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Einleitung

1.1 Einleitung

Lenze Feldbus-Systeme im
industriellen Einsatz

Entscheidungshilfen

PROFIBUS-DP

Lenze

Die Wettbewerbssituation im Maschinen- und Anlagenbau erfordert Lésungen
zur Optimierung der Herstellungskosten. Deshalb setzt sich die modulare Bau-
weise von Maschinen und Anlagen immer mehr durch, weil sich damitindividuelle
Ldsungen einfach und kostengtinstig “quasi aus dem Baukasten” verwirklichen
lassen.

Fur die optimale Kommunikation zwischen den einzelnen Modulen einer Gesamt-
anlage werden immer haufiger Feldbus-Systeme zur ProzeB-Automatisierung
eingesetzt. Fir die géngigen Feldbus-Systeme bietet Lenze folgende Kommu-
nikationsbaugruppen an:

CAN (Lenze-Systembus)
CanOpen
PROFIBUS-DP
INTERBUS
INTERBUS-Loop
DeviceNet

LON

AS-i

Die Kommunikationsbaugruppen sind genau auf die Lenze-Antriebskomponen-
ten zugeschnitten und flexibel einsetzbar: Die selbe Kommunikationsbaugruppe
kénnen Sie sowohl fiir Lenze Servo-Umrichter als auch flir Lenze Frequenz-Um-
richter verwenden.

Fir Sie bedeutet das Kommunikation auf die einfach Art:

Sie missen sich nur mit einem Kommunikationssystem vertraut machen.

Die Handhabung ist immer gleich.

Sie senken lhre Kosten, da Sie erworbene Kenntnisse weiter verwenden kdnnen:
Schulungen sind nur einmal erforderlich

Die Projektierungszeit wird kirzer

Die Entscheidung fur den Einsatz eines bestimmten Feldbus-Systems héangt von
vielen Faktoren ab. Die folgenden Ubersichten sollen lhnen helfen, das richtige
System fir lhre Anwendung auszuwaéhlen.

Bei Maschinen gréBerer Ausdehnung mit Buslangen von mehr als 100 Metern
werden haufig INTERBUS oder PROFIBUS-DP eingesetzt. Der PROFIBUS-DP
(Dezentrale Peripherie) findet seinen Einsatz immer zusammen mit einer Uiber-
geordneten Steuerung (SPS) — dabei Ubertragt der PROFIBUS-Master z.B. die
Sollwerte zu den einzelnen PROFIBUS-Teilnehmern (z.B. Lenze-Antriebsreglern).

Bei Nutzung der fir den PROFIBUS-DP typischen Datenlibertragungsrate von
1,5 MBit/s erhalten die Sensoren und Aktoren die Prozessdaten. Bedingt durch
die Datentbertragungsmethode und Telegramm-Overhead ergibt sich bei 1,5
MBit/s eine Buszykluszeit, die zum Steuern von z.B. Férderanlagen ausreichend
ist. MUssen aus verfahrenstechnischer Griinden die Prozessdaten den Sensoren
und Aktoren schneller zur Verfligung gestellt werden, kann der PROFIBUS auch
mit einer DatenUbertragungsrate von maximal 12 MBit/s betrieben werden.
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CanOpen
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LON
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INTERBUS-Loop
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Vorwort

Einleitung

INTERBUS stellt vor allem in GroBanlagen (viele Busteilnehmer) - beispielsweise
in der Automobilindustrie - sein gesamtes Kénnen unter Beweis. Durch seine
Ringstruktur bietet er sehr gute Diagnosemdglichkeiten. So ist genau erkennbar,
bei welchem Teilnehmer beispielsweise durch elektromagnetische Stérungen Te-
legramme zerstort werden, ober ein Kurz- oder Erdschluss bei der INTERBUS-
Leitung vorliegt. Des Weiteren ist der INTERBUS mit seiner Ubertragungsrate von
500kBit/s effizienter in der Prozessdaten-Ubertragung, als vergleichbare Bussy-
steme mit der gleichen Ubertragungsrate. Fiir extrem schnelle Dateniibertragung
kann der INTERBUS auch mit 2 MBit/s betrieben werden.

Lenze hat mit dem Beginn der Servoantriebsreglerreihe 9300 den Systembus auf
Basis von CAN realisiert. Dabei wurden Funktionen vom Kommunikationsprofil
CanOpennach DS301 integriert. Hauptaufgabe des Systembus ist der Datenaus-
tausch zwischen den Antriebsregler sowie das einfache Kommunizieren mit Sen-
soren, Aktoren und Bedien- / Anzeigeeinheiten ohne notwendige Einbeziehung
einer Ubergeordneten Steuerung. Ferner sind anspruchsvolle, zeitkritische Ap-
plikationen I6sbar, in denen Antriebsregler untereinander mit Hilfe des Systembus
synchronisiert werden.

Der CAN ist preiswert und eignet sich gut fir Maschinen mit Gberschaubarer
GroBe.

CanOpenist ein spezifiziertes Kommunikationsprotoll nach der Nutzergruppe CiA
(CAN in Automation). Lenze verfiigt Uber Kommunikations-Baugruppen fir
Steuerungen mit CanOpen-Master. Diese Baugruppen sind kompatibel zur Spe-
zifikation DS 301 V4.01.

AufBasis des CAN-Controllers hat der amerikanische Automatisierungshersteller
Allan Bradley den Feldbus DeviceNet entwickelt. Dieses Kommunikationsprofil
ist in der Nutzerorganisation ODVA offen gelegt worden. Es ist eine groBe Anzahl
von Sensoren und Aktoren verfiigbar. Ahnlich wie bei CanOpen werden bei
DeviceNet Steuerungen mit einem DeviceNet-Master verwendet.

Fir verteilte industrielle Anwendungen mit zeitunkritischen Anforderungen hat die
Firma Echelon (USA) das Local Operation Network (LON) entwickelt. Dieses Bus-
system ist vorwiegend in der Gebaudeautomation anzutreffen. Jeder Teilnehmer
besitzt eine eigene Intelligenz, so dass eine Ubergeordnete Steuerung nur bedingt
bzw. gar nicht benétigt wird.

Auf der untersten Sensor- und Aktor-Ebene wird haufig der AS-i-Bus (Aktuator-
Sensor-Interface) eingesetzt. Sehr preiswert lassen sich so bindre Signale I/0
Ubertragen. Das Bussystem lasst sich einfach handhaben, projektieren und ist
flexibel in der Installation. Uber die zweiadrige AS-i-Leitungen werden sowohl die
Daten als auch die Hilfsenergie fir due angeschlossenen AS-i Teilnehmer Ubertra-
gen.

Adaquat zum AS-i ist der INTERBUS-Loop als reiner Sensor-Aktuator-Bus ent-
wickelt worden. Durch die Schneidklemmen-Anschlusstechnik lassen sich die di-
gitale und analoge Teilnehmer auf einfache Art und Weise verdrahten. Dabei ist
der INTERBUS-Loop dem INTERBUS (Fernbus) unterlagert. Der INTERBUS-
Loop wird Uber eine Busklemme an den INTERBUS angekoppelt.
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1.2

Vergleich industrieller Feldbus-Systeme

CAN / CANOpen |DeviceNet PROFIBUS-DP AS-i INTERBUS INTERBUS-Loop |LON
Topologie Linie mit AbschluBwi- Linie mit AbschluBwi- Linie mit AbschluBwi- Linie, Baum, Ring (mdg- | Ring Ring Linie (2-Draht) bzw. be-
derstanden derstanden derstanden lich) liebig
Bus-VerwaItung Multi-Master Single-Master Single-Master Single-Master Single-Master nurim Zusammenhang | Multi-Master
mit INTERBUS-S; Sin-
gle-Master (Busklemme)
max. Teilnehme- |64 64 124 (4 Segmente, 3 Re- | 124 Sensoren/Aktoren | 512 Slaves, 32 Slaves 32385 Teilnehmer ver-
peater), 1 Master 1 Master teilt auf 255 Subnetze

ranzahl (Master
und Slaves)

max. 32 pro Segment

zu je 127 Teilnehmern

max. Teilnehmer-

abhéngig von der ein-

100 m (500 kBit/s)

1,2 km (93,75 kBit/s)

100 m

1,5 m (Lokalbus)

10 m (max. 100 m Lei-

2 km bei 78 kBit/s (Twi-

_ | gesetzten Ubertra- 250 m (250 KBit/s) 100 m (12 MBit/s) 400 m (Fernbus) tungsldnge ohne Re- sted Pair),
abs’)((and ohne Re gungsrate 500 m (125 kBit/s) 2,5 km (LWL) peater) 6,1 km bei 5,48 kBit/s
peater 1 km (50 KBit/s) (LWL Plastik)
25 m (1 MBit/s)
max. Teilnehmer- | generell Langenreduzie- | nicht spezifiziert 10 km (93,75 kBit/s) 300 m (2 Repeater) 13 km (Femnbus), kein Repeater erforder- | nahezu beliebig,
abstand mit Re- |9 100 km (LWL) lich Erweiterung durch Teil-

peater

abhangig vom einge-
setzten Repeater

netze (keine Repeater)

Ubertragungsme-
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 Uber

separat (iber zusatzliche
Leitungen im Buskabel
maglich

separat liber zusatzliche
Leitungen im Buskabel

separat liber zusatzliche
Leitungen im Buskabel

Stromversorgung tiber
Datenleitung (2 bis 8 A)

separat, Gruppe iiber
Busklemme (Fernbus)

Stromversorgung tiber
Datenleitung (ca. 1,5 A)

separat liber zusatzliche
Leitungen im Buskabel
maglich

Bus-Kabel

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

Updatezeit typisch ca. 1,32 ms bei 1 MBit/s | ca. 2,64 ms bei 500 ca. 2,5 ms bei 500 typisch 5 ms (je 4 Bit) mindestens 2 ms (Pro- [ mindestens 2 ms (Pro- | ca. 70 ms

(z.B. 8 Teilneh- (hochprior) kBit/s (hochprior) kBit/s zessdaten) zessdaten)

mer, 4 Byte Nutz-

daten)

Te|egramm|énge 0 bis 8 Byte 0 bis 8 Byte 0 bis 246 Byte 4 Bit 1 bis 64 Byte Daten, 1 bis 64 Byte Daten, 1 bis 228 Byte Daten,

(Nutzdaten) bis 246 Byte Parameter | bis 246 Byte Parameter | typisch ca. 11 Byte

Telegrammlédnge | 106 Bitbei 8 Byte Nutz- {106 Bit bei 8 Byte Nutz- | Nutzdaten + 21 Bit, davon: Nutzdaten + Nutzdaten + max. 255 Byte,

daten daten 6 bis 11 Byte 14 Bit Master, 7 Bit 6 Byte 6 Byte Nutzdaten + 27 Byte

(total)

Slave

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 fiir LENZE-Grundgeréte

* 9300 Servo-
Umrichter bzw.
Servo PLC

¢ Frequenzum-
richter 8200
vector

¢ Frequenzum-
richter 8200
motec

* Drive PLC

* starttec

on board (nur Teile von | 2175 (steckbar) 2133 (steckbar) nicht verfiighar 2111 oder 2113 (beide | 2112 (steckbar) 2141 (steckbar)
CANopen) steckbar)

CANopen 2175 (steck-

bar)

Funktionsmodul Funktionsmodul Funktionsmodul Funktionsmodul intergrierbares Funkti- 2112 (steckbar) 2141 (steckbar)
Systembus (nur Teile DeviceNet (in Vorberei- | E82ZAFPC010 bzw. E82ZAFFC010 onsmodul E82ZAFIC010

von CANopen) tung) 2133 (steckbar) bzw. 2111 oder 2113

E82ZAFCC010 steckbare 2175 (beide steckbar)

E82ZAFCC100 oder

E82ZAFCC210

bzw. steckbare 2175

(von CANopen)

2171, 2172 (Teile von

CANopen)

Funktionsmodul (in Vorbereitung) Funktionsmodul Funktionsmodul intergrierbares Funkti- - -

Systembus (nur Teile E82ZAFPC001 E82ZAFFC001 onsmodul E82ZAFIC001

von CANopen)

E82ZAFCC001

Funktionsmodul 2175 (steckbar) 2133 (steckbar) - 2111 oder 2113 (beide | 2112 (steckbar) 2141 (steckbar)
Systembus (nur Teile steckbar)

von CANopen)

E82ZAFCCO10

bzw. 2175 (steckbar)

Funktionsmodul (in Vorbereitung) Funktionsmodul als Variante im Grund- | intergrierbares Funkti- - -

Systembus (nur Teile E82ZAFPC001 gerat integrierbar onsmodul E82ZAFIC001

von CANopen)
EB2ZAFCC001

Lenze
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1.3 Uber dieses Kommunikationshandbuch

Zielgruppe Dieses Handbuch richtet sich an Personen, die die Vernetzung einer Maschine
projektieren, installieren, in Betrieb nehmen und warten.

Inhalt Das Handbuch enthélt ausschlieBlich Beschreibungen zu LENZE-Kommunikati-
onsmodulen eines Bussystems.

Das Handbuch ergénzt die im Lieferumfang enthaltene Montageanleitung.

e Die Eigenschaften und Funktionen der Kommunikationsmodule sind
ausfuhrlich beschrieben.

e Typische Anwendungen sind mit Beispielen verdeutlicht.

e Es enthélt ferner
— Sicherheitshinweise, die unbedingt beachtet werden miissen.
— die wesentlichen technischen Daten des Kommunikationsmoduls.

— Angaben Uber Versionsstande der zu verwendenden
LENZE-Grundgerate. Grundgerate sind Servo-Umrichter,
Frequenzumrichter, Antriebs-SPS (PLC) oder Motorstarter (starttec).

— Hinweise zur Fehlersuche und Stérungsbeseitigung.

Das Handbuch beschreibt nicht die Software eines Fremd-Herstellers. Flir ent-
sprechende Angaben in diesem Handbuch kann keine Gewé&hr (ibernommen
werden. Informationen zum Gebrauch der Software entnehmen Sie bitte den Un-
terlagen zum Leitsystem (Master).

Die theoretische Zusammenhange nur insoweit erklart, wie sie zum Verstandnis
der Funktion des betreffenden Kommunikationsmoduls notwendig sind.

Information finden Jedes Hauptkapitel ist eine abgeschlossene Einheit und informiert vollstédndig
zum jeweiligen Thema.

e Das Inhaltsverzeichnis und Stichwortverzeichnis unterstitzt Sie bei der
Suche nach Informationen zu einer speziellen Fragestellung.

e Beschreibungen und Daten zu Lenze-Produkten (Antriebsregler,
Antriebs-SPS, Lenze-Getriebemotoren, Lenze-Motoren) finden Sie in den
jeweiligen Katalogen, Betriebsanleitungen und Handbiichern. Sie kénnen
die bendétigte Dokumentation bei Inrem zustandigen Lenze-Vertriebspartner
anfordern oder aus dem Internet als PDF-Datei herunterladen.

Papier oder PDF Das Handbuch ist als Loseblattsammlung angelegt. Informationen zu Neuerun-
gen und Anderungen unserer Kommunikationsmodule erhalten Sie auf diese
Weise schnell und zielgerichtet. Jede Seite ist durch Ausgabedatum und Version
gekennzeichnet.

(]
1 Hinweis!
Aktuelle Dokumentationen und Software-Updates zu Lenze

Produkten finden Sie im Internet jeweils im Bereich “Downloads”
unter

http://www.Lenze.com
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Rechtliche Bestimmungen

14 Rechtliche Bestimmungen

Kennzeichnung

Hersteller
CE-Konformitat

BestimungsgemaBe Verwendung

Lenze

Lenze Feldbusmodule und Lenze Funktionsmodule sind eindeutig durch den In-
halt des Typenschilds gekennzeichnet.

Lenze Drive Systems GmbH, Postfach 101352, D-31763 Hameln
Konform zur EG-Richtlinie "Niederspannung”

Das Feldbusmodul bzw. Funktionsmodul

e nur unter den in diesem Kommunikationshandbuch vorgeschriebenen
Einsatzbedingungen betreiben.

e ist eine Zubehor-Baugruppe, die als Option flir die Lenze-Antriebsregler
bzw. Lenze-Antriebs-SPS eingesetzt wird. Genaue Angaben zur
Einsetzbarkeit finden Sie im Kapitel Technische Daten.

e muB so angebaut und elektrisch verbunden werden, daB es bei
ordnungsgemaBer Anbringung und bei bestimmungsgemaBer Verwendung
im fehlerfreien Betrieb seine Funktion erfiillt und keine Gefahr flir Personen
verursacht.

Beachten Sie alle Hinweise im Kapitel Sicherheitshinweise.

Beachten Sie alle Hinweise zum entsprechenden Feldbusmodul bzw. Funktions-
modul innerhalb des vorliegenden Kommunikationshandbuchs. Das bedeutet:

e Lesen Sie vor Beginn der Arbeiten diesen Teil des
Kommunikationshandbuchs sorgféltig durch.

e Bewahren Sie das Kommunikationshandbuch wahrend des Betriebs immer
in der Nahe des Feldbusmoduls bzw. Funktionsmoduls auf.

Jede andere Verwendung gilt als sachwidrig!

EDSCAN-1.0-11/2002 1.4-1
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Vorwort

Rechtliche Bestimmungen

Die in diesem Kommunikationshandbuch angegebenen Informationen, Daten
und Hinweise waren zum Zeitpunkt der Drucklegung auf dem neuesten Stand.
Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen in diesem Handbuch kén-
nen keine Anspriiche auf Anderung bereits gelieferter Feldbusmodule bzw. Funk-
tionsmodule geltend gemacht werden.

Die in diesem Kommunikationshandbuch dargestellten verfahrenstechnischen
Hinweise und Schaltungsausschnitte sind Vorschldge, deren Ubertragbarkeit auf
die jeweilige Anwendung Uberprift werden muB. Fiir die Eignung der angegebe-
nen Verfahren und Schaltungsvorschlage Gbernimmt Lenze keine Gewahr.

Die Angaben in diesem Kommunikationshandbuch beschreiben die Eigenschaf-
ten der Produkte, ohne diese zuzusichern.

Es wird keine Haftung Gibernommen fir Schaden und Betriebsstérungen, die ent-
stehen durch:

e MiBachten des Kommunikationshandbuchs

e Eigenmaéchtige Verdnderungen am Feldbusmodul bzw. Funktionsmodul

e Bedienungsfehler

e UnsachgemaBes Arbeiten an und mit dem Feldbusmodul bzw.
Funktionsmodul

Siehe Verkaufs- und Lieferbedingungen der Lenze Drive Systems GmbH &.

Gewahrleistungsanspriiche sofort nach Feststellen des Mangels oder Fehlers bei
Lenze anmelden.

Die Gewahrleistung erlischt in allen Fallen, in denen auch keine Haftungsanspri-
che geltend gemacht werden kdénnen.

Material recyceln entsorgen
Metall (]

Kunststoff (]

bestiickte Leiterplatten ]
Kurzanleitung/Betriebsanleitung °

EDSCAN-1.0-11/2002

Lenze




Lesezeichen ein-/ausblenden

Wegweiser

Inhalt

2.1

Vorwort

Wegweiser

Inhalt

1.1 BiNleitUNg . . o
1.2 Vergleich industrieller Feldbus-Systeme . ........ ... .
1.3 Uber dieses Kommunikationshandbuch ...................c.coriiriiriiriinnnn...
1.4 Rechtliche Bestimmungen . . ......... .. i

Sicherheitshinweise

CAN on board

Lenze

3.2
3.3
34

5.2
5.3

5.4

5.5

5.6

5.7

5.8
5.9

5.10

Fiir die Sicherheit verantwortliche Personen .. ........ ... ... ... i
Allgemeine Sicherheitshinweise . .. ... i
Gestaltung der Sicherheitshinweise .......... .. ... ... .

AlIGBMEBINES ... it e
Technische Daten .. ...... ... i
531 Allgemeine Daten und Einsatzbedingungen ............ ... ... ... ...
5.3.2 Bemessungsdaten . ... ...
53.3 Kommunikationszeiten .............c i
Installation .. ........ .. . e
5.41 Elektrische Installation ........... ... ... . i
5.4.2 Busleitungslange ... e
Inbetriebnanme . .. ... .. e
5.5.1 Vordemersten Einschalten ............ ... ... .. . . . .
5.5.2 Erstmaliges Einschalten ............ .. .. .. . .
Datentransier ... ...
5.6.1 Aufbau des CAN-Datentelegramms . .......... ...,
5.6.2 Die Kommunikationsphasen des CAN-Netzwerkes ............... .. .......
5.6.3 ProzeBdatenkanal konfigurieren ............. .. . . . i
56.4 Zyklische ProzeBdatenobjekte ........... ... ... . ...
5.6.5 Ereignisgesteuerte ProzeBdatenobjekte ............. .. ... .. ...
5.6.6 ProzeBdaten-Belegung . .......... .
5.6.7 Anwendungsbeispiel .. ... e
5.6.8 Parameterdatenkanal ............. .. ... .
5.6.9 Beispiele zum Parameterdatentelegramm ............ ... ... ... .. L,
CANopen-Objekte und Lenze-Codestellen . . .......... ... . i
571 Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen ............................
FehlerSUChE . ... e e
ANNANG . ..o
5.9.1 Codetabelle .. .........i i
Stichwortverzeichnis . ... ...

EDSCAN-1.0-11/2002

1.1-1
1.2-1
1.3-1
1.4-1

3.2-1
3.3-1
3.4-1

5.2-1
5.3-1
5.3-1
5.3-1
5.3-2
5.4-1
5.4-1
5.4-3
5.5-1
5.5-1
5.5-2
5.6-1
5.6-2
5.6-4
5.6-6
5.6-8
5.6-13
5.6-16
5.6-23
5.6-25
5.6-28
5.7-1
5.7-1
5.8-1
5.9-1
5.9-1
5.10-1

2.1-1



Lesezeichen ein-/ausblenden

Wegweiser
Inhalt
Feldbusbaugruppe 2171/2172 - Systembus (CAN)
6.2  AlIGBMEBINES ..ottt e e e 6.2-1
6.3 Technische Daten . ........... .. e e 6.3-1
6.3.1 Allgemeine Daten und Einsatzbedingungen ............ .. ... ... .. ... ... 6.3-1
6.3.2 Bemessungsdaten . ... ... 6.3-1
6.3.3 Kommunikationszeiten . ... 6.3-2
6.3.4 ADMESSUNGEN ... e 6.3-4
6.4 Installation . ......... ... e e 6.4-1
6.4.1 Komponenten des Feldbusmoduls . ............ ... .. .. . i 6.4-1
6.4.2 Mechanische Installation ........... .. ... . .. .. . . . 6.4-2
6.4.3 Elektrische Installation ........... ... ... 6.4-3
6.4.4 BUSIEItUNGSIANGE .. ... 6.4-6
6.5 Inbetriebnahme . ... ... e 6.5-1
6.5.1 Vordemersten Einschalten ............ ... ... .. . . . . . 6.5-1
6.5.2 Erstes Einschalten ........ ... . . 6.5-2
6.5.3 Geréteadresse und Ubertragungsrate einstellen .......................... 6.5-3
6.6  Datentranster . ......... ... e 6.6-1
6.6.1 Aufbau des CAN-Datentelegramms ...t 6.6-2
6.6.2 Die Kommunikationsphasen des CAN-Netzwerkes ........................ 6.6-4
6.6.3 ProzeBdatenkanal .............. .. .. . . 6.6-6
6.6.4 ProzeBdaten-Belegung flir 82XX . ... ... 6.6-8
6.6.5 ProzeBdaten-Belegung fiir 8200 vector ........... ... ... . i, 6.6-12
6.6.6 Parameterdatenkanal . ............. .. .. . . 6.6-16
6.6.7 Beispiele zum Parameterdatentelegramm .......... ... .. .. ... ... L, 6.6-21
6.6.8 Besonderheiten beim Parametrieren der Antriebsregler ..................... 6.6-23
6.7  FehlersuChe . ... ... e e 6.7-1
6.8  ANNANG . .. 6.8-1
6.8.1 Codetabelle . ..........i i e 6.8-1
6.9  Stichwortverzeichnis .. ......... ... 6.9-1

212 EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze



Lesezeichen ein-/ausblenden

Wegweiser

Inhalt

Feldbusbaugruppe 2175 (CANopen)

7.2 AlIGEMEINGS . . .o 7.2-1
7.3 Technische Daten . ... ... .. .. . 7.3-1
7.31 Allgemeine Daten und Einsatzbedingungen ............ .. ... .. ... ... ... 7.3-1
7.3.2 Bemessungsdaten . ... ... 7.3-1
7.3.3 Kommunikationszeiten . ... 7.3-2
7.3.4 ADMESSUNGEN ... 7.3-4
74 Installation ... ... 7.4-1
7.4.1 Komponenten des Feldbusmoduls .............. ... .. .. .. . il 7.4-1
74.2 Mechanische Installation ............ ... .. . . i 7.4-2
7.4.3 Elektrische Installation . ........... ... 7.4-3
7.4.4 BUSIEitUNGSIANGE .. ... 7.4-7
7.5 Inbetriebnahme . ......... ... 7.5-1
7.5.1 Vor demersten Einschalten . ........ .. .. ... 7.5-5
752 Antrieb (iber das Feldbusmodul 2175 freigeben . .......... ... ... ... .... 7.5-6
7.6 Datentransfer ........... ... 7.6-1
7.6.1 Aufbau des CAN-Datentelegramms . ..., 7.6-2
7.6.2 ProzeBdatenkanal . .......... .. .. ... 7.6-8
7.6.3 ProzeBdatentransfer .. ......... .. 7.6-9
7.6.4 ProzeBdaten-Belegung flir 82XX . ... .. i 7.6-11
7.6.5 ProzeBdaten-Belegung fiir 8200 vector ........... ... ... i, 7.6-13
7.6.6 ProzeBdaten-Belegung flir 93XX .. ... ... . 7.6-17
7.6.7 ProzeBdaten-Belegung fiir Grundgerate 9300 Servo PLC und Drive PLC ......... 7.6-22
7.6.8 Parameterdatenkanal . ........ ... ... .. 7.6-26
7.6.9 Beispiele zum Parameterdatentelegramm .......... ... .. ... ... .. L, 7.6-31
7.6.10 Besonderheiten beim Parametrieren der Antriebsregler ..................... 7.6-34
7.7 CANopen-Objekte und Lenze-Codestellen ... ...t 7.7-1
7.7.1 Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen ............................ 7.7-1
7.7.2 Beschreibung der kommunikationsrelevanten Lenze-Codestellen ............. 7.7-2
773 Implementierte CANopen-Objekte . .......... ... ... . i i 7.7-21
7.8 Fehlersuche . ... ... 7.8-1
7.9  ANNANG . ..o 7.9-1
7.9.1 Codetabelle . ... ..o 7.9-1
710 SHChwoOrtVerzeiChnis . . ... o 7.10-1

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 2.1-3



Lesezeichen ein-/ausblenden

Wegweiser
Inhalt
Funktionsmodul E82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)
10.2  AllgBMEBINES ...ttt e e 10.2-1
10.3  Technische Daten .. ... ... 10.3-1
10.3.1 Kommunikationszeiten . ... 10.3-2
10.3.2 ADMESSUNGEN ... 10.3-3
104 Installation . ...... ... . e 10.4-1
10.4.1 Mechanische Installation ........... ... .. .. . . i 10.4-1
10.4.2 Elektrische Installation . ......... ... . i 10.4-2
10.4.3 BUSIeitUNGSIANGE .. ... 10.4-5
10.5 Inbetriebnahme . ... ... o 10.5-1
10.5.1 Vor demersten Einschalten . ........ .. .. ... . 10.5-1
10.5.2 Erstmaliges Einschalten ......... .. ... . . . 10.5-2
10.6  Datentransfer ... ... ... 10.6-1
10.6.1 Aufbau des CAN-Datentelegramms ... ... 10.6-2
10.6.2 Die Kommunikationsphasen des CAN-Netzwerkes ........................ 10.6-3
10.6.3 ProzeBdatenkanal konfigurieren ......... ... . . . 10.6-5
10.6.4 Zyklische ProzeBdatenobjekte ......... ... . . . 10.6-7
10.6.5 Ereignisgesteuerte ProzeBdatenobjekte .......... ... .. .. i 10.6-10
10.6.6 ArESSIBIUNG . . ..ot 10.6-12
10.6.7 Parameterdatenkanal . ........... ... . 10.6-13
10.6.8 Beispiele zum Parameterdatentelegramm .......... ... .. ... ... . L, 10.6-16
10.7 CANopen-Objekte und Lenze-Codestellen . . ............ i 10.7-1
10.7.1 Implementierte CANopen-Objekte . .......... .. ... ... i 10.7-1
10.7.2 Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen ............ ... ... .. .. .... 10.7-1
10.8  ANNANG . ... 10.8-1
10.8.1 Codetabelle .. ... 10.8-1
10.9  StichwortverzeiChnis . .. ... ... 10.9-1

21-4 EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze



Lesezeichen ein-/ausblenden

Wegweiser

Inhalt

Funktionsmodul E82ZAFCC2xx -CAN-I/0

11.2  AllgBMEINGS . . oot e 11.2-1
11.3  Technische Daten . ... .. 11.3-1
11.3.1 Kommunikationszeiten . ... 11.3-2
11.3.2 ADMESSUNGEN . .. 11.3-3
114 Installation . ... ... o 11.4-1
11.4.1 Mechanische Installation .......... ... ... . . i 11.4-1
11.4.2 Elektrische Installation . ....... ... ... i 11.4-2
11.4.3 BUSleitUNgSIANgE .. ... o 11.4-5
11.5  Inbetriebnahme . ... ... o 11.5-1
11.5.1 Vor dem ersten Einschalten ............. ... ... ..l 11.5-1
11.5.2 Ubertragungsrate und Adresse einstellen .......................c.oou.... 11.5-1
11.5.3 Erstmaliges Einschalten . ........ .. .. .. . . 11.5-3
11.6  Datentransfer . ... 11.6-1
11.6.1 Aufbau des CAN-Datentelegramms ..., 11.6-2
11.6.2 Die Kommunikationsphasen des CAN-Netzwerkes ........................ 11.6-3
11.6.3 ProzeBdatenkanal konfigurieren . ........ ... . . . 11.6-5
11.6.4 Zyklische ProzeBdatenobjekte ......... ... .. 11.6-7
11.6.5 Ereignisgesteuerte ProzeBdatenobjekte .......... ... .. .. il 11.6-9
11.6.6 ArESSIBIUNG . . ..ot 11.6-11
11.6.7 Parameterdatenkanal . ......... ... ... 11.6-12
11.6.8 Beispiele zum Parameterdatentelegramm .......... ... .. .. ... ... L, 11.6-15
11.7  CANopen-Objekte und Lenze-Codestellen . . ... 11.7-1
11.71 Implementierte CANopen-Objekte . .......... .. ... ... i i 11.7-1
11.7.2 Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen ............ ... ... ... ...... 11.7-1
11,8 ANNANG . ..o 11.8-1
11.8.1 Codetabelle .. ... 11.8-1
11.9  StichwortverzeiCchnis . .. ... ... 11.9-1

Parallelbetrieb der Schnittstellen AIF und FIF

12.1  KombinationsmaglichKeiten . .. ....... .. 12.1-1
12.2  ProzeBdaten / Parameterdaten auf den Systembus (CAN) umleiten ..................... 12.2-2
12.2.1 Beispiel ”Austausch von ProzeBdaten zwischen PROFIBUS-DP und Systembus (CAN)” ..........

