

ûåÇÉêìåÖÉå ãáí `MMMP ëéÉáÅÜÉêåK

aáÉ ^ìëïáêâìåÖÉåÇÉêbáåëíÉääìåÖïÉêÇÉååìê å~ÅÜ ÑçäÖÉåÇÉå^âíáçåÉåΩÄÉêåçãJ
ãÉåW

z ÉáåÉã ÉêåÉìíÉå kÉíòÉáåëÅÜ~äíÉå

z ÉáåÉã _ÉÑÉÜä ÒoÉëÉíJkçÇÉÒ ΩÄÉê Ç~ë _ìëëóëíÉã

z ÉáåÉã oÉëÉíJkçÇÉ ÇìêÅÜ `çÇÉëíÉääÉ `MPRU

tÉêÇÉå ÇáÉ ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ãáí äΩÅâÉåÑêÉáÉå ëíÉáÖÉåÇÉå ^ÇêÉëëÉå îÉêëÉÜÉåI ëáåÇ
ÇáÉ ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉå a~íÉåçÄàÉâíÉ ëç ÖÉëÅÜ~äíÉíI Ç~≈ ÉáåÉ hçããìåáâ~íáçå
îçå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê òì ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ã∏ÖäáÅÜ áëí EëáÉÜÉ ~ìÅÜ ^åïÉåÇìåÖëÄÉáJ
ëéáÉäFK

_ÉáëéáÉäW
^åíêáÉÄëêÉÖäÉê NW ^ÇêÉëëÉ `MPRM Z N
^åíêáÉÄëêÉÖäÉê OW ^ÇêÉëëÉ `MPRM Z O
^åíêÉáÄëêÉÖäÉê PW ^ÇêÉëëÉ `MPRM Z P

pçãáí ëáåÇ ÇáÉ a~íÉå ïáÉ ÑçäÖí áååÉêÜ~äÄ ÇÉë ^åíêáÉÄëîÉêÄìåÇÉë òìÖÉçêÇåÉíW

z aáÉ ^ìëÖ~åÖëáåÑçêã~íáçåÉå ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë N ëáåÇ ÇáÉ
báåÖ~åÖëáåÑçêã~íáçåÉå îçå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê O
`^kJlrqO ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê N→ `^kJfkO ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê O
`^kJlrqP ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê N→ `^kJfkP ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê O

z aáÉ ^ìëÖ~åÖëáåÑçêã~íáçåÉå ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë O ëáåÇ ÇáÉ
báåÖ~åÖëáåÑçêã~íáçåÉå îçå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê P
`^kJlrqO ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê O→ `^kJfkO ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê P
`^kJlrqP ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê O→ `^kJfkP ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê P
ìëïK

báå ^ìëí~ìëÅÜ ÇÉê òóâäáëÅÜÉå mêçòÉ≈Ç~íÉå `^kJfkN ìåÇ `^kJlrqN îçå ^åJ
íêáÉÄëêÉÖäÉê òì ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê áëí åáÅÜí ã∏ÖäáÅÜK

^ääÖÉãÉáåÉ ^ÇêÉ≈îÉêÖ~ÄÉ `MPRM



CANopen-Objekte und Lenze-Codestellen
Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen

5 CAN on board

5.7
5.7.1

LRKTJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

cçäÖÉåÇÉ báåëíÉääìåÖÉå ëáåÇ ã∏ÖäáÅÜW

C0351 Wert [kBit/s]

0 500 (Werksabgleich)

1 250

2 125

3 50

4 1000

ûåÇÉêìåÖÉå ãáí `MMMP ëéÉáÅÜÉêåK

aáÉ ^ìëïáêâìåÖÉåÇÉêbáåëíÉääìåÖïÉêÇÉååìê å~ÅÜ ÑçäÖÉåÇÉå^âíáçåÉåΩÄÉêåçãJ
ãÉåW

z ÉáåÉã ÉêåÉìíÉå kÉíòÉáåëÅÜ~äíÉå

z ÉáåÉã _ÉÑÉÜä ÒoÉëÉíJkçÇÉÒ ΩÄÉê Ç~ë _ìëëóëíÉã

z ÉáåÉã oÉëÉíJkçÇÉ ÇìêÅÜ `çÇÉëíÉääÉ `MPRU

pçää áååÉêÜ~äÄÉáåÉë^åíêáÉÄëîÉêÄìåÇÉëÉáåa~íÉå~ìëí~ìëÅÜîçå^åíêáÉÄëêÉÖäÉê òì
^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÉêÑçäÖÉåI çÜåÉ Ç~≈ Éáå ΩÄÉêÖÉçêÇåÉíÉë iÉáíëóëíÉã ÇáÉ j~ëíÉêJ
Ñìåâíáçå~äáí®í ÉáåÄêáåÖíI ãì≈ Éáå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê òìã j~ëíÉê ÄÉëíáããí ïÉêÇÉåK

cçäÖÉåÇÉ wìçêÇåìåÖÉå ëáåÇ ÖΩäíáÖW

z `MPRO Z MW ^åíêáÉÄ áëí pä~îÉ EiÉåòÉJbáåëíÉääìåÖF

z `MPRO Z NW ^åíêáÉÄ áëí j~ëíÉê

aáÉ j~ëíÉêÑìåâíáçå~äáí®í áëí åìê ÑΩê ÇáÉ fåáíá~äáëáÉêìåÖëéÜ~ëÉ ÇÉë ^åíêáÉÄëëóëíÉãë
ÉêÑçêÇÉêäáÅÜK

aÉê j~ëíÉê ÄÉïáêâí ÉáåÉ wìëí~åÇë®åÇÉêìåÖ îçå mêÉJléÉê~íáçå~ä å~ÅÜ léÉê~íáçJ
å~äK

báå a~íÉå~ìëí~ìëÅÜ ΩÄÉê ÇáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ áëí åìê áã wìëí~åÇléÉê~íáçå~ä
ã∏ÖäáÅÜI ëáÉÜÉ ~ìÅÜ _ìëëí~íìë E RKTJRFK

tÉáíÉêÜáå áëí ÑΩê ÇáÉ fåáíá~äáëáÉêìåÖëéÜ~ëÉ ÉáåÉ _ççíJréJwÉáí ÑΩê ÇÉå j~ëíÉê ÉáåJ
ëíÉääÄ~êI ëáÉÜÉ wÉáíÉáåëíÉääìåÖÉå `MPRSLN E RKTJQFK

§ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ ÉáåëíÉääÉå
`MPRN

_ÉëíáããìåÖ ÉáåÉë j~ëíÉêë áã
^åíêáÉÄëîÉêÄìåÇ `MPRO
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fëíãáí ÇÉê`çÇÉëíÉääÉ `MPRMâÉáåÉ ÖÉïΩåëÅÜíÉa~íÉåîÉêíÉáäìåÖã∏ÖäáÅÜI â~åå àÉJ
ÇÉëmêçòÉ≈Ç~íÉåJbáåÖ~åÖëJ ìåÇmêçòÉ≈Ç~íÉåJ^ìëÖ~åÖëçÄàÉâíãáí ÉáåÉê ÉáÖÉåÉå
^ÇêÉëëÉ îÉêëÉÜÉå ïÉêÇÉåK eáÉêÄÉá ãΩëëÉå ÇáÉ ~åòìëéêÉÅÜÉåÇÉå a~íÉåJ
ÉáåÖ~åÖëçÄàÉâíÉ ãáí ÇÉã fÇÉåíáÑáÉê ÇÉë a~íÉå~ìëÖ~åÖëçÄàÉâíÉë ΩÄÉêÉáåëíáãJ
ãÉåK aÉê fÇÉåíáÑáÉê áëí Éáå `^kJëéÉòáÑáëÅÜÉë wìçêÇåìåÖëâêáíÉêáìã ÑΩê ÉáåÉ k~ÅÜJ
êáÅÜíK tÉêÇÉå cêÉãÇÖÉê®íÉ ïáÉ òK_K ÇÉòÉåíê~äÉ ÇáÖáí~äÉ báåJ ìåÇ ^ìëÖ®åÖÉ
îÉêïÉåÇÉíI ëáåÇ ÇáÉ êÉëìäíáÉêÉåÇÉå fÇÉåíáÑáÉê òì ÄÉ~ÅÜíÉåK

cΩê ÇáÉ ëÉäÉâíáîÉ wìçêÇåìåÖÇÉêa~íÉåçÄàÉâíÉ ëíÉÜÉå ìåíÉê`MPRP ÇêÉá pìÄÅçÇÉë
òìê sÉêÑΩÖìåÖK aáÉëÉ ÇêÉá pìÄÅçÇÉë ï®ÜäÉå îçêI çÄ ÇáÉ ^ÇêÉ≈îçêÖ~ÄÉ ìåíÉê
`MPRM çÇÉê `MPRQ ÉêÑçäÖíK aáÉë Öáäí ÑΩê ~ääÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ ïáÉ ÑçäÖíW

C0353/x C0353/x = 0 bzw. 1 Bedeutung

C0353/1;
Adreßvorwahl für die zyklischen
Prozeßdaten CAN-IN1 und CAN-
OUT1

C0353/1 = 0

C0353/1 = 1

Adressen werden von C0350 bestimmt (Werksabgleich)
Adresse für CAN-IN1 wird von C0354/1 bestimmt,
Adresse für CAN-OUT1 wird von C0354/2 bestimmt

C0353/2;
Adreßvorwahl für die ereignisge-
steuerten Prozeßdaten CAN-IN2
und CAN-OUT2

C0353/2 = 0

C0353/2 = 1

Adressen werden von C0350 bestimmt (Werksabgleich)
Adresse für CAN-IN2 wird von C0354/3 bestimmt,
Adresse für CAN-OUT2 wird von C0354/4 bestimmt

C0353/3;
Adreßvorwahl für die ereignisge-
steuerten Prozeßdaten CAN-IN3
und CAN-OUT3

C0353/3 = 0

C0353/3 = 1

Adressen werden von C0350 bestimmt (Werksabgleich)
Adresse für CAN-IN3 wird von C0354/5 bestimmt,
Adresse für CAN-OUT3 wird von C0354/6 bestimmt

ûåÇÉêìåÖÉå ãáí `MMMP ëéÉáÅÜÉêåK

ûåÇÉêìåÖÉå ÇÉê báåëíÉääìåÖ ïÉêÇÉå ΩÄÉêåçããÉå å~ÅÜ

z ÉáåÉã ÉêåÉìíÉå kÉíòÉáåëÅÜ~äíÉå

z ÉáåÉã _ÉÑÉÜä ÒoÉëÉíJkçÇÉÒ ΩÄÉê Ç~ë _ìëëóëíÉã

z ÉáåÉã oÉëÉíJkçÇÉ ÇìêÅÜ `çÇÉëíÉääÉ `MPRU

`MPRR áëí ÉáåÉ ^åòÉáÖÉÅçÇÉëíÉääÉ ÑΩê ÇáÉ êÉëìäíáÉêÉåÇÉå fÇÉåíáÑáÉêK eáÉê â∏ååÉå
âÉáåÉ tÉêíÉ îçêÖÉÖÉÄÉå ïÉêÇÉåK
aáÉ fÇÉåíáÑáÉê ÄÉêÉÅÜåÉå ëáÅÜ àÉïÉáäë ~ìë ÇÉã _~ëáëáÇÉåíáÑáÉê ìåÇ ÇÉê ÖΩäíáÖÉå
^ÇêÉëëÉ ÑΩê ÇáÉ ÉáåòÉäåÉå mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉå EëáÉÜÉ h~éáíÉä `^kçéÉåI ^ÇêÉëJ
ëáÉêìåÖ ÇÉê ^åíêáÉÄÉFK

cçäÖÉåÇÉ wìçêÇåìåÖÉå ëáåÇ ÖΩäíáÖW

z `MPRRLNW fÇÉåíáÑáÉê `^kJfkN

z `MPRRLOW fÇÉåíáÑáÉê `^kJlrqN

z `MPRRLPW fÇÉåíáÑáÉê `^kJfkO

z `MPRRLQW fÇÉåíáÑáÉê `^kJlrqO

z `MPRRLRW fÇÉåíáÑáÉê `^kJfkP

z `MPRRLSW fÇÉåíáÑáÉê `^kJlrqP

pÉäÉâíáîÉ ^ÇêÉëëáÉêìåÖ ÇÉê
ÉáåòÉäåÉå mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ
`MPRPI `MPRQ

^åòÉáÖÉÅçÇÉëíÉääÉ ÇÉê
êÉëìäíáÉêÉåÇÉå fÇÉåíáÑáÉê `MPRR
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C0356/x Bedeutung

C0356/1 Zeiteinstellung für das Boot-Up des Masters (nur gültig, wenn C0352 = 1)
In der Regel ist hier die Lenze-Einstellung ausreichend.
Sind mehrere Antriebsregler im Verbund, ohne daß ein übergeordnetes Leitsystem die Initialisierung
des CAN-Netzwerkes übernimmt, muß dieses durch einen Antriebsregler erfolgen. Hierzu aktiviert der
Master zu einem bestimmten Zeitpunkt einmalig das gesamte CAN-Netzwerk und startet damit die
Prozeßdatenübertragung.
(Zustandsänderung von Pre-Operational nach Operational).
Hier wird der Zeitpunkt eingestellt, wann nach dem Netzeinschalten diese Aktivierung erfolgt.

C0356/2 Zykluszeit für das Prozeßdaten-Ausgangsobjekt CAN-OUT2.
D C0356/2 = 0: ereignisgesteuerte Prozeßdatenübergabe;
das Prozeßdaten-Ausgangsobjekt wird nur dann gesendet, wenn sich ein Wert im
Ausgangsobjekt ändert

D C0356/2 > 0:
das Senden des Prozeßdatenobjektes CAN-OUT2 erfolgt mit der hier eingestellten Zykluszeit

C0356/3 Zykluszeit für das Prozeßdaten-Ausgangsobjekt CAN-OUT3.
D C0356/3 = 0: ereignisgesteuerte Prozeßdatenübergabe;
das Prozeßdaten-Ausgangsobjekt wird nur dann gesendet, wenn sich ein Wert im
Ausgangsobjekt ändert

D C0356/3 > 0:
das Senden des Prozeßdatenobjektes CAN-OUT3 erfolgt mit der hier eingestellten Zykluszeit

C0356/4 CAN delay
Wartezeit nach dem Einschalten des Antriebsreglers bis Prozeßdaten gesendet werden können.

báåÖ~ÄÉå îçå ÉêåÉìíÉå §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉå çÇÉê ûåÇÉêìåÖÉå îçå ^ÇêÉëëÉå ÇÉê
mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ çÇÉê ÇÉê dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ ïÉêÇÉå Éêëí å~ÅÜ ÉáåÉã oÉëÉíJ
kçÇÉ ÖΩäíáÖK

báå oÉëÉíJkçÇÉ â~åå ÉêÑçäÖÉå ÇìêÅÜ

z ÉêåÉìíÉë kÉíòÉáåëÅÜ~äíÉå

z oÉëÉíJkçÇÉ ΩÄÉê Ç~ë _ìëëóëíÉã

z oÉëÉíJkçÇÉ ÇìêÅÜ `çÇÉëíÉääÉ `MPRU

§ÄÉê ÑçäÖÉåÇÉ aá~ÖåçëÉJ`çÇÉëíÉääÉå â∏ååÉå páÉ ÇÉå _ìë ΩÄÉêï~ÅÜÉåW

z `PRV _ìëëí~íìë

z `PSM qÉäÉÖê~ããò®ÜäÉê

z `PSN _ìëä~ëí

báåëíÉääìåÖ ÇÉê ÑΩê ÇÉå
a~íÉå~ìëí~ìëÅÜ ÉêÑçêÇÉêäáÅÜÉå
wÉáíÉå `MPRSLñU

oÉëÉíJkçÇÉ `MPRU

aá~ÖåçëÉJ`çÇÉëíÉääÉå



CANopen-Objekte und Lenze-Codestellen
Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen

5CAN on board

5.7
5.7.1

L RKTJRbap`^kJNKMJNNLOMMO

aáÉëÉ `çÇÉëíÉääÉ òÉáÖí ÇÉå ~âíìÉääÉå _ÉíêáÉÄëòìëí~åÇ ÇÉë _ìëëóëíÉãë ~åK eáÉêJ
ÄÉá ìåíÉêëÅÜÉáÇÉí ã~å ÑçäÖÉåÇÉ Q wìëí®åÇÉW

z léÉê~íáçå~ä JMJ

få ÇáÉëÉã wìëí~åÇ áëí Ç~ë _ìëëóëíÉã îçää ÑìåâíáçåëÑ®ÜáÖK

z mêÉJléÉê~íáçå~ä JNJ

eáÉêÄÉá â∏ååÉå åìê m~ê~ãÉíÉê E`çÇÉëíÉääÉåF ΩÄÉê Ç~ë _ìëëóëíÉã ΩÄÉêíê~ÖÉå
ïÉêÇÉåK báå a~íÉå~ìëí~ìëÅÜ îçå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê òì ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê áëí åáÅÜí ã∏ÖJ
äáÅÜKrã áåÇÉåwìëí~åÇléÉê~íáçå~ä òì âçããÉåIãì≈ÉáåkÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíJ
qÉäÉÖê~ãã ~ìÑ ÇÉå _ìë ~ìëÖÉÖÉÄÉå ïÉêÇÉå E RKSJRFK

báåÉ wìëí~åÇë®åÇÉêìåÖ îçå mêÉJléÉê~íáçå~ä å~ÅÜ léÉê~íáçå~ä â~åå ÇìêÅÜ ÑçäJ
ÖÉåÇÉ ^âíáçåÉå ÉêÑçäÖÉåW

Ó jáí `çÇÉëíÉääÉ `MPRO ïáêÇ Éáå ^åíêáÉÄ òìã j~ëíÉê ÄÉëíáããíK _Éáã
kÉíòÉáåëÅÜ~äíÉå ïáêÇ å~ÅÜ ÇÉê ÉáåÖÉëíÉääíÉå _ççíJré wÉáí `MPRSLN ÉáåÉ
~ìíçã~íáëÅÜÉ wìëí~åÇë®åÇÉêìåÖ ÑΩê ÇÉå ÖÉë~ãíÉå ^åíêáÉÄëîÉêÄìåÇ
îçêÖÉåçããÉåK

Ó jáí ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ `MPRU oÉëÉíJkçÇÉ Esçê~ìëëÉíòìåÖW `MPRO Z NFK
Ó jáí ÇÉã Äáå®êÉå báåÖ~åÖëëáÖå~ä oÉëÉíJkçÇÉI ïÉäÅÜÉë òK_K ÄÉá
ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉê hçåÑáÖìêáÉêìåÖ ãáí ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ `MPSQ ΩÄÉê ÉáåÉ
häÉããÉ ÖÉëÉíòí ïÉêÇÉå â~åå Esçê~ìëëÉíòìåÖW `MPRO Z NFK

Ó báå kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíJqÉäÉÖê~ãã ÇìêÅÜ ÉáåÉå `^kJj~ëíÉêK

z t~êåìåÖ JOJ

_Éáã wìëí~åÇ t~êåìåÖ ëáåÇ ÑÉÜäÉêÜ~ÑíÉ qÉäÉÖê~ããÉ ÉáåÖÉä~ìÑÉåK aÉê ^åíêáÉÄëJ
êÉÖäÉê áëí åìê åçÅÜ é~ëëáî ÄÉíÉáäáÖíI îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ïÉêÇÉå âÉáåÉ a~íÉåãÉÜê
ÖÉëÉåÇÉíK

aáÉ rêë~ÅÜÉ Ç~ÑΩê â~åå ëÉáåW

Ó Éáå ÑÉÜäÉåÇÉê _ìë~ÄëÅÜäì≈
Ó Éáå åáÅÜí ~ìëêÉáÅÜÉåÇÉ ^ÄëÅÜáêãìåÖ
Ó mçíÉåíá~äìåíÉêëÅÜáÉÇÉ ÇÉê j~ëëÉ~åÄáåÇìåÖ ÇÉê píÉìÉêÉäÉâíêçåáâ
Ó ÉáåÉ òì ÜçÜÉ _ìëä~ëí
Ó ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê áëí åáÅÜí ~ã _ìë ~åÖÉëÅÜäçëëÉå

z _ìë lÑÑ JPJ

aáÉ e®ìÑáÖâÉáí ÇÉê ÑÉÜäÉêÜ~ÑíÉå qÉäÉÖê~ããÉ Ü~í ÇÉå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê Ç~òì îÉê~åJ
ä~≈íI ëáÅÜ îçã _ìë ~ÄòìâçééÉäåK báå wìëÅÜ~äíÉå áå ÇÉå wìëí~åÇ mêÉJléÉê~íáçå~ä
áëí ã∏ÖäáÅÜ ÇìêÅÜW

Ó Éáå qêáéJoÉëÉí
Ó Éáå kçÇÉJoÉëÉí
Ó ÉêåÉìíÉë kÉíòëÅÜ~äíÉå

`MPRV _ìëëí~íìëV
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LRKTJS bap`^kJNKMJNNLOMMO

cΩê ~ääÉ cìåâíáçåëÄä∏ÅâÉ ìåÇ ~ìÅÜ ÑΩê ë®ãíäáÅÜÉ m~ê~ãÉíÉêâ~å®äÉïÉêÇÉåÜáÉêÇáÉ
qÉäÉÖê~ããÉ ÖÉò®ÜäíI ÇáÉ ÑΩê ÇÉå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÖΩäíáÖ ëáåÇK aáÉ w®ÜäÉê ëáåÇ ãáí ÉáJ
åÉê _êÉáíÉ îçå NS _áí ~ìëÖÉëí~ííÉíI ÇKÜK ïáêÇ Éáå tÉêí îçå SRRPR ΩÄÉêëÅÜêáííÉå
Ñ®åÖí ÇÉê w®ÜäîçêÖ~åÖ ïáÉÇÉê ÄÉá M ~åK

cçäÖÉåÇÉ k~ÅÜêáÅÜíÉå ïÉêÇÉå ÖÉò®ÜäíW

C0360/x Bedeutung

C360/1 alle gesendeten Telegramme

C360/2 alle empfangenen Telegramme

C360/3 gesendete Telegramme von CAN-OUT1

C360/4 gesendete Telegramme von CAN-OUT2

C360/5 gesendete Telegramme von CAN-OUT3

C360/6 gesendete Telegramme von Parameterkanal 1

C360/7 gesendete Telegramme von Parameterkanal 2

C360/8 empfangene Telegramme von CAN-IN1

C360/9 empfangene Telegramme von CAN-IN2

C360/10 empfangene Telegramme von CAN-IN3

C360/11 empfangene Telegramme von Parameterkanal 1

C360/12 empfangene Telegramme von Parameterkanal 2

`MPSM qÉäÉÖê~ããò®ÜäÉê
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L RKTJTbap`^kJNKMJNNLOMMO

jáí ÇáÉëÉê `çÇÉëíÉääÉ â~åå ÉêãáííÉäí ïÉêÇÉåI ïÉäÅÜÉ éêçòÉåíì~äÉ _ìëÄÉä~ëíìåÖ
ÇÉê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÄÉå∏íáÖí çÇÉê ~ìÅÜ àÉÇÉê ÉáåòÉäåÉ a~íÉåâ~å~ä ÄòïK cìåâíáçåëJ
ÄäçÅâ ÄÉ~åëéêìÅÜíK cÉÜäÉêÜ~ÑíÉ qÉäÉÖê~ããÉïÉêÇÉåÜáÉêÄÉá åáÅÜí ÄÉêΩÅâëáÅÜíáÖíK

aáÉ ÉáåòÉäåÉå pìÄÅçÇÉëíÉääÉå òÉáÖÉå ÑçäÖÉåÇÉ _ìëÄÉä~ëíìåÖÉå ~åW

C0361/x Bedeutung

C361/1 alle gesendeten Telegramme

C361/2 alle empfangenen Telegramme

C361/3 gesendete Telegramme von CAN-OUT1

C361/4 gesendete Telegramme von CAN-OUT2

C361/5 gesendete Telegramme von CAN-OUT3

C361/6 gesendete Telegramme von Parameterkanal 1

C361/7 gesendete Telegramme von Parameterkanal 2

C361/8 empfangene Telegramme von CAN-IN1

C361/9 empfangene Telegramme von CAN-IN2

C361/10 empfangene Telegramme von CAN-IN3

C361/11 empfangene Telegramme von Parameterkanal 1

C361/12 empfangene Telegramme von Parameterkanal 2

aÉê a~íÉåΩÄÉêíê~ÖìåÖ ëáåÇ dêÉåòÉå ÖÉëÉíòíI ÇáÉ ãáí ÇÉê ^åò~Üä ÇÉê qÉäÉÖê~ããÉ
éêç wÉáíÉáåÜÉáí ìåÇ ÇÉê §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ ÑÉëíÖÉäÉÖí ëáåÇK

aáÉëÉ dêÉåòÉå â∏ååÉå páÉ ÄÉá ÉáåÉã a~íÉå~ìëí~ìëÅÜ áå ÉáåÉã êÉáåÉå ^åíêáÉÄëJ
îÉêÄìåÇ ÇìêÅÜ ~ÇÇáÉêÉå ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ `PSNLN ~ääÉê ÄÉíÉáäáÖíÉå ^åíêáÉÄÉ ÉêãáíJ
íÉäåK

_ÉáëéáÉäW
P ^åíêáÉÄÉ ëáåÇ ΩÄÉê `^k ãáíÉáå~åÇÉê îÉêÄìåÇÉåK

^åíêáÉÄëêÉÖäÉê NW `çÇÉëíÉääÉ `PSNLN Z OPIRB

^åíêáÉÄëêÉÖäÉê OW `çÇÉëíÉääÉ `PSNLN Z NOISB

^åíêáÉÄëêÉÖäÉê PW `çÇÉëíÉääÉ `PSNLN Z NSIMB

ÖÉë~ãíÉ _ìëä~ëíW Z ROINB

 eáåïÉáë>
z aáÉ _ìëä~ëí ~ääÉê ÄÉíÉáäáÖíÉå dÉê®íÉ ëçääíÉ UMB åáÅÜí
ΩÄÉêëÅÜêÉáíÉåK

z páåÇ ~åÇÉêÉ dÉê®íÉ ïáÉ òK_K ÇÉòÉåíê~äÉ báåJ ìåÇ ^ìëÖ®åÖÉ
~åÖÉëÅÜäçëëÉåI ëç ëáåÇ ~ìÅÜ ÇáÉëÉ qÉäÉÖê~ããÉ òì
ÄÉêΩÅâëáÅÜíáÖÉåK

z báåÉ _ìëΩÄÉêä~ëíìåÖ â~åå òK_K ÇìêÅÜ ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ
§ÄÉêíê~ÖìåÖ âçåíáåìáÉêäáÅÜ ëáÅÜ ®åÇÉêåÇÉê páÖå~äÉ ÉêÑçäÖÉåK
Ó ^ÄÜáäÑÉW báåëíÉääìåÖ ÉáåÉê wóâäìëòÉáí ÑΩê ÇÉå ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉå
cìåâíáçåëÄäçÅâ E`^kJlrqO ìåÇ `^kJlrqPF ìåíÉê
`çÇÉëíÉääÉ `PRSLO ìåÇ `PRSLP ~ìÑ ÉáåÉå ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉå
tÉêí ÉáåëíÉääÉåI ëç Ç~≈ ÇáÉ pìããÉå ~ääÉê _ìëä~ëíÉå åáÅÜí
ΩÄÉêëÅÜêáííÉå ïáêÇK

`MPSN _ìëä~ëí
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LRKTJU bap`^kJNKMJNNLOMMO

gÉÇÉë ÉáåòÉäåÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåÉáåÖ~åÖëçÄàÉâí â~åå ΩÄÉêï~ÅÜÉåI çÄ áå ÉáåÉê ÜáÉê
ÇÉÑáåáÉêíÉå wÉáí Éáå qÉäÉÖê~ãã ÉáåÖÉÖ~åÖÉå áëíK fëí Éáå qÉäÉÖê~ãã ÉáåÖÉíêçÑÑÉåI
ëç ïáêÇ ÇáÉ òìÖÉÜ∏êáÖÉ §ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáí ïáÉÇÉê åÉì ÖÉëí~êíÉí Ecìåâíáçå ÉáåÉë
êÉíêáÖÖÉêÄ~êÉå jçåçÑäçéëFK

cçäÖÉåÇÉ wìçêÇåìåÖÉå ëáåÇ ÖΩäíáÖW

C357/1 Überwachungszeit CAN-IN1

C357/2 Überwachungszeit CAN-IN2

C357/3 Überwachungszeit CAN-IN3

aáÉ oÉ~âíáçå ~ìÑ ÇáÉëÉ §ÄÉêï~ÅÜìåÖ ïáêÇ ÉáåÖÉëíÉääí ãáíW

z `MRVN “jçåáí `bNÒ ÑΩê `^kJfkN

z `MRVO “jçåáí `bOÒ ÑΩê `^kJfkO

z `MRVP “jçåáí `bPÒ ÑΩê `^kJfkP

báåëíÉääÄ~ê ëáåÇ ÜáÉêÄÉá àÉïÉáäëW

M Z qêáé EÇÉê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ëÉíòí oÉÖäÉêëéÉêêÉF

N Z t~êåìåÖ

O Z §ÄÉêï~ÅÜìåÖ áëí ~ìëÖÉëÅÜ~äíÉí

aáÉ páÖå~äÉ â∏ååÉå ~ìÅÜ ~äë Äáå®êÉ ^ìëÖ~åÖëëáÖå~äÉ ÑΩê òK_K _ÉäÉÖìåÖ îçå ^ìëJ
Ö~åÖëâäÉããÉå ÖÉåìíòí ïÉêÇÉåK

e~í ëáÅÜ ÇÉê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ~ìÑ dêìåÇ ÑÉÜäÉêÜ~ÑíÉê qÉäÉÖê~ããÉ îçã _ìë ~ÄÖÉJ
âçééÉäíI ïáêÇ Ç~ë páÖå~ä jçåáí `bQ ÖÉëÉíòíK

^ìÅÜ ÇáÉëÉë páÖå~ä â~åå ïáÉ ÇáÉ páÖå~äÉ `bNI `bO ìåÇ `bP ÉáåÉå qêáé çÇÉê ÉáåÉ
t~êåìåÖ ~ìëä∏ëÉå ÄòïK ÇÉ~âíáîáÉêí ïÉêÇÉåK cΩê ÇáÉ oÉ~âíáçåë~ìëï~Üä áëí ÇáÉ
`çÇÉëíÉääÉ `MRVR îçêÖÉëÉÜÉåK ^ìÅÜ ÇáÉ _ÉäÉÖìåÖ ÉáåÉë häÉããÉå~ìëÖ~åÖÉë áëí
ÜáÉêÄÉá ã∏ÖäáÅÜK

§ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáíÉå `MPRT

_ìë lÑÑ Z `bQ
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L RKUJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

RKU cÉÜäÉêëìÅÜÉ

Störung Ursache Abhilfe

• Feldbuskommunikation nach Reglerfrei-

Busleitung ungenügend abgeschirmt Schirmung der Busleitung optimieren:
Mitgelieferte Schirmschellen bei jedem Teilnehmer verwenden, damit der
Schirm der Busleitung großflächig aufgelegt ist.g

gabe gestört

• Kommunikation bei kleinen Frequenzen
gestört

• Sporadisch keine Übernahme der Daten
vom Feldbus

Störeinkopplungen über die Motor-
leitung

Schirmung der Motorleitung optimieren:
• Schirm der Motorleitung großflächig mit Schirmschellen auf der Montage-

platte auflegen
• Schirm der Motorleitung großflächig am Motor auflegen; EMV-Kabelver-

schraubung verwenden
• Unterbrechungen der Motorleitung durch Klemmen oder Schütze vermeiden

bzw. Schirm an jeder Klemmstelle auflegen.

• Antrieb bleibt stehen, ohne daß der Grund
von C0135 (Hauptsteuerwort), C0046
(Sollwert) oder C150 (Statuswort) abgelei

Ungenügende Erdung, ungenügen-
der Potentialausgleich der Gesamt-
anlage

Erdung, Potentialausgleich der Gesamtanlage optimieren:
Alle Anlagenteile gut leitend mit PE verbinden

(Sollwert) oder C150 (Statuswort) abgelei-
tet werden kann

• Antrieb setzt Fehler CCR

Max. Länge der Busleitung über-
schritten

Maximale Busleitungslänge einhalten:
• Die max. Länge ist abhängig von der Baudrate
• Genaue Spezifikation der Busleitung einhalten• Antrieb setzt Fehler CCR

Spezifikation der Steuerleitungen
nicht eingehalten

Geeignetes Kabel verwenden:
Genaue Spezifikation einhalten

 eáåïÉáë>
z häÉããÉ uSLT EdkaF ~ã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê VPuu ãáí mb ÇÉë

pÅÜáêãÄäÉÅÜë îÉêÄáåÇÉåK
z Òpí~íìë póëíÉãÄìëÒJfåÑçêã~íáçåÉå ÉêÜ~äíÉå páÉ ~ìë ÇÉê

`çÇÉëíÉääÉ `MPRVK
EM Z léÉê~íáçå~äI N Z mêÉJléÉê~íáçå~äI O Z t~êåáåÖI P Z _ìëJlÑÑF

z jáí ÉáåÉã `^kJ^å~äóëÉê â∏ååÉå páÉ ÉáåÉ ^å~äóëÉ ÇìêÅÜÑΩÜêÉåK
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LRKUJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

 

^ÄÄK RKUJN páÖå~äÉ ÇÉë póëíÉãÄìë E`^kFW  ÖÉëí∏êíI 
ìåÖÉëí∏êí

jÉ≈éìåâíÉW wïáëÅÜÉå `^kJefde ìåÇ `^kJiltK

få ÇÉå ÄÉáÇÉålëòáääçÖê~ããÉå ÇÉê ^ÄÄK RKUJN ëáåÇ páÖå~äÉ ÇÉë póëíÉãÄìë E`^kF
ÄÉá ìåíÉêëÅÜáÉÇäáÅÜÉå bjsJbáåÑäΩëëÉå Ç~êÖÉëíÉääíK aìêÅÜ ÇÉå sÉêÖäÉáÅÜ ÄÉáÇÉê
lëòáääçÖê~ããÉ áëí ÇáÉ èì~äáí~íáîÉ _ÉìêíÉáäìåÖ ÉáåÉë ÖÉëí∏êíÉå ÄòïK ìåÖÉëí∏êíÉå
_ìëëÉë ã∏ÖäáÅÜK

få _áäÇ  ëáåÇ bjsJpí∏êìåÖÉå ~ìÑ ÇÉå _ìëJpáÖå~äÉå ÇÉìíäáÅÜ òì ÉêâÉååÉåK

få _áäÇ  ëáåÇ ÄÉá ÖäÉáÅÜÉã jÉ≈~ìÑÄ~ì ìåÇ ÄÉá áÇÉ~äÉå _ÉÇáåÖìåÖÉå âÉáåÉ ÉêJ
âÉååÄ~êÉå ^ìëïáêâìåÖÉå ~ìÑ ÇáÉ _ìëJpáÖå~äÉ ÉêëáÅÜíäáÅÜK

 eáåïÉáë>
bë â~åå âÉáåÉ ÖÉåÉêÉääÉ ^ìëë~ÖÉ ÖÉíêçÑÑÉå ïÉêÇÉåI ÄÉá ïÉäÅÜÉê
e∏ÜÉ ìåÇ _êÉáíÉ ÇÉê pí∏êëé~ååìåÖÉå ÇáÉ cìåâíáçåëïÉáëÉ ÇÉë
póëíÉãÄìëëÉë ÄÉÉáåíê®ÅÜíáÖí ïáêÇK
báåÉ ^ìëë~ÖÉ ΩÄÉê ÇáÉ ^åò~Üä îçå bêêçê cê~ãÉë EÑÉÜäÉêÜ~ÑíÉ
`^kJqÉäÉÖê~ããÉ ~ìÑÖêìåÇ îçå bjsJpí∏êìåÖÉåF â~åå
~ìëëÅÜäáÉ≈äáÅÜ ãáí ÉáåÉã `^kJ^å~äóëÉê ÖÉíêçÑÑÉå ïÉêÇÉåK

sçêÖÉÜÉåëïÉáëÉ ÄÉá å~ÅÜíê®ÖäáÅÜÉåj~≈å~ÜãÉå òìê sÉêêáåÖÉêìåÖ îçåbjsJpí∏J
êìåÖÉåW

z iÉëÉå ëáÉ ÇáÉ fåÑçêã~íáçåÉå òìê bjsJÖÉêÉÅÜíÉå sÉêÇê~ÜíìåÖK

z sÉêÖäÉáÅÜÉå páÉ ÇáÉ lëòáääçÖê~ããÉ îçê ìåÇ å~ÅÜ j~≈å~ÜãÉå òìê
sÉêêáåÖÉêìåÖ îçå bjsJpí∏êìåÖÉåK aìêÅÜ ÇÉå sÉêÖäÉáÅÜ ä®≈í ëáÅÜ ÇáÉ
táêâë~ãâÉáí ÇÉê j~≈å~ÜãÉå ÄÉìêíÉáäÉåK

_ÉáëéáÉä òìê råíÉêëìÅÜìåÖ ÇÉë
póëíÉãÄìë
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RKV ^åÜ~åÖ

RKVKN `çÇÉí~ÄÉääÉ

Spalte Abkürzung Bedeutung
Code C0353

1
2
...

Codestelle C0353
Subcodestelle 1 der Codestelle C0353
Subcodestelle 2 der Codestelle C0353

[C0352] Parameterwert der Codestelle kann nur bei gesperrtem Regler geändert werden
LCD LCD-Anzeige des Keypad

• Anzeige des Kurztextes, z. B. CAN MST
Lenze Werkseinstellung der Codestelle

* die Spalte ”Wichtig” enthält weitere Informationen

 Die Codestelle dient zur Anzeige eines Wertes. Sie ist daher nicht konfigurierbar.

Aus-
wahl

1 {1 %} 99 minimaler Wert {kleinste Schrittweite/Einheit} maximaler Wert

Wichtig - Zusätzliche, wichtige Erläuterungen zur Codestelle
Fettdruck: Codestellenbezeichnung in GDC

Code LCD Einstellmöglichkeiten WichtigCode LCD
Lenze Auswahl

Wichtig

[C0350] CAN ADDRESS 1 1 {1} 63 CAN Knotenadresse
[C0351] CAN BAUDRATE 0 0 500 kbit/s

1 250 kbit/s
2 125 kbit/s
3 50 kbit/s
4 1000 kbit/s

CAN Baudrate

[C0352] CAN MST 0 0 Slave
1 Master

CAN Masterbetrieb einrichten

C0353
1
2
3

CAN ADDR SEL1
CAN ADDR SEL2
CAN ADDR SEL3

0
0
0

0 C350
1 C354

Quelle für CAN-Bus IN/OUT Adressen
1: CAN IN1/OUT1 Adr
2: CAN IN2/OUT2 Adr
3: CAN IN3/OUT3 Adr

C0354
1
2
3
4
5
6

IN1 ADDR2
OUT2 ADDR2
IN2 ADDR2
OUT2 ADDR2
IN3 ADDR2
OUT2 ADDR2

1
129
257
258
385
386

1 {1} 513 CAN-Bus OUT Knotenadressen 2

C0355
1
2
3
4
5
6

IN1 ID
OUT1 ID
IN2 ID
OUT2 ID
IN3 ID
OUT3 ID

 0 {1} 2047 CAN-Bus Identifier

C0356
1
2
3
4

CAN BOOT UP
OUT2 cycle
OUT3 cycle
CAN DELAY

3000
0
0
20

0 {1 ms} 65000 CAN-Bus Zeiteinstellungen
1: CAN Boot-Up
2: CAN-OUT2 Zyklus
3: CAN-OUT3 Zyklus
4: CAN OUT 2/3 Verzögerungszeit

[C0357]
1
2
3

CE1MONIT TIME
CE2MONIT TIME
CE3MONIT TIME

3000 0 {1 ms} 65000 CAN-Bus Überwachungszeit für INx
1: CE1 Überw. Zeit
2: CE2 Überw. Zeit
3: CE3 Überw. Zeit

C0358 RESET NODE 0 0 Keine Funktion
1 CAN Reset

CAN Reset node
CAN-Bus Reset-Knotenpunkt einrichten

pç äÉëÉå páÉ ÇáÉ `çÇÉí~ÄÉääÉ
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Code WichtigEinstellmöglichkeitenLCDCode Wichtig
AuswahlLenze

LCD

C0359 CAN STATE 
0 Operational
1 Pre-Operational
2 Warning
3 Bus off

CAN Status

C0360
1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12

Message OUT
Message IN
Message OUT1
Message OUT2
Message OUT3
Message POUT1
Message POUT2
Message IN1
Message IN2
Message IN3
Message PIN1
Message PIN2

 0 65535 Telegrammzähler (Anzahl der Telegramme)
Zählerwerte > 65535: Beginn wieder bei 0
• 1: alle gesendeten
• 2: alle empfangenen
• 3: gesendete auf CAN-OUT1
• 4: gesendete auf CAN-OUT2
• 5: gesendete auf CAN-OUT3
• 6: gesend. auf Parameterkanal1
• 7: gesend. auf Parameterkanal2
• 8: empfangene von CAN-IN1
• 9: empfangene von CAN-IN2
• 10: empfangene von CAN-IN3
• 11: empf. von Parameterkanal1
• 12: empf. von Parameterkanal2

C0361
1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12

LOAD OUT
LOAD IN
LOAD OUT1
LoaD OUT2
LOAD OUT3
LOAD POUT1
LOAD POUT2
LOAD IN1
LOAD IN2
LOAD IN3
LOAD PIN1
LOAD PIN2

 0 100 % Busbelastung CAN
Für einen einwandfreien Betrieb sollte die ge-
samte Busbelastung (alle angeschlossenen Teil-
nehmer) weniger als 80 % betragen
• 1: alle gesendeten
• 2: alle empfangenen
• 3: gesendete auf CAN-OUT1
• 4: gesendete auf CAN-OUT2
• 5: gesendete auf CAN-OUT3
• 6: gesend. auf Parameterkanal1
• 7: gesend. auf Parameterkanal2
• 8: empfangene von CAN-IN1
• 9: empfangene von CAN-IN2
• 10: empfangene von CAN-IN3
• 11: empf. von Parameterkanal1
• 12: empf. von Parameterkanal2

C0362 SYNC CYCLE 1.0 -32.0 {0.1 ms} 32.0 CAN Sycn cycle
Zeitabstand zwischen 2 Sync-Telegrammen auf
dem Systembus

C0363 SYNC CORR 1 1 0.8 µs
2 1.6 µs
3 2.4 µs
4 3.2 µs
5 4.0 µs

CAN Sync correction
Korrekturwert zu C0362

[C0364] CAN activ 1000 → Auswahlliste 2 Pre-Operat. nach Operat.
Prozeßdaten von extern aktivieren.
Von Pre-Operation nach Operation schalten

C0365 (C0364)  Eingangssignal CAN active
C0366 SYNC RESPONSE 1 0 no sync response

1 sync response
CAN Sync Response

C0367 SYNC RX ID 128 1 {1} 256 CAN Sync Rx Identifier
C0368 SYNC TX ID 128 1 {1} 256 CAN Sync Tx Identifier
C0369 SYNC TX TIME 0 0 {1} 65000 CAN Sync Tx Time
C0591 MONIT CE1 3 0 Trip

2 Warning
3 Off

Konf. CE1 (CAN-IN1)
Konfiguration Überwachung CE1
(CAN-IN1 Fehler)

C0592 MONIT CE2 3 0 Trip
2 Warning
3 Off

Konf. CE2 (CAN-IN2)
Konfiguration Überwachung CE2
(CAN-IN2 Fehler)

C0593 MONIT CE3 3 0 Trip
2 Warning
3 Off

Konf. CE3 ( CAN-IN3 )
Konfiguration Überwachung CE3
(CAN-IN3 Fehler)
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L RKNMJNbap`^kJOKMJMPLOMMP

RKNM píáÅÜïçêíîÉêòÉáÅÜåáë

A
^ääÖÉãÉáåÉ a~íÉå ìåÇ báåë~íòÄÉÇáåÖìåÖÉåI RKPJN

^åÜ~åÖI RKVJN

^êí ÇÉê fëçä~íáçåI RKPJN

^ìëï~ÜäÜáäÑÉI RKQJP

B
_ÉáëéáÉä

J _äçÅâé~ê~ãÉíÉê äÉëÉåI RKSJPM

J m~ê~ãÉíÉê äÉëÉåI RKSJOU

J m~ê~ãÉíÉê ëÅÜêÉáÄÉåI RKSJOV

_ÉáëéáÉäÉ

J ^ìëï~ÜäÜáäÑÉI RKQJP

J oÉéÉ~íÉêJbáåë~íò éêΩÑÉåI RKQJQ

J råíÉêëìÅÜìåÖ ÇÉë póëíÉãÄìëI RKUJO

_ÉãÉëëìåÖëÇ~íÉåI RKPJN

_ìëäÉáíìåÖëä®åÖÉI RKQJP

C
`^k çå Äç~êÇI RKNJN

`^kJ_ìë

J ~ääÖÉãÉáåÉ ^ÇêÉ≈îÉêÖ~ÄÉI RKTJN

J _~ìÇê~íÉåJbáåëíÉääìåÖI RKTJO

J _ÉëíáããìåÖ ÉáåÉë j~ëíÉêë áã ^åíêáÉÄëîÉêÄìåÇI RKTJO

J _ìë lÑÑI RKTJU

J _ìëä~ëíI RKTJT

J _ìëëí~íìëI RKTJR

J báåëíÉääìåÖ _ççíJréI RKTJQ

J fÇÉåíáÑáÉêI RKTJP

J m~ê~ãÉíêáÉêìåÖI fåÇÉñ iltLefdeJ_óíÉI RKSJOS

J oÉëÉíJkçÇÉI RKTJQ

J ëÉäÉâíáîÉ ^ÇêÉëëáÉêìåÖI RKTJP

J qÉäÉÖê~ããò®ÜäÉêI RKTJS

J §ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáíÉåI RKTJU

`^kJ_ìë fÇÉåíáÑáÉêI RKVJN

`^kJkÉíòïÉêâI hçããìåáâ~íáçåëéÜ~ëÉåI RKSJQ

`^kçéÉå

J ^ÇêÉëëáÉêìåÖ ÇÉê ^åíêáÉÄÉI RKSJP

J a~íÉåÄÉëÅÜêÉáÄìåÖI RKSJO

J kìíòÇ~íÉåI RKSJO

J pÉäÉâíáîÉ fÇÉåíáÑáÉêJsÉêÖ~ÄÉI RKSJP

`^kçéÉåJlÄàÉâíÉI RKTJN

`çÇÉåìããÉêI fåÇÉñI RKSJOP

`çÇÉëíÉääÉåI RKTJN

J `^kJ_ìëW aá~ÖåçëÉI RKTJQ

J fåÇÉñI RKSJOP

D
a~íÉåíê~åëÑÉêI RKSJN

aá~ÖåçëÉJ`çÇÉëíÉääÉåI ÑΩê `^kJ_ìëI RKTJQ

E
báÖÉåëÅÜ~ÑíÉåI `^k çå Äç~êÇI RKOJN

bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉI RKSJNP

ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉI RKSJNP

F
cÉÜäÉêëìÅÜÉI RKUJN

G
dΩäíáÖâÉáí ÇÉê açâìãÉåí~íáçåI RKOJN

I
fåÄÉíêáÉÄå~ÜãÉI RKRJN

fåëí~ää~íáçåI RKQJN

fëçä~íáçåëëé~ååìåÖÉåI RKPJN

K
hçããìåáâ~íáçåëêÉäÉî~åíÉ iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉåI RKTJN

hçããìåáâ~íáçåëòÉáíÉåI RKPJO

L
iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉåI RKTJN

J `^k ÇÉä~óI RKTJQ

P
mêçòÉÇ~íÉåçÄàÉâíÉI ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉI RKSJNP

mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å~äI hçåÑáÖìê~íáçåI RKSJS

mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å®äÉI ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉI RKSJT

mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉI RKSJU

J ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíI RKSJNP

R
oÉéÉ~íÉêI _ÉáëéáÉä òìã báåë~íòI RKQJQ

S
píáÅÜïçêíîÉêòÉáÅÜåáëI RKNMJO

póëíÉãÄìë

J ^åïÉåÇìåÖëÄÉáëéáÉäI RKSJOP
J póåÅJqÉäÉÖê~ããI RKSJNS
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LRKNMJO bap`^kJOKMJMPLOMMP

póëíÉãÄìë E`^kF

J ^ìÑÄ~ì ÉáåÉë _ìëëóëíÉãëI RKQJO

J qÉÅÜåáëÅÜÉ a~íÉå
_É~êÄÉáíìåÖëòÉáíÉåI RKPJO
hçããìåáâ~íáçåëòÉáíÉåI RKPJO
qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáíI RKPJO

J §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉI RKQJP

J råíÉêëìÅÜìåÖ òìê bjsJÖÉêÉÅÜíÉå sÉêÇê~ÜíìåÖI RKUJO

póëíÉãÄìë ÇÉê dÉê®íÉêÉáÜÉ VPMMI RKNJN

T
qÉÅÜåáëÅÜÉ a~íÉåI RKPJN

U
§ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉI RKPJN

J póëíÉãÄìë E`^kFK páÉÜÉ _~ìÇê~íÉ

Z
òóâäáëÅÜÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉI RKSJU
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6.2

L SKOJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

SKO ^ääÖÉãÉáåÉë

aáÉëÉ ^åäÉáíìåÖ Öáäí ÑΩê cÉäÇÄìëJ_~ìÖêìééÉå ~Ä ÇÉê qóéÉåÄÉòÉáÅÜåìåÖW

2171IB 1x. 1x
2172IB 1x. 1x

aáÉëÉ ^åäÉáíìåÖ áëí åìê ÖΩäíáÖ òìë~ããÉå ãáí ÇÉê açâìãÉåí~íáçå ÇÉê ÑΩê ÇÉå báåJ
ë~íò òìä®ëëáÖÉå dêìåÇÖÉê®íÉK

E82AF000P0B201XX

L

Type

Id.-No.

Prod.-No.

Ser.-No.

�

1099371BC013

c

Typenschlüssel
33.2171IB
33.2172IB

1x
1x

1x
1x

Gerätereihe
Hardwarestand
Softwarestand
Variante

dΩäíáÖâÉáí ÇÉê ^åäÉáíìåÖ

fÇÉåíáÑáâ~íáçå
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6.2

LSKOJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

aáÉ cÉäÇÄìëJ_~ìÖêìééÉ áëí ÉáåëÉíòÄ~ê áåsÉêÄáåÇìåÖãáídêìåÇÖÉê®íÉå ~Ä ÑçäÖÉåJ
ÇÉå qóéÉåëÅÜáäÇÄÉòÉáÅÜåìåÖÉåW

820X E. 2x. 1x. (8201 - 8204)
820X E./C. 2x. 1x. Vxxx (8201 - 8204)
821X E. 2x. 2x. (8211 - 8218)
821X E./C. 2x. 2x. Vxxx (8211 - 8218)
822X E. 1x. 1x. (8221 - 8225)
822X E. 1x. 1x. Vxxx (8221 - 8227)
824X E. 1x. 1x. (8241 - 8246)
824X E./C. 1x. 1x. Vxxx (8241 - 8246)
82EVxxxxxBxxxXX Vx 1x (8200 vector)
82CVxxxxxBxxxXX Vx 1x (8200 vector, Cold plate)

Gerätetyp

Bauform:
Ex = Einbaugerät IP20
Cx = Cold plate
I = Servo PLC
xK = Kurvenscheibe
xP = Positionierregler
xR = Registerregler
xS = Servo-Umrichter

Hardwarestand und Index

Softwarestand und Index

Variante

Erläuterung

báåëÉíòÄ~êâÉáí
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6.2

L SKOJPbap`^kJNKMJNNLOMMO

a~ë ìêëéêΩåÖäáÅÜ ÑΩê ^åïÉåÇìåÖÉå áã ^ìíçãçÄáä ÉåíïáÅâÉäíÉ ëÉêáÉääÉ _ìëëóëíÉã
`^k E`çåíêçääÉê^êÉ~kÉíïçêâF ïáêÇ òìåÉÜãÉåÇ ~ìÅÜ áåÇÉêsÉêåÉíòìåÖ îçå áåÇìJ
ëíêáÉääÉå ^åä~ÖÉå îÉêïÉåÇÉíK
aÉê áåíÉêå~íáçå~ä ÖÉåçêãíÉ `^kJ_ìë òÉáÅÜåÉí ëáÅÜ îçê ~ääÉã ~ìë ÇìêÅÜ

z ÜçÜÉ pí∏êëáÅÜÉêÜÉáí

z âìêòÉ §ÄÉêíê~ÖìåÖëòÉáíÉå

z åáÉÇêáÖÉ ^åëÅÜäì≈âçëíÉå
aáÉëÉ báÖÉåëÅÜ~ÑíÉå Ü~ÄÉå òì ÉáåÉê ïÉáíÉå sÉêÄêÉáíìåÖ îçå `^kJmêçÇìâíÉå ÖÉJ
ÑΩÜêíK

cΩê ÉáåÉ pí~åÇ~êÇáëáÉêìåÖ Ü~ÄÉå ^åíêáÉÄëJI píÉìÉêìåÖëJ ìåÇ pÉåëçêJL ^âíçêÜÉêJ
ëíÉääÉê Éáå mêçíçâçää ëéÉòáÑáòáÉêíI ïÉäÅÜÉë ÇáÉ ^åíêáÉÄëJ ìåÇ píÉìÉêìåÖë~ìÑÖ~ÄÉå
ÉÑÑáòáÉåí ä∏ëíI ÇáÉ `^kçéÉåJpéÉòáÑáâ~íáçåK
a~ë mêçíçâçää áëí ìåíÉê ÇÉã a~ÅÜîÉêÄ~åÇ ÇÉê `á^ E`^k áå ^ìíçã~íáçåF âçåÑçêã
ãáí ÇÉã`^i E`^k ^ééäáÅ~íáçå i~óÉêF Éåíëí~åÇÉåK qÉáäÉ ÜáÉê~ìë ëáåÇ áå ÇÉê `^kJ
^åëÅÜ~äíÄ~ìÖêìééÉ ONTNLONTO áãéäÉãÉåíáÉêíK

z ^ìÑëíÉÅâÄ~êÉ wìë~íòÄ~ìÖêìééÉ ÑΩê ÇáÉ iÉåòÉJdÉê®íÉêÉáÜÉå UOMuI UONuI
UOOu ìåÇ UOMM îÉÅíçê

z báåÑ~ÅÜÉ ^åëÅÜäì≈ã∏ÖäáÅÜâÉáí ÇìêÅÜ ëíÉÅâÄ~êÉ pÅÜê~ìÄâäÉããÉå

z _ìë~ìëÇÉÜåìåÖ
Ó OR ã ÄÉá N jÄáíLë a~íÉåΩÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉI
Ó Äáë òì N âã ÄÉá RM â_áíLë a~íÉåΩÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ

z eçÜÉ wìîÉêä®ëëáÖâÉáí áå ÇÉê a~íÉåΩÄÉêíê~ÖìåÖ Ee~ããáåÖJaáëí~åò Z SF

z _ìëãÉÇáìãW ~ÄÖÉëÅÜáêãíÉë qïáëíÉÇJm~áêJh~ÄÉä

z pÉåÇÉêJ^ìëÖ~åÖëéÉÖÉä ÇáÑÑÉêÉåíáÉää å~ÅÜ fpl NNUVU

z _áë òì SP _ìëíÉáäåÉÜãÉê ÄòïK ^åíêáÉÄÉ

z pí~åÇ~êÇáëáÉêíÉ m~ê~ãÉíÉê ìåÇ dÉê®íÉÑìåâíáçåÉå ~åÖÉäÉÜåí ~å `^kçéÉå

z wìÖêáÑÑ ~ìÑ ë®ãíäáÅÜÉ iÉåòÉ m~ê~ãÉíÉê

z pçÑíï~êÉáåíÉÖê~íáçå îçå O pÅÜåáííëíÉääÉå
ÇK ÜK mêçòÉ≈~Ää~ìÑ EòK _K ãáí pmpF ìåÇ ÖäÉáÅÜòÉáíáÖÉ m~ê~ãÉíêáÉêìåÖ
EòK _K ãáí m`F ΩÄÉê `^k ÇáêÉâí òìã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ã∏ÖäáÅÜ

z qçéçäçÖáÉW ÄÉáÇëÉáíáÖ ~ÄÖÉëÅÜäçëëÉåÉ iáåáÉ

z jáí ÇÉê _~ìÖêìééÉ ONTO ä~ëëÉå ëáÅÜ ÇáÉ _~ìÇê~íÉ ìåÇ ÇáÉ ^ÇêÉëëÉ ÉñíÉêå
ΩÄÉê pÅÜ~äíÉê ÉáåëíÉääÉåK
pçåëí âçãé~íáÄÉä òìê _~ìÖêìééÉ ONTNK

báÖÉåëÅÜ~ÑíÉå

_ÉëçåÇÉêÜÉáíÉå ÇÉê
^åëÅÜ~äíÄ~ìÖêìééÉ ONTO
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6.3
6.3.1

L SKPJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

SKP qÉÅÜåáëÅÜÉ a~íÉå

SKPKN ^ääÖÉãÉáåÉ a~íÉå ìåÇ báåë~íòÄÉÇáåÖìåÖÉå

Bereich Werte

Bestell-Bezeichnung EMF2171IB bzw. EMF2172IB

Kommunikationsmedien DIN ISO 11898

Protokoll angelehnt an CANopen

Baudrate [KBit/s] 50, 125, 250, 500, 1000

Umgebungstemperatur im Betrieb: 0 °C bis 40 °C
Transport: -25 °C bis 70 °C
Lagerung: -25 °C bis 55 °C

Zulässige Feuchtebeanspru-
chung

Klasse 3K3 nach EN 50178 (ohne Betauung, mittlere relative Feuchte 85 %)

24-V-DC-
Spannungsversorgung

• 820X / 8200 vector:
nur externe Versorgung 6.4-4

• 821X / 822X / 8200 vector:
interne oder externe Versorgung 6.4-4

SKPKO _ÉãÉëëìåÖëÇ~íÉå

Bereich Werte

Isolationsspannungen zwischen Bus
d

p g
und ... Bemessungsisolationsspannung Art der Isolation

• Bezugserde / PE 50 V AC Potentialtrennung

• externer Versorgung - keine Potientialtrennung

• Leistungsteil
– 820X / 821X 270 V AC Basisisolierung
– 822X / 8200 vector 270 V AC doppelte Isolierung
– 93XX 270 V AC doppelte Isolierung

• Steuerklemmen
– 820X / 8200 vector 1) - keine Potentialtrennung
– 8200 vector 2) 100 V AC Basisisolierung
– 821X 50 V AC Potialtrennung
– 822X 270 V AC Basisisolierung
– 93XX 270 V AC Basisisolierung

• externen Bussystemen 0 V AC keine Potentialtrennung
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6.3.3

LSKPJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

SKPKP hçããìåáâ~íáçåëòÉáíÉå

 eáåïÉáë>
aáÉ hçããìåáâ~íáçåëòÉáí áëí ÇáÉ wÉáí òïáëÅÜÉå ÇÉã pí~êí ÉáåÉê
^åÑçêÇÉêìåÖ ìåÇ ÇÉã báåíêÉÑÑÉå ÇÉê ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉå
oΩÅâ~åíïçêíK
aáÉ hçããìåáâ~íáçåëòÉáíÉå áã `^kJ_ìëëóëíÉã ëáåÇ ~ÄÜ®åÖáÖ îçå
ÇÉê
z _É~êÄÉáíìåÖëòÉáí áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê
z qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáí

Ó §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ E_~ìÇê~íÉF
Ó qÉäÉÖê~ããä®åÖÉ

z mêáçêáí®í ÇÉê a~íÉå
z _ìë~ìëä~ëíìåÖ
k®ÜÉêÉ fåÑçêã~íáçåÉå ΩÄÉê ÇáÉ _ìëòìÖêáÑÑëëíÉìÉêìåÖ ëáåÇ òK _K áå
ÇÉã c~ÅÜÄìÅÜ Ò`^k `çåíêçääÉê ^êÉ~ kÉíïçêâ dêìåÇä~ÖÉå ìåÇ
mê~ñáëÒ îçå tçäÑÖ~åÖ i~ïêÉåòI ÜÉê~ìëÖÉÖÉÄÉå îçã eΩíÜáÖ _ìÅÜ
sÉêä~Ö eÉáÇÉäÄÉêÖI òìë~ããÉåÖÉíê~ÖÉåK

fã dÉÖÉåë~íò òì ÇÉå dÉê®íÉêÉáÜÉå UONuLUOOuLUOQuI ÄÉá ÇÉåÉå ÇáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉå
é~ê~ääÉä ÄÉ~êÄÉáíÉí ïÉêÇÉåI ïÉêÇÉå ÇáÉ mêçòÉ≈J ìåÇ m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå áå ÇÉê dÉê®J
íÉêÉáÜÉ UOMM å~ÅÜÉáå~åÇÉê ~ÄÖÉ~êÄÉáíÉíK pçãáí ëáåÇ ÇáÉ oÉ~âíáçåëòÉáíÉå ~ìÑ ÇáÉ
mêçòÉ≈Ç~íÉå ~ìÅÜ ~ÄÜ®åÖáÖ îçå ÇÉå îçê~åÖÉÖ~åÖÉåÉå ^âíáçåÉåK

aáÉ _É~êÄÉáíìåÖëòÉáíÉå ÇÉê ÉáåòÉäåÉå qÉäÉÖê~ããÉ ëáåÇ ~ì≈ÉêÇÉã ~ÄÜ®åÖáÖ îçå
ÇÉê ^ìÑÄÉêÉáíìåÖÇÉê fëíïÉêíÉ EmêçòÉ≈Ç~íÉå îçã^åíêáÉÄFKtÉååÇáÉëÉa~íÉå Epí~J
íìëïçêíI cêÉèìÉåòáëíïÉêíF åáÅÜí ÄÉå∏íáÖí ïÉêÇÉåI â∏ååÉå ëáÉ ãáí ÇÉãpíÉìÉêïçêí
Ò_áí NRÒ EmbJpéÉêêÉF ÇÉ~âíáîáÉêí ïÉêÇÉåK

aáÉ ÉáåòÉäåÉå qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáíÉå ëáåÇ ïáÉ ÑçäÖíW

Telegramm Bearbeitungszeit

PE-Sperre = 0 PE-Sperre = 1

Parameter 62...140 ms 62...70 ms

Änderung eines Prozeßdatenwertes
zum Antrieb (*) 27...105 ms 27...35 ms

Änderung beider Prozeßdatenwerte zum
Antrieb * 62...140 ms 4...70 ms

Prozeßdaten vom Antrieb * 108...140 ms nicht möglich

* Die Bearbeitungszeiten der Prozeßdaten beziehen sich auf das Synctelegramm E SKSJSF

_É~êÄÉáíìåÖëòÉáíÉå UOMu
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aáÉ _É~êÄÉáíìåÖëòÉáíÉå áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÇÉê dÉê®íÉêÉáÜÉ UOMM ëáåÇ ìåíÉêëÅÜáÉÇJ
äáÅÜ òì ÇÉê dÉê®íÉêÉáÜÉ UONuLUOOuLUOMM îÉÅíçêK

aáÉ _É~êÄÉáíìåÖëòÉáíÉå ëáåÇ ïáÉ ÑçäÖíW

z m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåW Å~K PM ãë H OM ãë qçäÉê~åò EíóéáëÅÜF

z mêçòÉ≈Ç~íÉåW Å~K P ãë H O ãë qçäÉê~åò

aáÉ qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáí áëí ïáÉ ÑçäÖí ~ÄÜ®åÖáÖ îçå ÇÉê a~íÉåΩÄÉêíê~ÖìåÖëÖÉJ
ëÅÜïáåÇáÖâÉáíW

Übertragungsrate [kBit/s]

50 125 250 500 1000

Telegrammlaufzeit [ms] 2,7 1,05 0,52 0,26 0,13

aáÉ qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáí áëí ~ÄÜ®åÖáÖ îçå ÇÉê §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ ìåÇ ÇÉê qÉäÉJ
Öê~ããä®åÖÉW

Üb t t [kBit/ ]
Telegrammlänge [Byte]

Übertragungsrate [kBit/s]
0 2 8

50 1.09 1.47 2.62
125 0.44 0.59 1.05
250 0.22 0.29 0.52
500 0.11 0.15 0.26
1000 0.05 0.07 0.13

q~ÄK SKPJN j~ñáã~äïÉêíÉ ÇÉê qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáí áå xãëz

aáÉ qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáíÉå ÇÉê çÄáÖÉå q~ÄÉääÉ ëáåÇ ÇìêÅÜ å~ÅÜÑçäÖÉåÇÉ däÉáÅÜìåÖ
ÉêêÉÅÜåÉí ïçêÇÉåK jáí áÜê ä~ëëÉå ëáÅÜ áã _ÉÇ~êÑëÑ~ää ÄÉäáÉÄáÖÉ wïáëÅÜÉåïÉêíÉ
íqã~ñ ÉêêÉÅÜåÉåK

íq≤
RQI Q + VI S ⋅ ia

Ç§

tT = Telegrammlaufzeit [ms]
LD = Telegrammlänge [Byte]
dÜ = Übertragungsrate [kBit/s]

_É~êÄÉáíìåÖëòÉáíÉå UONuLUOMM
îÉÅíçêLUOOu

qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáí
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SKPKQ ^ÄãÉëëìåÖÉå

ONTN

TR

SO

OU
NU

^ÄÄK SKPJN ^ÄãÉëëìåÖÉå ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë ONTN ÄòïK ONTO E~ääÉ j~≈É áå ããF
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SKQ fåëí~ää~íáçå

SKQKN hçãéçåÉåíÉå ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë





 


 2 1 7 1

CAN

L





 


 2 1 7 2

CAN

L



^ÄÄK SKQJN cÉäÇÄìëãçÇìä ONTNLONTO

Pos. Bezeichnung Bedeutung Hinweise
 Verbindungssta-

tus zum An-
AUS Feldbusmodul 2171/2172 wird nicht mit Spannung versorgt;

Grundgerät oder externe Spannungsversorgung ist ausgeschaltet.tus zum An
triebsregler11 BLINKEN Feldbusmodul 2171/2172 ist mit Spannung versorgt, hat aber

keine Verbindung zum Grundgerät (Grundgerät ist ausgeschaltet, in
der Initialisierungsphase oder nicht vorhanden).

GRÜN konstan-
tes
LEUCH-
TEN

Feldbusmodul 2171/2172 ist mit Spannung versorgt und hat Ver-
bindung zum Antriebsregler.

 Verbindungssta-
tus zum Bus

AUS • Keine Kommunikation mit dem Feldbusmodul
• Feldbusmodul wird nicht mit Spannung versorgttus zum Bus

GELB BLINKEN Antriebseinheit empfängt Telegramm (RxD)
 Grüne und rote

Drive-LED
(Drive)

Betriebszustand des Grundgerätes 82XX und 8200 vector (siehe Betriebsanleitung des
Grundgerätes)

 Befestigungsschraube

 Steckerleiste für externe Versorgung, 2-polig

 Steckerleiste für CAN-Bus, 4-polig

 Anschluß PE-
Schirmkabel siehe Hinweis unten

 DIP-Schalter Einstellungen siehe 6.5-1

 eáåïÉáë>
kìê ÑΩê UOMu ìåÇ UONuW
sÉêïÉåÇÉå páÉ ÄÉá _ÉÇ~êÑ Éáå òìë®íòäáÅÜÉë mbJpÅÜáêãâ~ÄÉäI Ç~ë
bjsJÄÉÇáåÖíÉ hçããìåáâ~íáçåëëí∏êìåÖÉå áå ÄÉëçåÇÉêë
ëí∏êÄÉÜ~ÑíÉíÉê rãÖÉÄìåÖ îÉêãÉáÇÉíK
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SKQKO jÉÅÜ~åáëÅÜÉ fåëí~ää~íáçå

2102LEC014

z píÉÅâÉå páÉ Ç~ë cÉäÇÄìëãçÇìä ~ìÑ Ç~ë dêìåÇÖÉê®í EÜáÉêW UOMM îÉÅíçêFK

z pÅÜê~ìÄÉå páÉ Ç~ë cÉäÇÄìëãçÇìä ãáí ÇÉê _ÉÑÉëíáÖìåÖëëÅÜê~ìÄÉ  ~ìÑ ÇÉã
dêìåÇÖÉê®í ÑÉëíI ìã ÉáåÉ ÖìíÉ mbJsÉêÄáåÇìåÖ ëáÅÜÉê òì ëíÉääÉåK

 eáåïÉáë>
wìê áåíÉêåÉå sÉêëçêÖìåÖ ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë ÇìêÅÜ ÇÉå
cêÉèìÉåòìãêáÅÜíÉê UOMM îÉÅíçê ãì≈ ÇÉê gìãéÉê áå ÇÉê
pÅÜåáííëíÉääÉå∏ÑÑåìåÖ EëáÉÜÉ ^ÄÄK çÄÉåF îÉê®åÇÉêí ïÉêÇÉåK
_É~ÅÜíÉå páÉ ÇáÉ eáåïÉáëÉ E SKQJQF K
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SKQKP bäÉâíêáëÅÜÉ fåëí~ää~íáçå

 eáåïÉáë>
_Éá ÇÉå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêå UOMu ìåÇ UONu â∏ååÉå bjsJÄÉÇáåÖíÉ
hçããìåáâ~íáçåëëí∏êìåÖÉå ~ìÑíêÉíÉåK
sÉêïÉåÇÉå páÉ ÄÉá _ÉÇ~êÑ Éáå òìë®íòäáÅÜÉë mbJpÅÜáêãâ~ÄÉä ~å
mçëK  E SKQJNF

Bezeichnung Ein-/Ausgang Erläuterung

− Schirmung nach PE

GND − Bezugspotential CAN-Bus
− mit internem Reihenwiderstand von 100 Ω
max. Strombelastung 30 mA

low Ein- / Ausgang CAN-Bus Low

high Ein- / Ausgang CAN-Bus High

q~ÄK SKQJN _ÉäÉÖìåÖ ÇÉê píÉÅâÉêäÉáëíÉ

L
o
w

G
N
D

H
ig
h

1
2

0
R

1
2

0
R

CAN

L
O

W

H
IG

H

2171CAN002

_áííÉ ÑçäÖÉå páÉ ÄÉá ÇÉê sÉêïÉåÇìåÖ ÇÉë páÖå~äâ~ÄÉäë ìåëÉêÉå bãéÑÉÜäìåÖÉåW

Gesamtlänge bis 300 m

Kabeltyp LIYCY 2 x 2 x 0,5 mm2 (paarverseilt mit Abschirmung)

Leitungswiderstand ≤ 40 Ω/km

Kapazitätsbelag ≤ 130 nF/km

Gesamtlänge bis 1000 m

Kabeltyp CYPIMF 2 x 2 x 0,5 mm2 (paarverseilt mit Abschirmung)

Leitungswiderstand ≤ 40 Ω/km

Kapazitätsbelag ≤ 60 nF/km

_ÉäÉÖìåÖ ÇÉê píÉÅâÉêäÉáëíÉ ÑΩê
ÇÉå `^kJ^åëÅÜäì≈NO

sÉêÇê~ÜíìåÖ ÇÉë `^kJ_ìëëÉëNP
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Bezeichnung Ein-/Ausgang Erläuterung

+ Eingang externe Spannungsversorgung +24 V DC10 %, 60 mA

- Eingang GND; Bezug für externe Spannungsversorgung

q~ÄK SKQJO _ÉäÉÖìåÖ ÇÉê píÉÅâÉêäÉáëíÉ

sÉêëçêÖÉå páÉ ÄÉá _ÉÇ~êÑ Ç~ë cÉäÇÄìëãçÇìä ONTNLONTO ΩÄÉê ÇáÉ píÉÅââçåJ
í~âíÉ HLJ E SKQJPF ãáí ÉáåÉê ëÉé~ê~íÉå sÉêëçêÖìåÖëëé~ååìåÖ OQ s a` ± NM BK

_Éá ÇÉå^åíêáÉÄëêÉÖäÉêå UOMu áëí áããÉê ÉáåÉ ëÉé~ê~íÉ sÉêëçêÖìåÖëëé~ååìåÖåçíJ
ïÉåÇáÖ>

sÉêïÉåÇÉå páÉ ÄÉá Öê∏≈ÉêÉå båíÑÉêåìåÖÉå òïáëÅÜÉå ÇÉå pÅÜ~äíëÅÜê®åâÉå áå àÉJ
ÇÉã pÅÜ~äíëÅÜê~åâ Éáå kÉíòíÉáäK

Antriebsregler externe Spannungsversorgung
820X immer erforderlich
821X / 822X / 824X Nur dann notwendig, wenn das Netz der entsprechenden Antriebsregler abgeschaltet

werden soll, der Kommunikationsring aber nicht unterbrochen werden darf.

8200 vector siehe unten

 eáåïÉáë>
aáÉ j∏ÖäáÅÜâÉáí ÇÉê áåíÉêåÉå pé~ååìåÖëîÉêëçêÖìåÖ áëí ÄÉá
dêìåÇÖÉê®íÉå ãáí ÉêïÉáíÉêíÉê ^fcJpÅÜåáííëíÉääÉå∏ÑÑåìåÖ EcêçåíëÉáíÉ
UOMM îÉÅíçêF ÖÉÖÉÄÉåK aáÉ áå ÇÉê dê~éÜáâ Öê~ì ÜÉêîçêÖÉÜçÄÉåÉ
cä®ÅÜÉ âÉååòÉáÅÜåÉí ÇáÉ gìãéÉêéçëáíáçåK
fã ^ìëäáÉÑÉêìåÖëòìëí~åÇ ÇÉë dÉê®íÉë ïáêÇ Ç~ë cÉäÇÄìëãçÇìä
åáÅÜí áåíÉêå îÉêëçêÖíK
wìê áåíÉêåÉå pé~ååìåÖëîÉêëçêÖìåÖ éä~òáÉêÉå páÉ ÄáííÉ ÇÉå
gìãéÉê ~ìÑ ÇáÉ áå ÇÉê ^ÄÄáäÇìåÖ Ç~êÖÉëíÉääíÉ mçëáíáçå “áåíÉêåÉ
pé~ååìåÖëîÉêëçêÖìåÖÒK

Auslieferungszustand
nur externe Spannungsversorgung möglich

Interne Spannungsversorgung 15

bñíÉêåÉ pé~ååìåÖëîÉêëçêÖìåÖ

14
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 dÉÑ~Üê>
páÉ ãΩëëÉå ÉáåÉ òìë®íòäáÅÜÉ mçíÉåíá~äíêÉååìåÖ áåëí~ääáÉêÉåI ïÉåå
z Éáå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê UOMuI UONu çÇÉê UOMM îÉÅíçê ãáí ÉáåÉã

iÉáíêÉÅÜåÉê îÉêÄìåÇÉå ïáêÇ ìåÇ
z ÉáåÉ ëáÅÜÉêÉ mçíÉåíá~äíêÉååìåÖ EÇçééÉäíÉ _~ëáëáëçäáÉêìåÖF å~ÅÜ

sab MNSM åçíïÉåÇáÖ áëíK

eáÉêòì â~åå òK_K ÉáåÉ ^åëÅÜ~äíÄ~ìÖêìééÉ ÑΩê ÇÉå iÉáíêÉÅÜåÉê ãáí ÉáåÉê òìë®íòäáJ
ÅÜÉå mçíÉåíá~äíêÉååìåÖ îÉêïÉåÇÉí ïÉêÇÉå EëáÉÜÉ àÉïÉáäáÖÉ eÉêëíÉääÉê~åÖ~ÄÉåFK
_Éá ÇÉê sÉêÇê~ÜíìåÖ áëí ÇáÉ mçíÉåíá~äíêÉååìåÖ ÇÉê sÉêëçêÖìåÖëëé~ååìåÖ òì ÄÉJ
êΩÅâëáÅÜíáÖÉåK aáÉ sÉêëçêÖìåÖëëé~ååìåÖ äáÉÖí ~ìÑ ÇÉãëÉäÄÉå mçíÉåíá~ä ïáÉ ÇÉê
a~íÉåÄìëK

sÉêÇê~ÜíìåÖ ãáí ÉáåÉã
iÉáíêÉÅÜåÉê
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SKQKQ _ìëäÉáíìåÖëä®åÖÉ

e~äíÉå páÉ ÇáÉ òìä®ëëáÖÉå iÉáíìåÖëä®åÖÉå ìåÄÉÇáåÖí ÉáåK

NK §ÄÉêéêΩÑÉå páÉ ÇáÉ báåÜ~äíìåÖ ÇÉê dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ áå q~ÄK SKQJPK

aìêÅÜ ÇáÉ §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ áëí ÇáÉ dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ ÑÉëíÖÉäÉÖíK

Übertragungsrate [kBit/s] 50 125 250 500 1000

Gesamt-Leitungslänge [m] 1550 630 290 120 25

q~ÄK SKQJP dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ

OK §ÄÉêéêΩÑÉå páÉ ÇáÉ báåÜ~äíìåÖ ÇÉê pÉÖãÉåíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ áå q~ÄK SKQJQK

aáÉ pÉÖãÉåíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ ïáêÇ ÇìêÅÜ ÇÉå îÉêïÉåÇÉíÉå iÉáíìåÖëèìÉêëÅÜåáíí
ìåÇ ÇáÉ qÉáäåÉÜãÉê~åò~Üä ÑÉëíÖÉäÉÖíK lÜåÉ oÉéÉ~íÉê áëí ÇáÉ pÉÖãÉåíJiÉáíìåÖëJ
ä®åÖÉ ÖäÉáÅÜ ÇÉê dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉK

Leitungsquerschnitt

Teilnehmer 0.25 mm2 0.5 mm2 0.75 mm2 1.0 mm2

2 240 m 430 m 650 m 940 m

5 230 m 420 m 640 m 920 m

10 230 m 410 m 620 m 900 m

20 210 m 390 m 580 m 850 m

32 200 m 360 m 550 m 800 m

63 170 m 310 m 470 m 690 m

q~ÄK SKQJQ pÉÖãÉåíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ

PK sÉêÖäÉáÅÜÉå páÉ ÇáÉ ÄÉáÇÉå ÉêãáííÉäíÉå tÉêíÉ ãáíÉáå~åÇÉêK

tÉåå ÇÉê ~ìë q~ÄK SKQJQ ÉêãáííÉäíÉ tÉêí âäÉáåÉê ~äë ÇáÉ òì êÉ~äáëÉêÉåÇÉ dÉë~ãíJ
iÉáíìåÖëä®åÖÉ ~ìë q~ÄK SKQJP ëÉáå ëçääíÉI ãΩëëÉå oÉéÉ~íÉê ÉáåÖÉëÉíòí ïÉêÇÉåK
oÉéÉ~íÉê ìåíÉêíÉáäÉå ÇáÉ dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ áå pÉÖãÉåíÉK

 eáåïÉáë>
z _É~ÅÜíÉå páÉ ÇáÉ oÉÇìòáÉêìåÖ ÇÉê dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ

~ìÑÖêìåÇ ÇÉê páÖå~äîÉêò∏ÖÉêìåÖ ÇÉë oÉéÉ~íÉêë EëáÉÜÉ _ÉáëéáÉä
 SKQJTFK

z jáëÅÜÄÉíêáÉÄ
Ó jáëÅÜÄÉíêáÉÄ äáÉÖí îçêI ïÉåå îÉêëÅÜáÉÇÉåÉ qÉáäåÉÜãÉê ~å
ÉáåÉã kÉíò ÄÉíêáÉÄÉå ïÉêÇÉåK

Ó tÉåå ÄÉá ÖäÉáÅÜÉê §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ ÇáÉ òìÖÉÜ∏êáÖÉå
dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉå ÇÉê qÉáäåÉÜãÉê ìåíÉêëÅÜáÉÇäáÅÜ ëáåÇI
ãì≈ òìê _ÉëíáããìåÖ ÇÉê ã~ñK iÉáíìåÖëä®åÖÉ ÇÉê âäÉáåÉêÉ
tÉêí îÉêïÉåÇÉí ïÉêÇÉåK

Vorgaben
• Leitungsquerschnitt: 0,5 mm2 (gemäß Kabel-Spezifikation 5.4-2 )
• Teilnehmeranzahl: 63
• Repeater: Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)

_Éá ã~ñK qÉáäåÉÜãÉê~åò~Üä ESPF ëáåÇ ~ìë ÇÉå sçêÖ~ÄÉå ÑçäÖÉåÇÉ iÉáíìåÖëä®åÖÉå
L ^åò~Üä oÉéÉ~íÉê ÉáåòìÜ~äíÉåW

Übertragungsrate [kBit/s] 50 125 250 500 1000
Max. Leitungslänge [m] 1550 630 290 120 25
Segment-Leitungslänge [m] 310 310 290 120 25
Anzahl der Repeater 4 2 - - -

_ÉáëéáÉäW ^ìëï~ÜäÜáäÑÉ
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Vorgaben
• Übertragungsrate: 125 kBit/s
• Leitungsquerschnitt: 0,5 mm2

• Teilnehmeranzahl: 28
• Leitungslänge: 450 m
1. Gesamt-Leitungslänge bei 125 kBit/s
630 m aus Tab. 6.4-3
2. Segment-Leitungslänge für 28 Teilnehmer und einem Leitungsquerschnitt von 0,5mm2 .
360 m aus Tab. 6.4-4
3. Vergleich
Der Wert in Pkt. 2. ist kleiner als die zu realisierende Leitungslänge von 450 m.
4. Folgerung
• Ohne Repeater-Einsatz ist die zu realisierende Leitungslänge von 450 m nicht möglich.
• Es muß ein Repeater nach 360 m (Pkt. 2.) eingesetzt werden.
5. Max. Leitungslänge mit Repeater-Einsatz
• Verwendet wird der Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)
• Berechnung der max. Leitungslänge:

630 m (entsprechend Tab. 6.4-3) minus 30 m (Leitungsreduzierung)
Æ Max. erreichbare Leitungslänge mit Repeater: 600 m.
Æ Damit ist die vorgegebene Leitungslänge realisierbar.

 eáåïÉáë>
aáÉ sÉêïÉåÇìåÖ ÉáåÉë ïÉáíÉêÉå oÉéÉ~íÉêë ïáêÇ ÉãéÑçÜäÉå ~äë
z pÉêîáÅÉJpÅÜåáííëíÉääÉ

sçêíÉáäW pí∏êìåÖëÑêÉáÉë ^åâçééÉäå áã ä~ìÑÉåÇÉå _ìëJ_ÉíêáÉÄ
ã∏ÖäáÅÜK

z báåãÉëëJpÅÜåáííëíÉääÉ
sçêíÉáäW báåãÉëëJLmêçÖê~ããáÉêÖÉê®í ÄäÉáÄí Ö~äî~åáëÅÜ ÖÉíêÉååíK

_ÉáëéáÉäW oÉéÉ~íÉêJbáåë~íò
éêΩÑÉåNS
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SKR fåÄÉíêáÉÄå~ÜãÉ

SKRKN sçê ÇÉã ÉêëíÉå báåëÅÜ~äíÉå

 píçé>
§ÄÉêéêΩÑÉå páÉ îçê ÇÉã báåëÅÜ~äíÉå ÇÉê kÉíòëé~ååìåÖ ÇáÉ
ÖÉë~ãíÉ sÉêÇê~ÜíìåÖ ~ìÑ sçääëí®åÇáÖâÉáíI hìêòëÅÜäì≈ ìåÇ
bêÇëÅÜäì≈K

 eáåïÉáë>
e~äíÉå páÉ ìåÄÉÇáåÖí ÇáÉ báåëÅÜ~äíêÉáÜÉåÑçäÖÉ Éáå >
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SKRKO bêëíÉë báåëÅÜ~äíÉå

Schritt Vorgehensweise Bemerkungen
1. Netzspannung zuschal-

ten und ggf. externe
Spannungsversorgung
des Feldbusmoduls zu-
schalten

Das Grundgerät ist nach ca. 1 Sekunde betriebsbereit.
Reaktion
• Die grüne LED  auf der Frontseite des Feldbusmoduls muß leuchten

6.4-1.
• Die Statusanzeige des Antriebsreglers  muß leuchten oder blinken. Ent-

nehmen Sie der Betriebsanleitung des Antriebsreglers die Bedeutung der
Signalisierung.

Ist dies nicht der Fall, siehe Kapitel ”Fehlersuche” E SKTJNF.

2. Übertragungsrate ein-
stellen

Die Übertragungsrate kann durch das Keypad (z. B. Keypad XT) geändert
werden.
• Mit Codestelle C0125 kann die Übertragungsrate eingestellt werden. Diese

Einstellung muß bei allen Antriebsreglern und dem Leitrechner identisch
sein.

• Übertagungsgeschwindigkeit und Geräteadresse über LECOM vorgeben:
Beachten Sie, daß der Leitrechner dazu umparametriert werden muß. Ohne
Anpassung erkennt der Leitrechner bei Veränderung der Übertragungsge-
schwindkeit (C0125) die Antwort nicht, da diese schon mit der neuen Über-
tragungsrate vom Antriebsregler gesendet wird.

Lenze-Einstellung: 500 kBit/s
3. Geräteadresse zuweisen. Busteilnehmer mit C0009 eine Geräteadresse zuweisen. Der Wert kann über

das Keypad vorgegeben werden.
• Bei mehreren vernetzten Antriebsreglern muß die Adressierung über C0009

des Antriebsreglers verschieden von denen der anderen sein. Nur auf diese
Weise kann der Leitrechner einen bestimmten Antriebsregler auch eindeu-
tig erreichen.

• Nur bei Einsatz der Feldbus-Baugruppe 2102 beachten:
Die Geräteadressen 00, 10, 20, 30, …, 90 sollten über LECOM nicht einge-
stellt werden, da diese für Gruppen-Adressierungen reserviert sind.

Lenze-Einstellung: 1

4. Sie können sämtliche Parameter (SDO) lesen und schreiben
Sie können alle beschreibbaren Parameter (SDO), mit Ausnahme der Prozeßdaten (PDO) wie z.B. Fre-
quenzsollwert (C0046) oder Steuerwort (C0135), überschreiben.
Weitere Informationen zu den Kommunikationsphasen des CAN-Netzwerkes siehe E SKSJPF.

5. Frequenz-Sollwert und Bedienungsart C0001 auf den Wert 3 einstellen5. Frequenz Sollwert und
Steuerwort vorgeben Mit Drehzahlsollwert = 0 ist beim Einschalten in dieser Bedienungsart QSP

(Quickstop) aktiv. Dadurch wird ein unkontrolliertes Anlaufen des Antriebs
verhindert.
Aufheben der QSP-Funktion:
Bit 3 von C0135 auf den Wert “0” setzen.

6. Antriebsregler freigeben Die Klemme 28 (RFR=Reglerfreigabe) ist immer aktiv und muß während des Be-
triebs auf HIGH-Pegel liegen.

Andernfalls ist der Antriebsregler gesperrt.
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SKRKP dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ ìåÇ §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ ÉáåëíÉääÉå

 eáåïÉáë>
báåëíÉääìåÖÉå ΩÄÉê da` çÇÉê hÉóé~Ç
aáÉ báåëíÉääìåÖÉå îçå dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ ìåÇ §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ
â∏ååÉå ãáí eáäÑÉ îçå da` çÇÉê ÇÉã hÉóé~Ç îçêÖÉåçããÉå
ïÉêÇÉåK a~òì ãΩëëÉå ~ääÉ afmJpÅÜ~äíÉê ÇáÉ píÉääìåÖ lcc
ÉáååÉÜãÉåK
aáÉ `çÇÉëíÉääÉå iJ`MMMV EdÉê®íÉ~ÇêÉëëÉF ìåÇ iJ`MNOR
E§ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉF ëáåÇ áå~âíáîI ïÉåå Éáå pÅÜ~äíÉê îçê ÉáåÉã
ÉêåÉìíÉå kÉíòÉáåëÅÜ~äíÉå ~ìÑ ÇáÉ píÉääìåÖ lk ÖÉëÉíòí ïìêÇÉK

§ÄÉê ÇÉå ÑêçåíëÉáíáÖÉåafmJpÅÜ~äíÉê ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë ONTO ä~ëëÉå ëáÅÜ ÇáÉ ÑçäJ
ÖÉåÇÉå báåëíÉääìåÖÉå âçãÑçêí~ÄÉä ÇìêÅÜÑΩÜêÉåW

z §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ pN J pP

z dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ pQ J pV

 eáåïÉáë>
aáÉ iÉåòÉJbáåëíÉääìåÖ ~ääÉê pÅÜ~äíÉê áëí lccK
aáÉ ΩÄÉê afmJpÅÜ~äíÉê ÉáåÖÉëíÉääíÉ dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ ìåÇ
§ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ ïáêÇ Éêëí å~ÅÜ ÉêåÉìíÉã kÉíòÉáåëÅÜ~äíÉå ~âíáîK
kìê ÇáÉ áå å~ÅÜÑçäÖÉåÇÉå q~ÄÉääÉå Ç~êÖÉëíÉääíÉå
pÅÜ~äíÉêâçãÄáå~íáçåÉå ëáåÇ ÇÉÑáåáÉêíÉ wìëí®åÇÉK
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^ÇêÉëëÉÇÉÅ = pQ ⋅ OM+ pR ⋅ ON+ pS ⋅ OO+ pT ⋅ OP+ pU ⋅ OQ+ pV ⋅ OR

aáÉ _ÉêÉÅÜåìåÖ ÇÉê ^ÇêÉëëÉ EaÉòáã~äò~ÜäF ÉêÖáÄí ëáÅÜ ÇìêÅÜ báåëÉíòÉå ÇÉë
pÅÜ~äíòìëí~åÇÉë ÇÉê pÅÜ~äíÉê pQ KKK pV EÛMÛ Z lcc ìåÇ ÛNÛ Z lkF áå ÇáÉ çÄáÖÉ däÉáJ
ÅÜìåÖK

^ìë ÇÉê däÉáÅÜìåÖ ä®≈í ëáÅÜ ~ìÅÜ ÇáÉ tÉêíáÖâÉáí ÉáåÉë ÄÉí®íáÖíÉå pÅÜ~äíÉêë ~ÄäÉáJ
íÉåK aáÉ pìããÉ ÇÉê tÉêíáÖâÉáíÉå ÉêÖáÄí ÇáÉ ÉáåòìëíÉääÉåÇÉ dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ EëáÉÜÉ
~ìÅÜ _ÉáëéáÉäÉ N ìåÇ OFW

tÉêíáÖâÉáí ÇÉê pÅÜ~äíÉêW

Schalter S4 S5 S6 S7 S8 S9
Wertigkeit 1 2 4 8 16 32

_ÉáëéáÉä NW

Schalter S4 S5 S6 S7 S8 S9
Schaltzustand 1 1 1 0 0 0
Adresse (= 7) 1 2 4 0 0 0

_ÉáëéáÉä OW

Schalter S4 S5 S6 S7 S8 S9
Schaltzustand 1 0 0 1 1 0
Adresse (= 25) 1 0 0 8 16 0

Übertragungsrate [kBit/s] S1 S2 S3
500 OFF OFF OFF
250 ON OFF OFF
125 OFF ON OFF
50 ON ON OFF
1000 OFF OFF ON

dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ ÉáåëíÉääÉå

§ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ ÉáåëíÉääÉå
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SKS a~íÉåíê~åëÑÉê

j~ëíÉê ìåÇ ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê âçããìåáòáÉêÉå ãáíÉáå~åÇÉêI áåÇÉã ëáÉ a~íÉåíÉäÉJ
Öê~ããÉ ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìë ãáíÉáå~åÇÉê ~ìëí~ìëÅÜÉåK aÉê kìíòÇ~íÉåÄÉêÉáÅÜ
ÇÉë a~íÉåíÉäÉÖê~ããë ÉåíÜ®äí ÉåíïÉÇÉê kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíÇ~íÉåI m~ê~ãÉJ
íÉêÇ~íÉå çÇÉê mêçòÉ≈Ç~íÉåK

fã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ïÉêÇÉå ÇÉå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå ìåÇ mêçòÉ≈Ç~íÉå ìåíÉêëÅÜáÉÇäáJ
ÅÜÉ hçããìåáâ~íáçåëâ~å®äÉ òìÖÉçêÇåÉíW

Telegrammtyp Kommunikationskanal
Parameterdaten
(SDO,
Service-Data-Objects)

Dies sind z. B.
• Betriebsparameter
• Diagnose-Informationen
• Motordaten
Das Übertragen der Parameter ist
in der Regel nicht so zeitkritisch
wie die Übertragung der Prozeß-
daten.