12.2-3
12.2.2 Beispiel "Parameterdaten von LECOM-B auf den Systembus (CAN) umleiten” . . . .. 12.2-5

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 2.1-5



Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul E82ZAFUCOxx - CANopen / CANopen PT

18.1 BevorSiebeginnen ........ ...
18.1.1 Ihre Meinung ist uns wichtig . ....................
18.1.2 Was ist neu / was hat sich in dieser Anleitung gedndert ?
182 AllgEMEINES ... .o
18.3 TechnischeDaten .......... .. .. ... . i i,
18.3.1 Allgemeine Daten und Einsatzbedingungen ..........
18.3.2 Schutzisolierung .. ......... ..
18.3.3 Kommunikationszeit . ............ ... ... ... ...
18.3.4 Abmessungen . ........ ...
18.4 Installation ........ ... ... .
18.4.1 Komponenten des Funktionsmoduls ...............
18.4.2 Mechanische Installation .......................
18.4.3 Elektrische Installation .. .......................
18.4.4 Busleitungsldnge ............. ... .. .. ... ...
18.5 Inbetriebnahme . ... ... .. .. ...
18.5.1 Vor dem ersten Einschalten .....................
18.5.2 Erstmaliges Einschalten . .......................
18.5.3 Einstellméglichkeiten durch DIP-Schalter . ...........
18.5.4 Statusanzeige ............ ... i,
18.6 Datentransfer ............ . ... . . i
18.6.1 Allgemeines .............co i
18.6.2  Aufbau des CAN-Datentelegramms ................
18.6.3 Die Kommunikationsphasen des CAN-Netzwerkes (NMT)
18.6.4  Uberwachungen ..................covveini....
18.6.5 Prozessdaten-Transfer .........................
18.6.6 Zyklische Prozessdaten-Objekte ..................
18.6.7 Ereignisgesteuerte Prozessdaten-Objekte ...........
18.6.8 Prozessdaten-Signale der Lenze-Antriebsregler ... ....
18.6.9 Parameterdatenkanal .............. ... ... .. ...
18.6.10  Beispiele zum Parameterdaten-Telegramm ..........
18.7 Lenze-Codestellen und CANopen-Objekte . ... ................
18.7.1 Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen ... ... ..
18.7.2 Implementierte CANopen-Objekte . ...............
18.8 Fehlersuche ....... ... i
18.9  Stichwortverzeichnis .. ......... ... i
2.1-6 EDSCAN-1.0-11/2002

Wegweiser

Inhalt

Lenze



Wegweiser

Gesamtindex

2.2 Gesamtindex

8200 motec
- Bearbeitungszeit, 18.3-3
- Einsetzbarkeit mit EB2ZAFUC001, 18.2-1

8200 vector

- Bearbeitungszeit, 18.3-3

- Einsetzbarkeit mit EB2ZAFUC001, 18.2-1
- Einsetzbarkeit mit EB2ZAFUC010, 18.2-1
- Statuswort, 6.6-11, 7.6-16

- Steuerwort, 6.6-14, 7.6-15

82XX, Statuswort, 6.6-15, 7.6-16

82XX
- Statuswort, 6.6-15, 7.6-16
- Steuerwort, 6.6-10, 7.6-15

93XX
- Statuswort, 7.6-21
- Steuerwort, 7.6-18

A

Abmessungen, 6.3-4, 7.3-4, 10.3-3, 11.3-3, 18.3-4
Adresse einstellen, 11.5-1, 18.5-6

Adressierung, 10.6-12, 11.6-11

AIF-IN, Funktionsblock, 7.6-19

AIF-OUT, Funktionsblock, 7.6-21

Allgemeine Daten, 18.3-1

Allgemeine Daten und Einsatzbedingungen, 5.3-1
Allgmeines, 6.2-1, 7.2-1, 10.2-1, 11.2-1

Anhang, 5.9-1, 6.8-1, 7.9-1, 10.8-1, 11.8-1

AnschluB

- Anschllsse des Feldbusmoduls, 7.4-3

- Komponenten des Feldbusmoduls, 6.4-1
- Steckklemme (2-pol.), 6.4-4

- Steckklemme (5-pol.), 7.4-3

Anschlussklemmen, Daten, 18.4-5
Antriebs-SPS, Einsetzbarkeit, 10.2-1

Antriebsregler

- bestimmungsgemaBe Verwendung, 1.4-1
- Kennzeichnung, 1.4-1

- Prozessdaten-Signale, 18.6-17

Antwort-Telegramm, 18.6-8

Anwendungsbeispiele, Austausch von ProzeBdaten
zwischen PROFIBUS-DP und Systembus (CAN),
12.2-3

Art der Isolation, 5.3-1

Austausch von ProzeBdaten zwischen PROFIBUS-DP

und Systembus (CAN), 12.2-3
Auswabhlhilfe, 5.4-3

Lenze

Auswabhlhilfe Leitungslange / Anzahl Repeater,
Beispiel, 18.4-11

Basisisolierung, 6.4-5

Baudrate, 6.3-1
- einstellen, 18.5-7
- Funktionsmodul Systembus (CAN). Siehe Baudrate

Bearbeitungszeit, 18.3-3
- 8200 motec, 18.3-3
- 8200 vector, 10.3-2, 11.3-2, 18.3-3

Bearbeitungszeiten

- 8200, 6.3-2, 7.3-2

- 8210, 6.3-3, 7.3-2

- starttec, 18.3-3

Bedienungsart, 6.8-1

Beispiel

- Blockparameter lesen, 5.6-30, 7.6-33, 10.6-18 , 11.6-17

- Parameter lesen, 5.6-28, 6.6-21, 7.6-31, 10.6-16,
11.6-15, 18.6-31

- Parameter schreiben, 5.6-29 , 6.6-22 , 7.6-32, 10.6-17 ,
11.6-16, 18.6-32

Beispiele

- Auswahlhilfe, 5.4-3

- Auswahlhilfe Leitungslénge / Anzahl Repeater, 18.4-11
- Blockparameter lesen, 18.6-33

- Indizierung von Lenze-Codestellen, 18.6-26

- Repeater-Einsatz prifen, 5.4-4, 18.4-12

- Untersuchung des Systembus, 5.8-2

Bemessungsdaten, 5.3-1, 6.3-1, 7.3-1, 10.3-1, 18.3-2
Bestell-Bezeichnung, 18.3-1

bestimmungsgeméaBe Verwendung, 1.4-1

Betreiber, 3.2-1

Busleitungsldnge, 5.4-3, 6.4-6, 7.4-7, 10.4-5, 11.4-5,
18.4-10

(H

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

EDSCAN-1.0-11/2002 2.2-1



Lesezeichen ein-/ausblenden

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: Uberwachungszeiten, 18.7-11

C1514 Uberwachungsreaktion, 18.7-12

C1516: Ubertragungsrate 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
Grundgerit, 18.7-14

C1523: Anzeige aller Prozssdaten-Worte vom
Grundgerit, 18.7-15

C1524: Anzeige der aktuell giiltigen
Ubertragungsrate, 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 Ildentifier, 18.7-23
C1548: Syncrate RPDO1..3, 18.7-24
C1549: Syncrate TPDO1..3, 18.7-25
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

EDSCAN-1.0-11/2002

Wegweiser

Gesamtindex

C1562: Masken TPDO2, 18.7-29

C1563: Masken TPDOS3, 18.7-30

C1564: Tx-Modus TPDO1..3, 18.7-30

C1565: Freischalten von SDO2 und PDO’s, 18.7-31
CAN on board, 5.1-1

CAN-AnschluB, 6.4-3

CAN-Bus

- allgemeine AdreBvergabe, 5.7-1

- Baudraten-Einstellung, 5.7-2

- Bestimmung eines Masters im Antriebsverbund, 5.7-2
- Bus Off, 5.7-8

- Buslast, 5.7-7

- Busstatus, 5.7-5

- Einstellung Boot-Up, 5.7-4, 10.7-3, 11.7-3

- ldentifier, 5.7-3

- Parametrierung, Index LOW/HIGH-Byte, 5.6-26,
10.6-14, 11.6-13

- Reset-Node, 5.7-4

- selektive Adressierung, 5.7-3
- Telegrammzahler, 5.7-6

- Uberwachungszeiten, 5.7-8

CAN-Bus Identifier, 5.9-1, 10.8-5, 11.8-5
CAN-Bus Knotenadresse, 10.8-4, 11.8-4
CAN-Datentelegramm, Aufbau, 18.6-2

CAN-Netzwerk, Kommunikationsphasen, 5.6-4, 6.6-4,
10.6-3, 11.6-3, 18.6-4

CAN-Nutzerorganisation CiA, Homepage, 18.6-2

CANopen

- Adressierung der Antriebe, 5.6-3

- Datenbeschreibung, 5.6-2, 10.6-2, 11.6-2
- Nutzdaten, 5.6-2, 10.6-2, 11.6-2

- Selektive Identifier-Vergabe, 5.6-3

CANopen-Objekte, 5.7-1, 7.7-1, 10.7-1, 11.7-1, 18.7-1
CE-Konformitat, 1.4-1

COB-ID Emergency Object, 18.7-41

Codenummer, Index, 5.6-23

Codenummern
- Zugriff Uber das Feldbusmodul, 6.6-16, 7.6-26
- Zugriff Uber die Kommunikationsbaugruppe, 18.6-26

Codenummern / Index, Umrechnung, 6.6-16, 7.6-26,
18.6-26

Codestellen, 5.7-1, 18.7-1

- CAN-Bus: Diagnose, 5.7-4
- Index, 5.6-23

- Lenze, 6.6-16, 7.6-26

Codetabelle, 6.8-1, 7.9-1
Communication Cycle Period, 18.7-37

Consumer Heartbeat Time, 18.7-42

Lenze



Lesezeichen ein-/ausblenden

Wegweiser

Gesamtindex

D

Daten der Anschlussklemmen, 18.4-5

Datentransfer, 5.6-1, 6.6-1, 7.6-1, 10.6-1, 11.6-1, 18 .6-1
Device Type, 18.7-35

Diagnose-Codestellen, fiir CAN-Bus, 5.7-4
DIP-Schalter, Einsteliméglichkeiten, 18.5-5

Doppelte Isolierung, 7.4-5

E

E82ZAFCCO00x

- Belastung der ext. Versorgung, 10.3-1, 11.3-1
- Bemessungsdaten, 10.3-1

- frontseitige Komponenten, 10.2-2

- Kommunikationsmedium, 10.3-1

E82ZAFCCO00x3A, Einsetzbarkeit mit Grundgerit,
10.2-1

E82ZAFCC010
- frontseitige Komponenten, 10.2-2
- technische Daten, 10.3-1

E82ZAFCCO0103A, Einsetzbarkeit mit Grundgerit,
10.2-1

E82ZAFUCO001
- Einsetzbarkeit mit Grundgeraten, 18.2-1
- Klemmenbelegung, 18.4-7

E82ZAFUC010, Bemessungsdaten, 18.3-2

E82ZAFUCO010
- Einsetzbarkeit mit Grundgeréten, 18.2-1
- Klemmenbelegung, 18.4-9

Eigenschaften, 10.2-2, 18.2-2
- CAN on board, 5.2-1

Einmess-Schnittstelle, 11.4-6
Einsatzbedingungen, 6.3-1, 7.3-1, 18.3-1
Einsetzbarkeit, 10.2-1, 18.2-1

Einstellungen, DIP-Schalter, 18.5-5

Einstellungen DIP-Schalter / CANopen, 6.5-3, 7.5-1
Elektrische Installation, 10.4-2, 11.4-2, 18.4-4
Emergency, 18.6-11

EMV-gerechte Verdrahtung, 4.1

Entsorgung, 1.4-2

ereignisgesteuerte Prozessdaten-Objekte, 18.6-16

Ereignisgesteuerte ProzeBdatenobjekte, 5.6-13,
10.6-10, 11.6-9

ereignisgesteuerte ProzeBdatenobjekte, 5.6-13,
10.6-10, 11.6-9

Lenze

Error Register, 18.7-35
Erstmaliges Einschalten, 10.5-2, 11.5-3, 18.5-3

Externe DC-Spannungsversorgung
- E82ZAFUCO001, 18.3-1
- E82ZAFUCO010, 18.3-2

F

Fehlerspeicher, 6.8-4
Fehlersuche, 5.8-1, 6.7-1, 7.8-1, 18.8-1
Feldbus-Baugruppe 2175 (CANopen), 7.1-1

Feldbusbaugruppe 2171/2172 - Systembus (CAN),
6.1-1

Feldbusmodul
- Anschlisse, 7.4-3
- Komponenten, 6.4-1

Frequenz-Sollwert, 6.6-6, 6.8-1, 7.6-8
Frequenzumrichter, einsetzbare Typen, 10.2-1

Funktionsmodul E82ZAFCCOxx - Systembus (CAN),
10.1-1

Funktionsmodul E82ZAFCC200 - CAN-1/0, 11.1-1
Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen), 18-1

Funktionsmodul Systembus (CAN)
- Baudrate, 6.4-6, 7.4-7, 10.4-5, 18.4-10
- Kommunikationsmedium, 11.3-1

G

Gerate-Adresse, 6.8-1
Gerategeneration, 10.2-1
Gesamt-Leitungsléange, 11.4-5
Gesamtindex, 2.2-1

Gewabhrleistung, 1.4-2

Grundgerat, Einsetzbarkeit, 10.2-1
Gruppen-Adressierung, 6.5-2

Guard Time, 18.7-38

Gililtigkeit der Anleitung, 10.2-1, 18.2-1
Giiltigkeit der Dokumentation, 5.2-1

H

Haftung, 1.4-2

Hardwarestand, Typenschliissel, 6.2-1, 7.2-1, 10.2-1
Heartbeat-Protokoll, 18.6-10

Hersteller, 1.4-1

EDSCAN-1.0-11/2002



Lesezeichen ein-/ausblenden

Wegweiser
Gesamtindex
| Identity Object, 18.7-42
Inbetriebnahme, 5.5-1, 6.5-1, 7.5-1, 10.5-1, 11.5-1,

1-1000, Device Type, 18.7-35 18.5-1
1-1001, Error Register, 18.7-35 - Bevor Sie beginnen, 18.1-1
1-1003, Pre-defined Error Field, 18.7-36 Inbetriebnahme-Schritte, 18.5-4
1-1005, Identifier Sync Message, 18.7-37 indentifier, 18.6-8
1-1006, Communication Cycle Period, 18.7-37 Index, Umrechnung, 6.6-16, 7.6-26, 18.6-26
1-100A, Manufacturer Software Version, 18.7-38 Indizierung von Lenze-Codestellen, 18.6-26
1-100C, Guard Time, 18.7-38 Inhibit Time Emergency, 18.7-41
1-100D, Life Time Factor, 18.7-38 Installation, 5.4-1, 6.4-1, 7.4-1, 10.4-1, 11.4-1, 18.4-1

- elektrische, 18.4-4
- mechanisch, 18.4-3

1-1010, Store Parameters, 18.7-39

1-1011, Restore Default Parameters, 18.7-40
1-1014, COB-ID Emergency Object, 18.7-41
1-1015, Inhibit Time Emergency, 18.7-41

- mechanische, 6.4-2
Isolations-Spannung, 10.3-1, 18.3-2

Isolationsspannungen, 5.3-1

1-1016, Consumer Heartbeat Time, 18.7-42 - E82ZAFUCO001, 18.3-2

1-1017, Producer Heartbeat Time, 18.7-42 Isolierung

1-1018, Identity Object, 18.7-42 - E82ZAFUCO001, 18.3-2
- E82ZAFUCO010, 18.3-2

1-1200, Server SDO Parameters, 18.7-43

1-1201, Server SDO Parameters, 18.7-43 K

1-1400, Receive PDO1 Communication Parameter,

18.7-48 Kennzeichnung, Antriebsregler, 1.4-1

1-1401, Receive PDO2 Communication Parameter, Klemmenbelegung

18.7-49 - E82ZAFUCO001, 18.4-7

1-1402, Receive PDO3 Communication Parameter, - E82ZAFUCO010, 18.4-9

18.7-49

Klemmleiste, Anschliisse, 10.2-2

1-1600, Receive PDO1 Mapping Parameter, 18.7-50 Klimatische Bedingungen, 10.3-1, 11.3-1, 18.3-1

1-1601, Receive PDO2* Mapping Parameter, 18.7-51
1-1602, Receive PDO3* Mapping Parameter, 18.7-51

Knotenadresse, maximal einstellbare, 18.3-1

Knotenadresse einstellen, 18.5-6

I1-;87(3géTransmit PDO1 Communication Parameter, Kombinationsméglichkeiten, 12.1-1

1-1801, Transmit PDO2 Communication Parameter, Kommunikationsmedium, 7.3-1, 18.3-1

18.7-56 Kommunikationsphasen, 18.6-4

1-1802, Transmit PDO3 Communication Parameter, Kommunikationsprofil, 10.3-1, 18.3-1

18.7-57 Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen, 5.7-1,
1-1A00, 18.7-58 18.7-1

1-1A01, Transmit PDO2 Mapping Parameter, 18.7-59 Kommunikationszeit, 18.3-3

1-1A02, Transmit PDO3 Mapping Parameter, 18.7-59 Kommunikationszeiten, 5.3-2, 6.3-2, 7.3-2

Identifier, 18.6-2 Komponenten des Funktionsmoduls, 18.4-1
Identifier Sync Message, 18.7-37 Konfiguration, Uberwachungen, 18.6-7
Identifikation, 6.2-1, 7.2-1, 10.2-1, 18.2-1 Konformitat, 1.4-1

224 EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze



Wegweiser

Gesamtindex

L - C1562, 18.7-29
- C1563, 18.7-30
- C1564, 18.7-30
- C1565, 18.7-31
- CAN delay, 5.7-4, 10.7-3, 11.7-3

LED-Anzeigen, 18.5-8
Leitungslénge, 11.4-5
Leitungsquerschnitt, 11.4-5, 18.4-10

Lenze-Codestellen, 5.7-1, 6.6-16, 7.6-26, 7.7-1, 10.7-1, - Identifier, 10.7-2, 11.7-2

11.7-1, 18.7-1

- Busstatus, 10.7-4, 11.7-4 - Knotenadresse, 10.7-1, 11.7-1

- C0002, 18.7-2 - Konfiguration Systembus-Teilnehmer , 10.7-2, 11.7-2
- C0126,18.7-4 - Reset-Node, 10.7-3, 11.7-3

- C1500, 18.7-5

- C1501, 18.7-5 - selektive Adressierung, 10.7-2, 11.7-2
- C1502, 18.7-5 - Ubertragungsrate, 10.7-1,11.7-1

- C1503, 18.7-5 - Uberwachungszeiten, 10.7-3, 11.7-3
- C1506, 18.7-6 - Zeiteinstellungen, 10.7-3, 11.7-3

- C1507, 18.7-6

- C1508, 18.7-6 Life Guarding Event, 18.6-9

- C1509, 18.7-7

- C1510, 18.7-8 Life Time Factor, 18.7-38

- C1511,18.7-9

- C1512, 18.7-10
- C1513, 18.7-11

- C1514,18.7-12 M

- C1516, 18.7-13

- C1520, 18.7-13 Manufacturer Software Version, 18.7-38

- C1521,18.7-13

- C1522, 18.7-14 Mechanische Installation, 10.4-1, 11.4-1, 18.4-3

- C15283, 18.7-15
- C1524,18.7-15
- C1525, 18.7-16

Mischbetrieb, 11.4-5, 18.4-11

Motorstarter
- C1527,18.7-16
- C1528, 18.7-16 - Einsetzbarkeit, 10.2-1
- C1530, 18.7-17 - Einsetzbarkeit mit EB2ZAFUCO001, 18.2-1

- C1531, 18.7-17
- C1532, 18.7-17
- C15383, 18.7-17 N
- C1534, 18.7-18
- C1535, 18.7-18

- C1536, 18.7-18 Netzwerk-Topologie, 10.3-1, 18.3-1
- C1537,18.7-18
- C1540, 18.7-19 Netzwerkmanagement (NMT), 6.6-3, 7.6-3, 18.6-4

- C1541, 18.7-21
- C1542, 18.7-21
- C1543, 18.7-22
- C1544,18.7-22

Node Guarding Event, 18.6-9

Node Guarding Protocol, 18.6-7

- C1545, 18.7-22 Node Life Time, 18.6-8
- C1546, 18.7-23
- 1547, 18.7-23 Nutzdaten, 6.6-18, 7.6-28, 18.6-2, 18.6-27, 18.6-29

- C1548, 18.7-24

- C1549, 18.7-25

- C1550, 18.7-26

- C1551, 18.7-26 0

- C1560, 18.7-27

- C1561, 18.7-29 OK-Zustand, 18.6-9
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P

Parallelbetrieb, 12.1-1

Parallelbetrieb der Schnittstellen AIF und FIF,
Austausch von ProzeBdaten zwischen PROFIBUS-DP
und Systembus (CAN), 12.2-3

Parameter

- Bezeichnung, 6.8-1

- C0142, 18.5-10

- Frequenz-Sollwert (C0046), 6.6-6, 7.6-8
- L-C0142, 7.5-7

- Steuerwort (C0135), 6.6-6, 7.6-8

Parameterdaten, Bearbeitungszeit im Antriebsregler,
10.3-2, 11.3-2

Parameterdaten umleiten, 12.2-2
Parameterdatenkanal, 6.6-16, 7.6-26
Parameterkanal, 7.4-6

Parametersitze, 6.6-17, 7.6-27
- Lenze, 6.6-17, 7.6-27

Parametersatzverwaltung, 18.7-2
Personal, qualifiziertes, 3.2-1
Potentialtrennung, 6.4-5, 7.4-5
Pre-defined Error Field, 18.7-36
Producer Heartbeat Time, 18.7-42
Protokoll, 6.3-1

Prozedatenobjekte, ereignisgesteuerte, 5.6-13,
10.6-10, 11.6-9

Prozess-Ausgangsdaten, 18.6-17
Prozess-Eingangsdaten, konfigurieren, 18.6-21

ProzeBdaten, Bearbeitungszeit im Antriebsregler,
10.3-2, 11.3-2

ProzeBdaten umleiten, 12.2-2
ProzeBdaten-Belegung, AIF-CTRL

- 9300 Servo PLC, 7.6-22
- Drive PLC, 7.6-22

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

ProzeBdatenkanal, 7.4-6
- Konfiguration, 5.6-6, 10.6-5, 11.6-5

ProzeBdatenkanale, ereignisgesteuerte, 5.6-7, 10.6-6 ,
11.6-6

ProzeBdatenobjekte, 5.6-8, 10.6-7, 11.6-7
- ereignisgesteuert, 5.6-13, 10.6-10, 11.6-9
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ProzeBdatentelegramm
- vom Antrieb, 6.6-9, 7.6-12
- zum Antrieb, 6.6-8, 7.6-11

ProzeBdatentransfer, 7.6-9

PT-Ausfiihrung, Typenschliissel, 10.2-1

Q

Quickstop, 6.5-2

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
Rechtliche Bestimmungen, 1.4-1

Reglersperre, 6.8-1

Repeater
- Beispiel zum Einsatz, 5.4-4, 18.4-12
- Empfehlung zur Verwendung, 11.4-6

Restore Default Parameters, 18.7-40
RTR-Telegramm, 18.6-8

S

Schnittstelle
- Einmess-, 11.4-6
- Service-, 11.4-6

Schutzart, 10.3-1, 11.3-1, 18.3-1
Schutzisolierung, 18.3-2
Segment-Leitungslange, 11.4-5

Server SDO Parameters, 18.7-43
Service-Schnittstelle, 11.4-6
Sicherheitshinweise, 3.1-1, 3.4-1

- allgemeine, 3.3-1

Signalisierungen, 18.5-8

Softwarestand, Typenschliissel, 6.2-1, 7.2-1
Sollwertquelle, 6.6-6, 7.6-8
Spannungsversorgung, 18.4-6
Spannungsversorgung, externe, 6.4-4, 7.4-3
startec, Bearbeitungszeiten, 18.3-3
starttec, Einsetzbarkeit mit EB2ZAFUC001, 18.2-1
Statusanzeige, 18.5-8

Statuswort, 10.8-4, 11.8-4

Steckbare Klemmleiste, Gebrauch,
Federkraftanschluss, 18.4-5
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Steckbare Klemmleisten, Umgang, 18.4-5

Steckerleiste
- AnschluB, 10.2-2
- technische Daten, 10.3-1

Steckerleisten, Daten, 18.4-5

Steckklemme fiir ext. Versorgung, Anschliisse, 6.4-4,
7.4-3

Steuerwort, 6.6-6, 6.8-2, 7.6-8, 10.8-3, 11.8-3
- 8200 vector, 6.6-14, 7.6-15

- 82XX, 6.6-10, 7.6-15

- 93XX, 7.6-18, 7.6-21

Stichwortverzeichnis, 5.10-1, 6.9-1, 7.10-1, 10.9-1,
11.9-1

Store Parameters, 18.7-39
Synctelegramm, 18.6-15

Systembus
- Anwendungsbeispiel, 5.6-23
- Sync-Telegramm, 5.6-16

Systembus (CAN)
- Aufbau eines Bussystems, 5.4-2

- Technische Daten
Bearbeitungszeiten, 5.3-2
Kommunikationszeiten, 5.3-2, 10.3-2, 11.3-2
Telegrammlaufzeit, 5.3-2, 6.3-3

- Ubertragungsrate, 5.4-3
- Untersuchung zur EMV-gerechten Verdrahtung, 5.8-2

Systembus der Geratereihe 9300, 5.1-1

T

Technische Daten, 5.3-1, 6.3-1, 7.3-1, 10.3-1, 11.3-1,
18.3-1

- Abmessungen, 6.3-4, 7.3-4
- allgemeine Daten/Einsatzbedingungen, 6.3-1, 7.3-1

Teilnehmer pro Segment, maximal mégliche, 18.3-1
Teilnehmeradresse einstellen, 18.5-6
Telegramm-Laufzeit, 10.3-2, 11.3-2
Telegrammlaufzeit, 6.3-3, 7.3-3, 10.3-2, 11.3-2, 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

Lenze

TRIP-Reset, 6.8-1

Typenschild, 10.2-2

Typenschildangaben, 18.2-1
Typenschliissel, 6.2-1, 7.2-1, 10.2-1, 18.2-1

u

Ubertragungsgeschwindigkeit, 6.3-2, 7.3-2

Ubertragungsrate, 5.3-1, 11.4-5, 18.3-1
- einstellen, 18.5-7
- Systembus (CAN). Siehe Baudrate

Ubertragungsrate einstellen, 11.5-1
Uberwachungen, 18.6-7
Umgebungstemperatur, 10.3-1, 11.3-1, 18.3-1
Umrichterreihe 8200, 6.6-23, 7.6-34

'}

Variante
- PT-Ausfiihrung, 10.2-1
- Standardausfiihrung, 10.2-1

Verdrahtung mit einem Leitrechner, 18.4-4

Vergabe der Identifier, 18.6-3

Verlackte Ausfiihrung, Typenschliissel, 10.2-1
Verschmutzungsgrad, 18.3-1

Versorgung der Reglersperre, EB2ZAFUC001, 18.4-6

Versorgung der Reglersperre iliber externe Quelle,
E82ZAFUC010, 18.4-8

Versorgung der Reglersperre liber interne Quelle,
E82ZAFUC010, 18.4-8

Versorgung, EB2ZAFUCO001, 18.4-6
Verwendung, bestimmungsgemaBe, 1.4-1

Vorwort, 1.1

W

Wegweiser, 2.1-1

z

Zyklische Prozessdaten, Synchronisation, 18.6-15
zyklische Prozessdaten-Objekte, 18.6-14
zyklische ProzeBdatenobjekte, 5.6-8, 10.6-7, 11.6-7
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Sicherheitshinweise

Inhalt
3 Sicherheitshinweise
3.1 Inhalt

3.2 Fiir die Sicherheit verantwortliche Personen

3.3  Aligemeine Sicherheitshinweise . ........
3.4 Gestaltung der Sicherheitshinweise ... ...
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Sicherheitshinweise

Fiir die Sicherheit verantwortliche Personen

3.2 Fur die Sicherheit verantwortliche Personen

Betreiber

Qualifiziertes Personal

Lenze

Betreiber ist jede natlrliche oder juristische Person, die das Antriebssystem ver-
wendet oder in deren Auftrag das Antriebssystem verwendet wird.

Der Betreiber bzw. sein Sicherheitsbeauftragter muB3 gewahrleisten,
e daB alle relevanten Vorschriften, Hinweise und Gesetze eingehalten werden.
e daB nur qualifiziertes Personal an und mit dem Antriebssystem arbeitet.

e daB das Personal die Betriebsanleitung bei allen entsprechenden Arbeiten
verfugbar hat.

e daB nichtqualifiziertes Personal das Arbeiten an und mit dem
Antriebssystem untersagt wird.

Qualifiziertes Personal sind Personen, die aufgrund ihrer Ausbildung, Erfahrung
und Unterweisung sowie ihrer Kenntnisse Uber einschlagige Normen und Bestim-
mungen, Unfallverhitungsvorschriften und Betriebsverhaltnisse von dem fir die
Sicherheit der Anlage Verantwortlichen berechtigt worden sind, die jeweils erfor-
derlichen Tatigkeiten auszufiihren und dabei mégliche Gefahren erkennen und
vermeiden kdnnen.

(Definition fur Fachkréafte aus VDE 105 oder IEC 364)
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Sicherheitshinweise

Allgemeine Sicherheitshinweise

3.3 Allgemeine Sicherheitshinweise

Lenze

Mit diesen Sicherheitshinweisen wird kein Anspruch auf Vollstédndigkeit
erhoben. Bei Fragen und Problemen sprechen Sie bitte die fir Sie
zusténdige Lenze-Vertretung an.

Das Kommunikationsmodul entspricht zum Zeitpunkt der Auslieferung dem
Stand der Technik und gilt grundsétzlich als betriebssicher.

Die Angaben in diesem Handbuch beziehen sich auf die angegebenen
Hard- und Softwareversionen der Kommunikationsmodule.

Vom Kommunikationsmodul gehen Gefahren aus, wenn:

- nicht qualifiziertes Personal an und mit dem Kommunikationsmodul
arbeitet.

— das Kommunikationsmodul sachwidrig verwendet wird.

Die in diesem Handbuch dargestellten verfahrenstechnischen Hinweise und
Schaltungsausschnitte sind Vorschlage, deren Ubertragbarkeit auf die
jeweilige Anwendung Uberprift werden muB.

Sorgen Sie durch geeignete MaBnahmen dafiir, das beim Versagen des
Kommunikationsmoduls keine Personen- oder Sachschaden entstehen.

Betreiben Sie das Antriebssystem nur im einwandfreien Zustand.

Veranderungen oder Umbauten des Kommunikationsmoduls sind
grundsétzlich verboten. Sie bedirfen auf jeden Fall der Riicksprache mit
Lenze.

Das Kommunikationsmodul ist ein Betriebsmittel zum Einsatz in
industriellen Starkstromanlagen. Wéhrend des Betriebes muB das
Kommunikationsmodul fest mit den jeweiligen Antriebsreglern verbunden
sein. Zusétzlich sind auch alle MaBnahmen zu ergreifen, die in dem
Handbuch des verwendeten Antriebsreglers vorgeschrieben werden.
Beispiel: Anbringen von Abdeckungen, um den Berthrungssschutz zu
gewahrleisten.
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Sicherheitshinweise

Gestaltung der Sicherheitshinweise

3.4 Gestaltung der Sicherheitshinweise

Alle Sicherheitshinweise in dieser Anleitung sind einheitlich aufgebaut:

Piktogramm (kennzeichnet die Art der Gefahr)

A Signalwort! (kennzeichnet die Schwere der Gefahr)

Hinweistext (beschreibt die Gefahr und gibt Hinweise, wie sie
vermieden werden kann)

Signalwort
Bedeutung

Folgen bei MiBachtung der
Sicherheitshinweise

Unmittelbar drohende Gefahr fiir
Personen

Tod oder schwerste Verletzun-

gen

Maogliche, sehr geféhrliche Situation
fiir Personen

Tod oder schwerste Verletzun-

gen

Madgliche, gefihrliche Situation fiir
Personen

Leichte Verletzungen

Mdgliche Sachschéiden

Beschédigung des Antriebssy-
stems oder seiner Umgebung

Niitzlicher Hinweis oder Tipp

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

Piktogramm
Signalwort
2 Gefahr!
geféhrliche elektrische Span- Warnung!
nung
A Vorsicht!
allgemeine Gefahr
Stop!
Hinweis!
i
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EMV-gerechte Verdahtung

4 EMV-gerechte Verdrahtung

L]

1 Hinweis!
Die Beschreibung zu diesem Thema ist nhoch nicht
abgeschlossen.
Wir informieren Sie, wenn dieses Kapitel zur Verfliigung steht.

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002



Lesezeichen ein-/ausblenden



CAN on board

Inhalt

5 CAN on board - Systembus der Geratereihe 9300
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Allgemeines

5.2 Allgemeines

Giiltigkeit der Dokumentation Diese Anleitung gilt fir Antriebsregler der Geréatereihe 9300 mit der Typenschild-
bezeichnung:

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 = Einbaugerat 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

Erlauterung

Eigenschaften Mit dem integrierten Systembus-Bus im Antriebsregler 9300 kann die Funktionali-
tat des Antriebsreglers erheblich erweitert werden. Hierzu gehéren:

e Parametervorgaben

e Erweiterungen durch dezentrale Klemmen

e Datenaustausch von Antriebsregler zu Antriebsregler
e Bedien- und Eingabegerate

e externe Steuerungen und Leitsysteme

Der Anwender kann ohne Kenntnisse des Bussystems z.B. einen Datenaus-
tausch von Antriebsregler zu Antriebsregler mit digitalen Steuer-, Drehzahl- und
Drehmomentensignalen vornehmen. Ist der Anwender mit der Konfigurierung von
Funktionsbldcke vertraut, sind die Voraussetzungen hierflir gegeben (siehe Kapi-
tel "7Umgang mit Funktionsblécken”).

FUr den Datenverkehr stehen insgesamt 5 Eingangskanale und 5 Ausgangska-
néle zur Verfligung, die unabhangig voneinander genutzt werden kénnen. Hierzu
gehdren 2 Parameterkanéle (SDO = Service Data Objekt).
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CAN on board

Technische Daten

Allgemeine Daten und Einsatzbedingungen

53 Technische Daten

5.3.1

Allgemeine Daten und Einsatzbedingungen

Protokoll CANopen (CAL-basierendes Kommunikationsprofil DS301)
Kommunikationsmedium DIN ISO 11898
Netzwerktopologie Linie
Max. Anzahl Teilnehmer 63
Ubertragungsrate [kBit/s] * 20 (bei 9300 vector)
* 50
e 125
* 250
* 500
* 1000

5.3.2 Bemessungsdaten
Bereich Werte
Isolationsspannungen zwischen Bus
und ... Bemessungsisolationsspannung Art der Isolation
* Bezugserde / PE 50 VAC Basisisolierung
¢ Leistungsteil 270 VAC Basisisolierung
¢ digitalen Ein-/Ausgangsklemmen {270 V AC Basisisolierung
¢ Steuerklemmen 0VAC keine Potentialtrennung
* externen Bussystemen 270 VAC Basisisolierung
Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 5.3-1
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Technische Daten
Kommunikationszeiten

5.3.3 Kommunikationszeiten

Bearbeitungszeit im
Antriebsregler

Telegrammlaufzeit

5.3-2

L]
1 Hinweis!
Die Kommunikationszeit ist die Zeit zwischen dem Start einer
Anforderung und dem Eintreffen der entsprechenden
Ruckantwort.
Die Kommunikationszeiten im CAN-Bussystem sind abhéngig von
der
e Bearbeitungszeit im Antriebsregler
e Telegrammlaufzeit
— Ubertragungsrate (Baudrate)
— Telegrammlénge
e Prioritdt der Daten
e Busauslastung
Néahere Informationen tber die Buszugriffssteuerung sind z. B. in
dem Fachbuch "CAN Controller Area Network Grundlagen und
Praxis” von Wolfgang Lawrenz, herausgegeben vom Huthig Buch
Verlag Heidelberg, zusammengetragen.

Es existieren keine Abhéngigkeiten zwischen Parameterdaten und ProzeBdaten.

e Parameter: ca. 30 ms + 20 ms Toleranz (typisch)

— Bei einigen Codestellen kann die Bearbeitungszeit langer sein (siehe auch
Systemhandbuch 9300).

e ProzeBdaten: 1...2 ms

Die Telegrammlaufzeit ist abhéngig von der Ubertragungsrate und der Tele-
grammlénge:

. . Telegrammlénge [Byte]
Ubertragungsrate [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

Tab. 5.3-1 Maximalwerte der Telegrammlaufzeit in [ms]

Die Telegrammlaufzeiten der obigen Tabelle sind durch nachfolgende Gleichung
errechnet worden. Mit ihr lassen sich im Bedarfsfall beliebige Zwischenwerte
tTmax errechnen.

54.4 + 9.6 - LD tr = Telegrammlaufzeit [ms]
t; < ’ p ’ Lp = Telegrammléinge [Byte]
[V} dy = Ubertragungsrate [kBit/s]
EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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54 Installation

541 Elektrische Installation

o

X4 | e 1

& [ ] =[]
o [ ] [ ]
o[ ] 2 [ ]
i T[]

Abb. 5.4-1 AnschluBbelegung am Antriebsregler

Belegung der Steckerleiste Klemme X4 | Erlduterung

GND Bezugspotential CAN-Bus
¢ mit internem Reihenwiderstand (100 Q)
¢ max. Strombelastung: 30 mA

LO CAN-LOW

HI CAN-HIGH

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 5.4-1
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Verdrahtung des Systembus

CAN)
Klemmenblock Klemmenblock
Antriebsregler 1 Antriebsregler 2
9300 9300 D
— —
[— — O ojpg g
] ]
| O] =] Systembus
i 1
[ [ (| [ J_ LOW
- - L - = GND HIGH
[ [ [ [
[ [ [ [
L
120 @ J ( 1202
Abb. 5.4-2  Verdrahtungsbeispiel des Systembus (CAN)

Spezifikation Systembus-Kabel

5.4-2

Bitte folgen Sie bei der Verwendung des Signalkabels unseren Empfehlungen:

Gesamtlénge bis 300 m

Kabeltyp

LIYCY 2 x 2 x 0,5 mm?2 (paarverseilt mit Abschirmung)

Leitungswiderstand < 40 Q/Km
Kapazitatsbelag < 130 nF/km
AnschluB Paar 1 (weiB/braun), LOW und HIGH

Paar 2 (griin/gelb):, GND

Gesamtlédnge bis 1000 m

Kabeltyp CYPIMF 2 x 2 x 0,5 mm? (paarverseilt mit Abschirmung)
Leitungswiderstand < 40 Q/km

Kapazitatsbelag < 60 nF/km

AnschluB Paar 1 (weiB/braun), LOW und HIGH

Paar 2 (griin/gelb):, GND

EDSCAN-1.0-11/2002
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5.4.2 Busleitungslange

Beispiel: Auswahlhilfe

Lenze

Halten Sie die zulassigen Leitungsldngen unbedingt ein.
1. Uberpriifen Sie die Einhaltung der Gesamt-Leitungslange in Tab. 5.4-1.
Durch die Ubertragungsrate ist die Gesamt-Leitungsléange festgelegt.

Ubertragungsrate [kBit/s] 20 50 125 250 500 1000
(nur 9300 vector)
Gesamt-Leitungslénge [m] 3950 1550 630 290 120 25

Tab. 5.4-1 Gesamt-Leitungslénge
2. Uberpriifen Sie die Einhaltung der Segment-Leitungslénge in Tab. 5.4-2.

Die Segment-Leitungsldnge wird durch den verwendeten Leitungsquerschnitt
und die Teilnehmeranzahl festgelegt. Ohne Repeater ist die Segment-Leitungs-
lange gleich der Gesamt-Leitungslénge.

Leitungsquerschnitt
Teilnehmer 0.25 mm? 0.5 mm?2 0.75 mm? 1.0 mm?2
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

Tab. 5.4-2 Segment-Leitungslange
3. Vergleichen Sie die beiden ermittelten Werte miteinander.

Wenn der aus Tab. 5.4-2 ermittelte Wert kleiner als die zu realiserende Gesamt-
Leitungslange aus Tab. 5.4-1 sein sollte, missen Repeater eingesetzt werden.
Repeater unterteilen die Gesamt-Leitungslénge in Segmente.

L]
1 Hinweis!
e Beachten Sie die Reduzierung der Gesamt-Leitungslédnge
aufgrund der Signalverzégerung des Repeaters (siehe Beispiel
[0 5.4-4).
e Mischbetrieb

— Mischbetrieb liegt vor, wenn verschiedene Teilnehmer an
einem Netz betrieben werden.

- Wenn bei gleicher Ubertragungsrate die zugehdérigen
Gesamt-Leitungslangen der Teilnehmer unterschiedlich sind,
muB zur Bestimmung der max. Leitungslange der kleinere
Wert verwendet werden.

\Vlorgaben

¢ Leitungsquerschnitt: 0,5 mm2 (gemaB Kabel-Spezifikation (1 5.4-2 )

¢ Teilnehmeranzahl: 63

* Repeater: Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)

Bei max. Teilnehmeranzahl (63) sind aus den Vorgaben folgende Leitungsléangen
/ Anzahl Repeater einzuhalten:

Ubertragungsrate [kBit/s] 20 50 125 250 500 1000

Max. Leitungslidnge [m] 3950 1550 630 290 120 25

Segment-Leitungslédnge [m] 310 310 310 290 120 25

Anzahl der Repeater 12 4 2 - - -
EDSCAN-1.0-11/2002 5.4-3
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Beispiel: Repeater-Einsatz Vorgaben

priifen * Ubertragungsrate: 125 KBit/s

* Leitungsquerschnitt: 0,5 mm2

¢ Teilnehmeranzahl: 28

¢ Leitungslange: 450 m

1. Gesamt-Leitungsldnge bei 125 kBit/s

630 m aus Tab. 18.4-1

2. Segment-Leitungslénge fiir 28 Teilnehmer und einem Leitungsquerschnitt von 0,5mm? .
360 m aus Tab. 5.4-2

3. Vergleich

Der Wert in Pkt. 2. ist kleiner als die zu realisierende Leitungsldnge von 450 m.

4. Folgerung

¢ (Ohne Repeater-Einsatz ist die zu realisierende Leitungslange von 450 m nicht mdglich.
* Es muB ein Repeater nach 360 m (Pkt. 2.) eingesetzt werden.

5. Max. Leitungsldnge mit Repeater-Einsatz

¢ \Verwendet wird der Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)

¢ Berechnung der max. Leitungslange:

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

L]
1 Hinweis!
Die Verwendung eines weiteren Repeaters wird empfohlen als
e Service-Schnittstelle
Vorteil: Stérungsfreies Ankoppeln im laufenden Bus-Betrieb
maoglich.
e Einmess-Schnittstelle
Vorteil: Einmess-/Programmiergeréat bleibt galvanisch getrennt.

5.4-4 EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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5.5 Inbetriebnahme

5.5.1 Vor dem ersten Einschalten

Stop!

Uberpriifen Sie vor dem Einschalten der Netzspannung die
gesamte Verdrahtung auf Vollstandigkeit, Kurzschlu und
ErdschluB.

o

Hinweis!

Halten Sie unbedingt die Einschaltreihenfolge ein !

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 5.5-1
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5.56.2 Erstmaliges Einschalten

Aufbau der Kommunikation vom CAN-Master zur Geratereihe 9300

Schritt |Vorgehensweise Bemerkungen

1. Netzspannung zuschalten |Der Antriebsregler ist nach ca. 1 Sekunde betriebsbereit (bei Verwendung eines
und ggf. externe Versor- |Absolutwertgebers verldngert sich die Initialisierungsphase des Antriebsreglers
gung der Klemmen zu-  |um 2 s).

schalten. Die Reglersperre ist aktiv.

Reaktion des Antriebsreglers

¢ Die griine LED blinkt.

2. Ggf. Ubertragungsrate Ubertragungsrate (Systembus-Ubertragungsrate) C0351 mit Keypad oder PC
einstellen einstellen.
Anderungen werden erst nach dem Befehl “Reset-Node” (C0358 = 1) iiber-
nommen.
Lenze-Einstellung: 500 kBit/s
3. Systembus-Geratea- Systembus-Gerateadresse bei mehreren vernetzten Antriebsreglern
dresse einstellen * (iber C0350 einstellen.

* an jedem Antriebsregler (iber Keypad oder PC einstellen.
* im Netzwerk nur einmal verwenden.
Anderungen werden erst nach dem Befehl “Reset-Node” (C0358 = 1) iiber-

nommen.
Lenze-Einstellung: 1

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

5. Sollwertquelle konfigu-  [L-C0005 = xxx5 (siehe Codeliste im Systemhandbuch 9300)
rieren

6. Master setzt Systembus (CAN) in den Zustand ”"OPERATIONAL”.

7. Sollwert vorgeben Sollwert {iber ausgewéahltes CAN-Wort (z. B. CAN-IN1.W2) senden.

8. Sync-Telegramm senden |Das Sync-Telegramm wird vom Systembus-Teilnehmer (iber den ProzeBdaten-

kanal CAN-IN1 empfangen.

Antriebsregler iiber Klemme freigeben

10. Der Antrieb lauft jetzt.

o

Hinweis!

o Mit Codestelle C0356/x sind fir CAN-OUT2 und CAN-OUT3 die
Zeiten fUr das zyklische Senden einstellbar.

e Der Reset-Node (Codestelle C0358) kann nur tiber das Keypad
erfolgen.

e Die mit L-Cxxxx gekennzeichneten Codestellen sind im
Antriebsregler gespeichert und vom CAN-Master tber den
Index erreichbar.

Indexermittlung: 24575 - Lenze-Codestellennummer (L-Cxxxx)

e Das Grundgerat ist nur funktionsféhig, wenn HIGH-Pegel an
Klemme 28 anliegt (Reglerfreigabe tber Klemme).

— Beachten Sie, daB die Reglersperre Giber mehrere Quellen
gesetzt werden kann. Die Quellen wirken wie eine
Reihenschaltung von Schaltern.

— Wenn der Antrieb trotz Reglerfreigabe Giber Klemme 28 nicht
anlauft, Uberprifen Sie, ob noch Uiber eine andere Quelle
Reglersperre gesetzt ist.

5.5-2 EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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5.6 Datentransfer

Master und Antriebsregler kommunizieren miteinander, indem sie Datentele-
gramme Uber den CAN-Bus miteinander austauschen. Der Nutzdatenbereich
des Datentelegramms enthalt entweder Netzwerkmanagementdaten, Parame-
terdaten oder ProzeBdaten.

Im Antriebsregler werden den Parameterdaten und ProzeBdaten unterschiedli-
che Kommunikationskanéle zugeordnet:

Telegrammtyp Kommunikationskanal
Parameterdaten Dies sind z. B. Parameterdaten- * Ermdglicht den Zugriff auf alle
(SDO, ¢ Betriebsparameter Kanal Lenze-Codes und auf den
Service-Data-Objects) o Djagnose-Informationen CANopen-Index.
e Motordaten * Parameterdnderungen werden
Das Ubertragen der Parameter ist normalerweise automatisch im
in der Regel nicht so zeitkritisch Antriebsregler gespeichert
wie die Ubertragung der ProzeB- (L-C0003 beachten).
daten.
ProzeBdaten Dies sind z. B. ProzeBdaten-Ka- * Mit den ProzeBdaten kdnnen
(PDO, ¢ Sollwerte nal Sie den Antriebsregler steu-
Process-Data-Objects) o |stwerte ern.
Austausch zwischen Leitantrieb * Auf die ProzeBdaten kann der
und Antriebsregler in kiirzest Leitrechner direkt zugreifen.
méglicher Zeit notwendig. Kleine z. B. werden die Daten in der
Datenmengen, die zyklisch iiber- SPS direkt in den E/A-Bereich
tragen werden konnen. gelegt.
* ProzeBdaten werden

— nicht im Antriebsregler ge-
speichert.

— zwischen dem Leitsystem
und den Antriebsreglern
libertragen damit ein stén-
diger Austausch von aktuel-
len Ein- und Ausgangsdaten
erfolgt.

Abb. 5.6-1 Aufteilung von Parameterdaten und ProzeBdaten in unterschiedliche
Kommunikationskanéle

Lenze EDSCAN-2.0-03/2003 5.6-1
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Aufbau des CAN-Datentelegramms

Control Field CRC Delimit. ACK Delimit.
Start RTR-Bit CRC Sequenz |ACK Slot| Ende
‘ Identifier ‘ ‘ Nutzdaten 0 ... 8 Byte ‘ e 1
* Netzwerkmanagement
1Bit 11 Bit 1Bit| 6Bt ¢ UL 15 Bit [1 Bif1 Bif1 Bif 7 Bit
* ProzeBdaten

In diesem Bereich werden 3 unterschiedliche Datentypen transportiert:
¢ Netzwerkmanagement-Telegramme (NMT)
— In den NMT-Nutzdaten sind Informationen zum Aufbau der Kommunika-
tion tiber den CAN-Bus.
¢ Parameterdaten (SDO)
— Die Nutzdaten dienen zur Parametrierung der Gerate.
* ProzeBdaten (PDO)
— Die in den Nutzdaten enthaltenen ProzeBdaten sind fiir schnelle, oft
zyklische Vorginge bestimmt (z. B. Drehzahlsoll und -istwert).

Abb.5.6-2  Prinzipieller Aufbau des CAN-Datentelegramms

Der Identifier legt die Prioritat der Nachricht fest. AuBerdem sind im CANopen hier
codiert:

e Die Gerateadresse (1 5.6-3)

e Die Bestimmung, welche Nutzdaten Ubertragen werden.

Far die Verwendung der Nutzdaten gibt es 3 Unterscheidungen:

e Initialisierung:
Nutzdaten dienen zum Aufbau der Kommunikation tiber den CAN-Bus.

e Parametrierung:
Nutzdaten dienen der Parametrierung der Antriebsregler. Fur die
Lenze-Antriebsregler sind die Parameter unter den Codestellen (z.B. C0012
Hochlaufzeit) hinterlegt.

e ProzeBdaten:
Nutzdaten sind fir schnelle, oft zyklische Vorgange bestimmt (z.B.
Drehzahl-Sollwert und Drehzahl-Istwert)

EDSCAN-2.0-03/2003 Lenze
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Adressierung der Antriebe Das CAN-Bussystem ist nachrichten- und nicht teilnehmerorientiert. Jede Nach-
richt hat eine eindeutige Kennung, den Identifier. Bei CANopen wird eine Teilneh-
merorientierung dadurch erreicht, daB es flr jede Nachricht nur einen Sender gibt.
Die Identifier berechnen sich aus den im Antriebsregler eingegebenen Adressen.
Dies gilt jedoch nicht fur die Identifier des Netzwerkmanagements.

Identifier = Basis-ldentifier + einstellbare Adresse
Die Identifier-Vergabe ist wie folgt:

Richtung Basisidentifier

vom Antrieb | zum Antrieb Dez Hex

Netzwerkmanagement (NMT) 0 0
Synctelegramm 128 80
X 384 180
ProzeBdatenkanal 1 X 512 200
X 641 281
ProzeBdatenkanal 2 X 610 280
X 769 301
ProzeBdatenkanal 3 X 768 300
X 1408 580
Parameterdatenkanal 1 X 1536 500
X 1472 5C0
Parameterdatenkanal 2 X 1600 610

Selektive Identifier-Vergabe fiir Jedes ProzeBdatenobjekt (Funktionsblécke CAN-IN1, CAN-IN2, CAN-IN3, CAN-
die Proze3datenobjekte OUT1, CAN-OUT2, CAN-OUT3) kann mit einer eigenen Adresse versehen
werden.

Hierzu wird unter C0353 ausgewahlt, ob die Identifier fir die ProzeBdaten von
C0350 abgeleitet werden oder ob die Codestelle C0354 den jeweiligen Identifier
bestimmt.

Folgende Zusammenhange sind hierbei gegeben:

C0353/x Bedeutung
€0353/1 = 0 (C0350) Adressen von CAN-IN1 und CAN-OUT1 werden von C0350 bestimmt
€0353/1 = 1 (C0354) Adresse von CAN-IN1 wird von C0354/1 bestimmt

Adresse von CAN-OUT1 wird von C0354/2 bestimmt
€0353/1 = 0 (C0350) Adressen von CAN-IN2 und CAN-OUT2 werden von C0350 bestimmt
€0353/1 = 1 (C0354) Adresse von CAN-IN2 wird von C0354/3 bestimmt

Adresse von CAN-OUT2 wird von C0354/4 bestimmt
€0353/3 = 0 (C0350) Adressen von CAN-IN3 und CAN-OUT3 werden von C0350 bestimmt
C0353/3 = 1 (C0354) Adresse von CAN-IN3 wird von C0354/5 bestimmt

Adresse von CAN-OUT3 wird von C0354/6 bestimmt

Hierbei gilt fur alle ProzeBdaten-Eingangs- und -Ausgangsobjekte:
Identifier = 384 + Wert unter C0354/x
(x = Subcode 1 bis 6, Zuordnung siehe oben)

Fir alle ProzeBdatenkanéle ist bei selektiver Identifier-Vergabe als Basis-Identi-
fier der Wert 384 zu verwenden.

Lenze EDSCAN-2.0-03/2003 5.6-3
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5.6.2 Die Kommunikationsphasen des CAN-Netzwerkes

11 Bit Identifier 2 Byte Nutzdaten

Abb.5.6-3  Telegramm zum Umschalten der Kommunikationsphase

Um zwischen den unterschiedlichen Kommunikationsphasen umschalten zu
kénnen, werden Telegramme mit dem Identifier O und 2 Byte Nutzdaten verwen-
det.

In Bezug auf die Kommunikation kennt der Antrieb drei Zustande:

Zustand Erlduterung
”Initialisation” Der Antrieb ist nicht am Datenverkehr auf dem Bus beteiligt. Dieser Zustand wird
(Initialisierung) nach dem Einschalten des Antriebsreglers erreicht. Weiterhin besteht die Mdglich-

keit durch die Ubertragung 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-Qperational” (iber.

”Pre-Operational” Der Antrieb kann Parametrierungsdaten empfangen. Die ProzeBdaten werden
(vor Betriebsbereit) ignoriert.

”Operational” Der Antrieb kann Parametrierungs- und ProzeBdaten empfangen.
(Betriebsbereit)

Die Umschaltung der Kommunikationsphasen wird von einem Busteilnehmer,
dem Netzwerkmaster, fir das gesamte Netzwerk vorgenommen.

Dieses kann auch durch einen Antriebsregler erfolgen. Hierzu ist dieser als Master
unter der Codestelle C0352 einzustellen.

Mit einer Verzdgerung nach dem Netzeinschalten wird einmalig ein Telegramm
gesendet, daB den gesamten Antriebsverbund in den Zustand "Operational” ver-
setzt.

Die Verzégerungszeit ist unter der Codestelle C0356/1 einstellbar.
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Wenn bestimmte Kommandos Ubertragen werden, wird in einen anderen Zustand
gewechselt:

Kommando |Netzwerkstatus . u
(hex) nach Anderung Auswirkung auf ProzeB- bzw. Parameterdaten nach Zustandsénderung
01 xx Operational Netzwerkmanagement-Telegramme, Sync, Emergency, ProzeBdaten (PDO) und
p Parameterdaten (SDO) aktiv (entspricht “Start Remote Node”)
) . Netzwerkmanagement-Telegramme, Sync, Emergency und Parameterdaten (SDO)
80 xx Pre-Operational aktiv (entspricht “Enter Pre-Operational State”)
81 xx Initialisierung aller Parameter im Feldbusmodul mit den gespeicherten Werten
(entspricht “Reset-Node”)
Initialisation
82 % Initialisierung kommunikationsrelevanter Parameter (CIA DS 301) im Feldbusmo-
dul mit den gespeicherten Werten (entspricht “Reset Communication”)

Tab. 5.6-1 Zustandséanderungen

Fir die Belegung der in der Spalte mit "xx” gekennzeichneten Bytes gilt folgen-
des:

® XX = 00pex:

Bei dieser Belegung werden durch das Telegramm alle angeschlossenen Gerate
angesprochen. Es kann eine Zustandsanderung flr alle Gerate gleichzeitig
durchgefiihrt werden.

o xx = Geriteadresse:

Wird eine Gerateadresse angegeben, so wird die Zustandsanderung nur flir das
Gerat mit der entsprechenden Adresse durchgefihrt.

[

1 Hinweis!
Nur durch eine Zustandsénderung auf “Operational” ist eine
Kommunikation Uber die ProzeBdaten mdglich!

Beispiel Zustandsiibergang von "Pre-Operational” zu “Operational”

Sollen beispielsweise alle am Bus angeschlossenen Teilnehmer iiber einen CAN-Master in den
Kommunikationszustand “Operational” geschaltet werden, miissen Identifier und Nutzdaten im
Sende-Telegramm wie folgt eingestellt sein:

* |dentifier: 00

* Nutzdaten: 8100 (hex)
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5.6.3 ProzeBdatenkanal konfigurieren

ProzeBdaten sind Daten mit hoher Prioritat und auf hohe Geschwindigkeit beztg-
lich der Ubertragung und Bearbeitung optimiert.

Ein zyklischer ProzeBdatenkanal ProzeBdatenkanal 1
CAN-IN1 und CAN-OUT1 zyklische ProzeBdaten
(PDO = Process Data Objekt) (Soll- und Istwerte)

CAN-IN1
—

|
H imll

’>
oo oy gpopgg

Antriebsregler

Leitsystem

Abb. 5.6-4  ProzeBdaten CAN-IN1 und CAN-OUT1 fUr Ubergeordnetes Leitsystem

Die ProzeBdaten tber CAN-IN1 und CAN-OUT1 sind fiir ein Ubergeordnetes
Leitsystem bestimmt.
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Zwei ereignisgesteuerte
ProzeBdatenkanale mit
wahlweise einstellbaren Zyklen
(PDOs) CAN-IN2, CAN-OUT2,
CAN-IN3, CAN-OUT3

Zyklische ProzeBdatenobjekte

Ereignisgesteuerte
ProzeBdatenobjekte

Lenze

Diese ProzeBdatenkanéle sind fir den Datenaustausch von Antriebsregler zu An-
triebsregler bestimmt. Ein weiterer Einsatzfall dieser ProzeBdaten sind dezentrale
Ein- und Ausgangsklemmen. Auch tbergeordnete Leitsysteme kdnnen diese Ka-
néle nutzen.

ProzeBdatenkanal 2
ereignisgesteuerte ProzeBdaten

CAN-IN2
Antriebsregler 1 — Antriebsregler 2

CAN-OUT2

CAN-IN2
—_—
CAN-OUT2

Abb. 5.6-5  Ereignisgesteuerte ProzeBdatenkanale mit einstellbaren Zyklen

Fir den schnellen Datenaustausch der Antriebsregler untereinander oder mit ei-
nem Ubergeordneten Leitsystem stehen drei ProzeBdatenobjekte flir Eingangsin-
formationen und drei ProzeBdatenobijekte fiir Ausgangsinformationen zur Verfu-
gung.

Mit diesen ProzeBdatenobjekten kann man einfache binare Signale wie z.B. Zu-
stdnde von digitalen Eingangsklemmen oder auch komplette Werte in 16 und
32 Bit wie z.B. analoge Signale Gbertragen.

Diese Datenobjekte sind als Funktionsblécke unter den Ein- und Ausgéangen hin-
terlegt.

(Die "ProzeBdatenobjekte” (PDO) sind im Antriebsregler 93XX in Form von Funkti-
onsblécken CAN-INx und CAN-OUTx eingebunden).

[
1 Hinweis!
Die Ubertragung der Ausgangsdaten ereignisgesteuerter

ProzeBdatenkanale kann auch zyklisch mit einstellbarer Zeit
erfolgen (Einstellung mit C0356).

Fir schnellen zyklischen Datenverkehr steht ein ProzeBdatenobjekt fiir Eingangs-
signale und ein ProzeBdatenobjekt fir Ausgangssignale mit jeweils 8 Byte Nutz-
daten zur Verfligung.

Diese Daten sind flr Ubergeordnete Leitsysteme wie z.B. eine SPS bestimmt
(Funktionsblécke CAN-IN1 und CAN-OUT1).

Fir ereignisgesteuerten Datenverkehr stehen zwei ProzeBdatenobjekte flr Ein-
gangssignale und zwei ProzeBdatenobjekte fiir Ausgangssignale mit jeweils
8 Byte Nutzdaten zur Verfligung.

Die Daten werden immer dann Ubertragen, wenn sich ein Wert bei den Nutzdaten
andert. Diese ProzeBdatenobjekte sind insbesondere fiir den Datenaustausch
von Antriebsregler zu Antriebsregler und fir dezentrale Klemmenerweiterungen
geeignet.

Sie kénnen jedoch auch von einem Leitsystem genutzt werden (Funktionsblécke
CAN-IN2, CAN-IN3 und CAN-OUT2, CAN-OUT3).
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Datentransfer
Zyklische ProzeBdatenobjekte

5.6.4 Zyklische ProzeBdatenobjekte

Synchronisation der zyklischen
ProzeBdaten

5.6-8

Damit die zyklischen ProzeBdaten vom Antriebsregler gelesen werden kdnnen
bzw. die Antriebsregler die ProzeBdaten akzeptieren, ist ein zusatzliches speziel-
les Telegramm, das Sync-Telegramm erforderlich.

Das Sync-Telegramm ist der Triggerpunkt fiir die Datenlibernahme im Antriebs-
regler und leitet den Sendevorgang vom Antriebsregler ein. Fir eine zyklische
ProzeBdatenverarbeitung ist das Sync-Telegramm entsprechend zu generieren.

Sync-Telegramm Sync-Telegramm
' N
>
ProzeBdaten vom ProzeBdaten zum
Antriebsregler Antriebsregler

Abb.5.6-6  Sync-Telegramm

Nach einem Sync-Telegramm werden die zyklischen ProzeBdaten von den An-
triebsreglern gesendet. Danach erfolgt der Datentransfer zu den Antriebsreglern,
die wiederum mit dem né&chsten Sync-Telegramm von den einzelnen Antriebsreg-
lern Gbernommen werden.

Alle weiteren Telegramme, wie z.B. Parameter oder die ereignisgesteuerten Pro-
zeBdaten werden asynchron, nach erfolgter Ubertragung von den Antriebsreglern
Ubernommen.

Die asynchronen Daten sind nicht in obenstehender Darstellung berticksichtigt.
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Zyklisches Das ProzeBdaten-Telegramm zum Antrieb hat eine Nutzdatenldnge von 8 Byte.