Parameterdaten-
Kanal
(Kap. 6.6.6)

• Ermöglicht den Zugriff auf alle
Lenze-Codes und auf den
CANopen-Index.

• Parameteränderungen werden
normalerweise automatisch im
Antriebsregler gespeichert
(L-C0003 beachten).

Prozeßdaten
(PDO,
Process-Data-Objects)

Dies sind z. B.
• Sollwerte
• Istwerte
Austausch zwischen Leitantrieb
und Antriebsregler in kürzest
möglicher Zeit notwendig. Kleine
Datenmengen, die zyklisch über-
tragen werden können.

Prozeßdaten-Ka-
nal
(Kap. 6.6.3)

• Mit den Prozeßdaten können
Sie den Antriebsregler steu-
ern.

• Auf die Prozeßdaten kann der
Leitrechner direkt zugreifen.
Z. B. werden die Daten in der
SPS direkt in den E/A-Bereich
gelegt.

• Prozeßdaten werden
– nicht im Antriebsregler ge-
speichert.

– zwischen dem Leitsystem
und den Antriebsreglern
übertragen damit ein stän-
diger Austausch von aktuel-
len Ein- und Ausgangsdaten
erfolgt.

q~ÄK SKSJN ^ìÑíÉáäìåÖ îçå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå ìåÇ mêçòÉ≈Ç~íÉå áå ìåíÉêëÅÜáÉÇäáÅÜÉ
hçããìåáâ~íáçåëâ~å®äÉ
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LSKSJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

SKSKN ^ìÑÄ~ì ÇÉë `^kJa~íÉåíÉäÉÖê~ããë

1 Bit 11 Bit 1 Bit 6 Bit

0 ... 8 Byte

15 Bit 1 Bit1 Bit 1 Bit 7 Bit

Start

Identifier

RTR-Bit

Control Field

Nutzdaten

CRC Sequenz

CRC Delimit.

ACK Slot

ACK Delimit.

Ende

Beschreibung siehe E SKSJPF In diesem Bereich werden 3 unterschiedliche Datentypen transportiert:
• Netzwerkmanagement-Telegramme (NMT)

– In den NMT-Nutzdaten sind Informationen zum Aufbau der Kommunika-
tion über den CAN-Bus.

• Parameterdaten (SDO) (Beschreibung siehe Kap. 6.6.6 )
– Die Nutzdaten dienen zur Parametrierung der Geräte.

• Prozeßdaten (PDO) (Beschreibung siehe Kap. 6.6.3 )
– Die in den Nutzdaten enthaltenen Prozeßdaten sind für schnelle, oft
zyklische Vorgänge bestimmt (z. B. Drehzahlsoll und -istwert).

• Netzwerkmanagement
• Parameterdaten
• Prozeßdaten

^ÄÄK SKSJN mêáåòáéáÉääÉê ^ìÑÄ~ì ÇÉë `^kJa~íÉåíÉäÉÖê~ããë

^ìÑ ÇáÉ òìê mêçÖê~ããáÉêìåÖ ÇÉë _ìëãçÇìäë êÉäÉî~åíÉå a~íÉå EfÇÉåíáÑáÉê ìåÇ
kìíòÇ~íÉåFI ïáêÇ áå ÇÉå ÖÉå~ååíÉå h~éáíÉäå å®ÜÉê ÉáåÖÉÖ~åÖÉåK

aáÉ ΩÄêáÖÉå páÖå~äÉ ÄÉòáÉÜÉå ëáÅÜ ~ìÑ ÇáÉ §ÄÉêíê~ÖìåÖëÉáÖÉåëÅÜ~ÑíÉå ÇÉë `^kJ
qÉäÉÖê~ããëK ^ìÑ ëáÉ ïáêÇ áã o~ÜãÉå ÇáÉëÉê ^åäÉáíìåÖ åáÅÜí å®ÜÉê ÉáåÖÉÖ~åÖÉåK
cΩê ïÉáíÉêÉ fåÑçêã~íáçåÉå îÉêïÉáëÉåïáêÇ ~ìÑ ÇáÉ eçãÉé~ÖÉ “`^k áå^ìíçã~íáçå
E`á^FÒW ïïïKÅ~åJÅá~KçêÖK
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báå ïáÅÜíáÖÉê _Éëí~åÇíÉáä ÇÉë a~íÉåíÉäÉÖê~ããë áëí ÇÉê fÇÉåíáÑáÉêK jáí ^ìëå~ÜãÉ
ÇÉë kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíë EkjqF ìåÇ ÇÉë póåÅíÉäÉÖê~ããë EëáÉÜÉ h~éK SKSKPF
ÉåíÜ®äí ÇÉê fÇÉåíáÑáÉê ÇáÉ dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ ÇÉë ^åíêáÉÄëW

fÇÉåíáÑáÉê Z _~ëáëáÇÉåíáÑáÉê H dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ

aáÉdÉê®íÉ~ÇêÉëëÉïáêÇ ÄÉáãhçããìåáâ~íáçåëéêçÑáä `^kçéÉåÇ~òìÄÉåìíòíI ÉáåÉ
íÉáäåÉÜãÉêçêáÉåíáÉêíÉ k~ÅÜêáÅÜíÉå~ÇêÉëëáÉêìåÖ òì êÉ~äáëáÉêÉåK

aáÉ fÇÉåíáÑáÉêîÉêÖ~ÄÉ áëí áã `^kçéÉåJmêçíçâçää ÑÉëíÖÉäÉÖíK aÉê _~ëáëáÇÉåíáÑáÉê áëí
~ÄtÉêâãáí ÑçäÖÉåÇÉåtÉêíÉå îçêÉáåÖÉëíÉääí EëáÉÜÉ `á^apPMNI mêÉJaÉÑáåÉÇ`çåJ
åÉÅíáçå pÉíFW

Richtung Basisidentifier + Gerätea-
vom Antrieb zum Antrieb Dez Hex

+ Gerätea
dresse siehe

Netzwerkmanagement
(NMT)

0 0
nein

 6.6-3

Synctelegramm 128 80
nein

 6.6-7

Prozeßdatenkanal 1
X 384 180

 6 6 6Prozeßdatenkanal 1
X 512 200

 6.6-6,

Parameterdatenkanal 1
X 1408 580

jaParameterdatenkanal 1
X 1536 600

ja
 6 6 16

Parameterdatenkanal 2
X 1472 5C0

 6.6-16,
Parameterdatenkanal 2

X 1600 640

aÉê ÑΩê Ç~ë kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåí îÉêïÉåÇÉíÉ qÉäÉÖê~ãã~ìÑÄ~ì ÉåíÜ®äí ÇÉå
fÇÉåíáÑáÉê EëáÉÜÉ h~éK NTF ìåÇ Ç~ë áå ÇÉå kìíòÇ~íÉå ëíÉÜÉåÇÉ hçãã~åÇçI Ç~ë
ëáÅÜ ~ìë ÇÉã hçãã~åÇçÄóíÉ ìåÇ ÇÉê dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ òìë~ããÉåëÉíòíW

Nutzdaten (2 Byte)
1. Byte: Kommando (hex) 2. Byte: Geräteadresse

Geräteadresse: xx

01, 02, 80, 81 oder 82

Für die Belegung der mit ”xx” gekennzeichneten Bytes in Tabelle unten gilt folgen-
des:
• xx = 00hex

Bei dieser Belegung werden durch das Telegramm alle angeschlossenen Geräte
angesprochen. Es kann eine Zustandsänderung für alle Geräte gleichzeitig
durchgeführt werden.

• xx = Geräteadresse
Wird dagegen eine bestimmte Geräteadresse angegeben, so wird die Zustands-
änderung nur für dieses Gerät durchgeführt.

fÇÉåíáÑáÉêNT

kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåí EkjqFNU
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SKSKO aáÉ hçããìåáâ~íáçåëéÜ~ëÉå ÇÉë `^kJkÉíòïÉêâÉë

11 Bit Identifier 2 Byte Nutzdaten

^ÄÄK SKSJO qÉäÉÖê~ãã òìã rãëÅÜ~äíÉå ÇÉê hçããìåáâ~íáçåëéÜ~ëÉ

rã òïáëÅÜÉå ÇÉå ìåíÉêëÅÜáÉÇäáÅÜÉå hçããìåáâ~íáçåëéÜ~ëÉå ìãëÅÜ~äíÉå òì
â∏ååÉåI ïÉêÇÉå qÉäÉÖê~ããÉ ãáí ÇÉã fÇÉåíáÑáÉê M ìåÇ O _óíÉ kìíòÇ~íÉå îÉêïÉåJ
ÇÉíK

få _ÉòìÖ ~ìÑ ÇáÉ hçããìåáâ~íáçå âÉååí ÇÉê ^åíêáÉÄ ÇêÉá wìëí®åÇÉW

Zustand Erläuterung

”Initialisation”
(Initialisierung)

Der Antrieb ist nicht am Datenverkehr auf dem Bus beteiligt. Dieser Zustand wird
nach dem Einschalten des Antriebsreglers erreicht. Weiterhin besteht die Möglich-
keit durch die Übertragung verschiedener Telegramme einen Teil der Initialisierung
beziehungsweise die komplette Initialisierung erneut zu durchlaufen. Dabei werden
alle bereits eingestellten Parameter wieder mit ihren Standardwerten beschrieben.
Nach Beendigung der Initialisierung geht der Antrieb automatisch in den Zustand
”Pre-Operational” über.

”Pre-Operational”
(vor Betriebsbereit)

Der Antrieb kann Parametrierungsdaten empfangen. Die Prozeßdaten werden
ignoriert.

”Operational”
(Betriebsbereit)

Der Antrieb kann Parametrierungs- und Prozeßdaten empfangen.

aáÉ rãëÅÜ~äíìåÖ ÇÉê hçããìåáâ~íáçåëéÜ~ëÉå ïáêÇ îçå ÉáåÉã _ìëíÉáäåÉÜãÉêI
ÇÉã kÉíòïÉêâã~ëíÉêI ÑΩê Ç~ë ÖÉë~ãíÉ kÉíòïÉêâ îçêÖÉåçããÉåK

aáÉëÉë â~åå~ìÅÜÇìêÅÜÉáåÉå^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÉêÑçäÖÉåKeáÉêòì áëíÇáÉëÉê ~äëj~ëíÉê
ìåíÉê ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ `MPRO ÉáåòìëíÉääÉåK

jáí ÉáåÉê sÉêò∏ÖÉêìåÖ å~ÅÜ ÇÉã kÉíòÉáåëÅÜ~äíÉå ïáêÇ Éáåã~äáÖ Éáå qÉäÉÖê~ãã
ÖÉëÉåÇÉíI Ç~≈ ÇÉåÖÉë~ãíÉå ^åíêáÉÄëîÉêÄìåÇ áå ÇÉåwìëí~åÇ ÒléÉê~íáçå~äÒ îÉêJ
ëÉíòíK

aáÉ sÉêò∏ÖÉêìåÖëòÉáí áëí ìåíÉê ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ `MPRSLN ÉáåëíÉääÄ~êK

tÉååÄÉëíáããíÉhçãã~åÇçëΩÄÉêíê~ÖÉåïÉêÇÉåIïáêÇ áåÉáåÉå~åÇÉêÉåwìëí~åÇ
ÖÉïÉÅÜëÉäíW

Kommando
(hex)

Netzwerkstatus
nach Änderung Auswirkung auf Prozeß- bzw. Parameterdaten nach Zustandsänderung

01 xx Operational
Netzwerkmanagement-Telegramme, Sync, Emergency, Prozeßdaten (PDO) und
Parameterdaten (SDO) aktiv (entspricht “Start Remote Node”)

80 xx Pre-Operational
Netzwerkmanagement-Telegramme, Sync, Emergency und Parameterdaten (SDO)
aktiv (entspricht “Enter Pre-Operational State“)

Initialisierung aller Parameter im Feldbusmodul mit den gespeicherten Werten
81 xx

Initialisierung aller Parameter im Feldbusmodul mit den gespeicherten Werten
(entspricht “Reset Node”)81 xx

Initialisation
(entspricht “Reset-Node”)

Initialisation
Initialisierung kommunikationsrelevanter Parameter (CIA DS 301) im Feldbusmo-

82 xx
Initialisierung kommunikationsrelevanter Parameter (CIA DS 301) im Feldbusmo-
dul mit den gespeicherten Werten (entspricht “Reset Communication”)82 xx dul mit den gespeicherten Werten (entspricht “Reset Communication”)

q~ÄK SKSJO wìëí~åÇë®åÇÉêìåÖÉå

cΩê ÇáÉ _ÉäÉÖìåÖ ÇÉê áå ÇÉê pé~äíÉ ãáí ÒññÒ ÖÉâÉååòÉáÅÜåÉíÉå _óíÉë Öáäí ÑçäÖÉåJ
ÇÉëW

z ññ Z MMÜÉñW
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_Éá ÇáÉëÉê _ÉäÉÖìåÖ ïÉêÇÉå ÇìêÅÜ Ç~ë qÉäÉÖê~ãã ~ääÉ ~åÖÉëÅÜäçëëÉåÉå dÉê®íÉ
~åÖÉëéêçÅÜÉåK bë â~åå ÉáåÉ wìëí~åÇë®åÇÉêìåÖ ÑΩê ~ääÉ dÉê®íÉ ÖäÉáÅÜòÉáíáÖ
ÇìêÅÜÖÉÑΩÜêí ïÉêÇÉåK

z ññ Z dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉW

táêÇ ÉáåÉ dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ ~åÖÉÖÉÄÉåI ëç ïáêÇ ÇáÉ wìëí~åÇë®åÇÉêìåÖ åìê ÑΩê Ç~ë
dÉê®í ãáí ÇÉê ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉå ^ÇêÉëëÉ ÇìêÅÜÖÉÑΩÜêíK

 eáåïÉáë>
kìê ÇìêÅÜ ÉáåÉ wìëí~åÇë®åÇÉêìåÖ ~ìÑ “léÉê~íáçå~äÒ áëí ÉáåÉ
hçããìåáâ~íáçå ΩÄÉê ÇáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉå ã∏ÖäáÅÜ>

Beispiel Zustandsübergang von ”Pre-Operational” zu “Operational”

Sollen beispielsweise alle am Bus angeschlossenen Teilnehmer über einen CAN-Master in den
Kommunikationszustand “Operational” geschaltet werden, müssen Identifier und Nutzdaten im
Sende-Telegramm wie folgt eingestellt sein:
• Identifier: 00
• Nutzdaten: 8100 (hex)



Datentransfer
Prozeßdatenkanal

6 Feldbus-Baugruppe 2171/2172

6.6
6.6.3

LSKSJS bap`^kJNKMJNNLOMMO

SKSKP mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å~ä

^åíêáÉÄëêÉÖäÉê UOuu

aáÉ ^ìëï~Üä ÇÉê pçääïÉêíèìÉääÉïáêÇ ÄÉáÇáÉëÉå^åíêáÉÄëêÉÖäÉêåãáí ÇÉê`çÇÉåìãJ
ãÉê iJ`MMMN EfåÇÉñW RccbÜÉñF ÑÉëíÖÉäÉÖíK wìê ^ìëïÉêíìåÖ ÇÉê mêçòÉ≈Ç~íÉå ãì≈
ÄÉáã _ÉíêáÉÄ ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ãáí ÇÉã cÉäÇÄìëãçÇìä ÇáÉ `çÇÉëíÉääÉ iJ`MMMN
~ìÑ ÇÉåtÉêí “PÒ ÉáåÖÉëíÉääí ëÉáåK ^äë pçääïÉêíèìÉääÉ ÇáÉåí Ç~ãáí ÇÉê mêçòÉ≈Ç~íÉåJ
â~å~äI ÇÉê ÇÉå cêÉèìÉåòJpçääïÉêí EiJ`MMQSF ìåÇ Ç~ë píÉìÉêïçêí EiJ`MNPRF ÄÉJ
ëÅÜêÉáÄí EëáÉÜÉ _ÉíêáÉÄë~åäÉáíìåÖ UOuuFK

 eáåïÉáë>
_É~ÅÜíÉå páÉ ÄáííÉI Ç~≈ ÇáÉ ^ìëï~Üä ÇÉê pçääïÉêíèìÉääÉ EiJ`MMMNF
áå ~ääÉå m~ê~ãÉíÉêë®íòÉå áÇÉåíáëÅÜ ÉáåÖÉëíÉääí ëÉáå ãì≈K

^åíêáÉÄëêÉÖäÉê UOMM îÉÅíçê

aáÉ ^ìëï~Üä ÇÉê pçääïÉêíèìÉääÉïáêÇ ÄÉáÇáÉëÉå^åíêáÉÄëêÉÖäÉêåãáí ÇÉê`çÇÉåìãJ
ãÉê iJ`MMMN EfåÇÉñW RccbÜÉñF ÑÉëíÖÉäÉÖíK wìê ^ìëïÉêíìåÖ ÇÉê mêçòÉ≈Ç~íÉå ãì≈
ÄÉáã _ÉíêáÉÄ ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ãáí ÇÉã cÉäÇÄìëãçÇìä ÇáÉ `çÇÉëíÉääÉ iJ`MMMN
~ìÑ ÇÉåtÉêí “PÒ ÉáåÖÉëíÉääí ëÉáåK E^ìëï~ÜäW mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å~ä ÉáåÉë cÉäÇÄìëãçJ
Çìäë ^fcJfkKtN çÇÉê ^fcJfkKtOFK ^äë pçääïÉêíèìÉääÉ ÇáÉåí Ç~ãáí ÇÉê mêçòÉ≈Ç~íÉåJ
â~å~äI ÇÉê ÇÉå cêÉèìÉåòJpçääïÉêí EiJ`MMQSF ìåÇ Ç~ë píÉìÉêïçêí EiJ`MNPRF ÄÉJ
ëÅÜêÉáÄí EëáÉÜÉ _ÉíêáÉÄë~åäÉáíìåÖ UOMM îÉÅíçêFK

 eáåïÉáë>
_É~ÅÜíÉå páÉ ÄáííÉI Ç~≈ ÇáÉ ^ìëï~Üä ÇÉê pçääïÉêíèìÉääÉ EiJ`MMMNF
áå ~ääÉå m~ê~ãÉíÉêë®íòÉå áÇÉåíáëÅÜ ÉáåÖÉëíÉääí ëÉáå ãì≈K

^ìëï~Üä pçääïÉêíèìÉääÉ
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Datentransfer
Prozeßdatenkanal

6Feldbus-Baugruppe 2171/2172

6.6
6.6.3

L SKSJTbap`^kJNKMJNNLOMMO

PDO vom Antriebsregler PDO zum Antriebsregler

Sync-Telegramm Sync-Telegramm

PDO zum Antriebsregler
íN

í
íN

^ÄÄK SKSJP póåÅÜêçåáë~íáçå òóâäáëÅÜÉê malÛë Ea~êëíÉääìåÖ ~ìë ÇÉê páÅÜí ÉáåÉë _ìëíÉáäåÉÜãÉêëF

bêâä®êìåÖW wìã wÉáíéìåâí íN ÉêÑçäÖí ÑΩê ~ääÉ malÛë ÇáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåΩÄÉêå~ÜãÉI
ëçÄ~äÇ Éáå póåÅJqÉäÉÖê~ãã ÉãéÑ~åÖÉå ïáêÇK

a~ãáí ÇáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉå òìã^åíêáÉÄëêÉÖäÉê Ççêí ΩÄÉêåçããÉåïÉêÇÉå â∏ååÉåI áëí
àÉ å~ÅÜ báåëíÉääìåÖ Éáå ÄÉëçåÇÉêÉë qÉäÉÖê~ãã J Ç~ë póåÅíÉäÉÖê~ãã J ÉêÑçêÇÉêJ
äáÅÜ EëáÉÜÉ ~ìÅÜ E SKSJPFFK

cΩê ÉáåÉ òóâäáëÅÜÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåîÉê~êÄÉáíìåÖ áëí Ç~ë póåÅíÉäÉÖê~ãã ÉåíëéêÉJ
ÅÜÉåÇ òì ÖÉåÉêáÉêÉåK

a~ë póåÅJqÉäÉÖê~ãã áëí ÇÉê qêáÖÖÉêéìåâí ÑΩê

z ÇáÉ a~íÉåΩÄÉêå~ÜãÉ òìã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê
z Ç~ë báåäÉáíÉå ÇÉë pÉåÇÉîçêÖ~åÖë îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêK

 eáåïÉáë>
palÛë çÇÉê ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ malÛë ïÉêÇÉå ~ëóåÅÜêçåI ÇK ÜK
å~ÅÜ ÉêÑçäÖíÉê §ÄÉêíê~ÖìåÖI îçå ÇÉå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêå
ΩÄÉêåçããÉåK
aáÉ ~ëóåÅÜêçåÉå a~íÉå ëáåÇ åáÅÜí áå çÄÉåëíÉÜÉåÇÉê a~êëíÉääìåÖ
ÄÉêΩÅâëáÅÜíáÖí>

póåÅÜêçåáë~íáçå ÇÉê
mêçòÉ≈Ç~íÉåOM



Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung für 82XX

6 Feldbus-Baugruppe 2171/2172

6.6
6.6.4

LSKSJU bap`^kJNKMJNNLOMMO

SKSKQ mêçòÉ≈Ç~íÉåJ_ÉäÉÖìåÖ ÑΩê UOuu

kìíòÇ~íÉåä®åÖÉW U _óíÉ

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

Identifier Steuerwort
L-C0135
Low Byte

Steuerwort
L-C0135
High Byte

Sollwert
L-C0046
Low Byte

Sollwert
L-C0046
High Byte

xx xx xx xx

Byte 1 Die Bits 0 bis 7 des Steuerwortes unter C0135 werden hier eingetragen

Byte 2
Die Bits 8 bis 15 des Steuerwortes unter C0135 werden hier eingetragen.
Die Bedeutung der einzelnen Bits sind der Codetabelle zu entnehmen.

Erklärung zum
Byte 3 Der Frequenzsollwert, der als Parameter auch unter C046 beschrieben werden

kann, wird hier als Prozeßdatenwort vorgegeben.Erklärung zum
Prozeßdaten-
Telegramm

Byte 4

kann, wird hier als Prozeßdatenwort vorgegeben.
Die Normierung ist jedoch anders als unter C046 und wird hier vorzeichenbe-
haftet mit 24000 = 480 Hz dargestellt.Telegramm

Byte 5
Byte 6

Keine Auswertung dieser Daten beliebiger Inhalt möglich
Byte 7

Keine Auswertung dieser Daten, beliebiger Inhalt möglich

Byte 8

píÉìÉêïçêí ëáÉÜÉ E SKSJNMF

AIF

C0046

.B15

.B13

.B14

.B12

.B0

.B1

.B2

.B3

.B4...
...
...

.B8

.B9

.B10

.B11

QSP

CINH

TRIP-SET

TRIP-RESET

16 Bit

16 Bit

0 JOG/
C046

0 1 1

0 1 0 1

PAR

GSB

R/L

píÉìÉêïçêí

2141LON010

^ÄÄK SKSJQ wìÖêáÑÑ ~ìÑ Ç~ë píÉìÉêïçêí ìåÇ ÇÉå cêÉèìÉåòëçääïÉêí áå UOuu EÑÉëíÉ _ÉäÉÖìåÖI ëáÉÜÉ
E SKSJNMFF

mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ãã òìã
^åíêáÉÄ



Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung für 82XX

6Feldbus-Baugruppe 2171/2172

6.6
6.6.4

L SKSJVbap`^kJNKMJNNLOMMO

kìíòÇ~íÉåä®åÖÉW U _óíÉ

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

Identifier Statuswort
L-C0150
Low Byte

Statuswort
L-C0150
High Byte

Istwert
L-C0050
Low Byte

Istwert
L-C0050
High Byte

xx xx xx xx

Byte 1 Die Bits 0 bis 7 des Statuswortes unter L-C0150 werden hier eingetragen

Byte 2
Die Bits 8 bis 15 des Statuswortes unter L-C0150 werden hier eingetragen.
Die Bedeutung der einzelnen Bits sind der Codetabelle zu entnehmen.

Erklärung zum Byte 3 Der Frequenzistwert mit vorzeichenbehafteten Normierung (L-C0050)Erklärung zum
Prozeßdaten- Byte 4

Der Frequenzistwert mit vorzeichenbehafteten Normierung (L C0050)
24000 = 480 Hz wird hier zur Verfügung gestellt.Prozeßdaten

Telegramm: Byte 5g

Byte 6
Keine Auswertung dieser Daten beliebiger Inhalt möglich

Byte 7
Keine Auswertung dieser Daten, beliebiger Inhalt möglich

Byte 8

pí~íìëïçêí ëáÉÜÉ E SKSJNNF

16 Bit

16 Bit

.B15

.B12

.B0

.B1

.B2

.B3

.B4

.B8

.B9

.B10

.B11

.B13

.B14

.B5

.B6

.B7

IMP

fd=fdsoll / HLG

Qmin

Imax
- / fd=fdsoll

PAR

fd>0
RSP

Ugmax
R/L

RDY

T¸ AIF

C0050

2141LON012

^ÄÄK SKSJR iÉëÉJwìÖêáÑÑ ~ìÑ Ç~ë pí~íìëïçêí ìåÇ ÇÉå cêÉèìÉåòáëíïÉêí áå UOuu EÑÉëíÉ _ÉäÉÖìåÖI
ëáÉÜÉ E SKSJNNFF

mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ãã îçã
^åíêáÉÄ



Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung für 82XX

6 Feldbus-Baugruppe 2171/2172

6.6
6.6.4

LSKSJNM bap`^kJNKMJNNLOMMO

Bit 820X 821x,822xBit 820X 821x,822x

0 1

00 = C0046 aktiv
01 = JOG1 in C0037 aktiv

00 = C0046 aktiv
01 = JOG1 in C0037 aktiv

0, 1 10 = JOG2 in C0038 aktiv
11 = JOG3 in C0039 aktiv

01 JOG1 in C0037 aktiv
10 = JOG2 in C0038 aktiv
11 = JOG3 in C0039 aktiv

2 R/L (Rechts-/Linkslauf)
0 = Rechtslauf
1 = Linkslauf

R/L (Rechts-/Linkslauf)
0 = Rechtslauf
1 = Linkslauf

3 QSP (Quickstop)
0 = QSP nicht aktiv
1 = QSP aktiv

QSP (Quickstop)
0 = QSP nicht aktiv
1 = QSP aktiv

4 Reserviert HLG-Stop (Anhalten des Hochlaufgebers)
0 = HLG-Stop nicht aktiv
1 = HLG-Stop aktiv

5 Reserviert HLG-Null (Ablauf an der Tif-Rampe C0013)
0 = HLG-Null nicht aktiv
1 = HLG-Null aktiv

6 Reserviert UP-Funktion für Motorpoti
0 = UP nicht aktiv
1 = UP aktiv

7 Reserviert DOWN-Funktion für Motorpoti
0 = DOWN nicht aktiv
1 = DOWN aktiv

8 Reserviert Reserviert
9 RSP (Reglersperre)

0 = keine Reglersperre
1 = Reglersperre

RSP (Reglersperre)
0 = keine Reglersperre
1 = Reglersperre

10 Reserviert Reserviert
11 Reserviert TRIP-Reset

0 -> 1 = Flanke von 0 nach 1
12 PAR1 (Parametersatz-Umschaltung)

0 -> 1 = Parametersatz
1 -> 0 = Parametersatz

PAR1 (Parametersatz-Umschaltung)
0 -> 1 = Parametersatz
1 -> 0 = Parametersatz

13 Reserviert Reserviert
14 GSB (Gleichstrombremse)

0 = GSB nicht aktiv
1 = GSB aktiv

GSB (Gleichstrombremse)
0 = GSB nicht aktiv
1 = GSB aktiv

15 Reserviert Reserviert

píÉìÉêïçêí
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Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung für 82XX

6Feldbus-Baugruppe 2171/2172

6.6
6.6.4

L SKSJNNbap`^kJNKMJNNLOMMO

Bit 820X 821x,822x
0 Aktueller Parametersatz

0 = Parametersatz 1 oder 3 aktiv
1 = Parametersatz 2 oder 4 aktiv

Aktueller Parametersatz
0 = Parametersatz 1 oder 3 aktiv
1 = Parametersatz 2 oder 4 aktiv

1 IMP (Impulssperre)
0 = Impulse für Leistungsteil frei
1 = Impulse für Leistungsteil gesperrt

IMP (Impulssperre)
0 = Impulse für Leistungsteil frei
1 = Impulse für Leistungsteil gesperrt

2 Imax (Stromgrenze erreicht)
0 = Stromgrenze nicht erreicht
1 = Stromgrenze erreicht

Imax (Stromgrenze erreicht)
0 = Stromgrenze nicht erreicht
1 = Stromgrenze erreicht

3 Unbenutzt fd = fdsoll
0 = fd ≠ fdsoll
1 = fd = fdsoll

4 fd = fdsoll
0 = fd ≠ fdsoll
1 = fd = fdsoll

HLG-Ein = HLG-Aus
0 = HLG-Ein ≠ HLG-Aus
1 = HLG-Ein = HLG-Aus

5 Qmin (fd ≤ fdQmin)
0 = Qmin nicht aktiv
1 = Qmin aktiv

Qmin (fd ≤ fdQmin)
0 = Qmin nicht aktiv
1 = Qmin aktiv

6 fd + 0 (Frequenz-Istwert = 0)
0 = fd ≠ 0
1 = fd + 0

fd + 0 (Frequenz-Istwert = 0)
0 = fd ≠ 0
1 = fd + 0

7 RSP (Reglersperre)
0 = keine Reglersperre
1 = Reglersperre

RSP (Reglersperre)
0 = keine Reglersperre
1 = Reglersperre

8...11 Gerätezustand
0 = Geräte-Initialisierung
8 = Störung aktiv

Gerätezustand
0 = Geräte-Initialisierung
2 = Einschaltsperre
3 = Betrieb gesperrt
4 = Fangschaltung aktiv
5 = Gleichstrombremse aktiv
6 = Betrieb freigegeben
7 = Meldung aktiv
8 = Störung aktiv

12 Übertemperatur-Warnung
0 = keine Warnung
1 = Warnung

Übertemperatur-Warnung
0 = keine Warnung
1 = Warnung

13 UGmax (Zwischenkreis-Überspannung)
0 = keine Überspannung
1 = Überspannung

UGmax (Zwischenkreis-Überspannung)
0 = keine Überspannung
1 = Überspannung

14 Drehrichtung
0 = Rechtslauf
1 = Linkslauf

Drehrichtung
0 = Rechtslauf
1 = Linkslauf

15 Betriebsbereit
0 = nicht betriebsbereit
1 = betriebsbereit

Betriebsbereit
0 = nicht betriebsbereit
1 = betriebsbereit

pí~íìëïçêí
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Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung für 8200 vector

6 Feldbus-Baugruppe 2171/2172

6.6
6.6.5

LSKSJNO bap`^kJNKMJNNLOMMO

SKSKR mêçòÉ≈Ç~íÉåJ_ÉäÉÖìåÖ ÑΩê UOMM îÉÅíçê

aìêÅÜÇáÉ rãëíÉääìåÖÇÉê `çÇÉëíÉääÉ iJ`MMMN ZP ÉêÑçäÖí ÇáÉ sçêâçåÑáÖìê~íáçåÇÉê
mêçòÉëëÇ~íÉåïçêíÉ áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê EëáÉÜÉ E SKSJSFK

 eáåïÉáë>

cêÉèìÉåòJ ÄòïK aêÉÜò~ÜäÖê∏≈Éå ïÉêÇÉå ãáíOQMMM≡QUM eò
åçêãáÉêíK

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
Steuerwort
Low Byte

Steuerwort
High Byte

AIF-IN.W1
Low Byte

AIF-IN.W1
High Byte

xx xx xx xx

píÉìÉêïçêí ëáÉÜÉ E SKSJNQF

^fcJfkKtñ ïáêÇ ìåíÉê `çÇÉëíÉääÉ iJ`MQNO é~ê~ãÉíêáÉêíK

AIF

AIF-IN

AIF-CTRL

AIF-IN.W2

AIF-IN.W1

.B15

.B12

.B0

.B1

.B2

.B3

.B4 ...

......

... ...

......

... ...

......

...
.B8

.B9

.B10

.B11

DCTRL
QSP

CINH

TRIP-SET

TRIP-RESET

DCTRL
16 Bit

16 Bit

16 Bit

L-C0410/x = 10

L-C0410/x = 11
L-C0410/x = 12

...

...

...

L-C0410/x = 22

L-C0410/x = 25

...

...

...

...

...

...

...

...

L-C0412/x = 10

L-C0412/x = 11

...

2141LON011

^ÄÄK SKSJS cìåâíáçåëÄäçÅâ ^fcJfk áå UOMM îÉÅíçê EÑêÉáéêçÖê~ããáÉêÄ~êÉ _ÉäÉÖìåÖI tÉêâë~ÄÖäÉáÅÜ
ëáÉÜÉ E SKSJNMFF
eáåïÉáëW
aÉê pìÄÅçÇÉ Emä~íòÜ~äíÉê “ñÒ áå ^ÄÄáäÇìåÖF äÉÖí ÇáÉ _ÉÇÉìíìåÖ ÇÉë _áí ÄòïK ÇÉë
tçêíÉë ÑÉëí EëáÉÜÉ _ÉíêáÉÄë~åäÉáíìåÖ UOMM îÉÅíçêF

mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ãã òìã
^åíêáÉÄ



Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung für 8200 vector

6Feldbus-Baugruppe 2171/2172

6.6
6.6.5

L SKSJNPbap`^kJNKMJNNLOMMO

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
Statuswort
Low Byte

Statuswort
High Byte

AIF-OUT.W1
Low Byte

AIF-OUT.W1
High Byte

AIF-OUT.W2
Low Byte

AIF-OUT.W2
High Byte

xx xx

pí~íìëïçêí ëáÉÜÉ E SKSJNRF

^fcJlrqKtñ ïáêÇ ìåíÉê `çÇÉëíÉääÉ iJ`MQON é~ê~ãÉíêáÉêíK

AIF-OUT

AIF-STAT

16 Bit

16 Bit

.B15

.B12

.B0

.B1

.B2

.B3

.B4

.B8

.B9

.B10

.B11

16 Bit

.B13

.B14

.B5

.B6

.B7

.B0
C0417/1

AIF-OUT.W1

AIF-OUT.W2

.B1DCTRL1-IMP

.B2
C0417/3

.B3
C0417/4

.B4
C0417/5

.B5
C0417/6

.B6DCTRL1-NOUT=0

.B7DCTRL1-CINH

.B8DCTRL1-STAT*1

.B9DCTRL1-STAT*2
.B10

.B11
DCTRL1-STAT*4
DCTRL1-STAT*8

.B12DCTRL1-OH-WARN

.B13DCTRL1-OV

.B14
C0417/15

.B15
C0417/16

AIF

STAT1

C0421/1

C0421/2

2141LON013

^ÄÄK SKSJT cìåâíáçåëÄäçÅâ ^fcJlrq áå UOMM îÉÅíçê EÑêÉáéêçÖê~ããáÉêÄ~êÉ _ÉäÉÖìåÖI
tÉêâë~ÄÖäÉáÅÜ ëáÉÜÉ E SKSJNNFF

mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããë îçã
^åíêáÉÄ



Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung für 8200 vector

6 Feldbus-Baugruppe 2171/2172

6.6
6.6.5

LSKSJNQ bap`^kJNKMJNNLOMMO

Bit Lenze-Einstellung:
C0001=3 bei C0007 < 52

Lenze-Einstellung:
C0001=3 bei C0007 > 51

0 1

00 = C0046 aktiv
01 = NSET1-JOG1 (C0037) aktiv

0, 1
01 NSET1 JOG1 (C0037) aktiv
10 = NSET1-JOG2 (C0038) aktiv
11 = NSET1-JOG3 (C0039) aktiv frei konfigurierbar durch Anwender

2 DCTRL1-CW/CCW
0 = nicht aktiv
1 = aktiv

g

3 AIF-CTRL-QSP
0 = nicht aktiv

1 = aktiv
4 NSET1-RFG1-STOP

0 = nicht aktiv
1 = aktiv

5 NSET1-RFG1-0
0 = nicht aktiv
1 = aktiv

6 MPOT1-UP
0 = nicht aktiv
1 = aktiv

frei konfigurierbar durch Anwender

7 MPOT1-DOWN
0 = nicht aktiv
1 = aktiv

8 frei konfigurierbar durch Anwender
9 AIF-CTRL-CINH

0 = nicht aktiv
1 = aktiv

10 AIF-CTRL-TRIP-SET
0 = nicht aktiv
1 = aktiv

11 AIF-CTRL-TRIP-RESET
0 -> 1 = Flanke von 0 nach 1

12 DCTRL1-PAR2/4
0 = nicht aktiv
1 = aktiv

13 DCTRL1-PAR3/4
0 = nicht aktiv
1 = aktiv

frei konfigurierbar durch Anwender

14 MCTRL1-DCB
0 = nicht aktiv
1 = aktiv

15 frei konfigurierbar durch Anwender

píÉìÉêïçêíOP



Datentransfer
Prozeßdaten-Belegung für 8200 vector

6Feldbus-Baugruppe 2171/2172

6.6
6.6.5

L SKSJNRbap`^kJNKMJNNLOMMO

Bit 8200vector Werksabgleich
0 DCTRL1-PAR-B0
1 DCTRL1-IMP
2 MCTRL1-IMAX
3 MCTRL1-RFG1=NOUT
4 NSET1-RFG1-I=0
5 PCTRL1-QMIN
6 DCTRL1-NOUT=0
7 DCTRL1-CINH
8...11 Gerätezustand

0 = Geräte-Initialisierung
2 = Einschaltsperre
3 = Betrieb gesperrt
4 = Fangschaltung aktiv
5 = Gleichstrombremse aktiv
6 = Betrieb freigegeben
7 = Meldung aktiv
8 = Störung aktiv

12 DCTRL1-OH-WARN
13 DCTRL1-OV
14 DCTRL1-CCW
15 DCTRL1-RDY

pí~íìëïçêíOQ
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SKSKS m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåâ~å~ä

aáÉ m~ê~ãÉíêáÉêìåÖ ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäë ONTNLONTO ÖäáÉÇÉêí ëáÅÜ áå

z dêìåÇÖÉê®íÉé~ê~ãÉíÉê Em~ê~ãÉíÉêI ÇáÉ ~ìÅÜ ãáí ÇÉê _ÉÇáÉåÉáåÜÉáí UOMN__
ÉáåÖÉëíÉääí ïÉêÇÉå â∏ååÉåF

z ONTNJm~ê~ãÉíÉêI ~ìÑ ÇáÉ åìê ãáí ÇÉã cÉäÇÄìëãçÇìä ONTN òìÖÉÖêáÑÑÉå
ïÉêÇÉå â~ååK

kìê ÇáÉ dêìåÇÖÉê®íÉé~ê~ãÉíÉê ïÉêÇÉå áã ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉå dêìåÇÖÉê®í åáÅÜíJ
ÑäΩÅÜíáÖ ÖÉëéÉáÅÜÉêíK

k~ÅÜÑçäÖÉåÇ ëáåÇ åìê ÇáÉ ïáÅÜíáÖëíÉå m~ê~ãÉíÉê ÄÉòΩÖäáÅÜ ÇÉê ëÉêáÉääÉå hçããìJ
åáâ~íáçå ~ìÑÖÉÑΩÜêíK tÉáíÉêÉ fåÑçêã~íáçåÉåI ÇáÉ ÇáÉ m~ê~ãÉíêáÉêìåÖ ÇÉê ^åíêáÉÄëJ
êÉÖäÉê ÄÉíêÉÑÑÉåI ÑáåÇÉåpáÉ áãpóëíÉãÜ~åÇÄìÅÜçÇÉê áåÇÉê_ÉíêáÉÄë~åäÉáíìåÖÇÉë
àÉïÉáäáÖÉå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêëK

jáí ÇÉê sÉêïÉåÇìåÖ îçå EáåíÉääáÖÉåíÉåF _ìëãçÇìäÉå â∏ååÉå îçå ÉáåÉã ΩÄÉêJ
ÖÉçêÇåÉíÉåj~ëíÉê EòK_K ÉáåÉê pmpF ÇáÉ báÖÉåëÅÜ~ÑíÉåìåÇÇ~ësÉêÜ~äíÉå ÉáåÉë àÉJ
ÇÉå áã kÉíò ÉáåÖÉÄìåÇÉåÉå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë ÖÉ®åÇÉêí ïÉêÇÉåK

aáÉ òì îÉê®åÇÉêåÇÉå m~ê~ãÉíÉê ëáåÇ ÄÉá iÉåòÉJ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêå áå `çÇÉëíÉääÉå
ÉåíÜ~äíÉåK

aáÉ `çÇÉëíÉääÉå ÇÉë ^åíêáÉÄêÉÖäÉêë ïÉêÇÉå ÄÉáã wìÖêáÑÑ ΩÄÉê Ç~ë _ìëãçÇìä
ÇìêÅÜ ÇÉå fåÇÉñ ~ÇêÉëëáÉêíK

aÉê fåÇÉñ ÑΩê iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉååìããÉêå äáÉÖí áã _ÉêÉáÅÜ òïáëÅÜÉå NSRTS
EQM`MÜÉñF ìåÇ OQRTR ERcccÜÉñFK

rãêÉÅÜåìåÖëÑçêãÉäW

fåÇÉñxÇÉòz= OQRTR− iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉååìããÉê

_ÉáëéáÉäW

Lenze-Codes dez hexLenze Codes
• Adressierung der Len-

ze-Codes über einen
Offset:

Index = 24575 - LENZE-CODENR
Indexhex = 5FFFhex - LENZE-CO-
DENRhex

– Beispiel für Bedie-
nungsart L-C0001

Index = 24574 (= 24575 - 1)
Indexhex = 5FFEhex (= 5FFFhex -
1)

aÉê m~ê~ãÉíÉêïÉêí áëí áå ÇÉå kìíòÇ~íÉå ÇÉë qÉäÉÖê~ããë ÉåíÜ~äíÉå EëáÉÜÉ _ÉáJ
ëéáÉäÉ E SKSJONFFK

 eáåïÉáë>
_áííÉ ÉåíåÉÜãÉå páÉ ÇÉå tÉêíÉÄÉêÉáÅÜ ÇÉê iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉ ~ìë
ÇÉê ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉå ^åäÉáíìåÖ òìã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêëK

^ääÖÉãÉáåÉë

wìÖêáÑÑ ~ìÑ ÇáÉ `çÇÉëíÉääÉå ÇÉë
^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë
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m~ê~ãÉíÉêë®íòÉ ÇáÉåÉå ÇÉê ÖÉëçåÇÉêíÉå péÉáÅÜÉêìåÖ îçå `çÇÉëíÉääÉå ~ìÑÖêìåÇ
ÇÉê kçíïÉåÇáÖâÉáí ìåíÉêëÅÜáÉÇäáÅÜ òì âçåÑáÖìêáÉêÉåÇÉê ^åïÉåÇìåÖëéêçòÉëëÉK

få ÇÉê ÑçäÖÉåÇÉå q~ÄÉääÉ ëáåÇ fåÑçêã~íáçåÉå òìê ^åò~Üä ìåÇ ^ÇêÉëëáÉêìåÖ ÇÉê m~J
ê~ãÉíÉêë®íòÉ fÜêÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë ÉåíÜ~äíÉåW

82XX 8200 vector
Die Antriebsregler 82XX bzw. 8200 vector besitzen 2 bzw. 4 Parametersätze, deren Parameter mit CAN direkt adres-
siert werden können.
Die Adressierung geschieht mit einem Codestellen-Offset:
• Offset 0 adressiert Parametersatz 1 mit den Lenze-Codestellen L-C0000 bis L-C1999
• Offset 2000 adressiert Parametersatz 2 mit den Lenze-Codestellen L-C2000 bis L-C3999

keine weiteren Parametersätze verfügbar

• Offset 4000 adressiert Parametersatz 3 mit den
Lenze-Codestellen L-C4000 bis L-C5999

• Offset 6000 adressiert Parametersatz 4 mit den
Lenze-Codestellen L-C6000 bis L-C7999

Ist ein Parameter nur einmal vorhanden (siehe Betriebsanleitung zu 82XX bzw. 8200 vector), verwenden Sie den
Codestellen-Offset 0.

Beispiel für L-C0011 (maximale Drehfeldfrequenz):
L-C0011 in Parametersatz 1: Lenze-Codenr. = 11
L-C0011 in Parametersatz 2: Lenze-Codenr. = 2011

-
L-C0011 in Parametersatz 3: Lenze-Codenr. = 4011
L-C0011 in Parametersatz 4: Lenze-Codenr. = 6011

Parameteränderungen:
82XX: Automatische Speicherung im Antriebsregler
8200 vector: Automatische Speicherung werksseitig eingestellt (mit L-C0003 abschaltbar)
Prozeßdatenänderungen:
82XX, 8200 vector: Keine automatische Speicherung

 píçé> EÄÉíêáÑÑí ~ìëëÅÜäáÉ≈äáÅÜ dÉê®íÉ UOMM îÉÅíçêI UOuu ìåÇ Ç~ë

cÉäÇÄìëãçÇìä ONTNF
_áííÉ ÄÉ~ÅÜíÉå páÉI Ç~≈ Ç~ë òóâäáëÅÜÉ pÅÜêÉáÄÉå îçå
m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå áå Ç~ë bbmolj åáÅÜí òìä®ëëáÖ áëíK
kìê UOMM îÉÅíçêW
hçåÑáÖìêáÉêÉå páÉ å~ÅÜ àÉÇÉã kÉíòëÅÜ~äíÉå ÇáÉ `çÇÉëíÉääÉ ~ìÑ
`MMMP Z MI ïÉåå páÉ m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå òóâäáëÅÜ îÉê®åÇÉêå
ã∏ÅÜíÉåK

cΩê ÇáÉ m~ê~ãÉíêáÉêìåÖ ÇÉê qÉáäåÉÜãÉê ëíÉÜÉå O ÖÉíêÉååíÉ pçÑíï~êÉâ~å®äÉ òìê
sÉêÑΩÖìåÖI ÇáÉ ÇìêÅÜ ÇáÉ dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ îçêÖÉÖÉÄÉå ïÉêÇÉå E SKSJPFK

iÉåòÉJ
m~ê~ãÉíÉêë®íòÉ
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Nutzdaten (bis zu 8 Byte)
1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte

Data 1 Data 2 Data 3 Data4

Kommando
Index Index

Subindex
Low Word High Word

Kommando
Index

Low Byte
Index

High Byte
Subindex Low Byte High Byte Low Byte High ByteLow Byte High Byte

Fehlermeldung

 eáåïÉáë>
aáÉ kìíòÇ~íÉå ïÉêÇÉå äáåâëÄΩåÇáÖ áã fkqbiJcçêã~í Ç~êÖÉëíÉääíK
_ÉêÉÅÜåìåÖëÄÉáëéáÉäÉ ëáÉÜÉ h~éK SKSKTK

fãhçãã~åÇç ëáåÇ ÑçäÖÉåÇÉ fåÑçêã~íáçåÉåÉåíÜ~äíÉåÄòïKãΩëëÉåÇçêíÉáåÖÉíê~J
ÖÉå ïÉêÇÉåK

Zugriff auf Data 1 - Data 4

Kommando

4 Byte-
Daten
(5. -

8.Byte)

2 Byte-
Daten
(5.+6.
Byte)

1 Byte-
Daten

(5. Byte)

Block
(Kap. 7)

Hex Hex Hex Hex

Write Request
(Parameter zum Antrieb senden)

23 2B 2F Schreiben
nicht

Write Response
(Antwort des Antriebsreglers auf das Write Request (Quittierung))

60 60 60
nicht

möglich

Read Request
(Anforderung zum Lesen eines Parameters vom Antriebsregler)

40 40 40 40

Read Response
(Antwort auf die Leseanforderung mit dem aktuellen Wert)

43 4B 4F 41

Error Response
(Der Antriebsregler meldet einen Kommunikationsfehler)

80 80 80 80

aáÉ ^ìëï~Üä ÇÉë m~ê~ãÉíÉêë ÄòïK ÇáÉ ^ìëï~Üä ÇÉê iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉ ÉêÑçäÖí ãáí
ÇáÉëÉå O _óíÉ å~ÅÜ ÇÉê cçêãÉäW

fåÇÉñ= OQRTR− EiÉåòÉJ`çÇÉåìããÉê+ OMMM ⋅ Em~ê~ãÉíÉêë~íò− NFF

Beispiel Berechnung Einträge Index Low/High Byte
Die Codestelle L-C0012 (Hochlaufzeit)
im Parametersatz 1 soll angesprochen
werden.

24575 - 12 - 0 = 24563 = 5FF3hex Nach dem linksbündigen Intel-Daten-
format sind die Einträge dann:
Index Low Byte = F3hex
Index High Byte = 5Fhex

Die Codestelle L-C0012 (Hochlaufzeit)
im Parametersatz 2 soll angesprochen
werden.

Wegen des Parametersatzes 2 ist ein
Offset von 2000 hinzuzufügen:
24575 - 12 - 2000 = 22563 =
5823hex

Nach dem linksbündigen Intel-Daten-
format sind die Einträge dann:
Index Low Byte = 23hex
Index High Byte = 58hex

^ìÑÄ~ì ÇÉë m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåJ
qÉäÉÖê~ããë

“hçãã~åÇçÒ

“fåÇÉñ içï _óíÉ L fåÇÉñ eáÖÜ
_óíÉÒ
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q~ÄÉääÉåéä~íò ÉáåÉë m~ê~ãÉíÉêïÉêíÉë ìåíÉê ÇÉã fåÇÉñK

_ÉáëéáÉäW

iJ`MPRSK aáÉëÉ `çÇÉëíÉääÉ ÄÉëíÉÜí ~ìë Q pìÄÅçÇÉë EëáÉÜÉ ìåíÉåFK a~ê~ìë ÉêÖÉJ
ÄÉå ëáÅÜ ÑΩê ÇÉå pìÄáåÇÉñ ÑçäÖÉåÇÉ báåíê®ÖÉW N J QÜÉñ EN J QÇÉòF

2171CAN001

Parameterwert
(Länge 1) 00 00 00

Parameterwert (Länge 2)
00 00

Erklärung zum Parameterdaten-Telegramm Low Byte High Byte
00 00

Erklärung zum Parameterdaten Telegramm
Parameterwert (Länge 4)

Low Word High Word
Low Byte High Byte Low Byte High Byte

gÉ å~ÅÜ a~íÉåÑçêã~í EëáÉÜÉ Û^ííêáÄìíäáëíÉÛ áã póëíÉãÜ~åÇÄìÅÜ ÇÉë òìÖÉÜ∏êáÖÉå
^åíêáÉÄëêÉÖäÉêëF ÄÉäÉÖí ÇáÉ i®åÖÉ ÇÉë m~ê~ãÉíÉêïÉêíÉë N Äáë Q _óíÉK

 eáåïÉáë>
iÉåòÉJm~ê~ãÉíÉê ëáåÇ Ü~ìéíë®ÅÜäáÅÜ ~äë a~íÉåíóé cfuPO
EPO _áíJtÉêí ãáí sçêòÉáÅÜÉåI ÇÉòáã~ä ãáí îáÉê k~ÅÜâçãã~ëíÉääÉåI
ëáÉÜÉ ^ííêáÄìíí~ÄÉääÉ áã òìÖÉÜ∏êáÖÉå póëíÉãÜ~åÇÄìÅÜF
Ç~êÖÉëíÉääíK rã Ö~åòò~ÜäáÖÉ tÉêíÉ òì ÉêÜ~äíÉåI ãì≈ ÇÉê
ÖÉïΩåëÅÜíÉ m~ê~ãÉíÉêïÉêí ãáí NMKMMMÇÉò ãìäíáéäáòáÉêí ïÉêÇÉåK
aáÉ m~ê~ãÉíÉê `MNPR ìåÇ `MNRM ëáåÇ ÄáíÅçÇáÉêí ìåÇ çÜåÉ ÉáåÉå
c~âíçê òì ΩÄÉêíê~ÖÉåK
få ÇÉê ^ííêáÄìíí~ÄÉääÉ ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë EëáÉÜÉ _ÉíêáÉÄë~åäÉáíìåÖF
ëáåÇ eáåïÉáëÉ ÉåíÜ~äíÉåI ÄÉá ïÉäÅÜÉå m~ê~ãÉíÉêå ÇÉê c~âíçê
NMKMMMÇÉò òì ÄÉêΩÅâëáÅÜíáÖÉå áëíK

“pìÄáåÇÉñÒ

a~íÉå
Ea~íÉå N KKK a~íÉå QF
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Erklärung zum Parameterdaten-Telegramm Kommando
Index

Low Byte
Index

High Byte
Subindex

Fehler-
code

_óíÉ NW
fã hçãã~åÇçÄóíÉ ïáêÇ ÇìêÅÜ ÇÉå `çÇÉ NOUÇÉò ÄòïK UMÜÉñ ~åÖÉòÉáÖíI Ç~≈ Éáå
cÉÜäÉê ~ìÑÖÉíêÉíÉå áëíK

_óíÉ OI P ìåÇ QW
fã fåÇÉñÄóíÉ ìåÇ áã pìÄáåÇÉñïáêÇ ÇÉê fåÇÉñ ìåÇ pìÄáåÇÉñ ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ ÉáåJ
ÖÉíê~ÖÉåI ÄÉá ÇÉê ÇÉê cÉÜäÉê ~ìÑÖÉíêÉíÉå áëíK

_óíÉ R J UW
få ÇÉå a~íÉåÄóíÉ RK J UK áëí ÇÉê cÉÜäÉêÅçÇÉ ÉáåÖÉíê~ÖÉåK

aáÉ a~êëíÉääìåÖ ÇÉë cÉÜäÉêÅçÇÉë áëí ìãÖÉâÉÜêí òìê iÉëÉêáÅÜíìåÖ ~ìÑÖÉÄ~ìíK
_ÉáëéáÉäW cÉÜäÉêÅçÇÉ MS MQ MM QNÜÉñ ìåÇ a~êëíÉääìåÖ ÇÉë cÉÜäÉêÅçÇÉëW

Leserichtung des Fehlercodes

41 00 04 06
5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte

Low Word High Word
Low Byte High Byte Low Byte High Byte

cÉÜäÉêãÉäÇìåÖÉå
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SKSKT _ÉáëéáÉäÉ òìã m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåíÉäÉÖê~ãã

aáÉ hΩÜäâ∏êéÉêíÉãéÉê~íìê EtÉêí îçå QP °`F `MSN ëçää îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ãáí ÇÉê
dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ R ΩÄÉê m~ê~ãÉíÉêâ~å~ä N ÖÉäÉëÉå ïÉêÇÉåK

z _ÉêÉÅÜåìåÖ fÇÉåíáÑáÉê

Identifier vom Parameterkanal 1 zum Antriebs-
regler

= 1536 + Geräteadresse

Identifier = 1536 + 5 = 1541

z hçãã~åÇç oÉ~Ç oÉèìÉëí E^åÑçêÇÉêìåÖ òìã iÉëÉå ÉáåÉë m~ê~ãÉíÉêë îçã
^åíêáÉÄëêÉÖäÉêF

Kommando = 40ÜÉñ

z _ÉêÉÅÜåìåÖ ÇÉë fåÇÉñ

Index = 24575 - Codestellennummer Index = 24575 - 61 = 24514 = 5FC2hex

qÉäÉÖê~ãã òìã ^åíêáÉÄW

Identifier Kom-
mando

Index Low
Byte

Index High
Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4

1541 40ÜÉñ C2ÜÉñ 5FÜÉñ 00 00 00 00 00

qÉäÉÖê~ãã îçã ^åíêáÉÄ

fÇÉåíáÑáÉêW
m~ê~ãÉíÉêâ~å~ä N îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê EZNQMUF H dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ Z NQNP

hçãã~åÇçW
oÉ~Ç oÉëéçåëÉ ^åíïçêí ~ìÑ ÇáÉ iÉëÉ~åÑçêÇÉêìåÖ ãáí ÇÉã ~âíìÉääÉåtÉêí Z QPÜÉñ

fåÇÉñ ÇÉê iÉëÉ~åÑçêÇÉêìåÖW
Rc`OÜÉñ

pìÄáåÇÉñW
M

a~í~N Äáë a~í~ QW
MM MS Uc _M Z QPMKMMM  QPMKMMM W NMKMMM Z QP ø`

Identifier Kom-
mando

Index Low
Byte

Index High
Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4

1413 43ÜÉñ C2ÜÉñ 5FÜÉñ 00 B0ÜÉñ 8FÜÉñ 06ÜÉñ 00

m~ê~ãÉíÉê äÉëÉå
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aáÉ eçÅÜä~ìÑòÉáí `MMNO Em~ê~ãÉíÉêë~íò NF îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ãáí ÇÉê dÉê®íÉ~J
ÇêÉëëÉ N ëçää ΩÄÉê m~ê~ãÉíÉêâ~å~ä N ~ìÑ OM ë îÉê®åÇÉêí ïÉêÇÉåK

z _ÉêÉÅÜåìåÖ fÇÉåíáÑáÉê

Identifier vom Parameterkanal 1 zum Antriebs-
regler

= 1536 + Geräteadresse

Identifier = 1536 + 1 = 1537

z hçãã~åÇç têáíÉ oÉèìÉëí Em~ê~ãÉíÉê òìã ^åíêáÉÄ ëÉåÇÉåF

Kommando = 23ÜÉñ

z _ÉêÉÅÜåìåÖ ÇÉë fåÇÉñ

Index = 24575 - Codestellennummer Index = 24575 - 12 = 24563 = 5FF3hex

z pìÄáåÇÉñW M

z _ÉêÉÅÜåìåÖ eçÅÜä~ìÑòÉáí

Wert für Hochlaufzeit 20 s · 10.000 = 200.000 = 00 03 0D 40ÜÉñ

z qÉäÉÖê~ãã òìã ^åíêáÉÄ

Identifier Kom-
mando

Index Low
Byte

Index High
Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4

1537 23ÜÉñ F3ÜÉñ 5FÜÉñ 00 40ÜÉñ 0DÜÉñ 03ÜÉñ 00

^åíïçêí ÇÉë ^åíêáÉÄÉë ÄÉá ÑÉÜäÉêÑêÉáÉê ^ìëÑΩÜêìåÖ

Identifier Kom-
mando

Index Low
Byte

Index High
Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4

1409 60ÜÉñ F3ÜÉñ 5FÜÉñ 00 00 00 00 00

fÇÉåíáÑáÉê m~ê~ãÉíÉêâ~å~ä N îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê Z NQMU H dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ Z NQMV

hçãã~åÇç Z têáíÉ oÉëéçåëÉ E^åíïçêí ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë EnìáííáÉêìåÖFF Z SMÜÉñ

m~ê~ãÉíÉê ëÅÜêÉáÄÉå
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SKSKU _ÉëçåÇÉêÜÉáíÉå ÄÉáã m~ê~ãÉíêáÉêÉå ÇÉê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê

cΩê ÇáÉ rãêáÅÜíÉêêÉáÜÉ UOMM ÖÉäíÉå ÑçäÖÉåÇÉ _ÉëçåÇÉêÜÉáíÉåW

 dÉÑ~Üê>
aáÉ m~ê~ãÉíêáÉêìåÖ E`çÇÉë ~ì≈Éê `MQSI `MNPRF áëí åìê ÄÉá
oÉÖäÉêëéÉêêÉ ã∏ÖäáÅÜ K m~ê~ãÉíÉê ïÉêÇÉå òï~ê ÄÉá
oÉÖäÉêÑêÉáÖ~ÄÉ ~åÖÉåçããÉå ~ÄÉê ~åëÅÜäáÉ≈ÉåÇ îÉêïçêÑÉåK
k~ÅÜ ÇÉê m~ê~ãÉíêáÉêìåÖ ÉáåÉë tÉêíÉë Ç~êÑ ÇÉê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÑΩê
Å~K RM ãë åáÅÜí ãÉÜê éÉê `^k ~åÖÉëéêçÅÜÉå ïÉêÇÉåI Ç~ ëçåëí
ÇáÉëÉ _ÉÑÉÜäÉ áÖåçêáÉêí ïΩêÇÉå>
k~ÅÜ _ÉÉåÇáÖìåÖ ÇÉë ÖÉë~ãíÉå m~ê~ãÉíêáÉêîçêÖ~åÖÉë â~åå Äáë
òìê ^åå~ÜãÉ îçå oÉÖäÉêÑêÉáÖ~ÄÉ EhäÉããÉI `MQMI `MNPRF ÉáåÉ
wÉáí îçå Å~K TM ãë îÉêÖÉÜÉåK
aáÉ cìåâíáçå qofmJoÉëÉí EwìêΩÅâëÉíòÉå ÉáåÉê pí∏êìåÖF ÖÉëÅÜáÉÜí
ÇìêÅÜ pÉíòÉå îçå oÉÖäÉêëéÉêêÉ ìåÇ ~åëÅÜäáÉ≈ÉåÇ oÉÖäÉêÑêÉáÖ~ÄÉ
éÉê `MQM çÇÉê `MNPRK
_Éá ÇÉê cìåâíáçå qofmJoÉëÉí ÉêÑçäÖí ÉáåÉ dêìåÇáåáíá~äáëáÉêìåÖ ÇÉë
rãêáÅÜíÉêë UOMM ìåÇ ÇÉê _ìë~åëÅÜ~äíÄ~ìÖêìééÉ ONTNK eáÉêÇìêÅÜ
ÑáåÇÉí ÄÉáã qofmJoÉëÉíJ_ÉÑÉÜä âÉáåÉ nìáííáÉêìåÖ òìã iÉáíêÉÅÜåÉê
ëí~ííK

aáÉ ÇáÖáí~äÉå ìåÇ ~å~äçÖÉå báåJ ìåÇ ^ìëÖ~åÖëëáÖå~äÉ â∏ååÉå ÑêÉá âçåÑáÖìêáÉêí
ïÉêÇÉå EëáÉÜÉ _^ îÉÅíçêX `çÇÉëíÉääÉ `MQNMI `MQNOI `MQNT ìåÇ `MQONFK

^åíêáÉÄëêÉÖäÉê UOMM

^åíêáÉÄëêÉÖäÉê UOMM îÉÅíçê
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Mögliche Fehlerursache Diagnose Abhilfe
Ist der Antriebsregler einge-
schaltet?

Es muß eine der Betriebs-
zustandsanzeigen des
Grundgerätes leuchten
 6.4-1 Punkt 3.

Antriebsregler mit Spannung versorgen (s. ”Betriebsanlei-
tung des Grundgeräts)

Ist die Busanschaltbau-
gruppe 2171 mit Spannung
versorgt?

Es muß die grüne Vcc-LED
auf der 2171
 6.4-1 Punkt 1 leuchten
(Abhilfe 1) oder blinken
(Abhilfe 2)

Bei Versorgung aus dem Grundgerät (nur bei 8210 mög-
lich) korrekte Verbindung mit dem Grundgerät überprü-
fen.Bei externer Versorgung müssen Sie die 24-V-Span-
nung an den Klemmen 39 und 59 überprüfen.
Es muß eine Spannung im Bereich von 24 V +10 % an-
liegen.
Das Feldbusmodul hat sich noch nicht mit dem Antriebs-
regler initialisiert.
Möglichkeit 1: Antriebsregler nicht eingeschaltet (siehe
Fehlermöglichkeit 1).
Möglichkeit 2: Überprüfen Sie die korrekte Verbindung
mit dem Antriebsregler.

Empfängt der Antriebsregler
Telegramme?

Die gelbe RxD-LED auf der
2171
 6.4-1 Punkt 2 muß bei
jedem korrekt empfange-

Überprüfen Sie Ihre Verkabelung entsprechend dem Kapi-
tel ”Verdrahtung des CAN-Busses” 6.4-3.
Testen Sie Ihren Leitrechner, ob dieser Telegramme sen-
det und ob die richtige Schnittstelle benutzt wird.jedem korrekt empfange

nen Telegramm vom Lei-
trechner kurz blinken.
Für diesen Test sollte der
Leitrechner zyklisch Tele-

d

Die CAN-Geräteadresse (C0009) oder die CAN-Baud- rate
(C0125) können zwischen Antriebsregler und Leit- rech-
ner unterschiedlich eingestellt sein. Gleichen Sie die Ein-
stellungen an.y

gramme senden. Die CAN-Geräteadresse (C0009) müssen bei allen ange-
schlossenen Antriebsreglern unterschiedlich sein. Korri-
gieren Sie eine eventuell Doppeladressierung.Kontrollie-
ren Sie die Verdrahtung zu ihrem Leitrechner.

Mögliche Fehlerursache Diagnose Abhilfe
Schickt der Antriebsregler
eine negative Quittierung?

Bedienungsart C0001: Bei einem Schreibzugriff auf die
Parameter C046 oder C0135 stimmt die zugehörige Be-
dienungsart C0001 nicht.
Stellen Sie die Bedienungsart 3 ein.
Bitte beachten Sie auch die entsprechende Information
im Kapitel ”Datentransfer” 6.6-1.
Leseparameter
Der Parameter ist nur lesbar. Siehe entsprechende Be-
triebsanleitung.

Schickt der Antriebsregler
eine positive Quittierung?

ACK-Antwort vom Antriebs-
regler.

Betriebszustand bei 8200
Bei 8200 können Sie die Parameter nur bei Reglersperre
verändern.
Bitte beachten Sie auch die entsprechende Information
im Kapitel ”Datentransfer” 6.6-1.
Parametersatz
Der Antriebsregler arbeitet mit dem anderen Parameter-
satz. Nach Umschaltung des Parametersatzes wird die
Parameteränderung aktiv.

hÉáåÉ hçããìåáâ~íáçå ãáí ÇÉã
^åíêáÉÄëêÉÖäÉê

^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÑΩÜêí
pÅÜêÉáÄ~ìÑíê~Ö åáÅÜí ~ìë
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SKUKN `çÇÉí~ÄÉääÉ

k~ÅÜÑçäÖÉåÇ ëáåÇ åìê ÇáÉ ïáÅÜíáÖÉå m~ê~ãÉíÉê ÄÉòΩÖäáÅÜ ÇÉê ëÉêáÉääÉå hçããìåáJ
â~íáçå ~ìÑÖÉÑΩÜêíK tÉáíÉêÉ fåÑçêã~íáçåÉåI ÇáÉ ÇáÉ rãêáÅÜíÉêé~ê~ãÉíêáÉêìåÖ ÄÉJ
íêÉÑÑÉåI ÑáåÇÉå páÉ áå ÇÉê ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉå _ÉíêáÉÄë~åäÉáíìåÖK

Code Codenummer des Parame-
ters

Führende Nullen können entfallen.
Mit * bezeichnete Codenummern sind nur im Parametersatz 1 vorhan-
den.

Bezeich-
nung

Bezeichnung des Parame-
ters

Angaben in Klammern geben an, ob die Codestelle im Feldbusmodul
oder im Antriebsregler vorhanden ist:nung ters
(P2171): Parameter in dem Feldbusmodul 2171
(P820X/P821X/8200 vector/822X):
Parameter in den Antriebsreglern 820X, 821X und 822X.
Die Parameter können auch mit der Bedieneinheit 8201BB eingestellt
werden

Parameter Inhalt bzw. Bedeutung der
Parameter-Werte

Fettgedruckte Parameter kennzeichnen die Werkseinstellungen.

Code Bezeichnung Bemerkung
C0001 Bedienungsart für 82XX 8200 vectorC0001 Bedienungsart für

• 82XX
• 8200 vector

(P82XX)

0 Steuerung (C0135): Klemme
Sollwert (C0046): Klemme
(0 ist die Werkseinstellung)

1 Steuerung (C0135): Klemme
Sollwert (C0046): Bedieneinheit

2 Steuerung (C0135): Klemme
Sollwert (C0046): Klemme

3 Steuerung (C0135): CAN
Sollwert (C0046): CAN

Die Bedienungsart definiert, welche Quelle auf
welche Parameter aktuell schreiben darf.
Zur Parametrierung ist die Bedieneinheit und
CAN immer berechtigt.

siehe BA vector

C0009* CAN-Geräteadresse

(P82XX)

1 1 bis 99
Geräteadresse zur eindeutigen Adressierung in einer CAN-Vernetzung.
Die Werte 00, 10, ..., 90 nicht einstellen, da sie für Gruppen-Adressierungen reserviert sind.

C0040* Reglersperre

(P2171/2172)

0 Regler gesperrt
1 Regler freigegeben
Parameter C0040 ist unabhängig von der Bedienungsart C0001.
Eine Reglerfreigabe kann ebenfalls mit dem Steuerwort C0135 erfolgen.

C0043* TRIP-Reset für:
• 821X
• 8200 vector
• 822X

(P2171/2172)

0 kein aktueller Fehler; Fehler rücksetzen durch Beschreiben mit
dem Wert 0

1 aktueller Fehler vorhanden
Parameter C0043 ist unabhängig von der Bedienungsart C0001. TRIP-Reset kann ebenfalls mit dem Steuerwort C0135 durch-
geführt werden. (TRIP-Reset für 820X)

C0046* Frequenz-Sollwert für:
• 820X

(P2171/2172)

0 bis 480 Hz

Frequenz-Sollwert für:
• 821X
• 8200 vector
• 822X

(P821X/P8200 vector/P822X)

0 bis 480 Hz
Der Wert kann durch den Anzeigefaktor C500/C501 verändert werden (s. Codetabelle in der Betriebsanleitung 820X, 821X
bzw. 822X).

bêä®ìíÉêìåÖÉå
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Code BemerkungBezeichnung
C0125* CAN-Baudrate

(P82XX)

0 500 kBaud (Werkseinstellung)
1 250 kBaud
2 125 kBaud
3 50 kBaud
4 1000 kBaud

Übertragungs-Geschwindigkeit für CAN-Bus in kBit/s (= kBaud).
C0135* Antriebsregler Steuer- Bit 820X 821X, 8200 vector, 822XC0135 Antriebsregler Steuer

wort (Parameterkanal)
für :
• 820X

0 JOG1, JOG2, JOG3 (C0046)
0 = C0046 aktiv
1 = JOG1 (C0037) aktiv

• 821X
• 8200 vector
• 822X

1
1 = JOG1 (C0037) aktiv
2 = JOG2 (C0038) aktiv
3 = JOG3 (C0039) aktiv
JOG1, JOG2, JOG3 (C0046)

(P2171/2172)

2 R/L (Rechts-/Linkslauf)
0 = Rechtslauf
1 = Linkslauf

3 QSP (Quickstop)
0 = QSP nicht aktiv
1 = QSP aktiv

4 reserviert HLG-Stop (Anhalten des Hochlaufge-
bers)
0 = HLG-Stop nicht aktiv
1 = HLG-Stop aktiv

5 reserviert HLG-Null (Ablauf an der Tif-Rampe
C0013)
0 = HLG-Null nicht aktiv
1 = HLG-Null aktiv

6 reserviert UP-Funktion für Motorpoti
0 = UP nicht aktiv
1 = UP aktiv

7 reserviert DOWN-Funktion für Motorpoti
0 = DOWN nicht aktiv
1 = DOWN aktiv

8 reserviert
9 RSP (Reglersperre)

0 = keine Reglersperre
1 = Reglersperre

10 reserviert
11 reserviert TRIP-Reset

0⇒1
Flanke von 0 nach 1 bewirkt TRIP-
Reset

12 PAR (Parametersatz-Umschaltung)
0 ⇒ 1 (= Parametersatz 2)
1 ⇒ 0 (= Parametersatz 1)

13 reserviert
14 GSB (Gleichstrombremse)

0 = GSB nicht aktiv
1 = GSB aktiv

15 reserviert
Das Steuerwort dient zur Steuerung des Antriebsreglers. Es faßt die Steuerbefehle komprimiert in Bitbefehlen
zusammen.
CAN-Format: VH

C0150* Antriebsregler-Status-
wort (Parameterkanal)

Bit 820X 821X, 822X 8200 vector
freie Konfiguration über C0417wort (Parameterkanal)

für :
freie Konfiguration über C0417

(siehe BA 8200 vector)für :

• 820X
• 821X

0 reserviert Aktueller Parametersatz
0 = PS 1 aktiv
1 = PS 2 aktiv

FREI 0 (zugriffsfrei)

• 8200 vector
• 822X

1 IMP (Impulssperre)
0 = Impulse für Leistungsteil freigeben
1 = Impulse für Leistungsteil gesperrt
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Code BemerkungBezeichnung
2 Imax (Stromgrenze erreicht)

0 = Stromgrenze nicht erreicht
1 = Stromgrenze erreicht

FREI 2 (zugriffsfrei)

3 reserviert fd= fdsoll (Frequenz-Istwert = Fre-
quenz-Sollwert)
0 = fd <> fdsoll
1 = fd = fdsoll

FREI 3 (zugriffsfrei)

4 fd= fdsoll (Frequenz-Istwert = Fre-
quenz-Sollwert)
0 = fd <> fdsoll
1 = fd = fdsoll

HLG-Ein = HLG-Aus
(Hochlaufgebereingang = Hochlauf-
geberausgang)
0 = HLG-Ein < > HLG-Aus
1 = HLG-Ein = HLG-Aus

FREI 4 (zugriffsfrei)

5 Qmin (fd ≤ fdQmin)
0 = Qmin nicht aktiv
1 = Qmin aktiv

FREI 5 (zugriffsfrei)

6 fd = 0 (Frequenz-Istwert = 0)
0 = fd < > 0
1 = fd = 0

7 RSP (Reglersperre)
0 = keine Reglersperre
1 = Reglersperre

8 - 11 Gerätezustand
0 = keine Störung
1 = Störung

Gerätezustand
0 = Geräte-Initialisierung
1 = Einschaltsperre (Autostart-
Lock)
3 = Betrieb gesperrt
4 = Fangschaltung aktiv
5 = Gleichstrombremse aktiv
6 = Betrieb freigeben
7 = Meldung aktiv (Impulssperre ist
dynamisch gesetzt, z.B. bei OU)
8 = Störung aktiv

Gerätezustand
0 = Geräte-Initialisierung
1 = Einschaltsperre (Autostart-
Lock)
3 = Betrieb gesperrt
6 = Betrieb freigeben
7 = Meldung aktiv (Impulssperre ist
dynamisch gesetzt, z.B. bei OU)
8 = Störung aktiv
9 = Power Off

Hinweis: Wird das Feldmodul 2171 mit externen 24V versorgt und das
Grundgerät (8200/8210/8220) vom Versorgungsnetz getrennt, wird hier der
Status mit 15 angezeigt. In diesem Status sind nur die Prozeßdaten aktiv,
eine Parametrierung ist nicht möglich (-> Voraussetzung Zustand Operatio-
nal; siehe Kapitel ”Die Kommunikationsphasen des CAN-Netzwerkes”). Beim
Zuschalten der Spannungsversorgung des Grundgerätes wird der Frequenz-
sollwert im Prozeßdatenkanal auf 0 gesetzt.

12 Übertemperatur-Warnung ( ϑmax - 10 °C)
0 = keine Reglersperre
1 = Reglersperre

Warrnung
0 = keine Warnung
1 = Warnung

13 UGmax (Zwischenkreis-Überspannung)
0 = keine Überspannung
1 = Überspannung

Meldung
0 = keine Meldung
1 = Meldung

14 Drehrichtung
0 = Rechtslauf
1 = Linkslauf

FREI 14 (zugriffsfrei)

15 betriebsbereit (keine Störung, Unter- oder Überspannung)
0 = nicht betriebsbereit
1 = betriebsbereit

FREI 15 (zugriffsfrei)

Das Statuswort beinhaltet die wichtigsten Statusinformationen in komprimierter Form.
CAN-Format: VH
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Code
Bezeich-
nung

Keypad PC
1)

Störung Ursache
Abhilfe

C0161*
*

Fehlerspei- --- 0 keine Störung - -
C0162*
C0163*
C0164*

p
cher

(P82XX)

ccr 71 Systemstörung starke Störeinkopplungen auf Steuerlei-
tungen

Steuerleitung abgeschirmt verlegen

C0164* (P82XX)
Masse- oder Erdschleifen in der Verdrah-
tung

ce0 61 Kommunikationsfehler an
AIF

Übertragung von Steuerbefehlen über AIF
ist gestört

Kommunikationsmodul fest in das Handterminal
stecken

ce1 62 Kommunikationsfehler an
CAN-IN1 bei Sync-Steue-
rung

CAN-IN1-Objekt empfängt fehlerhafte Da-
ten oder die Kommunikation ist unterbro-
chen

Steckverbindung BusmodulÙ FIF prüfen
Sender überprüfen
evtl. Überwachungszeit in C0357/1 erhöhen

ce2 63 Kommunikationsfehler an
CAN-IN2

CAN-IN2-Objekt empfängt fehlerhafte Da-
ten oder die Kommunikation ist unterbro-
chen

Steckverbindung BusmodulÙ FIF prüfen
Sender überprüfen
evtl. Überwachungszeit in C0357/2 erhöhen

ce3 64 Kommunikationsfehler an
CAN-IN1 bei Ereignis-
bzw. Zeitsteuerung

CAN-IN1-Objekt empfängt fehlerhafte Da-
ten oder die Kommunikation ist unterbro-
chen

Steckverbindung BusmodulÙ FIF prüfen
Sender überprüfen
evtl. Überwachungszeit in C0357/3 erhöhen

ce4 65 BUS-OFF
(viele Kommunikations-
fehler aufgetreten)

Antriebsregler hat zu viele fehlerhafte Te-
legramme über Systembus empfangen
und sich vom Bus abgekoppelt

Prüfen, ob Busabschluß vorhanden
Schirmauflage der Leitungen
PE-Anbindung prüfen
Busbelastung prüfen, ggf. Baudrate reduzieren

ce5 66 CAN Time-Out Bei Fernparametrierung über Systembus
(C0370):
Slave antwortet nicht. Kommunikations-
Überwachungszeit überschritten

Verdrahtung des Systembus prüfen
Systembus-Konfiguration prüfen

Bei Betrieb mit Modul auf FIF:
Interner Fehler

Rücksprache mit Lenze erforderlich

EEr 91 Externe Störung (TRIP-
Set)

Ein mit der Funktion TRIP-Set belegtes
digitales Signal ist aktiviert worden

externen Geber überprüfen

H05 105 Interne Störung Rücksprache mit Lenze erforderlich

id1 140 Fehlerhafte Parameteri-
dentifikation

Motor nicht angeschlossen Motor anschließen

LP1 32 Fehler in Motorphase
(TRIP)

Ausfall einer/mehrerer Motorphasen Motorzuleitungen prüfen, Umin-Anhebung prü-
fen, Motor mit entsprechender Leistung an-

182 Fehler in Motorphase
(Warnung)

zu geringer Motorstrom

fen, Motor mit entsprechender Leistung an
schließen oder mit C0599 Motor anpassen

LU 103
0

Zwischenkreis-Unterspan-
nung

Netzspannung zu niedrig Netzspannung prüfen
0 nung

(nur Meldung ohne TRIP) Spannung im DC-Verbund zu niedrig Versorgungsmodul prüfen

OC1 11 Kurzschluß Kurzschluß Kurzschlußursache suchen; Motorleitung prüfenOC1 11 Kurzschluß
Kapazitiver Ladestrom der Motorleitung zu
hoch

kürzere/kapazitätsärmere Motorleitung verwen-
den

OC2 12 Erdschluß Eine Motorphase hat Erdkontakt Motor überprüfen; Motorleitung prüfenOC2 12 Erdschluß
Kapazitiver Ladestrom der Motorleitung zu
hoch

kürzere/kapazitätsärmere Motorleitung verwen-
den

OC3 13 Überlast Antriebsregler im
Hochlauf oder Kurzschluß

Zu kurz eingestellte Hochlaufzeit (C0012) • Hochlaufzeit verlängern
• Antriebsauslegung prüfenHochlauf oder Kurzschluß

Defekte Motorleitung Verdrahtung überprüfen
Windungsschluß im Motor Motor überprüfen

OC4 14 Überlast Antriebsregler im
Ablauf

Zu kurz eingestellte Ablaufzeit (C0013) • Ablauf verlängern
• Auslegung des externen Bremswiderstands

prüfen

OC5 15 Überlast Antriebsregler im
stationären Betrieb

Häufige und zu lange Überlast Antriebsauslegung prüfen

OC6 16 Überlast Motor
2 Ü

Motor thermisch überlastet durch z. B.OC6 16 Überlast Motor
(I2 x t - Überlast) • unzulässigen Dauerstrom • Antriebsauslegung prüfen( )

• häufige oder zu lange Beschleuni-
gungsvorgänge

• Einstellung von C0120 prüfen
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Code Abhilfe
UrsacheStörungPC

1)
KeypadBezeich-

nung

OH 50 Kühlkörpertemperatur
liegt über dem im An-
triebsregler fest einge-
t llt W t

Umgebungstemperatur Tu > +60 °C • Antriebsregler abkühlen lassen und für eine
bessere Belüftung sorgen

• Umgebungstemperatur überprüfeng g
stellten Wert Kühlkörper stark verschmutzt Kühlkörper reinigen

Unzulässig hohe Ströme oder häufige und
zu lange Beschleunigungsvorgänge

• Antriebsauslegung überprüfen
• Last überprüfen, ggf. schwergängige, de-

fekte Lager auswechseln

OH3 53 PTC-Überwachung (TRIP) Motor zu heiß durch unzulässig hohe
Ströme oder häufige und zu lange Be-
schleunigungsvorgänge

Antriebsauslegung prüfen

OH51 203 PTC-Überwachung (War-
nung)

Kein PTC angeschlossen PTC anschließen oder Überwachung abschalten

OU 102 Zwischenkreis-Überspan- Netzspannung zu hoch Versorgungsspannung kontrollierenOU 102
0

Zwischenkreis Überspan
nung
(nur Meldung ohne TRIP)

Bremsbetrieb • Ablaufzeiten verlängern.
• Bei Betrieb mit Bremstransistor:

– Dimensionierung und Anschluß des
Bremswiderstandes prüfen

– Ablaufzeiten verlängern
Schleichender Erdschluß auf der Motor-
seite

Motorzuleitung und Motor auf Erdschluß prüfen
(Motor vom Umrichter trennen)

Pr 75 Parameterübertragung
mit dem Keypad fehler-
haft

alle Parametersätze sind defekt Vor Reglerfreigabe unbedingt den Datentransfer
wiederholen oder Lenze-Einstellung laden.

Pr1 72 PAR1 mit dem Keypad
falsch übertragen

PAR1 ist defekt

Pr2 73 PAR2 mit dem Keypad
falsch übertragen

PAR2 ist defekt

Pr3 77 PAR3 mit dem Keypad
falsch übertragen

PAR3 ist defekt

Pr4 78 PAR4 mit dem Keypad
falsch übertragen

PAR4 ist defekt

Pt5 81 Zeitfehler bei Parameter-
satztransfer

Datenfluß vom Keypad oder PC unterbro-
chen, z. B. Keypad wurde während der
Übertragung abgezogen

rSt 76 Fehler bei Auto-TRIP-Re-
set

Mehr als 8 Fehlermeldungen in 10 Minu-
ten

Abhängig von der Fehlermeldung

sd5 85 Drahtbruch am Analo-
geingang

Strom am Analogeingang < 4 mA Stromkreis am Analogeingang schließen

1) CAN-Fehlernummer





Stichwortverzeichnis

6Feldbus-Baugruppe 2171/2172

6.9

L SKVJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

SKV píáÅÜïçêíîÉêòÉáÅÜåáë

Zahlen
UOMM îÉÅíçê

J pí~íìëïçêíI SKSJNN

J píÉìÉêïçêíI SKSJNQ

UOuuI pí~íìëïçêíI SKSJNR

UOuu

J pí~íìëïçêíI SKSJNR

J píÉìÉêïçêíI SKSJNM

A
^ÄãÉëëìåÖÉåI SKPJQ

^ääÖãÉáåÉëI SKOJN

^åÜ~åÖI SKUJN

^åëÅÜäì≈

J hçãéçåÉåíÉå ÇÉë cÉäÇÄìëãçÇìäëI SKQJN

J píÉÅââäÉããÉ EOJéçäKFI SKQJQ

B
_~ëáëáëçäáÉêìåÖI SKQJR

_~ìÇê~íÉI SKPJN

J cìåâíáçåëãçÇìä póëíÉãÄìë E`^kFK páÉÜÉ _~ìÇê~íÉ

_É~êÄÉáíìåÖëòÉáíÉå

J UOMMI SKPJO

J UONMI SKPJP

_ÉÇáÉåìåÖë~êíI SKUJN

_ÉáëéáÉä

J m~ê~ãÉíÉê äÉëÉåI SKSJON

J m~ê~ãÉíÉê ëÅÜêÉáÄÉåI SKSJOO

_ÉãÉëëìåÖëÇ~íÉåI SKPJN

_ìëäÉáíìåÖëä®åÖÉI SKQJS

C
`^kJ^åëÅÜäì≈I SKQJP

`^kJkÉíòïÉêâI hçããìåáâ~íáçåëéÜ~ëÉåI SKSJQ

`çÇÉåìããÉêåI wìÖêáÑÑ ΩÄÉê Ç~ë cÉäÇÄìëãçÇìäI
SKSJNS

`çÇÉåìããÉêå L fåÇÉñI rãêÉÅÜåìåÖI SKSJNS

`çÇÉëíÉääÉåI iÉåòÉI SKSJNS

`çÇÉí~ÄÉääÉI SKUJN

D
a~íÉåíê~åëÑÉêI SKSJN

E

báåë~íòÄÉÇáåÖìåÖÉåI SKPJN

báåëíÉääìåÖÉå afmJpÅÜ~äíÉê L `^kçéÉåI SKRJP

F

cÉÜäÉêëéÉáÅÜÉêI SKUJQ

cÉÜäÉêëìÅÜÉI SKTJN

cÉäÇÄìëÄ~ìÖêìééÉ ONTNLONTO J póëíÉãÄìë E`^kFI
SKNJN

cÉäÇÄìëãçÇìäI hçãéçåÉåíÉåI SKQJN

cêÉèìÉåòJpçääïÉêíI SKSJSI SKUJN

cìåâíáçåëãçÇìä póëíÉãÄìë E`^kFI _~ìÇê~íÉI SKQJS

G

dÉê®íÉJ^ÇêÉëëÉI SKUJN

dêìééÉåJ^ÇêÉëëáÉêìåÖI SKRJO

H

e~êÇï~êÉëí~åÇI qóéÉåëÅÜäΩëëÉäI SKOJN

I

fÇÉåíáÑáâ~íáçåI SKOJN

fåÄÉíêáÉÄå~ÜãÉI SKRJN

fåÇÉñI rãêÉÅÜåìåÖI SKSJNS

fåëí~ää~íáçåI SKQJN

J ãÉÅÜ~åáëÅÜÉI SKQJO

K

hçããìåáâ~íáçåëòÉáíÉåI SKPJO

L

iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉåI SKSJNS
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6 Feldbus-Baugruppe 2171/2172

6.9

LSKVJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

N
kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåí EkjqFI SKSJP

kìíòÇ~íÉåI SKSJNU

P
m~ê~ãÉíÉê

J _ÉòÉáÅÜåìåÖI SKUJN

J cêÉèìÉåòJpçääïÉêí E`MMQSFI SKSJS

J píÉìÉêïçêí E`MNPRFI SKSJS

m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåâ~å~äI SKSJNS

m~ê~ãÉíÉêë®íòÉI SKSJNT

J iÉåòÉI SKSJNT

mçíÉåíá~äíêÉååìåÖI SKQJR

mêçíçâçääI SKPJN

mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ãã

J îçã ^åíêáÉÄI SKSJV

J òìã ^åíêáÉÄI SKSJU

Q
nìáÅâëíçéI SKRJO

R
oÉÖäÉêëéÉêêÉI SKUJN

S
pçÑíï~êÉëí~åÇI qóéÉåëÅÜäΩëëÉäI SKOJN

pçääïÉêíèìÉääÉI SKSJS

pé~ååìåÖëîÉêëçêÖìåÖI ÉñíÉêåÉI SKQJQ

píÉÅââäÉããÉ ÑΩê ÉñíK sÉêëçêÖìåÖI ^åëÅÜäΩëëÉI SKQJQ

píÉìÉêïçêíI SKSJSI SKUJO

J UOMM îÉÅíçêI SKSJNQ

J UOuuI SKSJNM

póëíÉãÄìë E`^kFI qÉÅÜåáëÅÜÉ a~íÉåI
qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáíI SKPJP

T
qÉÅÜåáëÅÜÉ a~íÉåI SKPJN

J ^ÄãÉëëìåÖÉåI SKPJQ

J ~ääÖÉãÉáåÉ a~íÉåLbáåë~íòÄÉÇáåÖìåÖÉåI SKPJN

qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáíI SKPJP

qofmJoÉëÉíI SKUJN

qóéÉåëÅÜäΩëëÉäI SKOJN

U
§ÄÉêíê~ÖìåÖëÖÉëÅÜïáåÇáÖâÉáíI SKPJO

rãêáÅÜíÉêêÉáÜÉ UOMMI SKSJOP
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ƒ Diagnose des Systembus (CAN).
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L NMKOJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

NMKO ^ääÖÉãÉáåÉë

Diese Anleitung ist gültig für
• Funktionsmodule Systembus (CAN) ab Version E82ZAFCC00xXX3A
• Funktionsmodule Systembus (CAN PT) ab Version E82ZAFCC010XX3A
Diese Anleitung ist nur gültig zusammen mit der zugehörigen Betriebsanleitung der für den Einsatz zulässi-
gen Grundgeräte.

E82AF000P0B201XX

�
APPLICATION

010 / 3A22

��
A22A22 APPLICATION

010 / 3A22

��

L
Type

Id.-No.

Prod.-No.

Ser.-No.

77E82ZAFX005

c d e

Typenschlüssel E82ZAF C C 0xx 3A
Gerätereihe
Systembus (CAN)
Gerätegeneration
Variante
000: Standardausführung
001: verlackte Ausführung
010: PT-Ausführung

Hardwarestand
Softwarestand

Das Funktionsmodul E82ZAFCC00x3A (CAN) ist einsetzbar mit
folgenden Grundgeräten

ab Version

Frequenzumrichter 8200 vector Vx14Frequenzumrichter
8200 motec Vx14

Antriebs-SPS Drive PLC 1x20
Motorstarter starttec Vx1x

Das Funktionsmodul E82ZAFCC0103A (CAN PT) ist einsetzbar mit
folgenden Grundgeräten

ab Version

Frequenzumrichter 8200 vector Vx14
Antriebs-SPS Drive PLC 1x20

dΩäíáÖâÉáí

fÇÉåíáÑáâ~íáçå

báåëÉíòÄ~êâÉáí
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10.2

LNMKOJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

a~ë cìåâíáçåëãçÇìä bUOw^c``Mññ E`^k L `^kmqF âçééÉäí ÇáÉ dêìåÇÖÉê®íÉ ~å
Ç~ë ëÉêáÉääÉ hçããìåáâ~íáçåëëóëíÉã `^k E`çåíêçääÉê ^êÉ~ kÉíïçêâFK

aáÉ dêìåÇÖÉê®íÉ â∏ååÉå Ç~ãáí ~ìÅÜ å~ÅÜJ çÇÉê ìãÖÉêΩëíÉí ïÉêÇÉåK

a~ë cìåâíáçåëãçÇìä ÉêïÉáíÉêí ÇáÉ cìåâíáçå~äáí®í ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêëI òK _K ÇìêÅÜW

z m~ê~ãÉíÉêîçêÖ~ÄÉåLcÉêåé~ê~ãÉíêáÉêìåÖ

z a~íÉå~ìëí~ìëÅÜ îçå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê òì ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê

z ^åÄáåÇìåÖ ~å
Ó ÉñíÉêåÉ píÉìÉêìåÖÉå ìåÇ iÉáíëóëíÉãÉ
Ó ÇÉòÉåíê~äÉ häÉããÉåÉêïÉáíÉêìåÖÉå
Ó _ÉÇáÉåJ ìåÇ báåÖ~ÄÉÖÉê®íÉ

1 2 3 4 5

7 7 7 7LO LO28 20 2028 HI HI3939

�

�

�

E82ZAFC004/AFX009

 Funktionsmodul E82ZAFCC00x

 Klemmleiste X3, Anschluß für
• Systembus (CAN)
• Reglersperre (CINH)
• interne und externe Spannungsversorgung

 10.4-2

 Typenschild  10.2-1

�

� �

�

E82ZAFC016/AFX015

 Funktionsmodul E82ZAFCC010
 Steckerleiste X3.1 (Beschriftung “C010”), Anschluß für CAN-Bus
 Steckerleiste X3.2 (Beschriftung “C010”), Anschluß für

• Reglersperre (CINH)
• Interne Versorgung der Reglersperre (CINH)

 10.4-2

 Typenschild  10.2-1

báÖÉåëÅÜ~ÑíÉå

cìåâíáçåëãçÇìä
bUOw^c``MMñ

cìåâíáçåëãçÇìä
bUOw^c``MNM
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L NMKPJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

NMKP qÉÅÜåáëÅÜÉ a~íÉå

Kommunikationsprofil angelehnt an CANopen
Kommunikationsmedium DIN ISO 11898
Netzwerk-Topologie Linie (beidseitig abgeschlossen mit 120 Ω)
Max. Anzahl Teilnehmer 63
Isolations-Spannung zwischen Bus und ...
• Leistungsteil 8200 vector 270 V AC doppelte Isolierung
• Bezugserde/PE 50 V AC Potentialtrennung
• Klemme X3/20 0 V AC keine Potentialtrennung
• Klemme X3/28 50 V AC Potentialtrennung

Schutzart IP20
Umgebungstemperatur im Betrieb: - 20°C ... +60 °CUmgebungstemperatur

Transport: - 25°C ... +70 °C
Lagerung: - 25°C ... +60 °C

Klimatische Bedingun-
gen

Klasse 3K3 nach EN 50178 (ohne Betauung, mittlere relative Feuchte 85 %)

X3/
28 Eingangswiderstand: 3.3 kΩ

Externe Versorgung der Klemme mit
U(ext.) = +12 V DC - 0% ... +30 V DC + 0%

20 Max. Belastung: 30 mA

X3.2/
7 Bezugspotential 1
39 Bezugspotential 2 der Reglersperre (CINH) an X3.2/28
28 Eingangswiderstand: 3.3 kΩ

Reglersperre
• Start = HIGH (+12 V ... +30 V)
• Stop = LOW (0 V ... +3 V)

20 Belastbarkeit: Imax = 30 mA

cìåâíáçåëãçÇìä bUOw^c``MMñ

cìåâíáçåëãçÇìä bUOw^c``MNM
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10.3
10.3.1

LNMKPJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

NMKPKN hçããìåáâ~íáçåëòÉáíÉå

 eáåïÉáë>
aáÉ hçããìåáâ~íáçåëòÉáí áëí ÇáÉ wÉáí òïáëÅÜÉå ÇÉã pí~êí ÉáåÉê
^åÑçêÇÉêìåÖ ìåÇ ÇÉã báåíêÉÑÑÉå ÇÉê ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉå
oΩÅâ~åíïçêíK
aáÉ hçããìåáâ~íáçåëòÉáíÉå áã `^kJ_ìëëóëíÉã ëáåÇ ~ÄÜ®åÖáÖ îçå
ÇÉê
z _É~êÄÉáíìåÖëòÉáí áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê
z qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáí

Ó §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ E_~ìÇê~íÉF
Ó qÉäÉÖê~ããä®åÖÉ

z mêáçêáí®í ÇÉê a~íÉå
z _ìë~ìëä~ëíìåÖ
k®ÜÉêÉ fåÑçêã~íáçåÉå ΩÄÉê ÇáÉ _ìëòìÖêáÑÑëëíÉìÉêìåÖ ëáåÇ òK _K áå
ÇÉã c~ÅÜÄìÅÜ Ò`^k `çåíêçääÉê ^êÉ~ kÉíïçêâ dêìåÇä~ÖÉå ìåÇ
mê~ñáëÒ îçå tçäÑÖ~åÖ i~ïêÉåòI ÜÉê~ìëÖÉÖÉÄÉå îçã eΩíÜáÖ _ìÅÜ
sÉêä~Ö eÉáÇÉäÄÉêÖI òìë~ããÉåÖÉíê~ÖÉåK

Telegramm-Laufzeiten Bearbeitungszeiten im Antriebsregler

Übertragungsrate [kBits/s] Parameterdaten Prozeßdaten

20 50 125 250 500

Laufzeit/
Bearbeitungszeit [ms]

6.5 2.6 1.04 0.52 0.26 30 ... 50 3 ... 5

aáÉ _É~êÄÉáíìåÖëòÉáíÉå ÇÉê mêçòÉ≈Ç~íÉå ÄÉòáÉÜÉå ëáÅÜ ~ìÑ Ç~ë póåÅíÉäÉÖê~ãã
E NMKSJRF

aáÉ qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáí áëí ~ÄÜ®åÖáÖ îçå ÇÉê §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ ìåÇ ÇÉê qÉäÉJ
Öê~ããä®åÖÉW

Üb t t [kBit/ ]
Telegrammlänge [Byte]

Übertragungsrate [kBit/s]
0 2 8

10 5.44 7.36 13.12
20 2.72 3.68 6.56
50 1.09 1.47 2.62
125 0.44 0.59 1.05
250 0.22 0.29 0.52
500 0.11 0.15 0.26
1000 0.05 0.07 0.13

q~ÄK NMKPJN j~ñáã~äïÉêíÉ ÇÉê qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáí áå xãëz

aáÉ qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáíÉå ÇÉê çÄáÖÉå q~ÄÉääÉ ëáåÇ ÇìêÅÜ å~ÅÜÑçäÖÉåÇÉ däÉáÅÜìåÖ
ÉêêÉÅÜåÉí ïçêÇÉåK jáí áÜê ä~ëëÉå ëáÅÜ áã _ÉÇ~êÑëÑ~ää ÄÉäáÉÄáÖÉ wïáëÅÜÉåïÉêíÉ
íqã~ñ ÉêêÉÅÜåÉåK

íq≤
RQI Q + VI S ⋅ ia

Ç§

tT = Telegrammlaufzeit [ms]
LD = Telegrammlänge [Byte]
dÜ = Übertragungsrate [kBit/s]

_É~êÄÉáíìåÖëòÉáíÉå UOMM îÉÅíçê

qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáí
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NMKPKO ^ÄãÉëëìåÖÉå

1 2 3 4 5

7 7 7 7LO LO28 20 2028 HI HI3939

0

0

0

b

a c

E82ZAFC004

Abmessungen a
b
c

51 mm
64 mm
15 mm

b

a

e1

e

b
1

E82ZAFC018

Abmessungen a
b
b1
e
e1

51 mm
72 mm
64 mm
30 mm
15 mm

cìåâíáçåëãçÇìä bUOw^c``

cìåâíáçåëãçÇìä bUOw^c``MNM
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NMKQ fåëí~ää~íáçå

NMKQKN jÉÅÜ~åáëÅÜÉ fåëí~ää~íáçå

_ÉåìíòÉå páÉ òìê ãÉÅÜ~åáëÅÜÉå fåëí~ää~íáçå ÇÉë cìåâíáçåëãçÇìäë ÇáÉ jçåí~J
ÖÉ~åäÉáíìåÖ ÇÉë dêìåÇÖÉê®íÉëK

aáÉ jçåí~ÖÉ~åäÉáíìåÖ

z áëí qÉáä ÇÉë iáÉÑÉêìãÑ~åÖë ìåÇ äáÉÖí àÉÇÉã dÉê®í ÄÉáK

z ÖáÄí eáåïÉáëÉI ìã _ÉëÅÜ®ÇáÖìåÖÉå ÇìêÅÜ ìåë~ÅÜÖÉã®≈É _ÉÜ~åÇäìåÖ òì
îÉêãÉáÇÉåK

z ÄÉëÅÜêÉáÄí ÇáÉ ÉáåòìÜ~äíÉåÇÉ oÉáÜÉåÑçäÖÉ ÇÉê fåëí~ää~íáçåëëÅÜêáííÉK
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NMKQKO bäÉâíêáëÅÜÉ fåëí~ää~íáçå

Gesamtlänge ≤ 300 m ≤ 1000 m
Kabeltyp LIYCY 2 x 2 x 0,5 mm2

(paarverseilt mit Abschirmung)
CYPIMF 2 x 2 x 0,5 mm2

(paarverseilt mit Abschirmung)

Leitungswiderstand ≤ 40 Ω/km ≤ 40 Ω/km
Kapazitätsbelag ≤ 130 nF/km ≤ 60 nF/km

Anschluß Paar 1 (weiß/braun): LOW und HIGH
Paar 2 (grün/gelb): GND

Elektrischer Anschluß Klemmleiste mit Schraubanschluß
Anschlußmöglichkeiten starr: 1.5 mm2 (AWG 16)

flexibel:
ohne Aderendhülse
1.0 mm2 (AWG 18)
mit Aderendhülse, ohne Kunststoffhülse
0.5 mm2 (AWG 20)
mit Aderendhülse, mit Kunststoffhülse
0.5 mm2 (AWG 20)

Anzugsmoment 0.22 ... 0.25 Nm (1.9 ... 2.2 lb-in)
Abisolierlänge 5 mm

Elektrischer Anschluß Steckerleiste mit Doppel-Schraubanschluß
Anschlußmöglichkeiten starr: 1.5 mm2 (AWG 16)

flexibel:
ohne Aderendhülse
1.5 mm2 (AWG 16)
mit Aderendhülse, ohne Kunststoffhülse
1.5 mm2 (AWG 16)
mit Aderendhülse, mit Kunststoffhülse
1.5 mm2 (AWG 16)

Anzugsmoment 0.5 ... 0.6 Nm (4.4 ... 5.3 lb-in)
Abisolierlänge 10 mm

péÉòáÑáâ~íáçå póëíÉãÄìëJh~ÄÉä
TU

a~íÉå ÇÉê ^åëÅÜäì≈âäÉããÉåTV
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L NMKQJPbap`^kJNKMJNNLOMMO

Versorgung der Reglersperre (CINH) über die interne Spannungsquelle (X3/20)

GND1

+20V

GND2

39 28 39 28 7 LO HI 7 LO HI 7 7 20 20

CAN-GND

CAN-LOW

CAN-HIGH

X3

E82ZAFC035

Versorgung der Reglersperre (CINH) über die externe Spannungsquelle

CAN-GND
CAN-LOW

CAN-HIGH
+

_

24V
ext.

+20V

GND2

39 28 39 28 7 LO HI 7 LO HI 7 7 20 20X3

GND1

E82ZAFC031

X3/80 Bezeichnung Funktion Pegel
39 GND2 Bezugspotential 2 (nur für X3/28)
28 CINH Reglersperre • Start = HIGH (+12 V ... +30 V)

• Stop = LOW (0 V ... +3 V)
7 GND1 Bezugspotential 1
LO CAN-LOW Systembus LOW (Datenleitung)
HI CAN-HIGH Systembus HIGH (Datenleitung)
20 Interne DC-Spannungsquelle zur Versorgung

der Reglersperre (CINH)
+ 20 V (Bezug: X3/7)

häÉããÉåÄÉäÉÖìåÖ
cìåâíáçåëãçÇìä bUOw^c``
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LNMKQJQ bap`^kJNKMJNNLOMMO

Versorgung der Reglersperre (CINH) über die interne Spannungsquelle (X3.2/20)

+20V

GND2

39 28HI 7 20

C
A

N
-G

N
D

C
A

N
-L

O
W

C
A

N
-H

IG
H

7 LO HI

GND1

X3.1 X3.2

E82ZAFC015

Versorgung der Reglersperre (CINH) über die externe Spannungsquelle

C
A

N
-G

N
D

C
A

N
-L

O
W

C
A

N
-H

IG
H

+

_

24V
ext.

+20V

GND2

39 287 LO HI 7 20

GND1

X3.1 X3.2

E82ZAFC011

Für den Betrieb notwendige Mindestverdrahtung

X3.1/81 Bezeichnung Funktion Pegel
7 GND1 Bezugspotential 1
LO CAN-LOW Systembus LOW (Datenleitung)
HI CAN-HIGH Systembus HIGH (Datenleitung)

X3.2/ Bezeichnung Funktion Pegel
7 GND1 Bezugspotential 1
39 GND2 Bezugspotential 2 der Reglersperre (CINH) an

X3.2/28

28 CINH Reglersperre • Start = HIGH (+12 V ... +30 V)
• Stop = LOW (0 V ... +3 V)

20 DC-Spannungsquelle zur internen Versorgung
der Reglersperre (CINH)

+ 20 V (Bezug: GND1)

häÉããÉåÄÉäÉÖìåÖ
cìåâíáçåëãçÇìä bUOw^c``MNM
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L NMKQJRbap`^kJNKMJNNLOMMO

NMKQKP _ìëäÉáíìåÖëä®åÖÉ

e~äíÉå páÉ ÇáÉ òìä®ëëáÖÉå iÉáíìåÖëä®åÖÉå ìåÄÉÇáåÖí ÉáåK

NK §ÄÉêéêΩÑÉå páÉ ÇáÉ báåÜ~äíìåÖ ÇÉê dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ áå q~ÄK NMKQJNK

aìêÅÜ ÇáÉ §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ áëí ÇáÉ dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ ÑÉëíÖÉäÉÖíK

Übertragungsrate [kBit/s] 20 50 125 250 500

Gesamt-Leitungslänge [m] 3910 1510 590 250 80

q~ÄK NMKQJN dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ

OK §ÄÉêéêΩÑÉå páÉ ÇáÉ báåÜ~äíìåÖ ÇÉê pÉÖãÉåíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ áå q~ÄK NMKQJOK

aáÉ pÉÖãÉåíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ ïáêÇ ÇìêÅÜ ÇÉå îÉêïÉåÇÉíÉå iÉáíìåÖëèìÉêëÅÜåáíí
ìåÇ ÇáÉ qÉáäåÉÜãÉê~åò~Üä ÑÉëíÖÉäÉÖíK lÜåÉ oÉéÉ~íÉê áëí ÇáÉ pÉÖãÉåíJiÉáíìåÖëJ
ä®åÖÉ ÖäÉáÅÜ ÇÉê dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉK

Leitungsquerschnitt

Teilnehmer 0.25 mm2 0.5 mm2 0.75 mm2 1.0 mm2

2 240 m 430 m 650 m 940 m

5 230 m 420 m 640 m 920 m

10 230 m 410 m 620 m 900 m

20 210 m 390 m 580 m 850 m

32 200 m 360 m 550 m 800 m

63 170 m 310 m 470 m 690 m

q~ÄK NMKQJO pÉÖãÉåíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ

PK sÉêÖäÉáÅÜÉå páÉ ÇáÉ ÄÉáÇÉå ÉêãáííÉäíÉå tÉêíÉ ãáíÉáå~åÇÉêK

tÉåå ÇÉê ~ìë q~ÄK NMKQJO ÉêãáííÉäíÉ tÉêí âäÉáåÉê ~äë ÇáÉ òì êÉ~äáëÉêÉåÇÉ dÉë~ãíJ
iÉáíìåÖëä®åÖÉ ~ìë q~ÄK NMKQJN ëÉáå ëçääíÉI ãΩëëÉå oÉéÉ~íÉê ÉáåÖÉëÉíòí ïÉêÇÉåK
oÉéÉ~íÉê ìåíÉêíÉáäÉå ÇáÉ dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ áå pÉÖãÉåíÉK

 eáåïÉáë>
z _É~ÅÜíÉå páÉ ÇáÉ oÉÇìòáÉêìåÖ ÇÉê dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ

~ìÑÖêìåÇ ÇÉê páÖå~äîÉêò∏ÖÉêìåÖ ÇÉë oÉéÉ~íÉêë EëáÉÜÉ _ÉáëéáÉä
 10.4-6FK

z jáëÅÜÄÉíêáÉÄ
Ó jáëÅÜÄÉíêáÉÄ äáÉÖí îçêI ïÉåå îÉêëÅÜáÉÇÉåÉ qÉáäåÉÜãÉê ~å
ÉáåÉã kÉíò ÄÉíêáÉÄÉå ïÉêÇÉåK

Ó tÉåå ÄÉá ÖäÉáÅÜÉê §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ ÇáÉ òìÖÉÜ∏êáÖÉå
dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉå ÇÉê qÉáäåÉÜãÉê ìåíÉêëÅÜáÉÇäáÅÜ ëáåÇI
ãì≈ òìê _ÉëíáããìåÖ ÇÉê ã~ñK iÉáíìåÖëä®åÖÉ ÇÉê âäÉáåÉêÉ
tÉêí îÉêïÉåÇÉí ïÉêÇÉåK

Vorgaben
• Leitungsquerschnitt: 0,5 mm2 (gemäß Kabel-Spezifikation 10.4-2 )
• Teilnehmeranzahl: 63
• Repeater: Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)

_Éá ã~ñK qÉáäåÉÜãÉê~åò~Üä ESPF ëáåÇ ~ìë ÇÉå sçêÖ~ÄÉå ÑçäÖÉåÇÉ iÉáíìåÖëä®åÖÉå
L ^åò~Üä oÉéÉ~íÉê ÉáåòìÜ~äíÉåW

Übertragungsrate [kBit/s] 20 50 125 250 500
Max. Leitungslänge [m] 3550 1390 560 250 80
Segment-Leitungslänge [m] 310 310 310 250 80
Anzahl der Repeater 12 4 1 - -

_ÉáëéáÉäW ^ìëï~ÜäÜáäÑÉ
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10.4
10.4.3

LNMKQJS bap`^kJNKMJNNLOMMO

Vorgaben
• Übertragungsrate: 125 kBit/s
• Leitungsquerschnitt: 0,5 mm2

• Teilnehmeranzahl: 28
• Leitungslänge: 450 m
1. Gesamt-Leitungslänge bei 125 kBit/s
590 m aus Tab. 10.4-1
2. Segment-Leitungslänge für 28 Teilnehmer und einem Leitungsquerschnitt von 0,5mm2 .
360 m aus Tab. 10.4-2
3. Vergleich
Der Wert in Pkt. 2. ist kleiner als die zu realisierende Leitungslänge von 450 m.
4. Folgerung
• Ohne Repeater-Einsatz ist die zu realisierende Leitungslänge von 450 m nicht möglich.
• Es muß ein Repeater nach 360 m (Pkt. 2.) eingesetzt werden.
5. Max. Leitungslänge mit Repeater-Einsatz
• Verwendet wird der Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)
• Berechnung der max. Leitungslänge:

590 m (entsprechend Tab. 10.4-1) minus 30 m (Leitungsreduzierung)
Æ Max. erreichbare Leitungslänge mit Repeater: 560 m.
Æ Damit ist die vorgegebene Leitungslänge realisierbar.

 eáåïÉáë>
aáÉ sÉêïÉåÇìåÖ ÉáåÉë ïÉáíÉêÉå oÉéÉ~íÉêë ïáêÇ ÉãéÑçÜäÉå ~äë
z pÉêîáÅÉJpÅÜåáííëíÉääÉ

sçêíÉáäW pí∏êìåÖëÑêÉáÉë ^åâçééÉäå áã ä~ìÑÉåÇÉå _ìëJ_ÉíêáÉÄ
ã∏ÖäáÅÜK

z báåãÉëëJpÅÜåáííëíÉääÉ
sçêíÉáäW báåãÉëëJLmêçÖê~ããáÉêÖÉê®í ÄäÉáÄí Ö~äî~åáëÅÜ ÖÉíêÉååíK

_ÉáëéáÉäW oÉéÉ~íÉêJbáåë~íò
éêΩÑÉåUO
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10.5
10.5.1

L NMKRJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

NMKR fåÄÉíêáÉÄå~ÜãÉ

NMKRKN sçê ÇÉã ÉêëíÉå báåëÅÜ~äíÉå

 píçé>
_Éîçê páÉ Ç~ë dêìåÇÖÉê®í ãáí cìåâíáçåëãçÇìä Éêëíã~äáÖ áã
póëíÉãÄìëJkÉíòïÉêâ `^k ÉáåëÅÜ~äíÉåI ΩÄÉêéêΩÑÉå páÉ
z ÇáÉ ÖÉë~ãíÉ sÉêÇê~ÜíìåÖ ~ìÑ sçääëí®åÇáÖâÉáíI hìêòëÅÜäì≈ ìåÇ

bêÇëÅÜäì≈K
z çÄ Ç~ë _ìëëóëíÉã ÄÉáã éÜóëáâ~äáëÅÜ ÉêëíÉå ìåÇ äÉíòíÉå

_ìëíÉáäåÉÜãÉê ~ÄÖÉëÅÜäçëëÉå áëíK



Inbetriebnahme
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10 Funktionsmodul E82ZAFCC0xx - Systembus (CAN)

10.5
10.5.2

LNMKRJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

NMKRKO bêëíã~äáÖÉë báåëÅÜ~äíÉå

 eáåïÉáë>
z jáí `çÇÉëíÉääÉ `MPRSLñ ëáåÇ ÇáÉ wÉáíÉå ÑΩê Ç~ë òóâäáëÅÜÉ

pÉåÇÉå ÉáåëíÉääÄ~êK
z aáÉ ãáí iJ`ññññ ÖÉâÉååòÉáÅÜåÉíÉå `çÇÉëíÉääÉå ëáåÇ áã

^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÖÉëéÉáÅÜÉêí ìåÇ îçã `^kJj~ëíÉê ΩÄÉê ÇÉå
fåÇÉñ ÉêêÉáÅÜÄ~êK
fåÇÉñÉêãáííäìåÖW OQRTR J iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉååìããÉê EiJ`ññññF

z a~ë dêìåÇÖÉê®í áëí åìê ÑìåâíáçåëÑ®ÜáÖI ïÉåå efdeJmÉÖÉä ~å
uPLOU ~åäáÉÖí EoÉÖäÉêÑêÉáÖ~ÄÉ ΩÄÉê häÉããÉFK
Ó _É~ÅÜíÉå páÉI Ç~≈ ÇáÉ oÉÖäÉêëéÉêêÉ ΩÄÉê ãÉÜêÉêÉ nìÉääÉå
ÖÉëÉíòí ïÉêÇÉå â~ååK aáÉ nìÉääÉå ïáêâÉå ïáÉ ÉáåÉ
oÉáÜÉåëÅÜ~äíìåÖ îçå pÅÜ~äíÉêåK

Ó tÉåå ÇÉê ^åíêáÉÄ íêçíò oÉÖäÉêÑêÉáÖ~ÄÉ ΩÄÉê uPLOU åáÅÜí
~åä®ìÑíI ΩÄÉêéêΩÑÉå páÉI çÄ åçÅÜ ΩÄÉê ÉáåÉ ~åÇÉêÉ nìÉääÉ
oÉÖäÉêëéÉêêÉ ÖÉëÉíòí áëíK báåÉ ~åÇÉêÉ nìÉääÉ â∏ååíÉ ÇáÉ
Jq~ëíÉ ÇÉë hÉóé~Ç ëÉáåK

Schritt Vorgehensweise Bemerkungen
1. Netzspannung zuschalten Das Grundgerät ist nach ca. 1 Sekunde betriebsbereit.

Die Reglersperre ist aktiv.
Reaktion des Grundgerätes
• Die grüne LED blinkt.
• Keypad: (falls aufgesteckt)

2. Ggf. Übertragungsge-
schwindigkeit einstellen

Übertragungsgeschwindigkeit (Systembus-Baudrate) L-C0351 mit Keypad oder
PC einstellen.
Änderungen werden erst nach dem Befehl “Reset-Node” (L-C0358 = 1) über-
nommen.
Lenze-Einstellung: 500 kBit/s

3. Systembus-Gerätea-
dresse einstellen

Systembus-Geräteadresse bei mehreren vernetzten Antriebsreglern
• über L-C0350 einstellen.
• an jedem Antriebsregler über Keypad oder PC einstellen.
• im Netzwerk nur einmal verwenden.
Änderungen werden erst nach dem Befehl “Reset-Node” (C0358 = 1) über-
nommen.
Lenze-Einstellung: 1

4. Sie können jetzt mit dem Antriebsregler kommunizieren, d. h. alle Codes lesen und alle beschreibbaren
Codes verändern.Ggf. Codes an Ihre Anwendung anpassen.

5. Sollwertquelle konfigu-
rieren

L-C0412/1 = 20 ... 23:
Sollwertquelle ist ein Wort des Prozeßdatenkanals 1 (CAN1),
z. B. L-C0412/1 = 21: Sollwertquelle ist CAN-IN1.W2.

6. Master setzt Systembus (CAN) in den Zustand ”OPERATIONAL”.
7. Sollwert vorgeben Sollwert über ausgewähltes CAN-Wort (z. B. CAN-IN1.W2) senden.
8. Sync-Telegramm senden Sync-Telegramm wird vom Systembus-Teilnehmer nur empfangen, wenn

L-C0360 = 1
Lenze-Einstellung: Sync-Steuerung

9. Antriebsregler über Klemme freigeben
10. Der Antrieb läuft jetzt.



Datentransfer
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10.6

L NMKSJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

NMKS a~íÉåíê~åëÑÉê

j~ëíÉê ìåÇ ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê âçããìåáòáÉêÉå ãáíÉáå~åÇÉêI áåÇÉã ëáÉ a~íÉåíÉäÉJ
Öê~ããÉ ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìë ãáíÉáå~åÇÉê ~ìëí~ìëÅÜÉåK aÉê kìíòÇ~íÉåÄÉêÉáÅÜ
ÇÉë a~íÉåíÉäÉÖê~ããë ÉåíÜ®äí ÉåíïÉÇÉê kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíÇ~íÉåI m~ê~ãÉJ
íÉêÇ~íÉå çÇÉê mêçòÉ≈Ç~íÉåK

fã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ïÉêÇÉå ÇÉå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå ìåÇ mêçòÉ≈Ç~íÉå ìåíÉêëÅÜáÉÇäáJ
ÅÜÉ hçããìåáâ~íáçåëâ~å®äÉ òìÖÉçêÇåÉíW

Telegrammtyp Kommunikationskanal
Parameterdaten
(SDO,
Service-Data-Objects)

Dies sind z. B.
• Betriebsparameter
• Diagnose-Informationen
• Motordaten
Das Übertragen der Parameter ist
in der Regel nicht so zeitkritisch
wie die Übertragung der Prozeß-
daten.

Parameterdaten-
Kanal

• Ermöglicht den Zugriff auf alle
Lenze-Codes und auf den
CANopen-Index.

• Parameteränderungen werden
normalerweise automatisch im
Antriebsregler gespeichert
(L-C0003 beachten).

Prozeßdaten
(PDO,
Process-Data-Objects)

Dies sind z. B.
• Sollwerte
• Istwerte
Austausch zwischen Leitantrieb
und Antriebsregler in kürzest
möglicher Zeit notwendig. Kleine
Datenmengen, die zyklisch über-
tragen werden können.

Prozeßdaten-Ka-
nal

• Mit den Prozeßdaten können
Sie den Antriebsregler steu-
ern.

• Auf die Prozeßdaten kann der
Leitrechner direkt zugreifen.
z. B. werden die Daten in der
SPS direkt in den E/A-Bereich
gelegt.

• Prozeßdaten werden
– nicht im Antriebsregler ge-
speichert.

– zwischen dem Leitsystem
und den Antriebsreglern
übertragen damit ein stän-
diger Austausch von aktuel-
len Ein- und Ausgangsdaten
erfolgt.

^ÄÄK NMKSJN ^ìÑíÉáäìåÖ îçå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå ìåÇ mêçòÉ≈Ç~íÉå áå ìåíÉêëÅÜáÉÇäáÅÜÉ
hçããìåáâ~íáçåëâ~å®äÉ
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10.6
10.6.1

LNMKSJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

NMKSKN ^ìÑÄ~ì ÇÉë `^kJa~íÉåíÉäÉÖê~ããë

1 Bit 11 Bit 1 Bit 6 Bit

0 ... 8 Byte

15 Bit 1 Bit1 Bit 1 Bit 7 Bit

Start

Identifier

RTR-Bit

Control Field

Nutzdaten

CRC Sequenz

CRC Delimit.

ACK Slot

ACK Delimit.

Ende

In diesem Bereich werden 3 unterschiedliche Datentypen transportiert:
• Netzwerkmanagement-Telegramme (NMT)

– In den NMT-Nutzdaten sind Informationen zum Aufbau der Kommunika-
tion über den CAN-Bus.

• Parameterdaten (SDO)
– Die Nutzdaten dienen zur Parametrierung der Geräte.

• Prozeßdaten (PDO)
– Die in den Nutzdaten enthaltenen Prozeßdaten sind für schnelle, oft
zyklische Vorgänge bestimmt (z. B. Drehzahlsoll und -istwert).

• Netzwerkmanagement
• Parameterdaten
• Prozeßdaten

^ÄÄK NMKSJO mêáåòáéáÉääÉê ^ìÑÄ~ì ÇÉë `^kJa~íÉåíÉäÉÖê~ããë

a~ë fÇÉåíáÑáÉê äÉÖí ÇáÉmêáçêáí®í ÇÉêk~ÅÜêáÅÜí ÑÉëíK ^ì≈ÉêÇÉãëáåÇ áã`^kçéÉåÜáÉê
ÅçÇáÉêíW

z aáÉ dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ E RKSJPF

z aáÉ _ÉëíáããìåÖI ïÉäÅÜÉ kìíòÇ~íÉå ΩÄÉêíê~ÖÉå ïÉêÇÉåK

cΩê ÇáÉ sÉêïÉåÇìåÖ ÇÉê kìíòÇ~íÉå ÖáÄí Éë P råíÉêëÅÜÉáÇìåÖÉåW

z fåáíá~äáëáÉêìåÖW
kìíòÇ~íÉå ÇáÉåÉå òìã ^ìÑÄ~ì ÇÉê hçããìåáâ~íáçå ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìëK

z m~ê~ãÉíêáÉêìåÖW
kìíòÇ~íÉå ÇáÉåÉå ÇÉê m~ê~ãÉíêáÉêìåÖ ÇÉê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêK cΩê ÇáÉ
iÉåòÉJ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ëáåÇ ÇáÉ m~ê~ãÉíÉê ìåíÉê ÇÉå `çÇÉëíÉääÉå EòK_K `MMNO
eçÅÜä~ìÑòÉáíF ÜáåíÉêäÉÖíK

z mêçòÉ≈Ç~íÉåW
kìíòÇ~íÉå ëáåÇ ÑΩê ëÅÜåÉääÉI çÑí òóâäáëÅÜÉ sçêÖ®åÖÉ ÄÉëíáããí EòK_K
aêÉÜò~ÜäJpçääïÉêí ìåÇ aêÉÜò~ÜäJfëíïÉêíF

fÇÉåíáÑáÉê

kìíòÇ~íÉå
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L NMKSJPbap`^kJNKMJNNLOMMO

NMKSKO aáÉ hçããìåáâ~íáçåëéÜ~ëÉå ÇÉë `^kJkÉíòïÉêâÉë

11 Bit Identifier 2 Byte Nutzdaten

^ÄÄK NMKSJP qÉäÉÖê~ãã òìã rãëÅÜ~äíÉå ÇÉê
hçããìåáâ~íáçåëéÜ~ëÉ

rã òïáëÅÜÉå ÇÉå ìåíÉêëÅÜáÉÇäáÅÜÉå hçããìåáâ~íáçåëéÜ~ëÉå ìãëÅÜ~äíÉå òì
â∏ååÉåI ïÉêÇÉå qÉäÉÖê~ããÉ ãáí ÇÉã fÇÉåíáÑáÉê M ìåÇ O _óíÉ kìíòÇ~íÉå îÉêïÉåJ
ÇÉíK

få _ÉòìÖ ~ìÑ ÇáÉ hçããìåáâ~íáçå âÉååí ÇÉê ^åíêáÉÄ ÇêÉá wìëí®åÇÉW

Zustand Erläuterung

”Initialisation”
(Initialisierung)

Der Antrieb ist nicht am Datenverkehr auf dem Bus beteiligt. Dieser Zustand wird
nach dem Einschalten des Antriebsreglers erreicht. Weiterhin besteht die Möglich-
keit durch die Übertragung verschiedener Telegramme einen Teil der Initialisierung
beziehungsweise die komplette Initialisierung erneut zu durchlaufen. Dabei werden
alle bereits eingestellten Parameter wieder mit ihren Standardwerten beschrieben.
Nach Beendigung der Initialisierung geht der Antrieb automatisch in den Zustand
”Pre-Operational” über.

”Pre-Operational”
(vor Betriebsbereit)

Der Antrieb kann Parametrierungsdaten empfangen. Die Prozeßdaten werden
ignoriert.

”Operational”
(Betriebsbereit)

Der Antrieb kann Parametrierungs- und Prozeßdaten empfangen.

aáÉ rãëÅÜ~äíìåÖ ÇÉê hçããìåáâ~íáçåëéÜ~ëÉå ïáêÇ îçå ÉáåÉã _ìëíÉáäåÉÜãÉêI
ÇÉã kÉíòïÉêâã~ëíÉêI ÑΩê Ç~ë ÖÉë~ãíÉ kÉíòïÉêâ îçêÖÉåçããÉåK

aáÉëÉë â~åå~ìÅÜÇìêÅÜÉáåÉå^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÉêÑçäÖÉåKeáÉêòì áëíÇáÉëÉê ~äëj~ëíÉê
ìåíÉê ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ `MPRO ÉáåòìëíÉääÉåK

jáí ÉáåÉê sÉêò∏ÖÉêìåÖ å~ÅÜ ÇÉã kÉíòÉáåëÅÜ~äíÉå ïáêÇ Éáåã~äáÖ Éáå qÉäÉÖê~ãã
ÖÉëÉåÇÉíI Ç~≈ ÇÉåÖÉë~ãíÉå ^åíêáÉÄëîÉêÄìåÇ áå ÇÉåwìëí~åÇ ÒléÉê~íáçå~äÒ îÉêJ
ëÉíòíK

aáÉ sÉêò∏ÖÉêìåÖëòÉáí áëí ìåíÉê ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ `MPRSLN ÉáåëíÉääÄ~êK



Datentransfer
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10.6
10.6.2

LNMKSJQ bap`^kJNKMJNNLOMMO

tÉååÄÉëíáããíÉhçãã~åÇçëΩÄÉêíê~ÖÉåïÉêÇÉåIïáêÇ áåÉáåÉå~åÇÉêÉåwìëí~åÇ
ÖÉïÉÅÜëÉäíW

Kommando
(hex)

Netzwerkstatus
nach Änderung Auswirkung auf Prozeß- bzw. Parameterdaten nach Zustandsänderung

01 xx Operational
Netzwerkmanagement-Telegramme, Sync, Emergency, Prozeßdaten (PDO) und
Parameterdaten (SDO) aktiv (entspricht “Start Remote Node”)

80 xx Pre-Operational
Netzwerkmanagement-Telegramme, Sync, Emergency und Parameterdaten (SDO)
aktiv (entspricht “Enter Pre-Operational State“)

Initialisierung aller Parameter im Feldbusmodul mit den gespeicherten Werten
81 xx

Initialisierung aller Parameter im Feldbusmodul mit den gespeicherten Werten
(entspricht “Reset Node”)81 xx

Initialisation
(entspricht “Reset-Node”)

Initialisation
Initialisierung kommunikationsrelevanter Parameter (CIA DS 301) im Feldbusmo-

82 xx
Initialisierung kommunikationsrelevanter Parameter (CIA DS 301) im Feldbusmo-
dul mit den gespeicherten Werten (entspricht “Reset Communication”)82 xx dul mit den gespeicherten Werten (entspricht “Reset Communication”)

q~ÄK NMKSJN wìëí~åÇë®åÇÉêìåÖÉå

cΩê ÇáÉ _ÉäÉÖìåÖ ÇÉê áå ÇÉê pé~äíÉ ãáí ÒññÒ ÖÉâÉååòÉáÅÜåÉíÉå _óíÉë Öáäí ÑçäÖÉåJ
ÇÉëW

z ññ Z MMÜÉñW

_Éá ÇáÉëÉê _ÉäÉÖìåÖ ïÉêÇÉå ÇìêÅÜ Ç~ë qÉäÉÖê~ãã ~ääÉ ~åÖÉëÅÜäçëëÉåÉå dÉê®íÉ
~åÖÉëéêçÅÜÉåK bë â~åå ÉáåÉ wìëí~åÇë®åÇÉêìåÖ ÑΩê ~ääÉ dÉê®íÉ ÖäÉáÅÜòÉáíáÖ
ÇìêÅÜÖÉÑΩÜêí ïÉêÇÉåK

z ññ Z dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉW

táêÇ ÉáåÉ dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ ~åÖÉÖÉÄÉåI ëç ïáêÇ ÇáÉ wìëí~åÇë®åÇÉêìåÖ åìê ÑΩê Ç~ë
dÉê®í ãáí ÇÉê ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉå ^ÇêÉëëÉ ÇìêÅÜÖÉÑΩÜêíK

 eáåïÉáë>
kìê ÇìêÅÜ ÉáåÉ wìëí~åÇë®åÇÉêìåÖ ~ìÑ “léÉê~íáçå~äÒ áëí ÉáåÉ
hçããìåáâ~íáçå ΩÄÉê ÇáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉå ã∏ÖäáÅÜ>

Beispiel Zustandsübergang von ”Pre-Operational” zu “Operational”

Sollen beispielsweise alle am Bus angeschlossenen Teilnehmer über einen CAN-Master in den
Kommunikationszustand “Operational” geschaltet werden, müssen Identifier und Nutzdaten im
Sende-Telegramm wie folgt eingestellt sein:
• Identifier: 00
• Nutzdaten: 8100 (hex)



Datentransfer
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10Funktionsmodul E82ZAFCC0xx - Systembus (CAN)

10.6
10.6.3

L NMKSJRbap`^kJNKMJNNLOMMO

NMKSKP mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å~ä âçåÑáÖìêáÉêÉå

mêçòÉ≈Ç~íÉå ëáåÇa~íÉåãáí ÜçÜÉê mêáçêáí®í ìåÇ ~ìÑ ÜçÜÉ dÉëÅÜïáåÇáÖâÉáí ÄÉòΩÖJ
äáÅÜ ÇÉê §ÄÉêíê~ÖìåÖ ìåÇ _É~êÄÉáíìåÖ çéíáãáÉêíK

Prozeßdatenkanal 1
zyklische Prozeßdaten
(Soll- und Istwerte)

`^kJfkN

`^kJlrqN

iÉáíëóëíÉã

Antriebsregler

^ÄÄK NMKSJQ mêçòÉ≈Ç~íÉå `^kJfkN ìåÇ `^kJlrqN
ÑΩê ΩÄÉêÖÉçêÇåÉíÉë iÉáíëóëíÉã

aáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉå ΩÄÉê `^kJfkN ìåÇ `^kJlrqN ëáåÇ ÑΩê Éáå ΩÄÉêÖÉçêÇåÉíÉë
iÉáíëóëíÉã ÄÉëíáããíK

báå òóâäáëÅÜÉê mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å~ä
`^kJfkN ìåÇ `^kJlrqN
Emal Z mêçÅÉëë a~í~ lÄàÉâíF



Datentransfer
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10 Funktionsmodul E82ZAFCC0xx - Systembus (CAN)

10.6
10.6.3

LNMKSJS bap`^kJNKMJNNLOMMO

aáÉëÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å®äÉ ëáåÇ ÑΩê ÇÉåa~íÉå~ìëí~ìëÅÜ îçå^åíêáÉÄëêÉÖäÉê òì^åJ
íêáÉÄëêÉÖäÉê ÄÉëíáããíK báåïÉáíÉêÉê báåë~íòÑ~ää ÇáÉëÉê mêçòÉ≈Ç~íÉå ëáåÇÇÉòÉåíê~äÉ
báåJ ìåÇ^ìëÖ~åÖëâäÉããÉåK ^ìÅÜΩÄÉêÖÉçêÇåÉíÉ iÉáíëóëíÉãÉ â∏ååÉå ÇáÉëÉ h~J
å®äÉ åìíòÉåK

Prozeßdatenkanal 2
ereignisgesteuerte Prozeßdaten

`^kJlrqO

`^kJfkO

`^kJfkO

`^kJlrqO

Antriebsregler 2Antriebsregler 1

^ÄÄK NMKSJR bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å®äÉ
ãáí ÉáåëíÉääÄ~êÉå wóâäÉå

cΩê ÇÉå ëÅÜåÉääÉå a~íÉå~ìëí~ìëÅÜ ÇÉê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ìåíÉêÉáå~åÇÉê çÇÉê ãáí ÉáJ
åÉã ΩÄÉêÖÉçêÇåÉíÉåiÉáíëóëíÉãëíÉÜÉå ÇêÉá mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ ÑΩê báåÖ~åÖëáåJ
Ñçêã~íáçåÉå ìåÇ ÇêÉá mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ ÑΩê ^ìëÖ~åÖëáåÑçêã~íáçåÉå òìê sÉêÑΩJ
ÖìåÖK

jáí ÇáÉëÉå mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉå â~åå ã~å ÉáåÑ~ÅÜÉ Äáå®êÉ páÖå~äÉ ïáÉ òK_K wìJ
ëí®åÇÉ îçå ÇáÖáí~äÉå báåÖ~åÖëâäÉããÉå çÇÉê ~ìÅÜ âçãéäÉííÉ tÉêíÉ áå NS ìåÇ
PO _áí ïáÉ òK_K ~å~äçÖÉ páÖå~äÉ ΩÄÉêíê~ÖÉåK

aáÉëÉ a~íÉåçÄàÉâíÉ ëáåÇ ~äë cìåâíáçåëÄä∏ÅâÉ ìåíÉê ÇÉå báåJ ìåÇ ^ìëÖ®åÖÉå ÜáåJ
íÉêäÉÖíK

EaáÉ ÒmêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉÒ EmalF ëáåÇ áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê áå cçêã îçå cìåâíáçåëJ
Ää∏ÅâÉå `^kJfkñ ìåÇ `^kJlrqñ ÉáåÖÉÄìåÇÉåFK

 eáåïÉáë>
aáÉ §ÄÉêíê~ÖìåÖ ÇÉê ^ìëÖ~åÖëÇ~íÉå ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉê
mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å®äÉ â~åå ~ìÅÜ òóâäáëÅÜ ãáí ÉáåëíÉääÄ~êÉê wÉáí
ÉêÑçäÖÉå EbáåëíÉääìåÖ ãáí `MPRSFK

cΩê ëÅÜåÉääÉå òóâäáëÅÜÉåa~íÉåîÉêâÉÜê ëíÉÜí ÉáåmêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâí ÑΩê báåÖ~åÖëJ
ëáÖå~äÉ ìåÇ Éáå mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâí ÑΩê ^ìëÖ~åÖëëáÖå~äÉ ãáí àÉïÉáäë U _óíÉ kìíòJ
Ç~íÉå òìê sÉêÑΩÖìåÖK

aáÉëÉ a~íÉå ëáåÇ ÑΩê ΩÄÉêÖÉçêÇåÉíÉ iÉáíëóëíÉãÉ ïáÉ òK_K ÉáåÉ pmp ÄÉëíáããí
EcìåâíáçåëÄä∏ÅâÉ `^kJfkN ìåÇ `^kJlrqNFK

cΩê ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉå a~íÉåîÉêâÉÜê ëíÉÜÉå òïÉá mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ ÑΩê báåJ
Ö~åÖëëáÖå~äÉ ìåÇ òïÉá mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ ÑΩê ^ìëÖ~åÖëëáÖå~äÉ ãáí àÉïÉáäë
U _óíÉ kìíòÇ~íÉå òìê sÉêÑΩÖìåÖK

aáÉ a~íÉåïÉêÇÉå áããÉê Ç~åå ΩÄÉêíê~ÖÉåI ïÉåå ëáÅÜ ÉáåtÉêí ÄÉá ÇÉåkìíòÇ~íÉå
®åÇÉêíK aáÉëÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ ëáåÇ áåëÄÉëçåÇÉêÉ ÑΩê ÇÉå a~íÉå~ìëí~ìëÅÜ
îçå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê òì ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ìåÇ ÑΩê ÇÉòÉåíê~äÉ häÉããÉåÉêïÉáíÉêìåÖÉå
ÖÉÉáÖåÉíK

páÉ â∏ååÉå àÉÇçÅÜ ~ìÅÜ îçå ÉáåÉã iÉáíëóëíÉã ÖÉåìíòí ïÉêÇÉå EcìåâíáçåëÄä∏ÅâÉ
`^kJfkOI `^kJfkP ìåÇ `^kJlrqOI `^kJlrqPFK

báå ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉê
mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å~ä ãáí ï~ÜäïÉáëÉ
ÉáåëíÉääÄ~êÉå wóâäÉå EmalF
`^kJfkOI `^kJlrqO

wóâäáëÅÜÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ

bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ
mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ
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10.6
10.6.4

L NMKSJTbap`^kJNKMJNNLOMMO

NMKSKQ wóâäáëÅÜÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ

a~ãáí ÇáÉ òóâäáëÅÜÉå mêçòÉ≈Ç~íÉå îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÖÉäÉëÉå ïÉêÇÉå â∏ååÉå
ÄòïK ÇáÉ ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÇáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉå ~âòÉéíáÉêÉåI áëí Éáå òìë®íòäáÅÜÉë ëéÉòáÉäJ
äÉë qÉäÉÖê~ããI Ç~ë póåÅJqÉäÉÖê~ãã ÉêÑçêÇÉêäáÅÜK

a~ë póåÅJqÉäÉÖê~ãã áëí ÇÉê qêáÖÖÉêéìåâí ÑΩê ÇáÉ a~íÉåΩÄÉêå~ÜãÉ áã ^åíêáÉÄëJ
êÉÖäÉê ìåÇ äÉáíÉí ÇÉå pÉåÇÉîçêÖ~åÖ îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÉáåK cΩê ÉáåÉ òóâäáëÅÜÉ
mêçòÉ≈Ç~íÉåîÉê~êÄÉáíìåÖ áëí Ç~ë póåÅJqÉäÉÖê~ãã ÉåíëéêÉÅÜÉåÇ òì ÖÉåÉêáÉêÉåK

Prozeßdaten vom
Antriebsregler

Prozeßdaten zum
Antriebsregler

Sync-Telegramm Sync-Telegramm

^ÄÄK NMKSJS póåÅJqÉäÉÖê~ãã

k~ÅÜ ÉáåÉã póåÅJqÉäÉÖê~ãã ïÉêÇÉå ÇáÉ òóâäáëÅÜÉå mêçòÉ≈Ç~íÉå îçå ÇÉå ^åJ
íêáÉÄëêÉÖäÉêå ÖÉëÉåÇÉíK a~å~ÅÜ ÉêÑçäÖí ÇÉê a~íÉåíê~åëÑÉê òì ÇÉå^åíêáÉÄëêÉÖäÉêåI
ÇáÉïáÉÇÉêìããáíÇÉãå®ÅÜëíÉåpóåÅJqÉäÉÖê~ããîçåÇÉåÉáåòÉäåÉå^åíêáÉÄëêÉÖJ
äÉêå ΩÄÉêåçããÉå ïÉêÇÉåK

^ääÉ ïÉáíÉêÉå qÉäÉÖê~ããÉI ïáÉ òK_K m~ê~ãÉíÉê çÇÉê ÇáÉ ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉå mêçJ
òÉ≈Ç~íÉåïÉêÇÉå~ëóåÅÜêçåI å~ÅÜÉêÑçäÖíÉê§ÄÉêíê~ÖìåÖîçåÇÉå^åíêáÉÄëêÉÖäÉêå
ΩÄÉêåçããÉåK

aáÉ ~ëóåÅÜêçåÉå a~íÉå ëáåÇ åáÅÜí áå çÄÉåëíÉÜÉåÇÉê a~êëíÉääìåÖ ÄÉêΩÅâëáÅÜíáÖíK

póåÅÜêçåáë~íáçå ÇÉê òóâäáëÅÜÉå
mêçòÉ≈Ç~íÉå



Datentransfer
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10.6
10.6.4

LNMKSJU bap`^kJNKMJNNLOMMO

a~ë mêçòÉ≈Ç~íÉåJqÉäÉÖê~ãã òìã ^åíêáÉÄ Ü~í ÉáåÉ kìíòÇ~íÉåä®åÖÉ îçå U _óíÉK

bë Ü~í ÑçäÖÉåÇÉå ^ìÑÄ~ì E`MPSM Z NFW

Byte 1Identifier Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

Belegung der Nutzdaten

Byte Wortbelegung (16 Bit) einzelne Bitbelegung Zuordnung zu internen Signalen über
1 CAN-IN1.W1 (LOW-Byte) CAN-IN1.B0 … C0410 (digital)

2 CAN-IN1.W1 (HIGH-Byte)

CAN IN1.B0 …
CAN-IN1.B15

C0410 (digital)
C0412 (analog)

3 CAN-IN1.W2 (LOW-Byte) CAN-IN1.B16 … C0410 (digital)

4 CAN-IN1.W2 (HIGH-Byte)

CAN IN1.B16 …
CAN-IN1.B31

C0410 (digital)
C0412 (analog)

5 CAN-IN1.W3 (LOW-Byte)
C0412

6 CAN-IN1.W3 (HIGH-Byte)
C0412

7 CAN-IN1.W4 (LOW-Byte)
C0412

8 CAN-IN1.W4 (HIGH-Byte)
C0412

aáÉ _óíÉë R ìåÇ S ÄòïK T ìåÇ U â∏ååÉå ÖäÉáÅÜòÉáíáÖ ÖÉåìíòí ïÉêÇÉå ~äë

z PO ÉáåòÉäåÉ _áå®êëáÖå~äÉ
z O ÉáåòÉäåÉ NSJ_áíJtÉêíÉ EÒèì~ëá~å~äçÖÉë páÖå~äÒF
z Éáå açééÉäïçêí EPO _áíF

wóâäáëÅÜÉë
mêçòÉ≈Ç~íÉåJqÉäÉÖê~ãã òìã
^åíêáÉÄ `^kJfkN
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10.6
10.6.4

L NMKSJVbap`^kJNKMJNNLOMMO

aÉê ^ìÑÄ~ì ÇÉë mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããë îçã ^åíêáÉÄ áëí ïáÉ ÑçäÖíW

Byte 1Identifier Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

Belegung der Nutzdaten

Byte Wortbelegung (16 Bit) einzelne Bitbelegung Zuordnung zu internen Signalen über
1 CAN-OUT1.W1 (LOW-Byte) CAN-OUT1.B0 … C0417 (digital)

2 CAN-OUT1.W1 (HIGH-Byte)

CAN OUT1.B0 …
CAN-OUT1.B15

C0417 (digital)
C0421/3 (analog)

3 CAN-OUT1.W2 (LOW-Byte)
C0421/4

4 CAN-OUT1.W2 (HIGH-Byte)
C0421/4

5 CAN-OUT1.W3 (LOW-Byte)
C0421/5

6 CAN-OUT1.W3 (HIGH-Byte)
C0421/5

7 CAN-OUT1.W4 (LOW-Byte)
C0421/6

8 CAN-OUT1.W4 (HIGH-Byte)
C0421/6

cΩê ÇáÉ_óíÉëRI SÄòïKTK Uâ~ååÉáåÉ ^ìëï~ÜäÖÉíêçÑÑÉåïÉêÇÉåI çÄ ÉáåÉtçêíÄÉäÉJ
ÖìåÖ EÒèì~ëá~å~äçÖÉë páÖå~äÒF ïáÉ ÇÉê aêÉÜò~ÜäJfëíïÉêí çÇÉê ÉáåÉ ÉáåòÉäåÉ _áíÄÉJ
äÉÖìåÖ ãáí àÉïÉáäë NS ÉáåòÉäåÉå _áå®êëáÖå~äÉå çÇÉê ÉáåÉ açééÉäïçêíÄÉäÉÖìåÖ
EPO _áíF ïáÉ ÇÉê táåâÉäJfëíïÉêí îçêÖÉåçããÉå ïáêÇK

wóâäáëÅÜÉë
mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ãã îçã
^åíêáÉÄ `^kJlrqN
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10.6
10.6.5

LNMKSJNM bap`^kJNKMJNNLOMMO

NMKSKR bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ

aáÉ ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉå mêçòÉ≈Ç~íÉå ëáåÇ ïáÉ ÇáÉ òóâäáëÅÜÉå mêçòÉ≈Ç~íÉå ãáí
ÇÉå ÉáåòÉäåÉå cìåâíáçåëÄä∏ÅâÉå òì ÄÉäÉÖÉåK

^ìÅÜ ÜáÉê ëíÉÜÉå àÉïÉáäë U _óíÉ ÑΩê Éáå a~íÉåçÄàÉâí òìê sÉêÑΩÖìåÖK

báåÉ §ÄÉêíê~ÖìåÖ ÇÉê ^ìëÖ~åÖëÇ~íÉå ÉêÑçäÖí áããÉê Ç~ååI ïÉåå ëáÅÜ áååÉêÜ~äÄ
ÇÉê U _óíÉ kìíòÇ~íÉå Éáå tÉêí ®åÇÉêí çÇÉê ãáí ÇÉê ìåíÉê ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ `MPRSLN
ÑΩê `^kJlrqO ìåÇ PRSLO ÑΩê `^kJlrqP ÉáåÖÉëíÉääíÉå wóâäìëòÉáíK

cΩê ÇáÉ báåÖ®åÖÉ â∏ååÉå ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉ §ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáíÉå ìåíÉê ÇÉê `çÇÉJ
ëíÉääÉ `MPRTLO ÑΩê `^kJfkO ìåÇ `MPRTLP ÑΩê `^kJfkP ÉáåÖÉëíÉääí ïÉêÇÉåK

aáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããÉ òìã^åíêáÉÄ Ü~ÄÉå ÉáåÉkìíòÇ~íÉåä®åÖÉ îçåU _óíÉ
ìåÇ ÑçäÖÉåÇÉå ^ìÑÄ~ìW

Byte 1Identifier Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

Belegung der Nutzdaten

Byte Wortbelegung (16 Bit) einzelne Bitbelegung Zuordnung zu internen Signalen über
1 CAN-IN2.W1 (LOW-Byte) CAN-IN2.B0 … C0410 (digital)
2 CAN-IN2.W1 (HIGH-Byte)

CAN IN2.B0 …
CAN-IN2.B15

C0410 (digital)
C0412 (analog)

3 CAN-IN2.W2 (LOW-Byte) CAN-IN2.B16 … C0410 (digital)
4 CAN-IN2.W2 (HIGH-Byte)

CAN-IN2.B16 …
CAN-IN2.B31

C0410 (digital)
C0412 (analog)

5 CAN-IN2.W3 (LOW-Byte)
C0412

6 CAN-IN2.W3 (HIGH-Byte)
C0412

7 CAN-IN2.W4 (LOW-Byte)
C0412

8 CAN-IN2.W4 (HIGH-Byte)
C0412

aáÉ _óíÉë N ìåÇ O ÄòïK P ìåÇ Q â∏ååÉå ÖäÉáÅÜòÉáíáÖ ~äë PO ÉáåòÉäåÉ _áå®êëáÖå~äÉI
~äëO ÉáåòÉäåÉNSJ_áíJa~íÉåïçêíÉ EÒèì~ëá~å~äçÖÉëpáÖå~äÒF ìåÇ~äë ÉáåaçééÉäïçêí
EPO _áíF ÖÉåìíòí ïÉêÇÉåK

 eáåïÉáë>
aÉê ^ìÑÄ~ì ÇÉê mêçòÉ≈Ç~íÉåJqÉäÉÖê~ããÉ ÉåíëéêÉÅÜÉåÇ ÑΩê ÇÉå
mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å~ä `^kNI ïÉåå ÇáÉëÉê ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêí ÄÉåìíòí
ïáêÇ E`MPSM Z MFK

bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ
mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ ï~ÜäïÉáëÉ
ãáí ÉáåëíÉääÄ~êÉê wóâäìëòÉáí

bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ
mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããÉ
`^kJfkO òìã ^åíêáÉÄ



Datentransfer
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10.6
10.6.5

L NMKSJNNbap`^kJNKMJNNLOMMO

aáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããÉ îçã^åíêáÉÄ Ü~ÄÉå ÉáåÉkìíòÇ~íÉåä®åÖÉ îçåU _óíÉ
ìåÇ ÑçäÖÉåÇÉå ^ìÑÄ~ìW

Byte 1Identifier Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

Belegung der Nutzdaten

Byte Wortbelegung (16 Bit) einzelne Bitbele-
gung

Zuordnung zu internen Si-
gnalen über

Ereignisgesteuertes
Prozeßdatentelegramm

1 CAN-OUT2.W1 (LOW-
Byte) CAN-OUT2.B0 … C0418 (digital)Prozeßdatentelegramm

vom Antrieb CAN-OUT2 2 CAN-OUT2.W1 (HIGH-
Byte)

CAN OUT2.B0 …
CAN-OUT2.B15

C0418 (digital)
C0421/7 (analog)

3 CAN-OUT2.W2 (LOW-
Byte)

C0421/8
4 CAN-OUT2.W2 (HIGH-

Byte)

C0421/8

5 CAN-OUT2.W3 (LOW-
Byte)

C0421/9
6 CAN-OUT2.W3 (HIGH-

Byte)

C0421/9

7 CAN-OUT2.W4 (LOW-
Byte)

C0421/10
8 CAN-OUT2.W4 (HIGH-

Byte)

C0421/10

 eáåïÉáë>
aÉê ^ìÑÄ~ì ÇÉê mêçòÉ≈Ç~íÉåJqÉäÉÖê~ããÉ ÉåíëéêÉÅÜÉåÇ ÑΩê ÇÉå
mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å~ä `^kNI ïÉåå ÇáÉëÉê ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêí ÄÉåìíòí
ïáêÇ E`MPSM Z MFK

bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ
mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããÉ
`^kJlrqO îçã ^åíêáÉÄ



Datentransfer
Adressierung
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10.6
10.6.6

LNMKSJNO bap`^kJNKMJNNLOMMO

NMKSKS ^ÇêÉëëáÉêìåÖ

a~ë `^kJ_ìëëóëíÉã áëí å~ÅÜêáÅÜíÉåJ ìåÇ åáÅÜí íÉáäåÉÜãÉêçêáÉåíáÉêíK gÉÇÉ k~ÅÜJ
êáÅÜí Ü~í ~äë ÉáåÇÉìíáÖÉ hÉååìåÖÇÉå fÇÉåíáÑáÉêK _Éá`^kçéÉåïáêÇ ÉáåÉqÉáäåÉÜãÉJ
êçêáÉåíáÉêìåÖ Ç~ÇìêÅÜ ÉêêÉáÅÜíI Ç~≈ Éë ÑΩê àÉÇÉ k~ÅÜêáÅÜí åìê ÉáåÉå pÉåÇÉê ÖáÄíK
aáÉ fÇÉåíáÑáÉê ïÉêÇÉå ~ìíçã~íáëÅÜ ~ìë ÇÉå áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÉáåÖÉÖÉÄÉåÉå
^ÇêÉëëÉå ÄÉêÉÅÜåÉíK ^ìëå~ÜãÉW aáÉ fÇÉåíáÑáÉê ÇÉë kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíëK

Nachricht Identifier*) bei C0353/x = 0
(Quelle Systembus-Adresse ist

C0350)

Identifier*) bei C0353/x = 1
(Quelle Systembus-Adresse ist

C0354/x)

Netzwerkmanagement 0

Sync-Telegramm 128

Parameterkanal 1 zum Antrieb 1536 + Adresse in C0350

Parameterkanal 2 zum Antrieb 1600 + Adresse in C0350

Parameterkanal 1 vom Antrieb 1408 + Adresse in C0350

Parameterkanal 2 vom Antrieb 1472 + Adresse in C0350

Prozeßdatenka-
nal zum Antrieb

sync-gesteuert (C0360
= 1)

512 + Adresse in C0350 384 + Adresse in C0354/1
nal zum Antrieb
(CAN-IN1) zeitgesteuert (C0360 =

0)
768 + Adresse in C0350 384 + Adresse in C0354/5

Prozeßdatenka-
nal vom Antrieb

sync-gesteuert (C0360
= 1)

384 + Adresse in C0350 384 + Adresse in C0354/2
nal vom Antrieb
(CAN-OUT1) zeitgesteuert (C0360 =

0)
769 + Adresse in C0350 384 + Adresse in C0354/6

Prozeßdatenkanal zum Antrieb (CAN-
IN2), zeitgesteuert

640 + Adresse in C0350 384 + Adresse in C0354/3

Prozeßdatenkanal vom Antrieb (CAN-
OUT2), zeitgesteuert

641 + Adresse in C0350 384 + Adresse in C0354/4

*) jáí `çÇÉëíÉääÉ `MPRRLñ ïÉêÇÉå ÇáÉ póëíÉãÄìëJfÇÉåíáÑáÉê ~åÖÉòÉáÖíK



Datentransfer
Parameterdatenkanal

10Funktionsmodul E82ZAFCC0xx - Systembus (CAN)

10.6
10.6.7

L NMKSJNPbap`^kJNKMJNNLOMMO

NMKSKT m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåâ~å~ä

m~ê~ãÉíÉêâ~å~ä Om~ê~ãÉíÉêâ~å~ä N

ëÅÜêÉáÄÉå

äÉëÉåäÉëÉå

ëÅÜêÉáÄÉå

Parameter
(Codestelle)

Parameter
(Codestelle)

_ÉÇáÉåÖÉê®í
ëóëíÉãÄìëÑ®ÜáÖ

m`
ëóëíÉãÄìëÑ®ÜáÖ

Antriebsregler

^ÄÄK NMKSJT ^åëÅÜäì≈ îçå dÉê®íÉå ΩÄÉê òïÉá m~ê~ãÉíÉêâ~å®äÉ

m~ê~ãÉíÉê ëáåÇtÉêíÉI ÇáÉ áå ÇÉåiÉåòÉJ^åíêáÉÄêÉÖäÉêå ìåíÉê ÉáåÉê `çÇÉëíÉääÉ ~ÄJ
ÖÉäÉÖí ïÉêÇÉåK m~ê~ãÉíÉê ïÉêÇÉå ÑΩê òK_K Éáåã~äáÖÉ ^åä~ÖÉåÉáåëíÉääìåÖ çÇÉê ÄÉá
ÉáåÉã tÉÅÜëÉä îçå j~íÉêá~äáÉå áå ÉáåÉê j~ëÅÜáåÉ îçêÖÉåçããÉåK
m~ê~ãÉíÉê ïÉêÇÉå ãáí åáÉÇêáÖÉê mêáçêáí®í ΩÄÉêíê~ÖÉåK

jáí ÇÉåO m~ê~ãÉíÉêâ~å®äÉå áëí Éáå^åëÅÜäì≈ îçåO îÉêëÅÜáÉÇÉåÉådÉê®íÉå ÑΩê ÇáÉ
m~ê~ãÉíêáÉêìåÖ ã∏ÖäáÅÜI òK_K ÖäÉáÅÜòÉáíáÖÉê ^åëÅÜäì≈ ÉáåÉë m`ë ìåÇ ÉáåÉë _ÉJ
ÇáÉåãçÇìäë E NMKSJNPFK

cΩê ÇáÉ m~ê~ãÉíêáÉêìåÖ ëíÉÜÉå òïÉá ÖÉíêÉååíÉ pçÑíï~êÉâ~å®äÉ òìê sÉêÑΩÖìåÖI ÇáÉ
ÇìêÅÜ ÇáÉ dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ îçêÖÉÖÉÄÉå ïÉêÇÉåK



Datentransfer
Parameterdatenkanal

10 Funktionsmodul E82ZAFCC0xx - Systembus (CAN)

10.6
10.6.7

LNMKSJNQ bap`^kJNKMJNNLOMMO

aÉê _ÉÑÉÜäëÅçÇÉ ÉåíÜ®äí ÇáÉ aáÉåëíÉ òìã pÅÜêÉáÄÉå ìåÇ iÉëÉå ÇÉê m~ê~ãÉíÉê
ìåÇ ÇáÉ fåÑçêã~íáçå ΩÄÉê ÇáÉ i®åÖÉ ÇÉê kìíòÇ~íÉåW

aÉê ^ìÑÄ~ì ÇÉë _ÉÑÉÜäëÅçÇÉëW

Bit 7
(MSB)

Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
(LSB)

Bemerkung

Dienst Command Specifier (cs) 0 Länge e s Codierung der Nutzda-
t lä i Bit 2 d BitWrite Request 0 0 1 0 x x 1 1

g
tenlänge in Bit 2 und Bit
3:

Write Response 0 1 1 0 x x 0 0
3:
• 00 = 4 Byte

Read Request 0 1 0 0 x x 0 0

y
• 01 = 3 Byte
• 10 = 2 Byte

Read Response 0 1 0 0 x x 1 1
• 10 = 2 Byte
• 11 = 1 Byte

Error Response 1 0 0 0 0 0 0 0
11 = 1 Byte

_ÉáëéáÉäW

aáÉ Ü®ìÑáÖëíÉåm~ê~ãÉíÉê ëáåÇa~íÉåãáí Q _óíÉ EPO _áíF ìåÇ O _óíÉ ENS _áíF a~íÉåJ
ä®åÖÉW

Dienste 4 Byte (32 Bit) Daten 2 Byte (16 Bit) Daten Block

hex dez hex dez hex dez

Write Request
(Parameter zum Antrieb senden)

23hex 35 2Bhex 43 Schreiben nicht möglich

Write Response
(Antwort des Antriebsreglers auf das
Write Request (Quittierung))

60hex 96 60hex 96

Read Request
(Anforderung zum Lesen eines Parame-
ters vom Antriebsregler)

40hex 64 40hex 64 40hex 64

Read Response
(Antwort auf die Leseanforderung mit
aktuellen Wert)

43hex 67 4Bhex 75 41hex 65

Error Response
(Der Antriebsregler meldet einen Kom-
munikationsfehler)

80hex 128 80hex 128 80hex 128

aáÉ ^ìëï~Üä ÇÉë m~ê~ãÉíÉêë ÄòïK ÇáÉ ^ìëï~Üä ÇÉê iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉ ÉêÑçäÖí ãáí
ÇáÉëÉå òïÉá _óíÉ å~ÅÜ ÇÉê cçêãÉäW

fåÇÉñ Z OQRTR J iÉåòÉ `çÇÉåìããÉê

_ÉáëéáÉäW

aÉê m~ê~ãÉíÉê `MMNO EeçÅÜä~ìÑòÉáíF ëçää ~åÖÉëéêçÅÜÉå ïÉêÇÉåW

OQRTR J NO Z OQRSP Z RccPÜÉñ

k~ÅÜÇÉã äáåâëÄΩåÇáÖÉå fåíÉäJa~íÉåÑçêã~íëáåÇ ÇáÉbáåíê®ÖÉ Ç~ååïáÉ ÑçäÖí EëáÉÜÉ
_ÉëÅÜêÉáÄìåÖ ÇÉë a~íÉåÑçêã~íÉë ~ìÑ ÇÉã `^kJ_ìëFW
fåÇÉñ iltJ_óíÉ Z cPÜÉñ
fåÇÉñ efdeJ_óíÉ Z RcÜÉñ

_ÉÑÉÜäëÅçÇÉ

fåÇÉñ iltJ_óíÉI fåÇÉñ
efdeJ_óíÉ



Datentransfer
Parameterdatenkanal
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10.6
10.6.7

L NMKSJNRbap`^kJNKMJNNLOMMO

báå pìÄáåÇÉñ áëí Éáå q~ÄÉääÉåéä~íò ÉáåÉë m~ê~ãÉíÉêë ìåíÉê ÇÉã fåÇÉñK

_ÉáëéáÉäW

häÉããÉ uRL^NI pìÄÅçÇÉ N ìåíÉê ÇÉã m~ê~ãÉíÉê `MNNT ëçää ~åÖÉëéêçÅÜÉåïÉêJ
ÇÉåK

fåÇÉñ Z OQRTR J NNT Z RcU^ÜÉñ EfåÇÉñ iltJ_óíÉ Z U^I fåÇÉñ efdeJ_óíÉ Z RcF

pìÄáåÇÉñ Z N

táêÇ Éáå m~ê~ãÉíÉê ~åÖÉëéêçÅÜÉåI ÇÉê âÉáåÉå pìÄáåÇÉñ Ü~íI ãì≈ ÜáÉê ÉáåÉ M ÉáåJ
ÖÉíê~ÖÉå ïÉêÇÉåK

aÉê òì ΩÄÉêíê~ÖÉåÇÉ tÉêí áå Äáë òì Q _óíÉK

aáÉ m~ê~ãÉíÉê ëáåÇ áå ìåíÉêëÅÜáÉÇäáÅÜÉå cçêã~íÉå ~ÄÖÉäÉÖíK a~ë ÖÉÄê®ìÅÜäáÅÜJ
ëíÉ áëí Ç~ë cáñÉÇJPOJcçêã~íK aáÉëÉë áëí Éáå cÉëíâçãã~Ñçêã~íãáí Qk~ÅÜâçãã~J
ëíÉääÉåK cΩê ÇÉå ^åïÉåÇÉê áëí ÜáÉêÄÉá òì ÄÉ~ÅÜíÉåI Ç~≈ ÇáÉëÉ m~ê~ãÉíÉê ãáí
NMKMMMãìäíáéäáòáÉêíïÉêÇÉåãΩëëÉåK aáÉ_ÉëÅÜêÉáÄìåÖìåÇwìçêÇåìåÖÇÉêÉáåòÉäJ
åÉå cçêã~íÉ ëíÉÜÉå áå ÇÉê `çÇÉí~ÄÉääÉK

_ÉÑÉÜäëÅçÇÉ Z NOU Z UMÜÉñ

_Éá ÉáåÉã cÉÜäÉê ïáêÇ îçã ^åíêáÉÄ ÉáåÉ bêêçêJoÉëéçåëÉ ÖÉåÉêáÉêíK a~ÄÉá ïáêÇ áã
kìíòÇ~íÉåíÉáä áå a~í~ Q áããÉê ÉáåÉ S ìåÇ áå a~í~ P Éáå cÉÜäÉêÅçÇÉ ΩÄÉêíê~ÖÉåK

j∏ÖäáÅÜÉ cÉÜäÉêÅçÇÉëW

Befehlscode Data 3 Data 4 Bedeutung

80hex 6 6 falscher Index

80hex 5 6 falscher Subindex

80hex 3 6 Zugriff verweigert

pìÄáåÇÉñ

a~í~ N Äáë a~í~ Q

cÉÜäÉê
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10 Funktionsmodul E82ZAFCC0xx - Systembus (CAN)

10.6
10.6.8

LNMKSJNS bap`^kJNKMJNNLOMMO

NMKSKU _ÉáëéáÉäÉ òìã m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåíÉäÉÖê~ãã

aáÉ hΩÜäâ∏êéÉêíÉãéÉê~íìê EtÉêí îçå QP °`F `MSN ëçää îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ãáí ÇÉê
dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ R ΩÄÉê m~ê~ãÉíÉêâ~å~ä N ÖÉäÉëÉå ïÉêÇÉåK

z _ÉêÉÅÜåìåÖ fÇÉåíáÑáÉê

Identifier vom Parameterkanal 1 zum Antriebs-
regler

= 1536 + Geräteadresse

Identifier = 1536 + 5 = 1541

z hçãã~åÇç oÉ~Ç oÉèìÉëí E^åÑçêÇÉêìåÖ òìã iÉëÉå ÉáåÉë m~ê~ãÉíÉêë îçã
^åíêáÉÄëêÉÖäÉêF

Kommando = 40ÜÉñ

z _ÉêÉÅÜåìåÖ ÇÉë fåÇÉñ

Index = 24575 - Codestellennummer - 2000
(PS - 1)

Index = 24575 - 61 - 2000 · 0 = 24514 = 5FC2hex

qÉäÉÖê~ãã òìã ^åíêáÉÄW

Identifier Kom-
mando

Index Low
Byte

Index High
Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4

1541 40ÜÉñ C2ÜÉñ 5FÜÉñ 00 00 00 00 00

qÉäÉÖê~ãã îçã ^åíêáÉÄ

fÇÉåíáÑáÉêW
m~ê~ãÉíÉêâ~å~ä N îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê EZNQMUF H dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ Z NQNP

hçãã~åÇçW
oÉ~Ç oÉëéçåëÉ ^åíïçêí ~ìÑ ÇáÉ iÉëÉ~åÑçêÇÉêìåÖ ãáí ÇÉã ~âíìÉääÉåtÉêí Z QPÜÉñ

fåÇÉñ ÇÉê iÉëÉ~åÑçêÇÉêìåÖW
Rc`OÜÉñ

pìÄáåÇÉñW
M

a~í~N Äáë a~í~ QW
MM MS Uc _M Z QPMKMMM  QPMKMMM W NMKMMM Z QP ø`

Identifier Kom-
mando

Index Low
Byte

Index High
Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4

1413 43ÜÉñ C2ÜÉñ 5FÜÉñ 00 B0ÜÉñ 8FÜÉñ 06ÜÉñ 00

m~ê~ãÉíÉê äÉëÉå



Datentransfer
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10.6
10.6.8

L NMKSJNTbap`^kJNKMJNNLOMMO

aáÉ eçÅÜä~ìÑòÉáí `MMNO Em~ê~ãÉíÉêë~íò NF îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ãáí ÇÉê dÉê®íÉ~J
ÇêÉëëÉ N ëçää ΩÄÉê m~ê~ãÉíÉêâ~å~ä N ~ìÑ OM ë îÉê®åÇÉêí ïÉêÇÉåK

z _ÉêÉÅÜåìåÖ fÇÉåíáÑáÉê

Identifier vom Parameterkanal 1 zum Antriebs-
regler

= 1536 + Geräteadresse

Identifier = 1536 + 1 = 1537

z hçãã~åÇç têáíÉ oÉèìÉëí Em~ê~ãÉíÉê òìã ^åíêáÉÄ ëÉåÇÉåF

Kommando = 23ÜÉñ

z _ÉêÉÅÜåìåÖ ÇÉë fåÇÉñ

Index = 24575 - Codestellennummer - 2000
(PS - 1)

Index = 24575 - 12 - 2000 V 0 = 24563 = 5FF3hex

z pìÄáåÇÉñW M
z _ÉêÉÅÜåìåÖ eçÅÜä~ìÑòÉáí

Wert für Hochlaufzeit 20 s · 10.000 = 200.000 = 00 03 0D 40ÜÉñ

z qÉäÉÖê~ãã òìã ^åíêáÉÄ

Identifier Kom-
mando

Index Low
Byte

Index High
Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4

1537 23ÜÉñ F3ÜÉñ 5FÜÉñ 00 40ÜÉñ 0DÜÉñ 03ÜÉñ 00

^åíïçêí ÇÉë ^åíêáÉÄÉë ÄÉá ÑÉÜäÉêÑêÉáÉê ^ìëÑΩÜêìåÖ

Identifier Kom-
mando

Index Low
Byte

Index High
Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4

1409 60ÜÉñ F3ÜÉñ 5FÜÉñ 00 00 00 00 00

fÇÉåíáÑáÉê m~ê~ãÉíÉêâ~å~ä N îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê Z NQMU H dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ Z NQMV

hçãã~åÇç Z têáíÉ oÉëéçåëÉ E^åíïçêí ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë EnìáííáÉêìåÖFF Z SMÜÉñ

m~ê~ãÉíÉê ëÅÜêÉáÄÉå



Datentransfer
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10 Funktionsmodul E82ZAFCC0xx - Systembus (CAN)

10.6
10.6.8

LNMKSJNU bap`^kJNKMJNNLOMMO

báåÉ pçÑíï~êÉJbêòÉìÖåáëâÉååòáÑÑÉê EbhwI `çÇÉëíÉääÉ iJ`MOMMF ÇÉë iÉåòÉJmêçJ
ÇìâíÉë UOMM îÉÅíçê ëçää ~ìë ÇÉã m~ê~ãÉíÉêë~íò N ÖÉäÉëÉå ïÉêÇÉåK aáÉ bhw Ü~í
ÉáåÉ i®åÖÉ îçå NQ ~äéÜ~åìãÉêáëÅÜÉå píÉääÉåK páÉ ïáêÇ ÇÉëÜ~äÄ ~äë_äçÅâé~ê~ãÉJ
íÉê ΩÄÉêíê~ÖÉåK _Éá ÇÉê §ÄÉêíê~ÖìåÖ îçå _äçÅâé~ê~ãÉíÉêå ïáêÇ ÇáÉ ÖÉë~ãíÉ a~J
íÉåÄêÉáíÉ îçã OK J UK _óíÉ ÖÉåìíòíK

a~ëhçãã~åÇçÄóíÉ ENK _óíÉF ÉåíÜ®äíï®ÜêÉåÇÇÉê§ÄÉêíê~ÖìåÖÇÉêkìíòÇ~íÉåÉáJ
åÉå báåíê~Ö EQMÜÉñ ÄòïK QNÜÉñFI ìã

Ó Ç~ë båÇÉ ÇÉê _äçÅâΩÄÉêíê~ÖìåÖ ëáÖå~äáëáÉêÉå òì â∏ååÉå
Ó ÇÉå å®ÅÜëíÉå _äçÅâ ~åÑçêÇÉêå òì â∏ååÉåK

z ^åÑçêÇÉêìåÖ ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ iJ`MOMM

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
40ÜÉñ 37ÜÉñ 5FÜÉñ 00 00 00 00 00

1. Byte: 40 Read Request (Anforderung zum Lesen eines Parameters vom Antriebsregler)
2./3. Byte: Index Low/High Byte: 24575 - 200 - 0 = 24375 = 5F37hex

z ^åíïçêí ãáí ^åÖ~ÄÉ ÇÉê _äçÅâä®åÖÉ ENQ wÉáÅÜÉåF

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
41ÜÉñ 37ÜÉñ 5FÜÉñ 00 0EÜÉñ 00 00 00

1. Byte: 41 Read Response. Der Eintrag von 41hex weist darauf hin, daß es sich um ein Blocktelegramm handelt.
2./3. Byte: s.o.
5. Byte: 0E (=14dez.) Datenlänge 14 Zeichen (ASCII-Format)

z ^åÑçêÇÉêìåÖ ÇÉë ÉêëíÉå a~íÉåÄäçÅâë

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
60ÜÉñ 00 00 00 00 00 00 00

1. Byte: 60ÜÉñ
Write Response (Quittierung) mit Zugriff auf die Byte 2 - 8.
Hinweis:
Die einzelnen Blöcke werden der Reihe nach getoggelt*, d.h. zuerst erfolgt die Anforderung mit Kommando 60hex
(=0110 0000bin), danach mit Kommando 70hex (=0111 0000bin), dann wieder mit 60hex usw. Äquivalent dazu verhält
sich die Antwort, die zwischen den Anforderungen durch ein Toggelbit alternierendes Verhalten aufweist. Der Vorgang
wird durch das Kommando 11hex (Bit 0 wird gesetzt, siehe unten) beendet.
*Toggelbit = Bit 4 (Zählweise beginnend bei 0)

z ^åíïçêí

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
00 38ÜÉñ 32ÜÉñ 53ÜÉñ 38ÜÉñ 32ÜÉñ 31ÜÉñ 32ÜÉñ

2. Byte - 8. Byte, ASCII-Darstellung ergibt: 8 2 S 8 2 1 2

z ^åÑçêÇÉêìåÖ ÇÉë òïÉáíÉå a~íÉåÄäçÅâë

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
70ÜÉñ 00 00 00 00 00 00 00

1. Byte: 70ÜÉñ (Toggle) Write Response (Quittierung) mit Zugriff auf alle 4 Datenbyte

z ^åíïçêí òïÉáíÉê a~íÉåÄäçÅâ ãáí båÇÉâÉååìåÖ

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
11ÜÉñ 56ÜÉñ 5FÜÉñ 31ÜÉñ 34ÜÉñ 30ÜÉñ 30ÜÉñ 30ÜÉñ

1. Byte: 11 letzte Übertragung des Datenblocks
2. Byte - 8. Byte: V _ 1 4 0 0 0
Das Ergebnis der Datenblockübertragung ist: 82S8212V_14000

_äçÅâé~ê~ãÉíÉê äÉëÉå
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NMKT `^kçéÉåJlÄàÉâíÉ ìåÇ iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉå

NMKTKN fãéäÉãÉåíáÉêíÉ `^kçéÉåJlÄàÉâíÉ

aÉê `^kçéÉå fåÇÉñ NMMMÜÉñ ÖáÄí Ç~ë dÉê®íÉéêçÑáä ÑΩê ÇáÉëÉë dÉê®í ~åK ^ì≈ÉêÇÉã
â∏ååÉå ÜáÉê åçÅÜ òìë®íòäáÅÜÉ fåÑçêã~íáçåÉåI ÇáÉ áã dÉê®íÉéêçÑáä ëÉäÄÉê ÇÉÑáåáÉêí
ëáåÇI ìåíÉêÖÉÄê~ÅÜíïÉêÇÉåKtáêÇå~ÅÜâÉáåÉãëéÉòáÉääÉådÉê®íÉéêçÑáä ÖÉ~êÄÉáíÉíI
ëç áëí ÇÉê fåÜ~äí MMMMÜÉñ EONTRf_FK

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte
1000 0 Device type U32 0 ... (232 - 1) ro

_áíÄÉäÉÖìåÖ áå ÇÉå qÉäÉÖê~ããÇ~íÉå

5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
U32

LSB
Geräte-Profil-Nummer

MSB
Zusätzliche Informationen

NMKTKO hçããìåáâ~íáçåëêÉäÉî~åíÉ iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉå

C0350 Wert Bemerkung

1 (Lenze-Einstellung) ... 63 • C0350 ermöglicht die Adressierung aller Datenobjekte (Parameter-
und Prozeßdatenkanäle).

• Kommunikation zwischen den Systembus-Teilnehmern über ereignis-
gesteuerten Prozeßdatenkanal:
– Werden die Antriebsregler mit lückenlosen, steigenden Adressen
versehen, sind die ereignisgesteuerten Datenobjekte so geschal-
tet, daß die Kommunikation zwischen den Antriebsreglern möglich
ist. Beispiel:

– Antriebsregler 1: C0350 = 1
Antriebsregler 2: C0350 = 2
Antriebsregler 3: C0350 = 3

– Die Datenobjekte sind damit wie folgt zugeordnet:
CAN-OUT2 Antriebsregler 1 → CAN-IN2 Antriebsregler 2
CAN-OUT2 Antriebsregler 2 → CAN-IN2 Antriebsregler 3

• Kommunikation zwischen den Systembus-Teilnehmern über zykli-
schen, synchronisierten Prozeßdatenkanal:
– Der Austausch synchronisierter Prozeßdaten CAN-IN1 und CAN-
OUT1 (C0360 = 1) von Antriebsregler zu Antriebsregler ist mög-
lich, wenn ein Systembus-Teilnehmer das Sync-Telegramm sen-
den kann (z. B. Lenze-Servo-Umrichter 9300).

• Änderungen werden nur übernommen nach einer der folgenden
Aktionen:
– Netzschalten
– Befehl ”Reset-Node” über das Bussystem
– Reset-Node über C0358

C0351 Wert [kBit/s] Bemerkung

0 500 (Werksabgleich) Änderungen mit C0003 speichern.
Di A i k d Ei t ll d h f l d Akti1 250

g p
Die Auswirkungen der Einstellung werden nur nach folgenden Aktionen
übernommen:

2 125
übernommen:
• einem erneuten Netzeinschalten

3 50

einem erneuten Netzeinschalten
• einem Befehl ”Reset-Node” über das Bussystem
• einem Reset Node durch Codestelle C0358

4 1000
(wird zur Zeit vom Funkti-
onsmodul E82ZAFCC100
unterstützt)

• einem Reset-Node durch Codestelle C0358

5 20

NMMMÜÉñW
aÉîáÅÉ qóéÉ
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C0352 Wert Bemerkung
0 Slave (Lenze-Einstellung) • Ein Antriebsregler muß zum Master bestimmt werden, wenn inner-

halb eines Systembus-Netzwerks der Datenaustausch zwischen den
Antriebsreglern ohne übergeordnetes Leitsystem erfolgen soll.

• Die Masterfunktionalität ist nur für die Initialisierungsphase des
Antriebssystems erforderlich.

• Der Master ändert den Zustand von Pre Operational nach Operatio
1 Master

• Der Master ändert den Zustand von Pre-Operational nach Operatio-
nal.

• Der Datenaustausch über die Prozeßdatenobjekte ist nur im Zustand
Operational möglich.

• Für die Initialisierungsphase ist eine Boot-Up-Zeit (C0356/1) für den
Master einstellbar.