ProzeBdaten-Telegramm zum Es hat folgenden Aufbau:
Antrieb CAN-IN1

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

Identifier

Abb. 5.6-7  Zyklisches ProzeBdaten-Telegramm zum Antrieb
Belegung der Nutzdaten:

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

Steuerwort (LOW-Byte)
Steuerwort (HIGH-Byte)
CAN-IN1.W1 (LOW-Byte

=

]
2
3
4
5 CAN-IN1.W2 (LOW-Byte
6
7
8

CAN-INT.W1 (HIGH-Byte)
( ) CAN-IN1.BO ... CAN-IN.DT
CAN-INT.W2 (HIGH-Byte) CAN-IN1.B15
CAN-INT.W3 (LOW-Byte) CAN-IN1.B16 ...
CAN-INT.W3 (HIGH-Byte) CAN-IN1.B31

Die Bytes 5 und 6 bzw. 7 und 8 kdnnen gleichzeitig genutzt werden als
e 32 einzelne Binéarsignale

e 2 einzelne 16-Bit-Werte ("quasianaloges Signal”)

e ein Doppelwort (32 Bit)
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Steuerwort in Byte 1 und Byte 2:

CAN on board

Datentransfer
Zyklische ProzeBdatenobjekte

9300 9300 Servo-Umrichter 9300 9300 9300 vector
Positionierregler | Kurvenscheibe
C0005 1xx3 4xx3 5xx3 6xx3,7xx3 2xxx3 Xxx3 XXX, 2XXX, 4xx3 6xx3,7xx3
3xxx, 5xxx,
10xxx, 11xxx

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- NSET-RFG- NSET-RFG- NSET-RFG- POS-PRG-START |CSEL1-EVENT NSET-RFG- NSET-RFG- Unbenutzt

STOP STOP STOP STOP STOP STOP
5 NSET-RFG-0  |[NSET-RFG-0  |NSET-RFG-0  |NSET-RFG-O0  |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- |AIF-CTRL.TRIP- |AIF-CTRL.TRIP- |AIF-CTRL.TRIP- |AIF-CTRL.TRIP-  |AIF-CTRL.TRIP-  |AIF-CTRL.TRIP- |AIF-CTRL.TRIP- |AIF-CTRL.TRIP-

SET SET SET SET SET SET SET SET SET
11 AIF-CTRL.TRIP- |AIF-CTRL.TRIP- |AIF-CTRL.TRIP- |AIF-CTRL.TRIP- |AIF-CTRL.TRIP-  |AIF-CTRL.TRIP-  |AIF-CTRL.TRIP- |AIF-CTRL.TRIP- |AIF-CTRL.TRIP-

RESET RESET RESET RESET RESET RESET RESET RESET 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-  |DCTLR-PAR-  |DCTLR-PAR-  |DCTLR-PAR-  |POS-PARAM-RD |Unbenutzt DCTLR-PAR-  |DCTLR-PAR-  |DCTLR-PAR-

LOAD LOAD LOAD LOAD LOAD LOAD LOAD
14 NSET-Ti*1 NSET-JOG*1 REF-ON REF-ON POS-LOOP-ONH  |Unbenutzt NSET-Ti*1 NSET-J0G*1 Unbenutzt
15 NSET-Ti*2 NSET-JOG*2  |NSET-Ti*1 Unbenutzt POS-STBY-STP  |Unbenutzt NSET-Ti*2 NSET-JOG*2  |Unbenutzt

. - -
1 Hinweis!
Die einzelnen Bit-Steuerbefehle des Steuerwortes sind abhangig
von anderen Bit-Stellungen.
Die Vorgehensweise der Funktionsblockbelegung siehe Kap. 5.6.6 "Umgang mit
Funktionsblécken”.
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Zyklisches Der Aufbau des ProzeBdatentelegramms vom Antrieb ist wie folgt:

ProzeBdatentelegramm vom

Antrieb CAN-OUTA1 Byte 1 Byte2  Byte 3 Byte4  Byte5 Byte6  Byte7  Byte8
Identifier

Abb. 5.6-8  Zyklisches ProzeBdaten-Telegramm vom Antrieb
Belegung der Nutzdaten:

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.BO ... CAN-0UT1.D1

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

7 CAN-OUT1.W3 (LOW-Byte) CAN-OUT1.B16 ...

8 CAN-OUT1.W3 (HIGH-Byte) CAN-0UT1.B31

Firdie Bytes 5, 6 bzw. 7. 8 kann eine Auswahl getroffen werden, ob eine Wortbele-
gung ("quasianaloges Signal”) wie der Drehzahl-Istwert oder eine einzelne Bitbe-
legung mit jeweils 16 einzelnen Binédrsignalen oder eine Doppelwortbelegung
(32 Bit) wie der Winkel-Istwert vorgenommen wird.
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Statuswort in Byte 1 und Byte 2:

CAN on board

Datentransfer
Zyklische ProzeBdatenobjekte

9300 Servo-Umrichter Servo-Positio- |Servo-Kurven- vector
nierregler scheibe
C0005 1xx3 4xx3 5xx3 6xx3,7xx3 2xxx3 1xxx3 XXX, 2XXX, 4xxx BXXX, 7XXX,
3xxx, 5Xxx, 8xxX, 9XXX
10xxx, 11xxx
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  |MCTRL-MMAX
negiert
4 NSET-RFG-I=0 |MCTRL-IMAX  |NSET-RFG-I=0 [MCTRL-IMAX |MCTRL-MMAX |DCTRL-TRIP NSET-RFG-I=0 |NSET-RFG-I=0 [NSET-QSP-OUT
negiert negiert negiert
5 QMIN QMIN REF-BUSY REF-BUSY POS-IN-TARGET |CDATA-X0 QMIN QMIN QMIN
6 DCTRL- DCTRL- DCTRL- DCTRL- DCTRL- DCTRL- DCTRL- DCTRL- DCTRL-
NACT=0 NACT=0 NACT=0 NACT=0 NACT=0 NACT=0 NACT=0 NACT=0 NACT=0

7 DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH DCTRL-CINH
8.1 Geratezustand:

0 = Geréte-Initialisierung

1 = Einschaltsperre

3 = Betrieb gesperrt

4 = Fangschaltung aktiv

5 = Gleichstrombremse aktiv

6 = Betrieb freigegeben

7 = Meldung aktiv

8 = Storung aktiv

10 = 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/ DCTRL-CW/ DCTRL-CW/ Unbenutzt DCTRL-AIFL-  |DCTRL-CW/ DCTRL-CW/ DCTRL-CW/ DCTRL-CW/

ccw ccw ccw QSP ccw ccw ccw ccw

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

5.6-12

Die Vorgehensweise der Funktionsblockbelegung siehe im Kap. 5.6.6 "Umgang
mit Funktionsblocken”.
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5.6.5 Ereignisgesteuerte ProzeBdatenobjekte

Ereignisgesteuerte Die ereignisgesteuerten ProzeBdaten sind wie die zyklischen ProzeBdaten mit

ProzeBdatenobjekte wahlweise den einzelnen Funktionsblécken zu belegen.
mit einstellbarer Zykluszeit

Auch hier stehen jeweils 8 Byte fur ein Datenobjekt zur Verfigung.

Eine Ubertragung der Ausgangsdaten erfolgt immer dann, wenn sich innerhalb
der 8 Byte Nutzdaten ein Wert &ndert oder mit der unter der Codestelle C0356/1
fur CAN-OUT2 und 356/2 fiir CAN-OUT3 eingestellten Zykluszeit.

Fiir die Eingange kénnen entsprechende Uberwachungszeiten unter der Code-
stelle C0357/2 fir CAN-IN2 und C0357/3 fiir CAN-IN3 eingestellt werden.

Ereignisgesteuerte Die ProzeBdatentelegramme zum Antrieb haben eine Nutzdatenlange von 8 Byte

ProzeBdatentelegramme und folgenden Aufbau:
CAN-IN2 zum Antrieb

Byte 1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte 7 Byte 8

|dentifier

Abb. 5.6-9  Ereignisgesteuertes ProzeBdaten-Telegramm zum Antrieb

Belegung der Nutzdaten:

Byte Wortbelegung (16 Bit) einzelne Bitbelegung Doppelwortbelegung (32 Bit)
CAN-IN2.W1 (LOW-Byte) CAN-IN2.BO ... CAN-IN2.D1
CAN-IN2.W1 (HIGH-Byte) CAN-IN2.B15
CAN-IN2.W2 (LOW-Byte) CAN-IN2.B16 ...
CAN-IN2.W2 (HIGH-Byte) CAN-IN2.B31

-~

CAN-IN2.W3 (HIGH-Byte
CAN-IN2.W4 (LOW-Byte
CAN-IN2.W4 (HIGH-Byte

-~

-~

1
2 (
3 (
4 (
5 CAN-IN2.W3 (LOW-Byte
6 (
7 (
8 (

-~

Die Bytes 1 und 2 bzw. 3 und 4 kénnen gleichzeitig als 32 einzelne Binédrsignale,
als 2 einzelne 16-Bit-Datenworte ("quasianaloges Signal”) und als ein Doppelwort
(32 Bit) genutzt werden.

Vorgehensweise der Funktionsblockbelegung siehe "Umgang mit Funktions-
blécken” @ 5.6-16) und "Systembus CAN-IN2” (@ 5.6-19).
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Die ProzeBdatentelegramme zum Antrieb haben eine Nutzdatenlange von 8 Byte
und folgenden Aufbau:

Byte 1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte 7 Byte 8

|dentifier

Abb. 5.6-10 Ereignisgesteuertes ProzeBdaten-Telegramm zum Antrieb

Belegung der Nutzdaten:

Byte Wortbelegung (16 Bit) einzelne Bitbelegung Doppelwortbelegung (32 Bit)
1 CAN-IN3.W1 (LOW-Byte) CAN-IN3.BO ... 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)

Die Bytes 1 und 2 bzw. 3 und 4 kénnen gleichzeitig genutzt werden als

e 32 einzelne Binéarsignale

e 2 einzelne 16-Bit-Datenworte ("quasianaloges Signal”)

e ein Doppelwort (32 Bit)

Vorgehensweise der Funktionsblockbelegung siehe "Umgang mit Funktions-

blécken” (1 5.6-16) .

Die ProzeBdatentelegramme vom Antrieb haben eine Nutzdatenlédnge von 8 Byte
und folgenden Aufbau:

Byte 1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte 7 Byte 8

|dentifier

Abb. 5.6-11 Ereignisgesteuertes ProzeBdaten-Telegramm vom Antrieb

Belegung der Nutzdaten:

Byte Wortbelegung (16 Bit) einzelne Bitbelegung Doppelwortbelegung (32 Bit)
1 CAN-0UT2.W1 (LOW-Byte) FDAO ... CAN-0UT2.D2

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

3 CAN-0UT2.W2 (LOW-Byte) FDA 16 ...

4 CAN-0UT2.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)
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Ereignisgesteuerte
ProzeBdatentelegramme
CAN-OUT3 vom Antrieb

Byte 1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte 7 Byte 8

|dentifier

Abb. 5.6-12  Ereignisgesteuertes ProzeBdaten-Telegramm vom Antrieb

Belegung der Nutzdaten:

Byte Wortbelegung einzelne Bitbelegung Doppelwortbelegung (32 Bit)
1 CAN-OUT3.W1 (LOW-Byte) FDAO ... CAN-0UT3.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)

Vorgehensweise bei der Funktionsblockbelegung: (@ 5.6-16).
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5.6.6 ProzeBdaten-Belegung

Funktionseingangsblock
CAN-IN1

5.6-16

CAN on board

Datentransfer

ProzeBdaten-Belegung

Der Funktionsblock CAN-IN1 dient dem zyklischen Datenverkehr mit tibergeord-
neten Leitsystemen. Fir die Ubertragung muB ein spezielles Telegramm, das
Sync-Telegramm (siehe Kap. 5.6.4), generiert werden.

Fir den Datenaustausch von Antriebsregler zu Antriebsregler kbnnen Sie diese

Funktionsbldécke nicht nutzen.

CAN-CTRL.B3
CAN-CTRL.B8

CAN-IN1

QsP
DISABLE

CAN-CTRL.B9
CAN-CTRL.B10_

CINH
TRIP-SET

CAN-CTRL.B11_

TRIP-RESET

CAN-CTRL.BO

CAN-CTRLB1 |,

]

Bit 0

CAN-CTRL.B2

v
[m}

CAN-CTRL.B4

]

CAN-CTRL.B5

]

16 Bit

CAN-CTRL.B6

]

Steue'\'wort
A4

CAN-CTRL.B7

]

CAN-CTRL.B12

oo

Bit 15

CAN-CTRL.B13

CAN-CTRL.B14

]

¥ ¥V YVvY Y Y VY Y

CAN-CTRL.B15

]

»[]

CAN-IN1.W1

A 4

16 Bit

Byte|3,4

C0866/1

CAN-IN1.W2

16 Bit

Sytembus !
X4 —| 16 Bit

C0866/2)

CAN-IN1.W3

C0866/3]

CAN-IN1.BO

C0863/1

CAN-IN1.B2

16 Binar-
signale

Byte!5,6

CAN-IN1.B14

»[]

CAN-IN1.B15

CAN-IN1.B16

C0863/2]

CAN-IN1.B17

—»{16 Binar-|
signale

CAN-IN1.B30

>

CAN-IN1.B31

Bytel7,8

16 Bit
Low Word

CAN-IN1.D1

»{16 Bit
High Word

C0867/1

Abb. 5.6-13 Funktionsblock CAN-IN1
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Funktion Fir den Datenverkehr zum Antriebsregler stehen 8 Byte zur Verfligung.

Das geréteinterne Steuerwort liegt fest auf den ersten 2 Bytes. Eine Signalaus-
wahl der freien Binarsignale des Steuerwortes kann mit jeder einzelnen Konfigu-
rierungscodestelle fiir bindre Signale (z.B. mit der Konfigurierungscodestelle fir
Schnellhalt C0900 MCTRL-QSP) belegt werden.

Die Bytes 3 und 4 kdnnen mit den einzelnen Konfigurationsstellen fur quasiana-
loge Signale als 16-Bit-Datenwort angewahlt werden (z.B. mit der Konfigurati-
onscodestelle C0890 Drehzahl-Sollwert.).

Die Bytes 5,6 und 7, 8 kénnen wahlweise mit bis zu 32 Binarinformationen
(Wert 1 oder 0) oder als zwei quasianaloge Werte oder als Winkelinformation ge-
nutzt werden. Die Funktionsbelegung erfolgt Uber die einzelnen Konfigurations-
codestellen, wo die einzelnen Eingangssignale in den Auswabhllisten zur Verfi-
gung stehen.

Funktionsausgangsblock Der Funktionsblock CAN-OUT1dient dem zyklischen Datenverkehr mit tber-

CAN-OUT1 geordneten Leitsystemen. Fiir die Ubertragung muB ein spezielles Telegramm,
das Sync-Telegramm (siehe Kap. 5.6.4), generiert werden. Fir den Datenaus-
tausch von Antriebsregler zu Antriebsregler kdnnen Sie diese Funktionsblécke
nicht nutzen.

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

P — CAN-OUT1 |
i STAT Bit O
! STAT.BO
i [Cotsert o
! DCTRL-IMP -—» S
! .
i : 16 Bit 3
: STAT.B14 ®
1 | [Cot56/6 3
i STAT.B15 !
! | [COT56r7 .
------------------------ Bit 15
Bit 0
<
o reomE CAN-OUT1.W1 P
ﬁ <,
o Comea CO868/1] - AN-oUT1.W2 @
[C0868/2 Bit 15 Systembus-
O\ T CAN-OUT1.W3 B0 Klemmen
(086471 X4
C0868/3
R oo 0 ©
: FDO-0 o
i i P
; COT16/1 = 16 Bit ™1, =,
1 - m
| Cot16/18) FDg :]Ig Low Word
! Cotter- 22 16 Bit .
! — FDO-31 High Word— —
1 O 1672y 086571 :
16 Bit -
Low Word » 12 )
A——[coBB—CANGUTID gl 5
ﬁ 16 Bit , =
COB6% i Word > )

@
=
w
=x

9300C0B002

Abb. 5.6-14 Funktionsblock CAN-OUT1
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Funktion

5.6-18

CAN on board

Datentransfer
ProzeBdaten-Belegung

Fir den Datenverkehr vom Antriebsregler stehen hier 8 Byte zur Verfigung.

Das gerateinterne Statuswort (Funktionsblock STAT) wird fest auf die ersten 2 By-
tes abgebildet. Die Konfigurierung der freien Binarsignale des Statuswortes er-
folgt mit den Codestellen C0156/1 ... C0156/7 (siehe Beschreibung des Funkti-
onsblocks STAT).

Die Bytes 3 und 4 kénnen als 16-Bit-Datenwort (quasianaloges Signal) frei mit ei-
nem Signal aus der Auswahlliste hierfur belegt werden (z.B. mit C0860 fur den
Drehzahl-Istwert).

Mit den Codestellen C0864/1 und C0865/1 kann ausgewé&hlt werden, ob jeweils
16 Bit als Datenworte (quasianaloge Signale) oder als 16 bindre Ausgangssignale
(z.B. Rechts-Linkslauf) oder als 32-Bit-Doppelwort (Winkelinformation) Gibertra-
gen werden.

Mischformen sind Uber die Schalterstellung von C0864/1 und C0865/1 mdglich
(siehe Funktionsblock CAN-OUT1).

Fir die Ubertragung bindrer Ausgangssignale stehen im Antriebsregler insge-
samt 32 Signale fir die freie Programmierung zur Verfligung (32 Free programma-
ble Digital Output, FDO). Diese Ausgange sind dieselben wie auch unter den
nachfolgend beschriebenen Funktionsausgangsblécken fir den CAN-BUS so-
wie flr das Automatisierungsinterface (AIF).
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Funktionseingangsblock

CAN-IN2

Funktion

Lenze
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Abb. 5.6-15 Funktionsblock CAN-IN2

Fir den Datenverkehr zum Antriebsregler stehen 2x8 Byte zur Verfligung.

Die Bytes 1,2 und 3, 4 kdnnen wahlweise mit bis zu 32 Binarinformationen
(Wert 1 oder 0) oder als zwei quasianaloge Werte oder als Winkelinformation ge-
nutzt werden. Die Funktionsbelegung erfolgt Uber die einzelnen Konfigurations-
codestellen, wo die einzelnen Eingangssignale in den Auswabhllisten zur Verfii-
gung stehen.

Die Bytes 5, 6und 7, 8 kdnnen als quasianaloge Signale (16-Bit-Datenwort) ange-
wahlt werden (z.B. mit der Konfigurationscodestelle C0890 Drehzahl-Sollwert).
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Der Funktionsblock CAN-OUT2 dient dem Datenverkehr von Antriebsregler zu
Antriebsregler und dem Austausch von Daten zu dezentralen Eingangs- und Aus-
gangsklemmen. Ein Datenaustausch mit Ubergeordneten Leitsystemen ist eben-
falls mdglich.
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Abb. 5.6-16  Funktionsblock CAN-OUT2

Fir den Datenverkehr vom Antriebsregler stehen hier 2x8 Byte zur Verfligung.
Die Bytes 1, 2 und 3, 4 kdnnen als 16-Bit-Datenwort (quasianaloges Signal) frei
mit einem Signal aus der Auswabhlliste hierfiir belegt werden (z.B. mit C0860 fir
den Drehzahl-Istwert).

Mit den Codestellen C0864/2 und C0865/2 kann ausgewé&hlt werden, ob jeweils
16-Bit als Datenworte (quasianaloge Signale) oder als 16 bindre Ausgangssignale
(z.B. Rechts-Linkslauf) oder als 32-Bit-Doppelwort (Winkelinformation) Ubertra-
gen werden.

Mischformen sind hier mit jeder Schalterstellung von C0864/2 und C0865/2 m&g-
lich (siehe Funktionsblécke CAN-OUT2 und CAN-OUTS3).

Fur die Ubertragung binérer Ausgangssignale stehen im Antriebsregler insge-
samt 32 Signale fUr die freie Programmierung zur Verfligung (32 Free programma-
ble Digital Output, FDO).

Diese Ausgénge sind dieselben fir CAN-OUT1, CAN-OUT2 und CAN-OUT3 so-
wie flr das Automatisierungsinterface (AIF).
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Funktionseingangsblock Der Funktionsblock CAN-IN3 dient dem Datenverkehr von Antriebsregler zu An-
CAN-IN3 triebsregler und dem Austausch von Daten zu dezentralen Eingangs- und Aus-
gangsklemmen. Ein Datenaustausch mit Ubergeordneten Leitsystemen ist eben-
falls mdglich.
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Abb. 5.6-17  Funktionsblock CAN-IN3

Funktion Fir den Datenverkehr zum Antriebsregler stehen 2x8 Byte zur Verfligung.

Die Bytes 1, 2 und 3, 4 kdnnen gleichzeitig mit bis zu 32 Bin&rinformationen, als
zwei quasianaloge Werte und als Winkelinformation genutzt werden. Die Funkti-
onsbelegung erfolgt tiber die einzelnen Konfigurationscodestellen, wo die einzel-
nen Eingangssignale in den Auswabhllisten zur Verfigung stehen.

Die Bytes 5, 6 und 7, 8 kdnnen als quasianaloge Signale (16-Bit-Datenwort) ange-
wahlt werden (z.B. mit der Konfigurationscodestelle C0890 Drehzahl-Sollwert).
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Der Funktionsblock CAN-OUT3 dient dem Datenverkehr von Antriebsregler zu
Antriebsregler und dem Austausch von Daten zu dezentralen Eingangs- und Aus-
gangsklemmen. Ein Datenaustausch mit Gbergeordneten Leitsysteme ist eben-
falls mdglich.
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Abb. 5.6-18 Funktionsblock CAN-OUT3

Fir den Datenverkehr vom Antriebsregler stehen hier 2x8 Byte zur Verfligung.
Die Bytes 1, 2 und 3, 4 kdnnen als 16-Bit-Datenwort (quasianaloges Signal) frei
mit einem Signal aus der Auswabhlliste hierfiir belegt werden (z.B. mit C0860 fur
den Drehzahl-Istwert).

Mit den Codestellen C0864/3 und C0865/3 kann ausgewé&hlt werden, ob jeweils
16-Bit als Datenworte (quasianaloge Signale) oder als 16 bindre Ausgangssignale
(z.B. Rechts-Linkslauf) oder als 32-Bit-Doppelwort (Winkelinformation) Ubertra-
gen werden.

Mischformen sind hier mit jeder Schalterstellung von C0864/3 und C0865/3 m&g-
lich (siehe Funktionsbldcke CAN-OUT2 und CAN-OUTS3).

Fur die Ubertragung binérer Ausgangssignale stehen im Antriebsregler insge-
samt 32 Signale fUr die freie Programmierung zur Verfligung (32 Free programma-
ble Digital Output, FDO).

Diese Ausgénge sind dieselben fir CAN-OUT1, CAN-OUT2 und CAN-OUT3 so-
wie fUr das Automatisierungsinterface (AIF).
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5.6.7

Einstellungen

Parameter adressieren
(Codenummern/Index)

Lenze

Anwendungsbeispiel

Der Sollwertintegrator von Antrieb 1 soll fir die Antriebe 1 und 2 die Drehzahlvor-
gabe Ubernehmen (w 5.6-24).

Antriebsregler 1

Antriebsregler 2

C0350 =1 Knoten = 1; C0350 =2 Knoten = 2;
damit Ausgangsadresse fiir CAN-OUT2 damit Eingangsadresse fiir CAN-IN2 =
=00350 +1=2 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

RFG1-0UT zeigt auf CAN-OUT2.W1
(Sollwertintegrator-Ausgang auf CAN-
Bus)

C0890 = 5600

RFG1-0UT zeigt gleichzeitig auf
MCTRL-N-SET (Sollwertintegrator-Aus-
gang auf Drehzahlreglereingang)

Die Parameter des Antriebsreglers werden durch den Index adressiert. Der Index
fiir Lenze Codenummern (Codestellen) liegt im Bereich zwischen 20567 (5060h¢x)
und 24575 (5FFFpey)

Umrechnungsformel:
Index = 24575 - Lenze-Codenummer
(Relevante Eingabeparameter flr das Bussystem.)
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Abb. 5.6-19 Verdrahtung: X4 von Antriebsregler 1 mit X4 von Antriebsregler 2 verbinden
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5.6.8 Parameterdatenkanal

Antriebsregler

Parameterkanal 2

Parameterkanal 1

schreiben schreiben

lesen lesen

Parameter

Parameter (Codestelle)

(Codestelle)

g
N
g
otd

Qoo / \ \ \

Bediengerat PC
systembusféhig systembusféhig

Abb. 5.6-20 AnschluB von Geréten Uber zwei Parameterkanéle

Parameter sind Werte, die in den Lenze-Antriebreglern unter einer Codestelle ab-
gelegt werden. Parameter werden fir z.B. einmalige Anlageneinstellung oder bei
einem Wechsel von Materialien in einer Maschine vorgenommen.

Parameter werden mit niedriger Prioritét Gbertragen.

Mit den 2 Parameterkanélenist ein AnschluB von 2 verschiedenen Geraten flr die
Parametrierung mdglich, z.B. gleichzeitiger AnschluB3 eines PCs und eines Be-
dienmoduls (@ 5.6-25).

Fir die Parametrierung stehen zwei getrennte Softwarekanéle zur Verfligung, die
durch die Gerateadresse vorgegeben werden.
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Der Befehlscode enthilt die Dienste zum Schreiben und Lesen der Parameter
und die Information Uber die La4nge der Nutzdaten:

Der Aufbau des Befehlscodes:

Bit7 |Bit6é (Bit5 |Bit4 |Bit3 (Bit2 |[Bit1 |Bit0 (Bemerkung

(MSB) (LSB)
Dienst Command Specifier (cs) 0 Lénge e s | Codierung der Nutzda-
Write Request 0 0 1 0 X X 1 1 ’:[;nlange in Bit 2 und Bit
Write Response 0 1 1 0 X X 0 0 | 00=4Byte
Read Request 0 1 0 0 X X 0 0 |° 01=3Byte

* 10 = 2 Byte

Read Response 0 1 0 0 X X 1 1 o 11=1Byte
Error Response 1 0 0 0 0 0 0 0

Beispiel:

Die haufigsten Parameter sind Daten mit 4 Byte (32 Bit) und 2 Byte (16 Bit) Daten-
lange:

Dienste 4 Byte (32 Bit) Daten |2 Byte (16 Bit) Daten |Block
hex dez hex dez hex | dez
Write Request 23pex 35 2Bpex 43 Schreiben nicht mdglich
(Parameter zum Antrieb senden)
Write Response 60pex 96 60pex 96

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

Read Request 40pex 64 40pex 64 40pex 64
(Anforderung zum Lesen eines Parame-
ters vom Antriebsregler)

Read Response 43pex 67 4Bpex 75 A pex 65
(Antwort auf die Leseanforderung mit
aktuellen Wert)

Error Response 80hex 128 80hex 128 80hex 128
(Der Antriebsregler meldet einen Kom-
munikationsfehler)

Die Auswahl des Parameters bzw. die Auswahl der Lenze-Codestelle erfolgt mit
diesen zwei Byte nach der Formel:

Index = 24575 - Lenze Codenummer

Beispiel:

Der Parameter C0012 (Hochlaufzeit) soll angesprochen werden:
24575 - 12 = 24563 = 5FF3pex

Nach dem linksbindigen Intel-Datenformat sind die Eintrdge dann wie folgt (siehe
Beschreibung des Datenformates auf dem CAN-Bus):

Index LOW-Byte = F3jex

Index HIGH-Byte = 5F¢ex
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Subindex Ein Subindex ist ein Tabellenplatz eines Parameters unter dem Index.
Beispiel:
Klemme X5/A1, Subcode 1 unter dem Parameter C0117 soll angesprochen wer-
den.
Index = 24575 - 117 = 5F8Ay ¢« (Index LOW-Byte = 8A, Index HIGH-Byte = 5F)
Subindex = 1
Wird ein Parameter angesprochen, der keinen Subindex hat, muB hier eine 0 ein-
getragen werden.
Data 1 bis Data 4 Der zu Ubertragende Wert in bis zu 4 Byte.
Die Parameter sind in unterschiedlichen Formaten abgelegt. Das gebrauchlich-
ste ist das Fixed-32-Format. Dieses ist ein Festkommaformat mit 4 Nachkomma-
stellen. Fir den Anwender ist hierbei zu beachten, daB diese Parameter mit
10.000 multipliziert werden missen. Die Beschreibung und Zuordnung der einzel-
nen Formate stehen in der Codetabelle.
Fehler Befehlscode = 128 = 80},

Bei einem Fehler wird vom Antrieb eine Error-Response generiert. Dabei wird im
Nutzdatenteil in Data 4 immer eine 6 und in Data 3 ein Fehlercode Ubertragen.

Mégliche Fehlercodes:

Befehlscode Data 3 Data 4 Bedeutung
80hex 6 6 falscher Index
80hex 5 6 falscher Subindex
80hex 3 6 Zugriff verweigert

Lenze EDSCAN-2.0-03/2003 5.6-27
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5.6.9 Beispiele zum Parameterdatentelegramm

Parameter lesen

5.6-28

Die Kuhlkorpertemperatur (Wert von 43 °C) C061 soll vom Antriebsregler mit der
Gerateadresse 5 Uber Parameterkanal 1 gelesen werden.

e Berechnung Identifier

Identifier vom Parameterkanal 1 zum Antriebs- |= 1536 + Geréteadresse
regler

Identifier =1536 + 5 = 1541

e Kommando Read Request (Anforderung zum Lesen eines Parameters vom
Antriebsregler)

[Kommando | = 40hex |

e Berechnung des Index

[Index = 24575 - Codestellennummer | Index = 24575 - 61 = 24514 = 5FC2pex |

Telegramm zum Antrieb:

Identifier Kom- Index Low | Index High | Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4
mando Byte Byte
1541 40pex C2hex 5Fhex 00 00 00 00 00

Telegramm vom Antrieb

Identifier:
Parameterkanal 1 vom Antriebsregler (=1408) + Gerateadresse = 1413

Kommando:
Read Response Antwort auf die Leseanforderung mit dem aktuellen Wert = 43,

Index der Leseanforderung:
5FC2;ex

Subindex:
0

Datal bis Data 4:
00 06 8F BO = 430.000 = 430.000 : 10.000 =43 °C

Identifier Kom- Index Low |Index High | Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4
mando Byte Byte
1413 43pex C2hex 5Fhex 00 BOhex 8Fhex 06hex 00
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Parameter schreiben

Lenze

Die Hochlaufzeit C0012 (Parametersatz 1) vom Antriebsregler mit der Geratea-
dresse 1 soll Uber Parameterkanal 1 auf 20 s verdndert werden.

e Berechnung ldentifier

Identifier vom Parameterkanal 1 zum Antriebs- |= 1536 + Geréteadresse
regler

Identifier =1536 + 1 = 1537

e Kommando Write Request (Parameter zum Antrieb senden)

[kommando |= 23hex |

e Berechnung des Index

[Index = 24575 - Codestellennummer | Index = 24575 - 12 = 24563 = 5FF3pex |
e Subindex: 0
e Berechnung Hochlaufzeit

|Wert fiir Hochlaufzeit [20's - 10.000 = 200.000 = 00 03 0D 40pex |

e Telegramm zum Antrieb

Identifier Kom- Index Low | Index High | Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4
mando Byte Byte
1537 23hex F3hex 5Fhex 00 40nex 0Dpex 03hex 00

Antwort des Antriebes bei fehlerfreier Ausfihrung

Identifier Kom- Index Low | Index High | Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4
mando Byte Byte
1409 60nex F3hex 5Fhex 00 00 00 00 00

Identifier Parameterkanal 1 vom Antriebsregler = 1408 + Gerateadresse = 1409

Kommando = Write Response (Antwort des Antriebsreglers (Quittierung)) = 60,
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Eine Software-Erzeugniskennziffer (EKZ, Codestelle L-C0200) des Lenze-Pro-
duktes 8200 vector soll aus dem Parametersatz 1 gelesen werden. Die EKZ hat
eine Lange von 14 alphanumerischen Stellen. Sie wird deshalb als Blockparame-
ter Ubertragen. Bei der Ubertragung von Blockparametern wird die gesamte Da-
tenbreite vom 2. - 8. Byte genutzt.

Das Kommandobyte (1. Byte) enthalt wahrend der Ubertragung der Nutzdaten ei-
nen Eintrag (40hex bzw. 414¢y), um

— das Ende der Blockubertragung signalisieren zu kénnen
— den néchsten Block anfordern zu kénnen.

e Anforderung der Codestelle L-C0200

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
40nex 37hex 5Fhex 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 = 5F37}ex

e Antwort mit Angabe der Blocklange (14 Zeichen)

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
Apex 37hex 5Fhex 00 OEpex 00 00 00

1. Byte: 41 Read Response. Der Eintrag von 41y,¢ weist darauf hin, daB es sich um ein Blocktelegramm handelt.
2./3. Byte: s.0.
5. Byte: OE (=144¢,) Datenlénge 14 Zeichen (ASCII-Format)

e Anforderung des ersten Datenblocks

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
60nex 00 00 00 00 00 00 00
1. Byte: 60pex
Write Response (Quittierung) mit Zugriff auf die Byte 2 - 8.
Hinweis:

Die einzelnen Bldcke werden der Reihe nach getoggelt*, d.h. zuerst erfolgt die Anforderung mit Kommando 60pey
(=0110 0000p;,), danach mit Kommando 70ey (=0111 0000p;;), dann wieder mit 60y, usw. Aquivalent dazu verhélt
sich die Antwort, die zwischen den Anforderungen durch ein Toggelbit alternierendes Verhalten aufweist. Der Vorgang
wird durch das Kommando 11y¢ (Bit 0 wird gesetzt, siehe unten) beendet.

*Toggelbit = Bit 4 (Zahlweise beginnend bei 0)

e Antwort
1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
00 38hex 32hex 53hex 38hex 32hex 3Thex 32hex

[2. Byte - 8. Byte, ASCII-Darstellung ergibt: 82582 1 2 |

e Anforderung des zweiten Datenblocks

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

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

e Antwort zweiter Datenblock mit Endekennung

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
1hex 56hex 5Fhex 3Thex 34hex 30hex 30hex 30hex

1. Byte: 11 letzte Ubertragung des Datenblocks
2.Byte - 8.Byte: V_14000
Das Ergebnis der Datenblockiibertragung ist: 8258212V_14000
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5.7 CANopen-Objekte und Lenze-Codestellen

5.7.1 Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen

Allgemeine AdreBvergabe C0350

Lenze

Mit C0350 kann eine Adressierungseinstellung fir sémtliche Datenobjekte (Para-
meter- und ProzeBdatenkanéle) erfolgen.

Anderungen mit C0003 speichern.

Die Auswirkungen der Einstellung werden nur nach folgenden Aktionen tibernom-
men:

e einem erneuten Netzeinschalten
e cinem Befehl "Reset-Node” Giber das Bussystem
e einem Reset-Node durch Codestelle C0358

Werden die Antriebsregler mit Ilickenfreien steigenden Adressen versehen, sind
die ereignisgesteuerten Datenobjekte so geschaltet, daB eine Kommunikation
von Antriebsregler zu Antriebsregler mdglich ist (sieche auch Anwendungsbei-
spiel).

Beispiel:

Antriebsregler 1: Adresse C0350 = 1
Antriebsregler 2: Adresse C0350 =2
Antreibsregler 3: Adresse C0350 = 3

Somit sind die Daten wie folgt innerhalb des Antriebsverbundes zugeordnet:

e Die Ausgangsinformationen des Antriebsreglers 1 sind die
Eingangsinformationen von Antriebsregler 2
CAN-OUT2 Antriebsregler 1 — CAN-IN2 Antriebsregler 2
CAN-OUT3 Antriebsregler 1 — CAN-IN3 Antriebsregler 2

e Die Ausgangsinformationen des Antriebsreglers 2 sind die
Eingangsinformationen von Antriebsregler 3
CAN-OUT2 Antriebsregler 2 — CAN-IN2 Antriebsregler 3
CAN-OUT3 Antriebsregler 2 — CAN-IN3 Antriebsregler 3
usw.

Ein Austausch der zyklischen ProzeBdaten CAN-IN1 und CAN-OUT1 von An-
triebsregler zu Antriebsregler ist nicht méglich.
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Folgende Einstellungen sind mdéglich:

€0351 Wert [kBit/s]

0 500 (Werksabgleich)
1 250

2 125

3 50

4 1000

Anderungen mit C0003 speichern.

Die Auswirkungen der Einstellung werden nur nach folgenden Aktionen tibernom-
men:

e einem erneuten Netzeinschalten

e cinem Befehl "Reset-Node” Giber das Bussystem

e einem Reset-Node durch Codestelle C0358

Sollinnerhalb eines Antriebsverbundes ein Datenaustausch von Antriebsregler zu

Antriebsregler erfolgen, ohne daB ein Ubergeordnetes Leitsystem die Master-
funktionalitat einbringt, muB ein Antriebsregler zum Master bestimmt werden.

Folgende Zuordnungen sind guiltig:
e (0352 = 0: Antrieb ist Slave (Lenze-Einstellung)
e (CO0352 = 1: Antrieb ist Master

Die Masterfunktionalitat ist nur fir die Initialisierungsphase des Antriebssystems
erforderlich.

Der Master bewirkt eine Zustandsanderung von Pre-Operational nach Operatio-
nal.

Ein Datenaustausch tiber die ProzeBdatenobjekte ist nurim Zustand Operational
maoglich, siehe auch Busstatus (@ 5.7-5).

Weiterhin ist fUr die Initialisierungsphase eine Boot-Up-Zeit fiir den Master ein-
stellbar, siehe Zeiteinstellungen C0356/1 (@ 5.7-4).
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CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen

Selektive Adressierung der Ist mit der Codestelle C0350 keine gewiinschte Datenverteilung méglich, kann je-
gg;seé"g%:;:zeﬁdatembiekte des ProzeBdaten-Eingangs- und ProzeBdaten-Ausgangsobjekt mit einer eigenen
’ Adresse versehen werden. Hierbei missen die anzusprechenden Daten-
eingangsobjekte mit dem Identifier des Datenausgangsobjektes Ubereinstim-
men. Der Identifier ist ein CAN-spezifisches Zuordnungskriterium flir eine Nach-
richt. Werden Fremdgerdte wie z.B. dezentrale digitale Ein- und Ausgéange

verwendet, sind die resultierenden Identifier zu beachten.

Fir die selektive Zuordnung der Datenobjekte stehen unter C0353 drei Subcodes
zur Verfigung. Diese drei Subcodes wahlen vor, ob die AdreBvorgabe unter
C0350 oder C0354 erfolgt. Dies gilt fur alle ProzeBdatenobjekte wie folgt:

€0353/x €0353/x = 0 bzw. 1 Bedeutung

C0353/1; C0353/1 =0 Adressen werden von C0350 bestimmt (Werksabgleich)
AdreBvorwahl fiir die zyklischen Adresse flir CAN-IN1 wird von C0354/1 bestimmt,
ProzeBdaten CAN-IN1 und CAN- |C0353/1 = 1 Adresse fiir CAN-OUT1 wird von C0354/2 bestimmt
0ouT1

C0353/2; €0353/2=0 Adressen werden von C0350 bestimmt (Werksabgleich)
AdreBvorwahl fiir die ereignisge- Adresse flir CAN-IN2 wird von C0354/3 bestimmt,
steuerten ProzeBdaten CAN-IN2  {C0353/2 = 1 Adresse fiir CAN-OUT2 wird von C0354/4 bestimmt
und CAN-0UT2

C0353/3; C0353/3=0 Adressen werden von C0350 bestimmt (Werksabgleich)
AdreBvorwahl fiir die ereignisge- Adresse flir CAN-IN3 wird von C0354/5 bestimmt,
steuerten ProzeBdaten CAN-IN3  {C0353/3 = 1 Adresse fiir CAN-OUT3 wird von C0354/6 bestimmt
und CAN-0OUT3

Anderungen mit C0003 speichern.

Anderungen der Einstellung werden ibernommen nach
e einem erneuten Netzeinschalten

e einem Befehl "Reset-Node” Uiber das Bussystem

e einem Reset-Node durch Codestelle C0358

Anzeigecodestelle der C0355 ist eine Anzeigecodestelle fir die resultierenden Identifier. Hier kbnnen
resultierenden Identifier C0355 ke|ne Werte Vorgegeben Werden
Die Identifier berechnen sich jeweils aus dem Basisidentifier und der gliltigen
Adresse fUr die einzelnen ProzeBdatenobjekten (siehe Kapitel CANopen, Adres-
sierung der Antriebe).

Folgende Zuordnungen sind guiltig:
e (0355/1: Identifier CAN-IN1

e (0355/2: Identifier CAN-OUT1
e (0355/3: Identifier CAN-IN2

e (0355/4: Identifier CAN-OUT2
e (0355/5: Identifier CAN-IN3

e (0355/6: Identifier CAN-OUT3
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CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen

Einstellung der fiir den C0356/x Bedeutung
Datenaustausch erforderlichen — " —
Zeiten C0356/x €0356/1 Zeiteinstellung fiir das Boot-Up des Masters (nur giiltig, wenn C0352 = 1)

In der Regel ist hier die Lenze-Einstellung ausreichend.

Sind mehrere Antriebsregler im Verbund, ohne daB ein {ibergeordnetes Leitsystem die Initialisierung
des CAN-Netzwerkes (ibernimmt, muB dieses durch einen Antriebsregler erfolgen. Hierzu aktiviert der
Master zu einem bestimmten Zeitpunkt einmalig das gesamte CAN-Netzwerk und startet damit die
ProzeBdateniibertragung.

(Zustandsanderung von Pre-Operational nach Operational).

Hier wird der Zeitpunkt eingestellt, wann nach dem Netzeinschalten diese Aktivierung erfolgt.

€0356/2 Zykluszeit fiir das ProzeBdaten-Ausgangsobjekt CAN-OUT2.

e C0356/2 = 0: ereignisgesteuerte ProzeBdatentibergabe;
das ProzeBdaten-Ausgangsobjekt wird nur dann gesendet, wenn sich ein Wert im
Ausgangsobjekt andert

e 00356/2 > 0:
das Senden des ProzeBdatenobjektes CAN-OUT2 erfolgt mit der hier eingestellten Zykluszeit

C0356/3 Zykluszeit fiir das ProzeBdaten-Ausgangsobjekt CAN-OUT3.

e C0356/3 = 0: ereignisgesteuerte ProzeBdatentibergabe;
das ProzeBdaten-Ausgangsobjekt wird nur dann gesendet, wenn sich ein Wert im
Ausgangsobjekt andert

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

C0356/4 CAN delay
Wartezeit nach dem Einschalten des Antriebsreglers bis ProzeBdaten gesendet werden kénnen.

Reset-Node C0358 Eingaben von erneuten Ubertragungsraten oder Anderungen von Adressen der
ProzeBdatenobjekte oder der Gerateadresse werden erst nach einem Reset-
Node gltig.

Ein Reset-Node kann erfolgen durch

e erneutes Netzeinschalten

e Reset-Node Uber das Bussystem

e Reset-Node durch Codestelle C0358

Diagnose-Codestellen Uber folgende Diagnose-Codestellen kénnen Sie den Bus (iberwachen:
e (359 Busstatus
e (360 Telegrammz&hler
e (361 Buslast
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CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen

C0359 Busstatus

Lenze

Diese Codestelle zeigt den aktuellen Betriebszustand des Bussystems an. Hier-
bei unterscheidet man folgende 4 Zusténde:

e Operational -0-
In diesem Zustand ist das Bussystem voll funktionsféhig.
e Pre-Operational -1-

Hierbei kénnen nur Parameter (Codestellen) Gber das Bussystem Ubertragen
werden. Ein Datenaustausch von Antriebsregler zu Antriebsregler ist nicht még-
lich. Uminden Zustand Operational zu kommen, muB ein Netzwerkmanagement-
Telegramm auf den Bus ausgegeben werden (@ 5.6-5).

Eine Zustandsanderung von Pre-Operational nach Operational kann durch fol-
gende Aktionen erfolgen:

— Mit Codestelle C0352 wird ein Antrieb zum Master bestimmt. Beim
Netzeinschalten wird nach der eingestellten Boot-Up Zeit C0356/1 eine
automatische Zustandsénderung fiir den gesamten Antriebsverbund
vorgenommen.

— Mit der Codestelle C0358 Reset-Node (Voraussetzung: C0352 = 1).

— Mit dem bindren Eingangssignal Reset-Node, welches z.B. bei
entsprechender Konfigurierung mit der Codestelle C0364 (ber eine
Klemme gesetzt werden kann (Voraussetzung: C0352 = 1).

— Ein Netzwerkmanagement-Telegramm durch einen CAN-Master.
e \Warnung -2-

Beim Zustand Warnung sind fehlerhafte Telegramme eingelaufen. Der Antriebs-
regler ist nur noch passiv beteiligt, vom Antriebsregler werden keine Daten mehr
gesendet.

Die Ursache dafiir kann sein:

— ein fehlender BusabschluB

— ein nicht ausreichende Abschirmung

- Potentialunterschiede der Masseanbindung der Steuerelektronik
— eine zu hohe Buslast

— Antriebsregler ist nicht am Bus angeschlossen

e Bus Off -3-

Die Haufigkeit der fehlerhaften Telegramme hat den Antriebsregler dazu veran-
laBt, sich vom Bus abzukoppeln. Ein Zuschalten in den Zustand Pre-Operational
ist mdglich durch:

— ein Trip-Reset

— ein Node-Reset

— erneutes Netzschalten
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C0360 Telegrammzéhler

5.7-6

CAN on board

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen

Fir alle Funktionsblécke und auch fir sémtliche Parameterkanale werden hier die
Telegramme gezahilt, die fur den Antriebsregler glltig sind. Die Z&hler sind mit ei-
ner Breite von 16 Bit ausgestattet, d.h. wird ein Wert von 65535 Uberschritten
féangt der Zahlvorgang wieder bei 0 an.

Folgende Nachrichten werden gezahilt:

€0360/x Bedeutung

€360/ alle gesendeten Telegramme

C360/2 alle empfangenen Telegramme

C360/3 gesendete Telegramme von CAN-OUT1

C360/4 gesendete Telegramme von CAN-QUT2

C360/5 gesendete Telegramme von CAN-QUT3

C360/6 gesendete Telegramme von Parameterkanal 1
C360/7 gesendete Telegramme von Parameterkanal 2
C360/8 empfangene Telegramme von CAN-IN1

€360/9 empfangene Telegramme von CAN-IN2
C360/10 empfangene Telegramme von CAN-IN3

€360/11 empfangene Telegramme von Parameterkanal 1
£360/12 empfangene Telegramme von Parameterkanal 2

EDSCAN-1.0-11/2002
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CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen

C0361 Buslast

Lenze

Mit dieser Codestelle kann ermittelt werden, welche prozentuale Busbelastung
der Antriebsregler benétigt oder auch jeder einzelne Datenkanal bzw. Funktions-
block beansprucht. Fehlerhafte Telegramme werden hierbei nicht berlcksichtigt.

Die einzelnen Subcodestellen zeigen folgende Busbelastungen an:

€0361/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-QUT2

C361/5 gesendete Telegramme von CAN-QUT3

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

Der Datenubertragung sind Grenzen gesetzt, die mit der Anzahl der Telegramme
pro Zeiteinheit und der Ubertragungsrate festgelegt sind.

Diese Grenzen kdnnen Sie bei einem Datenaustausch in einem reinen Antriebs-
verbund durch addieren der Codestelle C361/1 aller beteiligten Antriebe ermit-
teln.

Beispiel:
3 Antriebe sind tber CAN miteinander verbunden.
Antriebsregler 1: Codestelle C361/1 =23,5%
Antriebsregler 2: Codestelle C361/1 =12,6%
Antriebsregler 3: Codestelle C361/1 =16.0%
gesamte Buslast: =52,1%

. - -

1 Hinweis!

e Die Buslast aller beteiligten Geréate sollte 80% nicht
Uberschreiten.

e Sind andere Geréate wie z.B. dezentrale Ein- und Ausgange
angeschlossen, so sind auch diese Telegramme zu
beriicksichtigen.

e Eine Busuberlastung kann z.B. durch ereignisgesteuerte
Ubertragung kontinuierlich sich &ndernder Signale erfolgen.

— Abhilfe: Einstellung einer Zykluszeit fir den entsprechenden
Funktionsblock (CAN-OUT2 und CAN-OUTS3) unter
Codestelle C356/2 und C356/3 auf einen entsprechenden
Wert einstellen, so daB die Summen aller Buslasten nicht
Uberschritten wird.
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Uberwachungszeiten C0357

Bus Off = CE4

5.7-8

CAN on board

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen

Jedes einzelne ProzeBdateneingangsobjekt kann liberwachen, ob in einer hier
definierten Zeit ein Telegramm eingegangen ist. Ist ein Telegramm eingetroffen,
so wird die zugehérige Uberwachungszeit wieder neu gestartet (Funktion eines
retriggerbaren Monoflops).

Folgende Zuordnungen sind guiltig:

€357/1 Uberwachungszeit CAN-IN1
€357/2 Uberwachungszeit CAN-IN2
€357/3 Uberwachungszeit CAN-IN3

Die Reaktion auf diese Uberwachung wird eingestellt mit:
e (0591 “Monit CE1” fir CAN-IN1

e (0592 “Monit CE2” fir CAN-IN2

e (0593 “Monit CE3” fur CAN-IN3

Einstellbar sind hierbei jeweils:

0 = Trip (der Antriebsregler setzt Reglersperre)

1 =Warnung

2 = Uberwachung ist ausgeschaltet

Die Signale kénnen auch als bindre Ausgangssignale fiir z.B. Belegung von Aus-
gangsklemmen genutzt werden.

Hat sich der Antriebsregler auf Grund fehlerhafter Telegramme vom Bus abge-
koppelt, wird das Signal Monit CE4 gesetzt.

Auch dieses Signal kann wie die Signale CE1, CE2 und CE3 einen Trip oder eine
Warnung auslésen bzw. deaktiviert werden. Fir die Reaktionsauswahl ist die
Codestelle C0595 vorgesehen. Auch die Belegung eines Klemmenausganges ist
hierbei mdglich.
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Fehlersuche
5.8 Fehlersuche
Storung Ursache Abhilfe

¢ Feldbuskommunikation nach Reglerfrei-
gabe gestort

¢ Kommunikation bei kleinen Frequenzen
gestort

* Sporadisch keine Ubernahme der Daten
vom Feldbus

¢ Antrieb bleibt stehen, ohne daB der Grund
von C0135 (Hauptsteuerwort), C0046
(Sollwert) oder C150 (Statuswort) abgelei-
tet werden kann

¢ Antrieb setzt Fehler CCR

Busleitung ungeniigend abgeschirmt

Schirmung der Busleitung optimieren:
Mitgelieferte Schirmschellen bei jedem Teilnehmer verwenden, damit der
Schirm der Busleitung groBflachig aufgelegt ist.

Storeinkopplungen iber die Motor-
leitung

Schirmung der Motorleitung optimieren:

¢ Schirm der Motorleitung groBflachig mit Schirmschellen auf der Montage-
platte auflegen

¢ Schirm der Motorleitung groBflachig am Motor auflegen; EMV-Kabelver-
schraubung verwenden

¢ Unterbrechungen der Motorleitung durch Klemmen oder Schiitze vermeiden
bzw. Schirm an jeder Klemmstelle auflegen.

Ungeniigende Erdung, ungeniigen-
der Potentialausgleich der Gesamt-
anlage

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

Max. Lénge der Busleitung iiber-
schritten

Maximale Busleitungslénge einhalten:
¢ Die max. Lange ist abhangig von der Baudrate
* (Genaue Spezifikation der Busleitung einhalten

Spezifikation der Steuerleitungen

nicht eingehalten

Geeignetes Kabel verwenden:
Genaue Spezifikation einhalten

Lenze

Hinweis!

°
1

o Klemme X6/7 (GND) am Antriebsregler 93XX mit PE des
Schirmblechs verbinden.

e "Status Systembus”-Informationen erhalten Sie aus der
Codestelle C0359.
(0 = Operational, 1 = Pre-Operational, 2 = Warning, 3 = Bus-Off)
e Mit einem CAN-Analyser kdnnen Sie eine Analyse durchfiihren.

EDSCAN-1.0-11/2002

5.8-1




Lesezeichen ein-/ausblenden

Beispiel zur Untersuchung des
Systembus

5.8-2

CAN on board

Fehlersuche

Abb. 5.8-1  Signale des Systembus (CAN): [A] gestort,
ungestort

MeBpunkte: Zwischen CAN-HIGH und CAN-LOW.

In den beiden Oszillogrammen der Abb. 5.8-1 sind Signale des Systembus (CAN)
bei unterschiedlichen EMV-Einflissen dargestellt. Durch den Vergleich beider
Oszillogramme ist die qualitative Beurteilung eines gestorten bzw. ungestorten
Busses maoglich.

In Bild [A] sind EMV-Stérungen auf den Bus-Signalen deutlich zu erkennen.

In Bild B] sind bei gleichem MeBaufbau und bei idealen Bedingungen keine er-
kennbaren Auswirkungen auf die Bus-Signale ersichtlich.

[
1 Hinweis!
Es kann keine generelle Aussage getroffen werden, bei welcher

Hoéhe und Breite der Stérspannungen die Funktionsweise des
Systembusses beeintrachtigt wird.

Eine Aussage Uber die Anzahl von Error Frames (fehlerhafte
CAN-Telegramme aufgrund von EMV-Stérungen) kann
ausschlieBlich mit einem CAN-Analyser getroffen werden.

Vorgehensweise bei nachtréglichen MaBnahmen zur Verringerung von EMV-St6-
rungen:

e Lesen sie die Informationen zur EMV-gerechten Verdrahtung.

e \ergleichen Sie die Oszillogramme vor und nach MaBnahmen zur
Verringerung von EMV-Stérungen. Durch den Vergleich 148t sich die
Wirksamkeit der MaBnahmen beurteilen.
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Anhang
Codetabelle

5.9 Anhang

5.9.1 Codetabelle

So lesen Sie die Codetabelle Spalte |Abkiirzung Bedeutung
Code C0353 Codestelle C0353
1 Subcodestelle 1 der Codestelle C0353
2 Subcodestelle 2 der Codestelle C0353
[C0352] Parameterwert der Codestelle kann nur bei gesperrtem Regler gedndert werden
LCD LCD-Anzeige des Keypad
* Anzeige des Kurztextes, z. B. LAN 5T
Lenze Werkseinstellung der Codestelle
* die Spalte "Wichtig” enthélt weitere Informationen
Die Codestelle dient zur Anzeige eines Wertes. Sie ist daher nicht konfigurierbar.
Aus- 1 {1 %} 99 |minimaler Wert {kleinste Schrittweite/Einheit} maximaler Wert
wahl
Wichtig |- Zusatzliche, wichtige Erlduterungen zur Codestelle
Fettdruck: Codestellenbezeichnung in GDC
Code LCD Einstellmdglichkeiten Wichtig
Lenze |Auswahl
[C0350] |£AN ADORESS 1 1 {1} 63  |CAN Knotenadresse
[C0351] |LAN BARUDRATE 0 0 500 kbit/s CAN Baudrate
1 250 kbit/s
2 125 kbit/s
3 50 kbit/s
4 1000 kbit/s
[C0352] |£AN ST 0 0 Slave CAN Masterbetrieb einrichten
1 Master
C0353 0 €350 Quelle fiir CAN-Bus IN/OUT Adressen
1\ £AN AOOR SEL! 0 1 C354 1: CAN IN1/0UT1 Adr
2 |£aN BOOR GEL2 0 2: CAN IN2/0UT2 Adr
3 |fAN AOOR SEL3 0 3: CAN IN3/0UT3 Adr
C0354 1 {1} 513  |CAN-Bus OUT Knotenadressen 2
1IN RDDR? 1
2 | puTe ABOR? 129
3| ine ADOR2 257
4 gure ADOR? 258
513 AooR? 385
6 | oure Aoore 386
€0355 0 {1} 2047  |CAN-Bus Identifier
1o
2\puri o
3\ine 1o
4lourzio
SNz io
6 \ouraio
C0356 0 {1 ms} 65000 |CAN-Bus Zeiteinstellungen
1|CAN BOOT UP 3000 1: CAN Boot-Up
2 |0UT2 cYcelE 0 2: CAN-0UT2 Zyklus
3\0UT3 cYelE 0 3: CAN-0OUT3 Zyklus
4 \raN DELRY 20 4: CAN OUT 2/3 Verzdgerungszeit
[C0357] 3000 0 {1 ms} 65000  |CAN-Bus Uberwachungszeit fiir lyy
1| CEImONIT TIRE 1: CE1 Elberw. Zeit
2 | CE2RONIT TIME 2: CE2 Uberw. Zeit
3 | CEImONIT TIM 3: CE3 Uberw. Zeit
C0358 | RESET NODE 0 0 Keine Funktion CAN Reset node
1 CAN Reset CAN-Bus Reset-Knotenpunkt einrichten
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CAN on board

Anhang
Codetabelle

Code LCD Einstellmdglichkeiten Wichtig
Lenze |Auswahl
C0359 | £AN STATE CAN Status
0 Operational
1 Pre-Operational
2 Warning
3 Bus off
€0360 0 65535 Telegrammzéhler (Anzahl der Telegramme)
1| MESSAGE OUT Zahlerwerte > 65535: Beginn wieder bei 0
2| MESSAGE I * 1: alle gesendeten
3 | MESSAGE oUT! ¢ 2: alle empfangenen
4\ pessasE ouTe * 3: gesendete auf CAN-OUT1
S |\ mESSAGE OUT3 * 4: gesendete auf CAN-OUT2
6 | messase PouT ¢ 5: gesendete auf CAN-OUT3
7 MESSAGE POUT? * 6: gesend. auf Parameterkanall
8|m . * 7: gesend. auf Parameterkanal2
9 ',.',gggggg ﬁ?‘::" ¢ 8: empfangene von CAN-IN1
10 I""ESSFIGE ”",3 * 9: empfangene von CAN-IN2
1 I""ESSFIGE P}I“l * 10: empfangene von CAN-IN3
12 : * 11: empf. von Parameterkanal1
ik * 12: empf. von Parameterkanal2
C0361 0 100 % Busbelastung CAN
1\LORD OUT Fiir einen einwandfreien Betrieb sollte die ge-
21080 N samte Busbelastung (alle angeschlossenen Teil-
3| oao ouri nehmer) weniger als 80 % betragen
4\1080 ouTs e 1 a::e gesefndeten
5 T ¢ 2: alle empfangenen
6 ﬁgg; ggg, * 3: gesendete auf CAN-OUT1
7 1080 PoUT2 * 4: gesendete auf CAN-OUT2
8|, nam * 5: gesendete auf CAN-OUT3
9 LOAD m,, * 6: gesend. auf Parameterkanall
10 LoRD m,"j ® 7: gesend. auf Parameterkanal2
11 LGRO N3 ¢ 8: empfangene von CAN-IN1
12 LORD Pitt ¢ 9: empfangene von CAN-IN2
LOAD PN ¢ 10: empfangene von CAN-IN3
¢ 11: empf. von Parameterkanall
* 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 | SYNLC CORR 1 1 0.8 us CAN Sync correction
2 1.6 us Korrekturwert zu C0362
3 2.4 us
4 32 us
5 4.0 us
[C0364] | ZAN Acti 1000 — Auswahlliste 2 |Pre-Operat. nach Operat.
ProzeBdaten von extern aktivieren.
Von Pre-Operation nach Operation schalten
€0365 |(C0364) Eingangssignal CAN active
C0366 | 59MC RESPONSE 1 0 no sync response CAN Sync Response
1 sync response
C0367 |55MC RX 1D 128 1 {1} 256  |CAN Sync Rx Identifier
C0368 |SYNC TX 10 128 1 {1} 256  |CAN Sync Tx Identifier
C0369 | SYNC TX TIfIE 0 0 {1} 65000 |CAN Sync Tx Time
C0591 | oMIT CE 3 0 Trip Konf. CE1 (CAN-IN1)
2 Warning Konfiguration Uberwachung CE1
3 Off (CAN-IN1 Fehler)
C0592 |AGMIT CEC 3 0 Trip Konf. CE2 (CAN-IN2)
2 Warning Konfiguration Uberwachung CE2
3 Off (CAN-IN2 Fehler)
C0593 | oMIT CE3 3 0 Trip Konf. CE3 ( CAN-IN3 )
2 Warning Konfiguration Uberwachung CE3
3 Off (CAN-IN3 Fehler)
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Stichwortverzeichnis

5.10 Stichwortverzeichnis

A

Allgemeine Daten und Einsatzbedingungen, 5.3-1
Anhang, 5.9-1

Art der Isolation, 5.3-1

Auswahlhilfe, 5.4-3

Beispiel

- Blockparameter lesen, 5.6-30

- Parameter lesen, 5.6-28

- Parameter schreiben, 5.6-29
Beispiele

- Auswahlhilfe, 5.4-3

- Repeater-Einsatz prifen, 5.4-4

- Untersuchung des Systembus, 5.8-2

Bemessungsdaten, 5.3-1

Busleitungslénge, 5.4-3

C

CAN on board, 5.1-1

CAN-Bus

- allgemeine AdreBvergabe, 5.7-1
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Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Allgemeines

6.2 Allgemeines

Gililtigkeit der Anleitung

Identifikation

Lenze

Diese Anleitung gilt fir Feldbus-Baugruppen ab der Typenbezeichnung:

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

Diese Anleitung ist nur guiltig zusammen mit der Dokumentation der fir den Ein-
satz zuldssigen Grundgerate.

Lenze
D oo
Type
Id.-No.
Prod.-No.
Ser.-No.
 — > ®
9371BC013
| 0 |
. 33217118 X 1x
Typenschlissel 33.2172IB x 1x

Geratereihe

Hardwarestand

Softwarestand

Variante

EDSCAN-1.0-11/2002 6.2-1



Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Allgemeines
Einsetzbarkeit Die Feldbus-Baugruppe ist einsetzbar in Verbindung mit Grundgeraten ab folgen-
den Typenschildbezeichnungen:
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 Ix. 1x. Vo (8221-8227)
824X E 1x. 1x (8241 - 8246)
824X E/C. 1x.  1x. Vxxx (8241 - 8246)
82EVX00xBxxxXX  Vx 1x (8200 vector)
(

82CVxxxxxBxxxXX Vx 1x 8200 vector, Cold plate)

Gerétetyp

Bauform:

Ex = Einbaugeréat IP20
Cx = Cold plate

| = Servo PLC

XK = Kurvenscheibe
XP = Positionierregler
XR = Registerregler
xS = Servo-Umrichter

Hardwarestand und Index

Softwarestand und Index

Variante

Erlauterung
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Allgemeines

Eigenschaften Das urspriinglich fir Anwendungen im Automobil entwickelte serielle Bussystem
CAN (Controller Area Network) wird zunehmend auch in der Vernetzung von indu-
striellen Anlagen verwendet.

Der international genormte CAN-Bus zeichnet sich vor allem aus durch

e hohe Stérsicherheit
e kurze Ubertragungszeiten

e niedrige AnschluBkosten

Diese Eigenschaften haben zu einer weiten Verbreitung von CAN-Produkten ge-
fuhrt.