C0353 Wert Bemerkung
C0353/1
(Adreßvor-

0 Adressen aus C0350
(Lenze-Einstellung)

Ist mit der Codestelle C0350 keine gewünschte Datenverteilung mög-
lich, kann jedes Prozeßdatenobjekt mit einer eigenen Adresse aus(Adreßvor

wahl CAN1
bei Sync-
Steuerung)

1 Adresse für CAN-IN1
aus C0354/1
Adresse für CAN-
OUT1 aus C0354/2

lich, kann jedes Prozeßdatenobjekt mit einer eigenen Adresse aus
C0354 versehen werden. Hierbei müssen die anzusprechenden Date-
neingangsobjekte mit dem Identifier des Datenausgangsobjektes über-
einstimmen. Der Identifier ist ein CAN-spezifisches Zuordnungskriterium
für eine Nachricht. Werden Fremdgeräte wie z. B dezentrale digitale
Ein- und Ausgänge verwendet sind die resultierenden Identifier zu

C0353/2
(Adreßvor-

0 Adressen aus C0350
(Lenze-Einstellung)

Ein- und Ausgänge verwendet, sind die resultierenden Identifier zu
beachten.
• Änderungen werden nur übernommen nach einer der folgenden(Adreßvor

wahl CAN2) 1 Adresse für CAN-IN2
aus C0354/3
Adresse für CAN-
OUT2 aus C0354/4

• Änderungen werden nur übernommen nach einer der folgenden
Aktionen:
– Netzschalten
– Befehl ”Reset-Node” über das Bussystem
– Reset-Node über C0358

C0353/1
(Adreßvor-

0 Adressen aus C0350
(Lenze-Einstellung)

Reset Node über C0358
• Über C0355 sind die resultierenden Identifier abrufbar.

(Adreßvor
wahl CAN1
bei Ereignis-
oder Zeit-
Steuerung)

1 Adresse für CAN-IN1
aus C0354/5
Adresse für CAN-
OUT1 aus C0354/6

C0355 Zuordnung Bemerkung
C0355/1 Identifier CAN-IN1 C0355 ist eine Anzeigecodestelle für die resultierenden Identifier. Hier
C0355/2 Identifier CAN-OUT1

C0355 ist eine Anzeigecodestelle für die resultierenden Identifier. Hier
können keine Werte vorgegeben werden.

C0355/3 Identifier CAN-IN2

g g
Die Identifier berechnen sich jeweils aus dem Basisidentifier und der
gültigen Adresse für die ein elnen Pro eßdatenobjekten (siehe KapitelC0355/4 Identifier CAN-OUT2 gültigen Adresse für die einzelnen Prozeßdatenobjekten (siehe Kapitel
CANopen Adressierung der Antriebe)

C0355/5 Identifier CAN-IN3
CANopen, Adressierung der Antriebe).

C0355/6 Identifier CAN-OUT3

hçåÑáÖìê~íáçå
póëíÉãÄìëJqÉáäåÉÜãÉê `MPRO

pÉäÉâíáîÉ ^ÇêÉëëáÉêìåÖ ÇÉê
ÉáåòÉäåÉå mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ
`MPRPI `MPRQ
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C0356/x Bedeutung

C0356/1 Zeiteinstellung für das Boot-Up des Masters (nur gültig, wenn C0352 = 1)
In der Regel ist hier die Lenze-Einstellung ausreichend.
Sind mehrere Antriebsregler im Verbund, ohne daß ein übergeordnetes Leitsystem die Initialisierung
des CAN-Netzwerkes übernimmt, muß dieses durch einen Antriebsregler erfolgen. Hierzu aktiviert der
Master zu einem bestimmten Zeitpunkt einmalig das gesamte CAN-Netzwerk und startet damit die
Prozeßdatenübertragung.
(Zustandsänderung von Pre-Operational nach Operational).
Hier wird der Zeitpunkt eingestellt, wann nach dem Netzeinschalten diese Aktivierung erfolgt.

C0356/2 Zykluszeit für das Prozeßdaten-Ausgangsobjekt CAN-OUT2.
D C0356/2 = 0: ereignisgesteuerte Prozeßdatenübergabe;
das Prozeßdaten-Ausgangsobjekt wird nur dann gesendet, wenn sich ein Wert im
Ausgangsobjekt ändert

D C0356/2 > 0:
das Senden des Prozeßdatenobjektes CAN-OUT2 erfolgt mit der hier eingestellten Zykluszeit

C0356/3 Zykluszeit für das Prozeßdaten-Ausgangsobjekt CAN-OUT3.
D C0356/3 = 0: ereignisgesteuerte Prozeßdatenübergabe;
das Prozeßdaten-Ausgangsobjekt wird nur dann gesendet, wenn sich ein Wert im
Ausgangsobjekt ändert

D C0356/3 > 0:
das Senden des Prozeßdatenobjektes CAN-OUT3 erfolgt mit der hier eingestellten Zykluszeit

C0356/4 CAN delay
Wartezeit nach dem Einschalten des Antriebsreglers bis Prozeßdaten gesendet werden können.

C0357 Anzeige Bemerkung
C0357/1
C0357/3

Überwachungszeit CAN-IN1 (gültig bei C0360 = 1)
Überwachen der Prozeßdaten-Eingangsobjekte, ob in der hier definierten
Zeit ein Telegramm eingegangen ist:
• Wird innerhalb der eingestellten Zeit ein Telegramm empfangen, wird

die zugehörige Überwachungszeit zurückgesetzt und neu gestartet.
• Wird innerhalb der eingestellten Zeit kein Telegramm empfangen,

setzt der Antriebsregler Trip CE1/CE3 (CAN-IN1) oder CE2 (CAN-IN2).
• Werden zu viele fehlerhafte Telegramme empfangen, koppelt sich der

Antriebsregler vom Bus ab und setzt Trip CE4 (Bus off).

C0357/2 Überwachungszeit CAN-IN2 Überwachen der Prozeßdaten-Eingangsobjekte, ob in der hier definierten
Zeit ein Telegramm eingegangen ist:
• Wird innerhalb der eingestellten Zeit ein Telegramm empfangen, wird

die zugehörige Überwachungszeit zurückgesetzt und neu gestartet.
• Wird innerhalb der eingestellten Zeit kein Telegramm empfangen,

setzt der Antriebsregler Trip CE1/CE3 (CAN-IN1) oder CE2 (CAN-IN2).
• Werden zu viele fehlerhafte Telegramme empfangen, koppelt sich der

Antriebsregler vom Bus ab und setzt Trip CE4 (Bus off).

C0358 Wert Bemerkung
0 inaktiv/Reset-Node durch-

geführt
• Änderung der Übertragungsrate, Änderung der Adressen der Prozeß-

datenobjekte oder der Geräteadresse werden erst nach einem Reset-
Node gültig.

• Ein Reset-Node kann ebenfalls erfolgen durch
1 Reset-Node starten

• Ein Reset-Node kann ebenfalls erfolgen durch
– erneutes Netzeinschalten
– Reset-Node über das Bussystem

wÉáíÉáåëíÉääìåÖÉå `MPRSLñ

§ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáíÉå `MPRT
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C0359 Wert Bemerkung
0 Operational In diesem Zustand ist das Bussystem voll funktionsfähig.

1 Pre-Operational Hierbei können nur Parameter (Codestellen) über das Bussystem über-
tragen werden. Ein Datenaustausch von Antriebsregler zu Antriebsregler
ist nicht möglich. Um in den Zustand Operational zu kommen, muß ein
Netzwerkmanagement-Telegramm auf den Bus ausgegeben werden .
Eine Zustandsänderung von Pre-Operational nach Operational kann
durch folgende Aktionen erfolgen:
Mit Codestelle C0352 wird ein Antrieb zum Master bestimmt. Beim
Netzeinschalten wird nach der eingestellten Boot-Up Zeit C0356/1 eine
automatische Zustandsänderung für den gesamten Antriebsverbund
vorgenommen.
Mit der Codestelle C0358 Reset-Node (Voraussetzung: C0352 = 1).
Mit dem binären Eingangssignal Reset-Node, welches z.B. bei entspre-
chender Konfigurierung mit der Codestelle C0364 über eine Klemme
gesetzt werden kann (Voraussetzung: C0352 = 1).
Ein Netzwerkmanagement-Telegramm durch einen CAN-Master.

2 Warning Beim Zustand Warnung sind fehlerhafte Telegramme eingelaufen. Der
Antriebsregler ist nur noch passiv beteiligt, vom Antriebsregler werden
keine Daten mehr gesendet.
Die Ursache dafür kann sein:
ein fehlender Busabschluß
ein nicht ausreichende Abschirmung
Potentialunterschiede der Masseanbindung der Steuerelektronik
eine zu hohe Buslast
Antriebsregler ist nicht am Bus angeschlossen

3 Bus-Off Die Häufigkeit der fehlerhaften Telegramme hat den Antriebsregler dazu
veranlaßt, sich vom Bus abzukoppeln. Ein Zuschalten in den Zustand
Pre-Operational ist möglich durch:
ein Trip-Reset
ein Node-Reset
erneutes Netzschalten

^åòÉáÖÉ póëíÉãÄìëJpí~íìë
`MPRV
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NMKU ^åÜ~åÖ

NMKUKN `çÇÉí~ÄÉääÉ

Spalte Abkürzung Bedeutung
Code Cxxxx Code Cxxxx • Parameterwert des Code kann in jedem Parametersatz unterschiedlichCode

1 Subcode 1 von Cxxxx
Parameterwert des Code kann in jedem Parametersatz unterschiedlich
definiert sein

2 Subcode 2 von Cxxxx • Parameterwert wird sofort übernommen (ONLINE)

* Parameterwert des Code ist in allen Parametersätzen gleich
 Keypad E82ZBC Geänderter Parameter des Code oder Subcode wird nach Drücken von

 übernommen
Keypad XT EMZ9371BC Geänderter Parameter des Code oder Subcode wird nach Drücken von

 übernommen

 Keypad E82ZBC Geänderter Parameter des Code oder Subcode wird nach Drücken von
 übernommen, wenn der Regler gesperrt ist

Keypad XT EMZ9371BC Geänderter Parameter des Code oder Subcode wird nach Drücken von
 übernommen, wenn der Regler gesperrt ist

(A) Code, Subcode oder Auswahl nur verfügbar bei Betrieb mit Application-I/O
uSEr Code ist in der Lenze-Einstellung im USER-Menü enthalten

Bezeichnung Bezeichnung des Code
Lenze Lenze-Einstellung (Wert bei Auslieferung oder nach Wiederherstellen des Lieferzustands mit C0002)

Æ Die Spalte ”WICHTIG” enthält weitere Information
Auswahl 1 {%} 99 min. Wert {Einheit} max. Wert
WICHTIG - Kurze, wichtige Erläuterungen

pç äÉëÉå páÉ ÇáÉ `çÇÉí~ÄÉääÉ
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Code Einstellmöglichkeiten WICHTIG

Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl

C0005


Feste Konfiguration
analoge Eingangssi-
gnale

0 Änderung von C0005 wird in den entspre-
chenden Subcode von C0412 kopiert. Freie
Konfiguration in C0412 setzt C0005 = 255!
Beachten Sie bei Konfigurationen mit Frequen-
zeingang:
• Den Frequenzeingang X3/E1, X3/E2 mit

C0410/24 = 1 aktivieren.
• Alle bestehenden Signalverbindungen der

vom Frequenzeingang benutzten digitalen
Eingänge in C0410 löschen

• Frequenzeingang mit C0425 und C0426 kon-
figurieren

0 Sollwert für Drehzahlsteuerung über X3/8 oder X3/1U,
X3/1I

1 Sollwert für Drehzahlsteuerung über X3/8 mit Soll-
wertsummation über Frequenzeingang

2 Sollwert für Drehzahlsteuerung über Frequenzeingang
mit Sollwertsummation über X3/8

3 Sollwert für Drehzahlsteuerung über Frequenzeingang,
Drehmomentbegrenzung über X3/8 (Leistungsregelung)

4 Sollwert für sensorlose Drehmomentregelung über
X3/8, Drehzahlklammerung über C0011

Nur aktiv, wenn C0014 = -5- (Drehmomentvor-
gabe)

5 Sollwert für sensorlose Drehmomentregelung über
X3/8, Drehzahlklammerung über Frequenzeingang

g )

6 Geregelter Betrieb; Sollwert über X3/8 mit digitaler
Rückführung über Frequenzeingang

7 Geregelter Betrieb; Sollwert über Frequenzeingang
X3/E1 mit analoger Rückführung über X3/8

200 Alle digitalen und analogen Eingangssignale kommen
vom Feldbus-Funktionsmodul auf FIF (z. B. INTERBUS
oder PROFIBUS-DP)

Setzt C0410/x = 200 und C0412/x = 200

255 In C0412 wurde frei konfiguriert Nur Anzeige
C0005 nicht ändern, da Einstellungen in C0412
verlorengehen können
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Code WICHTIGEinstellmöglichkeiten

Nr. AuswahlLenzeBezeichnung

C0135* Antriebsregler-Steu-
erwort (Parameterka-
nal)

Bit Belegung

• Steuerung des Antriebsreglers über Parame-
terkanal. Die wichtigsten Steuerbefehle sind
in Bitbefehlen zusammengefaßt

• C0135 ist mit dem Keypad nicht veränderbar

1|0 JOG1, JOG2, JOG3 oder C0046
(NSET1-JOG1/3, NSET1-JOG2/3)

00
01
10
11

C0046 aktiv
JOG1 (C0037) aktiv
JOG2 (C0038) aktiv
JOG3 (C0039) aktiv

2
0
1

Aktuelle Drehrichtung (DCTRL1-CW/CCW)
nicht invertiert
invertiert

3
0
1

Quickstop (DCTRL1-QSP)
nicht aktiv
aktiv

4
0
1

Hochlaufgeber stoppen (NSET1-RFG1-STOP)
nicht aktiv
aktiv

5
0
1

Hochlaufgebereingang = 0 (NSET1-RFG1-0)
nicht aktiv
aktiv (Ablauf an C0013)

RFG1 = Hochlaufgeber Hauptsollwert

6
0
1

UP-Funktion Motorpoti (MPOT1-UP)
nicht aktiv
aktiv

7
0
1

DOWN-Funktion Motorpoti (MPOT1-DOWN)
nicht aktiv
aktiv

8 reserviert

9
0
1

Reglersperre (DCTRL1-CINH)
Regler freigegeben
Regler gesperrt

10 TRIP-Set (DCTRL1-TRIP-SET) Setzt im Antriebsregler Störung ”externer Feh-
ler” (EEr , LECOM-Nr. 91)

11
0 ⇒ 1

TRIP-Reset (DCTRL1-TRIP-RESET)
Flanke bewirkt TRIP-Reset

13|12 Parametersätze umschalten
(DCTRL1-PAR2/4, DCTRL1-PAR3/4)

00
01
10
11

PAR1
PAR2
PAR3
PAR4

14
0
1

Gleichstrombremse (MTCRL1-DCB)
nicht aktiv
aktiv

15 reserviert
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Code WICHTIGEinstellmöglichkeiten

Nr. AuswahlLenzeBezeichnung

C0150* Antriebsregler-Sta- Bit Belegung • Abfrage des Antriebsregler-Status über Para-
S

g
tuswort 1 (Parame-
terkanal)

0 Abbildung von C0417/1

g g
meterkanal. Die wichtigsten Statusinforma-
tionen sind als Bitmuster zusammengefaßtterkanal)

1
0
1

Impulssperre (DCTRL1-IMP)
Leistungsausgänge freigegeben
Leistungsausgänge gesperrt

tionen sind als Bitmuster zusammengefaßt
• Einige Bits sind frei mit internen Digitalsigna-

len verknüpfbar
• Konfiguration in C0417

2 Abbildung von C0417/3
• Konfiguration in C0417
• Im Keypad: Nur Anzeige (hexadezimal)

3 Abbildung von C0417/4
Im Keypad: Nur Anzeige (hexadezimal)

4 Abbildung von C0417/5

5 Abbildung von C0417/6

6
0
1

Ausgangsfrequenz = 0 (DCTRL1-NOUT=0)
falsch
wahr

7
0
1

Reglersperre (DCTRL1-CINH)
Regler freigegeben
Regler gesperrt

11|10|9|8 Gerätezustand

0000 Geräte-Initialisierung

0001 Netzspannung aus (bei externer Versorgung des Steu-
erteils des Antriebsreglers)

0010 Einschaltsperre

0011 Betrieb gesperrt

0100 Fangschaltung aktiv

0101 Gleichstrombremse aktiv

0110 Betrieb freigegeben

0111 Meldung aktiv

1000 Störung aktiv

12
0
1

Übertemperatur-Warnung (DCTRL1-OH-WARN)
keine Warnung
ϑmax - 5 °C erreicht

13
0
1

Zwischenkreis-Überspannung (DCTRL1-OV)
keine Überspannung
Überspannung

14 Abbildung von C0417/15

15 Abbildung von C0417/16

C0350*


Systembus-Knotena-
dresse

1 1 {1} 63 Änderung wird nach Befehl ”Reset-Node” wirk-
sam

C0351* Systembus-Baudrate 0 0 500 kbit/s Änderung wird nach Befehl ”Reset-Node” wirk-


y

1 250 kbit/s

g
sam

2 125 kbit/s

3 50 kbit/s

4 1000 kbit/s (nur Funktionsmodul E82ZAFCC100)

5 20 kbit/s
C0352*


Konfiguration
Systembus-Teilneh-

0 0 Slave Änderung wird nach Befehl ”Reset-Node” wirk-
sam Systembus-Teilneh-

mer 1 Master
sam

C0353*


Quelle Systembus-
Adresse

Quelle der Adresse für Systembus Prozeßdaten-
kanäle

1 CAN1 (Sync) 0 0 C0350 ist Quelle Wirksam bei Sync-Steuerung (C0360 = 1)

2 CAN2 0 1 C0354 ist Quelle

3 CAN1 (Zeit) 0 Wirksam bei Ereignis- bzw. Zeit-Steuerung
(C0360 = 0)
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Code WICHTIGEinstellmöglichkeiten

Nr. AuswahlLenzeBezeichnung

C0354*


Selektive Systembus-
Adresse

0 {1} 513 Einzeladressierung der Systembus-Prozeßdate-
nobjekte

1 CAN-IN1 (Sync) 129 Wirksam bei Sync-Steuerung (C0360 = 1)

2 CAN-OUT1 (Sync) 1

y g ( )

3 CAN-IN2 257

4 CAN-OUT2 258

5 CAN-IN1 (Zeit) 385 Wirksam bei Ereignis- oder Zeit-Steuerung

6 CAN-OUT1 (Zeit) 386

g g
(C0360 = 0)

C0355*


Systembus-Identifier 0 {1} 2047 Nur Anzeige

1 CAN-IN1 Identifier von CAN1 bei Sync-Steuerung (C0360

2 CAN-OUT1

y g (
= 1)

3 CAN-IN2

4 CAN-OUT2

5 CAN-IN1 Identifier von CAN1 bei Ereignis- oder Zeit-

6 CAN-OUT1

g
Steuerung (C0360 = 0)

C0356*


Systembus Zeitein-
stellungen

1 boot up 3000 0 {1 ms} 65000 Notwendig für CAN-Verbund ohne Master

2 Zykluszeit CAN-OUT2 0

{ }

0 = ereignisgesteuerte Prozeßdatenübergabe
> 0 = zyklische Prozeßdatenübergabe

3 Zykluszeit CAN-OUT1 0 0 und C0360 = 0: ereignisgesteuerte Prozeßda-
tenübergabe
> 0 und C0360 = 1: zyklische Prozeßdatenüber-
gabe

4 CAN delay 20 Wartezeit bis zum Beginn des zyklischen Sen-
dens nach dem boot-up

C0357*


Systembus Überwa-
chungszeiten

1 CAN-IN1 (Sync) 0 0
= Überwachung inaktiv

{1 ms} 65000 aktiv, wenn C0360 = 1
TRIP CE1 bei Kommunikationsstörung

2 CAN-IN2 0

g

TRIP CE2 bei Kommunikationsstörung

3 CAN-IN1 (Zeit) 0 aktiv, wenn C0360 = 0
TRIP CE3 bei Kommunikationsstörung

C0358* Reset-Node 0 0 ohne Funktion Systembus Reset-Knotenpunkt einrichten
 1 Systembus reset

y p

C0359* Status Systembus 0 Operational Nur Anzeige


y

1 Pre-Operational

g

2 Warning

3 Bus-Off
C0360* Steuerung Prozeßda- 1 0 Ereignis- bzw. Zeitsteuerung


g
tenkanal CAN1 1 Sync-Steuerung

C0370*


Fernparametrierung
über Systembus
(CAN) kti i

0 deaktiviert Kann mit Bus-Funktionsmodulen auf FIF nur ge-
lesen werdeny

(CAN) aktivieren 1 ... 63 aktiviert entsprechende CAN-Adresse 1 = CAN-Adresse 1
63 = CAN-Adresse 63

255 Kein Systembus (CAN) vorhanden Nur Anzeige
C0372* Identifizierung Funkti- 0 kein Funktionsmodul Nur Anzeigeg

onsmodul 1 Standard-I/O oder AS-i

g

2 Systembus (CAN)

6 anderes Funktionsmodul auf FIF
z. B. Application-I/O, INTERBUS, ...

10 keine gültige Erkennung
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Code WICHTIGEinstellmöglichkeiten

Nr. AuswahlLenzeBezeichnung

C0410


Freie Konfiguration
digitale Eingangssi-
gnale

Verknüpfung digitaler Signalquellen mit internen Digitalsignalen Eine Auswahl in C0007 wird in den entspre-
chenden Subcode von C0410 kopiert. Ände-
rung von C0410 setzt C0007 = 255!

1 NSET1-JOG1/3
NSET1-JOG1/3/5/7
(A)

1 Digitaler Eingang X3/E1 Auswahl Festsollwerte
C0410/1C0410/2C0410/33
LOW LOW LOW
HIGH LOW LOW

aktiv
C0046
JOG1

2 NSET1-JOG2/3
NSET1-JOG2/3/6/7
(A)

2 Digitaler Eingang X3/E2
HIGH LOW LOW
LOW HIGH LOW
... ... ...
HIGH HIGH HIGH

JOG1
JOG2
...
JOG7

3 DCTRL1-CW/CCW 4 Digitaler Eingang X3/E4 CW = Rechtslauf
CCW = Linkslauf

LOW
HIGH

4 DCTRL1-QSP 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Quickstop (über Klemme LOW-aktiv)

5 NSET1-RFG1-STOP 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Hochlaufgeber Hauptsollwert stoppen

6 NSET1-RFG1-0 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Hochlaufgebereingang für Hauptsollwert auf ”0”
setzen

7 MPOT1-UP 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Motorpotifunktionen

8 MPOT1-DOWN 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)

p

9 reserviert 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) 255 nicht ändern!

10 DCTRL1-CINH 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Reglersperre (über Klemme LOW-aktiv)

11 DCTRL1-TRIP-SET 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Externe Störung (über Klemme LOW-aktiv)

12 DCTRL1-TRIP-RESET 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Störung zurücksetzen

13 DCTRL1-PAR2/4 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Parametersatz umschalten
(nur möglich bei C0988 = 0)
C0410/13 und C0410/14 müssen in allen
verwendeten Parametersätzen die gleiche
Quelle haben. Sonst kann nicht zwischen
den Parametersätzen umgeschaltet werden
(Fehlermeldung CE5 oder CE7).

14 DCTRL1-PAR3/4 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) C0410/13 C0410/14
LOW LOW
HIGH LOW
LOW HIGH
HIGH HIGH

aktiv
PAR1
PAR2
PAR3
PAR4

15 MCTRL1-DCB 3 Digitaler Eingang X3/E3 Gleichstrombremse

16 (A) PCTRL1-RFG2- LOADI 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Prozeßregler-Istwert (PCTRL1-ACT) auf Prozeß-
regler-Hochlaufgeber (PCTRL1-RFG2) aufschal-
ten

17 DCTRL1-H/Re 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Hand/Remote-Umschaltung

18 PCTRL1-I-OFF 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) I-Anteil Prozeßregler ausschalten

19 PCTRL1-OFF 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Prozeßregler ausschalten

20 reserviert 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) 255 nicht ändern!

21 PCTRL1-STOP 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Prozeßregler stoppen (Wert ”einfrieren”)

22 DCTRL1-CW/QSP 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Drahtbruchsicheres Umschalten der Drehrich-

23 DCTRL1-CCW/QSP 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) tung

24 DFIN1-ON 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) 0 = Frequenzeingang inaktiv
1 = Frequenzeingang aktiv
Frequenzeingang mit C0425 und C0426 konfi-
gurieren
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C0410

(Forts.)

25 (A) PCTRL1-FOLL1-0 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Nachlaufregler an Reset-Rampe C0193 auf ”0”
fahren

26 (A) reserviert 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)

27 (A) NSET1-TI1/3 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Hochlaufzeiten zuschalten

28 (A) NSET1-TI2/3 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) C0410/27 C0410/28
LOW LOW
HIGH LOW
LOW HIGH
HIGH HIGH

aktiv
C0012; C0013
Tir 1; Tif 1
Tir 2; Tif 2
Tir 3; Tif 3

29 (A) PCTRL1-FADING 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Prozeßregler-Ausgang einblenden (LOW)/ aus-
blenden (HIGH)

30 (A) PCTRL1-INV-ON 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Prozeßregler-Ausgang invertieren

31 (A) PCTRL1-NADD-OFF 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Zusatzsollwert ausschalten

32 (A) PCTRL1-RFG2-0 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Hochlaufgebereingang Prozeßregler an Rampe
C0226 auf ”0” fahren

33 (A) NSET1-JOG4/5/6/7 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)

C0410 Mögliche digitale Signalquellen für C0410

(F t )

0 Nicht belegt (FIXED-FREE)
(Forts.) 1 Digitaler Eingang X3/E1 (DIGIN1)

2 Digitaler Eingang X3/E2 (DIGIN2)

3 Digitaler Eingang X3/E3 (DIGIN3)

4 Digitaler Eingang X3/E4 (DIGIN4)

5 (A) Digitaler Eingang X3/E5 (DIGIN5)

6 (A) Digitaler Eingang X3/E6 (DIGIN6)

7 PTC-Eingang (X2.2/T1, X2.2/T2) An T1/T2 nur potentialfreien Schalter anschlie-
ßen!
T1/T2 ist aktiv (”HIGH”), wenn Schalter ge-
schlossen

AIF-Steuerwort (AIF-CTRL)

10 Bit 0

... ...

25 Bit 15

CAN-IN1.W1 oder FIF-IN.W1

30 Bit 0

... ...

45 Bit 15

CAN-IN1.W2 oder FIF-IN.W2

50 Bit 0

... ...

65 Bit 15

CAN-IN2.W1

70 Bit 0

... ...

85 Bit 15

CAN-IN2.W2

90 Bit 0

... ...

105 Bit 15
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Status-Application-I/O Nur aktiv bei Betrieb mit Application-I/O

140 Drehmomentschwelle 1 erreicht (MSET1=MOUT)

pp

141 Drehmomentschwelle 2 erreicht (MSET2=MOUT)

142 Begrenzung Prozeßregler-Ausgang erreicht
(PCTRL1-LIM)

143...172 reserviert

200 Bitweise Zuordnung der Steuerwörter (FIF-CTRL1, FIF-
CTRL2) vom Feldbus-Funktionsmodul auf FIF (z. B.
INTERBUS oder PROFIBUS-DP)

Siehe auch C0005

Digitale Ausgangssignale

201 wie C0415, Auswahl 1

... ...

231 wie C0415, Auswahl 31

255 Nicht belegt (FIXED-FREE)

C0412


Freie Konfiguration
analoge Eingangssi-
gnale

Verknüpfung analoger Signalquellen mit internen Analogsignalen Eine Auswahl in C0005 oder C0007 wird in
den entsprechenden Subcode von C0412
kopiert. Änderung von C0412 setzt C0005 =
255 und C0007 = 255!

1 Sollwert 1
(NSET1–N1)

1 Analoger Eingang 1 (AIN1-OUT):
X3/8 (Standard-I/O)

Entweder NSET1-N1 oder
NSET1-N2 aktiv

Parameterkanal:
C0046

2 Sollwert 2
(NSET1-N2)

1

( )
X3/1U oder X3/1I (Application-I/O) Umschaltung mit C0410/17 Parameterkanal:

C0044

3 Zusatzsollwert
(PCTRL1-NADD)

255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe über Keypad
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls

Wirkt additiv auf NSET1-N1,
NSET1-N2, JOG-Werte und
die Funktion des Keypad

Parameterkanal:
C0049

4 Prozeßregler-Sollwert
1 (PCTRL1-SET1)

255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe über Keypad
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls

5 Prozeßregler-Istwert
(PCTRL1-ACT)

255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe über Keypad
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls

Parameterkanal:
C0051, wenn
C0238 = 1, 2

6 Drehmoment-Soll-
wert oder Drehmo-
ment-Grenzwert
(MCTRL1-MSET)

255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe über Keypad
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls

• C0014 beachten!
• Ein Drehmoment-Istwert

ist nicht notwendig.
• 16384 ≡ 100 % Drehmo-

ment-Sollwert
• Bedingung bei Vorgabe

über Klemme (C0412/6 =
1, 2 oder 4):
– Die Verstärkung des
Analogeingangs ist ein-
gestellt auf: C0414/x,
C0426 = 32768/C0011
[%]

Parameterkanal:
C0047

7 reserviert 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe über Keypad
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls

8 MCTRL1-VOLT-ADD 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe über Keypad
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls

Nur für spezielle Anwendungen. Veränderung
nur nach Rücksprache mit Lenze!

9 MCTRL1-PHI-ADD 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe über Keypad
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls

p

C0412

(Forts.) Mögliche analoge Signalquellen für C0412

0 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe über Keypad
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls

1 Analoger Eingang 1 (AIN1-OUT)
X3/8 (Standard-I/O)
X3/1U oder X3/1I (Application-I/O)
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2 Frequenzeingang (DFIN1-OUT) C0410/24, C0425, C0426, C0427 beachten

3 Motorpotentiometer (MPOT1-OUT)

4 (A) Analoger Eingang 2 (AIN2-OUT)
X3/2U oder X3/2I

5 ... 9 Eingangssignal ist konstant = 0 (FIXED0)

10 AIF-Eingangswort 1 (AIF-IN.W1) Werden nur ausgewertet, wenn C0001 = 3!

11 AIF-Eingangswort 2 (AIF-IN.W2)

g ,

20 CAN-IN1.W1 oder FIF-IN.W1

21 CAN-IN1.W2 oder FIF-IN.W2

22 CAN-IN1.W3 oder FIF-IN.W3

23 CAN-IN1.W4 oder FIF-IN.W4

30 CAN-IN2.W1

31 CAN-IN2.W2

32 CAN-IN2.W3

33 CAN-IN2.W4

200 Wortweise Zuordnung der Signale vom FeldbusFunkti-
onsmodul auf FIF (z. B. INTERBUS oder PROFIBUS-DP)

Siehe auch C0005

228 (A) PCTRL1-ACT

229 (A) PCTRL1-SET

230 (A) PCTRL1-OUT

231 (A) NSET1-RFG1-IN

232 (A) NSET1-NOUT

233 (A) PCTRL1-PID-OUT

234 (A) PCTRL1-NOUT

255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe über Keypad
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls

Entweder NSET1-N1 oder NSET1-N2 aktiv

C0415


Freie Konfiguration
Digitalausgänge

Ausgabe digitaler Signale auf Klemmen

1 Relaisausgang K1
(RELAY)

25 TRIP-Fehlermeldung (DCTRL1-TRIP) Eine Auswahl in C0008 wird in C0415/1 ko-
piert. Änderung von C0415/1 setzt C0008 =
255!

2 Digitalausgang X3/A1
(DIGOUT1)

16 Betriebsbereit (DCTRL1-RDY) Eine Auswahl in C0117 wird in C0415/2 ko-
piert. Änderung von C0415/2 setzt C0117 =
255!

3 (A) Digitalausgang X3/A2
(DIGOUT2)

255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
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C0415 Mögliche digitale Signale für C0415

(F t )

0 Nicht belegt (FIXED-FREE)
(Forts.) 1 aktiver Parametersatz

PAR-B0 aktiv (DCTRL1-PAR-B0)
aktiv PAR-B1 PAR-B0
PAR1 LOW LOW
PAR2 LOW HIGH
PAR3 HIGH LOW
PAR4 HIGH HIGH

2 Impulssperre aktiv (DCTRL1-IMP)

3 Imax-Grenze erreicht (MCTRL1-IMAX)
(C0014 = -5-: Drehmoment-Sollwert erreicht)

4 Frequenz-Sollwert erreicht (DCTRL1-RFG1=NOUT)

5 Hochlaufgeber 1: Eingang = Ausgang
(NSET1-RFG1-I=O)

RFG1 = Hochlaufgeber Hauptsollwert

6 Frequenzschwelle Qmin unterschritten (f < C0017)
(PCTRL1-QMIN)

LOW-aktiv

7 Ausgangsfrequenz = 0 (DCTRL1-NOUT=0)

8 Reglersperre aktiv (DCTRL1-CINH)

9...12 reserviert

13 Sammelmeldung:
(DCTRL1-OH-PTC-LP1-FAN1-WARN)
Übertemperatur (ϑmax - 5 °C) (DCTRL1-OH-WARN)
oder

Motor-Übertemperatur (DCTRL1-LP1-PTC-WARN)
oder

C0597 = 2 einstellen

Ausfall Motorphase (DCTRL1-LP1-WARN)
oder

C0119 = 2 oder C0119 = 5 einstellen

Ausfall Lüfter (nur aktiv bei 8200 motec) Bei 8200 vector unbedingt C0608 = 0 einstellen

14 Zwischenkreis-Überspannung (DCTRL1-OV)

15 Linkslauf (DCTRL1-CCW)

16 Betriebsbereit (DCTRL1-RDY)

17 aktiver Parametersatz
PAR-B1 aktiv (DCTRL1-PAR-B1)

18 TRIP oder Qmin unterschritten oder Impulssperre (IMP)
aktiv (DCTRL1-TRIP-QMIN-IMP)

19 PTC-Warnung (DCTRL1-PTC-WARN) C0119 = 2 oder C0119 = 5 einstellen

Status Relais KSR Nur bei 8200 vector 15 ...90 kW, Variante ”Si-
cherer Halt”:
HIGH = Impulssperre durch ”Sicherer Halt” aktiv
LOW = keine Impulssperre durch ”Sicherer
Halt”
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C0415 Mögliche digitale Signale für C0415

(Forts.)

20 Motorscheinstrom < Stromschwelle
(DCTRL1-IMOT<ILIM)

Keilriemenüberwachung
Motorscheinstrom = C0054( )

21 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Ausgangsfre-
quenz > Frequenzschwelle Qmin
(DCTRL1-(IMOT<ILIM)-QMIN)

Stromschwelle = C0156
Frequenzschwelle Qmin = C0017

22 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Hochlaufgeber
1: Eingang = Ausgang (DCTRL1-(IMOT<ILIM)-RFG-I=0)

23 Warnung Ausfall Motorphase (DCTRL1-LP1-WARN) C0597 = 2 einstellen

24 Minimale Ausgangsfrequenz erreicht (f ≤ C0010)
(PCTRL1-NMIN)

LOW-aktiv

25 TRIP-Fehlermeldung (DCTRL1-TRIP)

26 Motor läuft (DCTRL1-RUN)

27 Motor läuft/Rechtslauf (DCTRL1-RUN-CW)

28 Motor läuft/Linkslauf (DCTRL1-RUN-CCW)

29 Prozeßregler-Eingang = Prozeßregler-Ausgang
(PCTRL1-SET=ACT)

30 reserviert

31 Motorscheinstrom > Stromschwelle und Hochlaufgeber
1: Eingang = Ausgang (DCTRL1-(IMOT>ILIM)-RFG-I=0)

Überlastüberwachung
Motorscheinstrom = C0054
Stromschwelle = C0156

32 Digitaler Eingang X3/E1 Digitale Eingänge

33 Digitaler Eingang X3/E2

g g g

34 Digitaler Eingang X3/E3

35 Digitaler Eingang X3/E4

36 (A) Digitaler Eingang X3/E5

37 (A) Digitaler Eingang X3/E6

38 PTC-Eingang X2.2/T1, X2.2/T2 An T1/T2 nur potentialfreien Schalter anschlie-
ßen!
T1/T2 ist aktiv (”HIGH”), wenn Schalter ge-
schlossen
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C0415 Mögliche digitale Signale für C0415

(Forts )

AIF-Steuerwort (AIF-CTRL) Fest zugeordnete Bits von AIF-CTRL:
Bit 3 QSP(Forts.)

40 Bit 0

g
Bit 3: QSP
Bit 7: CINH

... ...
Bit 7: CINH
Bit 10: TRIP-SET

55 Bit 15
Bit 10: TRIP-SET
Bit 11: TRIP-RESET

CAN-IN1.W1 oder FIF-IN.W1

60 Bit 0

... ...

75 Bit 15

CAN-IN1.W2 oder FIF-IN.W2

80 Bit 0

... ...

95 Bit 15

CAN-IN2.W1

100 Bit 0

... ...

115 Bit 15

CAN-IN2.W2

120 Bit 0

... ...

135 Bit 15

Status-Application-I/O Nur aktiv bei Betrieb mit Application-I/O

140 Drehmomentschwelle 1 erreicht (MSET1=MOUT)

pp

141 Drehmomentschwelle 2 erreicht (MSET2=MOUT)

142 Begrenzung Prozeßregler-Ausgang erreicht
(PCTRL1-LIM)

143...172 reserviert

255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
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C0417*


Freie Konfiguration
Antriebsregler-Sta-
tusmeldungen (1)

Ausgabe digitaler Signale auf Bus Die Zuordnung wird abgebildet auf das
• Antriebsregler-Statuswort 1 (C0150)
• AIF-Statuswort (AIF-STAT)
• FIF-Ausgangswort 1 (FIF-OUT.W1)
• Ausgangswort 1 im CAN-Objekt 1 (CAN-

OUT1.W1)

1 Bit 0 1 aktiver Parametersatz
PAR-B0 aktiv (DCTRL1-PAR-B0)

Æ Bei Betrieb mit Kommunikationsmodulen
INTERBUS 211x, PROFIBUS-DP 213x oder
LECOM A/B/LI 2102 f AIF f t d2 Bit 1 2 Impulssperre aktiv (DCTRL1-IMP)

,
LECOM-A/B/LI 2102 auf AIF fest zugeord-
net Verändern nicht möglich!:

Æ
net. Verändern nicht möglich!:

Bei Betrieb mit Funktionsmodulen Systembus
3 Bit 2 3 Imax-Grenze erreicht (MCTRL1-IMAX)

(C0014 = -5-: Drehmoment-Sollwert erreicht)

Bei Betrieb mit Funktionsmodulen Systembus
(CAN), INTERBUS, PROFIBUS-DP auf FIF sind alle
Bits frei konfigurierbar

4 Bit 3 4 Frequenz-Sollwert erreicht (DCTRL1-RFG1=NOUT)
Bits frei konfigurierbar

5 Bit 4 5 Hochlaufgeber 1: Eingang = Ausgang
(NSET1-RFG1-I=O)

6 Bit 5 6 Frequenzschwelle Qmin unterschritten (f < C0017)
(PCTRL1-QMIN)

7 Bit 6 7 Ausgangsfrequenz = 0 (DCTRL1-NOUT=0)

Æ

8 Bit 7 8 Reglersperre aktiv (DCTRL1-CINH)

Æ

9 Bit 8 9
Æ

11|10|9|8
0000
0001

Gerätezustand
Geräte-Initialisierung
Netzspannung aus (bei externer Versorgung des Steu-
erteils des Antriebsreglers)

10 Bit 9 10
Æ

0010
0011
0100

Einschaltsperre
Betrieb gesperrt
F h lt kti11 Bit 10 11

Æ

0100
0101
0110

Fangschaltung aktiv
Gleichstrombremse aktiv
Betrieb freigegeben

12 Bit 11 12
Æ

0110
0111
1000

Betrieb freigegeben
Meldung aktiv
Störung aktiv

13 Bit 12 13 Sammelmeldung:
(DCTRL1-OH-PTC-LP1-FAN1-WARN)

Æ

14 Bit 13 14 Zwischenkreis-Überspannung (DCTRL1-OV)

Æ

15 Bit 14 15 Linkslauf (DCTRL1-CCW)

16 Bit 15 16 Betriebsbereit (DCTRL1-RDY)

Mögliche digitale Signale für C0417 siehe C0415

C0418*


Freie Konfiguration
Antriebsregler-Sta-
tusmeldungen (2)

Ausgabe digitaler Signale auf Bus Alle Bits sind frei konfigurierbar
Die Zuordnung wird abgebildet auf das
• Antriebsregler-Statuswort 2 (C0151)

1 Bit 0 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
Antriebsregler Statuswort 2 (C0151)

• FIF-Ausgangswort 2 (FIF-OUT.W2)
C O C... ... ...

g g ( )
• Ausgangswort 1 im CAN-Objekt 2 (CAN-

OUT2 W1)
16 Bit 15 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)

OUT2.W1)

Mögliche digitale Signale für C0418 siehe C0415

C0419


Freie Konfiguration
Analogausgänge

Ausgabe analoger Signale auf Klemme

1 X3/62 (AOUT1-IN) 0 Ausgangsfrequenz (MCTRL1-NOUT+SLIP) Eine Auswahl in C0111 wird in C0419/1 ko-
piert. Änderung von C0419/1 setzt C0111 =
255!

2 (A) X3/63 (AOUT2-IN) 2 Motorscheinstrom (MCTRL1-IMOT)

3 (A) X3/A4 (DFOUT1-IN) 3 Zwischenkreisspannung (MCTRL1-DCVOLT) DFOUT1: 50 ... 10 kHz
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10 Funktionsmodul E82ZAFCC0xx - Systembus (CAN)

10.8
10.8.1

LNMKUJNQ bap`^kJNKMJNNLOMMO

Code WICHTIGEinstellmöglichkeiten

Nr. AuswahlLenzeBezeichnung

C0419 Mögliche analoge Signale für C0419

(F t )

0 Ausgangsfrequenz (MCTRL1-NOUT+SLIP) 6 V/12 mA/5.85 kHz ≡ C0011
(Forts.) 1 Geräteauslastung (MCTRL1-MOUT) bei C0014 = 2 oder

3
Motormoment (MCTRL1-MACT) bei C0014 = 4

3 V/6 mA/2.925 kHz ≡ Motor-Bemessungsmo-
ment bei Vectorregelung (C0014 = 4), sonst
Umrichter-Bemessungswirkstrom (Wirkstrom/
C0091)

2 Motorscheinstrom (MCTRL1-IMOT) 3 V/6 mA/2.925 kHz ≡ Umrichter-Bemessungs-
strom

3 Zwischenkreisspannung (MCTRL1-DCVOLT) 6 V/12 mA/5.85 kHz ≡ DC 1000 V (400 V-Netz)
6 V/12 mA/5.85 kHz ≡ DC 380 V (230 V-Netz)

4 Motorleistung 3 V/6 mA/2.925 kHz ≡ Motor-Bemessungslei-
stung

5 Motorspannung (MCTRL1-VOLT) 4.8 V/9.6 mA/4.68 kHz ≡ Motor-Bemessungs-
spannung

6 1/Ausgangsfrequenz (1/C0050) (MCTRL1-1/NOUT) 2 V/4 mA/1.95 kHz ≡ 0.5 × C0011

7 Ausgangsfrequenz innerhalb eingestellter Grenzen
(NSET1-C0010...C0011)

0 V/0 mA/4 mA/0 kHz ≡ f = fmin (C0010)
6 V/12 mA/5.85 kHz ≡ f = fmax (C0011)

8 Betrieb mit Prozeßregler (C0238 = 0, 1):
Prozeßregler-Istwert (PCTRL1-ACT)

6 V/12 mA/5.85 kHz ≡ C0011

Betrieb ohne Prozeßregler (C0238 = 2):
Ausgangsfrequenz ohne Schlupf (MCTRL1-NOUT)

C0419

(Forts.)

Mögliche analoge Signale für C0419 Auswahl 9 ... 25 entsprechen den digitalen
Funktionen des Relaisausgangs K1 (C0008) oder
des Digitalausgangs A1 (C0117):
LOW = 0 V/0 mA/4 mA/ 0 kHz
HIGH = 10 V/20 mA/10 kHz

9 Betriebsbereit (DCTRL1-RDY)

10 TRIP-Fehlermeldung (DCTRL1-TRIP)

11 Motor läuft (DCTRL1-RUN)

12 Motor läuft / Rechtslauf (DCTRL1-RUN-CW)

13 Motor läuft / Linkslauf (DCTRL1-RUN-CCW)

14 Ausgangsfrequenz = 0 (DCTRL1-NOUT=0)

15 Frequenz-Sollwert erreicht (DCTRL1-RFG1=NOUT)

16 Frequenzschwelle Qmin unterschritten (f < C0017)
(PCTRL1-QMIN)

LOW-aktiv

17 Imax -Grenze erreicht (MCTRL1-IMAX)
C0014 = -5-: Drehmoment-Sollwert erreicht

18 Übertemperatur (ϑmax - 5 °C) (DCTRL1-OH-WARN)

19 TRIP oder Qmin oder Impulssperre (IMP) aktiv
(DCTRL1-TRIP-QMIN-IMP)

20 PTC-Warnung (DCTRL1-PTC-WARN)

21 Motorscheinstrom < Stromschwelle
(DCTRL1-IMOT<ILIM)

Keilriemenüberwachung
Motorscheinstrom = C0054

22 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Ausgangsfre-
quenz > Frequenzschwelle Qmin
(DCTRL1-(IMOT<ILIM)-QMIN)

Stromschwelle = C0156
Frequenzschwelle Qmin = C0017

23 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Hochlaufgeber
1: Eingang = Ausgang (DCTRL1-(IMOT<ILIM)-RFG-I=0)

24 Warnung Motorphasen-Ausfall (DCTRL1-LP1-WARN)

25 Minimale Ausgangsfrequenz erreicht (f ≤ C0010)
(PCTRL1-NMIN)

LOW-aktiv
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10.8
10.8.1

L NMKUJNRbap`^kJNKMJNNLOMMO

Code WICHTIGEinstellmöglichkeiten

Nr. AuswahlLenzeBezeichnung

C0419 Mögliche analoge Signale für C0419

(Forts.)

26 Ausgangsfrequenz ohne Schlupf normiert
(MCTRL1-NOUT-NORM)( )

27 Ausgangsfrequenz ohne Schlupf (MCTRL1-NOUT) 6 V/12 mA/5.85 kHz ≡ C0011

28 Prozeßregler-Istwert (PCTRL1-ACT)

29 Prozeßregler-Sollwert (PCTRL1-SET1) 6 V/12 mA/5.85 kHz ≡ C0011

30 Prozeßregler-Ausgang ohne Vorsteuerung
(PCTRL1-OUT)

31 Hochlaufgeber-Eingang (NSET1-RFG1-IN)

32 Hochlaufgeber-Ausgang (NSET1-NOUT)

33 (A) PID-Regler Ausgang (PCTRL1-PID-OUT)

34 (A) Prozeßregler-Ausgang (PCTRL1-NOUT)

35 Eingangssignal an X3/8 (Standard-I/O) bzw. X3/1U oder
X3/1I (Application-I/O), bewertet mit Verstärkung
(C0414/1 oder C0027) und Offset (C0413/1 oder
C0026) (AIN1-OUT)

6 V/12 mA/5.85 kHz ≡ Maximalwert analoges
Eingangssignal (5 V, 10 V, 20 mA, 10 kHz)
Bedingung: Die Verstärkung des Analogeingangs
oder Frequenzeingangs ist eingestellt auf:

36 Eingangssignal an Frequenzeingang X3/E1,
bewertet mit Verstärkung (C0426) und Offset (C0427)
(DFIN1-OUT)

oder Frequenzeingangs ist eingestellt auf:
C0414/x, C0426 = 100 %

37 Motorpoti-Ausgang⋅(MPOT1-OUT)

38 (A) Eingangssignal an X3/2U oder X3/2I, bewertet mit Ver-
stärkung (C0414/2) und Offset (C0413/2) (AIN2-OUT)

40 AIF-Eingangswort 1 (AIF-IN.W1) Sollwerte zum Antriebsregler von Kommunikati-
onsmodul auf AIF

41 AIF-Eingangswort 2 (AIF-IN.W2)
onsmodul auf AIF
10 V/20 mA/10 kHz ≡ 1000

50 CAN-IN1.W1 oder FIF-IN.W1 Sollwerte zum Antriebsregler von Funktionsmo-
f51 CAN-IN1.W2 oder FIF-IN.W2

g
dul auf FIF
10 V/20 mA/10 kHz 1000

52 CAN-IN1.W3 oder FIF-IN.W3
10 V/20 mA/10 kHz ≡ 1000

53 CAN-IN1.W4 oder FIF-IN.W4

60 CAN-IN2.W1

61 CAN-IN2.W2

62 CAN-IN2.W3

63 CAN-IN2.W4

255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
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10.8
10.8.1

LNMKUJNS bap`^kJNKMJNNLOMMO

Code WICHTIGEinstellmöglichkeiten

Nr. AuswahlLenzeBezeichnung

C0421*


Freie Konfiguration
analoge Prozeßdaten-
Ausgangsworte

Ausgabe analoger Signale auf Bus

1 AIF-OUT.W1 8 Betrieb mit Prozeßregler (C0238 = 0, 1):
Prozeßregler-Istwert (PCTRL1-ACT)

Betrieb ohne Prozeßregler (C0238 = 2):
Ausgangsfrequenz ohne Schlupf (MCTRL1-NOUT)

2 AIF-OUT.W2 0 Ausgangsfrequenz (MCTRL1-NOUT+SLIP)

3 CAN-OUT1.W1 / FIF-
OUT.W1

255 Nicht belegt (FIXED-FREE) • CAN-OUT1.W1 und FIF-OUT.W1 sind in der
Lenze-Einstellung digital definiert und
mit den 16 Bit des Antriebsregler-Status-
wort 1 (C0417) belegt

• Bevor Sie eine analoge Signalquelle zu-
ordnen (C0421/3 ≠ 255), erst die digitale
Belegung löschen (C0417/x = 255)! Das
Ausgangssignal wäre sonst falsch

4 CAN-OUT1.W2 / FIF-
OUT.W2

255 Nicht belegt (FIXED-FREE)

5 CAN-OUT1.W3 / FIF-
OUT.W3

255 Nicht belegt (FIXED-FREE)

6 CAN-OUT1.W4 / FIF-
OUT.W4

255 Nicht belegt (FIXED-FREE)

7 CAN-OUT2.W1 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)

8 CAN-OUT2.W2 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)

9 CAN-OUT2.W3 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)

10 CAN-OUT2.W4 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
C0421* Mögliche analoge Signale für C0421

(F t )

0 Ausgangsfrequenz (MCTRL1-NOUT+SLIP) 24000 ≡ 480 Hz
(Forts.) 1 Geräteauslastung (MCTRL1-MOUT) 16383 ≡ Motor-Bemessungsmoment bei Vector-

regelung (C0014 = 4), sonst Umrichter-Bemes-
sungswirkstrom (Wirkstrom/C0091)

2 Motorscheinstrom (MCTRL1-IMOT) 16383 ≡ Umrichter-Bemessungsstrom

3 Zwischenkreisspannung (MCTRL1-DCVOLT) 16383 ≡ 565 VDC bei 400 V-Netz
16383 ≡ 325 VDC bei 230 V-Netz

4 Motorleistung 285 ≡ Motor-Bemessungsleistung

5 Motorspannung (MCTRL1-VOLT) 16383 ≡ Motor-Bemessungsspannung

6 1/Ausgangsfrequenz (1/C0050) (MCTRL1-1/NOUT) 195 ≡ 0.5 × C0011
7 Ausgangsfrequenz innerhalb eingestellter Grenzen 24000 ≡ 480 Hzg g q g

(NSET1-C0010...C0011) 0 ≡ f < C0010

24000 ⋅ (f − C0010)
480 Hz

≡ f ≥ C0010

8 Betrieb mit Prozeßregler (C0238 = 0, 1):
Prozeßregler-Istwert (PCTRL1-ACT)

24000 ≡ 480 Hz

Betrieb ohne Prozeßregler (C0238 = 2):
Ausgangsfrequenz ohne Schlupf (MCTRL1-NOUT)
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10.8
10.8.1

L NMKUJNTbap`^kJNKMJNNLOMMO

Code WICHTIGEinstellmöglichkeiten

Nr. AuswahlLenzeBezeichnung

C0421*

(Forts.)

Mögliche analoge Signale für C0421 Auswahl -9- ... -25- entsprechen den digitalen
Funktionen des Relaisausgangs K1 (C0008) oder
des Digitalausgangs A1 (C0117):
LOW = 0
HIGH = 1023

9 Betriebsbereit (DCTRL1-RDY)

10 TRIP-Fehlermeldung (DCTRL1-TRIP)

11 Motor läuft (DCTRL1-RUN)

12 Motor läuft / Rechtslauf (DCTRL1-RUN-CW)

13 Motor läuft / Linkslauf (DCTRL1-RUN-CCW)

14 Ausgangsfrequenz = 0 (DCTRL1-NOUT=0)

15 Frequenz-Sollwert erreicht (DCTRL1-RFG1=NOUT)

16 Frequenzschwelle Qmin unterschritten (f < C0017)
(PCTRL1-QMIN)

17 Imax -Grenze erreicht (MCTRL1-IMAX)
C0014 = -5-: Drehmoment-Sollwert erreicht

18 Übertemperatur (ϑmax -5 °C) (DCTRL1-OH-WARN)

19 TRIP oder Qmin oder Impulssperre (IMP) (DCTRL1-IMP)

20 PTC-Warnung (DCTRL1-PTC-WARN)

21 Motorscheinstrom < Stromschwelle
(DCTRL1-IMOT<ILIM)

Keilriemenüberwachung
Motorscheinstrom = C0054

22 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Ausgangsfre-
quenz > Frequenzschwelle Qmin
(DCTRL1-(IMOT<ILIM)-QMIN)

Stromschwelle = C0156
Frequenzschwelle Qmin = C0017

23 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Hochlaufgeber
1: Eingang = Ausgang (DCTRL1-(IMOT<ILIM)-RFG-I=0)

24 Warnung Motorphasen-Ausfall (DCTRL1-LP1-WARN)

25 Minimale Ausgangsfrequenz erreicht (f ≤ C0010)
(PCTRL1-NMIN)
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10.8
10.8.1

LNMKUJNU bap`^kJNKMJNNLOMMO

Code WICHTIGEinstellmöglichkeiten

Nr. AuswahlLenzeBezeichnung

C0421* Mögliche analoge Signale für C0421

(Forts.)

26 Ausgangsfrequenz ohne Schlupf normiert
(MCTRL1-NOUT-NORM)

214 ≡ C0011
( )

27 Ausgangsfrequenz ohne Schlupf (MCTRL1-NOUT) 24000 ≡ 480 Hz

28 Prozeßregler-Istwert (PCTRL1-ACT)

29 Prozeßregler-Sollwert (PCTRL1-SET1)

30 Prozeßregler-Ausgang ohne Vorsteuerung
(PCTRL1-OUT)

31 Hochlaufgeber-Eingang (NSET1-RFG1-IN)

32 Hochlaufgeber-Ausgang (NSET1-NOUT)

33 (A) PID-Regler Ausgang (PCTRL1-PID-OUT)

34 (A) Prozeßregler-Ausgang (PCTRL1-NOUT)

35 Eingangssignal an X3/8 (Standard-I/O) bzw. X3/1U oder
X3/1I (Application-I/O), bewertet mit Verstärkung
(C0414/1 oder C0027) und Offset (C0413/1 oder
C0026) (AIN1-OUT)

1000 ≡ Maximalwert analoges Eingangssignal (5
V, 10 V, 20 mA, 10 kHz)
Bedingung: Die Verstärkung des Analogeingangs
oder Frequenzeingangs ist eingestellt auf:

36 Eingangssignal an Frequenzeingang X3/E1,
bewertet mit Verstärkung (C0426) und Offset (C0427)
(DFIN1-OUT)

oder Frequenzeingangs ist eingestellt auf:
C0414/x, C0426 = 20/C0011 [%]

37 Motorpoti-Ausgang (MPOT1-OUT)

38 (A) Eingangssignal an X3/2U oder X3/2I, bewertet mit Ver-
stärkung (C0414/2) und Offset (C0413/2) (AIN2-OUT)

40 AIF-Eingangswort 1 (AIF-IN.W1) Sollwerte zum Antriebsregler von Kommunikati-
onsmodul auf AIF

41 AIF-Eingangswort 2 (AIF-IN.W2)
onsmodul auf AIF
Normierung über AIF

50 CAN-IN1.W1 oder FIF-IN.W1 Sollwerte zum Antriebsregler von Funktionsmo-
f51 CAN-IN1.W2 oder FIF-IN.W2

g
dul auf FIF
Normierung über CAN oder FIF

52 CAN-IN1.W3 oder FIF-IN.W3
Normierung über CAN oder FIF

53 CAN-IN1.W4 oder FIF-IN.W4

60 CAN-IN2.W1

61 CAN-IN2.W2

62 CAN-IN2.W3

63 CAN-IN2.W4

255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
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10.9

L NMKVJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

NMKV píáÅÜïçêíîÉêòÉáÅÜåáë

A
^ÄãÉëëìåÖÉåI NMKPJP

^ÇêÉëëáÉêìåÖI NMKSJNQ

^ääÖãÉáåÉëI NMKOJN

^åÜ~åÖI NMKUJN

^åíêáÉÄëJpmpI báåëÉíòÄ~êâÉáíI NMKOJN

B
_~ìÇê~íÉI cìåâíáçåëãçÇìä póëíÉãÄìë E`^kFK páÉÜÉ
_~ìÇê~íÉ

_É~êÄÉáíìåÖëòÉáíI UOMM îÉÅíçêI NMKPJO

_ÉáëéáÉä

J _äçÅâé~ê~ãÉíÉê äÉëÉåI NMKSJOM

J m~ê~ãÉíÉê äÉëÉåI NMKSJNU

J m~ê~ãÉíÉê ëÅÜêÉáÄÉåI NMKSJNV

_ÉãÉëëìåÖëÇ~íÉåI NMKPJN

_ìëäÉáíìåÖëä®åÖÉI NMKQJR

C
`^kJ_ìë

J báåëíÉääìåÖ _ççíJréI NMKTJP

J m~ê~ãÉíêáÉêìåÖI fåÇÉñ iltLefdeJ_óíÉI NMKSJNS

`^kJ_ìë fÇÉåíáÑáÉêI NMKUJR

`^kJ_ìë håçíÉå~ÇêÉëëÉI NMKUJQ

`^kJkÉíòïÉêâI hçããìåáâ~íáçåëéÜ~ëÉåI NMKSJQ

`^kçéÉå

J ^ÇêÉëëáÉêìåÖ ÇÉê ^åíêáÉÄÉI NMKSJP

J a~íÉåÄÉëÅÜêÉáÄìåÖI NMKSJO

J kìíòÇ~íÉåI NMKSJO

J pÉäÉâíáîÉ fÇÉåíáÑáÉêJsÉêÖ~ÄÉI NMKSJP

`^kçéÉåJlÄàÉâíÉI NMKTJN

D
a~íÉåíê~åëÑÉêI NMKSJN

E
bUOw^c``MMñ

J _Éä~ëíìåÖ ÇÉê ÉñíK sÉêëçêÖìåÖI NMKPJN

J _ÉãÉëëìåÖëÇ~íÉåI NMKPJN

J ÑêçåíëÉáíáÖÉ hçãéçåÉåíÉåI NMKOJO

J hçããìåáâ~íáçåëãÉÇáìãI NMKPJN

bUOw^c``MMñP^I báåëÉíòÄ~êâÉáí ãáí dêìåÇÖÉê®íI
NMKOJN

bUOw^c``MNM

J ÑêçåíëÉáíáÖÉ hçãéçåÉåíÉåI NMKOJO

J íÉÅÜåáëÅÜÉ a~íÉåI NMKPJN

bUOw^c``MNMP^I báåëÉíòÄ~êâÉáí ãáí dêìåÇÖÉê®íI
NMKOJN

báÖÉåëÅÜ~ÑíÉåI NMKOJN

báåëÉíòÄ~êâÉáíI NMKOJN

bäÉâíêáëÅÜÉ fåëí~ää~íáçåI NMKQJO

bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉI NMKSJNO

ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉI NMKSJNO

bêëíã~äáÖÉë báåëÅÜ~äíÉåI NMKRJO

F

cêÉèìÉåòìãêáÅÜíÉêI ÉáåëÉíòÄ~êÉ qóéÉåI NMKOJN

cìåâíáçåëãçÇìä bUOw^c``Mññ J póëíÉãÄìë E`^kFI
NMKNJN

cìåâíáçåëãçÇìä póëíÉãÄìë E`^kFI _~ìÇê~íÉI NMKQJR

G

dÉê®íÉÖÉåÉê~íáçåI NMKOJN

dêìåÇÖÉê®íI báåëÉíòÄ~êâÉáíI NMKOJN

dΩäíáÖâÉáí ÇÉê ^åäÉáíìåÖI NMKOJN

H

e~êÇï~êÉëí~åÇI qóéÉåëÅÜäΩëëÉäI NMKOJN

I

fÇÉåíáÑáâ~íáçåI NMKOJN

fåÄÉíêáÉÄå~ÜãÉI NMKRJN

fåëí~ää~íáçåI NMKQJN

fëçä~íáçåëJpé~ååìåÖI NMKPJN
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10.9

LNMKVJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

K
häÉããäÉáëíÉI ^åëÅÜäΩëëÉI NMKOJO

häáã~íáëÅÜÉ _ÉÇáåÖìåÖÉåI NMKPJN

hçããìåáâ~íáçåëéêçÑáäI NMKPJN

L
iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉåI NMKTJN

J _ìëëí~íìëI NMKTJQ

J `^k ÇÉä~óI NMKTJP

J fÇÉåíáÑáÉêI NMKTJO

J håçíÉå~ÇêÉëëÉI NMKTJN

J hçåÑáÖìê~íáçå póëíÉãÄìëJqÉáäåÉÜãÉê I NMKTJO

J oÉëÉíJkçÇÉI NMKTJP

J ëÉäÉâíáîÉ ^ÇêÉëëáÉêìåÖI NMKTJO

J §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉI NMKTJN

J §ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáíÉåI NMKTJP

J wÉáíÉáåëíÉääìåÖÉåI NMKTJP

M
jÉÅÜ~åáëÅÜÉ fåëí~ää~íáçåI NMKQJN

jçíçêëí~êíÉêI báåëÉíòÄ~êâÉáíI NMKOJN

N
kÉíòïÉêâJqçéçäçÖáÉI NMKPJN

P
m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåI _É~êÄÉáíìåÖëòÉáí áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêI
NMKPJO

mêçòÉÇ~íÉåçÄàÉâíÉI ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉI NMKSJNO

mêçòÉ≈Ç~íÉåI _É~êÄÉáíìåÖëòÉáí áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêI
NMKPJO

mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å~äI hçåÑáÖìê~íáçåI NMKSJS

mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å®äÉI ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉI NMKSJT

mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉI NMKSJV

J ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíI NMKSJNO

mqJ^ìëÑΩÜêìåÖI qóéÉåëÅÜäΩëëÉäI NMKOJN

S
pÅÜìíò~êíI NMKPJN

pí~íìëïçêíI NMKUJQ

píÉÅâÉêäÉáëíÉ

J ^åëÅÜäì≈I NMKOJO

J íÉÅÜåáëÅÜÉ a~íÉåI NMKPJN

píÉìÉêïçêíI NMKUJP

póëíÉãÄìë E`^kFI qÉÅÜåáëÅÜÉ a~íÉåI
hçããìåáâ~íáçåëòÉáíÉåI NMKPJO

T
qÉÅÜåáëÅÜÉ a~íÉåI NMKPJN
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Diese Anleitung ist gültig für
• Funktionsmodule Systembus (CAN-I/O) ab Version E82ZAFCC20xXX3A
• Funktionsmodule Systembus (CAN-I/O PT) ab Version E82ZAFCC210XX3A
Diese Anleitung ist nur gültig zusammen mit der zugehörigen Betriebsanleitung der für den Einsatz zulässi-
gen Grundgeräte.

E82AF000P0B201XX

�
APPLICATION

010 / 3A22

��
A22A22 APPLICATION

010 / 3A22

��

L
Type

Id.-No.

Prod.-No.

Ser.-No.

85E82ZAFX005

c d e

Typenschlüssel E82ZAF C C 2xx 3A
Gerätereihe
CAN-I/O
Gerätegeneration
200: Variante V200
201: verlackte Ausführung
210: PT-Ausführung
Hardwarestand
Softwarestand

Das Funktionsmodul E82ZAFCC20x3A (CAN-I/O) ist einsetzbar mit
folgenden Grundgeräten

ab Version

Frequenzumrichter 8200 vector Vx21Frequenzumrichter
8200 motec Vx21

Das Funktionsmodul E82ZAFCC2103A (CAN-I/O PT) ist einsetzbar
mit folgenden Grundgeräten

ab Version

Frequenzumrichter 8200 vector Vx21

a~ë cìåâíáçåëãçÇìä bUOw^c``Oññ E`^kJfLl L `^kJfLl mqF âçééÉäí ÇáÉ dêìåÇJ
ÖÉê®íÉ ~å Ç~ë ëÉêáÉääÉ hçããìåáâ~íáçåëëóëíÉã `^k E`çåíêçääÉê ^êÉ~ kÉíïçêâFK

aáÉ dêìåÇÖÉê®íÉ â∏ååÉå Ç~ãáí ~ìÅÜ å~ÅÜJ çÇÉê ìãÖÉêΩëíÉí ïÉêÇÉåK

a~ë cìåâíáçåëãçÇìä ÉêïÉáíÉêí ÇáÉ cìåâíáçå~äáí®í ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêëI òK _K ÇìêÅÜW

z m~ê~ãÉíÉêîçêÖ~ÄÉåLcÉêåé~ê~ãÉíêáÉêìåÖ

z a~íÉå~ìëí~ìëÅÜ îçå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê òì ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê

z ^åÄáåÇìåÖ ~å
Ó ÉñíÉêåÉ píÉìÉêìåÖÉå ìåÇ iÉáíëóëíÉãÉ
Ó ÇÉòÉåíê~äÉ häÉããÉåÉêïÉáíÉêìåÖÉå
Ó _ÉÇáÉåJ ìåÇ báåÖ~ÄÉÖÉê®íÉ

dΩäíáÖâÉáí

fÇÉåíáÑáâ~íáçå

báåëÉíòÄ~êâÉáí

báÖÉåëÅÜ~ÑíÉå
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�

1 2 3 4 5

7 7 7 E1LO LO28 E2 2028 HI HI3939

Adress Bd

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

�

�

�
E82ZAFC200/AFX009

 Funktionsmodul E82ZAFCC20x

 DIP-Schalter für
• Teilnehmeradresse
• Übertragungsrate

 11.5-1

 Klemmleiste X3:
• Anschlüsse für Systembus (CAN)
• Reglersperre (CINH)
• interne und externe Spannungsversorgung

 11.4-2

 Typenschild  11.2-1

�

�

�
� �

�

E82ZAFC301/AFX015

 Funktionsmodul E82ZAFCC210

 DIP-Schalter für
• Teilnehmeradresse
• Übertragungsrate

 11.5-1

 Steckerleiste X3.1 (Beschriftung “C210”), Anschluß für CAN-Bus

 Digitale Eingänge, Steckerleiste X3.2

 Steckerleiste X3.3 (Beschriftung “C210”), Anschluß für
• Reglersperre (CINH)
• Interne Versorgung der Reglersperre

 11.4-4

 Typenschild  11.2-1

cìåâíáçåëãçÇìä bUOw^c``OMñ

cìåâíáçåëãçÇìä bUOw^c``ONM
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Kommunikationsprofil angelehnt an CANopen
Kommunikationsmedium DIN ISO 11898
Netzwerk-Topologie Linie (beidseitig abgeschlossen mit 120 Ω)
max. Anzahl Teilnehmer 63
Isolations-Spannung zwischen Bus und ...
• Leistungsteil 8200 vector 270 V AC doppelte Isolierung
• Bezugserde/PE 50 V AC Potentialtrennung
• Klemme X3/20 0 V AC keine Potentialtrennung
• Klemme X3/28 50 V AC Potentialtrennung

Schutzart IP20
Umgebungstemperatur im Betrieb: - 20°C ... +60 °CUmgebungstemperatur

Transport: - 25°C ... +70 °C
Lagerung: - 25°C ... +60 °C

Klimatische Bedingun-
gen

Klasse 3K3 nach EN 50178 (ohne Betauung, mittlere relative Feuchte 85 %)

X3/
28 Eingangswiderstand: 3.3 kΩ

Externe Versorgung der Klemme mit
U(ext.) = +12 V DC - 0% ... +30 V DC + 0%

20 Max. Belastung: 30 mA

Kommunikationsprofil angelehnt an CANopen
Kommunikationsmedium DIN ISO 11898
Netzwerk-Topologie Linie (beidseitig abgeschlossen mit 120 Ω)
max. Anzahl Teilnehmer 63
Isolations-Spannung zwischen Bus und ...
• Leistungsteil 8200 vector 270 V AC doppelte Isolierung
• Bezugserde/PE 50 V AC Potentialtrennung
• Klemme X3.3/20 0 V AC keine Potentialtrennung
• Klemme X3.3/28 50 V AC Potentialtrennung
• Klemme X3.2/E1 bzw. X3.2/E2 50 V AC Potentialtrennung

Schutzart IP20
Umgebungstemperatur im Betrieb: - 20°C ... +60 °CUmgebungstemperatur

Transport: - 25°C ... +70 °C
Lagerung: - 25°C ... +60 °C

Klimatische Bedingun-
gen

Klasse 3K3 nach EN 50178 (ohne Betauung, mittlere relative Feuchte 85 %)

X3.2/
E1 Eingangswiderstand: 3.3 kΩ

0 = LOW (0 +3 V) SPS-Pegel HTL
E2

0 = LOW (0 ... +3 V), SPS-Pegel, HTL
1 = HIGH (+12 ... +30 V), SPS-Pegel, HTL

X3.3/
7 Bezugspotential 1
39 Bezugspotential 2 der Reglersperre (CINH) an X3.3/28
28 Eingangswiderstand: 3.3 kΩ

Reglersperre
• Start = HIGH (+12 V ... +30 V)
• Stop = LOW (0 V ... +3 V)

20 Belastbarkeit: Imax = 30 mA

cìåâíáçåëãçÇìä bUOw^c``OMñ

cìåâíáçåëãçÇìä bUOw^c``ONM
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NNKPKN hçããìåáâ~íáçåëòÉáíÉå

 eáåïÉáë>
aáÉ hçããìåáâ~íáçåëòÉáí áëí ÇáÉ wÉáí òïáëÅÜÉå ÇÉã pí~êí ÉáåÉê
^åÑçêÇÉêìåÖ ìåÇ ÇÉã báåíêÉÑÑÉå ÇÉê ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉå
oΩÅâ~åíïçêíK
aáÉ hçããìåáâ~íáçåëòÉáíÉå áã `^kJ_ìëëóëíÉã ëáåÇ ~ÄÜ®åÖáÖ îçå
ÇÉê
z _É~êÄÉáíìåÖëòÉáí áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê
z qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáí

Ó §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ E_~ìÇê~íÉF
Ó qÉäÉÖê~ããä®åÖÉ

z mêáçêáí®í ÇÉê a~íÉå
z _ìë~ìëä~ëíìåÖ
k®ÜÉêÉ fåÑçêã~íáçåÉå ΩÄÉê ÇáÉ _ìëòìÖêáÑÑëëíÉìÉêìåÖ ëáåÇ òK _K áå
ÇÉã c~ÅÜÄìÅÜ Ò`^k `çåíêçääÉê ^êÉ~ kÉíïçêâ dêìåÇä~ÖÉå ìåÇ
mê~ñáëÒ îçå tçäÑÖ~åÖ i~ïêÉåòI ÜÉê~ìëÖÉÖÉÄÉå îçã eΩíÜáÖ _ìÅÜ
sÉêä~Ö eÉáÇÉäÄÉêÖI òìë~ããÉåÖÉíê~ÖÉåK

Telegramm-Laufzeiten Bearbeitungszeiten im Antriebsregler

Übertragungsrate [kBits/s] Parameterdaten Prozeßdaten

20 50 125 250 500

Laufzeit/
Bearbeitungszeit [ms]

6.5 2.6 1.04 0.52 0.26 30 ... 50 3 ... 5

aáÉ _É~êÄÉáíìåÖëòÉáíÉå ÇÉê mêçòÉ≈Ç~íÉå ÄÉòáÉÜÉå ëáÅÜ ~ìÑ Ç~ë póåÅíÉäÉÖê~ãã
E NNKSJRF

aáÉ qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáí áëí ~ÄÜ®åÖáÖ îçå ÇÉê §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ ìåÇ ÇÉê qÉäÉJ
Öê~ããä®åÖÉW

Üb t t [kBit/ ]
Telegrammlänge [Byte]

Übertragungsrate [kBit/s]
0 2 8

10 5.44 7.36 13.12
20 2.72 3.68 6.56
50 1.09 1.47 2.62
125 0.44 0.59 1.05
250 0.22 0.29 0.52
500 0.11 0.15 0.26
1000 0.05 0.07 0.13

q~ÄK NNKPJN j~ñáã~äïÉêíÉ ÇÉê qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáí áå xãëz

aáÉ qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáíÉå ÇÉê çÄáÖÉå q~ÄÉääÉ ëáåÇ ÇìêÅÜ å~ÅÜÑçäÖÉåÇÉ däÉáÅÜìåÖ
ÉêêÉÅÜåÉí ïçêÇÉåK jáí áÜê ä~ëëÉå ëáÅÜ áã _ÉÇ~êÑëÑ~ää ÄÉäáÉÄáÖÉ wïáëÅÜÉåïÉêíÉ
íqã~ñ ÉêêÉÅÜåÉåK

íq≤
RQI Q + VI S ⋅ ia

Ç§

tT = Telegrammlaufzeit [ms]
LD = Telegrammlänge [Byte]
dÜ = Übertragungsrate [kBit/s]

_É~êÄÉáíìåÖëòÉáíÉå UOMM îÉÅíçê

qÉäÉÖê~ããä~ìÑòÉáí
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1 2 3 4 5
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Adress Bd

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

0
0

0

b

a c

E82ZAFC200

Abmessungen a
b
c

51 mm
64 mm
15 mm

b
1

a

e1

b

e

E82ZAFC302

Abmessungen a
b
b1
e
e1

51 mm
72 mm
64 mm
30 mm
15 mm

cìåâíáçåëãçÇìä bUOw^c``OMñ
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NNKQKN jÉÅÜ~åáëÅÜÉ fåëí~ää~íáçå

_ÉåìíòÉå páÉ òìê ãÉÅÜ~åáëÅÜÉå fåëí~ää~íáçå ÇÉë cìåâíáçåëãçÇìäë ÇáÉ jçåí~J
ÖÉ~åäÉáíìåÖ ÇÉë dêìåÇÖÉê®íÉëK

aáÉ jçåí~ÖÉ~åäÉáíìåÖ

z áëí qÉáä ÇÉë iáÉÑÉêìãÑ~åÖë ìåÇ äáÉÖí àÉÇÉã dÉê®í ÄÉáK

z ÖáÄí eáåïÉáëÉI ìã _ÉëÅÜ®ÇáÖìåÖÉå ÇìêÅÜ ìåë~ÅÜÖÉã®≈É _ÉÜ~åÇäìåÖ òì
îÉêãÉáÇÉåK

z ÄÉëÅÜêÉáÄí ÇáÉ ÉáåòìÜ~äíÉåÇÉ oÉáÜÉåÑçäÖÉ ÇÉê fåëí~ää~íáçåëëÅÜêáííÉK
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Gesamtlänge ≤ 300 m ≤ 1000 m
Kabeltyp LIYCY 2 x 2 x 0,5 mm2

(paarverseilt mit Abschirmung)
CYPIMF 2 x 2 x 0,5 mm2

(paarverseilt mit Abschirmung)

Leitungswiderstand ≤ 40 Ω/km ≤ 40 Ω/km
Kapazitätsbelag ≤ 130 nF/km ≤ 60 nF/km

Anschluß Paar 1 (weiß/braun): LOW und HIGH
Paar 2 (grün/gelb): GND

Elektrischer Anschluß Klemmleiste mit Schraubanschluß
Anschlußmöglichkeiten starr: 1.5 mm2 (AWG 16)

flexibel:
ohne Aderendhülse
1.0 mm2 (AWG 18)
mit Aderendhülse, ohne Kunststoffhülse
0.5 mm2 (AWG 20)
mit Aderendhülse, mit Kunststoffhülse
0.5 mm2 (AWG 20)

Anzugsmoment 0.22 ... 0.25 Nm (1.9 ... 2.2 lb-in)
Abisolierlänge 5 mm

Elektrischer Anschluß Steckerleiste mit Doppel-Schraubanschluß
Anschlußmöglichkeiten starr: 1.5 mm2 (AWG 16)

flexibel:
ohne Aderendhülse
1.5 mm2 (AWG 16)
mit Aderendhülse, ohne Kunststoffhülse
1.5 mm2 (AWG 16)
mit Aderendhülse, mit Kunststoffhülse
1.5 mm2 (AWG 16)

Anzugsmoment 0.5 ... 0.6 Nm (4.4 ... 5.3 lb-in)
Abisolierlänge 10 mm

péÉòáÑáâ~íáçå póëíÉãÄìëJh~ÄÉä
US

a~íÉå ÇÉê ^åëÅÜäì≈âäÉããÉåUT
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Versorgung über die interne Spannungsquelle (X3/20):
• X3/28, Reglersperre (CINH)
• X3/E1 und X3/E2, digitale Eingänge

GND1 +20V

39 28 39 28 7 LO HI 7 LO HI 7 E1 E2 20

CAN-GND

CAN-LOW

CAN-HIGH

X3

GND2

E82ZAFC235

Versorgung über eine externe Spannungsquelle:
• X3/28, Reglersperre (CINH)
• X3/E1 und X3/E2, digitale Eingänge

CAN-GND
CAN-LOW

CAN-HIGH
+

_

24V
ext.

+20V

GND2

39 28 39 28 7 LO HI 7 LO HI 7 20X3 E1 E2

GND1

E82ZAFC231

Für den Betrieb notwendige Mindestverdrahtung

X3/88 Bezeichnung Funktion Pegel
39 GND2 Bezugspotential 2 der Reglersperre (CINH) an

X3/28

28 CINH Reglersperre • Start = HIGH (+12 V ... +30 V)
• Stop = LOW (0 V ... +3 V)

7 GND1 Bezugspotential 1
LO CAN-LOW Systembus LOW (Datenleitung)
HI CAN-HIGH Systembus HIGH (Datenleitung)
E1

Digitale Eingän-
Anwenderdefiniert

0 = LOW (0 ... +3 V)
1 = HIGH (+12 +30 V)

E2
Digitale Eingän
ge Anwenderdefiniert 1 = HIGH (+12 ... +30 V)

(Bezug: GND1)

häÉããÉåÄÉäÉÖìåÖ
cìåâíáçåëãçÇìä bUOw^c``OMñ
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Versorgung über die interne Spannungsquelle (X3.3/20):
• X3.3/28, Reglersperre (CINH)
• X3.2/E1 und X3.2/E2, digitale Eingänge

E1 E2

+20V

GND2

39 28HI 7 20
C

A
N

-G
N

D

C
A

N
-L

O
W

C
A

N
-H

IG
H

7 LO HIX3.1 X3.2 X3.3

GND1

E82ZAFC335

Versorgung über eine externe Spannungsquelle:
• X3.3/28, Reglersperre (CINH)
• X3.2/E1 und X3.2/E2, digitale Eingänge

+

_

24V
ext.

E1 E2

+20V

GND2

39 28HI 7 20

C
A

N
-G

N
D

C
A

N
-L

O
W

C
A

N
-H

IG
H

7 LO HIX3.1 X3.2 X3.3

GND1

E82ZAFC331

Für den Betrieb notwendige Mindestverdrahtung

X3.1/89 Bezeichnung Funktion Pegel
7 GND1 Bezugspotential 1
LO CAN-LOW Systembus LOW (Datenleitung)
HI CAN-HIGH Systembus HIGH (Datenleitung)

X3.2/90 Bezeichnung Funktion Pegel
E1

Digitale Eingän-
Anwenderdefiniert

0 = LOW (0 ... +3 V)
1 = HIGH (+12 +30 V)

E2
Digitale Eingän
ge Anwenderdefiniert 1 = HIGH (+12 ... +30 V)

(Bezug: GND1)

X3.3/91 Bezeichnung Funktion Pegel
7 GND1 Bezugspotential 1
39 GND2 Bezugspotential 2 der Reglersperre (CINH) an

X3.3/28
28 CINH Reglersperre • Start = HIGH (+12 V ... +30 V)

• Stop = LOW (0 V ... +3 V)
20 DC-Spannungsquelle zur internen Versorgung

der Reglersperre (CINH)
+ 20 V (Bezug: GND1)

häÉããÉåÄÉäÉÖìåÖ
cìåâíáçåëãçÇìä bUOw^c``ONM
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NNKQKP _ìëäÉáíìåÖëä®åÖÉ

e~äíÉå páÉ ÇáÉ òìä®ëëáÖÉå iÉáíìåÖëä®åÖÉå ìåÄÉÇáåÖí ÉáåK

NK §ÄÉêéêΩÑÉå páÉ ÇáÉ báåÜ~äíìåÖ ÇÉê dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ áå q~ÄK NNKQJNK

aìêÅÜ ÇáÉ §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ áëí ÇáÉ dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ ÑÉëíÖÉäÉÖíK

Übertragungsrate [kBit/s] 20 50 125 250 500
Gesamt-Leitungslänge [m] 3910 1510 590 250 80

q~ÄK NNKQJN dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ

OK §ÄÉêéêΩÑÉå páÉ ÇáÉ báåÜ~äíìåÖ ÇÉê pÉÖãÉåíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ áå q~ÄK NNKQJOK

aáÉ pÉÖãÉåíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ ïáêÇ ÇìêÅÜ ÇÉå îÉêïÉåÇÉíÉå iÉáíìåÖëèìÉêëÅÜåáíí
ìåÇ ÇáÉ qÉáäåÉÜãÉê~åò~Üä ÑÉëíÖÉäÉÖíK lÜåÉ oÉéÉ~íÉê áëí ÇáÉ pÉÖãÉåíJiÉáíìåÖëJ
ä®åÖÉ ÖäÉáÅÜ ÇÉê dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉK

Leitungsquerschnitt
Teilnehmer 0.25 mm2 0.5 mm2 0.75 mm2 1.0 mm2

2 240 m 430 m 650 m 940 m
5 230 m 420 m 640 m 920 m
10 230 m 410 m 620 m 900 m
20 210 m 390 m 580 m 850 m
32 200 m 360 m 550 m 800 m
63 170 m 310 m 470 m 690 m

q~ÄK NNKQJO pÉÖãÉåíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ

PK sÉêÖäÉáÅÜÉå páÉ ÇáÉ ÄÉáÇÉå ÉêãáííÉäíÉå tÉêíÉ ãáíÉáå~åÇÉêK

tÉåå ÇÉê ~ìë q~ÄK NNKQJO ÉêãáííÉäíÉ tÉêí âäÉáåÉê ~äë ÇáÉ òì êÉ~äáëÉêÉåÇÉ dÉë~ãíJ
iÉáíìåÖëä®åÖÉ ~ìë q~ÄK NNKQJN ëÉáå ëçääíÉI ãΩëëÉå oÉéÉ~íÉê ÉáåÖÉëÉíòí ïÉêÇÉåK
oÉéÉ~íÉê ìåíÉêíÉáäÉå ÇáÉ dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ áå pÉÖãÉåíÉK

 eáåïÉáë>
z _É~ÅÜíÉå páÉ ÇáÉ oÉÇìòáÉêìåÖ ÇÉê dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉ

~ìÑÖêìåÇ ÇÉê páÖå~äîÉêò∏ÖÉêìåÖ ÇÉë oÉéÉ~íÉêë EëáÉÜÉ _ÉáëéáÉä
 11.4-6FK

z jáëÅÜÄÉíêáÉÄ
Ó jáëÅÜÄÉíêáÉÄ äáÉÖí îçêI ïÉåå îÉêëÅÜáÉÇÉåÉ qÉáäåÉÜãÉê ~å
ÉáåÉã kÉíò ÄÉíêáÉÄÉå ïÉêÇÉåK

Ó tÉåå ÄÉá ÖäÉáÅÜÉê §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ ÇáÉ òìÖÉÜ∏êáÖÉå
dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉå ÇÉê qÉáäåÉÜãÉê ìåíÉêëÅÜáÉÇäáÅÜ ëáåÇI
ãì≈ òìê _ÉëíáããìåÖ ÇÉê ã~ñK iÉáíìåÖëä®åÖÉ ÇÉê âäÉáåÉêÉ
tÉêí îÉêïÉåÇÉí ïÉêÇÉåK

Vorgaben
• Leitungsquerschnitt: 0,5 mm2 (gemäß Kabel-Spezifikation 11.4-2 )
• Teilnehmeranzahl: 63
• Repeater: Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)

_Éá ã~ñK qÉáäåÉÜãÉê~åò~Üä ESPF ëáåÇ ~ìë ÇÉå sçêÖ~ÄÉå ÑçäÖÉåÇÉ iÉáíìåÖëä®åÖÉå
L ^åò~Üä oÉéÉ~íÉê ÉáåòìÜ~äíÉåW

Übertragungsrate [kBit/s] 20 50 125 250 500
Max. Leitungslänge [m] 3550 1390 560 250 80
Segment-Leitungslänge [m] 310 310 310 250 80
Anzahl der Repeater 12 4 1 - -

_ÉáëéáÉäW ^ìëï~ÜäÜáäÑÉ
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Vorgaben
• Übertragungsrate: 125 kBit/s
• Leitungsquerschnitt: 0,5 mm2

• Teilnehmeranzahl: 28
• Leitungslänge: 450 m
1. Gesamt-Leitungslänge bei 125 kBit/s
590 m aus Tab. 11.4-1
2. Segment-Leitungslänge für 28 Teilnehmer und einem Leitungsquerschnitt von 0,5mm2 .
360 m aus Tab. 11.4-2
3. Vergleich
Der Wert in Pkt. 2. ist kleiner als die zu realisierende Leitungslänge von 450 m.
4. Folgerung
• Ohne Repeater-Einsatz ist die zu realisierende Leitungslänge von 450 m nicht möglich.
• Es muß ein Repeater nach 360 m (Pkt. 2.) eingesetzt werden.
5. Max. Leitungslänge mit Repeater-Einsatz
• Verwendet wird der Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)
• Berechnung der max. Leitungslänge:

590 m (entsprechend Tab. 11.4-1) minus 30 m (Leitungsreduzierung)
Æ Max. erreichbare Leitungslänge mit Repeater: 560 m.
Æ Damit ist die vorgegebene Leitungslänge realisierbar.

 eáåïÉáë>
aáÉ sÉêïÉåÇìåÖ ÉáåÉë ïÉáíÉêÉå oÉéÉ~íÉêë ïáêÇ ÉãéÑçÜäÉå ~äë
z pÉêîáÅÉJpÅÜåáííëíÉääÉ

sçêíÉáäW pí∏êìåÖëÑêÉáÉë ^åâçééÉäå áã ä~ìÑÉåÇÉå _ìëJ_ÉíêáÉÄ
ã∏ÖäáÅÜK

z báåãÉëëJpÅÜåáííëíÉääÉ
sçêíÉáäW báåãÉëëJLmêçÖê~ããáÉêÖÉê®í ÄäÉáÄí Ö~äî~åáëÅÜ ÖÉíêÉååíK

_ÉáëéáÉäW oÉéÉ~íÉêJbáåë~íò
éêΩÑÉåVO
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NNKR fåÄÉíêáÉÄå~ÜãÉ

NNKRKN sçê ÇÉã ÉêëíÉå báåëÅÜ~äíÉå

 píçé>
_Éîçê páÉ Ç~ë dêìåÇÖÉê®í ãáí cìåâíáçåëãçÇìä Éêëíã~äáÖ áã
póëíÉãÄìëJkÉíòïÉêâ `^k ÉáåëÅÜ~äíÉåI ΩÄÉêéêΩÑÉå páÉ
z ÇáÉ ÖÉë~ãíÉ sÉêÇê~ÜíìåÖ ~ìÑ sçääëí®åÇáÖâÉáíI hìêòëÅÜäì≈ ìåÇ

bêÇëÅÜäì≈K
z çÄ Ç~ë _ìëëóëíÉã ÄÉáã éÜóëáâ~äáëÅÜ ÉêëíÉå ìåÇ äÉíòíÉå

_ìëíÉáäåÉÜãÉê ~ÄÖÉëÅÜäçëëÉå áëíK

NNKRKO §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ ìåÇ ^ÇêÉëëÉ ÉáåëíÉääÉå

ON

OFF

1 6

ON

2 73 84 95 10

93

eáåïÉáë>

z _Éá pN KKK pS ≠ lcc ïÉêÇÉå qÉáäåÉÜãÉê~ÇêÉëëÉ ÄòïK §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ ãáí ÇÉå ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉå
tÉêíÉå ~ìë ÇÉå pÅÜ~äíÉêëíÉääìåÖÉå ΩÄÉêëÅÜêáÉÄÉåK

z aÉê afmJpÅÜ~äíÉê pNM áëí çÜåÉ cìåâíáçåK

Teilnehmeradresse per Schalter einstellen
Zur Adressierung der Antriebsregler muß im CAN-Netzwerk für jeden Teilnehmer mit den Schaltern S1 - S6 eine
eindeutige Adresse von 1 ... 63 eingestellt werden.
Alle in Stellung ON befindlichen Schalter ergeben in der Summe der Wertigkeiten die gewünschte Teilnehmeradresse.

Schalter S1 S2 S3 S4 S5 S6
Wertigkeit 32 16 8 4 2 1
Beachten Sie, daß zur Übernahme der Änderungen der Antriebsregler aus- und wieder eingeschaltet werden muß.