Fir eine Standardisierung haben Antriebs-, Steuerungs- und Sensor-/ Aktorher-
steller ein Protokoll spezifiziert, welches die Antriebs- und Steuerungsaufgaben
effizient 16st, die CANopen-Spezifikation.

Das Protokoll ist unter dem Dachverband der CiA (CAN in Automation) konform
mit dem CAL (CAN Application Layer) entstanden. Teile hieraus sind in der CAN-
Anschaltbaugruppe 2171/2172 implementiert.

e Aufsteckbare Zusatzbaugruppe fir die Lenze-Geratereihen 820X, 821X,
822X und 8200 vector

e Einfache AnschluBmadglichkeit durch steckbare Schraubklemmen

e Busausdehnung
— 25 m bei 1 Mbit/s Datenlibertragungsrate,
— bis zu 1 km bei 50 kBit/s Dateniibertragungsrate

e Hohe Zuverlassigkeit in der Datentibertragung (Hamming-Distanz = 6)

e Busmedium: abgeschirmtes Twisted-Pair-Kabel

e Sender-Ausgangspegel differentiell nach ISO 11898

e Bis zu 63 Busteilnehmer bzw. Antriebe

e Standardisierte Parameter und Geratefunktionen angelehnt an CANopen
e Zugriff auf sémtliche Lenze Parameter

e Softwareintegration von 2 Schnittstellen
d. h. ProzeBablauf (z. B. mit SPS) und gleichzeitige Parametrierung
(z. B. mit PC) tiber CAN direkt zum Antriebsregler méglich

e Topologie: beidseitig abgeschlossene Linie

Besonderheiten der . . . .
Anschaltbaugruppe 2172 e Mit der Baugruppe 2172 lassen sich die Baudrate und die Adresse extern
Uber Schalter einstellen.

Sonst kompatibel zur Baugruppe 2171.

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 6.2-3
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Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Technische Daten

Allgemeine Daten und Einsatzbedingungen

6.3

6.3.1

6.3.2

Lenze

Technische Daten

Allgemeine Daten und Einsatzbedingungen

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

Zulassige Feuchtebeanspru-
chung

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

Bemessungsdaten

24-\-DC- * 820X /8200 vector:
Spannungsversorgung nur externe Versorgung (1 6.4-4
* 821X/ 822X /8200 vector:
interne oder externe Versorgung 2 6.4-4
Bereich Werte

Isolationsspannungen zwischen Bus

und ...

* Bezugserde / PE

Bemessungsisolationsspannung Art der Isolation

50 VAC Potentialtrennung

* externer Versorgung

- keine Potientialtrennung

¢ Leistungsteil

— 820X/ 821X 270 VAC Basisisolierung
— 822X / 8200 vector 270 VAC doppelte Isolierung
—93XX 270 VAC doppelte Isolierung
¢ Steuerklemmen
— 820X / 8200 vector 1) - keine Potentialtrennung
— 8200 vector 2 100 V AC Basisisolierung
- 821X 50 VAC Potialtrennung
— 822X 270 VAC Basisisolierung
—93XX 270 VAC Basisisolierung
* externen Bussystemen 0VAC keine Potentialtrennung

EDSCAN-1.0-11/2002 6.3-1
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6.3.3 Kommunikationszeiten

®
1 Hinweis!

Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Technische Daten
Kommunikationszeiten

Die Kommunikationszeit ist die Zeit zwischen dem Start einer
Anforderung und dem Eintreffen der entsprechenden

Ruckantwort.

Die Kommunikationszeiten im CAN-Bussystem sind abhéngig von

der

e Bearbeitungszeit im Antriebsregler
e Telegrammlaufzeit
- Ubertragungsrate (Baudrate)
— Telegrammlénge
e Prioritdt der Daten
e Busauslastung
Néahere Informationen tber die Buszugriffssteuerung sind z. B. in
dem Fachbuch "CAN Controller Area Network Grundlagen und
Praxis” von Wolfgang Lawrenz, herausgegeben vom Huthig Buch
Verlag Heidelberg, zusammengetragen.

Bearbeitungszeiten 820X Im Gegensatz zu den Geratereihen 821X/822X/824X, bei denen die ProzeBdaten
parallel bearbeitet werden, werden die ProzeB- und Parameterdaten in der Gera-
tereihe 8200 nacheinander abgearbeitet. Somit sind die Reaktionszeiten auf die
ProzeBdaten auch abhangig von den vorangegangenen Aktionen.

Die Bearbeitungszeiten der einzelnen Telegramme sind auBerdem abh&ngig von
der Aufbereitung der Istwerte (ProzeBdaten vom Antrieb). Wenn diese Daten (Sta-
tuswort, Frequenzistwert) nicht benétigt werden, kdnnen sie mit dem Steuerwort
"Bit 15” (PE-Sperre) deaktiviert werden.

Die einzelnen Telegrammlaufzeiten sind wie folgt:

Telegramm Bearbeitungszeit
PE-Sperre = 0 PE-Sperre = 1
Parameter 62...140 ms 62...70 ms
Anderung eines ProzeBdatenwertes
zum Antrieb (*) 27..105 ms 27..35 ms
Anderung beider ProzeBdatenwerte zum
Antrieb * 62...140 ms 4..70 ms
ProzeBdaten vom Antrieb * 108...140 ms nicht moglich

* Die Bearbeitungszeiten der ProzeBdaten beziehen sich auf das Synctelegramm (L2 6.6-6)

6.3-2 EDSCAN-1.0-11/2002
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Technische Daten
Kommunikationszeiten

Bearbeitungszeiten 821X/8200
vector/822X

Die Bearbeitungszeiten im Antriebsregler der Geréatereihe 8200 sind unterschied-
lich zu der Geratereihe 821X/822X/8200 vector.

Die Bearbeitungszeiten sind wie folgt:
e Parameterdaten: ca. 30 ms + 20 ms Toleranz (typisch)
e ProzeBdaten: ca. 3 ms + 2 ms Toleranz

Die Telegrammlaufzeit ist wie folgt abhéngig von der Datenilibertragungsge-

Telegrammlaufzeit

schwindigkeit:
Ubertragungsrate [KBit/s]
50 125 250 500 1000
Telegrammlaufzeit [ms] 2,7 1,05 0,52 0,26 0,13

Die Telegrammlaufzeit ist abhéngig von der Ubertragungsrate und der Tele-
grammlénge:

N . Telegrammlénge [Byte]
Ubertragungsrate [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
Tab. 6.3-1 Maximalwerte der Telegrammlaufzeit in [ms]

Die Telegrammlaufzeiten der obigen Tabelle sind durch nachfolgende Gleichung
errechnet worden. Mit ihr lassen sich im Bedarfsfall beliebige Zwischenwerte
tTmax €rrechnen.

tr = Telegrammlaufzeit [ms]
Lp = Telegrammlénge [Byte]

54,4 + 9,6 - L,
4 dy = Ubertragungsrate [kBit/s]

t, < 3

Lenze
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Technische Daten
Abmessungen

6.3.4 Abmessungen

| 62 |

oo || o T
OO
--9- 75
L]
o ans |
1-1 2171
=lHE] I8 |
[ = }( 28

Abb. 6.3-1 Abmessungen des Feldbusmoduls 2171 bzw. 2172 (alle MaBe in mm)
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Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Installation

Komponenten des Feldbusmoduls

6.4 Installation

6.4.1

Lenze

Komponenten des Feldbusmoduls

[A] [A]
e |) o )
Lenze Lenze
O | Q||
CAON\ T K‘\
D] [E] =

@ , 2171
kel
Abb. 6.4-1 Feldbusmodul 2171/2172
Pos. |Bezeichnung Bedeutung Hinweise
[A] Verbindungssta- | AUS Feldbusmodul 2171/2172 wird nicht mit Spannung versorgt;
tu_s zum An- Grundgerat oder externe Spannungsversorgung ist ausgeschaltet.
triebsregler BLINKEN |Feldbusmodul 2171/2172 ist mit Spannung versorgt, hat aber
keine Verbindung zum Grundgerat (Grundgerét ist ausgeschaltet, in
der Initialisierungsphase oder nicht vorhanden).
GRUN konstan- |Feldbusmodul 2171/2172 ist mit Spannung versorgt und hat Ver-
tes bindung zum Antriebsregler.
LEUCH-
TEN
Verbindungssta- |AUS * Keine Kommunikation mit dem Feldbusmodul
tus zum Bus ¢ Feldbusmodul wird nicht mit Spannung versorgt
GELB | BLINKEN | Antriebseinheit empféngt Telegramm (RxD)
Griine und rote | Betriebszustand des Grundgerates 82XX und 8200 vector (siehe Betriebsanleitung des
Drive-LED Grundgerdtes)
(Drive)
[D] Befestigungsschraube
[E] Steckerleiste fiir externe Versorgung, 2-polig
[F] Steckerleiste fiir CAN-Bus, 4-polig
Gl AnschluB PE- ) N
Schirmkabel siehe Hinweis unten
[H] DIP-Schalter Einstellungen siehe 4 6.5-1
. - -
1 Hinweis!

Nur fur 820X und 821X:

Verwenden Sie bei Bedarf ein zusatzliches PE-Schirmkabel, das
EMV-bedingte Kommunikationsstérungen in besonders
stérbehafteter Umgebung vermeidet.

EDSCAN-1.0-11/2002
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Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Installation
Mechanische Installation

6.4.2 Mechanische Installation

2102LEC014

e Stecken Sie das Feldbusmodul auf das Grundgerét (hier: 8200 vector).

e Schrauben Sie das Feldbusmodul mit der Befestigungsschraube [F] auf dem
Grundgeréat fest, um eine gute PE-Verbindung sicher zu stellen.

L]
1 Hinweis!
Zur internen Versorgung des Feldbusmoduls durch den

Frequenzumrichter 8200 vector muB3 der Jumper in der
Schnittstellenéffnung (siehe Abb. oben) verandert werden.

Beachten Sie die Hinweise (@ 6.4-4) .

Lenze
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Installation
Elektrische Installation

6.4.3 Elektrische Installation

[

1 Hinweis!
Bei den Antriebsreglern 820X und 821X kénnen EMV-bedingte
Kommunikationsstérungen auftreten.

Verwenden Sie bei Bedarf ein zusatzliches PE-Schirmkabel an
Pos. @ (@ 6.4-1)

Belegung der Steckerleiste fiir Bezeichnung Ein-/Ausgang Erlduterung

den CAN-AnschluB + - Schirmung nach PE

GND - Bezugspotential CAN-Bus
— mit internem Reihenwiderstand von 100 2
max. Strombelastung 30 mA

low Ein- / Ausgang CAN-Bus Low

high Ein- / Ausgang CAN-Bus High

Tab. 6.4-1 Belegung der Steckerleiste

Verdrahtung des CAN-Busses

CAN

HIGH
[
»— I

»———LOW
.||_

120 R

2171CAN002

Bitte folgen Sie bei der Verwendung des Signalkabels unseren Empfehlungen:

Gesamtlénge bis 300 m

Kabeltyp LIYCY 2 x 2 x 0,5 mm?2 (paarverseilt mit Abschirmung)
Leitungswiderstand < 40 Q/km

Kapazitatsbelag < 130 nF/km

Gesamtlénge bis 1000 m

Kabeltyp CYPIMF 2 x 2 x 0,5 mm? (paarverseilt mit Abschirmung)
Leitungswiderstand < 40 Q/km

Kapazitatsbelag < 60 nF/km

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 6.4-3
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Externe Spannungsversorgung

6.4-4

Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Installation
Elektrische Installation

Bezeichnung Ein-/Ausgang Erlduterung
+ Eingang externe Spannungsversorgung +24 V DC +10 %, 60 mA
Eingang GND; Bezug fiir externe Spannungsversorgung

Tab. 6.4-2 Belegung der Steckerleiste

Versorgen Sie bei Bedarf das Feldbusmodul 2171/2172 (ber die Steckkon-
takte +/- (@ 6.4-3) mit einer separaten Versorgungsspannung 24 V DC = 10 %.

Beiden Antriebsreglern 820X istimmer eine separate Versorgungsspannung not-

wendig!

Verwenden Sie bei gréBeren Entfernungen zwischen den Schaltschranken in je-
dem Schaltschrank ein Netzteil.

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
. - -
1 Hinweis!

Die Moglichkeit der internen Spannungsversorgung ist bei
Grundgeraten mit erweiterter AIF-Schnittstellenéffnung (Frontseite
8200 vector) gegeben. Die in der Graphik grau hervorgehobene
Flache kennzeichnet die Jumperposition.

Im Auslieferungszustand des Gerates wird das Feldbusmodul
nicht intern versorgt.

Zur internen Spannungsversorgung plazieren Sie bitte den
Jumper auf die in der Abbildung dargestellte Position “interne
Spannungsversorgung”.

Auslieferungszustand Interne Spannungsversorgung
nur externe Spannungsversorgung moglich

o O O O O O
g O O o O O
o O O a O O

@_@ @_Q&
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Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Installation
Elektrische Installation

Verdrahtung mit einem
Leitrechner

Lenze

A Gefahr!

Sie missen eine zusatzliche Potentialtrennung installieren, wenn

e ein Antriebsregler 820X, 821X oder 8200 vector mit einem
Leitrechner verbunden wird und

e eine sichere Potentialtrennung (doppelte Basisisolierung) nach
VDE 0160 notwendig ist.

Hierzu kann z.B. eine Anschaltbaugruppe fUr den Leitrechner mit einer zusétzli-
chen Potentialtrennung verwendet werden (siehe jeweilige Herstellerangaben).
Bei der Verdrahtung ist die Potentialtrennung der Versorgungsspannung zu be-
ricksichtigen. Die Versorgungsspannung liegt auf demselben Potential wie der
Datenbus.
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Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Installation
Busleitungsldnge

6.4.4 Busleitungslange

Beispiel: Auswahlhilfe

Halten Sie die zulassigen Leitungsldangen unbedingt ein.
1. Uberpriifen Sie die Einhaltung der Gesamt-Leitungslange in Tab. 6.4-3.
Durch die Ubertragungsrate ist die Gesamt-Leitungslénge festgelegt.

Ubertragungsrate [KBit/s] 50 125 250 500 1000
Gesamt-Leitungslénge [m] 1550 630 290 120 25
Tab. 6.4-3 Gesamt-Leitungslénge

2. Uberpriifen Sie die Einhaltung der Segment-Leitungslénge in Tab. 6.4-4.

Die Segment-Leitungsldnge wird durch den verwendeten Leitungsquerschnitt
und die Teilnehmeranzahl festgelegt. Ohne Repeater ist die Segment-Leitungs-
lange gleich der Gesamt-Leitungslénge.

Leitungsquerschnitt
Teilnehmer 0.25 mm? 0.5 mm2 0.75 mm? 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 310m 470 m 690 m

Tab. 6.4-4 Segment-Leitungslange

3. Vergleichen Sie die beiden ermittelten Werte miteinander.

Wenn der aus Tab. 6.4-4 ermittelte Wert kleiner als die zu realiserende Gesamt-
Leitungslange aus Tab. 6.4-3 sein sollte, missen Repeater eingesetzt werden.
Repeater unterteilen die Gesamt-Leitungslénge in Segmente.

L]
1 Hinweis!
e Beachten Sie die Reduzierung der Gesamt-Leitungsléange
aufgrund der Signalverzdgerung des Repeaters (siehe Beispiel
06.4-7).
e Mischbetrieb

— Mischbetrieb liegt vor, wenn verschiedene Teilnehmer an
einem Netz betrieben werden.

- Wenn bei gleicher Ubertragungsrate die zugehdérigen
Gesamt-Leitungslangen der Teilnehmer unterschiedlich sind,
muB zur Bestimmung der max. Leitungslange der kleinere
Wert verwendet werden.

\Vlorgaben

¢ Leitungsquerschnitt: 0,5 mm2 (gemaB Kabel-Spezifikation (1 5.4-2 )

¢ Teilnehmeranzahl: 63

* Repeater: Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)

Bei max. Teilnehmeranzahl (63) sind aus den Vorgaben folgende Leitungsléangen
/ Anzahl Repeater einzuhalten:

Ubertragungsrate [kBit/s] 50 125 250 500 1000
Max. Leitungslidnge [m] 1550 630 290 120 25
Segment-Leitungslédnge [m] 310 310 290 120 25
Anzahl der Repeater 4 2 - - -
6.4-6 EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Installation
Busleitungsldnge

Beispiel: Repeater-Einsatz
priifen

Lenze

\lorgaben

* (jbertragungsrate: 125 KkBit/s

* Leitungsquerschnitt: 0,5 mm2

¢ Teilnehmeranzahl: 28

¢ Leitungslange: 450 m

1. Gesamt-Leitungsldnge bei 125 kBit/s

630 m aus Tab. 6.4-3

2. Segment-Leitungslénge fiir 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 Leitungsldnge von 450 m.
4. Folgerung

Ohne Repeater-Einsatz ist die zu realisierende Leitungslénge von 450 m nicht méglich.
Es muB ein Repeater nach 360 m (Pkt. 2.) eingesetzt werden.

5.

Max. Leitungsldnge mit Repeater-Einsatz

Verwendet wird der Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)
Berechnung der max. Leitungslange:

630 m (entsprechend Tab. 6.4-3) minus 30 m (Leitungsreduzierung)

- Max. erreichbare Leitungslange mit Repeater: 600 m.

- Damit ist die vorgegebene Leitungslénge realisierbar.

®
1 Hinweis!

Die Verwendung eines weiteren Repeaters wird empfohlen als

e Service-Schnittstelle
Vorteil: Stérungsfreies Ankoppeln im laufenden Bus-Betrieb
madglich.

e Einmess-Schnittstelle
Vorteil: Einmess-/Programmiergeréat bleibt galvanisch getrennt.
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Inbetriebnahme
Vor dem ersten Einschalten

6.5 Inbetriebnahme

6.5.1 Vor dem ersten Einschalten

Stop!

Uberpriifen Sie vor dem Einschalten der Netzspannung die
gesamte Verdrahtung auf Vollstandigkeit, Kurzschlu und
ErdschluB.

o

Hinweis!

Halten Sie unbedingt die Einschaltreihenfolge ein !

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 6.5-1
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6.5.2

6.5-2

Erstes Einschalten

Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Inbetriebnahme
Erstes Einschalten

Schritt

Vorgehensweise

Bemerkungen

1.

Netzspannung zuschal-
ten und ggf. externe
Spannungsversorgung
des Feldbusmoduls zu-
schalten

Das Grundgerat ist nach ca. 1 Sekunde betriebsbereit.

Reaktion

* Die griine LED [A] auf der Frontseite des Feldbusmoduls muB leuchten (2
6.4-1.

¢ Die Statusanzeige des Antriebsreglers [C] muB leuchten oder blinken. Ent-
nehmen Sie der Betriebsanleitung des Antriebsreglers die Bedeutung der
Signalisierung.

Ist dies nicht der Fall, siehe Kapitel "Fehlersuche” ({1 6.7-1).

Ubertragungsrate ein-
stellen

Die Ubertragungsrate kann durch das Keypad (z. B. Keypad XT) geandert

werden.

¢ Mit Codestelle C0125 kann die Ubertragungsrate eingestellt werden. Diese
Einstellung muB bei allen Antriebsreglern und dem Leitrechner identisch
sein.

* (Ubertagungsgeschwindigkeit und Geriteadresse iiber LECOM vorgeben:
Beachten Sie, daB der Leitrechner dazu umparametriert werden muB. Ohne
Anpassung erkennt der Leitrechner bei Verdnderung der Ubertragungsge-
schwindkeit (C0125) die Antwort nicht, da diese schon mit der neuen Uber-
tragungsrate vom Antriebsregler gesendet wird.

Lenze-Einstellung: 500 kBit/s

Gerateadresse zuweisen.

Busteilnehmer mit C0009 eine Gerateadresse zuweisen. Der Wert kann (iber

das Keypad vorgegeben werden.

¢ Bei mehreren vernetzten Antriebsreglern muB die Adressierung tiber 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 Gerateadressen 00, 10, 20, 30, ..., 90 sollten tiber LECOM nicht einge-
stellt werden, da diese fiir Gruppen-Adressierungen reserviert sind.

Lenze-Einstellung: 1

Sie konnen sdmtliche Parameter (SDO) lesen und schreiben

Sie konnen alle beschreibbaren Parameter (SD0), mit Ausnahme der ProzeBdaten (PDO) wie z.B. Fre-
quenzsollwert (C0046) oder Steuerwort (C0135), (iberschreiben.

Weitere Informationen zu den Kommunikationsphasen des CAN-Netzwerkes siehe (L2 6.6-3).

Frequenz-Sollwert und
Steuerwort vorgeben

Bedienungsart C0001 auf den Wert 3 einstellen

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.

Antriebsregler freigeben

Die Klemme 28 (RFR=Reglerfreigabe) istimmer aktiv und muB wahrend des Be-
triebs auf HIGH-Pegel liegen.

Andernfalls ist der Antriebsregler gesperrt.

EDSCAN-1.0-11/2002
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Inbetriebnahme
Geréteadresse und Ubertragungsrate einstellen

6.5.3 Geriteadresse und Ubertragungsrate einstellen

L]

1 Hinweis!
Einstellungen iiber GDC oder Keypad
Die Einstellungen von Gerateadresse und Ubertragungsrate
kénnen mit Hilfe von GDC oder dem Keypad vorgenommen
werden. Dazu missen alle DIP-Schalter die Stellung OFF
einnehmen.
Die Codestellen L-C0009 (Gerateadresse) und L-C0125

(Ubertragungsrate) sind inaktiv, wenn ein Schalter vor einem
erneuten Netzeinschalten auf die Stellung ON gesetzt wurde.

Uber den frontseitigen DIP-Schalter des Feldbusmoduls 2172 lassen sich die fol-
genden Einstellungen komfortabel durchflhren:

e Ubertragungsrate S1 - S3
e Gerateadresse S4 - S9

L]
1 Hinweis!
Die Lenze-Einstellung aller Schalter ist OFF.

Die Uber DIP-Schalter eingestellte Gerateadresse und
Ubertragungsrate wird erst nach erneutem Netzeinschalten aktiv.

Nur die in nachfolgenden Tabellen dargestellten
Schalterkombinationen sind definierte Zustéande.

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 6.5-3
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Gerateadresse einstellen

Ubertragungsrate einstellen

6.5-4

Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Inbetriebnahme

Geréteadresse und Ubertragungsrate einstellen

AdreSSGdec = S4'2O+S5'21+SG'22+S7'23+88'24+89'25

Die Berechnung der Adresse (Dezimalzahl) ergibt sich durch Einsetzen des
Schaltzustandes der Schalter S4 ... S9 (0’ = OFF und ’1’ = ON) in die obige Glei-

chung.

Aus der Gleichung 148t sich auch die Wertigkeit eines betatigten Schalters ablei-
ten. Die Summe der Wertigkeiten ergibt die einzustellende Gerateadresse (siehe
auch Beispiele 1 und 2):

Wertigkeit der Schalter:

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

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

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

EDSCAN-1.0-11/2002
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Datentransfer
6.6 Datentransfer
Master und Antriebsregler kommunizieren miteinander, indem sie Datentele-
gramme Uber den CAN-Bus miteinander austauschen. Der Nutzdatenbereich
des Datentelegramms enthélt entweder Netzwerkmanagementdaten, Parame-
terdaten oder ProzeBdaten.
Im Antriebsregler werden den Parameterdaten und ProzeBdaten unterschiedli-
che Kommunikationskanéle zugeordnet:
Telegrammtyp Kommunikationskanal
Parameterdaten Dies sind z. B. Parameterdaten- * Ermdglicht den Zugriff auf alle
(SDO, ¢ Betriebsparameter Kanal Lenze-Codes und auf den
Service-Data-Objects) o Djagnose-Informationen (Kap. 6.6.6) CANopen-Index.
e Motordaten ¢ Parameterdnderungen werden
Das Ubertragen der Parameter ist normalerweise automatisch im
in der Regel nicht so zeitkritisch Antriebsregler gespeichert
wie die Ubertragung der ProzeB- (L-C0003 beachten).
daten.
ProzeBdaten Dies sind z. B. ProzeBdaten-Ka- * Mit den ProzeBdaten kdnnen
(PDO, * Sollwerte nal Sie den Antriebsregler steu-
Process-Data-Objects) o |stwerte (Kap. 6.6.3) ern.
Austausch zwischen Leitantrieb * Auf die ProzeBdaten kann der
und Antriebsregler in kiirzest Leitrechner direkt zugreifen.
méglicher Zeit notwendig. Kleine Z. B. werden die Daten in der
Datenmengen, die zyklisch iiber- SPS direkt in den E/A-Bereich
tragen werden konnen. gelegt.
* ProzeBdaten werden

—nicht im Antriebsregler ge-
speichert.

—zwischen dem Leitsystem
und den Antriebsreglern
libertragen damit ein stén-
diger Austausch von aktuel-
len Ein- und Ausgangsdaten
erfolgt.

Tab. 6.6-1 Aufteilung von Parameterdaten und ProzeBdaten in unterschiedliche
Kommunikationskanéle
Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 6.6-1
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6.6.1

Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Datentransfer
Aufbau des CAN-Datentelegramms

Aufbau des CAN-Datentelegramms

Start

Control Field CRC Delimit. ACK Delimit.
RTR-Bit CRC Sequenz |ACK Slot| Ende

Identifier

1 Bit 11 Bit

Nutzdaten 0 ... 8 Byte
* Netzwerkmanagement
* Parameterdaten

1Bit| 6 Bit o ProzeBdaten 15 Bit [1 Bif|1 Bi{1 Bif 7 Bit

Eﬁ

Beschreibung siehe (12 6.6-3) In diesem Bereich werden 3 unterschiedliche Datentypen transportiert:

¢ Netzwerkmanagement-Telegramme (NMT)
—In den NMT-Nutzdaten sind Informationen zum Aufbau der Kommunika-
tion tiber den CAN-Bus.
¢ Parameterdaten (SDO) (Beschreibung siehe Kap. 6.6.6 )
— Die Nutzdaten dienen zur Parametrierung der Geréte.
* ProzeBdaten (PDO) (Beschreibung siehe Kap. 6.6.3)
- Die in den Nutzdaten enthaltenen ProzeBdaten sind fiir schnelle, oft
zyklische Vorginge bestimmt (z. B. Drehzahlsoll und -istwert).

6.6-2

Abb. 6.6-1 Prinzipieller Aufbau des CAN-Datentelegramms

Auf die zur Programmierung des Busmoduls relevanten Daten (Identifier und
Nutzdaten), wird in den genannten Kapiteln ndher eingegangen.

Die librigen Signale beziehen sich auf die Ubertragungseigenschaften des CAN-
Telegrammes. Auf sie wird im Rahmen dieser Anleitung nicht ndher eingegangen.
Fir weitere Informationen verweisen wird auf die Homepage “CAN in Automation
(CiA)”: www.can-cia.org.

EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Datentransfer

Aufbau des CAN-Datentelegramms

Identifier

Netzwerkmanagement (NMT)

Lenze

Ein wichtiger Bestandteil des Datentelegramms ist der Identifier. Mit Ausnahme
des Netzwerkmanagements (NMT) und des Synctelegramms (siehe Kap. 6.6.3)
enthalt der Identifier die Gerdteadresse des Antriebs:

Identifier = Basisidentifier + Gerateadresse

Die Gerateadresse wird beim Kommunikationsprofil CANopen dazu benutzt, eine
teilnehmerorientierte Nachrichtenadressierung zu realisieren.

Die Identifiervergabe ist im CANopen-Protokoll festgelegt. Der Basisidentifier ist
ab Werk mit folgenden Werten voreingestellt (siehe CiADS301, Pre-Defined Con-
nection Set):

Richtung Basisidentifier + Gerdtea-
vom Antrieb | zum Antrieb Dez Hex dresse siehe
Netzwerkmanagement 0 0 [0 6.6-3
(NMT) nein
Synctelegramm 128 80 [0 6.6-7
X 384 180
ProzeBdatenkanal 1 X 512 200 [ 6.6-6,
Parameterdatenkanal 1 X 1408 580 ja
X 1536 600
[ 6.6-16,
Parameterdatenkanal 2 X 1472 5C0
X 1600 640

Der fur das Netzwerkmanagement verwendete Telegrammaufbau enthélt den
Identifier (siehe Kap. 17) und das in den Nutzdaten stehende Kommando, das
sich aus dem Kommandobyte und der Gerateadresse zusammensetzt:

Nutzdaten (2 Byte)

1. Byte: Kommando (hex) 2. Byte: Geradteadresse

Gerateadresse: xx

Fiir die Belegung der mit "xx” gekennzeichneten Bytes in Tabelle unten gilt folgen-

des:

® XX = 00pey

01, 02, 80, 81 oder 82 Bei dieser Belegung werden durch das Telegramm alle angeschlossenen Geréte
angesprochen. Es kann eine Zustandsanderung fiir alle Gerate gleichzeitig
durchgefiihrt werden.

* xx = Gerdteadresse
Wird dagegen eine bestimmte Gerateadresse angegeben, so wird die Zustands-
anderung nur fiir dieses Gerat durchgefiihrt.

EDSCAN-1.0-11/2002 6.6-3
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6.6.2

6.6-4

Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Datentransfer
Die Kommunikationsphasen des CAN-Netzwerkes

Die Kommunikationsphasen des CAN-Netzwerkes

11 Bit Identifier 2 Byte Nutzdaten

Abb.6.6-2  Telegramm zum Umschalten der Kommunikationsphase

Um zwischen den unterschiedlichen Kommunikationsphasen umschalten zu
kénnen, werden Telegramme mit dem Identifier O und 2 Byte Nutzdaten verwen-
det.

In Bezug auf die Kommunikation kennt der Antrieb drei Zustande:

Zustand Erlduterung
”Initialisation” Der Antrieb ist nicht am Datenverkehr auf dem Bus beteiligt. Dieser Zustand wird
(Initialisierung) nach dem Einschalten des Antriebsreglers erreicht. Weiterhin bestent die Mdglich-

keit durch die Ubertragung 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-Qperational” (iber.

”Pre-Operational” Der Antrieb kann Parametrierungsdaten empfangen. Die ProzeBdaten werden
(vor Betriebsbereit) ignoriert.

”Operational” Der Antrieb kann Parametrierungs- und ProzeBdaten empfangen.
(Betriebsbereit)

Die Umschaltung der Kommunikationsphasen wird von einem Busteilnehmer,
dem Netzwerkmaster, fir das gesamte Netzwerk vorgenommen.

Dieses kann auch durch einen Antriebsregler erfolgen. Hierzu ist dieser als Master
unter der Codestelle C0352 einzustellen.

Mit einer Verzdgerung nach dem Netzeinschalten wird einmalig ein Telegramm
gesendet, daB den gesamten Antriebsverbund in den Zustand "Operational” ver-
setzt.

Die Verzégerungszeit ist unter der Codestelle C0356/1 einstellbar.

Wenn bestimmte Kommandos Ubertragen werden, wird in einen anderen Zustand
gewechselt:

Kommando |Netzwerkstatus . u
(hex) nach Ainderung Auswirkung auf ProzeB- bzw. Parameterdaten nach Zustandsénderung
01 xx Operational Netzwerkmanagement-Telegramme, Sync, Emergency, ProzeBdaten (PDO) und
p Parameterdaten (SDO) aktiv (entspricht “Start Remote Node”)
) ) Netzwerkmanagement-Telegramme, Sync, Emergency und Parameterdaten (SDO)
80 xx Pre-Operational aktiv (entspricht “Enter Pre-Operational State®)
81 xx Initialisierung aller Parameter im Feldbusmodul mit den gespeicherten Werten
(entspricht “Reset-Node”)
Initialisation — — -
82 xx Initialisierung kommunikationsrelevanter Parameter (CIA DS 301) im Feldbusmo-
dul mit den gespeicherten Werten (entspricht “Reset Communication”)

Tab. 6.6-2 Zustandsénderungen

Fir die Belegung der in der Spalte mit ”xx” gekennzeichneten Bytes gilt folgen-
des:

® XX = 00pex:

EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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Bei dieser Belegung werden durch das Telegramm alle angeschlossenen Gerate
angesprochen. Es kann eine Zustandsanderung flr alle Gerate gleichzeitig
durchgefiihrt werden.

o xx = Geriteadresse:

Wird eine Gerateadresse angegeben, so wird die Zustandsanderung nur flir das
Gerat mit der entsprechenden Adresse durchgeflhrt.