Beispiel zur Einstellung der Teilnehmeradresse 25:
S1 S2 S3 S4 S5 S6

Stellung OFF ON ON OFF OFF ON
Adresse = 25 0 16 8 0 0 1

Teilnehmeradresse per CAN-Master einstellen
Æ Voraussetzung: Schalter S1 ... S6 = OFF
Teilnehmeradresse mit L-C0350 verändern.
Übernahme von Änderungen:
• Antriebsregler aus- und wieder einschalten
oder
• Befehl “Reset-Node” (L-C0358 = 1) per CAN-Master durchführen.
Indexermittlung: 24575 -Lenze-Codestelle (L-Cxxxx)

qÉáäåÉÜãÉê~ÇêÉëëÉ ÉáåëíÉääÉå
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Übertragungsrate per Schalter einstellen
[kBit/s] S7 S8 S9
500 OFF OFF OFF
250 OFF OFF ON
125 OFF ON OFF
50 OFF ON ON
20 ON OFF ON
Beachten Sie, daß zur Übernahme der Änderungen der Antriebsregler aus- und wieder eingeschaltet werden muß.

Übertragungsrate per CAN-Master einstellen
Æ Voraussetzung: Schalter S1 ... S6 = OFF
Übertragungsrate mit L-C0351 verändern
Übernahme von Änderungen:
• Antriebsregler aus- und wieder einschalten
oder
• Befehl “Reset-Node” (L-C0358 = 1) per CAN-Master durchführen.
Indexermittlung: 24575 - Lenze-Codestelle (L-Cxxxx)

Übertragungsrate [kBit/s] 500 250 125 50 20
Wert in Codestelle L-C0351 0 1 2 3 5

§ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ ÉáåëíÉääÉå
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NNKRKP bêëíã~äáÖÉë báåëÅÜ~äíÉå

 eáåïÉáë>
z jáí `çÇÉëíÉääÉ `MPRSLñ ëáåÇ ÇáÉ wÉáíÉå ÑΩê Ç~ë òóâäáëÅÜÉ

pÉåÇÉå ÉáåëíÉääÄ~êK
z aáÉ ãáí iJ`ññññ ÖÉâÉååòÉáÅÜåÉíÉå `çÇÉëíÉääÉå ëáåÇ áã

^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÖÉëéÉáÅÜÉêí ìåÇ îçã `^kJj~ëíÉê ΩÄÉê ÇÉå
fåÇÉñ ÉêêÉáÅÜÄ~êK
fåÇÉñÉêãáííäìåÖW OQRTR J iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉååìããÉê EiJ`ññññF

z a~ë dêìåÇÖÉê®í áëí åìê ÑìåâíáçåëÑ®ÜáÖI ïÉåå efdeJmÉÖÉä ~å
uPLOU ~åäáÉÖí EoÉÖäÉêÑêÉáÖ~ÄÉ ΩÄÉê häÉããÉFK
Ó _É~ÅÜíÉå páÉI Ç~≈ ÇáÉ oÉÖäÉêëéÉêêÉ ΩÄÉê ãÉÜêÉêÉ nìÉääÉå
ÖÉëÉíòí ïÉêÇÉå â~ååK aáÉ nìÉääÉå ïáêâÉå ïáÉ ÉáåÉ
oÉáÜÉåëÅÜ~äíìåÖ îçå pÅÜ~äíÉêåK

Ó tÉåå ÇÉê ^åíêáÉÄ íêçíò oÉÖäÉêÑêÉáÖ~ÄÉ ΩÄÉê uPLOU åáÅÜí
~åä®ìÑíI ΩÄÉêéêΩÑÉå páÉI çÄ åçÅÜ ΩÄÉê ÉáåÉ ~åÇÉêÉ nìÉääÉ
oÉÖäÉêëéÉêêÉ ÖÉëÉíòí áëíK báåÉ ~åÇÉêÉ nìÉääÉ â∏ååíÉ ÇáÉ
Jq~ëíÉ ÇÉë hÉóé~Ç ëÉáåK

Schritt Vorgehensweise Bemerkungen
1. Netzspannung zuschalten Das Grundgerät ist nach ca. 1 Sekunde betriebsbereit.

Die Reglersperre ist aktiv.
Reaktion des Grundgerätes
• aáÉ ÖêΩåÉ iba ÄäáåâíK

• hÉóé~ÇW EÑ~ääë ~ìÑÖÉëíÉÅâíF

2. Ggf. Übertragungsge-
schwindigkeit einstellen

Übertragungsgeschwindigkeit (Systembus-Baudrate) L-C0351 mit Keypad oder
PC einstellen.
Änderungen werden erst nach dem Befehl “Reset-Node” (L-C0358 = 1) über-
nommen.
Lenze-Einstellung: 500 kBit/s

3. Systembus-Gerätea-
dresse einstellen

Systembus-Geräteadresse bei mehreren vernetzten Antriebsreglern
• ΩÄÉê iJ`MPRM ÉáåëíÉääÉåK

• ~å àÉÇÉã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ΩÄÉê hÉóé~Ç çÇÉê m` ÉáåëíÉääÉåK

• áã kÉíòïÉêâ åìê Éáåã~ä îÉêïÉåÇÉåK

Änderungen werden erst nach dem Befehl “Reset-Node” (C0358 = 1) über-
nommen.
Lenze-Einstellung: 1

4. Sie können jetzt mit dem Antriebsregler kommunizieren, d. h. alle Codes lesen und alle beschreibbaren
Codes verändern.Ggf. Codes an Ihre Anwendung anpassen.

5. Sollwertquelle konfigu-
rieren

L-C0412/1 = 20 ... 23:
Sollwertquelle ist ein Wort des Prozeßdatenkanals 1 (CAN1),
z. B. L-C0412/1 = 21: Sollwertquelle ist CAN-IN1.W2.

6. Master setzt Systembus (CAN) in den Zustand ”OPERATIONAL”.
7. Sollwert vorgeben Sollwert über ausgewähltes CAN-Wort (z. B. CAN-IN1.W2) senden.
8. Sync-Telegramm senden Sync-Telegramm wird vom Systembus-Teilnehmer nur empfangen, wenn

L-C0360 = 1
Lenze-Einstellung: Sync-Steuerung

9. Antriebsregler über Klemme freigeben
10. Der Antrieb läuft jetzt.
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NNKS a~íÉåíê~åëÑÉê

j~ëíÉê ìåÇ ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê âçããìåáòáÉêÉå ãáíÉáå~åÇÉêI áåÇÉã ëáÉ a~íÉåíÉäÉJ
Öê~ããÉ ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìë ãáíÉáå~åÇÉê ~ìëí~ìëÅÜÉåK aÉê kìíòÇ~íÉåÄÉêÉáÅÜ
ÇÉë a~íÉåíÉäÉÖê~ããë ÉåíÜ®äí ÉåíïÉÇÉê kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíÇ~íÉåI m~ê~ãÉJ
íÉêÇ~íÉå çÇÉê mêçòÉ≈Ç~íÉåK

fã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ïÉêÇÉå ÇÉå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå ìåÇ mêçòÉ≈Ç~íÉå ìåíÉêëÅÜáÉÇäáJ
ÅÜÉ hçããìåáâ~íáçåëâ~å®äÉ òìÖÉçêÇåÉíW

Telegrammtyp Kommunikationskanal
Parameterdaten
(SDO,
Service-Data-Objects)

Dies sind z. B.
• Betriebsparameter
• Diagnose-Informationen
• Motordaten
Das Übertragen der Parameter ist
in der Regel nicht so zeitkritisch
wie die Übertragung der Prozeß-
daten.

Parameterdaten-
Kanal

• Ermöglicht den Zugriff auf alle
Lenze-Codes und auf den
CANopen-Index.

• Parameteränderungen werden
normalerweise automatisch im
Antriebsregler gespeichert
(L-C0003 beachten).

Prozeßdaten
(PDO,
Process-Data-Objects)

Dies sind z. B.
• Sollwerte
• Istwerte
Austausch zwischen Leitantrieb
und Antriebsregler in kürzest
möglicher Zeit notwendig. Kleine
Datenmengen, die zyklisch über-
tragen werden können.

Prozeßdaten-Ka-
nal

• Mit den Prozeßdaten können
Sie den Antriebsregler steu-
ern.

• Auf die Prozeßdaten kann der
Leitrechner direkt zugreifen.
z. B. werden die Daten in der
SPS direkt in den E/A-Bereich
gelegt.

• Prozeßdaten werden
– nicht im Antriebsregler ge-
speichert.

– zwischen dem Leitsystem
und den Antriebsreglern
übertragen damit ein stän-
diger Austausch von aktuel-
len Ein- und Ausgangsdaten
erfolgt.

^ÄÄK NNKSJN ^ìÑíÉáäìåÖ îçå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå ìåÇ mêçòÉ≈Ç~íÉå áå ìåíÉêëÅÜáÉÇäáÅÜÉ
hçããìåáâ~íáçåëâ~å®äÉ
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NNKSKN ^ìÑÄ~ì ÇÉë `^kJa~íÉåíÉäÉÖê~ããë

1 Bit 11 Bit 1 Bit 6 Bit

0 ... 8 Byte

15 Bit 1 Bit1 Bit 1 Bit 7 Bit

Start

Identifier

RTR-Bit

Control Field

Nutzdaten

CRC Sequenz

CRC Delimit.

ACK Slot

ACK Delimit.

Ende

In diesem Bereich werden 3 unterschiedliche Datentypen transportiert:
• Netzwerkmanagement-Telegramme (NMT)

– In den NMT-Nutzdaten sind Informationen zum Aufbau der Kommunika-
tion über den CAN-Bus.

• Parameterdaten (SDO)
– Die Nutzdaten dienen zur Parametrierung der Geräte.

• Prozeßdaten (PDO)
– Die in den Nutzdaten enthaltenen Prozeßdaten sind für schnelle, oft
zyklische Vorgänge bestimmt (z. B. Drehzahlsoll und -istwert).

• Netzwerkmanagement
• Parameterdaten
• Prozeßdaten

^ÄÄK NNKSJO mêáåòáéáÉääÉê ^ìÑÄ~ì ÇÉë `^kJa~íÉåíÉäÉÖê~ããë

a~ë fÇÉåíáÑáÉê äÉÖí ÇáÉmêáçêáí®í ÇÉêk~ÅÜêáÅÜí ÑÉëíK ^ì≈ÉêÇÉãëáåÇ áã`^kçéÉåÜáÉê
ÅçÇáÉêíW

z aáÉ dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ E RKSJPF

z aáÉ _ÉëíáããìåÖI ïÉäÅÜÉ kìíòÇ~íÉå ΩÄÉêíê~ÖÉå ïÉêÇÉåK

cΩê ÇáÉ sÉêïÉåÇìåÖ ÇÉê kìíòÇ~íÉå ÖáÄí Éë P råíÉêëÅÜÉáÇìåÖÉåW

z fåáíá~äáëáÉêìåÖW
kìíòÇ~íÉå ÇáÉåÉå òìã ^ìÑÄ~ì ÇÉê hçããìåáâ~íáçå ΩÄÉê ÇÉå `^kJ_ìëK

z m~ê~ãÉíêáÉêìåÖW
kìíòÇ~íÉå ÇáÉåÉå ÇÉê m~ê~ãÉíêáÉêìåÖ ÇÉê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêK cΩê ÇáÉ
iÉåòÉJ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ëáåÇ ÇáÉ m~ê~ãÉíÉê ìåíÉê ÇÉå `çÇÉëíÉääÉå EòK_K `MMNO
eçÅÜä~ìÑòÉáíF ÜáåíÉêäÉÖíK

z mêçòÉ≈Ç~íÉåW
kìíòÇ~íÉå ëáåÇ ÑΩê ëÅÜåÉääÉI çÑí òóâäáëÅÜÉ sçêÖ®åÖÉ ÄÉëíáããí EòK_K
aêÉÜò~ÜäJpçääïÉêí ìåÇ aêÉÜò~ÜäJfëíïÉêíF

fÇÉåíáÑáÉê

kìíòÇ~íÉå
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11.6
11.6.2

L NNKSJPbap`^kJNKMJNNLOMMO

NNKSKO aáÉ hçããìåáâ~íáçåëéÜ~ëÉå ÇÉë `^kJkÉíòïÉêâÉë

11 Bit Identifier 2 Byte Nutzdaten

^ÄÄK NNKSJP qÉäÉÖê~ãã òìã rãëÅÜ~äíÉå ÇÉê
hçããìåáâ~íáçåëéÜ~ëÉ

rã òïáëÅÜÉå ÇÉå ìåíÉêëÅÜáÉÇäáÅÜÉå hçããìåáâ~íáçåëéÜ~ëÉå ìãëÅÜ~äíÉå òì
â∏ååÉåI ïÉêÇÉå qÉäÉÖê~ããÉ ãáí ÇÉã fÇÉåíáÑáÉê M ìåÇ O _óíÉ kìíòÇ~íÉå îÉêïÉåJ
ÇÉíK

få _ÉòìÖ ~ìÑ ÇáÉ hçããìåáâ~íáçå âÉååí ÇÉê ^åíêáÉÄ ÇêÉá wìëí®åÇÉW

Zustand Erläuterung

”Initialisation”
(Initialisierung)

Der Antrieb ist nicht am Datenverkehr auf dem Bus beteiligt. Dieser Zustand wird
nach dem Einschalten des Antriebsreglers erreicht. Weiterhin besteht die Möglich-
keit durch die Übertragung verschiedener Telegramme einen Teil der Initialisierung
beziehungsweise die komplette Initialisierung erneut zu durchlaufen. Dabei werden
alle bereits eingestellten Parameter wieder mit ihren Standardwerten beschrieben.
Nach Beendigung der Initialisierung geht der Antrieb automatisch in den Zustand
”Pre-Operational” über.

”Pre-Operational”
(vor Betriebsbereit)

Der Antrieb kann Parametrierungsdaten empfangen. Die Prozeßdaten werden
ignoriert.

”Operational”
(Betriebsbereit)

Der Antrieb kann Parametrierungs- und Prozeßdaten empfangen.

aáÉ rãëÅÜ~äíìåÖ ÇÉê hçããìåáâ~íáçåëéÜ~ëÉå ïáêÇ îçå ÉáåÉã _ìëíÉáäåÉÜãÉêI
ÇÉã kÉíòïÉêâã~ëíÉêI ÑΩê Ç~ë ÖÉë~ãíÉ kÉíòïÉêâ îçêÖÉåçããÉåK

aáÉëÉë â~åå~ìÅÜÇìêÅÜÉáåÉå^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÉêÑçäÖÉåKeáÉêòì áëíÇáÉëÉê ~äëj~ëíÉê
ìåíÉê ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ `MPRO ÉáåòìëíÉääÉåK

jáí ÉáåÉê sÉêò∏ÖÉêìåÖ å~ÅÜ ÇÉã kÉíòÉáåëÅÜ~äíÉå ïáêÇ Éáåã~äáÖ Éáå qÉäÉÖê~ãã
ÖÉëÉåÇÉíI Ç~≈ ÇÉåÖÉë~ãíÉå ^åíêáÉÄëîÉêÄìåÇ áå ÇÉåwìëí~åÇ ÒléÉê~íáçå~äÒ îÉêJ
ëÉíòíK

aáÉ sÉêò∏ÖÉêìåÖëòÉáí áëí ìåíÉê ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ `MPRSLN ÉáåëíÉääÄ~êK

tÉååÄÉëíáããíÉhçãã~åÇçëΩÄÉêíê~ÖÉåïÉêÇÉåIïáêÇ áåÉáåÉå~åÇÉêÉåwìëí~åÇ
ÖÉïÉÅÜëÉäíW

Kommando
(hex)

Netzwerkstatus
nach Änderung Auswirkung auf Prozeß- bzw. Parameterdaten nach Zustandsänderung

01 xx Operational
Netzwerkmanagement-Telegramme, Sync, Emergency, Prozeßdaten (PDO) und
Parameterdaten (SDO) aktiv (entspricht “Start Remote Node”)

80 xx Pre-Operational
Netzwerkmanagement-Telegramme, Sync, Emergency und Parameterdaten (SDO)
aktiv (entspricht “Enter Pre-Operational State“)

Initialisierung aller Parameter im Feldbusmodul mit den gespeicherten Werten
81 xx

Initialisierung aller Parameter im Feldbusmodul mit den gespeicherten Werten
(entspricht “Reset Node”)81 xx

Initialisation
(entspricht “Reset-Node”)

Initialisation
Initialisierung kommunikationsrelevanter Parameter (CIA DS 301) im Feldbusmo-

82 xx
Initialisierung kommunikationsrelevanter Parameter (CIA DS 301) im Feldbusmo-
dul mit den gespeicherten Werten (entspricht “Reset Communication”)82 xx dul mit den gespeicherten Werten (entspricht “Reset Communication”)

q~ÄK NNKSJN wìëí~åÇë®åÇÉêìåÖÉå
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11.6
11.6.2

LNNKSJQ bap`^kJNKMJNNLOMMO

cΩê ÇáÉ _ÉäÉÖìåÖ ÇÉê áå ÇÉê pé~äíÉ ãáí ÒññÒ ÖÉâÉååòÉáÅÜåÉíÉå _óíÉë Öáäí ÑçäÖÉåJ
ÇÉëW

z ññ Z MMÜÉñW

_Éá ÇáÉëÉê _ÉäÉÖìåÖ ïÉêÇÉå ÇìêÅÜ Ç~ë qÉäÉÖê~ãã ~ääÉ ~åÖÉëÅÜäçëëÉåÉå dÉê®íÉ
~åÖÉëéêçÅÜÉåK bë â~åå ÉáåÉ wìëí~åÇë®åÇÉêìåÖ ÑΩê ~ääÉ dÉê®íÉ ÖäÉáÅÜòÉáíáÖ
ÇìêÅÜÖÉÑΩÜêí ïÉêÇÉåK

z ññ Z dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉW

táêÇ ÉáåÉ dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ ~åÖÉÖÉÄÉåI ëç ïáêÇ ÇáÉ wìëí~åÇë®åÇÉêìåÖ åìê ÑΩê Ç~ë
dÉê®í ãáí ÇÉê ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉå ^ÇêÉëëÉ ÇìêÅÜÖÉÑΩÜêíK

 eáåïÉáë>
kìê ÇìêÅÜ ÉáåÉ wìëí~åÇë®åÇÉêìåÖ ~ìÑ “léÉê~íáçå~äÒ áëí ÉáåÉ
hçããìåáâ~íáçå ΩÄÉê ÇáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉå ã∏ÖäáÅÜ>

Beispiel Zustandsübergang von ”Pre-Operational” zu “Operational”

Sollen beispielsweise alle am Bus angeschlossenen Teilnehmer über einen CAN-Master in den
Kommunikationszustand “Operational” geschaltet werden, müssen Identifier und Nutzdaten im
Sende-Telegramm wie folgt eingestellt sein:
• Identifier: 00
• Nutzdaten: 8100 (hex)
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11.6
11.6.3

L NNKSJRbap`^kJNKMJNNLOMMO

NNKSKP mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å~ä âçåÑáÖìêáÉêÉå

mêçòÉ≈Ç~íÉå ëáåÇa~íÉåãáí ÜçÜÉê mêáçêáí®í ìåÇ ~ìÑ ÜçÜÉ dÉëÅÜïáåÇáÖâÉáí ÄÉòΩÖJ
äáÅÜ ÇÉê §ÄÉêíê~ÖìåÖ ìåÇ _É~êÄÉáíìåÖ çéíáãáÉêíK

Prozeßdatenkanal 1
zyklische Prozeßdaten
(Soll- und Istwerte)

`^kJfkN

`^kJlrqN

iÉáíëóëíÉã

Antriebsregler

^ÄÄK NNKSJQ mêçòÉ≈Ç~íÉå `^kJfkN ìåÇ `^kJlrqN ÑΩê ΩÄÉêÖÉçêÇåÉíÉë iÉáíëóëíÉã

aáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉå ΩÄÉê `^kJfkN ìåÇ `^kJlrqN ëáåÇ ÑΩê Éáå ΩÄÉêÖÉçêÇåÉíÉë
iÉáíëóëíÉã ÄÉëíáããíK

báå òóâäáëÅÜÉê mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å~ä
`^kJfkN ìåÇ `^kJlrqN
Emal Z mêçÅÉëë a~í~ lÄàÉâíF
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11.6
11.6.3

LNNKSJS bap`^kJNKMJNNLOMMO

aáÉëÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å®äÉ ëáåÇ ÑΩê ÇÉåa~íÉå~ìëí~ìëÅÜ îçå^åíêáÉÄëêÉÖäÉê òì^åJ
íêáÉÄëêÉÖäÉê ÄÉëíáããíK báåïÉáíÉêÉê báåë~íòÑ~ää ÇáÉëÉê mêçòÉ≈Ç~íÉå ëáåÇÇÉòÉåíê~äÉ
báåJ ìåÇ^ìëÖ~åÖëâäÉããÉåK ^ìÅÜΩÄÉêÖÉçêÇåÉíÉ iÉáíëóëíÉãÉ â∏ååÉå ÇáÉëÉ h~J
å®äÉ åìíòÉåK

Prozeßdatenkanal 2
ereignisgesteuerte Prozeßdaten

`^kJlrqO

`^kJfkO

`^kJfkO

`^kJlrqO

Antriebsregler 2Antriebsregler 1

^ÄÄK NNKSJR bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å®äÉ ãáí ÉáåëíÉääÄ~êÉå wóâäÉå

cΩê ÇÉå ëÅÜåÉääÉå a~íÉå~ìëí~ìëÅÜ ÇÉê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ìåíÉêÉáå~åÇÉê çÇÉê ãáí ÉáJ
åÉã ΩÄÉêÖÉçêÇåÉíÉåiÉáíëóëíÉãëíÉÜÉå ÇêÉá mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ ÑΩê báåÖ~åÖëáåJ
Ñçêã~íáçåÉå ìåÇ ÇêÉá mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ ÑΩê ^ìëÖ~åÖëáåÑçêã~íáçåÉå òìê sÉêÑΩJ
ÖìåÖK

jáí ÇáÉëÉå mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉå â~åå ã~å ÉáåÑ~ÅÜÉ Äáå®êÉ páÖå~äÉ ïáÉ òK_K wìJ
ëí®åÇÉ îçå ÇáÖáí~äÉå báåÖ~åÖëâäÉããÉå çÇÉê ~ìÅÜ âçãéäÉííÉ tÉêíÉ áå NS ìåÇ
PO _áí ïáÉ òK_K ~å~äçÖÉ páÖå~äÉ ΩÄÉêíê~ÖÉåK

aáÉëÉ a~íÉåçÄàÉâíÉ ëáåÇ ~äë cìåâíáçåëÄä∏ÅâÉ ìåíÉê ÇÉå báåJ ìåÇ ^ìëÖ®åÖÉå ÜáåJ
íÉêäÉÖíK

EaáÉ ÒmêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉÒ EmalF ëáåÇ áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê áå cçêã îçå cìåâíáçåëJ
Ää∏ÅâÉå `^kJfkñ ìåÇ `^kJlrqñ ÉáåÖÉÄìåÇÉåFK

 eáåïÉáë>
aáÉ §ÄÉêíê~ÖìåÖ ÇÉê ^ìëÖ~åÖëÇ~íÉå ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉê
mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å®äÉ â~åå ~ìÅÜ òóâäáëÅÜ ãáí ÉáåëíÉääÄ~êÉê wÉáí
ÉêÑçäÖÉå EbáåëíÉääìåÖ ãáí `MPRSFK

cΩê ëÅÜåÉääÉå òóâäáëÅÜÉåa~íÉåîÉêâÉÜê ëíÉÜí ÉáåmêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâí ÑΩê báåÖ~åÖëJ
ëáÖå~äÉ ìåÇ Éáå mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâí ÑΩê ^ìëÖ~åÖëëáÖå~äÉ ãáí àÉïÉáäë U _óíÉ kìíòJ
Ç~íÉå òìê sÉêÑΩÖìåÖK

aáÉëÉ a~íÉå ëáåÇ ÑΩê ΩÄÉêÖÉçêÇåÉíÉ iÉáíëóëíÉãÉ ïáÉ òK_K ÉáåÉ pmp ÄÉëíáããí
EcìåâíáçåëÄä∏ÅâÉ `^kJfkN ìåÇ `^kJlrqNFK

cΩê ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉå a~íÉåîÉêâÉÜê ëíÉÜÉå òïÉá mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ ÑΩê báåJ
Ö~åÖëëáÖå~äÉ ìåÇ òïÉá mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ ÑΩê ^ìëÖ~åÖëëáÖå~äÉ ãáí àÉïÉáäë
U _óíÉ kìíòÇ~íÉå òìê sÉêÑΩÖìåÖK

aáÉ a~íÉåïÉêÇÉå áããÉê Ç~åå ΩÄÉêíê~ÖÉåI ïÉåå ëáÅÜ ÉáåtÉêí ÄÉá ÇÉåkìíòÇ~íÉå
®åÇÉêíK aáÉëÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ ëáåÇ áåëÄÉëçåÇÉêÉ ÑΩê ÇÉå a~íÉå~ìëí~ìëÅÜ
îçå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê òì ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ìåÇ ÑΩê ÇÉòÉåíê~äÉ häÉããÉåÉêïÉáíÉêìåÖÉå
ÖÉÉáÖåÉíK

páÉ â∏ååÉå àÉÇçÅÜ ~ìÅÜ îçå ÉáåÉã iÉáíëóëíÉã ÖÉåìíòí ïÉêÇÉå EcìåâíáçåëÄä∏ÅâÉ
`^kJfkOI `^kJfkP ìåÇ `^kJlrqOI `^kJlrqPFK

báå ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉê
mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å~ä ãáí ï~ÜäïÉáëÉ
ÉáåëíÉääÄ~êÉå wóâäÉå EmalF
`^kJfkOI `^kJlrqO

wóâäáëÅÜÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ

bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ
mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ
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11.6
11.6.4

L NNKSJTbap`^kJNKMJNNLOMMO

NNKSKQ wóâäáëÅÜÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ

a~ãáí ÇáÉ òóâäáëÅÜÉå mêçòÉ≈Ç~íÉå îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÖÉäÉëÉå ïÉêÇÉå â∏ååÉå
ÄòïK ÇáÉ ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÇáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉå ~âòÉéíáÉêÉåI áëí Éáå òìë®íòäáÅÜÉë ëéÉòáÉäJ
äÉë qÉäÉÖê~ããI Ç~ë póåÅJqÉäÉÖê~ãã ÉêÑçêÇÉêäáÅÜK

a~ë póåÅJqÉäÉÖê~ãã áëí ÇÉê qêáÖÖÉêéìåâí ÑΩê ÇáÉ a~íÉåΩÄÉêå~ÜãÉ áã ^åíêáÉÄëJ
êÉÖäÉê ìåÇ äÉáíÉí ÇÉå pÉåÇÉîçêÖ~åÖ îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÉáåK cΩê ÉáåÉ òóâäáëÅÜÉ
mêçòÉ≈Ç~íÉåîÉê~êÄÉáíìåÖ áëí Ç~ë póåÅJqÉäÉÖê~ãã ÉåíëéêÉÅÜÉåÇ òì ÖÉåÉêáÉêÉåK

Prozeßdaten vom
Antriebsregler

Prozeßdaten zum
Antriebsregler

Sync-Telegramm Sync-Telegramm

^ÄÄK NNKSJS póåÅJqÉäÉÖê~ãã

k~ÅÜ ÉáåÉã póåÅJqÉäÉÖê~ãã ïÉêÇÉå ÇáÉ òóâäáëÅÜÉå mêçòÉ≈Ç~íÉå îçå ÇÉå ^åJ
íêáÉÄëêÉÖäÉêå ÖÉëÉåÇÉíK a~å~ÅÜ ÉêÑçäÖí ÇÉê a~íÉåíê~åëÑÉê òì ÇÉå^åíêáÉÄëêÉÖäÉêåI
ÇáÉïáÉÇÉêìããáíÇÉãå®ÅÜëíÉåpóåÅJqÉäÉÖê~ããîçåÇÉåÉáåòÉäåÉå^åíêáÉÄëêÉÖJ
äÉêå ΩÄÉêåçããÉå ïÉêÇÉåK

^ääÉ ïÉáíÉêÉå qÉäÉÖê~ããÉI ïáÉ òK_K m~ê~ãÉíÉê çÇÉê ÇáÉ ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉå mêçJ
òÉ≈Ç~íÉåïÉêÇÉå~ëóåÅÜêçåI å~ÅÜÉêÑçäÖíÉê§ÄÉêíê~ÖìåÖîçåÇÉå^åíêáÉÄëêÉÖäÉêå
ΩÄÉêåçããÉåK

aáÉ ~ëóåÅÜêçåÉå a~íÉå ëáåÇ åáÅÜí áå çÄÉåëíÉÜÉåÇÉê a~êëíÉääìåÖ ÄÉêΩÅâëáÅÜíáÖíK

póåÅÜêçåáë~íáçå ÇÉê òóâäáëÅÜÉå
mêçòÉ≈Ç~íÉå
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11.6
11.6.4

LNNKSJU bap`^kJNKMJNNLOMMO

a~ë mêçòÉ≈Ç~íÉåJqÉäÉÖê~ãã òìã ^åíêáÉÄ Ü~í ÉáåÉ kìíòÇ~íÉåä®åÖÉ îçå U _óíÉK

bë Ü~í ÑçäÖÉåÇÉå ^ìÑÄ~ì E`MPSM Z NFW

Byte 1Identifier Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

Belegung der Nutzdaten

Byte Wortbelegung (16 Bit) einzelne Bitbelegung Zuordnung zu internen Signalen über
1 CAN-IN1.W1 (LOW-Byte) CAN-IN1.B0 … C0410 (digital)

2 CAN-IN1.W1 (HIGH-Byte)

CAN IN1.B0 …
CAN-IN1.B15

C0410 (digital)
C0412 (analog)

3 CAN-IN1.W2 (LOW-Byte) CAN-IN1.B16 … C0410 (digital)

4 CAN-IN1.W2 (HIGH-Byte)

CAN IN1.B16 …
CAN-IN1.B31

C0410 (digital)
C0412 (analog)

5 CAN-IN1.W3 (LOW-Byte)
C0412

6 CAN-IN1.W3 (HIGH-Byte)
C0412

7 CAN-IN1.W4 (LOW-Byte)
C0412

8 CAN-IN1.W4 (HIGH-Byte)
C0412

aáÉ _óíÉë R ìåÇ S ÄòïK T ìåÇ U â∏ååÉå ÖäÉáÅÜòÉáíáÖ ÖÉåìíòí ïÉêÇÉå ~äë

z PO ÉáåòÉäåÉ _áå®êëáÖå~äÉ
z O ÉáåòÉäåÉ NSJ_áíJtÉêíÉ EÒèì~ëá~å~äçÖÉë páÖå~äÒF
z Éáå açééÉäïçêí EPO _áíF

aÉê ^ìÑÄ~ì ÇÉë mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããë îçã ^åíêáÉÄ áëí ïáÉ ÑçäÖíW

Byte 1Identifier Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

Belegung der Nutzdaten

Byte Wortbelegung (16 Bit) einzelne Bitbelegung Zuordnung zu internen Signalen über
1 CAN-OUT1.W1 (LOW-Byte) CAN-OUT1.B0 … C0417 (digital)

2 CAN-OUT1.W1 (HIGH-Byte)

CAN OUT1.B0 …
CAN-OUT1.B15

C0417 (digital)
C0421/3 (analog)

3 CAN-OUT1.W2 (LOW-Byte)
C0421/4

4 CAN-OUT1.W2 (HIGH-Byte)
C0421/4

5 CAN-OUT1.W3 (LOW-Byte)
C0421/5

6 CAN-OUT1.W3 (HIGH-Byte)
C0421/5

7 CAN-OUT1.W4 (LOW-Byte)
C0421/6

8 CAN-OUT1.W4 (HIGH-Byte)
C0421/6

cΩê ÇáÉ_óíÉëRI SÄòïKTK Uâ~ååÉáåÉ ^ìëï~ÜäÖÉíêçÑÑÉåïÉêÇÉåI çÄ ÉáåÉtçêíÄÉäÉJ
ÖìåÖ EÒèì~ëá~å~äçÖÉë páÖå~äÒF ïáÉ ÇÉê aêÉÜò~ÜäJfëíïÉêí çÇÉê ÉáåÉ ÉáåòÉäåÉ _áíÄÉJ
äÉÖìåÖ ãáí àÉïÉáäë NS ÉáåòÉäåÉå _áå®êëáÖå~äÉå çÇÉê ÉáåÉ açééÉäïçêíÄÉäÉÖìåÖ
EPO _áíF ïáÉ ÇÉê táåâÉäJfëíïÉêí îçêÖÉåçããÉå ïáêÇK

wóâäáëÅÜÉë
mêçòÉ≈Ç~íÉåJqÉäÉÖê~ãã òìã
^åíêáÉÄ `^kJfkN

wóâäáëÅÜÉë
mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ãã îçã
^åíêáÉÄ `^kJlrqN



Datentransfer
Ereignisgesteuerte Prozeßdatenobjekte

11Funktionsmodul E82ZAFCC2xx - (CAN-I/O)

11.6
11.6.5

L NNKSJVbap`^kJNKMJNNLOMMO

NNKSKR bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ

aáÉ ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉå mêçòÉ≈Ç~íÉå ëáåÇ ïáÉ ÇáÉ òóâäáëÅÜÉå mêçòÉ≈Ç~íÉå ãáí
ÇÉå ÉáåòÉäåÉå cìåâíáçåëÄä∏ÅâÉå òì ÄÉäÉÖÉåK

^ìÅÜ ÜáÉê ëíÉÜÉå àÉïÉáäë U _óíÉ ÑΩê Éáå a~íÉåçÄàÉâí òìê sÉêÑΩÖìåÖK

báåÉ §ÄÉêíê~ÖìåÖ ÇÉê ^ìëÖ~åÖëÇ~íÉå ÉêÑçäÖí áããÉê Ç~ååI ïÉåå ëáÅÜ áååÉêÜ~äÄ
ÇÉê U _óíÉ kìíòÇ~íÉå Éáå tÉêí ®åÇÉêí çÇÉê ãáí ÇÉê ìåíÉê ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ `MPRSLN
ÑΩê `^kJlrqO ìåÇ PRSLO ÑΩê `^kJlrqP ÉáåÖÉëíÉääíÉå wóâäìëòÉáíK

cΩê ÇáÉ báåÖ®åÖÉ â∏ååÉå ÉåíëéêÉÅÜÉåÇÉ §ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáíÉå ìåíÉê ÇÉê `çÇÉJ
ëíÉääÉ `MPRTLO ÑΩê `^kJfkO ìåÇ `MPRTLP ÑΩê `^kJfkP ÉáåÖÉëíÉääí ïÉêÇÉåK

aáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããÉ òìã^åíêáÉÄ Ü~ÄÉå ÉáåÉkìíòÇ~íÉåä®åÖÉ îçåU _óíÉ
ìåÇ ÑçäÖÉåÇÉå ^ìÑÄ~ìW

Byte 1Identifier Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

Belegung der Nutzdaten

Byte Wortbelegung (16 Bit) einzelne Bitbelegung Zuordnung zu internen Signalen über
1 CAN-IN2.W1 (LOW-Byte) CAN-IN2.B0 … C0410 (digital)
2 CAN-IN2.W1 (HIGH-Byte)

CAN IN2.B0 …
CAN-IN2.B15

C0410 (digital)
C0412 (analog)

3 CAN-IN2.W2 (LOW-Byte) CAN-IN2.B16 … C0410 (digital)
4 CAN-IN2.W2 (HIGH-Byte)

CAN-IN2.B16 …
CAN-IN2.B31

C0410 (digital)
C0412 (analog)

5 CAN-IN2.W3 (LOW-Byte)
C0412

6 CAN-IN2.W3 (HIGH-Byte)
C0412

7 CAN-IN2.W4 (LOW-Byte)
C0412

8 CAN-IN2.W4 (HIGH-Byte)
C0412

aáÉ _óíÉë N ìåÇ O ÄòïK P ìåÇ Q â∏ååÉå ÖäÉáÅÜòÉáíáÖ ~äë PO ÉáåòÉäåÉ _áå®êëáÖå~äÉI
~äëO ÉáåòÉäåÉNSJ_áíJa~íÉåïçêíÉ EÒèì~ëá~å~äçÖÉëpáÖå~äÒF ìåÇ~äë ÉáåaçééÉäïçêí
EPO _áíF ÖÉåìíòí ïÉêÇÉåK

 eáåïÉáë>
aÉê ^ìÑÄ~ì ÇÉê mêçòÉ≈Ç~íÉåJqÉäÉÖê~ããÉ ÉåíëéêÉÅÜÉåÇ ÑΩê ÇÉå
mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å~ä `^kNI ïÉåå ÇáÉëÉê ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêí ÄÉåìíòí
ïáêÇ E`MPSM Z MFK

bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ
mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ ï~ÜäïÉáëÉ
ãáí ÉáåëíÉääÄ~êÉê wóâäìëòÉáí

bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ
mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããÉ
`^kJfkO òìã ^åíêáÉÄ



Datentransfer
Ereignisgesteuerte Prozeßdatenobjekte

11 Funktionsmodul E82ZAFCC2xx - (CAN-I/O)

11.6
11.6.5

LNNKSJNM bap`^kJNKMJNNLOMMO

aáÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããÉ îçã^åíêáÉÄ Ü~ÄÉå ÉáåÉkìíòÇ~íÉåä®åÖÉ îçåU _óíÉ
ìåÇ ÑçäÖÉåÇÉå ^ìÑÄ~ìW

Byte 1Identifier Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8

Belegung der Nutzdaten

Byte Wortbelegung (16 Bit) einzelne Bitbele-
gung

Zuordnung zu internen Si-
gnalen über

Ereignisgesteuertes
Prozeßdatentelegramm

1 CAN-OUT2.W1 (LOW-
Byte) CAN-OUT2.B0 … C0418 (digital)Prozeßdatentelegramm

vom Antrieb CAN-OUT2 2 CAN-OUT2.W1 (HIGH-
Byte)

CAN OUT2.B0 …
CAN-OUT2.B15

C0418 (digital)
C0421/7 (analog)

3 CAN-OUT2.W2 (LOW-
Byte)

C0421/8
4 CAN-OUT2.W2 (HIGH-

Byte)

C0421/8

5 CAN-OUT2.W3 (LOW-
Byte)

C0421/9
6 CAN-OUT2.W3 (HIGH-

Byte)

C0421/9

7 CAN-OUT2.W4 (LOW-
Byte)

C0421/10
8 CAN-OUT2.W4 (HIGH-

Byte)

C0421/10

 eáåïÉáë>
aÉê ^ìÑÄ~ì ÇÉê mêçòÉ≈Ç~íÉåJqÉäÉÖê~ããÉ ÉåíëéêÉÅÜÉåÇ ÑΩê ÇÉå
mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å~ä `^kNI ïÉåå ÇáÉëÉê ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêí ÄÉåìíòí
ïáêÇ E`MPSM Z MFK

bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ
mêçòÉ≈Ç~íÉåíÉäÉÖê~ããÉ
`^kJlrqO îçã ^åíêáÉÄ



Datentransfer
Adressierung

11Funktionsmodul E82ZAFCC2xx - (CAN-I/O)

11.6
11.6.6

L NNKSJNNbap`^kJNKMJNNLOMMO

NNKSKS ^ÇêÉëëáÉêìåÖ

a~ë `^kJ_ìëëóëíÉã áëí å~ÅÜêáÅÜíÉåJ ìåÇ åáÅÜí íÉáäåÉÜãÉêçêáÉåíáÉêíK gÉÇÉ k~ÅÜJ
êáÅÜí Ü~í ~äë ÉáåÇÉìíáÖÉ hÉååìåÖÇÉå fÇÉåíáÑáÉêK _Éá`^kçéÉåïáêÇ ÉáåÉqÉáäåÉÜãÉJ
êçêáÉåíáÉêìåÖ Ç~ÇìêÅÜ ÉêêÉáÅÜíI Ç~≈ Éë ÑΩê àÉÇÉ k~ÅÜêáÅÜí åìê ÉáåÉå pÉåÇÉê ÖáÄíK
aáÉ fÇÉåíáÑáÉê ïÉêÇÉå ~ìíçã~íáëÅÜ ~ìë ÇÉå áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ÉáåÖÉÖÉÄÉåÉå
^ÇêÉëëÉå ÄÉêÉÅÜåÉíK ^ìëå~ÜãÉW aáÉ fÇÉåíáÑáÉê ÇÉë kÉíòïÉêâã~å~ÖÉãÉåíëK

Nachricht Identifier*) bei C0353/x = 0
(Quelle Systembus-Adresse ist

C0350)

Identifier*) bei C0353/x = 1
(Quelle Systembus-Adresse ist

C0354/x)

Netzwerkmanagement 0

Sync-Telegramm 128

Parameterkanal 1 zum Antrieb 1536 + Adresse in C0350

Parameterkanal 2 zum Antrieb 1600 + Adresse in C0350

Parameterkanal 1 vom Antrieb 1408 + Adresse in C0350

Parameterkanal 2 vom Antrieb 1472 + Adresse in C0350

Prozeßdatenka-
nal zum Antrieb
C

sync-gesteuert (C0360
= 1)

512 + Adresse in C0350 384 + Adresse in C0354/1

(CAN-IN1) zeitgesteuert (C0360 =
0)

768 + Adresse in C0350 384 + Adresse in C0354/5

Prozeßdatenka-
nal vom Antrieb
C O

sync-gesteuert (C0360
= 1)

384 + Adresse in C0350 384 + Adresse in C0354/2

(CAN-OUT1) zeitgesteuert (C0360 =
0)

769 + Adresse in C0350 384 + Adresse in C0354/6

Prozeßdatenkanal zum Antrieb (CAN-
IN2), zeitgesteuert

640 + Adresse in C0350 384 + Adresse in C0354/3

Prozeßdatenkanal vom Antrieb (CAN-
OUT2), zeitgesteuert

641 + Adresse in C0350 384 + Adresse in C0354/4

*) jáí `çÇÉëíÉääÉ `MPRRLñ ïÉêÇÉå ÇáÉ póëíÉãÄìëJfÇÉåíáÑáÉê ~åÖÉòÉáÖíK



Datentransfer
Parameterdatenkanal

11 Funktionsmodul E82ZAFCC2xx - (CAN-I/O)

11.6
11.6.7

LNNKSJNO bap`^kJNKMJNNLOMMO

NNKSKT m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåâ~å~ä

m~ê~ãÉíÉêâ~å~ä Om~ê~ãÉíÉêâ~å~ä N

ëÅÜêÉáÄÉå

äÉëÉåäÉëÉå

ëÅÜêÉáÄÉå

Parameter
(Codestelle)

Parameter
(Codestelle)

_ÉÇáÉåÖÉê®í
ëóëíÉãÄìëÑ®ÜáÖ

m`
ëóëíÉãÄìëÑ®ÜáÖ

Antriebsregler

^ÄÄK NNKSJT ^åëÅÜäì≈ îçå dÉê®íÉå ΩÄÉê òïÉá m~ê~ãÉíÉêâ~å®äÉ

m~ê~ãÉíÉê ëáåÇtÉêíÉI ÇáÉ áå ÇÉåiÉåòÉJ^åíêáÉÄêÉÖäÉêå ìåíÉê ÉáåÉê `çÇÉëíÉääÉ ~ÄJ
ÖÉäÉÖí ïÉêÇÉåK m~ê~ãÉíÉê ïÉêÇÉå ÑΩê òK_K Éáåã~äáÖÉ ^åä~ÖÉåÉáåëíÉääìåÖ çÇÉê ÄÉá
ÉáåÉã tÉÅÜëÉä îçå j~íÉêá~äáÉå áå ÉáåÉê j~ëÅÜáåÉ îçêÖÉåçããÉåK
m~ê~ãÉíÉê ïÉêÇÉå ãáí åáÉÇêáÖÉê mêáçêáí®í ΩÄÉêíê~ÖÉåK

jáí ÇÉåO m~ê~ãÉíÉêâ~å®äÉå áëí Éáå^åëÅÜäì≈ îçåO îÉêëÅÜáÉÇÉåÉådÉê®íÉå ÑΩê ÇáÉ
m~ê~ãÉíêáÉêìåÖ ã∏ÖäáÅÜI òK_K ÖäÉáÅÜòÉáíáÖÉê ^åëÅÜäì≈ ÉáåÉë m`ë ìåÇ ÉáåÉë _ÉJ
ÇáÉåãçÇìäë E NNKSJNOFK

cΩê ÇáÉ m~ê~ãÉíêáÉêìåÖ ëíÉÜÉå òïÉá ÖÉíêÉååíÉ pçÑíï~êÉâ~å®äÉ òìê sÉêÑΩÖìåÖI ÇáÉ
ÇìêÅÜ ÇáÉ dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ îçêÖÉÖÉÄÉå ïÉêÇÉåK



Datentransfer
Parameterdatenkanal

11Funktionsmodul E82ZAFCC2xx - (CAN-I/O)

11.6
11.6.7

L NNKSJNPbap`^kJNKMJNNLOMMO

aÉê _ÉÑÉÜäëÅçÇÉ ÉåíÜ®äí ÇáÉ aáÉåëíÉ òìã pÅÜêÉáÄÉå ìåÇ iÉëÉå ÇÉê m~ê~ãÉíÉê
ìåÇ ÇáÉ fåÑçêã~íáçå ΩÄÉê ÇáÉ i®åÖÉ ÇÉê kìíòÇ~íÉåW

aÉê ^ìÑÄ~ì ÇÉë _ÉÑÉÜäëÅçÇÉëW

Bit 7
(MSB)

Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
(LSB)

Bemerkung

Dienst Command Specifier (cs) 0 Länge e s Codierung der Nutzda-
t lä i Bit 2 d BitWrite Request 0 0 1 0 x x 1 1

g
tenlänge in Bit 2 und Bit
3:

Write Response 0 1 1 0 x x 0 0
3:
• 00 = 4 Byte

Read Request 0 1 0 0 x x 0 0

y
• 01 = 3 Byte
• 10 = 2 Byte

Read Response 0 1 0 0 x x 1 1
• 10 = 2 Byte
• 11 = 1 Byte

Error Response 1 0 0 0 0 0 0 0
11 = 1 Byte

_ÉáëéáÉäW

aáÉ Ü®ìÑáÖëíÉåm~ê~ãÉíÉê ëáåÇa~íÉåãáí Q _óíÉ EPO _áíF ìåÇ O _óíÉ ENS _áíF a~íÉåJ
ä®åÖÉW

Dienste 4 Byte (32 Bit) Daten 2 Byte (16 Bit) Daten Block

hex dez hex dez hex dez

Write Request
(Parameter zum Antrieb senden)

23hex 35 2Bhex 43 Schreiben nicht möglich

Write Response
(Antwort des Antriebsreglers auf das
Write Request (Quittierung))

60hex 96 60hex 96

Read Request
(Anforderung zum Lesen eines Parame-
ters vom Antriebsregler)

40hex 64 40hex 64 40hex 64

Read Response
(Antwort auf die Leseanforderung mit
aktuellen Wert)

43hex 67 4Bhex 75 41hex 65

Error Response
(Der Antriebsregler meldet einen Kom-
munikationsfehler)

80hex 128 80hex 128 80hex 128

aáÉ ^ìëï~Üä ÇÉë m~ê~ãÉíÉêë ÄòïK ÇáÉ ^ìëï~Üä ÇÉê iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉ ÉêÑçäÖí ãáí
ÇáÉëÉå òïÉá _óíÉ å~ÅÜ ÇÉê cçêãÉäW

fåÇÉñ Z OQRTR J iÉåòÉ `çÇÉåìããÉê

_ÉáëéáÉäW

aÉê m~ê~ãÉíÉê `MMNO EeçÅÜä~ìÑòÉáíF ëçää ~åÖÉëéêçÅÜÉå ïÉêÇÉåW

OQRTR J NO Z OQRSP Z RccPÜÉñ

k~ÅÜÇÉã äáåâëÄΩåÇáÖÉå fåíÉäJa~íÉåÑçêã~íëáåÇ ÇáÉbáåíê®ÖÉ Ç~ååïáÉ ÑçäÖí EëáÉÜÉ
_ÉëÅÜêÉáÄìåÖ ÇÉë a~íÉåÑçêã~íÉë ~ìÑ ÇÉã `^kJ_ìëFW
fåÇÉñ iltJ_óíÉ Z cPÜÉñ
fåÇÉñ efdeJ_óíÉ Z RcÜÉñ

_ÉÑÉÜäëÅçÇÉ

fåÇÉñ iltJ_óíÉI fåÇÉñ
efdeJ_óíÉ



Datentransfer
Parameterdatenkanal

11 Funktionsmodul E82ZAFCC2xx - (CAN-I/O)

11.6
11.6.7

LNNKSJNQ bap`^kJNKMJNNLOMMO

báå pìÄáåÇÉñ áëí Éáå q~ÄÉääÉåéä~íò ÉáåÉë m~ê~ãÉíÉêë ìåíÉê ÇÉã fåÇÉñK

_ÉáëéáÉäW

häÉããÉ uRL^NI pìÄÅçÇÉ N ìåíÉê ÇÉã m~ê~ãÉíÉê `MNNT ëçää ~åÖÉëéêçÅÜÉåïÉêJ
ÇÉåK

fåÇÉñ Z OQRTR J NNT Z RcU^ÜÉñ EfåÇÉñ iltJ_óíÉ Z U^I fåÇÉñ efdeJ_óíÉ Z RcF

pìÄáåÇÉñ Z N

táêÇ Éáå m~ê~ãÉíÉê ~åÖÉëéêçÅÜÉåI ÇÉê âÉáåÉå pìÄáåÇÉñ Ü~íI ãì≈ ÜáÉê ÉáåÉ M ÉáåJ
ÖÉíê~ÖÉå ïÉêÇÉåK

aÉê òì ΩÄÉêíê~ÖÉåÇÉ tÉêí áå Äáë òì Q _óíÉK

aáÉ m~ê~ãÉíÉê ëáåÇ áå ìåíÉêëÅÜáÉÇäáÅÜÉå cçêã~íÉå ~ÄÖÉäÉÖíK a~ë ÖÉÄê®ìÅÜäáÅÜJ
ëíÉ áëí Ç~ë cáñÉÇJPOJcçêã~íK aáÉëÉë áëí Éáå cÉëíâçãã~Ñçêã~íãáí Qk~ÅÜâçãã~J
ëíÉääÉåK cΩê ÇÉå ^åïÉåÇÉê áëí ÜáÉêÄÉá òì ÄÉ~ÅÜíÉåI Ç~≈ ÇáÉëÉ m~ê~ãÉíÉê ãáí
NMKMMMãìäíáéäáòáÉêíïÉêÇÉåãΩëëÉåK aáÉ_ÉëÅÜêÉáÄìåÖìåÇwìçêÇåìåÖÇÉêÉáåòÉäJ
åÉå cçêã~íÉ ëíÉÜÉå áå ÇÉê `çÇÉí~ÄÉääÉK

_ÉÑÉÜäëÅçÇÉ Z NOU Z UMÜÉñ

_Éá ÉáåÉã cÉÜäÉê ïáêÇ îçã ^åíêáÉÄ ÉáåÉ bêêçêJoÉëéçåëÉ ÖÉåÉêáÉêíK a~ÄÉá ïáêÇ áã
kìíòÇ~íÉåíÉáä áå a~í~ Q áããÉê ÉáåÉ S ìåÇ áå a~í~ P Éáå cÉÜäÉêÅçÇÉ ΩÄÉêíê~ÖÉåK

j∏ÖäáÅÜÉ cÉÜäÉêÅçÇÉëW

Befehlscode Data 3 Data 4 Bedeutung

80hex 6 6 falscher Index

80hex 5 6 falscher Subindex

80hex 3 6 Zugriff verweigert

pìÄáåÇÉñ

a~í~ N Äáë a~í~ Q

cÉÜäÉê



Datentransfer
Beispiele zum Parameterdatentelegramm

11Funktionsmodul E82ZAFCC2xx - (CAN-I/O)

11.6
11.6.8

L NNKSJNRbap`^kJNKMJNNLOMMO

NNKSKU _ÉáëéáÉäÉ òìã m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåíÉäÉÖê~ãã

aáÉ hΩÜäâ∏êéÉêíÉãéÉê~íìê EtÉêí îçå QP °`F `MSN ëçää îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ãáí ÇÉê
dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ R ΩÄÉê m~ê~ãÉíÉêâ~å~ä N ÖÉäÉëÉå ïÉêÇÉåK

z _ÉêÉÅÜåìåÖ fÇÉåíáÑáÉê

Identifier vom Parameterkanal 1 zum Antriebs-
regler

= 1536 + Geräteadresse

Identifier = 1536 + 5 = 1541

z hçãã~åÇç oÉ~Ç oÉèìÉëí E^åÑçêÇÉêìåÖ òìã iÉëÉå ÉáåÉë m~ê~ãÉíÉêë îçã
^åíêáÉÄëêÉÖäÉêF

Kommando = 40ÜÉñ

z _ÉêÉÅÜåìåÖ ÇÉë fåÇÉñ

Index = 24575 - Codestellennummer - 2000
(PS - 1)

Index = 24575 - 61 - 2000 · 0 = 24514 = 5FC2hex

qÉäÉÖê~ãã òìã ^åíêáÉÄW

Identifier Kom-
mando

Index Low
Byte

Index High
Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4

1541 40ÜÉñ C2ÜÉñ 5FÜÉñ 00 00 00 00 00

qÉäÉÖê~ãã îçã ^åíêáÉÄ

fÇÉåíáÑáÉêW
m~ê~ãÉíÉêâ~å~ä N îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê EZNQMUF H dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ Z NQNP

hçãã~åÇçW
oÉ~Ç oÉëéçåëÉ ^åíïçêí ~ìÑ ÇáÉ iÉëÉ~åÑçêÇÉêìåÖ ãáí ÇÉã ~âíìÉääÉåtÉêí Z QPÜÉñ

fåÇÉñ ÇÉê iÉëÉ~åÑçêÇÉêìåÖW
Rc`OÜÉñ

pìÄáåÇÉñW
M

a~í~N Äáë a~í~ QW
MM MS Uc _M Z QPMKMMM  QPMKMMM W NMKMMM Z QP ø`

Identifier Kom-
mando

Index Low
Byte

Index High
Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4

1413 43ÜÉñ C2ÜÉñ 5FÜÉñ 00 B0ÜÉñ 8FÜÉñ 06ÜÉñ 00

m~ê~ãÉíÉê äÉëÉå



Datentransfer
Beispiele zum Parameterdatentelegramm

11 Funktionsmodul E82ZAFCC2xx - (CAN-I/O)

11.6
11.6.8

LNNKSJNS bap`^kJNKMJNNLOMMO

aáÉ eçÅÜä~ìÑòÉáí `MMNO Em~ê~ãÉíÉêë~íò NF îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ãáí ÇÉê dÉê®íÉ~J
ÇêÉëëÉ N ëçää ΩÄÉê m~ê~ãÉíÉêâ~å~ä N ~ìÑ OM ë îÉê®åÇÉêí ïÉêÇÉåK

z _ÉêÉÅÜåìåÖ fÇÉåíáÑáÉê

Identifier vom Parameterkanal 1 zum Antriebs-
regler

= 1536 + Geräteadresse

Identifier = 1536 + 1 = 1537

z hçãã~åÇç têáíÉ oÉèìÉëí Em~ê~ãÉíÉê òìã ^åíêáÉÄ ëÉåÇÉåF

Kommando = 23ÜÉñ

z _ÉêÉÅÜåìåÖ ÇÉë fåÇÉñ

Index = 24575 - Codestellennummer - 2000
(PS - 1)

Index = 24575 - 12 - 2000 V 0 = 24563 = 5FF3hex

z pìÄáåÇÉñW M
z _ÉêÉÅÜåìåÖ eçÅÜä~ìÑòÉáí

Wert für Hochlaufzeit 20 s · 10.000 = 200.000 = 00 03 0D 40ÜÉñ

z qÉäÉÖê~ãã òìã ^åíêáÉÄ

Identifier Kom-
mando

Index Low
Byte

Index High
Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4

1537 23ÜÉñ F3ÜÉñ 5FÜÉñ 00 40ÜÉñ 0DÜÉñ 03ÜÉñ 00

^åíïçêí ÇÉë ^åíêáÉÄÉë ÄÉá ÑÉÜäÉêÑêÉáÉê ^ìëÑΩÜêìåÖ

Identifier Kom-
mando

Index Low
Byte

Index High
Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4

1409 60ÜÉñ F3ÜÉñ 5FÜÉñ 00 00 00 00 00

fÇÉåíáÑáÉê m~ê~ãÉíÉêâ~å~ä N îçã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê Z NQMU H dÉê®íÉ~ÇêÉëëÉ Z NQMV

hçãã~åÇç Z têáíÉ oÉëéçåëÉ E^åíïçêí ÇÉë ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêë EnìáííáÉêìåÖFF Z SMÜÉñ

m~ê~ãÉíÉê ëÅÜêÉáÄÉå



Datentransfer
Beispiele zum Parameterdatentelegramm

11Funktionsmodul E82ZAFCC2xx - (CAN-I/O)

11.6
11.6.8

L NNKSJNTbap`^kJNKMJNNLOMMO

báåÉ pçÑíï~êÉJbêòÉìÖåáëâÉååòáÑÑÉê EbhwI `çÇÉëíÉääÉ iJ`MOMMF ÇÉë iÉåòÉJmêçJ
ÇìâíÉë UOMM îÉÅíçê ëçää ~ìë ÇÉã m~ê~ãÉíÉêë~íò N ÖÉäÉëÉå ïÉêÇÉåK aáÉ bhw Ü~í
ÉáåÉ i®åÖÉ îçå NQ ~äéÜ~åìãÉêáëÅÜÉå píÉääÉåK páÉ ïáêÇ ÇÉëÜ~äÄ ~äë_äçÅâé~ê~ãÉJ
íÉê ΩÄÉêíê~ÖÉåK _Éá ÇÉê §ÄÉêíê~ÖìåÖ îçå _äçÅâé~ê~ãÉíÉêå ïáêÇ ÇáÉ ÖÉë~ãíÉ a~J
íÉåÄêÉáíÉ îçã OK J UK _óíÉ ÖÉåìíòíK

a~ëhçãã~åÇçÄóíÉ ENK _óíÉF ÉåíÜ®äíï®ÜêÉåÇÇÉê§ÄÉêíê~ÖìåÖÇÉêkìíòÇ~íÉåÉáJ
åÉå báåíê~Ö EQMÜÉñ ÄòïK QNÜÉñFI ìã

Ó Ç~ë båÇÉ ÇÉê _äçÅâΩÄÉêíê~ÖìåÖ ëáÖå~äáëáÉêÉå òì â∏ååÉå
Ó ÇÉå å®ÅÜëíÉå _äçÅâ ~åÑçêÇÉêå òì â∏ååÉåK

z ^åÑçêÇÉêìåÖ ÇÉê `çÇÉëíÉääÉ iJ`MOMM

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
40ÜÉñ 37ÜÉñ 5FÜÉñ 00 00 00 00 00

1. Byte: 40 Read Request (Anforderung zum Lesen eines Parameters vom Antriebsregler)
2./3. Byte: Index Low/High Byte: 24575 - 200 - 0 = 24375 = 5F37hex

z ^åíïçêí ãáí ^åÖ~ÄÉ ÇÉê _äçÅâä®åÖÉ ENQ wÉáÅÜÉåF

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
41ÜÉñ 37ÜÉñ 5FÜÉñ 00 0EÜÉñ 00 00 00

1. Byte: 41 Read Response. Der Eintrag von 41hex weist darauf hin, daß es sich um ein Blocktelegramm handelt.
2./3. Byte: s.o.
5. Byte: 0E (=14dez.) Datenlänge 14 Zeichen (ASCII-Format)

z ^åÑçêÇÉêìåÖ ÇÉë ÉêëíÉå a~íÉåÄäçÅâë

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
60ÜÉñ 00 00 00 00 00 00 00

1. Byte: 60ÜÉñ
Write Response (Quittierung) mit Zugriff auf die Byte 2 - 8.
Hinweis:
Die einzelnen Blöcke werden der Reihe nach getoggelt*, d.h. zuerst erfolgt die Anforderung mit Kommando 60hex
(=0110 0000bin), danach mit Kommando 70hex (=0111 0000bin), dann wieder mit 60hex usw. Äquivalent dazu verhält
sich die Antwort, die zwischen den Anforderungen durch ein Toggelbit alternierendes Verhalten aufweist. Der Vorgang
wird durch das Kommando 11hex (Bit 0 wird gesetzt, siehe unten) beendet.
*Toggelbit = Bit 4 (Zählweise beginnend bei 0)

z ^åíïçêí

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
00 38ÜÉñ 32ÜÉñ 53ÜÉñ 38ÜÉñ 32ÜÉñ 31ÜÉñ 32ÜÉñ

2. Byte - 8. Byte, ASCII-Darstellung ergibt: 8 2 S 8 2 1 2

z ^åÑçêÇÉêìåÖ ÇÉë òïÉáíÉå a~íÉåÄäçÅâë

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
70ÜÉñ 00 00 00 00 00 00 00

1. Byte: 70ÜÉñ (Toggle) Write Response (Quittierung) mit Zugriff auf alle 4 Datenbyte

z ^åíïçêí òïÉáíÉê a~íÉåÄäçÅâ ãáí båÇÉâÉååìåÖ

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
11ÜÉñ 56ÜÉñ 5FÜÉñ 31ÜÉñ 34ÜÉñ 30ÜÉñ 30ÜÉñ 30ÜÉñ

1. Byte: 11 letzte Übertragung des Datenblocks
2. Byte - 8. Byte: V _ 1 4 0 0 0
Das Ergebnis der Datenblockübertragung ist: 82S8212V_14000

_äçÅâé~ê~ãÉíÉê äÉëÉå
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NNKT `^kçéÉåJlÄàÉâíÉ ìåÇ iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉå

NNKTKN fãéäÉãÉåíáÉêíÉ `^kçéÉåJlÄàÉâíÉ

aÉê `^kçéÉå fåÇÉñ NMMMÜÉñ ÖáÄí Ç~ë dÉê®íÉéêçÑáä ÑΩê ÇáÉëÉë dÉê®í ~åK ^ì≈ÉêÇÉã
â∏ååÉå ÜáÉê åçÅÜ òìë®íòäáÅÜÉ fåÑçêã~íáçåÉåI ÇáÉ áã dÉê®íÉéêçÑáä ëÉäÄÉê ÇÉÑáåáÉêí
ëáåÇI ìåíÉêÖÉÄê~ÅÜíïÉêÇÉåKtáêÇå~ÅÜâÉáåÉãëéÉòáÉääÉådÉê®íÉéêçÑáä ÖÉ~êÄÉáíÉíI
ëç áëí ÇÉê fåÜ~äí MMMMÜÉñ EONTRf_FK

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte
1000 0 Device type U32 0 ... (232 - 1) ro

_áíÄÉäÉÖìåÖ áå ÇÉå qÉäÉÖê~ããÇ~íÉå

5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
U32

LSB
Geräte-Profil-Nummer

MSB
Zusätzliche Informationen

NNKTKO hçããìåáâ~íáçåëêÉäÉî~åíÉ iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉå

C0350 Wert Bemerkung

1 (Lenze-Einstellung) ... 63 • C0350 ermöglicht die Adressierung aller Datenobjekte (Parameter-
und Prozeßdatenkanäle).

• Kommunikation zwischen den Systembus-Teilnehmern über ereignis-
gesteuerten Prozeßdatenkanal:
– Werden die Antriebsregler mit lückenlosen, steigenden Adressen
versehen, sind die ereignisgesteuerten Datenobjekte so geschal-
tet, daß die Kommunikation zwischen den Antriebsreglern möglich
ist. Beispiel:

– Antriebsregler 1: C0350 = 1
Antriebsregler 2: C0350 = 2
Antriebsregler 3: C0350 = 3

– Die Datenobjekte sind damit wie folgt zugeordnet:
CAN-OUT2 Antriebsregler 1 → CAN-IN2 Antriebsregler 2
CAN-OUT2 Antriebsregler 2 → CAN-IN2 Antriebsregler 3

• Kommunikation zwischen den Systembus-Teilnehmern über zykli-
schen, synchronisierten Prozeßdatenkanal:
– Der Austausch synchronisierter Prozeßdaten CAN-IN1 und CAN-
OUT1 (C0360 = 1) von Antriebsregler zu Antriebsregler ist mög-
lich, wenn ein Systembus-Teilnehmer das Sync-Telegramm sen-
den kann (z. B. Lenze-Servo-Umrichter 9300).

• Änderungen werden nur übernommen nach einer der folgenden
Aktionen:
– Netzschalten
– Befehl ”Reset-Node” über das Bussystem
– Reset-Node über C0358

C0351 Wert [kBit/s] Bemerkung

0 500 (Werksabgleich) Änderungen mit C0003 speichern.
Di A i k d Ei t ll d h f l d Akti1 250

g p
Die Auswirkungen der Einstellung werden nur nach folgenden Aktionen
übernommen:

2 125
übernommen:
• einem erneuten Netzeinschalten

3 50

einem erneuten Netzeinschalten
• einem Befehl ”Reset-Node” über das Bussystem
• einem Reset Node durch Codestelle C0358

4 1000
(wird zur Zeit vom Funkti-
onsmodul E82ZAFCC100
unterstützt)

• einem Reset-Node durch Codestelle C0358

5 20

NMMMÜÉñW
aÉîáÅÉ qóéÉ

95

póëíÉãÄìë håçíÉå~ÇêÉëëÉ
`MPRM

póëíÉãÄìë §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉ
`MPRN



CANopen-Objekte und Lenze-Codestellen
Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen

11 Funktionsmodul E82ZAFCC2xx - (CAN-I/O)

11.7
11.7.2

LNNKTJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

C0352 Wert Bemerkung
0 Slave (Lenze-Einstellung) • Ein Antriebsregler muß zum Master bestimmt werden, wenn inner-

halb eines Systembus-Netzwerks der Datenaustausch zwischen den
Antriebsreglern ohne übergeordnetes Leitsystem erfolgen soll.

• Die Masterfunktionalität ist nur für die Initialisierungsphase des
Antriebssystems erforderlich.

• Der Master ändert den Zustand von Pre Operational nach Operatio
1 Master

• Der Master ändert den Zustand von Pre-Operational nach Operatio-
nal.

• Der Datenaustausch über die Prozeßdatenobjekte ist nur im Zustand
Operational möglich.

• Für die Initialisierungsphase ist eine Boot-Up-Zeit (C0356/1) für den
Master einstellbar.

C0353 Wert Bemerkung
C0353/1
(Adreßvor-

0 Adressen aus C0350
(Lenze-Einstellung)

Ist mit der Codestelle C0350 keine gewünschte Datenverteilung mög-
lich, kann jedes Prozeßdatenobjekt mit einer eigenen Adresse aus(Adreßvor

wahl CAN1
bei Sync-
Steuerung)

1 Adresse für CAN-IN1
aus C0354/1
Adresse für CAN-
OUT1 aus C0354/2

lich, kann jedes Prozeßdatenobjekt mit einer eigenen Adresse aus
C0354 versehen werden. Hierbei müssen die anzusprechenden Date-
neingangsobjekte mit dem Identifier des Datenausgangsobjektes über-
einstimmen. Der Identifier ist ein CAN-spezifisches Zuordnungskriterium
für eine Nachricht. Werden Fremdgeräte wie z. B dezentrale digitale
Ein- und Ausgänge verwendet sind die resultierenden Identifier zu

C0353/2
(Adreßvor-

0 Adressen aus C0350
(Lenze-Einstellung)

Ein- und Ausgänge verwendet, sind die resultierenden Identifier zu
beachten.
• Änderungen werden nur übernommen nach einer der folgenden(Adreßvor

wahl CAN2) 1 Adresse für CAN-IN2
aus C0354/3
Adresse für CAN-
OUT2 aus C0354/4

• Änderungen werden nur übernommen nach einer der folgenden
Aktionen:
– Netzschalten
– Befehl ”Reset-Node” über das Bussystem
– Reset-Node über C0358

C0353/1
(Adreßvor-

0 Adressen aus C0350
(Lenze-Einstellung)

Reset Node über C0358
• Über C0355 sind die resultierenden Identifier abrufbar.

(Adreßvor
wahl CAN1
bei Ereignis-
oder Zeit-
Steuerung)

1 Adresse für CAN-IN1
aus C0354/5
Adresse für CAN-
OUT1 aus C0354/6

C0355 Zuordnung Bemerkung
C0355/1 Identifier CAN-IN1 C0355 ist eine Anzeigecodestelle für die resultierenden Identifier. Hier
C0355/2 Identifier CAN-OUT1

C0355 ist eine Anzeigecodestelle für die resultierenden Identifier. Hier
können keine Werte vorgegeben werden.

C0355/3 Identifier CAN-IN2

g g
Die Identifier berechnen sich jeweils aus dem Basisidentifier und der
gültigen Adresse für die ein elnen Pro eßdatenobjekten (siehe KapitelC0355/4 Identifier CAN-OUT2 gültigen Adresse für die einzelnen Prozeßdatenobjekten (siehe Kapitel
CANopen Adressierung der Antriebe)

C0355/5 Identifier CAN-IN3
CANopen, Adressierung der Antriebe).

C0355/6 Identifier CAN-OUT3

hçåÑáÖìê~íáçå
póëíÉãÄìëJqÉáäåÉÜãÉê `MPRO

pÉäÉâíáîÉ ^ÇêÉëëáÉêìåÖ ÇÉê
ÉáåòÉäåÉå mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉ
`MPRPI `MPRQ
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C0356/x Bedeutung

C0356/1 Zeiteinstellung für das Boot-Up des Masters (nur gültig, wenn C0352 = 1)
In der Regel ist hier die Lenze-Einstellung ausreichend.
Sind mehrere Antriebsregler im Verbund, ohne daß ein übergeordnetes Leitsystem die Initialisierung
des CAN-Netzwerkes übernimmt, muß dieses durch einen Antriebsregler erfolgen. Hierzu aktiviert der
Master zu einem bestimmten Zeitpunkt einmalig das gesamte CAN-Netzwerk und startet damit die
Prozeßdatenübertragung.
(Zustandsänderung von Pre-Operational nach Operational).
Hier wird der Zeitpunkt eingestellt, wann nach dem Netzeinschalten diese Aktivierung erfolgt.

C0356/2 Zykluszeit für das Prozeßdaten-Ausgangsobjekt CAN-OUT2.
D C0356/2 = 0: ereignisgesteuerte Prozeßdatenübergabe;
das Prozeßdaten-Ausgangsobjekt wird nur dann gesendet, wenn sich ein Wert im
Ausgangsobjekt ändert

D C0356/2 > 0:
das Senden des Prozeßdatenobjektes CAN-OUT2 erfolgt mit der hier eingestellten Zykluszeit

C0356/3 Zykluszeit für das Prozeßdaten-Ausgangsobjekt CAN-OUT3.
D C0356/3 = 0: ereignisgesteuerte Prozeßdatenübergabe;
das Prozeßdaten-Ausgangsobjekt wird nur dann gesendet, wenn sich ein Wert im
Ausgangsobjekt ändert

D C0356/3 > 0:
das Senden des Prozeßdatenobjektes CAN-OUT3 erfolgt mit der hier eingestellten Zykluszeit

C0356/4 CAN delay
Wartezeit nach dem Einschalten des Antriebsreglers bis Prozeßdaten gesendet werden können.

C0357 Anzeige Bemerkung
C0357/1
C0357/3

Überwachungszeit CAN-IN1 (gültig bei C0360 = 1)
Überwachen der Prozeßdaten-Eingangsobjekte, ob in der hier definierten
Zeit ein Telegramm eingegangen ist:
• Wird innerhalb der eingestellten Zeit ein Telegramm empfangen, wird

die zugehörige Überwachungszeit zurückgesetzt und neu gestartet.
• Wird innerhalb der eingestellten Zeit kein Telegramm empfangen,

setzt der Antriebsregler Trip CE1/CE3 (CAN-IN1) oder CE2 (CAN-IN2).
• Werden zu viele fehlerhafte Telegramme empfangen, koppelt sich der

Antriebsregler vom Bus ab und setzt Trip CE4 (Bus off).

C0357/2 Überwachungszeit CAN-IN2 Überwachen der Prozeßdaten-Eingangsobjekte, ob in der hier definierten
Zeit ein Telegramm eingegangen ist:
• Wird innerhalb der eingestellten Zeit ein Telegramm empfangen, wird

die zugehörige Überwachungszeit zurückgesetzt und neu gestartet.
• Wird innerhalb der eingestellten Zeit kein Telegramm empfangen,

setzt der Antriebsregler Trip CE1/CE3 (CAN-IN1) oder CE2 (CAN-IN2).
• Werden zu viele fehlerhafte Telegramme empfangen, koppelt sich der

Antriebsregler vom Bus ab und setzt Trip CE4 (Bus off).

C0358 Wert Bemerkung
0 inaktiv/Reset-Node durch-

geführt
• Änderung der Übertragungsrate, Änderung der Adressen der Prozeß-

datenobjekte oder der Geräteadresse werden erst nach einem Reset-
Node gültig.

• Ein Reset-Node kann ebenfalls erfolgen durch
1 Reset-Node starten

• Ein Reset-Node kann ebenfalls erfolgen durch
– erneutes Netzeinschalten
– Reset-Node über das Bussystem

wÉáíÉáåëíÉääìåÖÉå `MPRSLñ

§ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáíÉå `MPRT
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C0359 Wert Bemerkung
0 Operational In diesem Zustand ist das Bussystem voll funktionsfähig.

1 Pre-Operational Hierbei können nur Parameter (Codestellen) über das Bussystem über-
tragen werden. Ein Datenaustausch von Antriebsregler zu Antriebsregler
ist nicht möglich. Um in den Zustand Operational zu kommen, muß ein
Netzwerkmanagement-Telegramm auf den Bus ausgegeben werden .
Eine Zustandsänderung von Pre-Operational nach Operational kann
durch folgende Aktionen erfolgen:
Mit Codestelle C0352 wird ein Antrieb zum Master bestimmt. Beim
Netzeinschalten wird nach der eingestellten Boot-Up Zeit C0356/1 eine
automatische Zustandsänderung für den gesamten Antriebsverbund
vorgenommen.
Mit der Codestelle C0358 Reset-Node (Voraussetzung: C0352 = 1).
Mit dem binären Eingangssignal Reset-Node, welches z.B. bei entspre-
chender Konfigurierung mit der Codestelle C0364 über eine Klemme
gesetzt werden kann (Voraussetzung: C0352 = 1).
Ein Netzwerkmanagement-Telegramm durch einen CAN-Master.

2 Warning Beim Zustand Warnung sind fehlerhafte Telegramme eingelaufen. Der
Antriebsregler ist nur noch passiv beteiligt, vom Antriebsregler werden
keine Daten mehr gesendet.
Die Ursache dafür kann sein:
ein fehlender Busabschluß
ein nicht ausreichende Abschirmung
Potentialunterschiede der Masseanbindung der Steuerelektronik
eine zu hohe Buslast
Antriebsregler ist nicht am Bus angeschlossen

3 Bus-Off Die Häufigkeit der fehlerhaften Telegramme hat den Antriebsregler dazu
veranlaßt, sich vom Bus abzukoppeln. Ein Zuschalten in den Zustand
Pre-Operational ist möglich durch:
ein Trip-Reset
ein Node-Reset
erneutes Netzschalten

^åòÉáÖÉ póëíÉãÄìëJpí~íìë
`MPRV
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NNKU ^åÜ~åÖ

NNKUKN `çÇÉí~ÄÉääÉ

Spalte Abkürzung Bedeutung
Code Cxxxx Code Cxxxx • Parameterwert des Code kann in jedem Parametersatz unterschiedlichCode

1 Subcode 1 von Cxxxx
Parameterwert des Code kann in jedem Parametersatz unterschiedlich
definiert sein

2 Subcode 2 von Cxxxx • Parameterwert wird sofort übernommen (ONLINE)

* Parameterwert des Code ist in allen Parametersätzen gleich
 Keypad E82ZBC Geänderter Parameter des Code oder Subcode wird nach Drücken von

 übernommen
Keypad XT EMZ9371BC Geänderter Parameter des Code oder Subcode wird nach Drücken von

 übernommen

 Keypad E82ZBC Geänderter Parameter des Code oder Subcode wird nach Drücken von
 übernommen, wenn der Regler gesperrt ist

Keypad XT EMZ9371BC Geänderter Parameter des Code oder Subcode wird nach Drücken von
 übernommen, wenn der Regler gesperrt ist

(A) Code, Subcode oder Auswahl nur verfügbar bei Betrieb mit Application-I/O
uSEr Code ist in der Lenze-Einstellung im USER-Menü enthalten

Bezeichnung Bezeichnung des Code
Lenze Lenze-Einstellung (Wert bei Auslieferung oder nach Wiederherstellen des Lieferzustands mit C0002)

Æ Die Spalte ”WICHTIG” enthält weitere Information
Auswahl 1 {%} 99 min. Wert {Einheit} max. Wert
WICHTIG - Kurze, wichtige Erläuterungen

pç äÉëÉå páÉ ÇáÉ `çÇÉí~ÄÉääÉ
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Code Einstellmöglichkeiten WICHTIG

Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl

C0005


Feste Konfiguration
analoge Eingangssi-
gnale

0 Änderung von C0005 wird in den entspre-
chenden Subcode von C0412 kopiert. Freie
Konfiguration in C0412 setzt C0005 = 255!
Beachten Sie bei Konfigurationen mit Frequen-
zeingang:
• Den Frequenzeingang X3/E1, X3/E2 mit

C0410/24 = 1 aktivieren.
• Alle bestehenden Signalverbindungen der

vom Frequenzeingang benutzten digitalen
Eingänge in C0410 löschen

• Frequenzeingang mit C0425 und C0426 kon-
figurieren

0 Sollwert für Drehzahlsteuerung über X3/8 oder X3/1U,
X3/1I

1 Sollwert für Drehzahlsteuerung über X3/8 mit Soll-
wertsummation über Frequenzeingang

2 Sollwert für Drehzahlsteuerung über Frequenzeingang
mit Sollwertsummation über X3/8

3 Sollwert für Drehzahlsteuerung über Frequenzeingang,
Drehmomentbegrenzung über X3/8 (Leistungsregelung)

4 Sollwert für sensorlose Drehmomentregelung über
X3/8, Drehzahlklammerung über C0011

Nur aktiv, wenn C0014 = -5- (Drehmomentvor-
gabe)

5 Sollwert für sensorlose Drehmomentregelung über
X3/8, Drehzahlklammerung über Frequenzeingang

g )

6 Geregelter Betrieb; Sollwert über X3/8 mit digitaler
Rückführung über Frequenzeingang

7 Geregelter Betrieb; Sollwert über Frequenzeingang
X3/E1 mit analoger Rückführung über X3/8

200 Alle digitalen und analogen Eingangssignale kommen
vom Feldbus-Funktionsmodul auf FIF (z. B. INTERBUS
oder PROFIBUS-DP)

Setzt C0410/x = 200 und C0412/x = 200

255 In C0412 wurde frei konfiguriert Nur Anzeige
C0005 nicht ändern, da Einstellungen in C0412
verlorengehen können
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Code WICHTIGEinstellmöglichkeiten

Nr. AuswahlLenzeBezeichnung

C0135* Antriebsregler-Steu-
erwort (Parameterka-
nal)

Bit Belegung

• Steuerung des Antriebsreglers über Parame-
terkanal. Die wichtigsten Steuerbefehle sind
in Bitbefehlen zusammengefaßt

• C0135 ist mit dem Keypad nicht veränderbar

1|0 JOG1, JOG2, JOG3 oder C0046
(NSET1-JOG1/3, NSET1-JOG2/3)

00
01
10
11

C0046 aktiv
JOG1 (C0037) aktiv
JOG2 (C0038) aktiv
JOG3 (C0039) aktiv

2
0
1

Aktuelle Drehrichtung (DCTRL1-CW/CCW)
nicht invertiert
invertiert

3
0
1

Quickstop (DCTRL1-QSP)
nicht aktiv
aktiv

4
0
1

Hochlaufgeber stoppen (NSET1-RFG1-STOP)
nicht aktiv
aktiv

5
0
1

Hochlaufgebereingang = 0 (NSET1-RFG1-0)
nicht aktiv
aktiv (Ablauf an C0013)

RFG1 = Hochlaufgeber Hauptsollwert

6
0
1

UP-Funktion Motorpoti (MPOT1-UP)
nicht aktiv
aktiv

7
0
1

DOWN-Funktion Motorpoti (MPOT1-DOWN)
nicht aktiv
aktiv

8 reserviert

9
0
1

Reglersperre (DCTRL1-CINH)
Regler freigegeben
Regler gesperrt

10 TRIP-Set (DCTRL1-TRIP-SET) Setzt im Antriebsregler Störung ”externer Feh-
ler” (EEr , LECOM-Nr. 91)

11
0 ⇒ 1

TRIP-Reset (DCTRL1-TRIP-RESET)
Flanke bewirkt TRIP-Reset

13|12 Parametersätze umschalten
(DCTRL1-PAR2/4, DCTRL1-PAR3/4)

00
01
10
11

PAR1
PAR2
PAR3
PAR4

14
0
1

Gleichstrombremse (MTCRL1-DCB)
nicht aktiv
aktiv

15 reserviert
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Code WICHTIGEinstellmöglichkeiten

Nr. AuswahlLenzeBezeichnung

C0150* Antriebsregler-Sta- Bit Belegung • Abfrage des Antriebsregler-Status über Para-
S

g
tuswort 1 (Parame-
terkanal)

0 Abbildung von C0417/1

g g
meterkanal. Die wichtigsten Statusinforma-
tionen sind als Bitmuster zusammengefaßtterkanal)

1
0
1

Impulssperre (DCTRL1-IMP)
Leistungsausgänge freigegeben
Leistungsausgänge gesperrt

tionen sind als Bitmuster zusammengefaßt
• Einige Bits sind frei mit internen Digitalsigna-

len verknüpfbar
• Konfiguration in C0417

2 Abbildung von C0417/3
• Konfiguration in C0417
• Im Keypad: Nur Anzeige (hexadezimal)

3 Abbildung von C0417/4
Im Keypad: Nur Anzeige (hexadezimal)

4 Abbildung von C0417/5

5 Abbildung von C0417/6

6
0
1

Ausgangsfrequenz = 0 (DCTRL1-NOUT=0)
falsch
wahr

7
0
1

Reglersperre (DCTRL1-CINH)
Regler freigegeben
Regler gesperrt

11|10|9|8 Gerätezustand

0000 Geräte-Initialisierung

0001 Netzspannung aus (bei externer Versorgung des Steu-
erteils des Antriebsreglers)

0010 Einschaltsperre

0011 Betrieb gesperrt

0100 Fangschaltung aktiv

0101 Gleichstrombremse aktiv

0110 Betrieb freigegeben

0111 Meldung aktiv

1000 Störung aktiv

12
0
1

Übertemperatur-Warnung (DCTRL1-OH-WARN)
keine Warnung
ϑmax - 5 °C erreicht

13
0
1

Zwischenkreis-Überspannung (DCTRL1-OV)
keine Überspannung
Überspannung

14 Abbildung von C0417/15

15 Abbildung von C0417/16

C0350*


Systembus-Knotena-
dresse

1 1 {1} 63 Änderung wird nach Befehl ”Reset-Node” wirk-
sam

C0351* Systembus-Baudrate 0 0 500 kbit/s Änderung wird nach Befehl ”Reset-Node” wirk-


y

1 250 kbit/s

g
sam

2 125 kbit/s

3 50 kbit/s

4 1000 kbit/s (nur Funktionsmodul E82ZAFCC100)

5 20 kbit/s
C0352*


Konfiguration
Systembus-Teilneh-

0 0 Slave Änderung wird nach Befehl ”Reset-Node” wirk-
sam Systembus-Teilneh-

mer 1 Master
sam

C0353*


Quelle Systembus-
Adresse

Quelle der Adresse für Systembus Prozeßdaten-
kanäle

1 CAN1 (Sync) 0 0 C0350 ist Quelle Wirksam bei Sync-Steuerung (C0360 = 1)

2 CAN2 0 1 C0354 ist Quelle

3 CAN1 (Zeit) 0 Wirksam bei Ereignis- bzw. Zeit-Steuerung
(C0360 = 0)
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11Funktionsmodul E82ZAFCC2xx - (CAN-I/O)

11.8
11.8.1

L NNKUJRbap`^kJNKMJNNLOMMO

Code WICHTIGEinstellmöglichkeiten

Nr. AuswahlLenzeBezeichnung

C0354*


Selektive Systembus-
Adresse

0 {1} 513 Einzeladressierung der Systembus-Prozeßdate-
nobjekte

1 CAN-IN1 (Sync) 129 Wirksam bei Sync-Steuerung (C0360 = 1)

2 CAN-OUT1 (Sync) 1

y g ( )

3 CAN-IN2 257

4 CAN-OUT2 258

5 CAN-IN1 (Zeit) 385 Wirksam bei Ereignis- oder Zeit-Steuerung

6 CAN-OUT1 (Zeit) 386

g g
(C0360 = 0)

C0355*


Systembus-Identifier 0 {1} 2047 Nur Anzeige

1 CAN-IN1 Identifier von CAN1 bei Sync-Steuerung (C0360

2 CAN-OUT1

y g (
= 1)

3 CAN-IN2

4 CAN-OUT2

5 CAN-IN1 Identifier von CAN1 bei Ereignis- oder Zeit-

6 CAN-OUT1

g
Steuerung (C0360 = 0)

C0356*


Systembus Zeitein-
stellungen

1 boot up 3000 0 {1 ms} 65000 Notwendig für CAN-Verbund ohne Master

2 Zykluszeit CAN-OUT2 0

{ }

0 = ereignisgesteuerte Prozeßdatenübergabe
> 0 = zyklische Prozeßdatenübergabe

3 Zykluszeit CAN-OUT1 0 0 und C0360 = 0: ereignisgesteuerte Prozeßda-
tenübergabe
> 0 und C0360 = 1: zyklische Prozeßdatenüber-
gabe

4 CAN delay 20 Wartezeit bis zum Beginn des zyklischen Sen-
dens nach dem boot-up

C0357*


Systembus Überwa-
chungszeiten

1 CAN-IN1 (Sync) 0 0
= Überwachung inaktiv

{1 ms} 65000 aktiv, wenn C0360 = 1
TRIP CE1 bei Kommunikationsstörung

2 CAN-IN2 0

g

TRIP CE2 bei Kommunikationsstörung

3 CAN-IN1 (Zeit) 0 aktiv, wenn C0360 = 0
TRIP CE3 bei Kommunikationsstörung

C0358* Reset-Node 0 0 ohne Funktion Systembus Reset-Knotenpunkt einrichten
 1 Systembus reset

y p

C0359* Status Systembus 0 Operational Nur Anzeige


y

1 Pre-Operational

g

2 Warning

3 Bus-Off
C0360* Steuerung Prozeßda- 1 0 Ereignis- bzw. Zeitsteuerung


g
tenkanal CAN1 1 Sync-Steuerung

C0370*


Fernparametrierung
über Systembus
(CAN) kti i

0 deaktiviert Kann mit Bus-Funktionsmodulen auf FIF nur ge-
lesen werdeny

(CAN) aktivieren 1 ... 63 aktiviert entsprechende CAN-Adresse 1 = CAN-Adresse 1
63 = CAN-Adresse 63

255 Kein Systembus (CAN) vorhanden Nur Anzeige
C0372* Identifizierung Funkti- 0 kein Funktionsmodul Nur Anzeigeg

onsmodul 1 Standard-I/O oder AS-i

g

2 Systembus (CAN)

6 anderes Funktionsmodul auf FIF
z. B. Application-I/O, INTERBUS, ...

10 keine gültige Erkennung
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11 Funktionsmodul E82ZAFCC2xx - (CAN-I/O)

11.8
11.8.1

LNNKUJS bap`^kJNKMJNNLOMMO

Code WICHTIGEinstellmöglichkeiten

Nr. AuswahlLenzeBezeichnung

C0410


Freie Konfiguration
digitale Eingangssi-
gnale

Verknüpfung digitaler Signalquellen mit internen Digitalsignalen Eine Auswahl in C0007 wird in den entspre-
chenden Subcode von C0410 kopiert. Ände-
rung von C0410 setzt C0007 = 255!

1 NSET1-JOG1/3
NSET1-JOG1/3/5/7
(A)

1 Digitaler Eingang X3/E1 Auswahl Festsollwerte
C0410/1C0410/2C0410/33
LOW LOW LOW
HIGH LOW LOW

aktiv
C0046
JOG1

2 NSET1-JOG2/3
NSET1-JOG2/3/6/7
(A)

2 Digitaler Eingang X3/E2
HIGH LOW LOW
LOW HIGH LOW
... ... ...
HIGH HIGH HIGH

JOG1
JOG2
...
JOG7

3 DCTRL1-CW/CCW 4 Digitaler Eingang X3/E4 CW = Rechtslauf
CCW = Linkslauf

LOW
HIGH

4 DCTRL1-QSP 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Quickstop (über Klemme LOW-aktiv)

5 NSET1-RFG1-STOP 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Hochlaufgeber Hauptsollwert stoppen

6 NSET1-RFG1-0 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Hochlaufgebereingang für Hauptsollwert auf ”0”
setzen

7 MPOT1-UP 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Motorpotifunktionen

8 MPOT1-DOWN 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)

p

9 reserviert 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) 255 nicht ändern!

10 DCTRL1-CINH 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Reglersperre (über Klemme LOW-aktiv)

11 DCTRL1-TRIP-SET 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Externe Störung (über Klemme LOW-aktiv)

12 DCTRL1-TRIP-RESET 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Störung zurücksetzen

13 DCTRL1-PAR2/4 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Parametersatz umschalten
(nur möglich bei C0988 = 0)
C0410/13 und C0410/14 müssen in allen
verwendeten Parametersätzen die gleiche
Quelle haben. Sonst kann nicht zwischen
den Parametersätzen umgeschaltet werden
(Fehlermeldung CE5 oder CE7).

14 DCTRL1-PAR3/4 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) C0410/13 C0410/14
LOW LOW
HIGH LOW
LOW HIGH
HIGH HIGH

aktiv
PAR1
PAR2
PAR3
PAR4

15 MCTRL1-DCB 3 Digitaler Eingang X3/E3 Gleichstrombremse

16 (A) PCTRL1-RFG2- LOADI 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Prozeßregler-Istwert (PCTRL1-ACT) auf Prozeß-
regler-Hochlaufgeber (PCTRL1-RFG2) aufschal-
ten

17 DCTRL1-H/Re 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Hand/Remote-Umschaltung

18 PCTRL1-I-OFF 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) I-Anteil Prozeßregler ausschalten

19 PCTRL1-OFF 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Prozeßregler ausschalten

20 reserviert 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) 255 nicht ändern!

21 PCTRL1-STOP 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Prozeßregler stoppen (Wert ”einfrieren”)

22 DCTRL1-CW/QSP 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Drahtbruchsicheres Umschalten der Drehrich-

23 DCTRL1-CCW/QSP 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) tung

24 DFIN1-ON 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) 0 = Frequenzeingang inaktiv
1 = Frequenzeingang aktiv
Frequenzeingang mit C0425 und C0426 konfi-
gurieren
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C0410

(Forts.)

25 (A) PCTRL1-FOLL1-0 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Nachlaufregler an Reset-Rampe C0193 auf ”0”
fahren

26 (A) reserviert 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)

27 (A) NSET1-TI1/3 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Hochlaufzeiten zuschalten

28 (A) NSET1-TI2/3 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) C0410/27 C0410/28
LOW LOW
HIGH LOW
LOW HIGH
HIGH HIGH

aktiv
C0012; C0013
Tir 1; Tif 1
Tir 2; Tif 2
Tir 3; Tif 3

29 (A) PCTRL1-FADING 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Prozeßregler-Ausgang einblenden (LOW)/ aus-
blenden (HIGH)

30 (A) PCTRL1-INV-ON 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Prozeßregler-Ausgang invertieren

31 (A) PCTRL1-NADD-OFF 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Zusatzsollwert ausschalten

32 (A) PCTRL1-RFG2-0 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Hochlaufgebereingang Prozeßregler an Rampe
C0226 auf ”0” fahren

33 (A) NSET1-JOG4/5/6/7 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)

C0410 Mögliche digitale Signalquellen für C0410

(F t )

0 Nicht belegt (FIXED-FREE)
(Forts.) 1 Digitaler Eingang X3/E1 (DIGIN1)

2 Digitaler Eingang X3/E2 (DIGIN2)

3 Digitaler Eingang X3/E3 (DIGIN3)

4 Digitaler Eingang X3/E4 (DIGIN4)

5 (A) Digitaler Eingang X3/E5 (DIGIN5)

6 (A) Digitaler Eingang X3/E6 (DIGIN6)

7 PTC-Eingang (X2.2/T1, X2.2/T2) An T1/T2 nur potentialfreien Schalter anschlie-
ßen!
T1/T2 ist aktiv (”HIGH”), wenn Schalter ge-
schlossen

AIF-Steuerwort (AIF-CTRL)

10 Bit 0

... ...

25 Bit 15

CAN-IN1.W1 oder FIF-IN.W1

30 Bit 0

... ...

45 Bit 15

CAN-IN1.W2 oder FIF-IN.W2

50 Bit 0

... ...

65 Bit 15

CAN-IN2.W1

70 Bit 0

... ...

85 Bit 15

CAN-IN2.W2

90 Bit 0

... ...

105 Bit 15
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Status-Application-I/O Nur aktiv bei Betrieb mit Application-I/O

140 Drehmomentschwelle 1 erreicht (MSET1=MOUT)

pp

141 Drehmomentschwelle 2 erreicht (MSET2=MOUT)

142 Begrenzung Prozeßregler-Ausgang erreicht
(PCTRL1-LIM)

143...172 reserviert

200 Bitweise Zuordnung der Steuerwörter (FIF-CTRL1, FIF-
CTRL2) vom Feldbus-Funktionsmodul auf FIF (z. B.
INTERBUS oder PROFIBUS-DP)

Siehe auch C0005

Digitale Ausgangssignale

201 wie C0415, Auswahl 1

... ...

231 wie C0415, Auswahl 31

255 Nicht belegt (FIXED-FREE)

C0412


Freie Konfiguration
analoge Eingangssi-
gnale

Verknüpfung analoger Signalquellen mit internen Analogsignalen Eine Auswahl in C0005 oder C0007 wird in
den entsprechenden Subcode von C0412
kopiert. Änderung von C0412 setzt C0005 =
255 und C0007 = 255!

1 Sollwert 1
(NSET1–N1)

1 Analoger Eingang 1 (AIN1-OUT):
X3/8 (Standard-I/O)

Entweder NSET1-N1 oder
NSET1-N2 aktiv

Parameterkanal:
C0046

2 Sollwert 2
(NSET1-N2)

1

( )
X3/1U oder X3/1I (Application-I/O) Umschaltung mit C0410/17 Parameterkanal:

C0044

3 Zusatzsollwert
(PCTRL1-NADD)

255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe über Keypad
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls

Wirkt additiv auf NSET1-N1,
NSET1-N2, JOG-Werte und
die Funktion des Keypad

Parameterkanal:
C0049

4 Prozeßregler-Sollwert
1 (PCTRL1-SET1)

255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe über Keypad
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls

5 Prozeßregler-Istwert
(PCTRL1-ACT)

255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe über Keypad
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls

Parameterkanal:
C0051, wenn
C0238 = 1, 2

6 Drehmoment-Soll-
wert oder Drehmo-
ment-Grenzwert
(MCTRL1-MSET)

255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe über Keypad
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls

• C0014 beachten!
• Ein Drehmoment-Istwert

ist nicht notwendig.
• 16384 ≡ 100 % Drehmo-

ment-Sollwert
• Bedingung bei Vorgabe

über Klemme (C0412/6 =
1, 2 oder 4):
– Die Verstärkung des
Analogeingangs ist ein-
gestellt auf: C0414/x,
C0426 = 32768/C0011
[%]

Parameterkanal:
C0047

7 reserviert 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe über Keypad
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls

8 MCTRL1-VOLT-ADD 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe über Keypad
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls

Nur für spezielle Anwendungen. Veränderung
nur nach Rücksprache mit Lenze!

9 MCTRL1-PHI-ADD 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe über Keypad
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls

p

C0412

(Forts.) Mögliche analoge Signalquellen für C0412

0 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe über Keypad
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls

1 Analoger Eingang 1 (AIN1-OUT)
X3/8 (Standard-I/O)
X3/1U oder X3/1I (Application-I/O)
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2 Frequenzeingang (DFIN1-OUT) C0410/24, C0425, C0426, C0427 beachten

3 Motorpotentiometer (MPOT1-OUT)

4 (A) Analoger Eingang 2 (AIN2-OUT)
X3/2U oder X3/2I

5 ... 9 Eingangssignal ist konstant = 0 (FIXED0)

10 AIF-Eingangswort 1 (AIF-IN.W1) Werden nur ausgewertet, wenn C0001 = 3!

11 AIF-Eingangswort 2 (AIF-IN.W2)

g ,

20 CAN-IN1.W1 oder FIF-IN.W1

21 CAN-IN1.W2 oder FIF-IN.W2

22 CAN-IN1.W3 oder FIF-IN.W3

23 CAN-IN1.W4 oder FIF-IN.W4

30 CAN-IN2.W1

31 CAN-IN2.W2

32 CAN-IN2.W3

33 CAN-IN2.W4

200 Wortweise Zuordnung der Signale vom FeldbusFunkti-
onsmodul auf FIF (z. B. INTERBUS oder PROFIBUS-DP)

Siehe auch C0005

228 (A) PCTRL1-ACT

229 (A) PCTRL1-SET

230 (A) PCTRL1-OUT

231 (A) NSET1-RFG1-IN

232 (A) NSET1-NOUT

233 (A) PCTRL1-PID-OUT

234 (A) PCTRL1-NOUT

255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe über Keypad
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls

Entweder NSET1-N1 oder NSET1-N2 aktiv

C0415


Freie Konfiguration
Digitalausgänge

Ausgabe digitaler Signale auf Klemmen

1 Relaisausgang K1
(RELAY)

25 TRIP-Fehlermeldung (DCTRL1-TRIP) Eine Auswahl in C0008 wird in C0415/1 ko-
piert. Änderung von C0415/1 setzt C0008 =
255!

2 Digitalausgang X3/A1
(DIGOUT1)

16 Betriebsbereit (DCTRL1-RDY) Eine Auswahl in C0117 wird in C0415/2 ko-
piert. Änderung von C0415/2 setzt C0117 =
255!

3 (A) Digitalausgang X3/A2
(DIGOUT2)

255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
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C0415 Mögliche digitale Signale für C0415

(F t )

0 Nicht belegt (FIXED-FREE)
(Forts.) 1 aktiver Parametersatz

PAR-B0 aktiv (DCTRL1-PAR-B0)
aktiv PAR-B1 PAR-B0
PAR1 LOW LOW
PAR2 LOW HIGH
PAR3 HIGH LOW
PAR4 HIGH HIGH

2 Impulssperre aktiv (DCTRL1-IMP)

3 Imax-Grenze erreicht (MCTRL1-IMAX)
(C0014 = -5-: Drehmoment-Sollwert erreicht)

4 Frequenz-Sollwert erreicht (DCTRL1-RFG1=NOUT)

5 Hochlaufgeber 1: Eingang = Ausgang
(NSET1-RFG1-I=O)

RFG1 = Hochlaufgeber Hauptsollwert

6 Frequenzschwelle Qmin unterschritten (f < C0017)
(PCTRL1-QMIN)

LOW-aktiv

7 Ausgangsfrequenz = 0 (DCTRL1-NOUT=0)

8 Reglersperre aktiv (DCTRL1-CINH)

9...12 reserviert

13 Sammelmeldung:
(DCTRL1-OH-PTC-LP1-FAN1-WARN)
Übertemperatur (ϑmax - 5 °C) (DCTRL1-OH-WARN)
oder

Motor-Übertemperatur (DCTRL1-LP1-PTC-WARN)
oder

C0597 = 2 einstellen

Ausfall Motorphase (DCTRL1-LP1-WARN)
oder

C0119 = 2 oder C0119 = 5 einstellen

Ausfall Lüfter (nur aktiv bei 8200 motec) Bei 8200 vector unbedingt C0608 = 0 einstellen

14 Zwischenkreis-Überspannung (DCTRL1-OV)

15 Linkslauf (DCTRL1-CCW)

16 Betriebsbereit (DCTRL1-RDY)

17 aktiver Parametersatz
PAR-B1 aktiv (DCTRL1-PAR-B1)

18 TRIP oder Qmin unterschritten oder Impulssperre (IMP)
aktiv (DCTRL1-TRIP-QMIN-IMP)

19 PTC-Warnung (DCTRL1-PTC-WARN) C0119 = 2 oder C0119 = 5 einstellen

Status Relais KSR Nur bei 8200 vector 15 ...90 kW, Variante ”Si-
cherer Halt”:
HIGH = Impulssperre durch ”Sicherer Halt” aktiv
LOW = keine Impulssperre durch ”Sicherer
Halt”



Anhang
Codetabelle

11Funktionsmodul E82ZAFCC2xx - (CAN-I/O)

11.8
11.8.1

L NNKUJNNbap`^kJNKMJNNLOMMO

Code WICHTIGEinstellmöglichkeiten

Nr. AuswahlLenzeBezeichnung

C0415 Mögliche digitale Signale für C0415

(Forts.)

20 Motorscheinstrom < Stromschwelle
(DCTRL1-IMOT<ILIM)

Keilriemenüberwachung
Motorscheinstrom = C0054( )

21 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Ausgangsfre-
quenz > Frequenzschwelle Qmin
(DCTRL1-(IMOT<ILIM)-QMIN)

Stromschwelle = C0156
Frequenzschwelle Qmin = C0017

22 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Hochlaufgeber
1: Eingang = Ausgang (DCTRL1-(IMOT<ILIM)-RFG-I=0)

23 Warnung Ausfall Motorphase (DCTRL1-LP1-WARN) C0597 = 2 einstellen

24 Minimale Ausgangsfrequenz erreicht (f ≤ C0010)
(PCTRL1-NMIN)

LOW-aktiv

25 TRIP-Fehlermeldung (DCTRL1-TRIP)

26 Motor läuft (DCTRL1-RUN)

27 Motor läuft/Rechtslauf (DCTRL1-RUN-CW)

28 Motor läuft/Linkslauf (DCTRL1-RUN-CCW)

29 Prozeßregler-Eingang = Prozeßregler-Ausgang
(PCTRL1-SET=ACT)

30 reserviert

31 Motorscheinstrom > Stromschwelle und Hochlaufgeber
1: Eingang = Ausgang (DCTRL1-(IMOT>ILIM)-RFG-I=0)

Überlastüberwachung
Motorscheinstrom = C0054
Stromschwelle = C0156

32 Digitaler Eingang X3/E1 Digitale Eingänge

33 Digitaler Eingang X3/E2

g g g

34 Digitaler Eingang X3/E3

35 Digitaler Eingang X3/E4

36 (A) Digitaler Eingang X3/E5

37 (A) Digitaler Eingang X3/E6

38 PTC-Eingang X2.2/T1, X2.2/T2 An T1/T2 nur potentialfreien Schalter anschlie-
ßen!
T1/T2 ist aktiv (”HIGH”), wenn Schalter ge-
schlossen
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C0415 Mögliche digitale Signale für C0415

(Forts )

AIF-Steuerwort (AIF-CTRL) Fest zugeordnete Bits von AIF-CTRL:
Bit 3 QSP(Forts.)

40 Bit 0

g
Bit 3: QSP
Bit 7: CINH

... ...
Bit 7: CINH
Bit 10: TRIP-SET

55 Bit 15
Bit 10: TRIP-SET
Bit 11: TRIP-RESET

CAN-IN1.W1 oder FIF-IN.W1

60 Bit 0

... ...

75 Bit 15

CAN-IN1.W2 oder FIF-IN.W2

80 Bit 0

... ...

95 Bit 15

CAN-IN2.W1

100 Bit 0

... ...

115 Bit 15

CAN-IN2.W2

120 Bit 0

... ...

135 Bit 15

Status-Application-I/O Nur aktiv bei Betrieb mit Application-I/O

140 Drehmomentschwelle 1 erreicht (MSET1=MOUT)

pp

141 Drehmomentschwelle 2 erreicht (MSET2=MOUT)

142 Begrenzung Prozeßregler-Ausgang erreicht
(PCTRL1-LIM)

143...172 reserviert

255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
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C0417*


Freie Konfiguration
Antriebsregler-Sta-
tusmeldungen (1)

Ausgabe digitaler Signale auf Bus Die Zuordnung wird abgebildet auf das
• Antriebsregler-Statuswort 1 (C0150)
• AIF-Statuswort (AIF-STAT)
• FIF-Ausgangswort 1 (FIF-OUT.W1)
• Ausgangswort 1 im CAN-Objekt 1 (CAN-

OUT1.W1)

1 Bit 0 1 aktiver Parametersatz
PAR-B0 aktiv (DCTRL1-PAR-B0)

Æ Bei Betrieb mit Kommunikationsmodulen
INTERBUS 211x, PROFIBUS-DP 213x oder
LECOM A/B/LI 2102 f AIF f t d2 Bit 1 2 Impulssperre aktiv (DCTRL1-IMP)

,
LECOM-A/B/LI 2102 auf AIF fest zugeord-
net Verändern nicht möglich!:

Æ
net. Verändern nicht möglich!:

Bei Betrieb mit Funktionsmodulen Systembus
3 Bit 2 3 Imax-Grenze erreicht (MCTRL1-IMAX)

(C0014 = -5-: Drehmoment-Sollwert erreicht)

Bei Betrieb mit Funktionsmodulen Systembus
(CAN), INTERBUS, PROFIBUS-DP auf FIF sind alle
Bits frei konfigurierbar

4 Bit 3 4 Frequenz-Sollwert erreicht (DCTRL1-RFG1=NOUT)
Bits frei konfigurierbar

5 Bit 4 5 Hochlaufgeber 1: Eingang = Ausgang
(NSET1-RFG1-I=O)

6 Bit 5 6 Frequenzschwelle Qmin unterschritten (f < C0017)
(PCTRL1-QMIN)

7 Bit 6 7 Ausgangsfrequenz = 0 (DCTRL1-NOUT=0)

Æ

8 Bit 7 8 Reglersperre aktiv (DCTRL1-CINH)

Æ

9 Bit 8 9
Æ

11|10|9|8
0000
0001

Gerätezustand
Geräte-Initialisierung
Netzspannung aus (bei externer Versorgung des Steu-
erteils des Antriebsreglers)

10 Bit 9 10
Æ

0010
0011
0100

Einschaltsperre
Betrieb gesperrt
F h lt kti11 Bit 10 11

Æ

0100
0101
0110

Fangschaltung aktiv
Gleichstrombremse aktiv
Betrieb freigegeben

12 Bit 11 12
Æ

0110
0111
1000

Betrieb freigegeben
Meldung aktiv
Störung aktiv

13 Bit 12 13 Sammelmeldung:
(DCTRL1-OH-PTC-LP1-FAN1-WARN)

Æ

14 Bit 13 14 Zwischenkreis-Überspannung (DCTRL1-OV)

Æ

15 Bit 14 15 Linkslauf (DCTRL1-CCW)

16 Bit 15 16 Betriebsbereit (DCTRL1-RDY)

Mögliche digitale Signale für C0417 siehe C0415

C0418*


Freie Konfiguration
Antriebsregler-Sta-
tusmeldungen (2)

Ausgabe digitaler Signale auf Bus Alle Bits sind frei konfigurierbar
Die Zuordnung wird abgebildet auf das
• Antriebsregler-Statuswort 2 (C0151)

1 Bit 0 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
Antriebsregler Statuswort 2 (C0151)

• FIF-Ausgangswort 2 (FIF-OUT.W2)
C O C... ... ...

g g ( )
• Ausgangswort 1 im CAN-Objekt 2 (CAN-

OUT2 W1)
16 Bit 15 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)

OUT2.W1)

Mögliche digitale Signale für C0418 siehe C0415

C0419


Freie Konfiguration
Analogausgänge

Ausgabe analoger Signale auf Klemme

1 X3/62 (AOUT1-IN) 0 Ausgangsfrequenz (MCTRL1-NOUT+SLIP) Eine Auswahl in C0111 wird in C0419/1 ko-
piert. Änderung von C0419/1 setzt C0111 =
255!

2 (A) X3/63 (AOUT2-IN) 2 Motorscheinstrom (MCTRL1-IMOT)

3 (A) X3/A4 (DFOUT1-IN) 3 Zwischenkreisspannung (MCTRL1-DCVOLT) DFOUT1: 50 ... 10 kHz
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11.8
11.8.1

LNNKUJNQ bap`^kJNKMJNNLOMMO

Code WICHTIGEinstellmöglichkeiten

Nr. AuswahlLenzeBezeichnung

C0419 Mögliche analoge Signale für C0419

(F t )

0 Ausgangsfrequenz (MCTRL1-NOUT+SLIP) 6 V/12 mA/5.85 kHz ≡ C0011
(Forts.) 1 Geräteauslastung (MCTRL1-MOUT) bei C0014 = 2 oder

3
Motormoment (MCTRL1-MACT) bei C0014 = 4

3 V/6 mA/2.925 kHz ≡ Motor-Bemessungsmo-
ment bei Vectorregelung (C0014 = 4), sonst
Umrichter-Bemessungswirkstrom (Wirkstrom/
C0091)

2 Motorscheinstrom (MCTRL1-IMOT) 3 V/6 mA/2.925 kHz ≡ Umrichter-Bemessungs-
strom

3 Zwischenkreisspannung (MCTRL1-DCVOLT) 6 V/12 mA/5.85 kHz ≡ DC 1000 V (400 V-Netz)
6 V/12 mA/5.85 kHz ≡ DC 380 V (230 V-Netz)

4 Motorleistung 3 V/6 mA/2.925 kHz ≡ Motor-Bemessungslei-
stung

5 Motorspannung (MCTRL1-VOLT) 4.8 V/9.6 mA/4.68 kHz ≡ Motor-Bemessungs-
spannung

6 1/Ausgangsfrequenz (1/C0050) (MCTRL1-1/NOUT) 2 V/4 mA/1.95 kHz ≡ 0.5 × C0011

7 Ausgangsfrequenz innerhalb eingestellter Grenzen
(NSET1-C0010...C0011)

0 V/0 mA/4 mA/0 kHz ≡ f = fmin (C0010)
6 V/12 mA/5.85 kHz ≡ f = fmax (C0011)

8 Betrieb mit Prozeßregler (C0238 = 0, 1):
Prozeßregler-Istwert (PCTRL1-ACT)

6 V/12 mA/5.85 kHz ≡ C0011

Betrieb ohne Prozeßregler (C0238 = 2):
Ausgangsfrequenz ohne Schlupf (MCTRL1-NOUT)

C0419

(Forts.)

Mögliche analoge Signale für C0419 Auswahl 9 ... 25 entsprechen den digitalen
Funktionen des Relaisausgangs K1 (C0008) oder
des Digitalausgangs A1 (C0117):
LOW = 0 V/0 mA/4 mA/ 0 kHz
HIGH = 10 V/20 mA/10 kHz

9 Betriebsbereit (DCTRL1-RDY)

10 TRIP-Fehlermeldung (DCTRL1-TRIP)

11 Motor läuft (DCTRL1-RUN)

12 Motor läuft / Rechtslauf (DCTRL1-RUN-CW)

13 Motor läuft / Linkslauf (DCTRL1-RUN-CCW)

14 Ausgangsfrequenz = 0 (DCTRL1-NOUT=0)

15 Frequenz-Sollwert erreicht (DCTRL1-RFG1=NOUT)

16 Frequenzschwelle Qmin unterschritten (f < C0017)
(PCTRL1-QMIN)

LOW-aktiv

17 Imax -Grenze erreicht (MCTRL1-IMAX)
C0014 = -5-: Drehmoment-Sollwert erreicht

18 Übertemperatur (ϑmax - 5 °C) (DCTRL1-OH-WARN)

19 TRIP oder Qmin oder Impulssperre (IMP) aktiv
(DCTRL1-TRIP-QMIN-IMP)

20 PTC-Warnung (DCTRL1-PTC-WARN)

21 Motorscheinstrom < Stromschwelle
(DCTRL1-IMOT<ILIM)

Keilriemenüberwachung
Motorscheinstrom = C0054

22 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Ausgangsfre-
quenz > Frequenzschwelle Qmin
(DCTRL1-(IMOT<ILIM)-QMIN)

Stromschwelle = C0156
Frequenzschwelle Qmin = C0017

23 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Hochlaufgeber
1: Eingang = Ausgang (DCTRL1-(IMOT<ILIM)-RFG-I=0)

24 Warnung Motorphasen-Ausfall (DCTRL1-LP1-WARN)

25 Minimale Ausgangsfrequenz erreicht (f ≤ C0010)
(PCTRL1-NMIN)

LOW-aktiv
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C0419 Mögliche analoge Signale für C0419

(Forts.)

26 Ausgangsfrequenz ohne Schlupf normiert
(MCTRL1-NOUT-NORM)( )

27 Ausgangsfrequenz ohne Schlupf (MCTRL1-NOUT) 6 V/12 mA/5.85 kHz ≡ C0011

28 Prozeßregler-Istwert (PCTRL1-ACT)

29 Prozeßregler-Sollwert (PCTRL1-SET1) 6 V/12 mA/5.85 kHz ≡ C0011

30 Prozeßregler-Ausgang ohne Vorsteuerung
(PCTRL1-OUT)

31 Hochlaufgeber-Eingang (NSET1-RFG1-IN)

32 Hochlaufgeber-Ausgang (NSET1-NOUT)

33 (A) PID-Regler Ausgang (PCTRL1-PID-OUT)

34 (A) Prozeßregler-Ausgang (PCTRL1-NOUT)

35 Eingangssignal an X3/8 (Standard-I/O) bzw. X3/1U oder
X3/1I (Application-I/O), bewertet mit Verstärkung
(C0414/1 oder C0027) und Offset (C0413/1 oder
C0026) (AIN1-OUT)

6 V/12 mA/5.85 kHz ≡ Maximalwert analoges
Eingangssignal (5 V, 10 V, 20 mA, 10 kHz)
Bedingung: Die Verstärkung des Analogeingangs
oder Frequenzeingangs ist eingestellt auf:

36 Eingangssignal an Frequenzeingang X3/E1,
bewertet mit Verstärkung (C0426) und Offset (C0427)
(DFIN1-OUT)

oder Frequenzeingangs ist eingestellt auf:
C0414/x, C0426 = 100 %

37 Motorpoti-Ausgang⋅(MPOT1-OUT)

38 (A) Eingangssignal an X3/2U oder X3/2I, bewertet mit Ver-
stärkung (C0414/2) und Offset (C0413/2) (AIN2-OUT)

40 AIF-Eingangswort 1 (AIF-IN.W1) Sollwerte zum Antriebsregler von Kommunikati-
onsmodul auf AIF

41 AIF-Eingangswort 2 (AIF-IN.W2)
onsmodul auf AIF
10 V/20 mA/10 kHz ≡ 1000

50 CAN-IN1.W1 oder FIF-IN.W1 Sollwerte zum Antriebsregler von Funktionsmo-
f51 CAN-IN1.W2 oder FIF-IN.W2

g
dul auf FIF
10 V/20 mA/10 kHz 1000

52 CAN-IN1.W3 oder FIF-IN.W3
10 V/20 mA/10 kHz ≡ 1000

53 CAN-IN1.W4 oder FIF-IN.W4

60 CAN-IN2.W1

61 CAN-IN2.W2

62 CAN-IN2.W3

63 CAN-IN2.W4

255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
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Code WICHTIGEinstellmöglichkeiten

Nr. AuswahlLenzeBezeichnung

C0421*


Freie Konfiguration
analoge Prozeßdaten-
Ausgangsworte

Ausgabe analoger Signale auf Bus

1 AIF-OUT.W1 8 Betrieb mit Prozeßregler (C0238 = 0, 1):
Prozeßregler-Istwert (PCTRL1-ACT)

Betrieb ohne Prozeßregler (C0238 = 2):
Ausgangsfrequenz ohne Schlupf (MCTRL1-NOUT)

2 AIF-OUT.W2 0 Ausgangsfrequenz (MCTRL1-NOUT+SLIP)

3 CAN-OUT1.W1 / FIF-
OUT.W1

255 Nicht belegt (FIXED-FREE) • CAN-OUT1.W1 und FIF-OUT.W1 sind in der
Lenze-Einstellung digital definiert und
mit den 16 Bit des Antriebsregler-Status-
wort 1 (C0417) belegt

• Bevor Sie eine analoge Signalquelle zu-
ordnen (C0421/3 ≠ 255), erst die digitale
Belegung löschen (C0417/x = 255)! Das
Ausgangssignal wäre sonst falsch

4 CAN-OUT1.W2 / FIF-
OUT.W2

255 Nicht belegt (FIXED-FREE)

5 CAN-OUT1.W3 / FIF-
OUT.W3

255 Nicht belegt (FIXED-FREE)

6 CAN-OUT1.W4 / FIF-
OUT.W4

255 Nicht belegt (FIXED-FREE)

7 CAN-OUT2.W1 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)

8 CAN-OUT2.W2 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)

9 CAN-OUT2.W3 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)

10 CAN-OUT2.W4 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
C0421* Mögliche analoge Signale für C0421

(F t )

0 Ausgangsfrequenz (MCTRL1-NOUT+SLIP) 24000 ≡ 480 Hz
(Forts.) 1 Geräteauslastung (MCTRL1-MOUT) 16383 ≡ Motor-Bemessungsmoment bei Vector-

regelung (C0014 = 4), sonst Umrichter-Bemes-
sungswirkstrom (Wirkstrom/C0091)

2 Motorscheinstrom (MCTRL1-IMOT) 16383 ≡ Umrichter-Bemessungsstrom

3 Zwischenkreisspannung (MCTRL1-DCVOLT) 16383 ≡ 565 VDC bei 400 V-Netz
16383 ≡ 325 VDC bei 230 V-Netz

4 Motorleistung 285 ≡ Motor-Bemessungsleistung

5 Motorspannung (MCTRL1-VOLT) 16383 ≡ Motor-Bemessungsspannung

6 1/Ausgangsfrequenz (1/C0050) (MCTRL1-1/NOUT) 195 ≡ 0.5 × C0011
7 Ausgangsfrequenz innerhalb eingestellter Grenzen 24000 ≡ 480 Hzg g q g

(NSET1-C0010...C0011) 0 ≡ f < C0010

24000 ⋅ (f − C0010)
480 Hz

≡ f ≥ C0010

8 Betrieb mit Prozeßregler (C0238 = 0, 1):
Prozeßregler-Istwert (PCTRL1-ACT)

24000 ≡ 480 Hz

Betrieb ohne Prozeßregler (C0238 = 2):
Ausgangsfrequenz ohne Schlupf (MCTRL1-NOUT)
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C0421*

(Forts.)

Mögliche analoge Signale für C0421 Auswahl -9- ... -25- entsprechen den digitalen
Funktionen des Relaisausgangs K1 (C0008) oder
des Digitalausgangs A1 (C0117):
LOW = 0
HIGH = 1023

9 Betriebsbereit (DCTRL1-RDY)

10 TRIP-Fehlermeldung (DCTRL1-TRIP)

11 Motor läuft (DCTRL1-RUN)

12 Motor läuft / Rechtslauf (DCTRL1-RUN-CW)

13 Motor läuft / Linkslauf (DCTRL1-RUN-CCW)

14 Ausgangsfrequenz = 0 (DCTRL1-NOUT=0)

15 Frequenz-Sollwert erreicht (DCTRL1-RFG1=NOUT)

16 Frequenzschwelle Qmin unterschritten (f < C0017)
(PCTRL1-QMIN)

17 Imax -Grenze erreicht (MCTRL1-IMAX)
C0014 = -5-: Drehmoment-Sollwert erreicht

18 Übertemperatur (ϑmax -5 °C) (DCTRL1-OH-WARN)

19 TRIP oder Qmin oder Impulssperre (IMP) (DCTRL1-IMP)

20 PTC-Warnung (DCTRL1-PTC-WARN)

21 Motorscheinstrom < Stromschwelle
(DCTRL1-IMOT<ILIM)

Keilriemenüberwachung
Motorscheinstrom = C0054

22 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Ausgangsfre-
quenz > Frequenzschwelle Qmin
(DCTRL1-(IMOT<ILIM)-QMIN)

Stromschwelle = C0156
Frequenzschwelle Qmin = C0017

23 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Hochlaufgeber
1: Eingang = Ausgang (DCTRL1-(IMOT<ILIM)-RFG-I=0)

24 Warnung Motorphasen-Ausfall (DCTRL1-LP1-WARN)

25 Minimale Ausgangsfrequenz erreicht (f ≤ C0010)
(PCTRL1-NMIN)
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LNNKUJNU bap`^kJNKMJNNLOMMO

Code WICHTIGEinstellmöglichkeiten

Nr. AuswahlLenzeBezeichnung

C0421* Mögliche analoge Signale für C0421

(Forts.)

26 Ausgangsfrequenz ohne Schlupf normiert
(MCTRL1-NOUT-NORM)

214 ≡ C0011
( )

27 Ausgangsfrequenz ohne Schlupf (MCTRL1-NOUT) 24000 ≡ 480 Hz

28 Prozeßregler-Istwert (PCTRL1-ACT)

29 Prozeßregler-Sollwert (PCTRL1-SET1)

30 Prozeßregler-Ausgang ohne Vorsteuerung
(PCTRL1-OUT)

31 Hochlaufgeber-Eingang (NSET1-RFG1-IN)

32 Hochlaufgeber-Ausgang (NSET1-NOUT)

33 (A) PID-Regler Ausgang (PCTRL1-PID-OUT)

34 (A) Prozeßregler-Ausgang (PCTRL1-NOUT)

35 Eingangssignal an X3/8 (Standard-I/O) bzw. X3/1U oder
X3/1I (Application-I/O), bewertet mit Verstärkung
(C0414/1 oder C0027) und Offset (C0413/1 oder
C0026) (AIN1-OUT)

1000 ≡ Maximalwert analoges Eingangssignal (5
V, 10 V, 20 mA, 10 kHz)
Bedingung: Die Verstärkung des Analogeingangs
oder Frequenzeingangs ist eingestellt auf:

36 Eingangssignal an Frequenzeingang X3/E1,
bewertet mit Verstärkung (C0426) und Offset (C0427)
(DFIN1-OUT)

oder Frequenzeingangs ist eingestellt auf:
C0414/x, C0426 = 20/C0011 [%]

37 Motorpoti-Ausgang (MPOT1-OUT)

38 (A) Eingangssignal an X3/2U oder X3/2I, bewertet mit Ver-
stärkung (C0414/2) und Offset (C0413/2) (AIN2-OUT)

40 AIF-Eingangswort 1 (AIF-IN.W1) Sollwerte zum Antriebsregler von Kommunikati-
onsmodul auf AIF

41 AIF-Eingangswort 2 (AIF-IN.W2)
onsmodul auf AIF
Normierung über AIF

50 CAN-IN1.W1 oder FIF-IN.W1 Sollwerte zum Antriebsregler von Funktionsmo-
f51 CAN-IN1.W2 oder FIF-IN.W2

g
dul auf FIF
Normierung über CAN oder FIF

52 CAN-IN1.W3 oder FIF-IN.W3
Normierung über CAN oder FIF

53 CAN-IN1.W4 oder FIF-IN.W4

60 CAN-IN2.W1

61 CAN-IN2.W2

62 CAN-IN2.W3

63 CAN-IN2.W4

255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
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11.9

L NNKVJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

NNKV píáÅÜïçêíîÉêòÉáÅÜåáë

A
^ÄãÉëëìåÖÉåI NNKPJP

^ÇêÉëëÉ ÉáåëíÉääÉåI NNKRJN

^ÇêÉëëáÉêìåÖI NNKSJNO

^ääÖãÉáåÉëI NNKOJN

^åÜ~åÖI NNKUJN

B
_É~êÄÉáíìåÖëòÉáíI UOMM îÉÅíçêI NNKPJO

_ÉáëéáÉä
J _äçÅâé~ê~ãÉíÉê äÉëÉåI NNKSJNU
J m~ê~ãÉíÉê äÉëÉåI NNKSJNS
J m~ê~ãÉíÉê ëÅÜêÉáÄÉåI NNKSJNT

_ìëäÉáíìåÖëä®åÖÉI NNKQJR

C
`^kJ_ìë
J báåëíÉääìåÖ _ççíJréI NNKTJP
J m~ê~ãÉíêáÉêìåÖI fåÇÉñ iltLefdeJ_óíÉI NNKSJNQ

`^kJ_ìë fÇÉåíáÑáÉêI NNKUJR

`^kJ_ìë håçíÉå~ÇêÉëëÉI NNKUJQ

`^kJkÉíòïÉêâI hçããìåáâ~íáçåëéÜ~ëÉåI NNKSJQ

`^kçéÉå
J ^ÇêÉëëáÉêìåÖ ÇÉê ^åíêáÉÄÉI NNKSJP
J a~íÉåÄÉëÅÜêÉáÄìåÖI NNKSJO
J kìíòÇ~íÉåI NNKSJO
J pÉäÉâíáîÉ fÇÉåíáÑáÉêJsÉêÖ~ÄÉI NNKSJP

`^kçéÉåJlÄàÉâíÉI NNKTJN

D
a~íÉåíê~åëÑÉêI NNKSJN

E
bUOw^c``MMñI _Éä~ëíìåÖ ÇÉê ÉñíK sÉêëçêÖìåÖI NNKPJN

báåãÉëëJpÅÜåáííëíÉääÉI NNKQJS

bäÉâíêáëÅÜÉ fåëí~ää~íáçåI NNKQJO

bêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉI NNKSJNM

ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉ mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉI NNKSJNM

bêëíã~äáÖÉë báåëÅÜ~äíÉåI NNKRJP

F
cìåâíáçåëãçÇìä bUOw^c``OMM J `^kJfLlI NNKNJN

cìåâíáçåëãçÇìä póëíÉãÄìë E`^kFI
hçããìåáâ~íáçåëãÉÇáìãI NNKPJN

G
dÉë~ãíJiÉáíìåÖëä®åÖÉI NNKQJR

I
fåÄÉíêáÉÄå~ÜãÉI NNKRJN

fåëí~ää~íáçåI NNKQJN

K
häáã~íáëÅÜÉ _ÉÇáåÖìåÖÉåI NNKPJN

L
iÉáíìåÖëä®åÖÉI NNKQJR

iÉáíìåÖëèìÉêëÅÜåáííI NNKQJR

iÉåòÉJ`çÇÉëíÉääÉåI NNKTJN
J _ìëëí~íìëI NNKTJQ
J `^k ÇÉä~óI NNKTJP
J fÇÉåíáÑáÉêI NNKTJO
J håçíÉå~ÇêÉëëÉI NNKTJN
J hçåÑáÖìê~íáçå póëíÉãÄìëJqÉáäåÉÜãÉê I NNKTJO
J oÉëÉíJkçÇÉI NNKTJP
J ëÉäÉâíáîÉ ^ÇêÉëëáÉêìåÖI NNKTJO
J §ÄÉêíê~ÖìåÖëê~íÉI NNKTJN
J §ÄÉêï~ÅÜìåÖëòÉáíÉåI NNKTJP
J wÉáíÉáåëíÉääìåÖÉåI NNKTJP

M
jÉÅÜ~åáëÅÜÉ fåëí~ää~íáçåI NNKQJN

jáëÅÜÄÉíêáÉÄI NNKQJR

P
m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉåI _É~êÄÉáíìåÖëòÉáí áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêI
NNKPJO

mêçòÉÇ~íÉåçÄàÉâíÉI ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉI NNKSJNM

mêçòÉ≈Ç~íÉåI _É~êÄÉáíìåÖëòÉáí áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉêI
NNKPJO

mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å~äI hçåÑáÖìê~íáçåI NNKSJS

mêçòÉ≈Ç~íÉåâ~å®äÉI ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíÉI NNKSJT

mêçòÉ≈Ç~íÉåçÄàÉâíÉI NNKSJU
J ÉêÉáÖåáëÖÉëíÉìÉêíI NNKSJNM

R
oÉéÉ~íÉêI bãéÑÉÜäìåÖ òìê sÉêïÉåÇìåÖI NNKQJS
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LNNKVJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

S

pÅÜåáííëíÉääÉ
J báåãÉëëJI NNKQJS
J pÉêîáÅÉJI NNKQJS

pÅÜìíò~êíI NNKPJN

pÉÖãÉåíJiÉáíìåÖëä®åÖÉI NNKQJR
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Kombinationsmöglichkeiten
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12.1

L NOKNJNbap`^kJNKMJNNLOMMO

NO m~ê~ääÉäÄÉíêáÉÄ ÇÉê pÅÜåáííëíÉääÉå ^fc ìåÇ cfc

 eáåïÉáë>
aáÉ j∏ÖäáÅÜâÉáí òìã m~ê~ääÉäÄÉíêáÉÄ ÉáåÉê
^ìíçã~íáëáÉêìåÖëÄ~ìÖêìééÉ E^fcF ìåÇ ÉáåÉë cìåâíáçåëãçÇìäë
EcfcF áëí ÄÉá ÇÉå dêìåÇÖÉê®íÉå UOMM îÉÅíçê ìåÇ aêáîÉ mi`
ÖÉÖÉÄÉåK

NOKN hçãÄáå~íáçåëã∏ÖäáÅÜâÉáíÉå

8200vec073

�

Kommunikationsmodul auf die Schnittstelle AIF aufstecken bzw. davon abziehen.
Das ist auch während des Betriebs möglich.

Spannungsversorgung ex-
tern

(Lieferzustand)

Spannungsversorgung
über interne Spannungs-

quelle

�

�

Für die interne Spannungsversorgung müssen Sie den Jumper  an der gezeigten Stelle aufstecken.

Mögliche Kombinationen Kommunikationsmodul auf AIF

Funktionsmodul auf FIF
(Ausführung: Standard oder PT)

Keypad E82ZBC 1)

Keypad XT
EMZ9371BC 1)

LECOM
-A/B 2102.V0x1
-LI 2102.V0x3
-A 2102.V0x4 1)

LECOM-B
(RS485)

2102.V002

INTERBUS
2111/2113

INTERBUS-Loop
2112

PROFIBUS-DP
2131/2133

Systembus (CAN)
2171/2172

CANopen / Devi-
ceNet 2175

LON 2141

Standard-I/O E82ZAFS 99 99 99 99 99 99 99 99

Application-I/O E82ZAFA 99 9 9 9 9 9 9 9

INTERBUS E82ZAFI 99 (9) ⌧ ⌧ ⌧ ⌧ ⌧ ⌧

PROFIBUS-DP E82ZAFP 99 (9) ⌧ ⌧ ⌧ ⌧ ⌧ ⌧

LECOM-B (RS485) E82ZAFL 99 (9) ⌧ ⌧ ⌧ ⌧ ⌧ ⌧

Systembus (CAN)
Systembus I/O-RS
Systembus I/O

E82ZAFC
E82ZAFC100
E82ZAFC200

99 99 99 99 99 99 99 99

CANopen / DeviceNet 2) E82ZAFD 99 99 ⌧ ⌧ ⌧ ⌧ ⌧ ⌧

ASI E82ZAFF 99 99 ⌧ ⌧ ⌧ ⌧ ⌧ ⌧

1) Wird unabhängig von der Jumperstellung immer über die interne Spannungsqelle versorgt.
2) in Vorbereitung

99 Kombination möglich, Kommunikationsmodul wird intern oder extern versorgt

9 Kombination möglich, Kommunikationsmodul muß extern versorgt werden!

(9) Kombination möglich, Kommunikationsmodul kann nur zum Parametrieren verwendet werden (intern oder extern
versorgt)

⌧ Kombination nicht möglich



Prozeßdaten / Parameterdaten auf den Systembus (CAN) umleiten
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12.2

LNOKOJO bap`^kJNKMJNNLOMMO

NOKO mêçòÉ≈Ç~íÉå L m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå ~ìÑ ÇÉå póëíÉãÄìë E`^kF ìãäÉáíÉå

tÉåå páÉ Ç~ë cìåâíáçåëãçÇìä ÒpóëíÉãÄìë E`^kFÒ ~ìÑ cfc îÉêïÉåÇÉåI â∏ååÉå
páÉ mêçòÉ≈Ç~íÉå ìåÇ m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå ãáí ÉáåÉã cÉäÇÄìëãçÇìä ~ìÑ ^fc ~ìëí~ìJ
ëÅÜÉåW

z mêçòÉ≈Ç~íÉå
Ó §ÄÉê òïÉá ~å~äçÖÉ báåÖ~åÖëï∏êíÉê E^fcJfkKtNI ^fcJfkKtOF ìåÇ òïÉá
~å~äçÖÉ ^ìëÖ~åÖëï∏êíÉê E^fcJlrqKtNI ^fcJlrqKtOF â∏ååÉå páÉ ã~ñK
òïÉá ~å~äçÖÉ páÖå~äÉ EòK _K pçääïÉêíÉF áå Ç~ë póëíÉãÄìëJkÉíòïÉêâ
ìãäÉáíÉå ìåÇ ïáÉÇÉê òìêΩÅâëÉåÇÉåK aáÉ hçåÑáÖìê~íáçå ÇÉê a~íÉå ÉêÑçäÖí
ãáí `MQONK

Ó jáí ÇÉã ÇáÖáí~äÉå báåÖ~åÖëïçêí E^fcJ`qoiF â∏ååÉå páÉ
píÉìÉêáåÑçêã~íáçåÉå áå Ç~ë póëíÉãÄìëJkÉíòïÉêâ ìãäÉáíÉåK
pí~íìëáåÑçêã~íáçåÉå êìÑÉå páÉ ãáí ÇÉã ÇáÖáí~äÉå ^ìëÖ~åÖëïçêí E^fcJpq̂ qF
~ÄK

z m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå
Ó `MPTM ÄÉëíáããí ÇáÉ ^ÇêÉëëÉ ÇÉë póëíÉãÄìëJqÉáäåÉÜãÉêëI ~å ÇÉå ÇáÉ
m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå ïÉáíÉêÖÉäÉáíÉí ïÉêÇÉåK



Prozeßdaten / Parameterdaten auf den Systembus (CAN) umleiten
Beispiel ”Austausch von Prozeßdaten zwischen PROFIBUS-DP und Systembus (CAN)”
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12.2
12.2.1

L NOKOJPbap`^kJNKMJNNLOMMO

NOKOKN _ÉáëéáÉä Ò^ìëí~ìëÅÜ îçå mêçòÉ≈Ç~íÉå òïáëÅÜÉå molcf_rpJam ìåÇ
póëíÉãÄìë E`^kFÒ

wïÉá ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ëáåÇ ΩÄÉê ÇÉå póëíÉãÄìë E`^kF îÉêåÉíòíK aáÉ hçããìåáâ~J
íáçå òìã ΩÄÉêÖÉçêÇåÉíÉå iÉáíëóëíÉã ÉêÑçäÖí ΩÄÉê ÇÉå cÉäÇÄìë molcf_rpJamK
aÉê molcf_rpJj~ëíÉê ëíÉìÉêí ÄÉáÇÉ ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ìå~ÄÜ®åÖáÖ îçåÉáå~åÇÉêK
^åíêáÉÄëêÉÖäÉê N âçééÉäí ÇÉå póëíÉãÄìë ~å ÇÉå molcf_rpW

z _Éå∏íáÖíÉë wìÄÉÜ∏ê ÑΩê ÇáÉ ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê

Ó hçããìåáâ~íáçåëãçÇìä molcf_rpJam ONPP ÑΩê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê N

Ó gÉ Éáå cìåâíáçåëãçÇìä póëíÉãÄìë E`^kF ÑΩê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê N ìåÇ O

Antriebsregler 1 Antriebsregler 2

PROFIBUS-DP
2133

PROFIBUS

Systembus (CAN) Systembus (CAN)FIF FIF

AIF

E82ZAFCC999

^ÄÄK NOKOJN _ÉáëéáÉä ÑΩê ÇÉå é~ê~ääÉäÉå _ÉíêáÉÄ îçå
hçããìåáâ~íáçåëãçÇìä molcf_rpJam ìåÇ
cìåâíáçåëãçÇìä póëíÉãÄìë E`^kF

 eáåïÉáë>
^åíêáÉÄëêÉÖäÉê O â~åå ~ìÅÜ Éáå iÉåòÉJ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê VPMM çÇÉê
UOMM ãçíÉÅ ëÉáåK

z pçääïÉêíÉ ìåÇ píÉìÉêÄÉÑÉÜäÉ îçã molcf_rpJj~ëíÉêW

Ó pçääïÉêí ÑΩê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê N ΩÄÉê ^fcJbáåÖ~åÖëïçêí N E^fcJfkKtNF

Ó pçääïÉêí ÑΩê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê O ΩÄÉê ^fcJbáåÖ~åÖëïçêí O E^fcJfkKtOF

Ó píÉìÉêÄÉÑÉÜäÉ `fkeI qofmJobpbq ìåÇ npm ÑΩê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê N ìåÇ
^åíêáÉÄëêÉÖäÉê O ΩÄÉê ^fcJpíÉìÉêïçêí E^fcJ`qoiFK ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê O ëçää
ìå~ÄÜ®åÖáÖ îçå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê N ÖÉëíÉìÉêí ïÉêÇÉå â∏ååÉåK

z fëíïÉêíÉ ìåÇ pí~íìëáåÑçêã~íáçåÉå òìã molcf_rpJj~ëíÉêW

Ó fëíïÉêí îçå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê N ΩÄÉê ^fcJ^ìëÖ~åÖëïçêí N E^fcJlrqKtNF

Ó fëíïÉêí îçå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê O ΩÄÉê ^fcJ^ìëÖ~åÖëïçêí O E^fcJlrqKtOF

Ó dÉê®íÉëí~íìë Ò`fkeÒ ìåÇ ÒdÉê®íÉòìëí~åÇÒ îçå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê N ìåÇ
^åíêáÉÄëêÉÖäÉê O ΩÄÉê ^fcJpí~íìëïçêí E^fcJpq̂ qF

^ìÑÖ~ÄÉ

hçåÑáÖìê~íáçå



Prozeßdaten / Parameterdaten auf den Systembus (CAN) umleiten
Beispiel ”Austausch von Prozeßdaten zwischen PROFIBUS-DP und Systembus (CAN)”
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12.2
12.2.1

LNOKOJQ bap`^kJNKMJNNLOMMO

Konfiguration Code Einstellung BemerkungKonfiguration Code

A1 A2

Bemerkung

Grundkonfiguration Antriebsregler A1 und A2 Antriebsverhalten, Hoch- und Ablaufzeiten usw. an jedem Antriebsregler
einstellen (z.B. mit Keypad)

A1 für Prozeßdatenkommunikation über AIF konfigu-
rieren

C0001 3 - Notwendige Einstellung, um Prozeßdaten über AIF auszuwerten

Systembus konfigurieren
Systembus-Adresse C0350 1 2 Verschiedene Adressen, damit die Antriebsregler eindeutig angesprochen

werden können
Quelle Systembus-Adresse C0353/1 0 Quelle für Adresse des Objekts CAN1 von A1 ist C0350Quelle Systembus Adresse C0353/1

1 Quelle für Adresse des Objekts CAN1 von A2 ist C0354
Adresse CAN-Objekt 1 von A1 - - Festgelegt durch Quelle C0350:

Adresse CAN-OUT1 = 386
Adresse CAN-IN1 = 385

Adresse CAN-Objekt 1 von A2 C0354/5 - 386 Adresse CAN-IN1 (verknüpft CAN-IN1 mit CAN-OUT1 von A1)Adresse CAN Objekt 1 von A2
C0354/6 - 385 Adresse CAN-OUT1 (verknüpft CAN-OUT1 mit CAN-IN1 von A1)

Master bestimmen C0352 1 - Antriebsregler 1 ist Systembus-Master
Steuerung wählen C0360 0 0 Zeitsteuerung
Zykluszeit für Zeitsteuerung C0356/2 10 10 Jeder Antriebsregler sendet Objekt CAN-OUT1 alle 10 ms

Datenfluß für A1 konfigurieren
Sollwert NSET1-N1 Quelle zuordnen C0412/1 10 - Sollwertquelle für A1 ist AIF-IN.W1
Istwert Ausgangswort AIF-OUT.W1 Istwert zuordnen C0421/1 0 - AIF-OUT.W1 Õ MCTRL1-NOUT+SLIP (Ausgangsfrequenz)
Steuerbe-
fehle

QSP, CINH und TRIP-RESET - - Master sendet Steuerbefehle für A1 über die fest zugeordneten Bits des
AIF-Steuerworts (AIF-CTRL):
B3 = QSP, B9 = CINH, B11 = TRIP-RESET

Statusinfor-
mationen

”Gerätezustand” und CINH - - Master liest die fest zugeordneten Bits des Statusworts 1 (AIF-STAT) von A1:
B8 ... B11 = Gerätezustand, B7 = CINH

Datenfluß für A2 konfigurieren
Sollwert A1 gibt den Sollwert für A2 an den System-

bus weiter
C0421/5 41 - In A1 CAN-Objekt 1, Wort 3 den Sollwert für A2 zuordnen

CAN-OUT1.W3 Õ AIF-IN.W2
NSET1-N1 Quelle zuordnen C0412/1 - 22 Sollwertquelle für A2 ist CAN-IN1.W3

NSET1-N1 Õ CAN-IN1.W3
Istwert Ausgangswort CAN-OUT1.W3 Istwert zuord-

nen
C0421/5 - 0 CAN-OUT1.W3 Õ MCTRL1-NOUT+SLIP (Ausgangsfrequenz)

A1 gibt Istwert von A2 an PROFIBUS-Master
weiter

C0421/2 52 - AIF-OUT.W2 Õ CAN-IN1.W3

Steuerbe-
fehle

QSP, CINH und TRIP-RESET Master sendet Steuerbefehle für A2 über frei verknüpfbare Bits des AIF-Steu-
erworts (AIF-CTRL) von A1, z. B.:
B4 = QSP, B5 = CINH, B6 = TRIP-RESET

A1 gibt die Steuerbefehle für A2 an den C0418/1 44 - QSP: CAN-OUT2.W1, Bit 0 Õ AIF-CTRL, Bit 4A1 gibt die Steuerbefehle für A2 an den
Systembus weiter C0418/2 45 - CINH: CAN-OUT2.W1, Bit 1 Õ AIF-CTRL, Bit 5y

C0418/3 46 - TRIP-RESET: CAN-OUT2.W1, Bit 2 Õ AIF-CTRL, Bit 6
QSP, CINH und TRIP-RESET Quelle zuordnen C0410/4 - 70 NSET1-QSP: Õ CAN-IN2.W1, Bit 0QSP, CINH und TRIP RESET Quelle zuordnen

C0410/10 - 71 DCTRL1-CINH: Õ CAN-IN2.W1, Bit 1
C0410/12 - 72 DCTRL1-TRIP-RESET: Õ CAN-IN2.W1, Bit 2

Statusinfor-
mationen

”Gerätezustand” und CINH Die zugeordneten Bits des Antriebsregler-Statusworts 1 von A2 auf das Aus-
gangswort CAN-OUT1.W1 abbilden:
B8 ... B11 = Gerätezustand, B7 = CINH

Ausgangswort CAN-OUT1.W1 Statusinforma- C0417/8 - 8 CAN-OUT1.W1, Bit 7 Õ CINHAusgangswort CAN OUT1.W1 Statusinforma
tionen zuordnen C0417/9 9

... - ... CAN-OUT1.W1, Bit 8 ... 11 Õ Gerätezustand
C0417/12 12

CAN OUT1.W1, Bit 8 ... 11 Õ Gerätezustand

A1 stellt Statusinformationen von A2 dem
Master zur Verfügung

Statusinformationen von A2 auf frei belegbare Bits des AIF-Statusworts (AIF-
STAT) von A1 abbildenMaster zur Verfügung

C0417/15 74 - AIF-STAT, Bit 14: Õ CAN-IN1.W1, Bit 7 (CINH)
C0417/3 62 AIF-STAT, Bit 2: Õ CAN-IN1.W1, Bit 8
... ... - ...
C0417/6 65 AIF-STAT, Bit 5: Õ CAN-IN1.W1, Bit 11



Prozeßdaten / Parameterdaten auf den Systembus (CAN) umleiten
Beispiel ”Parameterdaten von LECOM-B auf den Systembus (CAN) umleiten”
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12.2
12.2.2

L NOKOJRbap`^kJNKMJNNLOMMO

NOKOKO _ÉáëéáÉä Òm~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå îçå ib`ljJ_ ~ìÑ ÇÉå póëíÉãÄìë E`^kF ìãäÉáíÉåÒ

NM ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê ëáåÇ ΩÄÉê ÇÉå póëíÉãÄìë E`^kF ìåíÉêÉáå~åÇÉê îÉêåÉíòíK aáÉ
hçããìåáâ~íáçå òìã ΩÄÉêÖÉçêÇåÉíÉåiÉáíëóëíÉãÉêÑçäÖíΩÄÉê ÇÉåiÉåòÉJcÉäÇÄìë
ib`ljJ_ EopQURFK

z kçíïÉåÇáÖÉë wìÄÉÜ∏ê ÑΩê ÇáÉ ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê
Ó hçããìåáâ~íáçåëãçÇìä ib`ljJ_ ONMOf_KsMMO ÑΩê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê N
Ó gÉ Éáå cìåâíáçåëãçÇìä póëíÉãÄìë E`^kF ÑΩê ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê N Äáë NM

 eáåïÉáë>
z aáÉ _É~êÄÉáíìåÖëòÉáí ÑΩê m~ê~ãÉíÉê~ìÑíê®ÖÉ áã ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê

ÄÉíê®Öí ÄÉá m~ê~ääÉäÄÉíêáÉÄ ÇÉê pÅÜåáííëíÉääÉå íóéáëÅÜ Y QM ãëK
aáÉëÉë _ÉáëéáÉä áëí ÇÉëÜ~äÄ åìê ÑΩê òÉáíìåâêáíáëÅÜÉ
^åïÉåÇìåÖëÑ®ääÉ ÖÉÉáÖåÉíK

z póëíÉãÄìëJqÉáäåÉÜãÉê â∏ååÉå ~ìÅÜ iÉåòÉJ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê VPMM
çÇÉê UOMM ãçíÉÅ ëÉáåK

z ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê N ãì≈ Éáå UOMM îÉÅíçê ëÉáåK

Antriebsregler 1 Antriebsregler 2 Antriebsregler 10

LECOM-B
2102.V002

LECOM-B (RS485)

Systembus (CAN) Systembus (CAN) Systembus (CAN)FIF FIF FIF

AIF

^ÄÄK NOKOJO mêáåòáéáÉäääÉê ^ìÑÄ~ì ÑΩê Ç~ë rãäÉáíÉå îçå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå îçã iÉåòÉJcÉäÇÄìë
ib`ljJ_ áå Éáå póëíÉãÄìëJkÉíòïÉêâ

z ib`ljJ_ ÖáÄí ÇáÉ pçääïÉêíÉ ÑΩê ÇáÉ ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê áå `MMQS îçêK
Ó sçê ÇÉã pçääïÉêí ãì≈ ib`ljJ_ ÇáÉ ^ÇêÉëëÉ ÑΩê ÇáÉ cÉêåé~ê~ãÉíêáÉêìåÖ
ΩÄÉêíê~ÖÉå E`MPTMFK `MPTM ÄÉëíáããí ÇáÉ ^ÇêÉëëÉ ÇÉë
póëíÉãÄìëJqÉáäåÉÜãÉêëI ~å ÇÉå ^åíêáÉÄëêÉÖäÉê N ÇÉå pçääïÉêí ïÉáíÉêäÉáíÉíK

 píçé>
_Éáã òóâäáëÅÜÉå pÅÜêÉáÄÉå îçå m~ê~ãÉíÉêÇ~íÉå ìåÄÉÇáåÖí å~ÅÜ
àÉÇÉã kÉíòëÅÜ~äíÉå `MMMP Z M ëÉíòÉå Ea~íÉå åáÅÜí áå bbmolj
ëéÉáÅÜÉêåFI Ç~ ëçåëí Ç~ë bbmolj òÉêëí∏êí ïÉêÇÉå â~åå>

Konfiguration Code Einstel-
lung

Bemerkung

Grundkonfiguration der Antriebsregler Antriebsverhalten, Hoch- und Ablaufzeiten usw. an
jedem Antriebsregler einstellen (z. B. mit Keypad).

Systembus-Adressen an jedem Antriebs-
regler einstellen

C0350 1 (A1)
...

10 (A10)

Jeder Systembus-Teilnehmer muß eine eindeutige
Adresse erhalten

Sollwertquelle für jeden Antriebsregler
konfigurieren

C0412/1 0 Sollwertquelle bei jedem Antriebsregler ist C0046.

^ìÑÖ~ÄÉ

hçåÑáÖìê~íáçå





CANopen / CANopen PT



Funktionsmodul E82ZAFUC001 / E82ZAFUC010



Funktionsmodul E82ZAFUC0xx (CANopen)
Inhalt

18

 18-1DE 06/2004

18 Funktionsmodul E82ZAFUC0xx (CANopen)

Inhalt

18.1 Bevor Sie beginnen 18.1-1. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
18.1.1 Ihre Meinung ist uns wichtig 18.1-1. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
18.1.2 Was ist neu / was hat sich in dieser Anleitung geändert ? 18.1-1. . . . . . .

18.2 Allgemeines 18.2-1. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .

18.3 Technische Daten 18.3-1. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
18.3.1 Allgemeine Daten und Einsatzbedingungen 18.3-1. . . . . . . . . . . . . . . . . . .
18.3.2 Schutzisolierung 18.3-2. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
18.3.3 Kommunikationszeit 18.3-3. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
18.3.4 Abmessungen 18.3-4. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .

18.4 Installation 18.4-1. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
18.4.1 Komponenten des Funktionsmoduls 18.4-1. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
18.4.2 Mechanische Installation 18.4-3. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
18.4.3 Elektrische Installation 18.4-4. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
18.4.4 Busleitungslänge 18.4-10. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .

18.5 Inbetriebnahme 18.5-1. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
18.5.1 Vor dem ersten Einschalten 18.5-2. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
18.5.2 Erstmaliges Einschalten 18.5-3. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
18.5.3 Einstellmöglichkeiten durch DIP-Schalter 18.5-5. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
18.5.4 Statusanzeige 18.5-8. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .

18.6 Datentransfer 18.6-1. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
18.6.1 Allgemeines 18.6-1. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
18.6.2 Aufbau des CAN-Datentelegramms 18.6-2. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
18.6.3 Die Kommunikationsphasen des CAN-Netzwerkes (NMT) 18.6-4. . . . . . .
18.6.4 Überwachungen 18.6-7. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
18.6.5 Prozessdaten-Transfer 18.6-12. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
18.6.6 Zyklische Prozessdaten-Objekte 18.6-14. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
18.6.7 Ereignisgesteuerte Prozessdaten-Objekte 18.6-16. . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
18.6.8 Prozessdaten-Signale der Lenze-Antriebsregler 18.6-17. . . . . . . . . . . . . . . .
18.6.9 Parameterdatenkanal 18.6-25. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
18.6.10 Beispiele zum Parameterdaten-Telegramm 18.6-31. . . . . . . . . . . . . . . . . . .

18.7 Lenze-Codestellen und CANopen-Objekte 18.7-1. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
18.7.1 Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen 18.7-1. . . . . . . . . . . . . . . . .
18.7.2 Implementierte CANopen-Objekte 18.7-32. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .

18.8 Fehlersuche 18.8-1. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .

18.9 Stichwortverzeichnis 18.9-1. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .





Funktionsmodul E82ZAFUC0xx (CANopen)
Bevor Sie beginnen

Was ist neu / was hat sich in dieser Anleitung geändert ?

18
18.1

18.1.2

 18.1-1DE 06/2004

18.1 Bevor Sie beginnen

 Tipp!
Aktuelle Dokumentationen und Software-Updates zu Lenze
Produkten finden Sie im Internet jeweils im Bereich
”Downloads” unter
http://www.Lenze.com

18.1.1 Ihre Meinung ist uns wichtig

Wir erstellten diese Anleitung nach bestem Wissen mit dem Ziel, Sie best-
möglich beim Umgang mit unserem Produkt zu unterstützen.

Vielleicht istunsdasnichtüberallgelungen.WennSiedas feststellensollten,
senden Sie uns Ihre Anregungen und Ihre Kritik in einer kurzen E-Mail an:

feedback-docu@Lenze.de

Vielen Dank für Ihre Unterstützung.

Ihr Lenze-Dokumentationsteam

18.1.2 Was ist neu / was hat sich in dieser Anleitung geändert ?

Auflagedatum Geänderte Kapitel Hinweise

6 / 2004 - Erstauflage
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18.2 Allgemeines

Diese Anleitung ist gültig für

ƒ Funktionsmodule E82ZAFUC001, CANopen, ab Version 1x1x

ƒ Funktionsmodule E82ZAFUC010, CANopen PT, ab Version 1x1x

DieseAnleitung istnur gültig zusammenmitder zugehörigenBetriebsanlei-
tung der für den Einsatz zulässigen Grundgeräte.

E82AF000P0B201XX

�
APPLICATION

010 / 3A22

��
A22A22 APPLICATION

010 / 3A22

��

L
Type

Id.-No.

Prod.-No.

Ser.-No.

E82ZAFX005

c d e

Typenschlüssel E82ZAF U C 0xx 1x 1x

Gerätereihe

CANopen

Gerätegeneration

Variante
001: verlackte Ausführung
010: PT-Ausführung

Hardwarestand

Softwarestand

Das Funktionsmodul E82ZAFUC001 ist einsetzbar mit fol-
genden Grundgeräten

ab Version

Frequenzumrichter 8200 vector Vx14

8200 motec Vx14

Motorstarter starttec Vx1x

Das Funktionsmodul E82ZAFUC010 ist einsetzbar mit fol-
gendem Grundgerät

ab Version

Frequenzumrichter 8200 vector Vx14

Gültigkeit

Identifikation

Einsetzbarkeit
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Das Funktionsmodul E82ZAFUC0xx (CANopen / CANopen PT) koppelt die
Grundgeräte an das serielle Kommunikationssystem CAN (Controller Area
Network).

Die Grundgeräte können damit auch nach- oder umgerüstet werden.

Das Funktionsmodul erweitert die Funktionalität des Antriebsreglers z. B.
durch

ƒ Parametervorgaben/Fernparametrierung

ƒ Datenaustausch von Antriebsregler zu Antriebsregler

ƒ Anbindung an

– externe Steuerungen und Leitsysteme

– dezentrale Klemmenerweiterungen

– Bedien- und Eingabegeräte

Das Funktionsmodul ist ausgestattetmit einemDIP-Schalter zur Einstellung
von

ƒ Knotenadresse (S1-S7)

ƒ Übertragungsrate (S8 - S10)

Knotenadresse und Übertragungsrate können alternativ auch per Software
eingestelltwerden.Das Funktionsmodul verfügt über eine automatischeEr-
kennung der Übertragungsrate.

Eigenschaften
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18.3 Technische Daten

18.3.1 Allgemeine Daten und Einsatzbedingungen

Bereich Werte

Bestell-Bezeichnung E82ZAFUC0xxBestell-Bezeichnung E82ZAFUC0xx

Kommunikationsprofil CANopen, DS301 V4.02

Kommunikationsmedium DIN ISO 11898

Netzwerk-Topologie Beidseitig abgeschlossene Linie mit 120 Ω

Einstellbare Knotenadresse Maximal 127 (mit Repeater)

Mögliche Teilnehmer je Seg-
ment

z Bei Teilnehmern E82ZAFUC0xx: 106 (max.)
z Bei unterschiedlichen Teilnehmern:

Siehe Hinweise zumMischbetrieb 18.4-11

CANopen-Teilnehmer Slave

Übertragungsrate [kBit/s] 10, 20, 50, 125, 250, 500, 1000

Prozessdaten-Worte 1Wort ... 12 Worte

Schutzart IP20

Umgebungstemperatur im Betrieb: - 20°C ... +60 °Cg g p

Transport: - 25°C ... +70 °C

Lagerung: - 25°C ... +60 °C

Klimatische Bedingungen Klasse 3K3 nach EN 50178 (ohne Betauung, mittlere relative
Feuchte 85 %)

Verschmutzungsgrad EN 50178, Verschmutzungsgrad 2

X3/

59 Externe DC-Spannungsversorgung des Funktionsmoduls:
+24 V DC ±10 %, max. 80 mA
Der beim Durchschleifen der Versorgungsspannung zu ande-
ren Busteilnehmern über die Klemme 59 fließende Strom darf
max. 3 A betragen.

7 Bezugspotential 1

39 Bezugspotential 2 der Reglersperre (CINH) an X3/28

28 Reglersperre
z Start = HIGH (+12 V ... +30 V)
z Stop = LOW (0 V ... +3 V)
Eingangswiderstand: 3.3 kΩ

20 + 20 V extern für CINH, Bezugspotential 1,
Belastbarkeit: Imax = 10 mA

Funktionsmodul
E82ZAFUC001
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X3.2/

59 Externe DC-Spannungsversorgung des Funktionsmoduls:
+24 V DC ±10 %, max. 80 mA
Der beim Durchschleifen der Versorgungsspannung zu ande-
ren Busteilnehmern über die Klemme 59 fließende Strom darf
max. 3 A betragen.

7 Bezugspotential 1

X3.3/

7 Bezugspotential 1

39 Bezugspotential 2 der Reglersperre (CINH) an X3.3/28

28 Reglersperre
z Start = HIGH (+12 V ... +30 V)
z Stop = LOW (0 V ... +3 V)
Eingangswiderstand: 3.3 k

20 + 20 V extern für CINH, Bezugspotential 1, Belastbarkeit:
Imax = 10 mA

18.3.2 Schutzisolierung

Isolationsspannungen zwischen Bus und ... Art der Isolierung

z Leistungsteil

– 8200 vector doppelte Isolierung

– 8200 motec doppelte Isolierung

– starttec doppelte Isolierung

z Bezugserde / PE (X3/7) Funktionsisolierung

z externer Versorgung (X3/59) Funktionsisolierung

z Versorgung für CINH (X3/20) Funktionsisolierung

z Reglersperre, CINH (X3/28) Funktionsisolierung

Isolationsspannungen zwischen Bus und ... Art der Isolierung

z Leistungsteil 8200 vector doppelte Isolierung

z Bezugserde / PE (X3.2/7, X3.3/7) Funktionsisolierung

z externer Versorgung (X3.2/59) Funktionsisolierung

z Versorgung für CINH (X3.3/20) Funktionsisolierung

z Reglersperre, CINH (X3.3/28) Funktionsisolierung

Funktionsmodul
E82ZAFUC010

Funktionsmodul
E82ZAFUC001

Funktionsmodul
E82ZAFUC010
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18.3.3 Kommunikationszeit

 Hinweis!
Die Kommunikationszeit ist die Zeit zwischen dem Start einer
Anforderung und dem Eintreffen der entsprechenden
Rückantwort.
Die Kommunikationszeiten im CAN-Bussystem sind abhängig
von der
ƒ Bearbeitungszeit im Antriebsregler
ƒ Telegrammlaufzeit
– Übertragungsrate (Baudrate)
– Telegrammlänge

ƒ Priorität der Daten
ƒ Busauslastung
Nähere Informationen über die Buszugriffssteuerung sind z. B. in
dem Fachbuch ”CAN Controller Area Network Grundlagen und
Praxis” vonWolfgang Lawrenz, herausgegeben vom Hüthig Buch
Verlag Heidelberg, zusammengetragen.

Parameterdaten Prozessdaten

30 ... 50 ms 3 ... 5 ms
Die Bearbeitungszeiten der Prozessdaten be-
ziehen sich auf das Sync-Telegramm.

Parameterdaten Prozessdaten

30 ... 50 ms 3 ... 5 ms
Die Bearbeitungszeiten der Prozessdaten be-
ziehen sich auf das Sync-Telegramm.

Die Telegrammlaufzeit ist abhängig vonderÜbertragungsrateundder Tele-
grammlänge:

Übertragungsrate
Telegrammlänge [Byte]

Übertragungsrate
[kBit/s] 0 2 8

10 5.44 7.36 13.12

20 2.72 3.68 6.56

50 1.09 1.47 2.62

125 0.44 0.59 1.05

250 0.22 0.29 0.52

500 0.11 0.15 0.26

1000 0.05 0.07 0.13

Tab. 18.3-1 Maximalwerte der Telegrammlaufzeit in [ms]

Bearbeitungszeiten
8200 vector / 8200 motec

Bearbeitungszeiten
startec

Telegrammlaufzeit
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18.3.4 Abmessungen

E82ZAFU002D

a 51 mm

b 64mm

c 15 mm

E82ZAFU001A

a 51 mm

b 72mm

b1 64 mm

e 30mm

e1 15 mm

Funktionsmodul
E82ZAFUC001

Funktionsmodul
E82ZAFUC010
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18.4 Installation

18.4.1 Komponenten des Funktionsmoduls

E82ZAFUC002B

Pos. Bezeichnung Hinweise

 Funktionsmodul E82ZAFUC001

 Verbindungsstatus zum Grundgerät (zweifarbige LED, grün / rot)  18.5-8

 Verbindungsstatus zum Bus (zweifarbige LED, grün / rot)  18.5-9

 DIP-Schalter zur Konfiguration
z Knotenadresse (”Address”)
z Übertragungsrate (”Bd”)

 18.5-5

 Klemmleiste X3, Anschluss für
z CANopen
z Reglersperre (CINH)
z externe Spannungsversorgung

 18.4-7

 Typenschild  18.2-1

Funktionsmodul
E82ZAFUC001
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E82ZAFUC001C

Pos. Bezeichnung Hinweise

 Funktionsmodul E82ZAFUC010

 Verbindungsstatus zum Grundgerät (zweifarbige LED, grün / rot)
 18 5-8

 Verbindungsstatus zum Bus (zweifarbige LED, grün / rot)
 18.5-8

 DIP-Schalter zur Konfiguration
z Knotenadresse (”Address”)
z Übertragungsrate (”Bd”)

 18.5-5

 Steckbare Klemmleiste X3.1, Anschluss für CANopen

 Steckbare Klemmleiste X3.2, Anschluss für externe Spannungsversor-
gung  18.4-9

 Steckbare Klemmleiste X3.3, Anschluss für
z Reglersperre (CINH)
z interne Versorgung

 18.4-9

 Typenschild  18.2-1

Funktionsmodul
E82ZAFUC010
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18.4.2 Mechanische Installation

Benutzen Sie zur mechanischen Installation des Funktionsmoduls dieMon-
tageanleitung des Grundgerätes.

Die Montageanleitung des Grundgerätes

ƒ ist Teil des Lieferumfangs und liegt jedem Gerät bei.

ƒ gibt Hinweise, um Beschädigungen durch unsachgemäße Behandlung
zu vermeiden.

ƒ beschreibt die einzuhaltende Reihenfolge der Installationsschritte.
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18.4.3 Elektrische Installation

In folgender Abbildung ist die Leitungsführung am Funktionsmodul darge-
stellt:

`d `i `i`i `i`e `e dka iltefde`e `e

NOM

NOM

SPS/PC
CANopen

Antriebsregler 1 Antriebsregler 2

`d`d`d

Frequenzumrichter der Reihe 8200 vector bzw. 8200motecmit aufgesteck-
ten Funktionsmodulen und der CANopen-Master kommunizieren über
CANopen.

DieVorgehensweise zurKonfigurationderKomponenten ist imAnhangdie-
ser Anleitung beispielhaft erklärt.

Gesamtlänge ≤ 300 m ≤ 1000 m

Kabeltyp LIYCY 2 x 2 x 0,5 mm2

(paarverseilt mit Abschirmung)
CYPIMF 2 x 2 x 0,5 mm2

(paarverseilt mit Abschirmung)

Leitungswiderstand ≤ 80 Ω/km ≤ 80Ω/km
Kapazitätsbelag ≤ 130 nF/km ≤ 60 nF/km

Anschluss Paar 1 (weiß/braun):
Paar 2 (grün/gelb):

LOW und HIGH
GND

Verdrahtung mit einem
Leitrechner

Spezifikation
Systembus-Kabel
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Elektrischer Anschluss Klemmleiste mit Schraubanschluss

Anschlussmöglichkeiten starr: 1,5 mm2 (AWG 16)

flexibel:

ohne Aderendhülse
1,0 mm2 (AWG 18)
mit Aderendhülse, ohne Kunststoffhülse
0,5 mm2 (AWG 20)
mit Aderendhülse, mit Kunststoffhülse
0,5 mm2 (AWG 20)

Anzugsmoment 0,22 ... 0,25 Nm (1,9 ... 2,2 lb-in)

Abisolierlänge 5 mm

Steckbare Klemmleiste mit Doppel-Schraubanschluss

Anschlussmöglichkei-
ten

starr: 1.5 mm2 (AWG 16)
ten

flexibel:

ohne Aderendhülse
1.5 mm2 (AWG 16)
mit Aderendhülse, ohne Kunststoffhülse
1.5 mm2 (AWG 16)
mit Aderendhülse, mit Kunststoffhülse
1.5 mm2 (AWG 16)

Anzugsmoment 0.5 ... 0.6 Nm (4.4 ... 5.3 lb-in)

Abisolierlänge 10 mm

Steckbare Klemmleiste mit Federkraftanschluss

Anschlussmöglichkeiten starr: 1.5 mm2 (AWG 16)

flexibel:

ohne Aderendhülse
1.5 mm2 (AWG 16)
mit Aderendhülse, ohne Kunststoffhülse
1.5 mm2 (AWG 16)
mit Aderendhülse, mit Kunststoffhülse
0.5 mm2 (AWG 20)

Abisolierlänge 9 mm

 Stop!
Um steckbare Klemmleisten und Kontakte nicht zu beschädigen:
ƒ Nur aufstecken / abziehen wenn Antriebsregler vom Netz
getrennt ist !

ƒ Steckbare Klemmleisten erst verdrahten, dann aufstecken!
ƒ Nicht belegte steckbare Klemmleisten ebenfalls aufstecken.

E82ZAFX013

Daten der Anschlussklemmen

Umgang mit steckbaren
Klemmleisten

Gebrauch der steckbaren
Klemmleiste mit
Federkraftanschluss
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18.4.3.1 Spannungsversorgung

Versorgung der Reglersperre (CINH) über die interne Spannungsquelle (X3/20)

GND1

CH 59CG 7 20X3 CL 59CG CHCL 7 28397

GND2

20 V
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E82ZAFUC001

Versorgung der Reglersperre (CINH) über die externe Spannungsquelle

_
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E82ZAFUC002

Versorgung des Funktionmoduls und der Reglersperre (CINH) über die externe Spannungs-
quelle
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E82ZAFUC003

Für den Betrieb notwendige Mindestverdrahtung

Funktionsmodul
E82ZAFUC001
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X3/ Bezeichnung Funktion Pegel

CG CAN-GND Bezugspotential für CAN

CL CAN-LOW CAN-Datenleitung (LOW)

CH CAN-HIGH CAN-Datenleitung (HIGH)

59 Externe Versorgungsspannung Bitte Hinweise zur externen
Versorgung beachten!

7 GND1 Bezugspotential für X3/20, X3/59

39 GND2 Bezugspotential der Reglersperre (CINH) an X3/28

28 CINH Reglersperre z Start = HIGH
(+12 V ... +30 V)

z Stop = LOW (0 ... +3 V)

20 DC-Spannungsquelle zur externen
Versorgung der Reglerfreigabe
(CINH)

+20 V (Bezug: GND1)
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Versorgung der Reglersperre (CINH) über die interne Spannungsquelle (X3.3/20)

GND1

CH 7 20X3.1 X3.2 X3.3CL 59CG 28397

GND2

20 V
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E82ZAFU011

Versorgung der Reglersperre (CINH) über die externe Spannungsquelle

GND1

CH 7 20X3.1 X3.2 X3.3CL 59CG 28397
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E82ZAFU012

Versorgung des Funktionmoduls und der Reglersperre (CINH) über die externe Spannungs-
quelle

GND1

CH 7 20X3.1 X3.2 X3.3CL 59CG 28397
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E82ZAFU013

Für den Betrieb notwendige Mindestverdrahtung

Funktionsmodul
E82ZAFUC010
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X3.1/ Bezeichnung Funktion Pegel

CG CAN-GND Bezugspotential für CAN

CL CAN-LOW CAN-Datenleitung (LOW)

CH CAN-HIGH CAN-Datenleitung (HIGH)

X3.2/ Bezeichnung Funktion Pegel

59 Externe Versorgungsspannung Bitte Hinweise zur externen
Versorgung beachten!

7 GND1 Bezugspotential 1

X3.3/ Bezeichnung Funktion Pegel

7 GND1 Bezugspotential 1

39 GND2 Bezugspotential 2 der Reglersperre (CINH) an X3.3/28

28 CINH Reglersperre z Start = HIGH (+12 V ... +30 V)
z Stop = LOW (0 ... +3 V)

20 DC-Spannungsquelle zur externen
Versorgung der Reglerfreigabe
(CINH)

+20 V (Bezug: GND1)
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18.4.4 Busleitungslänge

 Hinweis!
Halten Sie die zulässigen Leitungslängen unbedingt ein!

1. Überprüfen Sie die Einhaltung der Gesamt-Leitungslänge in
Tab. 18.4-1.

Durch die Übertragungsrate ist die Gesamt-Leitungslänge festgelegt.

Übertragungsrate [kBit/s] Gesamt-Leitungslänge [m]

10 7434

20 3934

50 1534

125 614

250 274

500 104

1000 9

Tab. 18.4-1 Gesamt-Leitungslänge

2. Überprüfen Sie die Einhaltung der Segment-Leitungslänge in
Tab. 18.4-2.

Die Segment-Leitungslänge wird durch den verwendeten Leitungsquer-
schnitt und die Anzahl Teilnehmer je Segement festgelegt. Ohne Repeater
ist die Segment-Leitungslänge gleich der Gesamt-Leitungslänge.

Maximale Anzahl
Teilnehmer je

Leitungsquerschnitt
Teilnehmer je
Segment 0.25 mm2 0.5 mm2 0.75 mm2 1.0 mm2

2 240 m 430 m 650 m 940 m

5 230 m 420 m 640 m 920 m

10 230 m 410 m 620 m 900 m

20 210 m 390 m 580 m 850 m

32 200 m 360 m 550 m 800 m

63 170 m 310 m 470 m 690 m

100 150 m 270 m 410 m 600 m

Tab. 18.4-2 Segment-Leitungslänge
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3. Vergleichen Sie die beiden ermitteltenWerte miteinander.

Wenn der aus Tab. 18.4-2 ermittelteWert kleiner als die zu realiserendeGe-
samt-Leitungslänge aus Tab. 18.4-1 sein sollte,müssen Repeater eingesetzt
werden. Repeater unterteilen die Gesamt-Leitungslänge in Segmente.

 Hinweis!
ƒ Beachten Sie die Reduzierung der Gesamt-Leitungslänge
aufgrund der Signalverzögerung des Repeaters (siehe Beispiel
 18.4-12).

ƒ Mischbetrieb
–Mischbetrieb liegt vor, wenn verschiedene Teilnehmer an
einem Netz betrieben werden.

–Wenn bei gleicher Übertragungsrate die zugehörigen
Gesamt-Leitungslängen der Teilnehmer unterschiedlich sind,
muss zur Bestimmung der max. Leitungslänge der kleinere
Wert verwendet werden.

Vorgaben

z Leitungsquerschnitt: 0,5 mm2 (gemäß Kabel-Spezifikation 18.4-4)

z Teilnehmeranzahl: 100

z Repeater: Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)

Unter Berücksichtigung der Vorgaben sind folgende Leitungslängen / An-
zahl Repeater einzuhalten:

Übertragungsrate [kBit/s] 10 20 50 125 250 500 1000

Max. Leitungslänge [m] 7434 3934 1534 614 274 104 9

Segment-Leitungslänge [m] 270 270 270 270 270 104 9

Anzahl der Repeater 24 12 4 2 - - -

Beispiel: Auswahlhilfe



Funktionsmodul E82ZAFUC0xx (CANopen)
Installation
Busleitungslänge

18
18.4
18.4.4

18.4-12 DE 06/2004

Vorgaben

z Übertragungsrate: 125 kBit/s

z Leitungsquerschnitt: 0,5 mm2

z Teilnehmeranzahl: 28

z Leitungslänge: 450 m

Prüfschritte

1. Gesamt-Leitungslänge bei 125 kBit/s

614 m aus Tab. 18.4-1

2. Segment-Leitungslänge für 28 Teilnehmer und einem Leitungsquerschnitt von 0,5 mm2.

360 m aus Tab. 18.4-2

3. Vergleich

Der Wert in Pkt. 2 ist kleiner als die zu realisierende Leitungslänge von 450 m.

Folgerung

z Ohne Repeater-Einsatz ist die zu realisierende Leitungslänge von 450 m nicht möglich.
z Es muss ein Repeater nach 360 m (Pkt. 2.) eingesetzt werden.

Ergebnis

z Verwendet wird der Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)

z Berechnung der max. Leitungslänge:
614 m (entsprechend Tab. 18.4-1) minus 30 m (Leitungsreduzierung)

Æ Max. erreichbare Leitungslänge mit Repeater: 584 m.
Æ Damit ist die vorgegebene Leitungslänge realisierbar.

 Hinweis!
Die Verwendung eines weiteren Repeaters wird empfohlen als
ƒ Service-Schnittstelle
Vorteil: Störungsfreies Ankoppeln im laufenden Bus-Betrieb
möglich.

ƒ Einmess-Schnittstelle
Vorteil: Einmess-/Programmiergerät bleibt galvanisch
getrennt.

Beispiel: Repeater-Einsatz
prüfen
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18.5 Inbetriebnahme

 Tipp!
Die aktuelle EDS-Datei zu diesem Lenze-Produkt finden Sie im
Internet jeweils im Bereich ”Downloads” unter
http://www.Lenze.com
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18.5.1 Vor dem ersten Einschalten 

� Stop!
Bevor Sie das Grundgerät mit Kommunikationsmodul erstmalig
einschalten, überprüfen Sie

ƒ die gesamte Verdrahtung auf Vollständigkeit, Kurzschluss und
Erdschluss.

ƒ ob das Bussystem beim physikalisch ersten und letzten
Busteilnehmer durch den Bus−Abschlusswiderstand
abgeschlossen ist.

� Hinweis!
Die Beschreibung der Inbetriebnahme von Funktionsmodulen
mit CANopen−Kommunikationsprofil ist nicht möglich, ohne auf
das für den Betrieb des Netzwerkes notwendige Programm
einzugehen.

Ein solches Programm ist nicht Teil des Lenze−Lieferumfangs.

Die am Markt dazu zahlreich erhältlichen Programme
verhindern, ohne den Rahmen dieser Beschreibung zu sprengen,
eine allgemeingültige Beschreibung der Inbetriebnahme des
Funktionsmoduls.
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18.5.2 Erstmaliges Einschalten

 Hinweis!
Halten Sie unbedingt die Einschaltreihenfolge ein !
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Schritt Vorgehensweise siehe

1. Knotenadresse einstellen
z C1509 oder
z Schalter S1 - S7

 18.5-5 ff.

2. Übertragungsrate einstellen
z C1516 oder
z Schalter S8 - S10

3. Grundgerät über Klemme 28 (CINH) sperren.

Klemme 28 auf LOW-Potential.
Das Grundgerät kann später über den Bus gesperrt und freigegeben
werden.

Handbuch
des Grundge-
rätes

4. Netzspannung zuschalten und, wenn vorhanden separate Spannungs-
versorgung des Funktionsmoduls zuschalten

Das Grundgerät ist nach ca. 1 Sekunde betriebsbereit.
Die Reglersperre ist aktiv.

 18.4-6 ff.

5. Statusanzeige überprüfen

Reaktion
z Die grüne LED “Verbindungsstatus zum Grundgerät” auf der Front-

seite des Funktionsmoduls leuchtet.
z Die LED “Verbindungsstatus zum Bus” auf der Frontseite des Funk-

tionsmoduls blinkt. Voraussetzung: Es müssen bereits andere Teil-
nehmer am Bus angeschlossen sein.

z Keypad: (falls aufgesteckt)

 18.5-8

6. Leitsystem für die Kommunikation mit dem Funktionsmodul konfigu-
rieren.

Sie können anschließend über die SDOs alle Parameter vom Antrieb
und/oder Funktionsmodul lesen oder schreiben.

7. 8200 vector/motec für den Betrieb mit dem Funktionsmodul (Prozess-
daten-Kanal) konfigurieren.

Empfehlung
Nach Laden der Lenze-Einstellung (C0002) Codestelle C0005 = 200
einstellen. Dadurch wird eine Vorkonfiguration für den Betrieb mit
Funktionsmodul durchgeführt. Steuerworte und Statusworte sind
dabei bereits verknüpft.

Handbuch
des Grundge-
rätes

8. Gegebenenfalls Prozess-Ausgangsdaten des Masters über C1511 den
Prozess-Eingangsdaten des Grundgeräts zuweisen.  18.7-9

9. Gegebenenfalls Prozess-Ausgangsdaten des Grundgeräts über C1510
den Prozess-Eingangsdaten des Masters zuweisen.  18.7-8

10. Prozess-Ausgangsdaten des Masters freigeben: C1512 = 65535.
 18.7-10

11. Leitsystem erwirkt Wechsel in OPERATIONAL beim Funktionsmodul.

Reaktion
z Zweifarbige LED ”Verbindungsstatus zum Bus” leuchtet konstant

GRÜN.
z Sie können über die PDOs (z.B. Statuswort) lesen oder Sollwerte

(z.B. Frequenzsollwert) schreiben.

 18.5-8

12. Grundgerät über Klemme 28 (CINH) freigeben (Klemme 28 auf HIGH-
Potential legen).

13. Sollwert über gewähltes Prozess-Ausgangswort senden.
Der Antrieb läuft jetzt.

14. Grundgerät über den Bus (z.B. Steuerwort Bit 9) oder Klemme 28
(CINH) sperren.

Inbetriebnahme-Schritte
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18.5.3 Einstellmöglichkeiten durch DIP-Schalter

 Hinweis!
Einstellungen über GDC oder Bedienmodul
Dazu müssen die DIP-Schalter S1-S7 OFF einnehmen.
Die Einstellungen von Knotenadresse (C1509) und
Übertragungsrate (C1516) können mit Hilfe von GDC oder dem
Bedienmodul vorgenommen werden.
Einstellungen über frontseitigen Schalter
Die Lenze-Einstellung aller Schalter ist OFF.
Einstellmöglichkeiten über die frontseitigen DIP-Schalter:
ƒ Knotenadresse mit S1 - S7
ƒ Übertragungsrate mit S8 - S10
Die über DIP-Schalter oder entsprechende Codestelle eingestellte
Knotenadresse und Übertragungsrate wird erst nach erneutem
Netzeinschalten aktiv.
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 Hinweis!
Wenn sich die Schalter S1-S7 in Stellung OFF befinden, sind die
Einstellungen der Knotenadresse (C1509) und der
Übertragungsrate (C1516) aktiv.
Schalten Sie die Spannungsversorgung der
Kommunikationsbaugruppe aus und anschließend wieder ein,
um geänderte Einstellungen von Knotenadresse und
Übertragungsrate zu aktivieren.

lk

N SO TQP UR V NM

ON

OFF

Abb. 18.5-1 Adressierung über DIP-Schalter

 Hinweis!
Die Knotenadressen bei mehreren vernetzten Antriebsreglern
müssen sich voneinander unterscheiden.