®
1 Hinweis!

Nur durch eine Zustandsanderung auf “Operational” ist eine
Kommunikation Uber die ProzeBdaten mdglich!

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

Sollen beispielsweise alle am Bus angeschlossenen Teilnehmer {iber einen CAN-Master in den
Kommunikationszustand “Operational” geschaltet werden, miissen Identifier und Nutzdaten im
Sende-Telegramm wie folgt eingestellt sein:

* |dentifier: 00

¢ Nutzdaten: 8100 (hex)

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 6.6-5



Lesezeichen ein-/ausblenden

Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Datentransfer
ProzeBdatenkanal

6.6.3 ProzeBdatenkanal

Auswahl Sollwertquelle

6.6-6

Antriebsregler 82XX

Die Auswahl der Sollwertquelle wird bei diesen Antriebsreglern mit der Codenum-
mer L-C0001 (Index: 5FFE}gy) festgelegt. Zur Auswertung der ProzeBdaten muB
beim Betrieb des Antriebsregler mit dem Feldbusmodul die Codestelle L-C0001
auf den Wert “3” eingestellt sein. Als Sollwertquelle dient damit der ProzeBdaten-
kanal, der den Frequenz-Sollwert (L-C0046) und das Steuerwort (L-C0135) be-
schreibt (siehe Betriebsanleitung 82XX).

L]

1 Hinweis!
Beachten Sie bitte, daB die Auswahl der Sollwertquelle (L-C0001)
in allen Parametersatzen identisch eingestellt sein muB.

Antriebsregler 8200 vector

Die Auswahl der Sollwertquelle wird bei diesen Antriebsreglern mit der Codenum-
mer L-C0001 (Index: 5FFE}gy) festgelegt. Zur Auswertung der ProzeBdaten muB
beim Betrieb des Antriebsregler mit dem Feldbusmodul die Codestelle L-C0001
auf den Wert “3” eingestellt sein. (Auswahl: ProzeBdatenkanal eines Feldbusmo-
duls AIF-IN.W1 oder AIF-IN.W2). Als Sollwertquelle dient damit der ProzeBdaten-
kanal, der den Frequenz-Sollwert (L-C0046) und das Steuerwort (L-C0135) be-
schreibt (siehe Betriebsanleitung 8200 vector).

L]

1 Hinweis!
Beachten Sie bitte, daB die Auswahl der Sollwertquelle (L-C0001)
in allen Parametersatzen identisch eingestellt sein muB.
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Datentransfer
ProzeBdatenkanal

Synchronisation der
ProzeBdaten

Lenze

Sync-Telegramm Sync-Telegramm

iisiahiliE ik

t4
1
PDO zum Antriebsregler PDO vom Antriebsregler ~ PDO zum Antriebsregler

t

Abb. 6.6-3  Synchronisation zyklischer PDO’s (Darstellung aus der Sicht eines Busteilnehmers)

Erklarung: Zum Zeitpunkt t4 erfolgt fir alle PDO’s die ProzeBdatenlibernahme,
sobald ein Sync-Telegramm empfangen wird.

Damit die ProzeBdaten zum Antriebsregler dort ibernommen werden kénnen, ist
je nach Einstellung ein besonderes Telegramm - das Synctelegramm - erforder-
lich (siehe auch @ 6.6-3)).

Flr eine zyklische ProzeBdatenverarbeitung ist das Synctelegramm entspre-
chend zu generieren.

Das Sync-Telegramm ist der Triggerpunkt flr

e die Datentibernahme zum Antriebsregler
e das Einleiten des Sendevorgangs vom Antriebsregler.

L]
1 Hinweis!
SDO’s oder ereignisgesteuerte PDO’s werden asynchron, d. h.

nach erfolgter Ubertragung, von den Antriebsreglern
Ubernommen.

Die asynchronen Daten sind nicht in obenstehender Darstellung
beriicksichtigt!
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6.6.4 ProzeBdaten-Belegung fiir 82XX

ProzeBdatentelegramm zum

Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Datentransfer
ProzeBdaten-Belegung fiir 82XX

Antrieb Nutzdatenlénge: 8 Byte
Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
Identifier Steuerwort | Steuerwort | Sollwert Sollwert
L-C0135 | L-C0135 | L-C0046 | L-C0046 XX XX XX XX
Low Byte | High Byte | Low Byte | High Byte
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.
v Die Bedeutung der einzelnen Bits sind der Codetabelle zu entnehmen.
Byte 3 Der Frequenzsollwert, der als Parameter auch unter C046 beschrieben werden
Erkldrung zum kann, wird hier als ProzeBdatenwort vorgegeben.
ProzeBdaten- Byte 4 Die Normierung ist jedoch anders als unter C046 und wird hier vorzeichenbe-
Telegramm v haftet mit 24000 = 480 Hz dargestellt.
Byte 5
Byt
yie 6 Keine Auswertung dieser Daten, beliebiger Inhalt mdglich
Byte 7
Byte 8

Steuerwort siehe (1 6.6-10)

R/L

Z]

2141LONO10

Steuerwort go 0011 yoas
B1 ol1lol1 C046
B2
B3 »QsP
B4 —
— B8 [—
B9 »| CINH
16 Bit B10 TRIP-SET
B11 »| TRIP-RESET
B12
AlF B13 | —
ae B4
([ X) B15 |
[ X J
> 16 Bit C0046
Abb. 6.6-4

6.6-8

Zugriff auf das Steuerwort und den Frequenzsollwert in 82XX (feste Belegung, siehe
(£ 6.6-10))

EDSCAN-1.0-11/2002
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ProzeBdatentelegramm vom

Antrieb Nutzdatenlénge: 8 Byte
Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
dentifier Statuswort | Statuswort | Istwert Istwert
L-C0150 | L-CO150 | L-C0050 | L-C0050 XX XX XX XX
Low Byte | High Byte | Low Byte | High Byte
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.
Erklarung zum Byte 3 Der Frequenzistwert mit vorzeichenbehafteten Normierung (L-C0050)
ProzeBdaten- Byte 4 24000 = 480 Hz wird hier zur Verfligung gestellt.
Telegramm: Byte 5
Byte 6 Keine Auswertung dieser Daten, beliebiger Inhalt mdglich
Byte 7
Byte 8

Statuswort siehe (@ 6.6-11)

PAR —>» B0

IMP —— »{ .B1

Imax —————»{ .B2

-/ fd=fdsoll ——— | .B3
fd=fdsoll / HLG ————— | .B4
Qmin —— » .B5

fd>0 ——»{ B6 ™7
RSP —» B7

(i 16 Bit

» .B10

» .B11
T ————» BR AlF

Ugmax —————»f .B13 oo

RL ——» .B14 (L]
RDY —— »{ .B15 b4

C0050 16 Bit o

2141LONO12

Abb. 6.6-5  Lese-Zugriff auf das Statuswort und den Frequenzistwert in 82XX (feste Belegung,
siehe (1 6.6-11))
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Steuerwort

6.6-10

Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Datentransfer
ProzeBdaten-Belegung fiir 82XX

Bit 820X 821x,822x
00 = C0046 aktiv 00 = C0046 aktiv
01 = JOG1 in C0037 aktiv 01 = JOG1 in C0037 aktiv
0.7 110 = JoG2 in C0038 aktiv 10 = JOG2 in C0038 aktiv
11 = JOG3 in C0039 aktiv 11 = JOG3 in C0039 aktiv
2 R/L (Rechts-/Linkslauf) R/L (Rechts-/Linkslauf)
0 = Rechtslauf 0 = Rechtslauf
1 = Linkslauf 1 = Linkslauf
3 QSP (Quickstop) QSP (Quickstop)
0 = QSP nicht aktiv 0 = QSP nicht aktiv
1 = QSP 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 Ti-Rampe C0013)
0 = HLG-Null nicht aktiv
1 = HLG-Null aktiv
6 Reserviert UP-Funktion fiir Motorpoti
0 = UP nicht aktiv
1 = UP aktiv
7 Reserviert DOWN-Funktion fiir Motorpoti
0 = DOWN nicht aktiv
1 = DOWN aktiv
8 Reserviert Reserviert
9 RSP (Reglersperre) RSP (Reglersperre)
0 = keine Reglersperre 0 = keine Reglersperre
1 = Reglersperre 1 = Reglersperre
10 Reserviert Reserviert
11 Reserviert TRIP-Reset
0 -> 1 = Flanke von 0 nach 1
12 PAR1 (Parametersatz-Umschaltung) PAR1 (Parametersatz-Umschaltung)
0 -> 1 = Parametersatz 0 -> 1 = Parametersatz
1 -> 0 = Parametersatz 1 -> 0 = Parametersatz
13 Reserviert Reserviert
14 GSB (Gleichstrombremse) GSB (Gleichstrombremse)
0 = GSB nicht aktiv 0 = GSB nicht aktiv
1 = GSB aktiv 1 = GSB aktiv
15 Reserviert Reserviert

EDSCAN-1.0-11/2002
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Datentransfer

ProzeBdaten-Belegung fiir 82XX

Statuswort

Lenze

Bit 820X 821x,822x
0 Aktueller Parametersatz Aktueller Parametersatz
0 = Parametersatz 1 oder 3 aktiv 0 = Parametersatz 1 oder 3 aktiv
1 = Parametersatz 2 oder 4 aktiv 1 = Parametersatz 2 oder 4 aktiv
1 IMP (Impulssperre) IMP (Impulssperre)
0 = Impulse fiir Leistungsteil frei 0 = Impulse fiir Leistungsteil frei
1 = Impulse fiir Leistungsteil gesperrt 1 = Impulse fiir Leistungsteil gesperrt
2 Imax (Stromgrenze erreicht) Imax (Stromgrenze erreicht)
0 = Stromgrenze nicht erreicht 0 = Stromgrenze nicht erreicht
1 = Stromgrenze erreicht 1 = Stromgrenze erreicht
3 Unbenutzt fg = fasoll
0 = fg = fysol
1 = fg = fasol
4 fq = fasoll HLG-Ein = HLG-Aus
0 =fg = fysoll 0 = HLG-Ein = HLG-Aus
1 =1y = fgsoll 1 = HLG-Ein = HLG-Aus
5 amin (f4 < faqmin) amin (fy = faqmin)
0 = Qmin nicht aktiv 0 = Qmin nicht aktiv
1 = Qmin aktiv 1 = Qmin aktiv
6 fq + 0 (Frequenz-Istwert = 0) fq + 0 (Frequenz-Istwert = 0)
0=f4=0 0=f4=0
1= fd +0 1= fd +0
7 RSP (Reglersperre) RSP (Reglersperre)
0 = keine Reglersperre 0 = keine Reglersperre
1 = Reglersperre 1 = Reglersperre
8..11 |Gerétezustand Gerétezustand
0 = Gerate-Initialisierung 0 = Gerate-Initialisierung
8 = Storung aktiv 2 = Einschaltsperre
3 = Betrieb gesperrt
4 = Fangschaltung aktiv
5 = Gleichstrombremse aktiv
6 = Betrieb freigegeben
7 = Meldung aktiv
8 = Storung aktiv
12 Ubertemperatur-Warnung Ubertemperatur-Warnung
0 = keine Warnung 0 = keine Warnung
1 = Warnung 1 = Warnung
13 Ugmax (Zwischenkreis-Uberspannung) Ugmax (Zwischenkreis-Uberspannung)
0 = keine Uberspannung 0 = keine Uberspannung
1 = Uberspannung 1 = Uberspannung
14 Drehrichtung Drehrichtung
0 = Rechtslauf 0 = Rechtslauf
1 = Linkslauf 1 = Linkslauf
15 Betriebsbereit Betriebsbereit

0 = nicht betriebsbereit
1 = betriebsbereit

0 = nicht betriebsbereit
1 = betriebsbereit

EDSCAN-1.0-11/2002
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Datentransfer
ProzeBdaten-Belegung fiir 8200 vector

6.6.5 ProzeBdaten-Belegung fiir 8200 vector

ProzeBdatentelegramm zum
Antrieb

6.6-12

Durch die Umstellung der Codestelle L-C0001 = 3 erfolgt die Vorkonfiguration der
Prozessdatenworte im Antriebsregler (siehe @ 6.6-6).

. - -
1 Hinweis!
Frequenz- bzw. DrehzahlgréBen werden mit +24000 = +480 Hz
normiert.
Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
Steuerwort | Steuerwort | AIF-IN.W1 AIF-IN.WA1 XX XX XX XX
Low Byte High Byte Low Byte High Byte

Steuerwort siehe (@ 6.6-14)
AIF-IN.Wx wird unter Codestelle L-C0412 parametriert.

AIF-IN
B0 [ ] L-coat0ix = 10
Bl [ ] L-coato =11
B2 L-C0410/x = 12
DCTRL D X
B3 aspP
B4, []
> :::
B8 (]
AIF-CTRL SGTRL
16 Bit B9 CINH
.B10 TRIP-SET
.B11 TRIP-RESET
AlIF
i:: B12, [ L-costoi =22
[ ] ] - -
B15 — ] L-co410/x = 25
+>  16Bit AIFEINWIL ™ L-co4t2ix =10
AIF-IN.W2
Lo 16 Bit (O L-cost2x =11
2141LONO11
Abb. 6.6-6  Funktionsblock AIF-IN in 8200 vector (freiprogrammierbare Belegung, Werksabgleich

siehe (1 6.6-10))

Hinweis:

Der Subcode (Platzhalter “x” in Abbildung) legt die Bedeutung des Bit bzw. des
Wortes fest (siehe Betriebsanleitung 8200 vector)
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Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Datentransfer
ProzeBdaten-Belegung fiir 8200 vector

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

Antrieb Statuswort | Statuswort | AIF-OUTW1 | AIF-OUTW1 | AIF-OUTW2 | AIF-OUT.W2 X X
Low Byte High Byte Low Byte High Byte Low Byte High Byte

Statuswort siehe (@ 6.6-15)
AIF-OUT.Wx wird unter Codestelle L-C0421 parametriert.

| =
| 50,»{ 80
DCTRLI-MP—B11 ] B4
| 82
| B3
| B4
| 5 a8
DCTRLI-NOUT=0— B8l | gg A
| DCTRLI-CINH 871, B7
| DCTRLI-STAT* '32} » B8 AIF-STAT
| DCTRLI-STAT:2 Zootel B 16 Bit
DCTRL1-STAT*4 ' B10
| Dcmu-smT*Bj[: B
|DCTRL1-OH-WARN—B12| JJ 1o AIF
| DCTRL1-OV4|—>'::2 B13 s
| B 7 B4 lss
L _[costzne b7 BI1S .
e AIF-OUT.W1 > 16 Bit e
fconaa ] AIF-OUT.W2 > 16 Bit N

2141LONO13

Abb. 6.6-7  Funktionsblock AIF-OUT in 8200 vector (freiprogrammierbare Belegung,
Werksabgleich siehe ({1 6.6-11))
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Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Datentransfer
ProzeBdaten-Belegung fiir 8200 vector

Steuerwort Bit Lenze-Einstellung: Lenze-Einstellung:
C0001=3 bei C0007 < 52 €0001=3 bei C0007 > 51
00 = C0046 aktiv
0.1 01 = NSET1-JOG1 (C0037) aktiv
’ 10 = NSET1-J0G2 (C0038) aktiv
11 = NSET1-JOG3 (C0039) aktiv frei konfigurierbar durch Anwender
2 DCTRL1-CW/CCW
0 = nicht aktiv
1 = aktiv
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 frei konfigurierbar durch Anwender
0 = nicht aktiv
1 = aktiv
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 frei konfigurierbar durch Anwender
1 = aktiv
14 MCTRL1-DCB
0 = nicht aktiv
1 = aktiv
15 frei konfigurierbar durch Anwender
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Datentransfer

ProzeBdaten-Belegung fiir 8200 vector

Statuswort

Lenze

©
—

8200vector Werksabgleich

DCTRL1-PAR-BO

DCTRL1-IMP

MCTRL1-IMAX

MCTRL1-RFG1=NOUT

NSET1-RFG1-1=0

PCTRL1-QMIN

DCTRL1-NOUT=0

DCTRL1-CINH

IN || [wWN =[O

Gerétezustand

0 = Gerate-Initialisierung

2 = Einschaltsperre

3 = Betrieb gesperrt

4 = Fangschaltung aktiv

5 = Gleichstrombremse aktiv
6 = Betrieb freigegeben

7 = Meldung aktiv

8 = Storung aktiv

12

DCTRL1-0H-WARN

13

DCTRL1-0V

14

DCTRL1-CCW

15

DCTRL1-RDY

EDSCAN-1.0-11/2002
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Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Datentransfer
Parameterdatenkanal

6.6.6 Parameterdatenkanal

All i

gemeines Die Parametrierung des Feldbusmoduls 2171/2172 gliedert sich in

e Grundgerateparameter (Parameter, die auch mit der Bedieneinheit 8201BB
eingestellt werden kdénnen)

e 2171-Parameter, auf die nur mit dem Feldbusmodul 2171 zugegriffen
werden kann.

Nur die Grundgerateparameter werden im entsprechenden Grundgerat nicht-
flichtig gespeichert.

Nachfolgend sind nur die wichtigsten Parameter bezlglich der seriellen Kommu-
nikation aufgefuhrt. Weitere Informationen, die die Parametrierung der Antriebs-
regler betreffen, finden Sie im Systemhandbuch oder in der Betriebsanleitung des
jeweiligen Antriebsreglers.

Zugriff auf die Codestellen des . . . .. . .
An?,iebsregms Mit der Verwendung von (intelligenten) Busmodulen kénnen von einem Uber-

geordneten Master (z.B. einer SPS) die Eigenschaften und das Verhalten eines je-
den im Netz eingebundenen Antriebsreglers geéndert werden.

Die zu verdndernden Parameter sind bei Lenze-Antriebsreglern in Codestellen
enthalten.

Die Codestellen des Antriebreglers werden beim Zugriff Gber das Busmodul
durch den Index adressiert.

Der Index flr Lenze-Codestellennummern liegt im Bereich zwischen 16576
(40C0,,) und 24575 (5FFF,,).

Umrechnungsformel:

| Index[dez] = 24575 — Lenze-Codestellennummer

Beispiel:

Lenze-Codes dez hex

* Adressierung der Len- _ - -CO-
ze-Codes Giber einen  |Index = 24575 - LENZE-CODENR g‘gﬁ;‘;ﬂx = SFFFhex - LENZE-CO
ex

Offset:
— Beispiel fiir Bedie- IndeXpex = SFFEnex (= SFFFhex -
1)

nungsart L-Co001 | !Ndex = 24574 (= 24575 - 1)

Der Parameterwert ist in den Nutzdaten des Telegramms enthalten (siehe Bei-
spiele @ 6.6-21)).

[

1 Hinweis!
Bitte entnehmen Sie den Wertebereich der Lenze-Codestelle aus
der entsprechenden Anleitung zum Antriebsreglers.
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Datentransfer
Parameterdatenkanal

Lenze-
Parametersitze

Lenze

Parametersatze dienen der gesonderten Speicherung von Codestellen aufgrund
der Notwendigkeit unterschiedlich zu konfigurierender Anwendungsprozesse.

In der folgenden Tabelle sind Informationen zur Anzahl und Adressierung der Pa-
rametersétze lhres Antriebsreglers enthalten:

82XX | 8200 vector
Die Antriebsregler 82XX bzw. 8200 vector besitzen 2 bzw. 4 Parametersétze, deren Parameter mit CAN direkt adres-
siert werden konnen.
Die Adressierung geschieht mit einem Codestellen-Offset:
¢ Qffset 0 adressiert Parametersatz 1 mit den Lenze-Codestellen L-C0000 bis L-C1999
¢ (ffset 2000 adressiert Parametersatz 2 mit den Lenze-Codestellen L-C2000 bis L-C3999

¢ (ffset 4000 adressiert Parametersatz 3 mit den
Lenze-Codestellen L-C4000 bis L-C5999

¢ (ffset 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-0ffset 0.

Beispiel fiir L-C0011 (maximale Drehfeldfrequenz):

L-C0011 in Parametersatz 1: Lenze-Codenr. = 11
L-C0011 in Parametersatz 2: Lenze-Codenr. = 2011

keine weiteren Parametersétze verflighar

L-C0011 in Parametersatz 3: Lenze-Codenr. = 4011
L-C0011 in Parametersatz 4: Lenze-Codenr. = 6011

Parameterénderungen:

82XX: Automatische Speicherung im Antriebsregler

8200 vector: Automatische Speicherung werksseitig eingestellt (mit L-C0003 abschaltbar)
ProzeBdatenénderungen:

82XX, 8200 vector: Keine automatische Speicherung

Stop! (betrifft ausschlieBlich Gerate 8200 vector, 82XX und das

Feldbusmodul 2171)
Bitte beachten Sie, daB das zyklische Schreiben von
Parameterdaten in das EEPROM nicht zulassig ist.

Nur 8200 vector:

Konfigurieren Sie nach jedem Netzschalten die Codestelle auf
C0003 = 0, wenn Sie Parameterdaten zyklisch verandern
md&chten.

Fir die Parametrierung der Teilnehmer stehen 2 getrennte Softwarekanale zur
Verfligung, die durch die Ger&dteadresse vorgegeben werden (@ 6.6-3).
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Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Datentransfer
Parameterdatenkanal
Aufbau des Parameterdaten- Nutzdaten (bis zu 8 Byte)
Telegramms 1. Byte 2.Byte 3.Byte 2. Byte 5. Byte 6. Byte 7.Byte 8. Byte
Data 1 Data 2 Data 3 Datad
Index Index . Low Word High Word
Kommando |\ ' 5vte | HighByte | SUPIM9eX 0w Byte | HighByte | LowByte | HighByte
Fehlermeldung

L]

1 Hinweis!
Die Nutzdaten werden linksbiindig im INTEL-Format dargestellt.
Berechnungsbeispiele siehe Kap. 6.6.7.

“Kommando” . . .. .

Im Kommando sind folgende Informationen enthalten bzw. miissen dort eingetra-
gen werden.

Zugriff auf Data 1 - Data 4

4 Byte- | 2 Byte- | 1 Byte- (}EIOCI;)

Daten Daten Daten ap.

Kommando G.- | (546. | (5. Byte)
8.Byte) Byte)
Hex Hex Hex Hex
Write Request )
(Parameter zum Antrieb senden) 23 28 e Sch.rerlgen
- nic

Write Response . . » 60 60 60 méglich
(Antwort des Antriebsreglers auf das Write Request (Quittierung))
Read Request
(Anforderung zum Lesen eines Parameters vom Antriebsregler) 40 40 40 40
Read Response
(Antwort auf die Leseanforderung mit dem aktuellen Wert) 43 48 4F 4
Error Response
(Der Antriebsregler meldet einen Kommunikationsfehler) 80 80 80 80

“Index Low Byte / Index High
B;'te?,x ow Byte /index Hig Die Auswahl des Parameters bzw. die Auswahl der Lenze-Codestelle erfolgt mit

diesen 2 Byte nach der Formel:

Index = 24575 — (Lenze-Codenummer + 2000 - (Parametersatz — 1)) |

Beispiel Berechnung Eintrdge Index Low/High Byte

Die Codestelle L-C0012 (Hochlaufzeit) | 24575 - 12 - 0 = 24563 = 5FF3,,¢x [ Nach dem linksbiindigen Intel-Daten-
im Parametersatz 1 soll angesprochen format sind die Eintrdge dann:
werden. Index Low Byte = F3pex

Index High Byte = 5Fygx
Die Codestelle L-C0012 (Hochlaufzeit) | Wegen des Parametersatzes 2 ist ein |Nach dem linksbiindigen Intel-Daten-

im Parametersatz 2 soll angesprochen | Offset von 2000 hinzuzufiigen: format sind die Eintrége dann:
werden. 24575 - 12 - 2000 = 22563 = Index Low Byte = 23jx
5823ex Index High Byte = 584

6.6-18 EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze



Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Datentransfer
Parameterdatenkanal
“Subindex” .
Tabellenplatz eines Parameterwertes unter dem Index.
Beispiel:
L-C0356. Diese Codestelle besteht aus 4 Subcodes (siehe unten). Daraus erge-
ben sich fir den Subindex folgende Eintrage: 1 - 4hex (1 - 44e2)
Antricbsregler  Antnebsparameter Tool Optionen  Fenster  Hife
ez | (= 2= | [ [ fEE
51 9300 vector control =] 3
Paramet ermenii Code | SubCode ﬁ
—n Dialog Short setup = L0365 oo
I-IE) Dialown Diagnestics CO355 ooz
) Dialog Terminals (digital L0355 R
—n Diialog Terminals (an alog) L0355 oo
o I 0355 05
—n Dialog Signal configuration
—E Code list % oo
CO356 oot
—n Load / Store 0356 oz
N Diagnostic CO356 ooz
— Short getup 0356 004
{3 Main function blocks C0357 oot
I Teminal 170 C0357 002 o
IR Controller ~= | | A
2171CANOO1
Daten Parameterwert
(Daten 1 ... Daten 4) (Linge 1) 00 00 00
Parameterwert (Lidnge 2) 00 00
Erklarung zum Parameterdaten-Telegramm Low Byte \ High Byte
Parameterwert (Lange 4)
Low Word High Word
LowByte | High Byte LowByte | High Byte

Je nach Datenformat (siehe ’Attributliste’ im Systemhandbuch des zugehdrigen
Antriebsreglers) belegt die Ladnge des Parameterwertes 1 bis 4 Byte.

Hinweis!

o

Lenze-Parameter sind hauptsachlich als Datentyp FIX32

(32 Bit-Wert mit Vorzeichen, dezimal mit vier Nachkommastellen,
siehe Attributtabelle im zugehérigen Systemhandbuch)
dargestellt. Um ganzzahlige Werte zu erhalten, muB der
gewtnschte Parameterwert mit 10.0004¢, multipliziert werden.

Die Parameter C0135 und C0150 sind bitcodiert und ohne einen
Faktor zu Ubertragen.

In der Attributtabelle des Antriebsreglers (siehe Betriebsanleitung)
sind Hinweise enthalten, bei welchen Parametern der Faktor
10.0004¢, zu bertcksichtigen ist.

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 6.6-19
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Fehlermeldungen

6.6-20

Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Datentransfer
Parameterdatenkanal
Erklarung zum Parameterdaten-Telegramm Kommando Index Index Subindex saiE
Low Byte High Byte code

Byte 1:

Im Kommandobyte wird durch den Code 1284e, bzw. 80,,¢x angezeigt, daB ein

Fehler aufgetreten ist.
Byte 2, 3 und 4:

Im Indexbyte und im Subindex wird der Index und Subindex der Codestelle ein-

getragen, bei der der Fehler aufgetreten ist.

Byte 5 - 8:

In den Datenbyte 5. - 8. ist der Fehlercode eingetragen.

Die Darstellung des Fehlercodes ist umgekehrt zur Leserichtung aufgebaut.
Beispiel: Fehlercode 06 04 00 41,4 und Darstellung des Fehlercodes:

Leserichtung des FehIercoder

<
M \ 00 04 \ 06
5. Byte | 6. Byte 7. Byte | 8. Byte
Low Word High Word
Low Byte \ High Byte Low Byte \ High Byte

EDSCAN-1.0-11/2002
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Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Datentransfer
Beispiele zum Parameterdatentelegramm

6.6.7 Beispiele zum Parameterdatentelegramm

Parameter lesen Die Kuhlkorpertemperatur (Wert von 43 °C) C061 soll vom Antriebsregler mit der
Gerateadresse 5 Uber Parameterkanal 1 gelesen werden.

e Berechnung Identifier

Identifier vom Parameterkanal 1 zum Antriebs- |= 1536 + Geréteadresse
regler

Identifier =1536 + 5 = 1541

e Kommando Read Request (Anforderung zum Lesen eines Parameters vom
Antriebsregler)

[Kommando | = 40hex |

e Berechnung des Index

[Index = 24575 - Codestellennummer | Index = 24575 - 61 = 24514 = 5FC2pex |

Telegramm zum Antrieb:

Identifier Kom- Index Low | Index High | Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4
mando Byte Byte
1541 40pex C2hex 5Fhex 00 00 00 00 00

Telegramm vom Antrieb

Identifier:
Parameterkanal 1 vom Antriebsregler (=1408) + Gerateadresse = 1413

Kommando:
Read Response Antwort auf die Leseanforderung mit dem aktuellen Wert = 43,

Index der Leseanforderung:
5FC2;ex

Subindex:
0

Datal bis Data 4:
00 06 8F BO = 430.000 = 430.000 : 10.000 =43 °C

Identifier Kom- Index Low |Index High | Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4
mando Byte Byte
1413 43pex C2hex 5Fhex 00 BOhex 8Fhex 06hex 00
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Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Datentransfer
Beispiele zum Parameterdatentelegramm

Parameter schreiben

Die Hochlaufzeit C0012 (Parametersatz 1) vom Antriebsregler mit der Geratea-
dresse 1 soll Uber Parameterkanal 1 auf 20 s verdndert werden.

e Berechnung Identifier

Identifier vom Parameterkanal 1 zum Antriebs- |= 1536 + Geréteadresse
regler

Identifier =1536 + 1 = 1537

e Kommando Write Request (Parameter zum Antrieb senden)

[Kommando [= 23pex

e Berechnung des Index

[Index = 24575 - Codestellennummer | Index = 24575 - 12 = 24563 = 5FF3pex |
e Subindex: 0

e Berechnung Hochlaufzeit

|Wert fiir Hochlaufzeit [20's - 10.000 = 200.000 = 00 03 0D 40pex |

e Telegramm zum Antrieb

Identifier Kom- Index Low | Index High | Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4
mando Byte Byte
1537 23hex F3hex 5Fhex 00 40nex 0Dpex 03hex 00

Antwort des Antriebes bei fehlerfreier Ausfihrung

Identifier Kom- Index Low | Index High | Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4
mando Byte Byte
1409 60nex F3hex 5Fhex 00 00 00 00 00

Identifier Parameterkanal 1 vom Antriebsregler = 1408 + Gerateadresse = 1409

Kommando = Write Response (Antwort des Antriebsreglers (Quittierung)) = 60,
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Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Datentransfer
Besonderheiten beim Parametrieren der Antriebsregler

6.6.8 Besonderheiten beim Parametrieren der Antriebsregler

Antriebsregler 8200
ntriebsregler Far die Umrichterreihe 8200 gelten folgende Besonderheiten:

A Gefahr!

Die Parametrierung (Codes auBer C046, C0135) ist nur bei
Reglersperre méglich . Parameter werden zwar bei
Reglerfreigabe angenommen aber anschlieBend verworfen.

Nach der Parametrierung eines Wertes darf der Antriebsregler flr
ca. 50 ms nicht mehr per CAN angesprochen werden, da sonst
diese Befehle ignoriert wirden!

Nach Beendigung des gesamten Parametriervorganges kann bis
zur Annahme von Reglerfreigabe (Klemme, C040, C0135) eine
Zeit von ca. 70 ms vergehen.