Knotenadresse ermitteln

Die Berechnung der Knotenadresse (Dezimalzahl) ergibt sich durch Einset-
zen des Schaltzustandes der Schalter S1 ... S7 (’0’ = OFF und ’1’ = ON) in die
Gleichung:

Knotenadressedec = S7 · 20 + S6 · 21 + S5 · 22 + S4 · 23 + S3 · 24 + S2 · 25+ S1 · 26

Aus der Gleichung lässt sich auch die Wertigkeit eines betätigten Schalters
ableiten. Die Summe der Wertigkeiten ergibt die einzustellende Knotena-
dresse:

Beispiel

Schalter Wertigkeit Schaltzustand Knotenadresse

S1 64 ON

S2 32 ON

S3 16 ON

S4 8 OFF 64 + 32 + 16+ 1 = 113

S5 4 OFF

64 32 16 1 113

S6 2 OFF

S7 1 ON

Knotenadresse einstellen
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 Hinweis!
Die Übertragungsrate muss bei allen Antriebsreglern und dem
Leitrechner identisch sein.

lk

N SO TQP UR V NM

ON

OFF

Abb. 18.5-2 Einstellen der Übertragungsrate

Übertragungsrate [kBit/s] S8 S9 S10

10 ON ON OFF

20 ON OFF ON

50 OFF ON ON

125 OFF ON OFF

250 OFF OFF ON

500 OFF OFF OFF

1000 ON OFF OFF

Automatische Erkennung (Autobaud) ON ON ON

 Hinweis!
Die automatische Baudratenerkennung ist nur möglich, wenn
schon andere Teilnehmer über den CAN-Bus fehlerfrei
Telegramme senden:
ƒ Nach dem Einschalten oder einem Reset Node sucht das
Funktionsmodul die richtige Baudrate, indem es die
gesendeten Telegramme der anderen Teilnehmer auswertet.

ƒ Ist die richtige Baudrate erkannt, wird sie vom
Funktionsmodul übernommen.

Übertragungsrate einstellen

Automatische Erkennung der
Übertragungsrate (Baudrate)
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18.5.4 Statusanzeige

Funktionsmodul E82ZAFUC001 Funktionsmodul E82ZAFUC010

E82ZAFU002C E82ZAFU001C

Pos Statusanzeige (LED) Erläuterung

 Verbindungsstatus zum Grundgerät, zweifarbige LED (grün/rot)

AUS
z Funktionsmodul wird nicht mit Spannung ver-

sorgt.
z Externe Spannungsversorgung ist ausgeschaltet.

GRÜN
BLINKEN

Funktionsmodul ist mit Spannung versorgt, hat aber
keine Verbindung zum Antriebsregler.
Ursache:
Grundgerät ist
z abgeschaltet
z in der Initialisierungsphase
z nicht vorhanden

konstantes
LEUCHTEN

Funktionsmodul ist mit Spannung versorgt und hat
Verbindung zum Grundgerät

konstantes
LEUCHTEN

Schwerer Fehler im Funktionsmodul
z CANopen Betrieb nicht möglich

ROT BLINKEN Fehler im Funktionsmodul
z Parameter auf Lenze-Einstellung zurückgesetzt
z CANopen Betrieb möglich
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Pos Statusanzeige (LED) Erläuterung

 Verbindungsstatus zum Bus, zweifarbige LED (grün/rot)
AUS Verbindung zumMaster nicht aufgebaut

GRÜN CANopen Zustand (”Z”)
ROT CANopen Fehler (”F”)
Konstantes Leuchten ROT Z: Bus Off

Schnelles BLINKEN (flackern) Automatische Baudratenerkennung ist aktiv( )

BLINKEN GRÜN im 0,2 s-Takt Z: Pre-Operational, F: keine

BLINKEN GRÜN im 0,2 s-Takt
1 x BLINKEN ROT 1 s AUS

Z: Pre-Operational, F: Warning Limit reached
1 x BLINKEN ROT, 1 s AUS

BLINKEN GRÜN im 0,2 s-Takt
2 x BLINKEN ROT 1 s AUS

Z: Pre-Operational, F: Node Guard Event
2 x BLINKEN ROT, 1 s AUS

Konstantes Leuchten GRÜN Z: Operational, F: keine

Konstantes Leuchten GRÜN
1 x BLINKEN ROT 1 s AUS

Z: Operational, Störung: Warning Limit reached
1 x BLINKEN ROT, 1 s AUS

Konstantes Leuchten GRÜN
2 x BLINKEN ROT 1 s AUS

Z: Operational, F: Node Guard Event
2 x BLINKEN ROT, 1 s AUS

Konstantes Leuchten GRÜN
3 x BLINKEN ROT 1 s AUS

Z: Operational, F: Sync Message Error
3 x BLINKEN ROT, 1 s AUS

BLINKEN GRÜN im 1 s-Takt Z: Stopped, F: keine

BLINKEN GRÜN im 1 s-Takt
1 x BLINKEN ROT 1 s AUS

Z: Stopped, F: Warning Limit reached
1 x BLINKEN ROT, 1 s AUS

BLINKEN GRÜN im 1 s-Takt
2 x BLINKEN ROT 1 s AUS

Z: Stopped, F: Node Guard Event
2 x BLINKEN ROT, 1 s AUS

 Hinweis!
Bei abweichender Signalisierung siehe ( 18.8-1).
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 Hinweis!
Nach einer Störung (z. B. kurzzeitiger Netzausfall) ist der
Wiederanlauf eines Antriebs in manchen Fällen unerwünscht
bzw. sogar unzulässig.
ƒ Durch Parametrieren von C0142 = 0 kann der Antrieb gesperrt
werden, wenn
– der zugehörige Antriebsregler in den Störungszustand
„LU-Meldung“ übergeht und

– die Störung länger als 0,5 Sekunden aktiv ist.
Parameterfunktion:
ƒ C0142 = 0
– Der Antriebsregler bleibt gesperrt (auch wenn die Störung
nicht mehr aktiv ist) und

– der Antrieb läuft kontrolliert an: LOW-HIGH-Flanke an
Klemme 28 (CINH)

ƒ C0142 = 1
– Ein unkontrollierter Anlauf des Antriebs ist möglich.

Schutz vor unkontrolliertem
Wiederanlauf
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18.6 Datentransfer

18.6.1 Allgemeines

MasterundAntriebsregler kommunizierenmiteinander, indemsieDatente-
legramme über den CAN-Bus miteinander austauschen. Der Nutzdatenbe-
reich des Datentelegramms enthält entweder Netzwerkmanagementda-
ten, Parameterdaten oder Prozessdaten.

Im Antriebsregler werden den Parameterdaten und Prozessdaten unter-
schiedliche Kommunikationskanäle zugeordnet.

Prozessdaten (PDO, Process-Data-Objects)

z Prozessdaten werden über den Prozessdaten-Kanal übertragen.

z Mit den Prozessdaten können Sie den Antriebsregler steuern.

z Auf die Prozessdaten kann der Leitrechner direkt zugreifen. Z. B. werden die Daten in der SPS
direkt in den E/A-Bereich gelegt. Ein Austausch zwischen dem Leitantrieb und dem Antriebs-
regler ist in kürzest möglicher Zeit notwendig. Dabei können kleine Datenmengen zyklisch
übertragen werden.

z Prozessdaten werden
– nicht im Antriebsregler gespeichert.
– zwischen dem Leitsystem und den Antriebsreglern übertragen damit ein ständiger Aus-
tausch von aktuellen Ein- und Ausgangsdaten erfolgt.

z Prozessdaten sind z. B. Sollwerte und Istwerte.

Parameterdaten (SDO, Service-Data-Objects)

z Parameterdaten werden über den Parameterdaten-Kanal übertragen.

z Über den Parameterdaten-Kanal wird der Zugriff auf alle Lenze-Codes und alle
CANopen-Indizes ermöglicht.

z Parameteränderungen werden automatisch im Antriebsregler gespeichert.

z Das Übertragen der Parameter ist in der Regel nicht zeitkritisch.

z Parameterdaten sind z. B. Betriebsparameter, Diagnose-Informationen und Motordaten.
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18.6.2 Aufbau des CAN-Datentelegramms

1 Bit 11 Bit 1 Bit 6 Bit

0 ... 8 Byte

15 Bit

Start

Identifier

RTR-Bit
Control Field

Nutzdaten

CRC Sequenz
CRC Delimit.

ACK Slot
ACK Delimit.

Ende

z Netzwerkmanagement
z Prozessdaten
z Parameterdaten 1 Bit 1 Bit 1 Bit 7 Bit

Abb. 18.6-1 Prinzipieller Aufbau des CAN-Telegramms

Der Identifier legt die Priorität der Nachricht fest. Außerdem sind im
CANopen hier codiert:

ƒ die Knotenadresse

ƒ die Bestimmung, welche Nutzdaten übertragen werden.

Für die Verwendung der Nutzdaten gibt es drei Unterscheidungen:

ƒ Netzwerkmanagement:
Die Nutzdaten dienen zum Aufbau der Kommunikation über den
CAN-Bus.

ƒ Prozessdaten:
Die Nutzdaten sind für schnelle, oft zyklische Vorgänge bestimmt (z. B.
Drehzahl-Sollwert und Drehzahl-Istwert)

ƒ Parametrierung:
Die Nutzdaten dienen der Parametrierung der Antriebsregler. Für die
Lenze-Antriebsregler sind die Parameter in Codestellen
(z. B. C0012, Hochlaufzeit) hinterlegt.

 Hinweis!
Auf den Identifier und Nutzdaten wird im Verlauf dieser
Anleitung näher eingegangen.
Die übrigen Signale beziehen sich auf die
Übertragungseigenschaften des CAN-Telegramms, die im
Rahmen dieser Anleitung nicht beschrieben sind.
Bitte beachten Sie für weitere Informationen die Homepage der
CAN-Nutzerorganisation CiA (CAN in Automation):
www.can-cia.org.

Identifier

Nutzdaten
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Das CAN-Bussystem ist nachrichtenorientiert und nicht teilnehmerorien-
tiert. Jede Nachricht hat eine eindeutige Kennung, den Identifier. Bei
CANopen wird eine Teilnehmerorientierung dadurch erreicht, dass es für
jede Nachricht nur einen Sender gibt.

Mit Ausnahme des Netzwerkmanagements und des Sync-Telegramms ent-
hält der Identifier die Knotenadresse des Antriebs:

Identifier (COB-ID) = Basis-Identifier + einstellbare Knotenadresse

Die Identifier-Vergabe ist im CANopen-Protokoll festgelegt.

Der Basisidentifier ist ab Werk mit folgendenWerten voreingestellt:

Objekt
Richtung Basisidentifier

sieheObjekt
vom Antrieb zum Antrieb Dez Hex

siehe

NMT 0 0

Sync 128 80  18.6-14
 18.7-37

Emergency X 128 80  18.7-41

PDO1 TPDO1 X 384 180PDO1
(Prozessdaten-Kanal 1) RPDO1 X 512 200

PDO2 TPDO2 X 640 280
 18 7-48PDO2

(Prozessdaten-Kanal 2) RPDO2 X 768 300
 18.7-48

PDO3 TPDO3 X 896 380PDO3
(Prozessdaten-Kanal 3) RPDO3 X 1024 400

SDO1 X 1408 580SDO1
(Parameterdaten-Kanal 1) X 1536 600

 18 7-43
SDO2 X 1472 5C0

 18.7-43
SDO2
(Parameterdaten-Kanal 2) X 1600 640

Node-Guarding X 1792 700  18.6-7,
 18.7-38

Vergabe der Identifier
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18.6.3 Die Kommunikationsphasen des CAN-Netzwerkes (NMT)

In Bezug auf die Kommunikation kennt der Antrieb folgende Zustände:

Zustand Erläuterung

”Initialisation”
(Initialisierung)

Nach dem Einschalten des Antriebsreglers wird die Initialisierung
durchlaufen. Der Antrieb ist während dieser Phase nicht am Daten-
verkehr auf dem Bus beteiligt.
Weiterhin kann in jedem NMT-Zustand durch die Übertragung
verschiedener Telegramme ein Teil der Initialisierung beziehungs-
weise die komplette Initialisierung erneut durchlaufen werden
(siehe ”Zustandsübergänge”). Dabei werden alle bereits eingestell-
ten Parameter wieder mit ihren Standardwerten beschrieben.
Nach Beendigung der Initialisierung befindet sich der Antrieb auto-
matisch im Zustand ”Pre-Operational”.

”Pre-Operational”
(vor Betriebsbereit)

Der Antrieb kann Parametrierungsdaten empfangen.
Die Prozessdaten werden ignoriert.

”Operational”
(Betriebsbereit)

Der Antrieb kann Parametrierungs- und Prozessdaten empfangen.

”Stopped”
(gestoppt)

Nur Empfang von Netzwerkmanagement-Telegrammenmöglich.

Der für das Netzwerkmanagement verwendete Telegrammaufbau enthält
den Identifier und das in den Nutzdaten stehende Kommando, das sich aus
dem Kommandobyte und der Knotenadresse zusammensetzt.

Um zwischen den unterschiedlichen Kommunikationsphasen umschalten
zu können,werdenTelegrammemit dem Identifier 0 und zwei ByteNutzda-
ten verwendet.

11 Bit
Wert = 0

Identifier Nutzdaten

Enthält nur Kommando
(Länge: 2 Byte)

Abb. 18.6-2 Telegramm zum Umschalten der Kommunikationsphase

Netzwerkmanagement (NMT)
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Die Umschaltung der Kommunikationsphasen wird von einem Busteilneh-
mer, dem Netzwerkmaster, für das gesamte Netzwerk vorgenommen. Die
Umschaltung kann auch durch einen Antriebsregler erfolgen. Stellen Sie
hierzu den Antriebsregler als Master unter der Codestelle C1506 ein.

Mit einer Verzögerung nach dem Netzeinschalten wird einmalig ein Tele-
grammgesendet, das den gesamtenAntriebsverbund in den Zustand ”Ope-
rational” versetzt. Die Verzögerungszeit können Sie mit der Codestelle
C1507 einstellen.

(3)

(11)

(10)

(9)(8)

(6)

(7)

(5)(4)

(2)

(1)

(13)

(12)

(14)

Initialisation

Pre-Operational

Stopped

Operational

E82ZAFU004

Zustands-
übergang Kommando (hex) Netzwerkstatus

nach Änderung
Auswirkung auf Prozess- bzw. Parameter-

daten nach Zustandsänderung

(1) - Initialisierung

Bei Netz-EIN wird die Initialisierung auto-
matisch gestartet.

Während der Initialisierung ist der Antrieb
nicht am Datenverkehr beteiligt.

Nach beendeter Initialisierung
z wird eine Boot-Up Nachricht des Teil-

nehmers mit eigenem Identifier an den
Master gesendet.

z geht der Teilnehmer automatisch in
den Zustand Pre-Operational über.

(2) - Pre-Operational
Der Master entscheidet in dieser Phase, in
welcher Weise sich der/die Antriebsregler
an der Kommunikation beteiligen.

Die Umschaltung der Stati wird ab hier vomMaster für das gesamte Netzwerk vorgenommen.
Eine im Kommando enthaltene Zieladresse spezifiziert den oder die Empfänger.

(3), (6) 01 xx Operational

Netzwerkmanagement-Telegramme,
Sync, Emergency, Prozessdaten (PDO) und
Parameterdaten (SDO) aktiv (entspricht
“Start Remote Node”)
Optional:
BeimWechsel einmaliges Senden von
ereignisgesteuerten und zeitgesteuerten
Prozessdaten (PDO).

(4), (7) 80 xx Pre-Operational

Netzwerkmanagement-Telegramme,
Sync, Emergency und Parameterdaten
(SDO) aktiv (entspricht “Enter Pre-Opera-
tional State“)

(5), (8) 02 xx Stopped Nur Empfang von Netzwerkmanagement-
Telegrammenmöglich.

Zustandsübergänge
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Auswirkung auf Prozess- bzw. Parameter-
daten nach Zustandsänderung

Netzwerkstatus
nach ÄnderungKommando (hex)Zustands-

übergang

(9)
Initialisierung aller Parameter in der Kom-

(10) 81 xx
Initialisierung aller Parameter in der Kom-
munikationsbaugruppe mit den gespei-
h t W t ( t i ht “R t N d ”)

(11)
Inistialisation

g pp g p
cherten Werten (entspricht “Reset-Node”)

(12)
Inistialisation

Initialisierung kommunikationsrelevanter
Parameter (CIA DS 301) in der Kommu-

(13) 82 xx
Parameter (CIA DS 301) in der Kommu-
nikationsbaugruppe mit den gespeicher-
ten Werten (entspricht “Reset Communi

(14)

g pp g p
tenWerten (entspricht “Reset Communi-
cation”)

Für die Belegung der in der Spalte mit ”xx” gekennzeichneten Bytes gilt fol-
gendes:

ƒ xx = 00hex:

Bei dieser Belegungwerden durch das Telegrammalle angeschlossenenGe-
räte angesprochen. Es kann eine Zustandsänderung für alle Geräte gleich-
zeitig durchgeführt werden.

ƒ xx = Knotenadresse:

Wird eine Knotenadresse angegeben, sowird die Zustandsänderung nur für
das Gerät mit der entsprechenden Adresse durchgeführt.

 Hinweis!
Nur durch eine Zustandsänderung auf “Operational” ist eine
Kommunikation über die Prozessdaten möglich!
Beispiel:
Sollen beispielsweise alle am Bus angeschlossenen Teilnehmer
über den CAN-Master vom Kommunikationszustand
”Pre-Operational” in den Kommunikationszustand “Operational”
geschaltet werden, müssen Identifier und Nutzdaten im
Sende-Telegrammwie folgt eingestellt sein:
ƒ Identifier: 00 (Broadcast-Telegramm)
ƒ Nutzdaten: 0100 (hex)
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18.6.4 Überwachungen

 Hinweis!
Die NMT-Slave-Funktionen Node Guarding Protocol und
Heartbeat (DS301, Version 4.02) werden vom Funktionsmodul
unterstützt.

18.6.4.1 Node Guarding Protocol

Das Node Guarding Protocol dient innerhalb eines CAN-Netzwerkes zur
Überwachung der Verbindung zwischen dem NMT-Master und dem/den
NMT-Slave(s).

1

1

8

8

. . . .

. . . .

t

t

s

s

RTR

Node
Guarding
Event Life

Guarding
Event

Indication

Response

Confirm

Confirm

Response

Request

Request

Indication

NMT-Master NMT-Slave

RTR

RTR

EMERGENCY

Node
Life
Time

Node
Guard
Time

E82ZAFU010
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Der NMT-Master sendet in zyklischen Zeitintervallen (“Node Guard Time”,
Überwachungszeit) ein als “Remote Transmit Request” (RTR) bezeichnetes
Datentelegramm an den NMT-Slave.

– Im Arbitrierungsfeld des RTR ist dazu das RTR-Bit auf die Wertigkeit
LOW (dominanter Pegel) gesetzt.

– Das RTR enthält keine Nutzdaten.

Der NMT-Slave wird durch das RTR aufgefordert, seine aktuellen Daten zu
senden.

Der NMT-Slave sendet seinerseits ein Antworttelegrammmit einer Nutzda-
tenbreitevon1Byte.DessenhöchstwertigesBit ist einToggelbit (t). DasTog-
gelbit muss seine Wertigkeit bei jeder Antwort ändern. Die Wertigkeit des
Toggelbits beim erstmaligen Aktivieren des Node Guarding Protocol ist “0”.

Durch das “Reset_communication (NMT-)Telegramm” des NMT-Masters
wird das Toggelbit auf denWert 0 zurückgesetzt.

DerDatenwert (s) der anderen7Bits gibt einender dreimöglichenZustände
des NMT-Slave wieder:

Wert s Zustand

4 STOPPED

5 OPERATIONAL

127 PRE-OPERATIONAL

DieAnfragedesNMT-MastersunddieentsprechendeAntwortdesNMT-Sla-
veswerdenmit einembestimmten Identifier (1792dez + Knotenadresse) ge-
sendet.

Die Berechnung des Identifiers (siehe auch ( 18.6-3) ) ist wie folgt:

Identifier=Basisadresse (1792dez)+einstellbareKnotenadresse (1 ... 127dez)

Für jeden NMT-Slave kann eine unterschiedliche “Node Life Time” einge-
stellt werden.

Die Node Life Time ist das Produkt aus der “Node Guard Time” ( 18.7-38)
und dem “Life Time Factor” ( 18.7-38).

DemNMT-MastermüssendiesebeidenWertebekannt sein.Dieses kannda-
durch realisiert werden, indem der NMT-Master die Werte bei jedem Neu-
start aus dem NMT-Slave liest, oder definierte Werte bei jedem Neustart
zum NMT-Slave sendet.

RTR-Telegramm

Antwort-Telegramm

Identifier

Node Life Time
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Der Zustand der Verbindung ist in Ordnung, wenn innerhalb der “Node Life
Time”

ƒ der NMT-Master eine korrekte Antwort des NMT-Slave erhalten hat
bzw.

ƒ vom NMT-Master eine Anforderung im NMT-Slave eingetroffen ist.

In diesem Fall

ƒ werden die Überwachungszeiten für den NMT-Master und den
NMT-Slave zurückgesetzt

ƒ wird das Node Guarding Protocol fortgesetzt.

Wenn innerhalb der “Node Life Time” derNMT-Master denNMT-Slave nicht
durcheinRTRantriggert,wirddurchdas“LifeGuardingEvent” imNMT-Slave
ein Fehler ausgelöst.

 Hinweis!
Die Reaktion auf ein “Life Guarding Event” wird mit der
Codestelle C1514 / C1515 eingestellt.
Unabhängig von dieser Einstellung wird ein
EMERGENCY-Telegramm an den NMT-Master gesendet.

Der “Node Guarding Event” sollte im NMT-Master auftreten, wenn

ƒ trotz Anforderung innerhalb der “Node Life Time” keine Antwort vom
NMT-Slave im NMT-Master eintrifft,

ƒ sich das Toggelbit innerhalb der “Node Life Time” nicht verändert hat.

 Hinweis!
Bitte beachten Sie dazu auch, dass die Überwachungszeiten
nicht zurückgesetzt werden sollten. Auf ein “Node Guarding
Event” im NMT-Master sollte entsprechend reagiert werden,
wenn die Wertigkeit des Toggelbits gleich der des zuvor
empfangenen NMT-Slave-Telegramms ist.

OK-Zustand

Life Guarding Event

Node Guarding Event
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18.6.4.2 Heartbeat-Protokoll

1

1

8

8

. . . .

. . . .

t

t

s

s
Indication

Heartbeat
Event

Indication

Indication

Request

Request

Indication

Indication

Indication

NMT-Master NMT-Slave

Heartbeat
Producer
Time

Heartbeat
Consumer
Time

t = 0

t = 0

EMERGENCY

E82ZAFU009

Die Heartbeat-Nachricht wird vom Heartbeat-Erzeuger (Producer) zyklisch
an ein oder mehrere Empfänger (Consumer) gesendet.

Die Consumer überwachen, ob der Empfang innerhalb der ”Heartbeat-
Consumer”-Zeiteintrifft. Fallsnicht,wirddieals ”HeartbeartEvent”bezeich-
nete Fehlermeldung erzeugt.

Bei konfigurierter Heartbeat-Producer-Zeit (vorgegebenerWert > 0) startet
das Heartbeat Protokoll beim Übergang vom NMT-Zustand INITIALISIE-
RUNG zum NMT-Zustand PRE-OPERATIONAL. Das Boot-Up-Telegramm
zählt als erstes Heartbeat-Telegramm.

Beachten Sie die Hinweise zu den CANopen-Indizes I-1016 und I-1017.
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18.6.4.3 Emergency

EMERGENCYwirdeinmaligandenMastergesendet,wennsichder Fehlerzu-
stand des Funktionsmoduls ändert, d.h.

ƒ beim Auftreten eines internen Fehlers des Funktionsmoduls.

ƒ beimWegfall eines internen Fehlers des Funktionsmoduls.

Das über den CAN-Bus gesendete “Emergency”-Telegramm hat folgenden
Aufbau:

ƒ Bytes 1 / 2: Emergency Error Code

ƒ Byte 3: Error register Objekt 1001hex

ƒ Bytes 4 ... 8: Feld für herstellerspezifische Fehlermeldung (alle ”0”)

Emergency Error - Codes

Fehlercode
[hex]

Ursache Eintrag im Error-Register (I-1001)
[hex]

0000 z Wegfall eines von mehreren Fehlers xx

z Wegfall eines einzigen Fehlers
(Zustand danach fehlerfrei)

00

1000 Grundgerät in TRIP 01

3100 Versorgungsspannung vom Grundge-
rät fehlerhaft oder ausgefallen

01

8100 Kommunikationsfehler (Warning) 11

8130 Life Guard Error oder Heartbeat Error 11

8210 PDO-Länge geringer als die erwartete 11

8220 PDO-Länge größer als die erwartete 11

8700 Überwachung des Sync-Telegramms 11
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18.6.5 Prozessdaten-Transfer

 Tipp!
ƒ Prozessdaten-Telegramme zwischen Leitsystem und Antrieb
werden bezüglich ihrer Richtung unterschieden in:
– Prozessdaten-Telegramme zum Antrieb (RPDOx)
– Prozessdaten-Telegramme vom Antrieb (TPDOx)

ƒ In CANopen ist die Bezeichnung folgender Objekte aus Sicht
des Teilnehmers:
– RPDOx: Empfangenes Objekt
– TPDOx: Gesendetes Objekt

Jedes Prozessdaten-Telegramm, dessen Identifier die Knotenadresse des
Antriebsenthält, hateinemaximaleNutzdatenlängevonacht Byte. ImKapi-
tel ”Prozessdaten-Signale der Lenze-Antriebsregler” ist beschrieben,welche
Nutzdaten je Antriebsregler ausgewertet werden.

Der CAN-Bus ist über das Funktionsmodul mit dem Antriebsregler verbun-
den. Die Prozessdaten-Worte (PAWx) des Prozessdaten-Telegramms kön-
nen über die Codestelle C1511 den Prozessdaten-Signalen des Grundgerä-
tes (Steuerworte, Frequenz-Sollwert, Drehmoment-Sollwert etc.)
zugeordnet werden.

Für die Prozessdaten-Telegramme vom Antrieb kann über die Codestelle
C1510 die einzelne Bedeutung (Statuswort, Ausgangsfrequenz, Motor-
Scheinstrom etc. ) zugeordnet werden.

In der Lenze-Einstellung des Funktionsmoduls werden die Prozessdaten im
Antriebsregler nurdannübernommen,wenneinentsprechendes Sync-Tele-
gramm vorhanden ist. Das Sync-Teleramm ist zyklisch vom Leitssystem zu
generieren.

Prozessdaten-Telegramm zum
Antrieb (RPDO)

Prozessdaten-Telegramm
vom Antrieb (TPDO)

Bedeutung des
Sync-Telegramms
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FürdenschnellenDatenaustauschderAntriebsregler stehendrei Prozessda-
ten-Objekte für Eingangsinformationen und drei Prozessdaten-Objekte für
Ausgangsinformationen zur Verfügung.

Über die freie Konfiguration der Prozessdaten werden die max. 12 Prozess-
daten-Worte der Kommunikationsbaugruppe den Prozessdaten-Worten
des Antriebsreglers zugeordnet.

Die Zuordnungen können Sie festlegen

ƒ über Codestelle C1511 (Prozess-Ausgangsdaten) und
Codestelle C1510 (Prozess-Eingangsdaten), siehe Kapitel
”Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen”,

oder

ƒ über das Mapping in den Indizes I-160x und I-1A0x, siehe Kapitel
”Implementierte CANopen-Indizes”.

 Tipp!
Die ”Blickrichtung” ist hierbei immer vomMaster aus:
ƒ Prozess-Ausgangsdaten sendet der Master die max.
12 Prozessdaten-Ausgangsworte (PAW) an den
Busteilnehmer.

ƒ Prozess-Eingangsdaten empfängt der Master die max.
12 Prozessdaten-Eingangsworte (PEW) vom Busteilnehmer.

Lenze-Einstellung

Im Auslieferungszustand des Funktionsmoduls (Lenze-Einstellung) sind die
PDO1 ... PDO3 auf zyklischen Datentransfer eingestellt. Davon enthält

ƒ RPDO1 das Steuerwort vomMaster und

ƒ TPDO1 die Statusinformationen vom Antrieb

Verfügbare
Prozessdaten-Objekte
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18.6.6 Zyklische Prozessdaten-Objekte

PDO, zyklische Prozessdaten
(Soll- und Istwerte)

PAW 1 ... PAW12

PEW1 ... PEW12

Leitsystem

Antriebsregler

RPDO

TPDO

Abb. 18.6-3 Prozessdaten (PDO’s) für übergeordnetes Leitsystem

Bei zyklischerÜbertragungwerdenein odermehrere PDO’s in festenZeitab-
ständen gesendet/empfangen. Die Synchronisation der zyklischen Prozess-
daten ist nachfolgend beschrieben.

 Hinweis!
Die Übertragung von PDO’s kann zyklisch oder ereignisgesteuert
erfolgen.
ƒ Für TPDO’s wird die Übertragungsart eingestellt mit
– I-180x/2 (CANopen)
– C1560 (Codestelle)

ƒ Für RPDO’s wird die Übertragungsart eingestellt mit
– I-140x/2 (CANopen)
– C1564 (Codestelle)
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DamitdieProzessdatenzyklischvomAntriebsreglergelesenwerdenkönnen
bzw. die Antriebsregler die Prozessdaten akzeptieren, wird ein zusätzliches
spezielles Telegramm, das Sync-Telegramm, genutzt.

Das Sync-Telegramm ist der Triggerpunkt für die Datenübernahme im An-
triebsregler und leitet den Sendevorgang vom Antriebsregler ein. Für eine
zyklischeProzessdaten-Verarbeitung ist das Sync-Telegrammentsprechend
zu generieren.

Prozessdaten vom
Antriebsregler

Prozessdaten zum
Antriebsregler

Sync-Telegramm Sync-Telegramm

Zykluszeit

Abb. 18.6-4 Sync-Telegramm

NachdemEmpfangdes Sync-Telegrammswerdendie zyklischenProzessda-
ten von den Antriebsreglern an denMaster gesendet. Als Prozess-Eingangs-
daten werden sie imMaster gelesen.

Wenn der Sendevorgang abgeschlossen ist, werden die Prozess-Ausgangs-
daten (des Masters) von den Antriebsreglern empfangen.

Alle weiteren Telegramme (z. B. Parameter oder die ereignisgesteuerten
Prozessdaten) werden nach erfolgter Übertragung azyklisch von den An-
triebsreglern übernommen.

DieazyklischenDatensindnicht inobenstehenderGrafikdargestellt. Bei der
Dimensionierung der Zykluszeit müssen sie berücksichtigt werden.

Synchronisation der
zyklischen Prozessdaten
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18.6.7 Ereignisgesteuerte Prozessdaten-Objekte

Diese Prozessdaten-Kanäle sind für denDatenaustausch vonAntriebsregler
zu Antriebsregler bestimmt. Ein weiterer Einsatzfall dieser Prozessdaten
sind dezentrale Ein- und Ausgangsklemmen. Auch übergeordnete Leitsy-
steme können diese Kanäle nutzen.

PDO2, ereignisgesteuerte Prozessdaten

Antriebsregler 2Antriebsregler 1

Abb. 18.6-5 Ereignisgesteuere Prozessdaten-Kanäle mit einstellbaren Zyklen (Beispiel)

 Hinweis!
Die Übertragung der Ausgangsdaten ereignisgesteuerter
Prozessdaten-Kanäle kann auch zyklisch mit einstellbarer Zeit
erfolgen (Einstellung mit I-180x/Subindex 5 oder C1545).

Für einen ereignisgesteuerten Datenverkehr stehen Prozessdaten-Objekte
für Eingangssignale (RPDO’s) und Prozessdaten-Objekte für Ausgangssi-
gnale (TPDO’s) mit jeweils acht Byte Nutzdaten zur Verfügung.

DieDatenwerden immerdannübertragen,wenndasEreignis eintritt (Ände-
rung der Nutzdaten oder Ablauf der eingestellten Zeit).

Ereignisgesteuerter
Prozessdaten-Kanal mit
wahlweise einstellbaren
Zyklen
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18.6.8 Prozessdaten-Signale der Lenze-Antriebsregler

18.6.8.1 Prozessdaten-Signale für 8200 vector / 8200 motec / starttec

Prozess-Ausgangsdaten über Codestelle C1511 konfigurieren

DieZuordnungdermax. 12Prozessdaten-Ausgangsworte (PAW)desMaster
auf die Steuerworte oder Sollwerte des Antriebsreglers ist mit C1511 frei
konfigurierbar. Mit den FIF-Steuerworten können Sie eine erweiterte Gerä-
testeuerung einrichten.

 Hinweis!
Wenn C1511 geändert wird, werden die Prozess-Ausgangsdaten
automatisch gesperrt um die Datenkonsistenz zu gewährleisten.
Mit C1512 geben Sie einzelne oder alle PAWs wieder frei.

Code Subcode Index Lenze-Einstellung Datentyp

C1511 23064d =
5A18

FIX32

1 (PAW1)
d

5A18h 1 FIF-Steuerwort 1
(FIF-CTRL1)

2 (PAW2) 3 Sollwert 1 (NSET1-N1)

3 (PAW3) 4 Sollwert 2 (NSET1-N2)

4 (PAW4) 5 Zusatzsollwert
(PCTRL1-NADD)

5 (PAW5) 6 Prozessregler-Istwert
(PCTRL1-ACT)

6 (PAW6) 7 Prozessregler-Sollwert
(PCTRL1-SET1)

7 (PAW7) 8 reserviert

8 (PAW8) 9 Drehmoment-Sollwert
oder -Grenzwert
(MCTRL1-MSET)

9 (PAW9) 10 PWM-Spannung
(MCTRL1-VOLT-ADD)

10 (PAW10) 11 PWM-Winkel
(MCTRL1-PHI-ADD)

11 (PAW11) 13 FIF-IN.W1

12 (PAW12) 14 FIF-IN.W2

Konfiguration der
Prozess-Ausgangsdaten
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Prozess-Ausgangsdaten über CANopen-Index I-160x konfigurieren

DieZuordnungdermax. 12Prozessdaten-Ausgangsworte (PAW)desMaster
auf die Steuerworte oder Sollwerte des Antriebsreglers ist mit I-160x konfi-
gurierbar. Mit den FIF-Steuerworten können Sie eine erweiterte Geräte-
steuerung einrichten.

 Hinweis!
Um das Mapping eines Objektes zu ändern, muss das
entsprechende PDOmit Subindex 0 = ”0” deaktiviert werden.
Nach Änderung des Objektes wird das PDO durch Setzen der
gültigen Länge mit Subindex 0 = ”1” ... ”4” wieder aktiviert.

CANopen-Index Einstellmöglichkeiten

Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl

I-1600 RPDO1

1 PAW1 1

2 PAW2 3

3 PAW3 4

4 PAW4 5

I-1601 RPDO2

1 PAW5 6 Siehe Codestelle C1511 18.7-9

2 PAW6 7

3 PAW7 8

4 PAW8 9

I-1602 RPDO3

1 PAW9 10

2 PAW10 11

3 PAW11 13

4 PAW12 14
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FIF-Steuerwort 1 (FIF-CTRL1) FIF-Steuerwort 2 (FIF-CTRL2)

Bit Belegung Bit Belegung

1 / 0 JOG-Werte (NSET1-JOG2/3 | NSET1-JOG1/3) 0 Hand/Remote-Umschaltung (DCTRL1-H/Re)

Bit 1 0
0
1

nicht aktiv
aktiv

0
0

0
1

C0046 aktiv
JOG1 (C0037) aktiv

1 I-Anteil Prozessregler ausschalten (PCTRL1-I-OFF)

1
1

0
1

JOG2 (C0038) aktiv
JOG3 (C0039) aktiv

0
1

nicht aktiv
aktiv

2 Aktuelle Drehrichtung (DCTRL1-CW/CCW) 2 Prozessregler ausschalten (PCTRL1-OFF)

0
1

nicht invertiert
invertiert

0
1

nicht aktiv
aktiv

3 Quickstop (FIF-CTRL1-QSP) 3 reserviert

Das Bit darf auf keinen Fall beschrieben
0
1

nicht aktiv
aktiv (Ablauf an QSP-Rampe C0105)

Das Bit darf auf keinen Fall beschrieben
werden!

4 Hochlaufgeber stoppen (NSET1-RFG1-STOP) 4 Prozessregler stoppen (PCTRL1-STOP)

1 0
1

nicht aktiv
aktiv

0
1

nicht aktiv
aktiv

5 Hochlaufgebereingang = 0 (NSET1-RFG1-0) 5 Rechtslauf/Quickstop (DCTRL1-CW/QSP)

0
1

nicht aktiv
aktiv (Ablauf an C0013)

0
1

nicht aktiv
aktiv

6 UP-Funktion Motorpotentiometer (MPOT1-UP) 6 Linkslauf/Quickstop (DCTRL1-CCW/QSP)

0
1

nicht aktiv
aktiv

0
1

nicht aktiv
aktiv

7 DOWN-Funktion Motorpotentiometer (MPOT1-DOWN) 7 X3/E1 ist digitaler Frequenzeingang (DFIN1-ON)

0
1

nicht aktiv
aktiv

0
1

nicht aktiv
aktiv

8 reserviert 8 reserviert

9 Reglersperre (FIF-CTRL1-CINH) 9 reserviert

0
1

Regler freigegeben
Regler gesperrt

10 Externe Störung (FIF-CTRL1-TRIP-SET) 10 reserviert

11 Störung zurücksetzen (FIF-CTRL1-TRIP-RESET) 11 reserviert

0⇒ 1 Bitwechsel bewirkt TRIP-Reset

13|12 Parametersätze umschalten
(DCTRL1-PAR3/4 | DCTRL1-PAR2/4)

12 reserviert

Bit 13 12
0
0

0
1

PAR1
PAR2

13 reserviert

1
1

0
1

PAR3
PAR4

14 Gleichstrombremse (MTCRL1-DCB) 14 reserviert

0
1

nicht aktiv
aktiv

15 reserviert 15 reserviert

Tab. 18.6-1 Aufbau des Parameters FIF-Steuerwort (FIF-CTRLx)

 Hinweis!
Nutzung der Bit 5 und Bit 6 in FIF-Steuerwort 2:
Parametrieren Sie die Codestelle C0410/22 (DCTRL1-CW/QSP)
und C0410/23 (DCTRL1-CCW/QSP) auf denWert ”200”.
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Prozess-Eingangsdaten über Codestelle C1510 konfigurieren

DieZuordnungderStatusworteoderder IstwertedesAntriebsreglersaufdie
max. 12 Prozessdaten-Eingangsworte (PEW) desMaster ist frei konfigurier-
bar:

Code Subcode Index
Lenze-Einstellung Daten-

typ

C1510 23065d = FIX32

1 (PEW1)
d

5A19h 1 FIF-Statuswort 1
(FIF-STAT1)

2 (PEW2) 3 Ausgangsfrequenz mit
Schlupf
(MCTRL1-NOUT+SLIP)

3 (PEW3) 4 Ausgangsfrequenz ohne
Schlupf
(MCTRL1-NOUT)

4 (PEW 4) 5 Motor-Scheinstrom
(MCTRL1-IMOT)

5 (PEW 5) 6 Prozessregler-Istwert
(PCTRL1-ACT)

6 (PEW 6) 7 Prozessregler-Sollwert
(PCTRL1-SET)

7 (PEW 7) 8 Prozessregler-Ausgang
(PCTRL1-OUT)

8 (PEW 8) 9 Geräteauslastung
(MCTRL1-MOUT)

9 (PEW 9) 10 Zwischenkreisspannung
(MCTRL1-DCVOLT)

10 (PEW 10) 11 Hochlaufgeber-Eingang
(NSET1-RFG1-IN)

11 (PEW11) 12 Hochlaufgeber-Ausgang
(NSET1-NOUT)

12 (PEW12) 13 FIF-OUT.W1
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Prozess-Eingangsdaten über CANopen-Index I-1A0x konfigurieren

DieZuordnungderStatusworteoderder IstwertedesAntriebsreglersaufdie
max. 12Prozessdaten-Eingangsworte (PEW)desMaster istmit I-1A0xkonfi-
gurierbar:

CANopen-Index Einstellmöglichkeiten

Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl

I-1A00 TPDO1

1 PEW1 1

2 PEW2 3

3 PEW3 4

4 PEW4 5

I-1A01 TPDO2

1 PEW5 6 Siehe Codestelle C1510 18.7-8

2 PEW6 7

3 PEW7 8

4 PEW8 9

I-1A02 TPDO2

1 PEW9 10

2 PEW10 11

3 PEW11 12

4 PEW12 13
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FIF-Statuswort 1 (FIF-STAT1) FIF-Statuswort 2 (FIF-STAT2)

Bit Belegung Bit Belegung

0 Aktueller Parametersatz Bit 0 (DCTRL1-PAR-B0) 0 Aktueller Parametersatz Bit 1 (DCTRL1-PAR-B1)

0
1

Parametersatz 1 oder 3 aktiv
Parametersatz 2 oder 4 aktiv

0
1

Parametersatz 1 oder 2 aktiv
Parametersatz 3 oder 4 aktiv

1 Impulssperre (DCTRL1-IMP) 1 TRIP, Qmin oder Impulssperre aktiv (DCTRL1-TRIP-QMIN-IMP)

0
1

Leistungsausgänge freigegeben
Leistungsausgänge gesperrt

0
1

falsch
wahr

2 Imax-Grenze (MCTRL1-IMAX)
(Wenn C0014 = -5-: Drehmoment-Sollwert)

2 PTC-Warnung aktiv (DCTRL1-PTC-WARN)

0
1

nicht erreicht
erreicht

0
1

falsch
wahr

3 Ausgangsfrequenz = Frequenz-Sollwert
(DCTRL1-RFG1=NOUT)

3 reserviert

Dieses Bit darf nicht beschrieben werden!

0
1

falsch
wahr

4 Hochlaufgebereingang 1 = Hochlaufgeberaus-
gang 1 (NSET1-RFG1-I=O)

4 C0054 < C0156 und Qmin-Schwelle erreicht
(DCTRL1-(IMOT<ILIM)-QMIN)

0
1

falsch
wahr

0
1

falsch
wahr

5 Qmin-Schwelle (PCTRL1-QMIN) 5 C0054 < C0156 und NSET1-RFG1-I=O
(DCTRL1-(IMOT<ILIM)-RFG-I=O)

0
1

nicht erreicht
erreicht

0
1

falsch
wahr

6 Ausgangsfrequenz = 0 (DCTRL1-NOUT=0) 6 LP1-Warnung (Fehler in Motorphase) aktiv
(DCTRL1-LP1-WARN)

0
1

falsch
wahr

0
1

falsch
wahr

7 Reglersperre (DCTRL1-CINH) 7 f < fmin (NSET1-C0010...C0011)

0
1

Regler freigegeben
Regler gesperrt

0
1

falsch
wahr

11 ... 8 Gerätezustand (DCTRL1-STAT*1 ...-STAT*8) 8 TRIP aktiv (DCTRL1-TRIP)

Bit 11 10 9 8
0
1

falsch
wahr

0
1

0
0

0
1

0
0

Geräte-Initialisierung
Einschaltsperre

9 Motor läuft (DCTRL1-RUN)

0
0

0
1

1
0

1
0

Betrieb gesperrt
Fangschaltung aktiv

0
1

falsch
wahr

0 1 0 1 Gleichstrombremse aktiv 10 Motor läuft rechts (DCTRL1-RUN-CW)

0
0

1
1

1
1

0
1

Betrieb freigegeben
Meldung aktiv

0
1

falsch
wahr

1 0 0 0 Störung aktiv 11 Motor läuft links (DCTRL1-RUN-CCW)

1 1 1 1 Keine Kommunikation mit Grundgerät mög-
lich

0
1

falsch
wahr

12 Übertemperatur-Warnung (DCTRL1-OH-WARN) 12 reserviert

0
1

keine Warnung
ϑmax - 10 °C erreicht

13 Zwischenkreis-Überspannung (DCTRL1-OV) 13 reserviert

0
1

keine Überspannung
Überspannung

14 Drehrichtung (DCTRL1-CCW) 14 C0054 > C0156 und NSET1-RFG1-I=0
(DCTRL1-(IMOT>ILIM)-RFG-I=O)

0
1

Rechtslauf
Linkslauf

0
1

falsch
wahr

15 Betriebsbereit (DCTRL1-RDY) 15 reserviert

0
1

nicht betriebsbereit (Störung)
betriebsbereit (keine Störung)

Tab. 18.6-2 Aufbau des Parameters FIF-Statuswort (FIF-STATx)
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18.6.9 Parameterdatenkanal
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äÉëÉå

Parameter
(Codestelle)

Parameter
(Codestelle)

_ÉÇáÉåÖÉê®í m`

Antriebsregler

Abb. 18.6-6 Anschluss von Geräten über zwei Parameterkanäle

Parameter

ƒ sindWerte, die in den Lenze-Antriebreglern unter einer Codestelle
abgelegt werden.

ƒ werden z. B. für einmalige Anlageneinstellung oder bei einemWechsel
von Materialien in einer Maschine vorgenommen.

ƒ werden mit niedriger Priorität übertragen.

Für die Parametrierung stehen zwei getrennte Parameterdaten-Kanäle zur
Verfügung, die durch die Knotenadresse vorgegeben werden.

Mit den zwei Parameterkanälen ist ein Anschluss von zwei verschiedenen
Geräten für die Parametrierungmöglich, z. B. gleichzeitiger Anschluss eines
PCs und eines Bedienmoduls.

 Hinweis!
Beachten Sie bitte, dass der Parameterdatenkanal 2 werksseitig
deaktiviert ist.
Die Vorgehensweise zur Aktivierung des
Parameterdatenkanals 2 ist in der Beschreibung zur Codestelle
C1565/1 oder in der Beschreibung zum implementierten
CAN-Objekt I-1201hex erläutert.
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 Hinweis!
Bitte entnehmen Sie denWertebereich der Lenze-Codestelle aus
der Betriebsanleitung des Antriebsreglers (siehe dort:
’Codeliste’).

Mit der Verwendung von Kommunikationsbaugruppen können von einem
übergeordneten Master (z. B. einer SPS) die Eigenschaften und das Verhal-
ten eines jeden im Netz eingebundenen Antriebsreglers geändert werden.

Die zu verändernden Parameter sind bei Lenze-Antriebsreglern in Codestel-
len enthalten.

Die Codestellen des Antriebreglers werden beim Zugriff über die Kommu-
nikationsbaugruppe durch den Index adressiert.

Der Index für Lenze-Codestellennummern liegt im Bereich zwischen 16576
(40C0hex) und 24575 (5FFFhex).

Umrechnungsformel

Index (dez) Index (hex)

24575 - Lenze-Codestelle 5FFFhex - (Lenze-Codestelle)hex

Beispiel für C0001 (Bedienart)

Index (dez) Index (hex)

24575 - 1 = 24574 5FFFhex - 1 = 5FFEhex

Der Parameterwert ist in den Nutzdaten des Telegramms enthalten (siehe
Beispiele ( 18.6-31)).

Zugriff auf die Codestellen
des Antriebsreglers

Indizierung der
Lenze-Codestellen
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Nutzdaten (bis zu 8 Byte)

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte

Data 1 Data 2 Data 3 Data4

Kom- Index Index Subindex
LowWord HighWordKom-

mando
Index

Low Byte
Index

High Byte
Subindex

Low Byte High Byte Low Byte High Bytey g y

Fehlercode

 Hinweis!
Die Nutzdaten werden linksbündig im INTEL-Format dargestellt.
Berechnungsbeispiele siehe Kap. 18.6.10.

DasKommandoenthält dieDienste zumSchreibenundLesenderParameter
und die Information über die Länge der Nutzdaten.

Aufbau des Kommandos:

Bit 7
MSB

Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
LSB

Kommando
Command Specifier

(cs)
0 Länge e s

Bemerkung

Write Request 0 0 1 0 x x 1 1 Codierung der
N t d t lä i

Write Response 0 1 1 0 x x 0 0

g
Nutzdatenlänge in
Bit 2 und Bit 3:

Read Request 0 1 0 0 x x 0 0
Bit 2 und Bit 3:
z 00 = 4 Byte

0 3 B tRead Response 0 1 0 0 x x 1 1

y
z 01 = 3 Byte
z 10 = 2 Byte

Error Response 1 0 0 0 0 0 0 0
z 10 = 2 Byte
z 11 = 1 Byte

Im Kommando sind folgende Informationen enthalten bzw. müssen dort
eingetragen werden.

4 Byte Daten
(5. ... 8. Byte)

2 Byte Daten
(5. und 6. Byte)

1 Byte Daten
(5. Byte)

Block

Kommando hex dez hex dez hex dez hex dez

Write Request
(Parameter zum Antrieb
senden)

23 35 2B 43 2F 47

Schreiben nicht
Write Response
(Antwort des Antriebs-
reglers auf das Write Re-
quest (Quittierung))

60 96 60 96 60 96
Schreiben nicht
möglich

Read Request
(Anforderung zum Lesen
eines Parameters vom
Antriebsregler)

40 64 40 64 40 64 40 64

Read Response
(Antwort auf die Lesean-
forderung mit aktuellen
Wert)

43 67 4B 75 4F 79 41 65

Error Response
(Der Antriebsregler mel-
det einen Kommunikati-
onsfehler)

80 128 80 128 80 128 80 128

Aufbau des Parameterdaten-
Telegramms

Kommando
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Die Auswahl des Parameters bzw. die Auswahl der Lenze-Codestelle erfolgt
mit diesen beiden Bytes nach der Formel:

Index = 24757 - (Lenze-Codestellennummer + 2000 (Parametersatz - 1))

Beispiel Berechnung Einträge Index Low/High Byte

Die Codestelle C0012 (Hoch-
laufzeit) im Parametersatz 1
soll angesprochen werden.

24575 - 12 - 0 = 24563 =
5FF3hex

Index Low Byte = F3hex
Index High Byte = 5Fhex

Die Codestelle C0012 (Hoch-
laufzeit) im Parametersatz 2
soll angesprochen werden.

Wegen des Parametersatzes 2
ist ein Offset von 2000 hinzu-
zufügen:
24575 - 12 - 2000 = 22563 =
5823hex

Index Low Byte = 23hex
Index High Byte = 58hex

Ein Subindex ist ein Tabellenplatz eines Parameters unter dem Index.

Beispiel Eintrag Bemerkung

Der Subcode 1 unter dem Pa-
rameter C0356 (CAN-Boot-Up-
Zeit, siehe unten) soll ange-
sprochen werden.

Index Low Byte = 9Bhex
Index High Byte = 5Ehex
Subindex: 1hex

Wird ein Parameter angespro-
chen, der keinen Subindex hat,
muss hier eine 0 eingetragen
werden.

2171CAN001

Parameterwert-Länge in Abhängigkeit des Datenformates
(Datenformat: siehe ”Attributliste” im Systemhandbuch des Antriebsreglers)

Parameterwert
(Länge: 1 Byte)

00 00 00

Parameterwert (Länge: 2 Byte)
00 00

Low Byte High Byte
00 00

Parameterwert (Länge: 4 Byte)

LowWord HighWord

Low Byte High Byte Low Byte High Byte

 Hinweis!
Lenze-Parameter sind hauptsächlich als Datentyp FIX32
(32 Bit-Wert mit Vorzeichen, dezimal mit vier
Nachkommastellen, siehe Attributtabelle im zugehörigen
Systemhandbuch) dargestellt. Um ganzzahlige Werte zu
erhalten, muss der gewünschte Parameterwert mit 10.000dez
multipliziert werden.
Die Parameter C0135 und C0150 sind bitcodiert und ohne einen
Faktor zu übertragen.
In der Attributtabelle des Antriebsreglers (siehe
Betriebsanleitung) sind Hinweise enthalten, bei welchen
Parametern der Faktor 10.000dez zu berücksichtigen ist.

Index Low Byte / Index High
Byte

Subindex

Daten (Daten 1 ... Daten 4)
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Nutzdaten (bis zu 8 Byte)

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte

Kom-
mando

Index
Low Byte

Index
High Byte

Subindex Fehlercode

ƒ Byte 1:
Im Kommando-Byte wird durch den Code 128dez bzw. 80hex angezeigt,
dass ein Fehler aufgetreten ist.

ƒ Byte 2, 3 und 4:
In diesen Bytes ist der Index (Byte 2 und 3) und der Subindex (Byte 4)
der Codestelle eingetragen, bei der ein Fehler aufgetreten ist.

ƒ Byte 5 bis 8:
In den Datenbytes 5 bis 8 ist der Fehlercode eingetragen. Die
Darstellung des Fehlercodes ist umgekehrt zur Leserichtung aufgebaut.

Beispiel:
Die Darstellung des Fehlercodes 06 04 00 41hex in den Bytes 5 bis 8

Leserichtung des Fehlercodes

41 00 04 06

5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte

LowWord HighWord

Low Byte High Byte Low Byte High Byte

Nachfolgende Tabelle liefert zu der Fehlernummer den zugehörigen Wort-
laut:

Fehlercode (hex) Erklärung

0503 0000 Toggle-Bit nicht geändert

0504 0000 SDO Protokoll abgelaufen

0504 0001 Ungültiger oder unbekannter Client/Server Befehls-Specifier

0504 0002 Ungültige Blockgröße (nur Blockmode)

0504 0003 Ungültige Ablaufnummer (nur Blockmode)

0504 0004 CRC Fehler (nur Blockmode)

0504 0005 Nicht genügend Speicher

0601 0000 Zugriff auf Objekt wird nicht unterstützt

0601 0001 Versuch ein nur beschreibbares Objekt zu lesen

0601 0002 Versuch ein nur lesbares Objekt zu beschreiben

0602 0000 Objekt nicht im Objektverzeichnis aufgeführt

0604 0041 Objekt nicht auf PDO übertragbar

0604 0042 Anzahl und Länge der zu übertragenden Objekte überschreiten PDO-
Länge.

0604 0043 Allgemeine Parameterinkompatibilität

0604 0047 Allgemeine interne Geräteinkompatibilität

0606 0000 Zugriff aufgrund eines Hardwarefehlers verweigert

0607 0010 Ungeeigneter Datentyp, ungeeignete Serviceparameterlänge

0607 0012 Ungeeigneter Datentyp, Serviceparameterlänge überschritten

0607 0013 Ungeeigneter Datentyp, Serviceparameterlänge unterschritten

0609 0011 Subindex existiert nicht

0609 0030 Wertebereich des Parameters überschritten

0609 0031 Zu hohe Parameterwerte

0609 0032 Zu niedrige Parameterwerte

0609 0036 Maximalwert unterschreitet Minimalwert

Fehlermeldungen
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ErklärungFehlercode (hex)

0800 0000 Allgemeiner Fehler

0800 0020 Daten können nicht für Aufwendung übertragen bzw. gespeichert
werden.

0800 0021 Daten können aufgrund lokaler Steuerung nicht für Aufwendung über-
tragen bzw. gespeichert werden.

0800 0022 Daten können aufgrund des aktuellen Gerätestatus nicht für Aufwen-
dung übertragen bzw. gespeichert werden.

0800 0023 Dynamische Generierung des Objektverzeichnisses fehlgeschlagen oder
kein Objektverzeichnis verfügbar (z. B. Objektverzeichnis aus Datei er-
stellt, Generierung aufgrund eines Dateifehlers nicht möglich).
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18.6.10 Beispiele zum Parameterdaten-Telegramm

Die Kühlkörpertemperatur (Wert von 43 °C) C061 soll vom Antriebsregler
mit der Knotenadresse 5 über Parameterkanal 1 gelesen werden.

ƒ Berechnung Identifier

Identifier vom SDO1 zum Antriebsregler Berechnung

1536 + Knotenadresse 1536 + 5 = 1541

ƒ Kommando Read Request (Anforderung zum Lesen eines Parameters
vom Antriebsregler)

Kommando Wert

Read Request 40ÜÉñ

ƒ Berechnung des Index

Index Berechnung

Index = 24575 - Codestellennummer - 2000 (PS - 1) 24575 - 61 - 2000 · 0
= 24514 = 5FC2hex

ƒ Telegramm zum Antrieb

Nutzdaten

Identifier
Kom-
mando

Index
Low Byte

Index
High Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data 4

1541 40ÜÉñ C2ÜÉñ 5FÜÉñ 00 00 00 00 00

ƒ Antwort-Telegramm vom Antrieb (bei fehlerfreier Ausführung)

Nutzdaten

Identifier
Kom-
mando

Index
Low Byte

Index
High Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data 4

1413 43ÜÉñ C2ÜÉñ 5FÜÉñ 00 B0ÜÉñ 8FÜÉñ 06ÜÉñ 00

Erläuterungen zum obigen Telegramm:

ƒ Identifier:
SDO1 vom Antriebsregler (=1408) + Knotenadresse = 1413

ƒ Kommando:
Read Response Antwort auf die Leseanforderung mit aktuellemWert =
43hex

ƒ Index der Leseanforderung: 5FC2hex

ƒ Subindex: 0

ƒ Data1 bis Data 4: 00 06 8F B0 = 430.000 430.000 / 10.000 = 43 °C

Parameter lesen
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Die Hochlaufzeit C0012 (Parametersatz 1) vom Antriebsregler mit der Kno-
tenadresse 1 soll über SDO1 auf 20 s verändert werden.

ƒ Berechnung Identifier

Identifier vom SDO1 zum Antriebsregler Berechnung

1536 + Knotenadresse 1536 + 1 = 1537

ƒ KommandoWrite Request (Parameter zum Antrieb senden)

Kommando Wert

Write Request 23ÜÉñ

ƒ Berechnung des Index

Index Berechnung

Index = 24575 - Codestellennummer - 2000 (PS - 1) 24575 - 12 - 2000 · 0
= 24563 = 5FF3hex

ƒ Subindex: 0

ƒ Berechnung Hochlaufzeit

Data 1 ... 4 Berechnung

Wert für Hochlaufzeit 20 s · 10.000 = 200.000ÇÉò
= 00 03 0D 40ÜÉñ

ƒ Telegramm zum Antrieb

Nutzdaten

Identifier
Kom-
mando

Index
Low Byte

Index
High Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data 4

1537 23ÜÉñ F3ÜÉñ 5FÜÉñ 00 40ÜÉñ 0DÜÉñ 03ÜÉñ 00

ƒ Antwort-Telegramm vom Antrieb (bei fehlerfreier Ausführung)

Nutzdaten

Identifier
Kom-
mando

Index
Low Byte

Index
High Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data 4

1409 60ÜÉñ F3ÜÉñ 5FÜÉñ 00 00 00 00 00

Erläuterungen zum obigen Telegramm:

ƒ Identifier:
SDO1 vom Antriebsregler (=1408) + Knotenadresse = 1409

ƒ Kommando:
Write Response (Antwort des Antriebsreglers (Quittierung)) = 60hex

ƒ Index / Subindex wie im Anforderungs-Telegramm

Parameter schreiben
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Eine Software-Erzeugniskennziffer (EKZ, Codestelle C0200) des Lenze-Pro-
duktes 8200 vector soll aus dem Parametersatz 1 gelesen werden. Die EKZ
hat eine Länge von 14 alphanumerischen Stellen. Siewird deshalb als Block-
parameter übertragen. Bei der Übertragung von Blockparametern wird die
gesamte Datenbreite vom 2. bis 8. Byte genutzt.

DasKommandobyte (1. Byte) enthältwährendderÜbertragungderNutzda-
ten einen Eintrag (40hex bzw. 41hex), um

– das Ende der Blockübertragung signalisieren zu können

– den nächsten Block anfordern zu können.

ƒ Anforderung der Codestelle C0200

Kom-
mando

Index
Low Byte

Index
High Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data 4

40ÜÉñ 37ÜÉñ 5FÜÉñ 00 00 00 00 00

1. Byte: 40 ”Read Request” (Anforderung zum Lesen eines Parameters vom Antriebsregler)
2./3. Byte: Index Low/High Byte: 24575 - 200 - 0 = 24375 = 5F37hex

ƒ Antwort mit Angabe der Blocklänge (14 Zeichen)

Kom-
mando

Index
Low Byte

Index
High Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data 4

41ÜÉñ 37ÜÉñ 5FÜÉñ 00 0EÜÉñ 00 00 00

1. Byte: 41 ”Read Response”. Der Eintrag von 41hexweist darauf hin, dass es sich um ein
Blocktelegramm handelt.

2./3. Byte: s.o.
5. Byte: 0E (= 14dez.) Datenlänge 14 Zeichen (ASCII-Format)

ƒ Anforderung des ersten Datenblocks

 Hinweis!
Die einzelnen Blöcke werden der Reihe nach getoggelt*, d. h.
zuerst erfolgt die Anforderung mit Kommando 60hex
(= 0110 0000bin), danach mit Kommando 70hex (= 0111 0000bin),
dann wieder mit 60hex usw. Äquivalent dazu verhält sich die
Antwort, die zwischen den Anforderungen durch ein Toggelbit
alternierendes Verhalten aufweist. Der Vorgang wird durch das
Kommando 11hex (Bit 0 wird gesetzt, siehe unten) beendet.
*Toggel-Bit = Bit 4 (Zählweise beginnend bei 0)

Kom-
mando

Index
Low Byte

Index
High Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data 4

60ÜÉñ 00 00 00 00 00 00 00

1. Byte: 60ÜÉñI ”Write Response” (Quittierung) mit Zugriff auf die Bytes 2 bis 8.

ƒ Antwort

Kom-
mando

Index
Low Byte

Index
High Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data 4

00 38ÜÉñ 32ÜÉñ 53ÜÉñ 38ÜÉñ 32ÜÉñ 31ÜÉñ 32ÜÉñ

2. Byte - 8. Byte, ASCII-Darstellung ergibt: 8 2 S 8 2 1 2

Blockparameter lesen
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ƒ Anforderung des zweiten Datenblocks

Kom-
mando

Index
Low Byte

Index
High Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data 4

70ÜÉñ 00 00 00 00 00 00 00

1. Byte: 70ÜÉñ (Toggle) Write Response (Quittierung) mit Zugriff auf alle 4 Datenbyte

ƒ Antwort zweiter Datenblock mit Endekennung

Kom-
mando

Index
Low Byte

Index
High Byte

Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data 4

11ÜÉñ 56ÜÉñ 5FÜÉñ 31ÜÉñ 34ÜÉñ 30ÜÉñ 30ÜÉñ 30ÜÉñ

1. Byte: 11 letzte Übertragung des Datenblocks
2. Byte - 8. Byte: V _ 1 4 0 0 0

Das Ergebnis der Datenblockübertragung ist: 82S8212V_14000
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18.7 Lenze-Codestellen und CANopen-Objekte

18.7.1 Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen

Das Verhalten von Frequenzumrichtern wird durch dessen Parametrierung
bestimmt. Lenze-Geräte können mit Hilfe von Codestellen parametriert
werden. Diese (Lenze-)Codestellen werden als Bestandteil eines Tele-
gramms zwischen Master und aufgestecktem Funktionsmodul über den
CAN-Bus ausgetauscht.

InAbhängigkeit des verwendetenGrundgerätes stehenzurKommunikation
über den CAN-Bus folgende Codestellen zur Verfügung:

ƒ Codestellen ≥ C0000 ... 1000 + andere Parametersätze.
Diese Codestellen werden im Antriebsregler gespeichert.

ƒ Baugruppen-Codestellen ≥ C1500.
Diese Codestellen werden im Funktionsmodul gespeichert.

Spalte Bedeutung

Code (Lenze)-Codestelle

Subcode Subcodestelle

Index Angabe zur Adressierung der Codestelle

Lenze Lenze-Einstellung der Codestelle

 Anzeige-Codestelle
Die Konfiguration der Codestelle ist nicht möglich.

Auswahl minimaler Wert [kleinste Schrittweite/Einheit] maximaler Wert

Bei einer Anzeige-Codestelle sind die angezeigten Werte aufgeführt.

Datentyp z FIX32: 32 Bit-Wert mit Vorzeichen; dezimal mit 4 Nachkommastellen
z U16: 2 Byte bitcodiert
z U32: 4 Byte bitcodiert
z VS: Visible String, Zeichenkette mit angegebener Länge

So lesen Sie die Tabelle
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Einstellmöglichkeiten

Code Subcode Index Lenze Auswahl Datentyp
C0002 0 24573d =

5FFDh
0 FIX32

Parametersatzverwaltung (Auswahl 0):

Auswahl Wichtig

0 Bereit PAR1 ... PAR4:
z Parametersätze des Antriebsreglers
z PAR1 ... PAR4
FPAR1:
z Modulspezifischer Parametersatz des Funktions-

moduls
z FPAR1 wird im Funktionsmodul gespeichert

Lieferzustand wiederherstellen:

Auswahl Wichtig

1 Lenze-EinstellungÖ PAR1 Lieferzustand wiederherstellen im gewählten Para-
t t2 Lenze-EinstellungÖ PAR2

g
metersatz

3 Lenze-EinstellungÖ PAR3

4 Lenze-EinstellungÖ PAR4

31 Lenze-EinstellungÖ FPAR1 Lieferzustand wiederherstellen im Funktionsmodul

61 Lenze-EinstellungÖ PAR1 + FPAR1 Lieferzustand wiederherstellen im gewählten Para-
t t d A t i b l d i F kti62 Lenze-EinstellungÖ PAR2 + FPAR1

g
metersatz des Antriebsreglers und im Funktions-
modul

63 Lenze-EinstellungÖ PAR3 + FPAR1
modul

64 Lenze-EinstellungÖ PAR4 + FPAR1

C0002:
Parametersatzverwaltung

(Auszug aus Codetabelle)
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Parametersätze mit Keypad übertragen:

Auswahl Wichtig

Mit dem Keypad können Sie die Parametersätze zu anderen Antriebsreglern übertragen.
Während der Übertragung ist der Zugriff auf die Parameter über andere Kanäle gesperrt!

KeypadÖ Antriebsregler Alle verfügbaren Parametersätze (PAR1 ... PAR4, ggf.
FPAR1) it d t h d D t d K d70 mit Funktionsmodul

g ( , gg
FPAR1) mit den entsprechenden Daten des Keypad
überschreiben

10 (weitere)
überschreiben

KeypadÖ PAR1 (+ FPAR1) Gewählten Parametersatz und ggf. FPAR1 mit den
t h d D t d K d üb h ib71 mit Funktionsmodul

gg
entsprechenden Daten des Keypad überschreiben

11 (weitere)

KeypadÖ PAR2 (+ FPAR1)

72 mit Funktionsmodul

12 (weitere)

KeypadÖ PAR3 (+ FPAR1)

73 mit Funktionsmodul

13 (weitere)

KeypadÖ PAR4 (+ FPAR1)

74 mit Funktionsmodul

14 (weitere)

AntriebsreglerÖ Keypad Alle verfügbaren Parametersätze (PAR1 ... PAR4, ggf.
FPAR1) i d K d k i80 mit Funktionsmodul

g ( , gg
FPAR1) in das Keypad kopieren

20 (weitere)

KeypadÖ Funktionsmodul Nur den modulspezifischen Parametersatz FPAR1
it d D t d K d üb h ib40 nur mit Funktionsmodul

p
mit den Daten des Keypad überschreiben

FunktionsmodulÖ Keypad Nur den modulspezifischen Parametersatz FPAR1 in
d K d k i50 nur mit Funktionsmodul

p
das Keypad kopieren

Eigene Grundeinstellung speichern:

Auswahl Wichtig

9 PAR1Ö eigene Grundeinstellung Sie können für die Parameter des Antriebsreglers
eine eigene Grundeinstellung speichern (z. B. den
Lieferzustand Ihrer Maschine):
1. Sicherstellen, dass Parametersatz 1 aktiv ist
2. Regler sperren
3. C0003 = 3 setzen, bestätigen mit
4. C0002 = 9 setzen, bestätigen mit, die eigene

Grundeinstellung ist gespeichert
5. C0003 = 1 setzen, bestätigen mit
6. Regler freigeben

Sie können mit dieser Funktion auch einfach PAR1 in
die Parametersätze PAR2 ... PAR4 kopieren

5 eigene GrundeinstellungÖ PAR1 Eigene Grundeinstellung wiederherstellen im ge-
ählt P t t6 eigene GrundeinstellungÖ PAR2

g g g
wählten Parametersatz

7 eigene GrundeinstellungÖ PAR3

8 eigene GrundeinstellungÖ PAR4
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Einstellmöglichkeiten

Code Subcode Index Lenze Auswahl Datentyp
C0126 - 24449d =

5F81h
10 0:

Alle Überwachungen de-
aktiviert.
2:
Überwachung der inter-
nen Kommunikation aktiv

FIX32

Überwachung der internen Kommunikation zwischen Funktionsmodul und
Antriebsregler.

Ein Kommunikationsabbruch bei aktiver Überwachung löst TRIP (CE5) aus.

 Tipp!
Die vollständige Auswahl dieser Codestelle finden Sie in der
Anleitung zu Ihrem Grundgerät beschrieben.

C0126:
Verhalten bei
Kommunikationsfehler
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Einstellmöglichkeiten

Code Subcode Index Lenze Auswahl Datentyp
C1500 - 23075d =

5A23h
 - VS

Die Codestelle beinhaltet einen Stringmit einer Länge von 14 Bytes. Es wird
die Erkennungsziffer ausgegeben, z.B. 82ZAFU0C_1XXXX.

Einstellmöglichkeiten

Code Subcode Index Lenze Auswahl Datentyp
C1501 - 23074d =

5A22h
 - VS

Die Codestelle beinhaltet einen Stringmit einer Länge von 17 Bytes. Es wird
das Erstellungsdatum und Uhrzeit der Software ausgegeben, z.B. Jun 21
2000 12:31.

Einstellmöglichkeiten

Code Subcode Index Lenze Auswahl Datentyp
C1502 1 ... 4 23073d =

5A21h
 - U32

Anzeige der Codestelle C1500 in 4 Subcodestellen mit jeweils 4 Zeichen.

Einstellmöglichkeiten

Code Subcode Index Lenze Auswahl Datentyp
C1503 1 ... 4 23072d =

5A20h
 - U32

Anzeige der Codestelle C1501 in 4 Subcodestellen mit jeweils 4 Zeichen.

C1500:
Software-EKZ

C1501:
Software-Erstellungsdatum

C1502:
Anzeige der Software-EKZ

C1503:
Anzeige des
Software-Erstellungsdatums
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Einstellmöglichkeiten

Code Subcode Index Lenze Auswahl Datentyp
C1506 - 23069d =

5A1Dh
0 0: Slavebetrieb

1: Masterbetrieb
FIX32

 Hinweis!
Während Start_Remode_Node gesendet wird, wechselt der
Master in OPERATIONAL

Im Masterbetrieb wird nach einer einstellbaren Boot-Up Zeit (C1507, Sub-
code 0) der Netzwerkmanagement-Befehl Start_Remote_Node abgesetzt.
Der Befehl versetzt alle Knoten in den Zustand OPERATIONAL.

Die Baugruppe befindet sich nach dem Einschalten im Zustand PRE-OPERA-
TIONAL. In diesem Zustand ist lediglich ein Austausch von Parameterdaten
(SDO’s) möglich.

ImSlavebetrieb verharrt das Funktionsmodul solange in diesemZustandbis
der Netzwerkmanagement Befehl Start_Remote_Node eintrifft. Das Funk-
tionsmodul wechselt nach dem Eintreffen des Telegramms in den Zustand
OPERATIONAL.

Nur imZustandOPERATIONALwerdennebendenParameterdatenauchPro-
zessdaten (PDO’s) ausgetauscht.

 Hinweis!
Das Netzwerkmanagement-Befehl Start_Remote_Node ist ein
Broadcast-Telegramm, welches an alle anderen Knoten gerichtet
ist.

Einstellmöglichkeiten

Code Subcode Index Lenze Auswahl Datentyp
C1507 23068d =

5A1Ch
3000 0 [1 ms] 65535 FIX32

Im Masterbetrieb wird nach einer einstellbaren Boot-Up Zeit (C1507, Sub-
code 0) der Netzwerkmanagement-Befehl Start_Remote_Node abgesetzt.
Der Befehl versetzt alle Knoten in den Zustand OPERATIONAL.

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1508 - 23067d =
5A1Bh

0 0 [1] 1 FIX32

Durch Beschreiben dieser Codestelle mit demWert 1 wird eine Neuinitiali-
sierung des Teilnehmers durchgeführt. Der Reset kann über die Bedienein-
heitoderdemFunktionsmodulausgelöstwerdenundstellt somiteineAlter-
native zum Netzschalten der Baugruppe/des Antriebes, des
Netzwerkmanagement-Befehle Reset_Node oder der Reset_Communica-
tion dar.

C1506:
Master-/Slaveberieb

C1507:
Boot-Up Zeit

C1508:
Reset Node
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Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1509 23066d =
5A1Ah

1 1 [1] 63 FIX32

Mit dieser Codestelle kann die Knotenadresse eingestellt werden. Die Code-
stelle ist nurwirksam,wenn vor demNetzschalten die Adressschalter S1-S7
auf OFF gesetzt waren.

 Hinweis!
Sind Knotenadressen größer 63 kann es zu gleichen hex-Werten
der SDO’s (Service Data Object) kommen.
In diesem Fall ist der 2. Parameterdaten-Kanal (SDO2-Kanal)
deaktiviert.

 Hinweis!
Das Ändern der Knotenadresse wird erst wirksam durch erneutes
Netzschalten der Baugruppe/des Antriebes oder durch einen der
beiden vomMaster gesendeten Netzwerkmanagement-Befehle:
Reset_Node oder Reset_Communication

C1509:
Knotenadresse einstellen
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Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1510 23065d = FIX32

1 (PEW1)
d

5A19h 1 siehe Tabelle unten

2 (PEW2) 3

3 (PEW3) 4

4 (PEW 4) 5

5 (PEW 5) 6

6 (PEW 6) 7

7 (PEW 7) 8

8 (PEW 8) 9

9 (PEW 9) 10

10 (PEW 10) 11

11 (PEW11) 12

12 (PEW12) 13

Die Zuordnung der Bit-Statusinformationen oder der Istwerte des Antriebs-
reglers auf die max. 12 Prozessdaten-Eingangsworte (PEW) des Master ist
frei konfigurierbar.

Auswahl Normierung
1 FIF-Statuswort 1 (FIF-STAT1) 16 Bit

2 FIF-Statuswort 2 (FIF-STAT2) 16 Bit

3 Ausgangsfrequenz mit Schlupf
(MCTRL1-NOUT+SLIP)

±24000 ≡ ±480 Hz

4 Ausgangsfrequenz ohne Schlupf
(MCTRL1-NOUT)

±24000 ≡ ±480 Hz

5 Motor-Scheinstrom (MCTRL1-IMOT) 214 ≡ 100 % Geräte-Nennstrom

6 Prozessregler-Istwert (PCTRL1-ACT) ±24000 ≡ ±480 Hz

7 Prozessregler-Sollwert (PCTRL1-SET) ±24000 ≡ ±480 Hz

8 Prozessregler-Ausgang (PCTRL1-OUT) ±24000 ≡ ±480 Hz

9 Geräteauslastung (MCTRL1-MOUT) ±214 ≡ ±100 %Motor-Nennmoment

10 Zwischenkreisspannung (MCTRL1-DCVOLT) 1ph: 960 ≡ DC 400 V

3ph: 975 ≡ DC 800 V

11 Hochlaufgeber-Eingang (NSET1-RFG1-IN) ±24000 ≡ ±480 Hz

12 Hochlaufgeber-Ausgang (NSET1-NOUT) ±24000 ≡ ±480 Hz

13 FIF-OUT.W1 16 Bit oder 0 ... 65535

14 FIF-OUT.W2 16 Bit oder 0 ... 65535

15 FIF-OUT.W3 0 ... 65535

16 FIF-OUT.W4 0 ... 65535

C1510:
Prozess-Eingangsdaten
konfigurieren
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Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1511 23064d = FIX32

1 (PAW1)
d

5A18h 1 siehe Tabelle unten

2 (PAW2) 3

3 (PAW3) 4

4 (PAW 4) 5

5 (PAW 5) 6

6 (PAW 6) 7

7 (PAW 7) 8

8 (PAW 8) 9

9 (PAW 9) 10

10 (PAW 10) 11

11 (PAW11) 13

12 (PAW12) 14

Die Zuordnung der Prozessdaten-Ausgangsworte (PAW) desMaster auf Bit-
Steuerbefehle oder Sollwerte des Antriebsreglers istmit C1511 frei konfigu-
rierbar.

Auswahl Normierung

1 FIF-Steuerwort 1 (FIF-CTRL1) 16 Bit

2 FIF-Steuerwort 2 (FIF-CTRL2) 16 Bit

3 Sollwert 1 (NSET1-N1) ±24000 ≡ ±480 Hz

4 Sollwert 2 (NSET1-N2) ±24000 ≡ ±480 Hz

5 Zusatzsollwert (PCTRL1-NADD) ±24000 ≡ ±480 Hz

6 Prozessregler-Istwert (PCTRL1-ACT) ±24000 ≡ ±480 Hz

7 Prozessregler-Sollwert (PCTRL1-SET1) ±24000 ≡ ±480 Hz

8 reserviert

9 Drehmoment-Sollwert / -Grenzwert
(MCTRL1-MSET)

214 ≡ 100 %Motor-Nennmoment

10 PWM-Spannung (MCTRL1-VOLT-ADD) 
f i ll d

11 PWM-Winkel (MCTRL1-PHI-ADD)


Nur für spezielle Anwendungen. Verän-
dern nur nach Rücksprache mit Lenze!

12 reserviert

13 FIF-IN.W1 16 Bit oder 0 ... 65535

14 FIF-IN.W2 16 Bit oder 0 ... 65535

15 FIF-IN.W3 0 ... 65535

16 FIF-IN.W4 0 ... 65535

C1511:
Prozess-Ausgangsdaten
konfigurieren
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Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1512 23063d =
5A17h

65535 0 [1] 65535 FIX32

Wenn C1511 geändert wird, werden die Prozess-Ausgangsdaten automa-
tisch gesperrt um Datenkonsistenz zu gewährleisten.

Mit dem dezimalen Wert in Codestelle C1512 geben Sie einzelne oder alle
Prozess-Ausgangsworte (PAW) wieder frei:

ƒ 0 = PAW sperren

ƒ 1 = PAW freigeben

Bit 15 ... 12 Bit 11 Bit 10 ... Bit 1 Bit 0

Reserviert PAW12 PAW 11 ... PAW2 PAW 1

DenBitstellungen0bis11 ist jeweilseinProzessdaten-Wortzugeordnet. Die
Bitstellungen 12 bis 15 sind reserviert.

Mit demWert 65535 (FFFFhex) in Codestelle C1512werden alle Prozess-Aus-
gangsdaten freigegeben.

 Hinweis!
ƒ Die Freigabe muss erfolgen, wenn an der Konfiguration der
Prozess-Ausgangsdaten Veränderungen vorgenommen
wurden.

ƒ Wenn in CANopen die gemappte Länge dieser RPDO’s
reduziert wurde oder in diesen RPDO’s Dummy-Einträge
enthalten sind, können die entsprechendenWorte nicht
freigegeben werden (vgl. CANopen-Index I-160x).

C1512:
Prozessdaten-Freigabe
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 18.7-11DE 06/2004

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1513 1...3 23062d = 3000 0 [1 ms] 65535 FIX32

4
d

5A16h
[ ]

 Hinweis!
Ein Wert von 0 deaktiviert die Überwachung.
Eine Änderung der Überwachungszeit wird sofort wirksam. Die
Überwachung beginnt mit dem Eintreffen des ersten
Telegramms.

Subcode 1 ... 3: RPDO1 ... RPDO3-Überwachungszeit

Konfiguriertwird diejenige Zeit, in der neue Prozess-Eingangsdatenmit den
Identifiern von RPDO1..3 eintreffen müssen.

Falls die Prozess-Eingangsdaten innerhalb des eingestellten Zeitfensters
nicht eintreffen sollten, kannmit der Codestelle C1514 eine Reaktion einge-
stellt werden.

Subcode 4: Bus-Off Reaktionszeit

Falls der Teilnehmer in den Zustand Bus-Off wechselt, muss die unter der
Subcodestelle 4 konfigurierte Zeit verstreichen, ehe eine Reaktion erfolgen
kann.

Mit der Codestelle C1514/Subcode 4 kann die Reaktion eingestellt werden.

C1513:
Überwachungszeiten
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Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1514 1...6 23061d = 0 0 [1] 3 FIX32d
5A15h 0: keine Aktion;

1: TRIP (Störung) , es wird
EEr angezeigt
2: CINH (Reglersperre)
3: QSP (Quickstop)

Subcode Auswahl der Reaktion bei ...

1 RPDO1-Überwachung

2 RPDO2-Überwachung

3 RPDO3-Überwachung

4 Bus-Off

5 Life Guarding Event

6 Heartbeat-Event

BeimÜberschreitenderÜberwachungszeit (konfigurierbarmit C1513) kann
mit der Codestelle C1514 eine Reaktion (siehe ”Auswahl”) eingestellt
werden.

 Hinweis!
Eine Änderung der Überwachungsreaktion wird sofort wirksam.

Das Node Guarding Protocol ist für die Überwachung der Verbindung von
Master und Slave entwickelt worden. Der Ablauf des Node Guarding Proto-
col muss imMaster programmiert und angestoßen werden.

Unter den CANopen-Indizes 100Chex “guard time” und 100Dhex “life time
factor” kann eine Zeit für das Node Guarding Protocol eingestellt werden.

 Tipp!
Ist einer der beiden Indizes auf Null gesetzt, ist auch die
Überwachungszeit Null, und somit deaktiviert.

Die Multiplikation beider Indizes ergibt die Überwachungszeit, innerhalb
der der Master dem Slave ein bestimmtes Telegramm senden muss.

Wird die Überwachungszeit überschritten, reagiert

ƒ der Slave mit dem Life Guarding Event und

ƒ der Master mit dem Node Guarding Event.

C1514:
Überwachungsreaktion

Beziehung zu CANopen



Funktionsmodul E82ZAFUC0xx (CANopen)
Lenze-Codestellen und CANopen-Objekte

Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen

18
18.7

18.7.1
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Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1516 23059d =
5A13h

0 0 [1] 255 FIX32

 Hinweis!
Nur gültig, wenn Schalter S1 bis S7 in Stellung OFF.

Auswahl Übertragungsrate

0 500 kBit/s

1 250 kBit/s

2 125 kBit/s

3 50 kBit/s

4 1000 kBit/s

5 20 kBit/s

6 10 kBit/s

255 Autobaud (automatische Erkennung der Übertragungsrate)

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1520 1...12 23055d =
5A0Fh

 0 [1] 65535 U16

Anzeige der Prozessdaten-Eingangsworte PEW1 bis PEW12 unter den ein-
zelnen Subcodes.

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1521 1...12 23054d =
5A0Eh

 0 [1] 65535 U16

Anzeigeder Prozessdaten-Ausgangsworte1 ... 12desMastersunter denein-
zelnen Subcodes.

C1516:
Übertragungsrate einstellen

C1520:
Anzeige aller Worte zum
Master

C1521:
Anzeige aller Worte vom
Master
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Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1522 1...16 23053d =
5A0Dh

 0 [1] 65535 U16

Anzeige der Prozessdaten-Worte 1 ... 16, die vom Funktionsmodul zum
Grundgerät übertragen werden:

Subcode Prozessdaten-Wort

1 FIF-Steuerwort 1 (FIF-CTRL1)

2 FIF-Steuerwort 2 (FIF-CTRL2)

3 Sollwert 1 (NSET1-N1)

4 Sollwert 2 (NSET1-N2)

5 Zusatzsollwert (PCTRL1-NADD)

6 Prozessregler-Istwert (PCTRL1-ACT)

7 Prozessregler-Sollwert (PCTRL1-SET1)

8 reserviert

9 Drehmoment-Sollwert oder Drehmoment-Grenzwert (MCTRL1-MSET)

10 PWM-Spannung (MCTRL1-VOLT-ADD)

11 PWM-Winkel (MCTRL1-PHI-ADD)

12 reserviert

13 FIF-IN.W1

14 FIF-IN.W2

15 FIF-IN.W3

16 FIF-IN.W4

C1522:
Anzeige aller
Prozessdaten-Worte zum
Grundgerät
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 18.7-15DE 06/2004

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1523 1...16 23052d =
5A0Ch

 0 [1] 65535 U16

Anzeige der Prozessdaten-Worte 1 ... 16, die vom Grundgerät zum Funk-
tionsmodul übertragen werden:

Subcode Prozessdaten-Wort

1 FIF-Statuswort 1 (FIF-STAT1)

2 FIF-Statuswort 2 (FIF-STAT2)

3 Ausgangsfrequenz mit Schlupf (MCTRL1-NOUT+SLIP)

4 Ausgangsfrequenz ohne Schlupf (MCTRL1-NOUT)

5 Motor-Scheinstrom (MCTRL1-IMOT)

6 Prozessregler-Istwert (PCTRL1-ACT)

7 Prozessregler-Sollwert (PCTRL1-SET)

8 Prozessregler-Ausgang (PCTRL1-OUT)

9 Geräteauslastung (MCTRL1-MOUT)

10 Zwischenkreisspannung (MCTRL1-DCVOLT)

11 Hochlaufgeber-Eingang (NSET1-RFG1-IN)

12 Hochlaufgeber-Ausgang (NSET1-NOUT)

13 FIF-OUT.W1

14 FIF-OUT.W2

15 FIF-OUT.W3

16 FIF-OUT.W4

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1524 23051d =  0 [1] 6 FIX32d
5A0Bh 0 = 500 kBit/s

1 = 250 kBit/s
2 = 125 kBit/s
3 = 50 kBit/s
4 = 1000 kBit/s
5 = 20 kBit/s
6 = 10 kBit/s

C1523:
Anzeige aller
Prozessdaten-Worte vom
Grundgerät

C1524:
Anzeige der aktuell gültigen
Übertragungsrate
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Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1525 1 23050d =  0 [1] 127 FIX32

2
d

5A0Ah 0 [1] 6

DieseCodestelle spiegelt die Schalterstellungwieder, die imMomenteinge-
stellt ist.

Subcode1, Knotenadresse:

Schalter S1 S2 S3 S4 S5 S6 S7

Wertigkeit 64 32 16 8 4 2 1

Subcode2, Übertragungsrate:

Schalter S8 S9 S10

Wertigkeit 4 2 1

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1527 1...2 23048d =  0 [1] 2 FIX32d
5A08h

[ ]

Subcode 1, Anzeige Guard Time: CANopen-Index I-100Chex

Subcode 2, Anzeige Life Time Factor: CANopen-Index I-100Dhex

 Hinweis!
Die Default-Werte für Guard Time und Life Time Factor sind 0.

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1528 - 23047d =
5A07h

 0,
1,
3

FIX32

3,
4,
128

Auswahl Beschreibung der Meldung

0 Fehlerfreie Initialisierung

1 Falsche EEPROM-Werte, Lenze-Einstellung geladen

2 EKZ-Unterstandsänderung, normaler Betrieb

3 EKZ-Hauptstandsänderung, Lenze-Einstellung geladen

4 Seriennummer am Speicherende war defekt, normaler Betrieb

128 Seriennummer defekt, keine CAN-Kommunikation

C1525:
Anzeige aktuelle
DIP-Schalter-Stellung

C1527:
Anzeige aktuelle Zeit
Node Guarding Protocol

C1528:
Informationen zur
Initialisierung
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Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1530 23045d =  0 [1] 5 FIX32d
5A05h 0: CAN-Controller Initiali-

sierung
1: Pre-Operational
2: Operational
3: Stopped
4: Warning
5: Bus-Off
6: Auto-Baud aktiv

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1531 1...3 23044d =
5A04h

 0 [1] 65535 FIX32

Es werden die eingehenden Telegramme der Prozessdaten-Objekte
RPDO1 ... RPDO3 pro Sekunde gezählt:

ƒ Subcode 1: RPDO1

ƒ Subcode 2: RPDO2

ƒ Subcode 3: RPDO3

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1532 1...3 23043d =
5A03h

 0 [1] 65535 FIX32

Es werden die eingehenden Telegramme der Prozessdaten-Objekte
RPDO1 ... RPDO3 gezählt:

ƒ Subcode 1: RPDO1

ƒ Subcode 2: RPDO2

ƒ Subcode 3: RPDO3

Bei einem Überlauf des Zählers wird wieder von 0 aus gezählt.

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1533 1...3 23042d =
5A02h

 0 [1] 65535 FIX32

Es werden die abgehenden Telegramme der Prozessdaten-Objekte
TPDO1 ... TPDO3 pro Sekunde gezählt:

ƒ Subcode 1: TPDO1

ƒ Subcode 2: TPDO2

ƒ Subcode 3: TPDO3

C1530:
Anzeige CAN-Status

C1531:
Anzeige RPDO
Datenzyklen pro Sekunde

C1532:
Anzeige RPDO Datenzyklen

C1533:
Anzeige TPDO
Datenzyklen pro Sekunde
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Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1534 1...3 23041d =
5A01h

 0 [1] 65535 FIX32

Es werden die abgehenden Telegramme der Prozessdaten-Objekte
TPDO1 ... TPDO3 gezählt:

ƒ Subcode 1: TPDO1

ƒ Subcode 2: TPDO2

ƒ Subcode 3: TPDO3

Bei einem Überlauf des Zählers wird wieder von 0 aus gezählt.

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1535 1...2 23040d =
5A00h

 0 [1] 65535 FIX32

Es werden die abgehenden Telegramme der Servicedatenobjekte SDO1
(Subcode 1)und SDO2 (Subcode 2) gezählt.

Bei einem Überlauf des Zählers wird wieder von 0 aus gezählt.

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1536 1...2 23039d =
59FFh

 0 [1] 65535 FIX32

Es werden die ankommenden Telegramme der Servicedatenobjekte SDO1
(Subcode 1) und SDO2 (Subcode 2) gezählt.

Bei einem Überlauf des Zählers wird wieder von 0 aus gezählt.

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1537 1...4 23038d =
59FEh

 0 [1] 65535 FIX32

Es werden alle Telegramme gezählt:

ƒ Subcode 1: RPDO1 ... RPDO3

ƒ Subcode 2: TPDO1 ... TPDO3

ƒ Subcode 3: SDO1/2-IN

ƒ Subcode 4: SDO1/2-OUT

Bei einem Überlauf des Zählers wird wieder von 0 aus gezählt.

C1534:
Anzeige TPDO Datenzyklen

C1535:
Anzeige SDO gesendet

C1536:
Anzeige SDO empfangen

C1537:
Anzeige PDO/SDO gesamt
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18.7.1

 18.7-19DE 06/2004

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1540 1...3 23035d =
59FBh

0 0 [1] 3 FIX32

Subcode Beschreibung

1 RPDO1, TPDO1

2 RPDO2, TPDO2

3 RPDO3, TPDO3

Auswahl Beschreibung

0 Adressierung nach CANopen (Default Identifier)

1 Adressierung nach C1541/C1542

2 Adressierung nach Lenze Systembus

3 Adressierung nach CANopen-Index I-14XXhex / I-18Xxhex (Variable Identifier)

 Hinweis!
Unterschiedliche Adressierungsarten können zu doppelten
Identifiern führen.

Über diese Codestelle erfolgt die Auswahl der Quelle für die resultierenden
Adressen der RPDO/TPDO Prozessdaten-Objekte (PDO’s) auf dem CAN-Bus.
Zur Auswahl stehen eine Adressierung nach CANopen, selektive Adressie-
rung über C1541/C1542 nach Lenze Systembus oder CANopen-Objekt
I-14XXhex / I-18XXhex. Jedes der Prozessdaten-Objektpaare RPDO1/TPDO1
bis RPDO3/TPDO3 ist durch die Subcodes 1..3 für sich einstellbar.

 Hinweis!
Das Ändern der Quelladresse in einen oder mehreren Subcodes
wird erst durch erneutes Netzschalten der Baugruppe/des
Antriebes oder durch Senden eines der
Netzwerkmanagement-Befehle Reset_Node oder
Reset_Communication über den CAN zum Funktionsmodul
wirksam.

C1540:
RPDO/TPDO - Adressierung
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Wird auf CANopen-Index I-1400hex, I-1401hex, I-1402hex, I-1800hex,
I-1801hex oder I-1802hex ein neuer Wert geschrieben, so wird die Adressie-
rung des entsprechenden Prozessdaten-Objektpaares bzw. der Subcode-
stelle unter Codestelle C1540 auf CANopen I-14XXhex/I-18XXhex (Wert 3)
umgestellt. Die Änderung von I-1400hex - I-1402hex, I-1800hex - I-1802hex
wird sofort wirksam.

Berechnung der Identifier für die Prozessdaten-Objekte nach CANopen

Prozessdaten-Objekt Allgemeine Berechnung

RPDO1 512 + Knotenadresse

RPDO2 768 + Knotenadresse

RPDO3 1024 + Knotenadresse

TPDO1 384 + Knotenadresse

TPDO2 640 + Knotenadresse

TPDO3 896 + Knotenadresse

Berechnung der Identifier über Codestelle C1541/C1542

Prozessdaten-Objekt Allgemeine Berechnung Lenze-Einstellung

RPDO1 384 + C1541/1 384 + 129

RPDO2 384 + C1541/2 384 + 257

RPDO3 384 + C1541/3 384 + 385

TPDO1 384 + C1542/1 384 + 1

TPDO2 384 + C1542/2 384 + 258

TPDO3 384 + C1542/3 384 + 386

Berechnung der Identifier nach Lenze Systembus

Prozessdaten-Objekt Allgemeine Berechnung

RPDO1 512 + Knotenadresse

RPDO2 640 + Knotenadresse

RPDO3 768 + Knotenadresse

TPDO1 384 + Knotenadresse

TPDO2 641 + Knotenadresse

TPDO3 769 + Knotenadresse

Berechnung der Identifier nach CANopen-Index I-14XXhex / I-18XXhex

Prozessdaten-Objekt Allgemeine Berechnung

RPDO1 Index I-1400hex, Subindex 1

RPDO2 Index I-1401hex, Subindex 1

RPDO3 Index I-1402hex, Subindex 1

TPDO1 Index I-1800hex, Subindex 1

TPDO2 Index I-1801hex, Subindex 1

TPDO3 Index I-1802hex, Subindex 1

Beziehung zu CANopen
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 18.7-21DE 06/2004

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1541 1...3 23034d =
59FAh

- 0 [1] 1663 FIX32

Enthält einer der Subcodesder CodestelleC1540denWert 1 für die selektive
Adressierung sowird die Codestelle C1541wirksam. Hier können die Adres-
senderProzessdaten-Eingangsobjekteüberdrei Subcodes individuell einge-
stellt werden:

ƒ Subcode 1: RPDO1

ƒ Subcode 2: RPDO2

ƒ Subcode 3: RPDO3

 Hinweis!
Das Ändern der Adresse in einen oder mehreren Subcodes wird
erst durch erneutes Netzschalten der Baugruppe/des Antriebes
oder durch Senden eines der Netzwerkmanagement-Befehle
Reset_Node oder Reset_Communication über den CAN zum
Funktionsmodul wirksam.

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1542 1...3 23033d =
59F9h

- 0 [1] 1663 FIX32

Enthält einer der Subcodesder CodestelleC1540denWert 1 für die selektive
Adressierungwird die Codestelle C1542wirksam. Hier können die Adressen
der Prozessdaten-Ausgangsobjekte über 3 Subcodes individuell eingestellt
werden:

ƒ Subcode 1: TPDO1

ƒ Subcode 2: TPDO2

ƒ Subcode 3: TPDO3

Zurücksetzen ist über die Codestelle C1508 möglich.

 Hinweis!
Das ändern der Adresse in einen oder mehreren Subcodes wird
erst durch erneutes Netzschalten der Baugruppe/des Antriebes
oder durch Senden eines der Netzwerkmanagement-Befehle
Reset_Node oder Reset_Communication über den CAN zum
Funktionsmodul wirksam.

C1541:
Selektive Adressierung
RPDO

C1542:
Selektive Adressierung TPDO
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Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1543 1...3 23032d =
59F8h

 0 [1] 2047 FIX32

In den drei Subcodes dieser Codestelle können die resultierenden Identifier
der Prozessdaten-Eingangsobjekte ausgelesen werden:

ƒ Subcode 1: RPDO1

ƒ Subcode 2: RPDO2

ƒ Subcode 3: RPDO3

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1544 1...3 23031d =
59F7h

 0 [1] 2047 FIX32

In den drei Subcodes dieser Codestelle können die resultierenden Identifier
der Prozessdaten-Ausgangsobjekte ausgelesen werden:

Subcode 1: ID TPDO1

Subcode 2: ID TPDO2

Subcode 3: ID TPDO3

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1545 1...3 23030d =
59F6h

0 0 [1 ms] 65535 FIX32

Im ereignisgesteuerten/zyklischen Betrieb (siehe auch C1560, Tx-Mo-
dus TPDO1...3) kann hier die Zykluszeit angegeben werden, mit der die ein-
zelnen Prozessdaten-Objekte auf den CAN-Bus gesendet werden:

ƒ Subcode 1: TPDO1

ƒ Subcode 2: TPDO2

ƒ Subcode 3: TPDO3

 Hinweis!
Eine Änderung der Zykluszeit wird sofort wirksam.
Ein Wert von 0 deaktiviert das zyklische Senden des
Prozessdaten-Objektes.

C1543:
Anzeige
resultierender Identifier
RPDO

C1544:
Anzeige
resultierender Identifier TPDO

C1545:
Zykluszeiten TPDO1..3
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Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1546 23029d =
59F5h

128 0 [1] 2047 FIX32

Die Codestelle C1546 enthält den Identifier, mit dem das Sync-Telegramm
empfangen wird. Durch den Empfang des Sync-Telegramms kann die Bau-
gruppe zum Beispiel ihre Prozessdaten-Objekte auf den CAN-Bus senden.

 Hinweis!
Eine Änderung des Identifiers wird sofort wirksam.

DerCANopen-Index I-1005hex “COB-IDSYNCmessage”hat direktenEinfluss
auf diese Codestelle. Wird auf den Index 1005hex ein neuer Wert geschrie-
ben, so wird der Identifier für das Sync-Telegramm auch in diese Codestelle
übernommen. Beim Lesen des Index I-1005hexwird der unter C1547 gespei-
cherte Wert angezeigt.

Der CANopen-Index I-1005hex beinhaltet Sende- als auch Empfangs-Identi-
fier. Deshalb müssen zum Ändern des CANopen-Index die Codestellen
C1546 und C1547 denselbenWert haben.

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1547 23028d =
59F4h

128 0 [1] 2047 FIX32

Die Codestelle enthält den Identifier, mit dem das Sync-Telegramm gesen-
detwird. Ist zumBeispiel eine Zykluszeit für das senden von Sync-Telegram-
meneingestellt, wirdmit demhier eingestelltem Identifier das Sync auf den
CAN-Bus gesendet.

 Hinweis!
Eine Änderung des Identifiers wird sofort wirksam.

DerCANopen-Index I-1005hex “COB-IDSYNCmessage”hat direktenEinfluss
auf diese Codestelle. Wird auf den Index I-1005hex ein neuerWert geschrie-
ben, so wird der Identifier für das Sync-Telegramm auch in diese Codestelle
übernommen. Beim Lesen des Index I-1005hex wird der hier gespeicherte
Wert angezeigt.

Der CANopen-Index I-1005hex enthält Sende- als auch Empfangs-Identifier.
Deshalb müssen zum Ändern des CANopen-Index die Codestellen C1546
und C1547 denselbenWert haben.

C1546:
Sync Rx Identifier

Beziehung zu CANopen

C1547:
Sync Tx Identifier

Beziehung zu CANopen
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Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1548 1..3 23027d =
59F3h

/1: 1
/2: 0
/3: 0

0 [1] 240 FIX32

DerWert dieser Codestelle gibt an, dass bei dem x-ten empfangenen SYNC-
Telegramm, mit x = 0..240, die Prozess-Eingangsdaten (RPDO) zum An-
triebsregler weitergegeben werden sollen.

Ist hier z. B. ein Wert von 23 gespeichert, dann werden die neuen Eingang-
sprozessdaten-Objekte auf RPDO1 ... RPDO3erst nachdem23ten Sync-Tele-
gramm vom Antriebsregler übernommen.

Für jedes Prozess-Eingangsdatenobjekt kann die Syncrate individuell einge-
stellt werden:

ƒ Subcode 1: RPDO1

ƒ Subcode 2: RPDO2

ƒ Subcode 3: RPDO3

Wird eine Syncrate von 0 eingestellt, sowerden die Prozess-Eingangsdaten-
objekte sofort übernommen.

 Hinweis!
Es werden auch nur die Sync-Telegramme gezählt, die mit dem
unter C1546 eingestelltem Identifier vom Funktionsmodul
E82ZAFUC empfangen wurden. Eine Änderung der Syncrate wird
sofort wirksam.

Die CANopen-Indizes I-1400hex, I-1401hex und I-1402hex (Receive PDOCom-
munication Parameter), jeweils Subindex 2 (transmission type), werden di-
rektaufdieSubcodesderCodestelleC1548abgebildet.WirdzumBeispiel In-
dex I-1402hex gelesen, so kommt als Antwort der Wert, der in Codestelle
C1548 Subcode 3, zurück. Wird der Index I-1401hex mit einem neuen Wert
beschrieben, sowirdauchdieCodestelleC1548, Subcode2,mitdiesemWert
beschrieben.

Index Abbildung auf Lenze-Codestelle

Index I-1400hex, Subindex 2 Codestelle C1548, Subcode 1

Index I-1401hex, Subindex 2 Codestelle C1548, Subcode 2

Index I-1402hex, Subindex 2 Codestelle C1548, Subcode 3

 Hinweis!
Ein Wert von 0 an den entsprechenden Subcodes von C1548 wird
unter den CANopen-Indexen I-1400hex, I-1401hex oder I-1402hex,
jeweils Subindex 2 (transmission type) mit demWert 254
wiedergespiegelt.

C1548:
Syncrate RPDO 1 ... 3

Beziehung zu CANopen
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Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1549 1..3 23026d =
59F2h

1 1 [1] 240 FIX32

DerWert dieserCodestelle gibt an, dassnachdemx-ten,mit x=1..240, emp-
fangenen SYNC-Telegramm die Prozess-Ausgangsdatenobjekte
TPDO1 ... TPDO3 gesendet werden sollen.

Für jedes Prozess-Ausgangsdatenobjekt kanndieSyncrate individuell einge-
stellt werden:

ƒ Subcode 1: TPDO1

ƒ Subcode 2: TPDO2

ƒ Subcode 3: TPDO3

 Hinweis!
Es werden auch nur die Sync-Telegramme gezählt, die mit dem
unter C1546 eingestelltem Identifier vom Funktionsmodul
E82ZAFUC empfangen wurden.
Eine Änderung der Syncrate wird sofort wirksam.

Die CANopen-Indizes I-1800hex, I-1801hex und I-1802hex (Transmit PDO
Communication Parameter), jeweils Subindex 2 (transmission type),
werden direkt auf die Subcodes der Codestelle C1549 abgebildet. Wird zum
Beispiel Index I-1802hex gelesen, so kommt als Antwort der Wert, der in
Codestelle C1549, Subcode 3, zurück. Wird der Index I-1801hex mit einem
neuenWert beschrieben, sowird auch die Codestelle C1549, Subcode 2,mit
diesemWert beschrieben.

Index Abbildung auf Lenze-Codestelle

Index I-1800hex, Subindex 2 Codestelle C1549, Subcode 1

Index I-1801hex, Subindex 2 Codestelle C1549, Subcode 2

Index I-1802hex, Subindex 2 Codestelle C1549, Subcode 3

Ausnahme: Wird über Index I-1800hex, I-1801hex oder I-1802hex ein Wert
von 254 gelesen, dann gelten die Einstellungen unter Codestellen C1549
und C1560, Subcode 1, 2 oder 3. Wird über Index I-1800hex, I-1801hex oder
I-1802hex einWert von254geschrieben, dannwirddieCodestelle C1560am
entsprechenden Subcode auf den Wert 2 (ereignisgesteuert oder zyklisch)
gesetzt.

C1549:
Syncrate TPDO1..3

Beziehung zu CANopen
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Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1550 23025d =
59F1h

0 0 [1 ms] 65535 FIX32

Intervallzeit,mit demein SYNC-TelegrammaufdenCAN-Bus gesendetwird.

 Hinweis!
Mit C1550 = 0 deaktiviert das zyklische Senden des
Sync-Telegramms. Eine Änderung der Zykluszeit wird sofort
wirksam.
Mit C1550 >0 wird automatisch das Bit 30 des CANopen-Index
I-1005hex auf denWert ”1” ( = Erzeugung von
Sync-Telegrammen) gesetzt.

Der CANopen-Index I-1006hex “Communication Cycle Period” spiegelt den
Inhalt der Codestelle C1550 wieder (Zeiteinheit: µs).

Da die Datenverarbeitungsgeschwindigkeit des Funktionsmoduls bei 1000
µs liegt,wird eine Eingabeüber CANopen-Index I-1006hex auf ein ganzzahli-
ges vielfaches von 1000 µs gerundet und unter C1550 abgespeichert. Wird
derCANopen-Index I-1006hex gelesen, sowirdder Inhalt dieserCodestelle in
Mikrosekunden als Antwort zurückgesendet.

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1551 1 ... 3 23024d =
59F0h

0 0 [1 ms] 65535 FIX32

In den Subcodes dieser Codestelle kann für die Objekte TPDO1 ... TPDO3 die
minimale Verzögerungszeit zwischen zwei PDO’s eingestellt werden:

ƒ Subcode 1: TPDO1

ƒ Subcode 2: TPDO2

ƒ Subcode 3: TPDO3

DerCANopen-Index I-180x/Subindex3“TransmitPDOxCommunicationPa-
rameter” spiegelt den Inhalt der Codestelle C1551/1...3 wieder.

C1550:
Sync Tx Zykluszeit

Beziehung zu CANopen

C1551:
Inhibit Time

Beziehung zu CANopen
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Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1560 1...3 23015d =
59E7h

/1: 0
/2: 2

0 [1] 3 FIX32
59E7h /2: 2

/3: 2

Diese Codestelle enthält eine Auswahl, die angibt, bei welchem Ereignis die
Prozess-Ausgangsdatenobjekte TPDO1 ... TPDO3 gesendet werden sollen.

Für jedes Prozess-Ausgangsdatenobjekt kann individuell durch Trennung in
Subcodes eine Auswahl getroffen werden:

ƒ Subcode 1: TPDO1

ƒ Subcode 2: TPDO2

ƒ Subcode 3: TPDO3

Auswahl Beschreibung

0 Sync mit Response
Die Prozess-Ausgangsdatenobjekte werden bei einem empfangenen Sync-Tele-
gramm gesendet.
Es werden nur die Sync-Telegramme gezählt, die mit dem unter C1546 eingestell-
tem Identifier empfangen wurden. Außerdem kann unter C1549 eingestellt
werden, dass erst nach dem x-ten Sync-Telegramm, mit x = 1..240, die Prozess-Aus-
gangsdatenobjekte gesendet werden sollen.

1 Sync ohne Response
Es werden keine Prozess-Ausgangsdatenobjekte gesendet. Mit dieser Auswahl wird
das versenden von TPDO1 ... TPDO3 deaktiviert.
Die Ausgangsdaten im Funktionsmodul selber werden aktualisiert und können über
ein “remote transmit request” (siehe CANopen DS301 V4.02, CiA) angefordert
werden.
Eine unnötige Belastung des CAN kann in diesem Fall vermieden werden.

2 Ereignis (mit Maske)/zykl. (Auswahl C1545)
Wird dieser Wert in einem der drei vorhandenen Subcodes eingetragen, so wird
dieses Prozess-Ausgangsdatenobjekt entweder ereignisgesteuert oder zyklisch ge-
sendet. Ist für dasselbe Objekt TPDO1 ... TPDO3 unter der Codestelle C1545 eine
Zykluszeit angegeben, wird dieses Objekt zyklisch gesendet. Ist die Zykluszeit Null,
so wird bei einem Ereignis, sprich einem Bitwechsel innerhalb des TPDO-Objektes,
dieses gesendet.

3 Ereignisgesteuert (mit Maske) mit zyklischer Überlagerung
Bei dieser Auswahl wird das Prozess-Ausgangsdatenobjekt ereignisgesteuert und
zyklisch gesendet. Das bedeutet, dass das Objekt mit der unter C1545 eingetrage-
nen Zykluszeit gesendet wird. Zusätzlich wird das Objekt gesendet, wenn sich ein
oder mehrere Bits innerhalb des TPDO-Objektes ändern.

 Hinweis!
ƒ Eine Änderung des Tx-Modus für ein
Prozess-Ausgangsdatenobjekt wird sofort wirksam.

ƒ Wird ereignisgesteuert (auch bei zyklischer Überlagerung)
gesendet, können durch maskieren des Objektes mit den
Codestellen C1561 bis C1563 bestimmte Bits ausgeblendet
werden. Dadurch wird das TPDO-Objekt bei einem Bitwechsel
nicht gesendet.

C1560:
Tx-Modus TPDO1...3
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Bei einemWert von 0 in Codestelle C1560, Subcodes 1..3, wird unter CANo-
pen-Index I-1800hex, I-1801hex oder I-1802hex, jeweils Subindex 2, derWert
von Codestelle C1549, Subcode 1, 2 oder 3 wiedergespiegelt.

EinWert von1unterCodestelleC1560wirdunterCANopen-Index I-1800hex,
I-1801hex oder I-1802hex mit demWert 252 angezeigt, ein Wert von 2 oder
3 unter Codestelle C1560 wird unter CANopen-Index I-1800hex, I-1801hex
oder I-1802hex mit dem Wert 254 angezeigt. Beim Beschreiben von CANo-
pen-Index I-1800hex, I-1801hex oder I-1802hex besteht diese Beziehung in
gleicher Weise, siehe Tabelle.

Wert in Codestelle C1560, Subcodes 1...3 Wert in CANopen-Index I-180xhex, Subindex 2

0 Wert 1..240 in Codestelle C1549, Subcode 1...3

1 252

2 oder 3 254

Beziehung zu CANopen



Funktionsmodul E82ZAFUC0xx (CANopen)
Lenze-Codestellen und CANopen-Objekte

Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen

18
18.7

18.7.1

 18.7-29DE 06/2004

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1561 1...4 23014d =
59E6h

65535 0 [1] 65535 FIX32

Subcode Beschreibung

1 FIF-OUT1.W1

2 FIF-OUT1.W2

3 FIF-OUT1.W3

4 FIF-OUT1.W4

Durch die Maske können ein oder mehrere Bits des Prozess-Ausgangsdate-
nobjektes TPDO1 ausgeblendet werden.

Das ereignisgesteuerte Senden des TPDO-Objektes kann zum Beispiel von
nur einem Bit (hier Wert 4 für Bit2) abhängig gemacht werden (siehe auch
Codestelle C1560).

 Hinweis!
Eine Änderung der Maske für ein Prozess-Ausgangsdatenobjekt
TPDO1 wird sofort wirksam.

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1562 1...4 23013d =
59E5h

65535 0 [1] 65535 FIX32

Subcode Beschreibung

1 FIF-OUT2.W1

2 FIF-OUT2.W2

3 FIF-OUT2.W3

4 FIF-OUT2.W4

Durch die Maske können ein oder mehrere Bits des Prozess-Ausgangsdate-
nobjektes TPDO2 ausgeblendetwerden. Das ereignisgesteuerte Sendendes
TPDO-ObjekteskannzumBeispiel vonnureinemBit (hierWert4 fürBit2)ab-
hängig gemacht werden (siehe auch Codestelle C1560).

 Hinweis!
Eine Änderung der Maske für ein Prozess-Ausgangsdatenobjekt
TPDO2 wird sofort wirksam.

C1561:
Masken TPDO1

C1562:
Masken TPDO2
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Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1563 1...4 23012d =
59E4h

65535 0 [1] 65535 FIX32

Subcode Beschreibung

1 FIF-OUT3.W1

2 FIF-OUT3.W2

3 FIF-OUT3.W3

4 FIF-OUT3.W4

Durch dieMaske können ein odermehrere Bits des Prozess-Ausgangsdaten-
objektes TPDO3 ausgeblendet werden. Das ereignisgesteuerte Senden
TPDO-ObjekteskannzumBeispiel vonnureinemBit (hierWert4 fürBit2)ab-
hängig gemacht werden kann (siehe auch Codestelle C1560).

 Hinweis!
Eine Änderung der Maske für ein Prozess-Ausgangsdatenobjekt
TPDO3 wird sofort wirksam.

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1564 23011d = 0 0 / 1 FIX32d
59E3h

Im Zustand Operational werden die ereignisgesteuerten TPDO’s immer bei
einem Ereigniswechsel gesendet.

Mit Auswahl ”1”werdendie ereignisgesteuerten TDO’s bereits danneinma-
lig gesendet, wenn nach dem Einschalten der Zustand von Pre-Operational
nach Operational wechselt.

C1563:
Masken TPDO3

C1564:
Tx-Modus TPDO
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Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1565 1: SDO2 23010d = /1: 0
/

0 [1] 3 FIX32

2: PDO1
d

59E2h
/
/2: 1
/3: 1

0: deaktiviert
1 kti i t3: PDO2

/3: 1
/4: 1

1: aktiviert
2: Empfangsrichtung aktiv

4: PDO3
/4: 1 2: Empfangsrichtung aktiv

3: Senderichtung aktiv

Der Status von SDO2 (Parameterdatenkanal 2) und der PDO’s kann entspre-
chend der obigen Tabelle geändert werden.

Beispielsweise ist SDO2werksseitig deaktiviert. Über die Codestelle C1565,
Subcode 1, kann SDO2mit Auswahl = 1 aktiviert werden.

 Hinweis!
Durch die Analogie zwischen CANopen-Indizes und
Lenze-Codestellen greift die Codestelle auf das Bit 31 der
folgenden CANopen-Indizes zu:
ƒ Index 1201, Subindex 1/2
ƒ Index 140x (RPDOx), Subindex 1
ƒ Index 180x (TPDOx), Subindex 1

Einstellmöglichkeiten Status Bit 31 für Richtung

Auswahl Bedeutung Empfang (rx) Senden (tx)

0 deaktiviert 1 1

1 Beide Richtungen der
SDO/PDO sind aktiviert

0 0

2 Nur die empfangene
SDO/PDO ist aktiviert

0 1

3 Nur die sendende SDO/
PDO ist aktiviert

1 0

C1565:
Freischalten von SDO2 und
PDO’s

Beziehung zu CANopen
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18.7.2 Implementierte CANopen-Objekte

Lenze-Geräte können sowohl mit Lenze-Codestellen als auch mit den
herstellerunabhängigen “CANopen-Objekten” parametriert werden. Für
eine vollständig CANopen-konforme Kommunikation dürfen ausschließlich
nur die CANopen-Objekte zur Parametrierung benutztwerden. Die in dieser
Anleitung beschriebenen CANopen-Objekte sind im “CiA Draft Standard
301/Version 4.02” definiert.

Viele CANopen-Objekte lassen sich auf Lenze-Codestellen abbilden. Im Ab-
schnitt “Beziehung zu CANopen” sind die Auswirkungen auf Lenze-Code-
stellen durch Ändern der CANopen-Objekte erläutert.

 Hinweis!
Einige der verwendeten Begriffe entstammen dem in englischer
Sprache verfassten CANopen-Protokoll. Die Übersetzung dieser
Begriffe ist nur bedingt zulässig.
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 Hinweis!
Die Funktionalitäten von CANopen-Index und Lenze-Codestelle
sind nicht identisch.
Zwischen CANopen-Indizes und Lenze-Codestellen bestehen
Abhängigkeiten.

CANopen Lenze

Indexhex Subindex Benennung Code Subcode Bennenung
I-1005 0 Sync COB-ID C1546 0 Sync Rx-ID

C1547 0 Sync Tx-ID

I-1006 0 Sync Rate C1550 0 Sync Tx-Zykluszeit

I-100C 0 Guard Time C1527 1 Anzeige Guard Time

I-100D 0 Life Time Faktor C1527 2 Anzeige Life Time Faktor

I-1011 0 Restore Default Values C0002 0 Parametersatz-Transfer (mit
Wert ”31”)

I-1201 1 SDO2 (rx) Gültigkeit und COB-ID C1565 1 Freischalten von SDO’s und
PDO’

2 SDO2 (tx) Gültigkeit und COB-ID
PDO’s

I-1400 1 RPDO1 Gültigkeit und COB-ID C1543 1 Anzeige ID

C1565 2 Freischalten / Gültigkeit

2 RPDO1 Transmission Type C1548 1 Sync Rate RPDO1

I-1401 1 RPDO2 Gültigkeit und COB-ID C1543 2 Anzeige ID

C1565 2 Freischalten / Gültigkeit

2 RPDO2 Transmission Type C1548 2 Sync Rate RPDO2

I-1402 1 RPDO3 Gültigkeit und COB-ID C1543 3 Anzeige ID

C1565 3 Freischalten / Gültigkeit

2 RPDO3 Transmission Type C1548 3 Sync Rate RPDO3

I-1600 1 RPDO1MappingWort 1 C1511 1 Konfiguration PAW 1

2 RPDO1MappingWort 2 2 Konfiguration PAW 2

3 RPDO1MappingWort 3 3 Konfiguration PAW 3

4 RPDO1MappingWort 4 4 Konfiguration PAW 4

I-1601 1 RPDO1MappingWort 1 5 Konfiguration PAW 5

2 RPDO1MappingWort 2 6 Konfiguration PAW 6

3 RPDO1MappingWort 3 7 Konfiguration PAW 7

4 RPDO1MappingWort 4 8 Konfiguration PAW 8

I-1602 1 RPDO1MappingWort 1 9 Konfiguration PAW 9

2 RPDO1MappingWort 2 10 Konfiguration PAW 10

3 RPDO1MappingWort 3 11 Konfiguration PAW 11

4 RPDO1MappingWort 4 12 Konfiguration PAW 12

Bezug zwischen
CANopen-Index und
Lenze-Codestelle
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LenzeCANopen

BennenungSubcodeCodeBenennungSubindexIndexhex
I-1800 1 TPDO1 COB-ID + Gültigkeit C1544 1 Anzeige ID

C1565 2 Gültigkeit

2 TPDO1 Transmission Type C1560 1 Tx-Mode

C1549 1 Sync Rate (1 - 240)

3 TPDO1 Inhibit Time C1551 1 Inhibit Time

5 TPDO1 Event Time C1545 1 Zykluszeit

I-1801 1 TPDO2 COB-ID + Gültigkeit C1544 2 Anzeige ID

C1565 3 Gültigkeit

2 TPDO2 Transmission Type C1560 2 Tx-Mode

C1549 2 Sync Rate (1 - 240)

3 TPDO2 Inhibit Time C1551 2 Inhibit Time

5 TPDO2 Event Time C1545 2 Zykluszeit

I-1802 1 TPDO3 COB-ID + Gültigkeit C1544 3 Anzeige ID

C1565 4 Gültigkeit

2 TPDO3 Transmission Type C1560 3 Tx-Mode

C1549 3 Sync Rate (1 - 240)

3 TPDO3 Inhibit Time C1551 3 Inhibit Time

5 TPDO3 Event Time C1545 3 Zykluszeit

I-1A00 1 TPDO1MappingWort 1 C1510 1 Konfiguration PEW 1

2 TPDO1MappingWort 2 2 Konfiguration PEW 2

3 TPDO1MappingWort 3 3 Konfiguration PEW 3

4 TPDO1MappingWort 4 4 Konfiguration PEW 4

I-1A01 1 TPDO1MappingWort 1 5 Konfiguration PEW 5

2 TPDO1MappingWort 2 6 Konfiguration PEW 6

3 TPDO1MappingWort 3 7 Konfiguration PEW 7

4 TPDO1MappingWort 4 8 Konfiguration PEW 8

I-1A02 1 TPDO1MappingWort 1 9 Konfiguration PEW 9

2 TPDO1MappingWort 2 10 Konfiguration PEW 10

3 TPDO1MappingWort 3 11 Konfiguration PEW 11

4 TPDO1MappingWort 4 12 Konfiguration PEW 12
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Der CANopen Index I-1000hex gibt das Geräteprofil für dieses Gerät an. Au-
ßerdem können hier noch zusätzliche Informationen, die im Geräteprofil
selber definiert sind, untergebracht werden. Wird nach keinem speziellen
Geräteprofil gearbeitet, so ist der Inhalt 0000hex .

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1000 0 Device type U32 0 ... (232 - 1) ro

Bitbelegung in den Telegrammdaten

5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte

LSB
Geräte-Profil-Nummer

MSB
Zusätzliche Informationen

Lesen des Fehlerregisters

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1001 0 Error register U8 0 ... 255 ro

Fehlerzustand für folgende Bitbelegung im Datenbyte (U8):

Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 Fehlerzustand

0 0 0 0 0 0 0 0 Kein Fehler

0 0 0 0 0 0 0 1 Geräte-TRIP/ Fehler in
der Kommunikations-
baugruppe

0 0 0 1 0 0 0 1 Kommunikationsfehler

I-1000hex:
Device Type

I-1001hex:
Error Register
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Fehlerhistorie

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1003
0 Number of recorded er-

rors
U8 0 ... 255 rw

I 1003
1 - 10 Standard error field U32 0 .... (232 - 1) ro

Mit diesem Objekt ist erkennbar, dass ein Fehler in der Baugruppe und im
Grundgerät aufgetreten ist:

ƒ Sub-Index 0: Anzahl der gespeicherten Fehlermeldungen.

ƒ Sub-Index 1 - 10: Anzeige der Fehlerliste.
Die Fehlermeldungen (U32) bestehen aus einem 16 Bit Fehlercode und
einem 16 Bit umfassenden herstellerspezifischen Informationsfeld.

 Hinweis!
Die Werte im “Standard error field” unter Subindex 1 - 10
werden gelöscht, wenn Subindex “number of recorded errors”
mit demWert ”0” beschrieben wird.

Emergency Error - Codes

Fehlercode
[hex]

Ursache Eintrag im Error-Register (I-1001)
[hex]

0000 z Wegfall eines von mehreren Fehlers xx

z Wegfall eines einzigen Fehlers
(Zustand danach fehlerfrei)

00

1000 Grundgerät in TRIP 01

3100 Versorgungsspannung vom Grundge-
rät fehlerhaft oder ausgefallen

01

8100 Kommunikationsfehler (Warning) 11

8130 Life Guard Error oder Heartbeat Error 11

8210 PDO-Länge geringer als die erwartete 11

8220 PDO-Länge größer als die erwartete 11

8700 Überwachung des Sync-Telegramms 11

I-1003hex:
Pre-defined Error Field
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Mit diesem Objekt kann

ƒ für die Baugruppe das Erzeugen von Sync-Telegrammen ermöglicht
werden

ƒ der Wert des Identifiers beschrieben werden.

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1005 0 Identifier Sync Message U32 0 ... (232 - 1) rw

Erzeugen von Sync-Telegrammen

Zur Erzeugung von Sync-Telegrammen ist das Bit 30 (siehe unten) auf den
Wert ”1” zu setzen.

Der zeitlicheAbstandder Sync-Telegrammekannmit einemanderenObjekt
(Index I-1006hex) bestimmt werden.

Identifier beschreiben

Für den Empfang von PDOs ist als Lenze-Einstellung (und gemäß CANopen-
Spezifikation) im 11-Bit-Identifier der Wert 80hex eingetragen. Dies bedeu-
tet, dass alleBaugruppenwerksseitig auf das gleichen Sync-Telegrammein-
gestellt sind.

Sollen Sync-Telegrammenur vonbestimmtenKommunikationsbaugruppen
empfangen werden, so können deren Identifier mit einem Wert bis ein-
schließlich 7FFhex eingetragen werden. Eine Änderung des Identifiers darf
nur erfolgen, wenn die Kommunikationsbaugruppe kein Sync-Telegramm
sendet (Bit 30 = 0).

8. Byte 7. Byte 6. Byte 5. Byte

MSB U32 LSB

31 30 29 28 - 11 10 0

x 0/1 0 Wert je Bit: 0 11-Bit-Identifier

Bit-Nr. Wert Erklärung

0 - 10 X 11-Bit-Identifier

(11 - 28)* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht unterstützt. Jedes Bit in
29* 0

) Der Extended Identifier (29 Bit) wird nicht unterstützt. Jedes Bit in
diesem Bereich muss denWert ”0” haben.

30 0
1

Gerät erzeugt keine Sync-Telegramme.
Gerät erzeugt Sync-Telegramme.

31 X beliebig

Zykluszeit von Sync-Telegrammen einstellen

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1006 0 Communication cycle
period

U32 0 ... (232 - 1) rw

Bei demeingestelltenWert (Lenze-Einstellung) von t = 0werden keine Sync-
Telegramme erzeugt.

Die Vorgabe einer Zykluszeit ist mit dem Eintrag von ”1000” oder einem
ganzzahligen Vielfachen davonmöglich. Die Einheit der eingetragenen Zeit
ist [µs]. Der maximal einstellbare Wert beträgt 65535000 [µs].

Wennmit I-1005hex das Senden des Sync nicht aktiviert ist (Bit30 = 0), wird
mit der hier eingestellten Zeit das empfangene Sync-Telegramm über-
wacht.

I-1005hex:
Identifier Sync Message

I-1006hex:
Communication Cycle Period
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Bekanntgabe der Antriebsregler- und Kommunikationsbaugruppen-Be-
zeichnung

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1008 0 Manufacturer device
name

VS
{9 Zeichen}

Modulspezifisch const

Bekanntgabe der Softwareversion von Antriebsregler und Kommunikati-
onsbaugruppe

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-100A 0 Manufacturer Software
Version

VS
{11 Zeichen}

Modulspezifisch const

Überwachungszeit

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-100C 0 Guard time U16 0 ... 65535 rw

Die Überwachungszeit wird in [ms] angegeben.

Falls dieÜberwachungnicht unterstütztwerden soll, ist derDefault-Eintrag
von ”0” beizubehalten.

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-100D 0 Life time factor U8 0 ... 255 rw

Falls dieÜberwachungnicht unterstütztwerden soll, ist derDefault-Eintrag
von ”0” beizubehalten.

I-1008hex:
Manufacturer Device Name

I-100Ahex:
Manufacturer Software
Version

I-100Chex:
Guard Time

I-100Dhex:
Life Time Factor
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Speichern von Parametern in das EEPROM.

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1010 0 ... 2 store parameters U32 0 ... (232 - 1) ro

Bedeutung der Subindizes

Erklärung

Subindex Rechte Schreiben Lesen

0 ro Beim Schreibversuch erscheint fol-
d F hl ld

Max. unterstützter Subindex: 2

1 gende Fehlermeldung:
0601 0002hex

Speicherfunktionalität aller Para-
meter der Kommunikationsbau-
gruppe lesen

2 Speicherfunktionalität nur der
Kommunikationsparameter der
Objekte lesen

 Hinweis!
Für Subindex 1 und Subindex 2 wird lediglich der Wert 2
(automatisches Speichern der Parameter der
Kommunikationsbaugruppe) übertragen.

Bit-Belegung (Lesen)

MSB U32 LSB

31 30 ..... 1 0

0 0 0 0/1 0/1

Bedeutung der Bit-Belegung

Bit-Nr. Wert Erklärung

0 0/1 Wert 0: Kein automatisches Speichern von Parametern
Wert 1: Automatisches Speichern von Parametern

1 0/1 Wert 0: Kein Speichern von Parametern auf Befehl
Wert 1: Speichern von Parametern auf Befehl

2 ... 31 0

I-1010hex:
Store Parameters



Funktionsmodul E82ZAFUC0xx (CANopen)
Lenze-Codestellen und CANopen-Objekte
Implementierte CANopen-Objekte

18
18.7
18.7.2

18.7-40 DE 06/2004

Laden der Lenze-Einstellungen

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1011 0, 1 restore default parame-
ters

U32 0 ... (232 - 1) rw/ro

Bedeutung der Subindizes

Erklärung

Subindex Rechte Schreiben Lesen

0 ro Beim Schreibversuch erscheint fol-
gende Fehlermeldung:
0601 0002hex

Max. verfügbarer Subindex: 1

1 rw Lenze-Einstellung wird geladen Laden aller Parameter der Kommu-
nikationsbaugruppe möglich

Bit-Belegung (Lesen)

MSB U32 LSB

31 30 .... 1 0

0 0 0 0 0/1

Bedeutung der Bit-Belegung

Bit-Nr. Wert Erklärung

0 0/1 0: Laden der Parameter nicht möglich
1: Laden der Parameter möglich

1 ... 31 0

Bit-Belegung (Schreiben)

Neben Index und Subindex muss in den Telegrammdaten die Signatur
“load“ enthalten sein, damit das Laden von Parametern ausgeführt wird
(siehe Tabelle).

Signatur MSB LSB

ISO 8859 (ASCII) d a o l

hex 64 61 6F 6C

I-1011hex:
Restore Default Parameters
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Beim Auftreten und beimQuittieren eines Kommunikationsfehlers oder ei-
nes internen Fehlers des Kommunikationsmoduls oder des Antriebsreglers
(z. B. TRIP) wird eine Fehlermeldung über den CAN-Bus gesendet. Das Tele-
grammwird bei jedem Fehler einmalig abgesetzt.

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1014 0 COB-ID Emergency Ob-
ject

U32 0 ... (232 - 1) rw

Belegung des Datentelegramms

8. Byte 7. Byte 6. Byte 5. Byte

MSB U32 LSB

31 30 29 28 - 11 10 0

0/1 0 0 Wert je Bit: 0 11-Bit-Identifier

Bit-Nr. Wert Erklärung

0 - 10 0/1 11-Bit-Identifier

(11 - 28)* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht unterstützt. Jedes Bit
29* 0

) Der Extended Identifier (29 Bit) wird nicht unterstützt. Jedes Bit
in diesem Bereich muss denWert ”0” haben.

30 0 reserviert

31 0/1 0: Emergency Object gültig
1: Emergency Object ungültig

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1015 0 Inhibit Time Emergency U16 0 ... 65535 rw

MitdiesemObjektwirddieZeit zwischendemAuftreteneines internenBau-
gruppenfehlers bis zum Absetzen der Fehlermeldung auf den Bus (“COB-ID
Emergency Object”, Code: I-1014hex) vorgegeben.

Der eingetragene Wert multipliziert mit 0,1 ergibt die Verzögerungszeit
in [ms].

I-1014hex:
COB-ID Emergency Object

I-1015hex:
Inhibit Time Emergency
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Consumer Heartbeat Time

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1016 0 Consumer Heartbeat
Ti

U32 1 ro

1 Time rw

Subindex Erklärung

0 Anzahl Teilnehmer

1 Eintrag von Node-ID und Heartbeat Time des Teilnehmers

Bit-Belegung, Subindex 1

U32

31 - 24 23 - 16 15 - 0

Reserviert, Wert 0 Node-ID Heartbeat Time [ms]

Für die ConsumerHeartbeat Timewird dieÜberwachung eines Teilnehmers
ermöglicht.

Die ConsumerHeartbeat Timemuss einen größerenWert haben als die Pro-
ducer Heartbeat Time des zu überwachenden Teilnehmers.

Beim Überschreiten der eingetragenen Zeit sendet die Kommunikations-
baugruppe ein EMERGENCY-Telegrammmit dem Heartbeat Error 8130hex.

In der Codestelle C1514/Subcode 6 kann zusätzlich eine Reaktion für das
Grundgerät eingestellt werden.

Producer Heartbeat Time

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1017 0 Producer Heartbeat
Time

U32 0 ... 65535 rw

Das Heartbeat-Telegramm wird automatisch gesendet, sobald im Index
I-1017 einWert > 0 eingetragen ist. Die Zykluszeit entspricht dem eingetra-
genenWert in [ms].

Das Node Guarding ist abgeschaltet, wenn die Heartbeat Time aktiv ist.

Eintrag der Vendor-ID

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1018 0 ... 4 Identity Object Identity Modulspezifisch ro

Die von der “Organisation CAN in Automation e. V.” für Lenze vergebene
Identifikationsnummer ist über dieses Objekt auslesbar:

Subindex Bedeutung

0 Höchster Subindex

1 Vendor ID

2 Produktcode

3 Revisionsnummer

4 Seriennummer

I-1016hex:
Consumer Heartbeat Time

I-1017hex:
Producer Heartbeat Time

I-1018hex:
Identity Object



Funktionsmodul E82ZAFUC0xx (CANopen)
Lenze-Codestellen und CANopen-Objekte

Implementierte CANopen-Objekte

18
18.7

18.7.2

 18.7-43DE 06/2004

Es stehen zwei Objekte (CAN-Parameterdatenkanal 1 = I-1200hex und CAN-
Parameterdatenkanal 2 = I-1201hex) zur Parametrierung der Server SDO’s
zur Verfügung.

Mit dem Index I-1201 kann der Identifier in Empfangs- und Senderichtung
beschriebenwerden,während der Index I-1200 dazu nur Leserechte besitzt.
Der Server SDO Parameter ist nur gültig, wenn in beiden Übertragungsrich-
tungen (Subindex 1 und 2) das Bit 31 denWert ”0” enthält.

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1200 0 Server SDO1 Parameter SDO Param U 8 ro

1 Identifier Client → Ser-
ver (rx)

U 32 ro

2 Identifier Server →
Client (tx)

U 32 ro

I-1201 0 Server SDO2 Parameter U 8 ro

1 Identifier Client → Ser-
ver (rx)

U 32 rw

2 Identifier Server →
Client (tx)

U 32 rw

Subindex Erklärung

0 Max. unterstützter Subindex = 2

1 Spezifizierung des Empfangs-Identifiers

2 Spezifizierung des Sende-Identifiers

Belegung des Datentelegramms für Subindex 1 und 2

8. Byte 7. Byte 6. Byte 5. Byte

MSB U32 LSB

31 30 29 28 - 11 10 0

0/1 0 0 Wert je Bit: 0 11-Bit-Identifier

Erklärung

Bit-Nr. Wert Erklärung

0 - 10 X 11-Bit-Identifier

(11 - 28)* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht unterstützt. Jedes Bit in
29* 0

) Der Extended Identifier (29 Bit) wird nicht unterstützt. Jedes Bit in
diesem Bereich muss denWert ”0” haben.

30 0 reserviert

31 0/1 0: SDO gültig
1: SDO ungültig

I-1200hex / I-1201hex:
Server SDO Parameters
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Beispiel:

Es soll der SDO2 (Parameterkanal 2) des Antriebs mit der Knotenadresse 4
abgeschaltetwerden.DieserBefehlmussüberdenParameterkanal1 (SDO1)
vomMaster an die Kommunikationsbaugruppe gesendet werden.

Aus der Tabelle ( 18.6-3) ist der Basisidentifier des SDO2 mit 1600dez zu
entnehmen (Basisidentifier für Rückantwort: 1472dez).

Identifier = Basisidentifier + Knotenadresse = 1604dez = 0644hex

Umden Parameterdatenkanal abzuschalten (= ungültig), muss das Bit 31 in
Index I-1201, Subindex 1 und Subindex 2, auf denWert “1” gesetzt werden.
Daraus ergeben sich folgendeWerte, die in den Subindizes 1und2 einzutra-
gen sind:

I-1201/1: 80 00 00 00hex + 644hex = 80 00 06 44hex

I-1201/2: 80 00 00 00hex + 5C4hex = 80 00 05 C4hex

Belegung der Nutzdaten für I-1201/1:

Nutzdaten

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte

Kommando Index
Low Byte

Index
High Byte

Subindex U32

23
(Write request)

01 12 01
Client → Server (rx)

44hex 06hex 00 80hex

Belegung der Nutzdaten für I-1201/2:

Nutzdaten

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte

Kommando Index
Low Byte

Index
High Byte

Subindex U32

23
(Write request)

01 12 02
Server→ Client (tx)

C4hex 05hex 00 80hex
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 Stop!
Für Knotenadressen > 63 kann es zu einer Kollision mit
Identifiern des Parameterdatenkanals 1 kommen.

Der Anwender hat grundsätzlich die Möglichkeit entweder den werksseitig
eingestellten Identifier (Basisidentifier + Knotenadresse) oder anwenderde-
finierte Identifier zu verwenden. Bei Verwendung der Lenze-Einstellung
wirdder Identifier automatischaus der SummevonBasisidentifier undKno-
tenadresseerrechnetwährendderanwenderdefinierte Identifier alsabsolu-
ter Wert eingetragen werden muss.

Zur Aktivierung des Parameterdatenkanals 2 gibt es davon abhängig unter-
schiedliche Vorgehensweisen, die nachfolgend beschrieben sind:

Parameterdatenkanal 2unter VerwendungdesDefault-Basisidentifiersmit
automatischer Addition von Basisidentifier und Knotenadresse aktivieren.

1. Für den Empfangs-Identifier das Objekt I-1201/1hex auslesen:

Byte 1 2 3 4 5 6 7 8

Kom-
mando

Index
(Low
Byte)

Index
(High
Byte)

Subindex U 32

Werte 40
(Read

request)

01 12 01
Client →
Server
(rx)

00 00 00 00

ƒ Der Antrieb antwortet mit folgender Nachricht eines deaktivierten
(”ungültigen”) Parameterdatenkanals 2:

Byte 1 2 3 4 5 6 7 8

Kom-
mando

Index
(Low
Byte)

Index
(High
Byte)

Subindex U 32

Werte 43
(Read re-

)

01 12 01
Client →

Identifier = 640hex
+ Knotenadresse

00 80
(
sponse) Server

(rx)
Low
Word

High
Word

ƒ In den ausgelesenen Nutzdaten das Bit 31 = ”0” setzen (SDO 2
”gültig”). Für den Empfangs-Identifier das Objekt I-1201/1hex
beschreiben:

Byte 1 2 3 4 5 6 7 8

Kom-
mando

Index
(Low
Byte)

Index
(High
Byte)

Subindex U 32

Werte 23
(Write

)

01 12 01
Client →

Identifier = 640hex
+ Knotenadresse

00 00
(
request) Server

(rx)
Low
Word

High
Word

Parameterdatenkanal 2
aktivieren
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2. Für den Sende-Identifier das Objekt I-1201/2hex auslesen:

Byte 1 2 3 4 5 6 7 8

Kom-
mando

Index
(Low
Byte)

Index
(High
Byte)

Subindex U 32

Werte 40
(Read

request)

01 12 02
Server →
Client
(tx)

00 00 00 00

ƒ Der Antrieb antwortet mit folgender Nachricht eines deaktivierten
(”ungültigen”) Parameterdatenkanals 2:

Byte 1 2 3 4 5 6 7 8

Kom-
mando

Index
(Low
Byte)

Index
(High
Byte)

Subindex U 32

Werte 43
(Read re-

)

01 12 02
Server →

li

Identifier = 5C0hex
+ Knotenadresse)

00 80
(
sponse) Client

(tx)
Low
Word

High
Word

ƒ In den ausgelesenen Nutzdaten das Bit 31 = ”0” setzen (SDO 2
”gültig”). Für den Sende-Identifier das Objekt I-1201/2hex beschreiben:

Byte 1 2 3 4 5 6 7 8

Kom-
mando

Index
(Low
Byte)

Index
(High
Byte)

Subindex U 32

Werte 23
(Write

)

01 12 02
Server→

li

Identifier = 5C0hex
+ Knotenadresse)

00 00
(
request) Client

(tx)
Low
Word

High
Word

Nach Abschluss beider Vorgänge ist der SDO 2, abhängig von der Knotena-
dresse, jetzt aktiv.
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Parameterdatenkanal 2 unter Verwendung des Identifiers ohne
automatische Addition von Basisidentifier und Knotenadresse aktivieren.

 Hinweis!
Die Aktivierung des Parameterdatenkanals 2 mit
anwenderdefinierten Identifiern ist nur durch Laden der
Lenze-Einstellung (Werksabgleich) wieder rückgängig zu
machen.

1. Für den Empfangs-Identifier das Objekt I-1201/1hex beschreiben. Durch
den Eintrag ”1” in Bit 31 wird der Parameterdatenkanal 2 auf
”ungültig” gesetzt. Dadurch wird die automatische Addition von
Basisidentifier und Knotenadresse abgeschaltet. Der Identifier muss
durch einen absolutenWert vorgegeben werden.

Byte 1 2 3 4 5 6 7 8

Kom-
mando

Index
(Low
Byte)

Index
(High
Byte)

Subindex U 32

Werte 23
(Write

01 12 01
Client →

Identifier 00 80
(Write
request)

Client →
Server
(rx)

Low
Word

High
Word

ƒ Für den Empfangs-Identifier das Objekt I-1201/1hex erneut
beschreiben. Bit 31 = ”0” setzen:

Byte 1 2 3 4 5 6 7 8

Kom-
mando

Index
(Low
Byte)

Index
(High
Byte)

Subindex U 32

Werte 23
(Write

01 12 01
Client →

Identifier 00 00
(Write
request)

Client →
Server
(rx)

Low
Word

High
Word

2. Den oben beschriebenen Vorgang für den Sende-Identifier das Objekt
I-1201/2hex in gleicher Weise vollständig durchführen.
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Empfang von Kommunikationsparametern des PDO 1

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1400 0 Number of entries PDO
C

U 8 ro

1 COB-ID used by PDO Comm. U 32 rw

2 Transmission type U 8 rw

Subindex Erklärung

0 Max. unterstützter Subindex = 2

1 Einstellen des Identifiers für dieses PDO (200hex + Node-ID) 18.6-3

2 Einstellen des Übertragungstyps (siehe Tabelle)

Belegung des Datentelegramms

8. Byte 7. Byte 6. Byte 5. Byte

MSB U32 LSB

31 30 29 28 - 11 10 0

0/1 0/1 0 Wert je Bit: 0 11-Bit-Identifier

Erklärung Subindex 1:

Bit-Nr. Wert Erklärung

0 - 10 0/1 11-Bit-Identifier

(11 - 28)* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht unterstützt. Jedes Bit
29* 0

) Der Extended Identifier (29 Bit) wird nicht unterstützt. Jedes Bit
in diesem Bereich muss denWert ”0” haben.

30 0
1

RTR auf dieses PDO erlaubt (Lenze)
RTR auf dieses PDO nicht erlaubt (nicht einstellbar)

31 0
1

0: PDO aktiv
1: PDO inaktiv

Erklärung Subindex 2:

PDO-Übertragung

zyklisch synchron ereignisge-
steuert

Übertra-
gungstyp Erklärung

X X n = 1 ... 240 Durch Eingabe eines Wertes n,
wird bei jedem n-ten SYNC
dieses PDO übernommen.

X n = 254 PDO wird sofort übernom-
men.

I-1400hex:
Receive PDO1 (RPDO1)
Communication Parameter
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Empfang von Kommunikationsparametern des PDO 2

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1401 0 Number of entries PDO
C

U 8 ro

1 COB-ID used by PDO Comm. U 32 rw

2 Transmission type U 8 rw

Subindex Erklärung

0 Max. unterstützter Subindex = 2

1 Einstellen des Identifiers für dieses PDO (300hex + Node-ID) 18.6-3

2 Einstellen des Übertragungstyps (siehe Tabelle)

Die weitere Beschreibung zu diesem Objekt ist identisch zur Beschreibung
für 1400hex.

Empfang von Kommunikationsparametern des PDO 3

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1402 0 Number of entries PDO
C

U 8 ro

1 COB-ID used by PDO Comm. U 32 rw

2 Transmission type U 8 rw

Subindex Erklärung

0 Max. unterstützter Subindex = 2

1 Einstellen des Identifiers für dieses PDO (400hex + Node-ID) 18.6-3

2 Einstellen des Übertragungstyps (siehe Tabelle)

Die weitere Beschreibung zu diesem Objekt ist identisch zur Beschreibung
für 1400hex.

I-1401hex:
Receive PDO2 (RPDO2)
Communication Parameter

I-1402hex:
Receive PDO3 (RPDO3)
Communication Parameter
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Gemapped werden FIF-Prozessdaten-Worte, die vom Funktionsmodul an
das Grundgerät übertragen werden.

Der Eintrag im Subindex bezieht sich auf die Codestelle C1522 (Index
5A0Dhex) und den Subcode des gewähltenWortes.

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1522 1...16 23053d =
5A0Dh

- 0 [1] 65535 U16

Tab. 18.7-1 C1522, Anzeige Prozessdaten-Worte 1 ... 16, die vom Funktionsmodul zum
Grundgerät übertragen werden

Wirddie LängedesPDOreduziert, ist einEintragvon”0” fürdienichtgenutz-
tenWorte möglich.

Es können nur ganze Worte eingetragen werden. Die Objektlänge ist des-
halb konstant (16 Bit).

Der Subindex ist identisch mit dem gewähltenWert für das entsprechende
PAW in C1511.

 Hinweis!
Es besteht die Möglichkeit durch einen ”Dummy-Eintrag” Worte
nicht zu mappen (siehe Beispiel 3).

Mit diesemObjekt können Parameterdaten als RPDO1 empfangenwerden.

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1600 0 Anzahl der gemappten
Objekte

PDOMap-
ping

U 8 ro

1 RPDO1mappingWort 1

p g

U 32

2 RPDO1mappingWort 2 U 32

3 RPDO1mappingWort 3 U 32

4 RPDO1mappingWort 4 U 32

Eintrag in den Subindex des CANopen-Objektes Entspricht in C1511

Subindex
Index
(16 Bit)

Subindex (Lenze)
(8 Bit)

Obj.-Länge
(8 Bit) Subcode

Wert (Lenze-Ein-
stellung)

0 Maximal unterstützter Subindex: 4

1 5A0Dhex (1hex) 10hex 1 1 (PAW1)

2 5A0Dhex
1 16

(3hex) 10hex 2 3 (PAW2)

3 5A0Dhex
1hex ... 16hex (4hex) 10hex 3 4 (PAW3)

4 5A0Dhex (5hex) 10hex 4 5 (PAW4)

I-160Xhex:
Allgemeines zu
Reveive PDOx (RPDOx),
Mapping Parameter

I-1600hex:
Receive PDO1 (RPDO1)
Mapping Parameter
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Mit diesemObjekt können Parameterdaten als RPDO2 empfangenwerden.

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1601 0 Anzahl der gemappten
Objekte

PDOMap-
ping

U 8 ro

1 RPDO2mappingWort 1

p g

U 32

2 RPDO2mappingWort 2 U 32

3 RPDO2mappingWort 3 U 32

4 RPDO2mappingWort 4 U 32

Eintrag in den Subindex des CANopen-Objektes Entspricht C1511

Subindex
Index
(16 Bit)

Subindex (Lenze)
(8 Bit)

Obj.-Länge
(8 Bit) Subcode

Wert (Lenze-
Einstellung)

0 Maximal unterstützter Subindex: 4

1 5A0Dhex (6hex) 10hex 5 6 (PAW5)

2 5A0Dhex
1 16

(7hex) 10hex 6 7 (PAW6)

3 5A0Dhex
1hex ... 16hex (8hex) 10hex 7 8 (PAW7)

4 5A0Dhex (9hex) 10hex 8 9 (PAW8)

Mit diesemObjekt können Parameterdaten als RPDO3 empfangenwerden.

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1602 0 Anzahl der gemappten
Objekte

PDOMap-
ping

U 8 ro

1 RPDO3mappingWort 1

p g

U 32

2 RPDO3mappingWort 2 U 32

3 RPDO3mappingWort 3 U 32

4 RPDO3mappingWort 4 U 32

Eintrag in den Subindex des CANopen-Objektes Entspricht C1511

Subindex
Index
(16 Bit)

Subindex (Lenze)
(8 Bit)

Obj.-Länge
(8 Bit) Subcode

Wert (Lenze-
Einstellung)

0 Maximal unterstützter Subindex: 4

1 5A0Dhex (Ahex) 10hex 9 10 (PAW9)

2 5A0Dhex
1 16

(Bhex) 10hex 10 11 (PAW10)

3 5A0Dhex
1hex ... 16hex (Dhex) 10hex 11 13 (PAW11)

4 5A0Dhex (Ehex) 10hex 12 14 (PAW12)

I-1601hex:
Receive PDO2 (RPDO2)
Mapping Parameter

I-1602hex:
Receive PDO3 (RPDO3)
Mapping Parameter
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Beispiel 1

In das zweiteWort des RPDO1 soll das FIF-Eingangswort 2 (FIF-IN.W2) einge-
tragen werden.

Vorgehensweise:

1. RPDO1 (Index 1600hex) deaktivieren

– Eintrag in den Subindex 0: Wert ”0”

– in Codestelle C1512 werden automatisch die 4 Worte ungültig
gesetzt (Wort 1 ... 4 = Wert 0).

2. In den Subindex 2 von Index 1600hex (2. Wort des RPDO1) eintragen:
5A0D 0E10hex
– 5A0Dhex : Index der Lenze-Codestelle C1522

– 0Ehex : Subcode 14 (FIF-IN.W2) der Codestelle C1522

– 10hex : Objektlänge (1 Wort)

 Hinweis!
Durch die Analogie zwischen CANopen-Indizes und
Lenze-Codestellen erfolgt derselbe Eintrag sowohl in den
CANopen-Index I-1600/Subindex 2 als auch in die
Lenze-Codestelle C1511/Subcode 2.

3. RPDO1 aktivieren

– Eintrag in den Subindex 0: Wert ”4”

– RPDO1 wird dadurch automatisch freigeben, d.h. in Codestelle C1512
werden für die Worte 1 ... 4 alle Bits auf denWert ”1” gesetzt.

 Hinweis!
Das Mappen von RPDOx kann auch durch Parametrieren der
Codestelle C1511 durchgeführt werden. Berücksichtigen Sie
bitte, dass dabei das RPDO stets aktiv bleibt (Index 1600,
Subindex 0 wird nicht geändert).
Nur die Worte mit geänderter Zuordnung werden ungültig
gesetzt und müssen über C1512 freigegeben werden.
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Beispiel 2

Die Länge von RPDO3 soll auf zwei Worte verkürzt werden.

Vorgehensweise:

1. RPDO3 (Index 1602hex) deaktivieren

– Eintrag in den Subindex 0: Wert ”0”
(4 Worte werden automatisch deaktiviert)

2. RPDO3 auf zwei Worte kürzen

– In Subindex 3 von Index 1602hex (3. Wort des RPDO3) kann der Wert
”0” eingetragen werden.

– In Subindex 4 von Index 1602hex (4. Wort des RPDO3) denWert ”0”
eintragen.

 Hinweis!
Durch die Analogie zwischen CANopen-Indizes und
Lenze-Codestellen erfolgt derselbe Eintrag sowohl in den
CANopen-Index I-1602/Subindex 3 und I-1602/Subindex 4 als
auch in die Lenze-Codestelle C1511/Subcode 11 und
C1511/Subcode12.

3. RPDO3 aktivieren

– Eintrag in den Subindex 0: Wert ”2”

– RPDO3 wird dadurch automatisch freigeben, d.h. in Codestelle C1512
werden die gemapptenWorte auf denWert ”1” gesetzt.
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Beispiel 3

Im Objekt RPDO1 soll durch einen ”Dummy-Eintrag” das Wort 2 ignoriert
werden.

Wort 2 Wort 3 Wort 4Wort 1RPDO1

Wort 3
NSET1-N1

Wort 4
NSET1-N2

Wort 15
FIF-IN.W3

Wort 2
FIF-CTRL2

FIF (C1522)

Mapping

Vorgehensweise:

1. RPDO1 (Index 1600hex) deaktivieren

– Eintrag in den Subindex 0: Wert ”0”
(4 Worte werden automatisch deaktiviert)

2. Im Objekt RPDO1 soll das Wort 2 ignoriert werden, d.h. in Subindex 2
von Index 1600hex (2. Wort des RPDO1) folgende (hex)-Werte
eintragen:

– Index: 0006 (DEFTYPE U16)
– Subindex: 00 (”Dummy-Eintrag”)

– Objekt-Länge: 10 (16-Bit = 1 Wort)

3. RPDO1 aktivieren

– Eintrag in den Subindex 0: Wert ”4”

– Die gemapptenWorte des RPDO1 werden dadurch automatisch
freigeben, d.h. in Codestelle C1512 werden die Worte 1, 3 und 4 auf
denWert ”1” gesetzt.
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Senden von Prozessdaten

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1800 0 Anzahl der unterstütz-
ten Subindizes

PDO
Comm.

U 8 ro

1 Identifier der PDO U 32 rw

2 Transmission type U 8 rw

3 Inhibit Time U 8 rw

4 Reserviert U 16 rw

5 Event Timer U 16 rw

Subindex Erklärung

0 Max. unterstützter Subindex = 5

1 Einstellen des Identifiers für dieses PDO (180hex + Node-ID)

2 Einstellen des Übertragungstyps (siehe Tabelle)

3 Einstellen der minimalen Verzögerungszeit zwischen zwei PDO’s

4 Ein Lese- oder Schreibzugriff führt zu der Fehlermeldung 0609 0011hex
5 Einstellen der Zykluszeit mit der die PDO’s gesendet werden.

Belegung des Datentelegramms

8. Byte 7. Byte 6. Byte 5. Byte

MSB U32 LSB

31 30 29 28 - 11 10 0

0/1 0/1 0 Wert je Bit: 0 11-Bit-Identifier

Erklärung Subindex 1:

Bit-Nr. Wert Erklärung

0 - 10 X 11-Bit-Identifier

(11 - 28)* 0 *) Der Extended-Identifier (29 Bit) wird nicht unterstützt. Jedes Bit in
29* 0

) Der Extended Identifier (29 Bit) wird nicht unterstützt. Jedes Bit in
diesem Bereich muss denWert ”0” haben.

30 0 RTR auf dieses PDO erlaubt (Lenze)

1 RTR auf dieses PDO nicht erlaubt (nicht einstellbar)
31 0 PDO aktiv

1 PDO inaktiv

Erklärung Subindex 2:

PDO-Übertragung

zyklisch synchron ereignisge-
steuert Übertragungstyp Erklärung

X X n = 1 ... 240 Durch Eingabe eines Wertes n,
wird bei jedem n-ten SYNC dieses
PDO übernommen.

X n = 252 PDO wird bei Sync mit neuen Da-
ten gefüllt, aber nur auf RTR ge-
sendet.

X n = 254 Ereignisgesteuert bzw. zyklisch

I-1800hex:
Transmit PDO1
Communication Parameter
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Erklärung Subindex 3:

 Hinweis!
Die Verzögerungs-Zeit kann nur geändert werden, wenn das
PDO nicht aktiv ist (siehe Subindex 1, Bit 31 = 1).

Der eingetragene Wert multipliziert mit 0,1 ergibt die Verzögerungszeit in
[ms]. Berücksichtigt werden ausschließlich ganzzahlige Werte, d.h. der er-
rechnete Wert wird im Fall einer gebrochenen Zahl auf einen ganzzahligen
Wert abgerundet.

Beispiel:

Eingetragener Wert: 26

Errechnete Zeit: 2,6 ms

Inhibit Time: 2 ms

Erklärung Subindex 5:

Im zyklischen Betrieb (Übertragungstyp 254) kann hier die Zykluszeit einge-
stellt werden,mit der die einzelnen Prozessdaten-Objekte auf den CAN-Bus
gesendet werden:

ƒ Index 1800 / Subindex 5: PDO1

ƒ Index 1801 / Subindex 5: PDO2

ƒ Index 1802 / Subindex 5: PDO3

Der eingestellte Wert entspricht der Zeit in [ms].

Senden von Prozessdaten

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1801 0 Anzahl der unterstütz-
ten Subindizes

PDO
Comm.

U 8 ro

1 Identifier der PDO U 32 rw

2 Transmission type U 8 rw

3 Inhibit Time U 8 rw

4 Reserviert U 16 rw

5 Event Timer U 16 rw

Subindex Erklärung

0 Max. unterstützter Subindex = 5

1 Einstellen des Identifiers für dieses PDO (280hex + Node-ID)

2 Einstellen des Übertragungstyps (siehe Tabelle)

3 Einstellen der minimalen Verzögerungszeit zwischen zwei PDO’s

4 Ein Lese- oder Schreibzugriff führt zu der Fehlermeldung 0609 0011hex
5 Einstellen der Zykluszeit mit der die PDO’s gesendet werden.

Die weitere Beschreibung zu diesem Objekt ist identisch zur Beschreibung
für 1800hex.

I-1801hex:
Transmit PDO2
Communication Parameter
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Senden von Prozessdaten

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1802 0 Anzahl der unterstütz-
ten Subindizes

PDO
Comm.

U 8 ro

1 Identifier der PDO U 32 rw

2 Transmission type U 8 rw

3 Inhibit Time U 8 rw

4 Reserviert U 16 rw

5 Event Timer U 16 rw

Subindex Erklärung

0 Max. unterstützter Subindex = 2

1 Einstellen des Identifiers für dieses PDO (380hex + Node-ID)

2 Einstellen des Übertragungstyps (siehe Tabelle)

3 Einstellen der minimalen Verzögerungszeit zwischen zwei PDO’s

4 Ein Lese- oder Schreibzugriff führt zu der Fehlermeldung 0609 0011hex
5 Einstellen der Zykluszeit mit der die PDO’s gesendet werden.

Die weitere Beschreibung zu diesem Objekt ist identisch zur Beschreibung
für 1800hex.

I-1802hex:
Transmit PDO3
Communication Parameter
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Gemapped werden FIF-Prozessdaten-Worte, die vom Grundgerät an das
Funktionsmodul übertragen werden.

Der Eintrag im Subindex bezieht sich auf die Codestelle C1523 (Index
5A0Chex) und den Subcode des gewähltenWortes.

Einstellmöglichkeiten
Daten-

Code Subcode Index Lenze Auswahl
Daten-
typ

C1523 1...16 23052d =
5A0Ch

 0 [1] 65535 U16

Tab. 18.7-2 C1523, Anzeige Prozessdaten-Worte 1 ... 16, die vom Grundgerät zum
Funktionsmodul übertragen werden

Falls kein Wort gemappt werden soll, ist als Eintrag für den Index der
Wert ”0” möglich.

Es können nur ganze Worte eingetragen werden. Die Objektlänge ist des-
halb konstant (16 Bit).

Der Subindex ist identisch mit dem gewähltenWert für das entsprechende
PEW in C1510.

Mit diesem Objekt können Parameterdaten als TPDO1 gesendet werden.

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1A00 0 Anzahl der gemappten
Objekte

PDO1
Mapping

U 8 ro

1 PDOmapping 1

pp g

U 32

2 PDOmapping 2 U 32

3 PDOmapping 3 U 32

4 PDOmapping 4 U 32

Eintrag in den Subindex des CANopen-Objektes Entspricht in C1510

Subindex
Index
(16 Bit)

Subindex (Lenze)
(8 Bit)

Obj.-Länge
(8 Bit) Subcode

Wert (Lenze-Ein-
stellung)

0 Maximal unterstützter Subindex: 4

1 5A0Chex (1hex) 10hex 1 1 (PEW1)

2 5A0Chex
1 16

(3hex) 10hex 2 3 (PEW2)

3 5A0Chex
1hex ... 16hex (4hex) 10hex 3 4 (PEW3)

4 5A0Chex (5hex) 10hex 4 5 (PEW4)

I-1A0Xhex:
Allgemeines

I-1A00hex:
Transmit PDO1Mapping
Parameter
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Mit diesem Objekt können Parameterdaten als TPDO2 gesendet werden.

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1A01 0 Anzahl der gemappten
Objekte

PDO2
Mapping

U 8 ro

1 PDOmapping 1

pp g

U 32

2 PDOmapping 2 U 32

3 PDOmapping 3 U 32

4 PDOmapping 4 U 32

Eintrag in den Subindex des CANopen-Objektes Entspricht C1510

Subindex
Index
(16 Bit)

Subindex (Lenze)
(8 Bit)

Obj.-Länge
(8 Bit) Subcode

Wert (Lenze-
Einstellung)

0 Maximal unterstützter Subindex: 4

1 5A0Chex (6hex) 10hex 5 6 (PEW5)

2 5A0Chex
1 16

(7hex) 10hex 6 7 (PEW6)

3 5A0Chex
1hex ... 16hex (8hex) 10hex 7 8 (PEW7)

4 5A0Chex (9hex) 10hex 8 9 (PEW8)

Mit diesem Objekt können Parameterdaten als TPDO3 gesendet werden.

Index [hex] Subindex Name Datentyp Wertebereich Rechte

I-1A02 0 Anzahl der gemappten
Objekte

PDO3
Mapping

U 8 ro

1 PDOmapping 1

pp g

U 32

2 PDOmapping 2 U 32

3 PDOmapping 3 U 32

4 PDOmapping 4 U 32

Eintrag in den Subindex des CANopen-Objektes Entspricht C1510

Subindex
Index
(16 Bit)

Subindex (Lenze)
(8 Bit)

Obj.-Länge
(8 Bit) Subcode

Wert (Lenze-
Einstellung)

0 Maximal unterstützter Subindex: 4

1 5A0Chex (Ahex) 10hex 9 10 (PEW9)

2 5A0Chex
1 16

(Bhex) 10hex 10 11 (PEW10)

3 5A0Chex
1hex ... 16hex (Dhex) 10hex 11 13 (PEW11)

4 5A0Chex (Ehex) 10hex 12 14 (PEW12)

I-1A01hex:
Transmit PDO2Mapping
Parameter

I-1A02hex:
Transmit PDO3Mapping
Parameter



Funktionsmodul E82ZAFUC0xx (CANopen)
Lenze-Codestellen und CANopen-Objekte
Implementierte CANopen-Objekte

18
18.7
18.7.2

18.7-60 DE 06/2004

Beispiel 1

In das dritteWort des TPDO2 soll das FIF-Ausgangswort 4 (FIF-OUT.W4) ein-
getragen werden.

Vorgehensweise:

1. TPDO2 (Index 1A01hex) deaktivieren

– Eintrag in den Subindex 0: Wert ”0”

2. In den Subindex 3 von Index 1A01hex (3. Wort des TPDO2) eintragen:
5A0C 0F01hex
– 5A0Chex : Index der Lenze-Codestelle C1523

– 10hex : Subcode 16 (FIF-OUT.W4) der Codestelle C1523

– 10hex : Objektlänge (1 Wort)

 Hinweis!
Durch die Analogie zwischen CANopen-Indizes und
Lenze-Codestellen erfolgt derselbe Eintrag sowohl in den
CANopen-Index I-1A01/Subindex 3 als auch in den Subcode 7 der
Lenze-Codestelle C1510 (Wert ”16”).

3. TPDO2 aktivieren

– Eintrag in den Subindex 0: Wert ”4”

– TPDO2 wird dadurch automatisch freigegeben.

 Hinweis!
Das Mappen von TPDOx kann auch durch Parametrieren der
Codestelle C1510 durchgeführt werden.
Berücksichtigen Sie bitte, dass dabei das TPDO stets aktiv bleibt
(Index 1A01, Subindex 0 wird nicht geändert).
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18.8 Fehlersuche

Mögliche Fehlerursache Diagnose Abhilfe

Ist der Antriebsregler ein-
geschaltet?

Es muss eine der Be-
triebszustandsanzei-
gen des Grundgerä-
tes leuchten.

Antriebsregler mit Spannung versorgen (s.
”Betriebsanleitung des Grundgeräts)

Ist das Funktionsmodul
mit Spannung versorgt?

Es muss die grüne
LED “Status Antriebs-
regler-Verbindung”
auf dem Funktions-
modul leuchten

Bei Versorgung aus dem Grundgerät auf
korrekte Verbindung mit dem Grundgerät
überprüfen.Bei externer Versorgung müs-
sen Sie die 24-V-Spannung (Klemmen 7 und
59) überprüfen.
Es muss eine Spannung im Bereich von 24 V
+10 % anliegen.

Das Funktionsmodul hat sich noch nicht mit
dem Antriebsregler initialisiert.
Möglichkeit 1: Antriebsregler nicht einge-
schaltet (siehe Fehlermöglichkeit 1).
Möglichkeit 2: Überprüfen Sie die korrekte
Verbindung mit dem Antriebsregler.

Empfängt der Antriebs-
regler Telegramme?

Die LED “Status CA-
Nopen” auf dem
Funktionsmodul
muss bei jedem kor-
rekt empfangenen
Telegramm vomMa-
t bli k d

Überprüfen Sie Ihre Verkabelung entspre-
chend dem Kapitel ”Verdrahtung des CAN-
Bus”.
Testen Sie Ihren Leitrechner, ob dieser Tele-
gramme sendet und ob die richtige Schnitt-
stelle benutzt wird.g

ster blinken oder
dauerhaft leuchten.
Für diesen Test sollte
der Master zyklisch
Telegramme senden.

Die CAN-Knotenadresse (C1509) oder die
CAN-Baudrate (C1516) können zwischen
Antriebsregler und Leit- rechner unter-
schiedlich eingestellt sein. Gleichen Sie die
Einstellungen an.
Die CAN-Knotenadresse (C1509) müssen bei
allen angeschlossenen Antriebsreglern un-
terschiedlich sein. Korrigieren Sie eine even-
tuell Doppeladressierung. Kontrollieren Sie
die Verdrahtung zu ihrem Leitrechner.

Keine Kommunikation mit
dem Antriebsregler
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18.9 Stichwortverzeichnis

0 ... 9
8200 motec

- Bearbeitungszeit, 18.3-3
- Einsetzbarkeit mit E82ZAFUC001, 18.2-1

8200 vector

- Bearbeitungszeit, 18.3-3

- Einsetzbarkeit mit E82ZAFUC001, 18.2-1
- Einsetzbarkeit mit E82ZAFUC010, 18.2-1

A
Abmessungen, 18.3-4

Adresse einstellen, 18.5-6

Allgemeine Daten, 18.3-1

Anschlussklemmen, Daten, 18.4-5

Antriebsregler, Prozessdaten-Signale, 18.6-17

Antwort-Telegramm, 18.6-8

Auswahlhilfe Leitungslänge / Anzahl Repeater, Beispiel,
18.4-11

B
Baudrate

- einstellen, 18.5-7

- Funktionsmodul Systembus (CAN). Siehe Baudrate

Bearbeitungszeit, 18.3-3

- 8200 motec, 18.3-3
- 8200 vector, 18.3-3

Bearbeitungszeiten, starttec, 18.3-3

Beispiel

- Parameter lesen, 18.6-31

- Parameter schreiben, 18.6-32

Beispiele

- Auswahlhilfe Leitungslänge / Anzahl Repeater, 18.4-11

- Blockparameter lesen, 18.6-33
- Indizierung von Lenze-Codestellen, 18.6-26

- Repeater-Einsatz prüfen, 18.4-12

Bemessungsdaten, 18.3-2

Bestell-Bezeichnung, 18.3-1

Busleitungslänge, 18.4-10

C
C1507: Boot-Up Zeit, 18.7-6

C0002, Parametersatzverwaltung, 18.7-2

C0126: Verhalten bei Kommunikationsfehler, 18.7-4

C1500: Software-EKZ, 18.7-5

C1501: Software-Erstellungsdatum, 18.7-5

C1502: Anzeige der Software-EKZ, 18.7-5

C1503: Anzeige des Software Erstellungsdatums, 18.7-5

C1506: Master-/Slavebetrieb, 18.7-6

C1508: Reset Node, 18.7-6

C1509: Knotenadresse einstellen, 18.7-7

C1510: Prozess-Eingangsdaten konfigurieren, 18.7-8

C1511: Prozess-Ausgangsdaten konfigurieren, 18.7-9

C1512: Prozessdaten-Freigabe, 18.7-10

C1513: Überwachungszeiten, 18.7-11

C1514 Überwachungsreaktion, 18.7-12

C1516: Übertragungsrate einstellen, 18.7-13

C1520 Anzeige aller Worte zum Scanner, 18.7-13

C1521: Anzeige aller Worte vom Scanner, 18.7-13

C1522: Anzeige aller Prozessdaten-Worte zum
Grundgerät, 18.7-14

C1523: Anzeige aller Prozssdaten-Worte vom Grundgerät,
18.7-15

C1524: Anzeige der aktuell gültigen Übertragungsrate,
18.7-15

C1525: Anzeige aktuelle DIP-Schalter-Stellung, 18.7-16

C1527: Anzeige aktuelle Zeit, 18.7-16

C1528: Informationen zur Initialisierung, 18.7-16

C1530: Anzeige CAN-Status, 18.7-17

C1531: Anzeige RPDO Datenzyklen pro Sekunde, 18.7-17

C1532: Anzeige RPDO Datenzyklen, 18.7-17

C1533: Anzeige TPDO Datenzyklen pro Sekunde, 18.7-17

C1534: Anzeige TPDO Datenzyklen, 18.7-18

C1535: Anzeige SDO gesendet, 18.7-18

C1536: Anzeige SDO empfangen, 18.7-18

C1537: Anzeige PDO/SDO gesamt, 18.7-18

C1540: RPDO/TPDO-Adressierung, 18.7-19

C1541: Selektive Adressierung RPDO, 18.7-21

C1542: Selektive Adressierung TPDO, 18.7-21

C1543: Anzeige resultierender Identifier RPDO, 18.7-22

C1544: Anzeige resultierender Identifier TPDO, 18.7-22

C1545 Zykluszeiten TPDO1..3, 18.7-22

C1546: Sync Rx Identifier, 18.7-23

C1547: Sync Tx Identifier, 18.7-23

C1548: Syncrate RPDO1..3, 18.7-24

C1549: Syncrate TPDO1..3, 18.7-25
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C1550: Sync Tx Zykluszeit, 18.7-26

C1551: Inhibit Time, 18.7-26

C1560: Tx-Modus TPDO1..3, 18.7-27

C1561: Masken TPDO1, 18.7-29

C1562: Masken TPDO2, 18.7-29

C1563: Masken TPDO3, 18.7-30

C1564: Tx-Modus TPDO1..3, 18.7-30

C1565: Freischalten von SDO2 und PDO’s, 18.7-31

CAN-Datentelegramm, Aufbau, 18.6-2

CAN-Netzwerk, Kommunikationsphasen, 18.6-4

CAN-Nutzerorganisation CiA, Homepage, 18.6-2

CANopen-Objekte, 18.7-1

COB-ID Emergency Object, 18.7-41

Codenummern, Zugriff über die
Kommunikationsbaugruppe, 18.6-26

Codenummern / Index, Umrechnung, 18.6-26

Codestellen, 18.7-1

Communication Cycle Period, 18.7-37

Consumer Heartbeat Time, 18.7-42

D
Daten der Anschlussklemmen, 18.4-5

Datentransfer, 18.6-1

Device Type, 18.7-35

DIP-Schalter, Einstellmöglichkeiten, 18.5-5

E
E82ZAFUC001

- Einsetzbarkeit mit Grundgeräten, 18.2-1

- Klemmenbelegung, 18.4-7

E82ZAFUC010, Bemessungsdaten, 18.3-2

E82ZAFUC010

- Einsetzbarkeit mit Grundgeräten, 18.2-1

- Klemmenbelegung, 18.4-9

Eigenschaften, 18.2-2

Einsatzbedingungen, 18.3-1

Einsetzbarkeit, 18.2-1

Einstellungen, DIP-Schalter, 18.5-5

Elektrische Installation, 18.4-4

Emergency, 18.6-11

ereignisgesteuerte Prozessdaten-Objekte, 18.6-16

Error Register, 18.7-35

Erstmaliges Einschalten, 18.5-3

Externe DC-Spannungsversorgung

- E82ZAFUC001, 18.3-1

- E82ZAFUC010, 18.3-2

F
Fehlersuche, 18.8-1

Funktionsmodul E82ZAFUC0xx (CANopen), 18-1

Funktionsmodul Systembus (CAN), Baudrate, 18.4-10

G
Guard Time, 18.7-38

Gültigkeit der Anleitung, 18.2-1

H
Heartbeat-Protokoll, 18.6-10

I
I-1000, Device Type, 18.7-35

I-1001, Error Register, 18.7-35

I-1003, Pre-defined Error Field, 18.7-36

I-1005, Identifier Sync Message, 18.7-37

I-1006, Communication Cycle Period, 18.7-37

I-100A, Manufacturer Software Version, 18.7-38

I-100C, Guard Time, 18.7-38

I-100D, Life Time Factor, 18.7-38

I-1010, Store Parameters, 18.7-39

I-1011, Restore Default Parameters, 18.7-40

I-1014, COB-ID Emergency Object, 18.7-41

I-1015, Inhibit Time Emergency, 18.7-41

I-1016, Consumer Heartbeat Time, 18.7-42

I-1017, Producer Heartbeat Time, 18.7-42

I-1018, Identity Object, 18.7-42

I-1200, Server SDO Parameters, 18.7-43

I-1201, Server SDO Parameters, 18.7-43

I-1400, Receive PDO1 Communication Parameter, 18.7-48

I-1401, Receive PDO2 Communication Parameter, 18.7-49

I-1402, Receive PDO3 Communication Parameter, 18.7-49

I-1600, Receive PDO1 Mapping Parameter, 18.7-50

I-1601, Receive PDO2* Mapping Parameter, 18.7-51

I-1602, Receive PDO3* Mapping Parameter, 18.7-51

I-1800, Transmit PDO1 Communication Parameter,
18.7-55
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I-1801, Transmit PDO2 Communication Parameter,
18.7-56

I-1802, Transmit PDO3 Communication Parameter,
18.7-57

I-1A00, 18.7-58

I-1A01, Transmit PDO2 Mapping Parameter, 18.7-59

I-1A02, Transmit PDO3 Mapping Parameter, 18.7-59

Identifier, 18.6-2

Identifier Sync Message, 18.7-37

Identifikation, 18.2-1

Identity Object, 18.7-42

Inbetriebnahme, 18.5-1

- Bevor Sie beginnen, 18.1-1

Inbetriebnahme-Schritte, 18.5-4

indentifier, 18.6-8

Index, Umrechnung, 18.6-26

Indizierung von Lenze-Codestellen, 18.6-26

Inhibit Time Emergency, 18.7-41

Installation, 18.4-1

- elektrische, 18.4-4

- mechanisch, 18.4-3

Isolations-Spannung, 18.3-2

Isolationsspannungen, E82ZAFUC001, 18.3-2

Isolierung

- E82ZAFUC001, 18.3-2

- E82ZAFUC010, 18.3-2

K
Klemmenbelegung

- E82ZAFUC001, 18.4-7

- E82ZAFUC010, 18.4-9

Klimatische Bedingungen, 18.3-1

Knotenadresse, maximal einstellbare, 18.3-1

Knotenadresse einstellen, 18.5-6

Kommunikationsmedium, 18.3-1

Kommunikationsphasen, 18.6-4

Kommunikationsprofil, 18.3-1

Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen, 18.7-1

Kommunikationszeit, 18.3-3

Komponenten des Funktionsmoduls, 18.4-1

Konfiguration, Überwachungen, 18.6-7

L
LED-Anzeigen, 18.5-8

Leitungsquerschnitt, 18.4-10
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Lenze-Codestellen, 18.7-1

- C0002, 18.7-2

- C0126, 18.7-4

- C1500, 18.7-5

- C1501, 18.7-5

- C1502, 18.7-5

- C1503, 18.7-5

- C1506, 18.7-6

- C1507, 18.7-6

- C1508, 18.7-6

- C1509, 18.7-7

- C1510, 18.7-8

- C1511, 18.7-9

- C1512, 18.7-10

- C1513, 18.7-11

- C1514, 18.7-12

- C1516, 18.7-13

- C1520, 18.7-13

- C1521, 18.7-13

- C1522, 18.7-14

- C1523, 18.7-15

- C1524, 18.7-15

- C1525, 18.7-16

- C1527, 18.7-16

- C1528, 18.7-16

- C1530, 18.7-17

- C1531, 18.7-17

- C1532, 18.7-17

- C1533, 18.7-17

- C1534, 18.7-18

- C1535, 18.7-18

- C1536, 18.7-18

- C1537, 18.7-18

- C1540, 18.7-19

- C1541, 18.7-21

- C1542, 18.7-21

- C1543, 18.7-22

- C1544, 18.7-22

- C1545, 18.7-22

- C1546, 18.7-23

- C1547, 18.7-23

- C1548, 18.7-24

- C1549, 18.7-25

- C1550, 18.7-26

- C1551, 18.7-26

- C1560, 18.7-27

- C1561, 18.7-29

- C1562, 18.7-29

- C1563, 18.7-30

- C1564, 18.7-30

- C1565, 18.7-31

Life Guarding Event, 18.6-9

Life Time Factor, 18.7-38

M
Manufacturer Software Version, 18.7-38

Mechanische Installation, 18.4-3

Mischbetrieb, 18.4-11

Motorstarter, Einsetzbarkeit mit E82ZAFUC001, 18.2-1

N
Netzwerk-Topologie, 18.3-1

Netzwerkmanagement (NMT), 18.6-4

Node Guarding Event, 18.6-9

Node Guarding Protocol, 18.6-7

Node Life Time, 18.6-8

Nutzdaten, 18.6-2, 18.6-27, 18.6-29

O
OK-Zustand, 18.6-9

P
Parameter, C0142, 18.5-10

Parametersatzverwaltung, 18.7-2

Pre-defined Error Field, 18.7-36

Producer Heartbeat Time, 18.7-42

Prozess-Ausgangsdaten, 18.6-17

Prozess-Eingangsdaten, konfigurieren, 18.6-21

Prozessdaten-Objekte, 18.6-14

- ereignisgesteuert, 18.6-16

Prozessdaten-Signale, 18.6-17

- 8200 motec, 18.6-17

- 8200 vector, 18.6-17

- starttec, 18.6-17

Prozessdaten-Transfer, 18.6-12

Prozessdaten-Worte, 18.3-1

R
Receive PDO1 Communication Parameter, 18.7-48

Receive PDO1 Mapping Parameter, 18.7-50

Receive PDO2 Communication Parameter, 18.7-49

Receive PDO2* Mapping Parameter, 18.7-51

Receive PDO3 Communication Parameter, 18.7-49

Receive PDO3* Mapping Parameter, 18.7-51
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Repeater, Beispiel zum Einsatz, 18.4-12

Restore Default Parameters, 18.7-40

RTR-Telegramm, 18.6-8

S
Schutzart, 18.3-1

Schutzisolierung, 18.3-2

Server SDO Parameters, 18.7-43

Signalisierungen, 18.5-8

Spannungsversorgung, 18.4-6

startec, Bearbeitungszeiten, 18.3-3

starttec, Einsetzbarkeit mit E82ZAFUC001, 18.2-1

Statusanzeige, 18.5-8

Steckbare Klemmleiste, Gebrauch, Federkraftanschluss,
18.4-5

Steckbare Klemmleisten, Umgang, 18.4-5

Steckerleisten, Daten, 18.4-5

Store Parameters, 18.7-39

Synctelegramm, 18.6-15

T
Technische Daten, 18.3-1

Teilnehmer pro Segment, maximal mögliche, 18.3-1

Teilnehmeradresse einstellen, 18.5-6

Telegrammlaufzeit, 18.3-3

Transmit PDO1 Communication Parameter, 18.7-55

Transmit PDO1 Mapping Parameter, 18.7-58

Transmit PDO2 Communication Parameter, 18.7-56

Transmit PDO2 Mapping Parameter, 18.7-59

Transmit PDO3 Communication Parameter, 18.7-57

Transmit PDO3 Mapping Parameter, 18.7-59

Typenschildangaben, 18.2-1

Typenschlüssel, 18.2-1

U
Übertragungsrate, 18.3-1

- einstellen, 18.5-7

Überwachungen, 18.6-7

Umgebungstemperatur, 18.3-1

V
Verdrahtung mit einem Leitrechner, 18.4-4

Vergabe der Identifier, 18.6-3

Verschmutzungsgrad, 18.3-1

Versorgung der Reglersperre, E82ZAFUC001, 18.4-6

Versorgung der Reglersperre über externe Quelle,
E82ZAFUC010, 18.4-8

Versorgung der Reglersperre über interne Quelle,
E82ZAFUC010, 18.4-8

Versorgung, E82ZAFUC001, 18.4-6

Z
Zyklische Prozessdaten, Synchronisation, 18.6-15

zyklische Prozessdaten-Objekte, 18.6-14
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