Die Funktion TRIP-Reset (Zurlicksetzen einer Stérung) geschieht
durch Setzen von Reglersperre und anschlieBend Reglerfreigabe
per C040 oder C0135.

Bei der Funktion TRIP-Reset erfolgt eine Grundinitialisierung des

Umrichters 8200 und der Busanschaltbaugruppe 2171. Hierdurch
findet beim TRIP-Reset-Befehl keine Quittierung zum Leitrechner
statt.

Antriebsregler 8200 vector . .. . . " . . .
g Die digitalen und analogen Ein- und Ausgangssignale kdnnen frei konfiguriert

werden (siehe BA vector; Codestelle C0410, C0412, C0417 und C0421).

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 6.6-23
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Fehlersuche

6.7

Fehlersuche

Keine Kommunikation mit dem
Antriebsregler

Antriebsregler fiihrt
Schreibauftrag nicht aus

Lenze

Mdgliche Fehlerursache

Diagnose

Abhilfe

Ist der Antriebsregler einge-
schaltet?

Es muB eine der Betriebs-
zustandsanzeigen des
Grundgerates leuchten
[0 6.4-1 Punkt 3.

Antriebsregler mit Spannung versorgen (s. "Betriebsanlei-
tung des Grundgeréts)

Ist die Busanschaltbau-
gruppe 2171 mit Spannung
versorgt?

Es muB die griine Vcc-LED
auf der 2171

[0 6.4-1 Punkt 1 leuchten
(Abhilfe 1) oder blinken
(Abhilfe 2)

Bei Versorgung aus dem Grundgerét (nur bei 8210 mdg-
lich) korrekte Verbindung mit dem Grundgerét tiberprii-

fen.Bei externer Versorgung miissen Sie die 24-V-Span-
nung an den Klemmen 39 und 59 (iberpriifen.

Es muB eine Spannung im Bereich von 24 V +10 % an-
liegen.

Das Feldbusmodul hat sich noch nicht mit dem Antriebs-
regler initialisiert.

Maglichkeit 1: Antriebsregler nicht eingeschaltet (siehe
Fehlermdglichkeit 1).

Maglichkeit 2: Uberpriifen Sie die korrekte Verbindung
mit dem Antriebsregler.

Empfangt der Antriebsregler
Telegramme?

Die gelbe RxD-LED auf der
2171

[0 6.4-1 Punkt 2 muB bei
jedem korrekt empfange-
nen Telegramm vom Lei-
trechner kurz blinken.

Fiir diesen Test sollte der
Leitrechner zyklisch Tele-
gramme senden.

Uberpriifen Sie Ihre Verkabelung entsprechend dem Kapi-
tel "Verdrahtung des CAN-Busses” L1 6.4-3.

Testen Sie Ihren Leitrechner, ob dieser Telegramme sen-
det und ob die richtige Schnittstelle benutzt wird.

Die CAN-Gerateadresse (C0009) oder die CAN-Baud- rate
(C0125) kdnnen zwischen Antriebsregler und Leit- rech-

ner unterschiedlich eingestellt sein. Gleichen Sie die Ein-
stellungen an.

Die CAN-Gerateadresse (C0009) miissen bei allen ange-
schlossenen Antriebsreglern unterschiedlich sein. Korri-
gieren Sie eine eventuell Doppeladressierung.Kontrollie-
ren Sie die Verdrahtung zu ihrem Leitrechner.

Mdgliche Fehlerursache

Diagnose

Abhilfe

Schickt der Antriebsregler
eine negative Quittierung?

Bedienungsart CO001: Bei einem Schreibzugriff auf die

Parameter C046 oder C0135 stimmt die zugehdrige Be-
dienungsart C0001 nicht.

Stellen Sie die Bedienungsart 3 ein.

Bitte beachten Sie auch die entsprechende Information

im Kapitel "Datentransfer” (2 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 konnen Sie die Parameter nur bei Reglersperre
verandern.

Bitte beachten Sie auch die entsprechende Information
im Kapitel "Datentransfer” (2 6.6-1.

Parametersatz

Der Antriebsregler arbeitet mit dem anderen Parameter-
satz. Nach Umschaltung des Parametersatzes wird die
Parameterénderung akiiv.

EDSCAN-1.0-11/2002
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Anhang

Codetabelle
6.8 Anhang
6.8.1 Codetabelle

Erlduterungen

Nachfolgend sind nur die wichtigen Parameter bezlglich der seriellen Kommuni-
kation aufgeflhrt. Weitere Informationen, die die Umrichterparametrierung be-
treffen, finden Sie in der entsprechenden Betriebsanleitung.

Code Codenummer des Parame- |Fiihrende Nullen kdnnen entfallen.
ters Mit ™ bezeichnete Codenummern sind nur im Parametersatz 1 vorhan-
den.
Bezeich- Bezeichnung des Parame- [ Angaben in Klammern geben an, ob die Codestelle im Feldbusmodul
nung ters oder im Antriebsregler vorhanden ist:
(P2171): Parameter in dem Feldbusmodul 2171
(P820X/P821X/8200 vector/822X):
Parameter in den Antriebsreglern 820X, 821X und 822X.
Die Parameter konnen auch mit der Bedieneinheit 8201BB eingestellt
werden
Parameter |Inhalt bzw. Bedeutung der | Fettgedruckte Parameter kennzeichnen die Werkseinstellungen.
Parameter-Werte

Code Bezeichnung Bemerkung
€0001 Bedienungsart flir 82XX 8200 vector
0 Steuerung (C0135): Klemme siehe BA vector
e 82XX Sollwert (C0046): Klemme
* 8200 vector (0 ist die Werkseinstellung)
1 Steuerung (C0135): Klemme
(P82XX) 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.
C0009" [CAN-Geriteadresse 1 1 bis 99
Gerateadresse zur eindeutigen Adressierung in einer CAN-Vernetzung.
(P82XX) Die Werte 00, 10, ..., 90 nicht einstellen, da sie fiir Gruppen-Adressierungen reserviert sind.
C0040" |Reglersperre 0 Regler gesperrt
1 Regler freigegeben
(P2171/2172) Parameter C0040 ist unabhéngig von der Bedienungsart C0001.
Eine Reglerfreigabe kann ebenfalls mit dem Steuerwort C0135 erfolgen.
C0043" |TRIP-Reset filr: 0 kein aktueller Fehler; Fehler riicksetzen durch Beschreiben mit
* 821X dem Wert 0
* 8200 vector 1 aktueller Fehler vorhanden
o 822X Parameter C0043 ist unabhéngig von der Bedienungsart C0001. TRIP-Reset kann ebenfalls mit dem Steuerwort C0135 durch-
geflihrt werden. (TRIP-Reset fiir 820X)
(P2171/2172)
C0046™ |Frequenz-Sollwert fir: 0 bis 480 Hz
* 820X
(P2171/2172)
Frequenz-Sollwert fiir: 0 bis 480 Hz
* 821X Der Wert kann durch den Anzeigefaktor C500/C501 verdndert werden (s. Codetabelle in der Betriebsanleitung 820X, 821X
* 8200 vector bzw. 822X).
e 822X
(P821X/P8200 vector/P822X)
Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 6.8-1
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Anhang
Codetabelle

Code Bezeichnung Bemerkung
C0125" |CAN-Baudrate 0 500 kBaud (Werkseinstellung)
1 250 kBaud
(P82XX) 2 125 kBaud
3 50 kBaud
4 1000 kBaud
Ubertragungs-Geschwindigkeit fiir CAN-Bus in Bit/s (= kBaud).
C0135" |Antrigbsregler Steuer- Bit 820X 821X, 8200 vector, 822X
wort (Parameterkanal) 0 JOG1, JOG2, JOG3 (C0046)
fiir : 0 = C0046 aktiv
° 820X 1 = JOG1(C0037) aktiv
e 821X 1 2 = JOG2 (C0038) aktiv
* 8200 vector 3 = JOG3 (C0039) aktiv
e 822X JOG1, JOG2, JOG3 (C0046)
2 R/L (Rechts-/Linkslauf)
0 = Rechtslauf
(P2171/2172) 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 Ti-Rampe
C0013)
0 = HLG-Null nicht aktiv
1 = HLG-Null aktiv
6 reserviert UP-Funktion fiir Motorpoti
0 = UP nicht aktiv
1 = UP aktiv
7 reserviert DOWN-Funktion fiir 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 faBt die Steuerbefehle komprimiert in Bitbefehlen
zusammen.
CAN-Format: VH
C0150" [Antriebsregler-Status- Bit 820X 821X, 822X 8200 vector
wort (Parameterkanal) freie Konfiguration iiber C0417
fiir : (siehe BA 8200 vector)
0 reserviert Aktueller Parametersatz FREI 0 (zugriffsfrei)
° 820X 0 =  PS1aktiv
* 821X 1 = PS2aktiv
* 8200 vector 1 IMP (Impulssperre)
° 82X 0 = Impulse fiir Leistungsteil freigeben
1 = Impulse fiir Leistungsteil gesperrt
6.8-2 EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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Anhang
Codetabelle
Code Bezeichnung Bemerkung
2 Imax (Stromgrenze erreicht) FREI 2 (zugriffsfrei)
0 = Stromgrenze nicht erreicht
1 = Stromgrenze erreicht
3 reserviert fq = fyso (Frequenz-Istwert = Fre- | FREI 3 (zugriffsfrei)
quenz-Sollwert)
0 = fg <> fysol
1 = fg = fosan
4 fq = fyson (Frequenz-Istwert = Fre- [HLG-Ein = HLG-Aus FREI 4 (zugriffsfrei)
quenz-Sollwert) (Hochlaufgebereingang = Hochlauf-
0 = fg <> fgsoll geberausgang)
1 = fq = fasoll 0 = HLG-Ein < > HLG-Aus
1 = HLG-Ein = HLG-Aus
5 Qmin fa < Taamin) FREI 5 (zugriffsfrei)
0 = Qin nicht aktiv
1 = Qpin aktiv
6 fq = 0 (Frequenz-Istwert = 0)
0 = fg<>0
1 = fg=0
7 RSP (Reglersperre)
0 = keine Reglersperre
1 = Reglersperre
8 -11 |Geratezustand Gerétezustand Gerétezustand
0 = keine Stérung 0 = Gerate-Initialisierung 0 = Gerate-Initialisierung
1 = Stérung 1 = Einschaltsperre (Autostart- 1 = Einschaltsperre (Autostart-
Lock) Lock)
3 = Betrieb gesperrt 3 = Betrieb gesperrt
4 = Fangschaltung aktiv 6 = Betrieb freigeben
5 = Gleichstrombremse aktiv 7 = Meldung aktiv (Impulssperre ist
6 = Betrieb freigeben dynamisch gesetzt, z.B. bei OU)
7 = Meldung aktiv (Impulssperre ist (8 = Storung aktiv
dynamisch gesetzt, z.B. bei OU) 9 = Power Off
8 = Storung aktiv
Hinweis: Wird das Feldmodul 2171 mit externen 24V versorgt und das
Grundgerat (8200/8210/8220) vom Versorgungsnetz getrennt, wird hier der
Status mit 15 angezeigt. In diesem Status sind nur die ProzeBdaten aktiv,
eine Parametrierung ist nicht moglich (-> Voraussetzung Zustand Operatio-
nal; siehe Kapitel "Die Kommunikationsphasen des CAN-Netzwerkes”). Beim
Zuschalten der Spannungsversorgung des Grundgerates wird der Frequenz-
sollwert im ProzeBdatenkanal auf 0 gesetzt.
12 Ubertemperatur-Warnung ( 9ymay - 10 °C) Warrnung
0 = keine Reglersperre 0 = keine Warnung
1 = Reglersperre 1 = Warnung
13 Ugmax (Zwischenkreis-Uberspannung) Meldung
0 = keine Uberspannung 0 = keine Meldung
1 = Uberspannung 1 = Meldung
14 Drehrichtung FREI 14 (zugriffsfrei)
0 = Rechtslauf
1 = Linkslauf
15 betriebsbereit (keine Stdrung, Unter- oder Uberspannung) FREI 15 (zugriffsfrei)
0 = nicht betriebsbereit
1 = betriebsbereit
Das Statuswort beinhaltet die wichtigsten Statusinformationen in komprimierter Form.
CAN-Format: VH
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Anhang
Codetabelle

Code B(:lz::;h- Keypad F:g: Storung Ursache Abhilfe
c0161" Fehlerspei- 0 |keine Storung - -
gg]gg cher ccr 71 |Systemstorung starke Storeinkopplungen auf Steuerlei- [ Steuerleitung abgeschirmt verlegen
N tungen
co164 e Masse- oder Erdschleifen in der Verdrah-
tung
cE0 61 |Kommunikationsfehler an |Ubertragung von Steuerbefehlen iiber AIF | Kommunikationsmodul fest in das Handterminal
AlF ist gestort stecken
cE! 62 [Kommunikationsfehler an [ CAN-IN1-Objekt empfangt fehlerhafte Da- |Steckverbindung Busmodul <> FIF priifen
CAN-IN1 bei Sync-Steue- |ten oder die Kommunikation ist unterbro- [Sender Gberpriifen
rung chen evtl. Uberwachungszeit in C0357/1 erhihen
cE2 63 [Kommunikationsfehler an [ CAN-IN2-Objekt empfangt fehlerhafte Da- |Steckverbindung Busmodul <> FIF priifen
CAN-IN2 ten oder die Kommunikation ist unterbro- | Sender iiberpriifen
chen evtl. Uberwachungszeit in C0357/2 erhihen
cE3 64 [Kommunikationsfehler an [ CAN-IN1-Objekt empfangt fehlerhafte Da- |Steckverbindung Busmodul <> FIF priifen
CAN-IN1 bei Ereignis- ten oder die Kommunikation ist unterbro- | Sender iiberpriifen
bzw. Zeitsteuerung chen evtl. Uberwachungszeit in C0357/3 erhbhen
cEY 65 |BUS-OFF Antriebsregler hat zu viele fehlerhafte Te- |Prifen, ob BusabschluB vorhanden
(viele Kommunikations-  |legramme ber Systembus empfangen Schirmauflage der Leitungen
fehler aufgetreten) und sich vom Bus abgekoppelt PE-Anbindung priifen
Busbelastung priifen, ggf. Baudrate reduzieren
cES 66 [CAN Time-Out Bei Fernparametrierung iiber Systembus | Verdrahtung des Systembus priifen
(C0370): Systembus-Konfiguration priifen
Slave antwortet nicht. Kommunikations-
Uberwachungszeit iiberschritten
Bei Betrieb mit Modul auf FIF: Riicksprache mit Lenze erforderlich
Interner Fehler
EEr 91 |Externe Storung (TRIP- Ein mit der Funktion TRIP-Set belegtes externen Geber iberpriifen
Set) digitales Signal ist aktiviert worden
HOS 105 |Interne Stérung Riicksprache mit Lenze erforderlich
id! 140 |Fehlerhafte Parameteri- | Motor nicht angeschlossen Motor anschlieBen
dentifikation
LP! 32 |Fehler in Motorphase Ausfall einer/mehrerer Motorphasen Motorzuleitungen priifen, Upin-Anhebung prii-
(TRIP) fen, Motor mit entsprechender Leistung an-
182 |Fehler in Motorphase zu geringer Motorstrom schlieBen oder mit C0599 Motor anpassen
(Warnung)
Ly 103 | Zwischenkreis-Unterspan- | Netzspannung zu niedrig Netzspannung priifen
0 ?nuunrgMeIdung ohne TRIP) Spannung im DC-Verbund zu niedrig Versorgungsmodul priifen
o 11 |KurzschluB KurzschluB KurzschluBursache suchen; Motorleitung priifen
Kapazitiver Ladestrom der Motorleitung zu |kiirzere/kapazitatsdrmere Motorleitung verwen-
hoch den
oce 12 | ErdschluB Eine Motorphase hat Erdkontakt Motor (iberpriifen; Motorleitung priifen
Kapazitiver Ladestrom der Motorleitung zu |kiirzere/kapazititsarmere Motorleitung verwen-
hoch den
oc3 13 |Uberlast Antriebsregler im |Zu kurz eingestellte Hochlaufzeit (C0012) |* Hochlaufzeit verlangern
Hochlauf oder KurzschluB  Antriebsauslegung priifen
Defekte Motorleitung Verdrahtung dberpriifen
WindungsschluB im Motor Motor iberpriifen
oy 14 |Uberlast Antriebsregler im |Zu kurz eingestellte Ablaufzeit (C0013) ¢ Ablauf verlangern
Ablauf ¢ Auslegung des externen Bremswiderstands
priifen
ocs 15 |Uberlast Antriebsregler im |Héufige und zu lange Uberlast Antriebsauslegung priifen
stationdren Betrieb
ocs 16 Uberlast_Motor Motor thermisch (iberlastet durch z. B.
(12 x t - Uberlast) * unzulssigen Dauerstrom e Antriebsauslegung priifen
¢ haufige oder zu lange Beschleuni- * Einstellung von C0120 priifen
gungsvorgange
6.8-4 EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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Anhang
Codetabelle
Code B(:lz::;h- Keypad F:g: Storung Ursache Abhilfe

o4 50 [Kuhlkdrpertemperatur Umgebungstemperatur T, > +60 °C ¢ Antriebsregler abkiihlen lassen und fiir eine
liegt tiber dem im An- bessere Belliftung sorgen
triebsregler fest einge- ¢ Umgebungstemperatur iiberpriifen
stellten Wert Kiihlkdrper stark verschmutzt Kiihlkdrper reinigen

Unzuléssig hohe Strome oder haufige und |* Antriebsauslegung (berpriifen
zu lange Beschleunigungsvorgange ¢ Last Uberpriifen, ggf. schwergéngige, de-
fekte Lager auswechseln

OH3 53 | PTC-Uberwachung (TRIP) |Motor zu heiB durch unzuldssig hohe Antriebsauslegung priifen

Stréme oder hdufige und zu lange Be-
schleunigungsvorgénge

OH51 203 |PTC-Uberwachung (War- |Kein PTC angeschlossen PTC anschlieBen oder Uberwachung abschalten
nung)

ou 102 |Zwischenkreis-Uberspan- |Netzspannung zu hoch Versorgungsspannung kontrollieren

0 |nung Bremsbetrieb ¢ Ablaufzeiten verldngern.
(nur Meldung ohne TRIP) * Bei Betrieb mit Bremstransistor:
— Dimensionierung und AnschluB des
Bremswiderstandes priifen
— Ablaufzeiten verlangern
Schleichender ErdschluB auf der Motor- Motorzuleitung und Motor auf ErdschluB priifen
seite (Motor vom Umrichter trennen)

Pr 75 |Parameteriibertragung alle Parametersatze sind defekt Vor Reglerfreigabe unbedingt den Datentransfer
mit dem Keypad fehler- wiederholen oder Lenze-Einstellung laden.
haft

Pri 72 |PAR1 mit dem Keypad PAR1 ist defekt
falsch (ibertragen

P2 73 |PAR2 mit dem Keypad PAR2 ist defekt
falsch (ibertragen

Pr3 77 |PAR3 mit dem Keypad PAR3 ist defekt
falsch iibertragen

Py 78 [PAR4 mit dem Keypad PAR4 ist defekt
falsch iibertragen

PES 81 |Zeitfehler bei Parameter- |DatenfluB vom Keypad oder PC unterbro-
satztransfer chen, z. B. Keypad wurde wahrend der

Ubertragung abgezogen

5t 76 |Fehler bei Auto-TRIP-Re- |Mehr als 8 Fehlermeldungen in 10 Minu- [ Abhangig von der Fehlermeldung
set ten

5d5 85 [Drahtbruch am Analo- Strom am Analogeingang < 4 mA Stromkreis am Analogeingang schlieBen

geingang

Lenze
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Stichwortverzeichnis

6.9 Stichwortverzeichnis

Zahlen

8200 vector
- Statuswort, 6.6-11
- Steuerwort, 6.6-14

82XX, Statuswort, 6.6-15

82XX
- Statuswort, 6.6-15
- Steuerwort, 6.6-10

A

Abmessungen, 6.3-4
Allgmeines, 6.2-1
Anhang, 6.8-1

AnschluB
- Komponenten des Feldbusmoduls, 6.4-1
- Steckklemme (2-pol.), 6.4-4

Basisisolierung, 6.4-5

Baudrate, 6.3-1
- Funktionsmodul Systembus (CAN). Siehe Baudrate

Bearbeitungszeiten
- 8200, 6.3-2
- 8210, 6.3-3

Bedienungsart, 6.8-1

Beispiel
- Parameter lesen, 6.6-21
- Parameter schreiben, 6.6-22

Bemessungsdaten, 6.3-1

Busleitungslédnge, 6.4-6

(H

CAN-AnschluB, 6.4-3
CAN-Netzwerk, Kommunikationsphasen, 6.6-4

Codenummern, Zugriff iiber das Feldbusmodul,
6.6-16

Codenummern / Index, Umrechnung, 6.6-16
Codestellen, Lenze, 6.6-16
Codetabelle, 6.8-1

D

Datentransfer, 6.6-1

E

Einsatzbedingungen, 6.3-1

Einstellungen DIP-Schalter / CANopen, 6.5-3

F

Fehlerspeicher, 6.8-4
Fehlersuche, 6.7-1

Feldbusbaugruppe 2171/2172 - Systembus (CAN),
6.1-1

Feldbusmodul, Komponenten, 6.4-1
Frequenz-Sollwert, 6.6-6, 6.8-1

Funktionsmodul Systembus (CAN), Baudrate, 6.4-6

G

Gerate-Adresse, 6.8-1

Gruppen-Adressierung, 6.5-2

H

Hardwarestand, Typenschliissel, 6.2-1

Identifikation, 6.2-1
Inbetriebnahme, 6.5-1
Index, Umrechnung, 6.6-16

Installation, 6.4-1

- mechanische, 6.4-2

K

Kommunikationszeiten, 6.3-2

L

Lenze-Codestellen, 6.6-16
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Netzwerkmanagement (NMT), 6.6-3
Nutzdaten, 6.6-18

P

Parameter

- Bezeichnung, 6.8-1

- Frequenz-Sollwert (C0046), 6.6-6
- Steuerwort (C0135), 6.6-6

Parameterdatenkanal, 6.6-16

Parametersitze, 6.6-17
- Lenze, 6.6-17

Potentialtrennung, 6.4-5
Protokoll, 6.3-1

ProzeBdatentelegramm
- vom Antrieb, 6.6-9
- zum Antrieb, 6.6-8

Q

Quickstop, 6.5-2

R

Reglersperre, 6.8-1

Feldbus-Baugruppe 2171/2172

Stichwortverzeichnis

S

Softwarestand, Typenschlissel, 6.2-1
Sollwertquelle, 6.6-6

Spannungsversorgung, externe, 6.4-4

Steckklemme fiir ext. Versorgung, Anschliisse, 6.4-4

Steuerwort, 6.6-6, 6.8-2
- 8200 vector, 6.6-14
- 82XX, 6.6-10

Systembus (CAN), Technische Daten,
Telegrammlaufzeit, 6.3-3

T

Technische Daten, 6.3-1
- Abmessungen, 6.3-4
- allgemeine Daten/Einsatzbedingungen, 6.3-1

Telegrammlaufzeit, 6.3-3
TRIP-Reset, 6.8-1
Typenschliissel, 6.2-1

u

Ubertragungsgeschwindigkeit, 6.3-2
Umrichterreihe 8200, 6.6-23
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Allgemeines

10.2 Allgemeines

Giiltigkeit

Identifikation

Einsetzbarkeit

Lenze

Diese Anleitung ist giiltig fiir
¢ Funktionsmodule Systembus (CAN) ab Version E82ZAFCCO0XXX3A
¢ Funktionsmodule Systembus (CAN PT) ab Version E82ZAFCCO10XX3A

Diese Anleitung ist nur giiltig zusammen mit der zugehdrigen Betriebsanleitung der fiir den Einsatz zuldssi-

gen Grundgerite.

Lenze [
Type 1 1] D
1d.-No.
Prod.-No.
Ser.-No.
Y

EB2ZAFX005

Typenschliissel
Geratereihe

o fo| o |
E82ZAF C C Oxx 3A

Systembus (CAN)

Gerategeneration

Variante

000: Standardausfiihrung
001: verlackte Ausfiihrung
010: PT-Ausflihrung

Hardwarestand

Das Funktionsmodul E82ZAFCC00x3A (CAN) ist einsetzbar mit ab Version
folgenden Grundgeréten
Frequenzumrichter 8200 vector Vx14

8200 motec Vx14
Antriebs-SPS Drive PLC 1x20
Motorstarter starttec Vxix
Das Funktionsmodul E82ZAFCC0103A (CAN PT) ist einsetzbar mit |ab Version
folgenden Grundgeréten
Frequenzumrichter 8200 vector Vx14
Antriebs-SPS Drive PLC 1x20

EDSCAN-1.0-11/2002
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Allgemeines

Ei haft
rgensehatten Das Funktionsmodul E82ZAFCCOxx (CAN / CAN PT) koppelt die Grundgeréte an

das serielle Kommunikationssystem CAN (Controller Area Network).

Die Grundgerate kdnnen damit auch nach- oder umgeristet werden.

Das Funktionsmodul erweitert die Funktionalitédt des Antriebsreglers, z. B. durch:
e Parametervorgaben/Fernparametrierung

e Datenaustausch von Antriebsregler zu Antriebsregler

e Anbindung an
— externe Steuerungen und Leitsysteme
— dezentrale Klemmenerweiterungen
- Bedien- und Eingabegerate

Funktionsmodul |
E82ZAFCCO00x |A|

000000000009

5,

2028 39 28 7 L0 H 7 L0 H 7 7 2020

BPp2oooooooooo9)

EB2ZAFC004/AFX009

[A] |Funktionsmodul E82ZAFCCO0x

Klemmleiste X3, AnschluB fir

¢ Systembus (CAN)

* Reglersperre (CINH)

¢ interne und externe Spannungsversorgung

Typenschild 0 10.2-1

Funktionsmodul Al
E82ZAFCCO10 V/D

£110.4-2

5/ 080000000009

%D

E82ZAFC016/AFX015

=]

Funktionsmodul E82ZAFCC010

Steckerleiste X3.1 (Beschriftung “C010”), AnschluB fiir CAN-Bus
Steckerleiste X3.2 (Beschriftung “C010”), AnschluB fiir

* Reglersperre (CINH)

* Interne Versorgung der Reglersperre (CINH)

B |Typenschild 3 10.2-1

@

=

£110.4-2
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Technische Daten

10.3

Funktionsmodul EB2ZAFCCO00x

Funktionsmodul EB2ZAFCC010

Lenze

Technische Daten

Kommunikationsprofil

angelehnt an CANopen

Kommunikationsmedium

DIN ISO 11898

Netzwerk-Topologie

Linie (beidseitig abgeschlossen mit 120 Q)

Max. Anzahl Teilnehmer 63

Isolations-Spannung zwischen Bus und ...

¢ Leistungsteil 8200 vector 270 VAC doppelte Isolierung
* Bezugserde/PE 50 VAC Potentialtrennung
¢ Klemme X3/20 0VAC keine Potentialtrennung
* Klemme X3/28 50 VAC Potentialtrennung
Schutzart IP20
Umgebungstemperatur |im Betrieb: -20°C ... +60 °C
Transport: -25°C ... +70 °C
Lagerung: - 25°C ... +60 °C
Klimatische Bedingun- |Klasse 3K3 nach EN 50178 (ohne Betauung, mittlere relative Feuchte 85 %)
gen

X3/
28 Eingangswiderstand: 3.3 kQ2
Externe Versorgung der Klemme mit
Uext.) = +12V 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 kQ
Reglersperre
e Start = HIGH (+12V ... +30 V)
e Stop=LOW(@OV..+3V)
20 Belastbarkeit: Iyax = 30 mA

EDSCAN-1.0-11/2002
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Technische Daten
Kommunikationszeiten

10.3.1 Kommunikationszeiten

L]
1 Hinweis!
Die Kommunikationszeit ist die Zeit zwischen dem Start einer
Anforderung und dem Eintreffen der entsprechenden
Ruckantwort.
Die Kommunikationszeiten im CAN-Bussystem sind abhéngig von
der
e Bearbeitungszeit im Antriebsregler
e Telegrammlaufzeit
— Ubertragungsrate (Baudrate)
— Telegrammlénge
e Prioritdt der Daten
e Busauslastung
Néahere Informationen tber die Buszugriffssteuerung sind z. B. in
dem Fachbuch "CAN Controller Area Network Grundlagen und
Praxis” von Wolfgang Lawrenz, herausgegeben vom Huthig Buch
Verlag Heidelberg, zusammengetragen.

Bearbeitungszeiten 8200 vector Telegramm-Laufzeiten Bearbeitungszeiten im Antriebsregler
Ubertragungsrate [kBits/s] Parameterdaten ProzeBdaten
20 50 125 250 500
Laufzeit/ 6.5 2.6 1.04 | 052 | 0.26 30...50 3..5
Bearbeitungszeit [ms]

Die Bearbeitungszeiten der ProzeBdaten beziehen sich auf das Synctelegramm
(2 10.6-5)

Telegrammlaufzeit .
Die Telegrammlaufzeit ist abhangig von der Ubertragungsrate und der Tele-

grammlénge:

. Telegrammlénge [Byte]
Ubertragungsrate [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. 10.3-1  Maximalwerte der Telegrammlaufzeit in [ms]

Die Telegrammlaufzeiten der obigen Tabelle sind durch nachfolgende Gleichung
errechnet worden. Mit ihr lassen sich im Bedarfsfall beliebige Zwischenwerte
tTmax errechnen.

54,4 + 9,6 - L, tr :Telegrammlgyfzeit [ms]
tr = g Lp = Telegrammlénge [Byte]
4 dy = Ubertragungsrate [kBit/s]

10.3-2 EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Technische Daten
Abmessungen

10.3.2 Abmessungen

Funktionsmodul EB2ZAFCC

Funktionsmodul EB2ZAFCC010

Lenze

I — —
[ |
]
o
- - !
[ |
39 283928 7 10 H 7 LO H 7 7 2020
[2l2leZ121221%121212%121%,
«— a ——— 4 C >
E82ZAFC004
Abmessungen a 51 mm
b 64 mm
C 15 mm
[
i
ol o i
=
t@ 1%,
L%, I
el
a
e
E82ZAFC018
Abmessungen a 51 mm
b 72 mm
b1 64 mm
e 30 mm
el 15 mm
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Installation
Mechanische Installation

104 Installation

10.4.1 Mechanische Installation
Benutzen Sie zur mechanischen Installation des Funktionsmoduls die Monta-
geanleitung des Grundgerétes.
Die Montageanleitung
e st Teil des Lieferumfangs und liegt jedem Gerat bei.

e gibt Hinweise, um Beschadigungen durch unsachgemaBe Behandlung zu
vermeiden.

e beschreibt die einzuhaltende Reihenfolge der Installationsschritte.

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 10.4-1



Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Installation
Elektrische Installation

10.4.2 Elektrische Installation

Spezifikation Systembus-Kabel Gesamtlinge <300m <1000 m
Kabeltyp LIYCY 2 x 2 x 0,5 mm2 CYPIMF 2 x 2 x 0,5 mm?
(paarverseilt mit Abschirmung) (paarverseilt mit Abschirmung)
Leitungswiderstand < 40 Q/km < 40 Q/Km
Kapazitatsbelag < 130 nF/km < 60 nF/km
AnschluB Paar 1 (weiB/braun): LOW und HIGH
Paar 2 (griin/gelb): GND
Daten der AnschluBklemmen Elektrischer Anschlu Klemmleiste mit SchraubanschluB
AnschluBmdglichkeiten % starr: 1.5 mm2 (AWG 16)
flexibel:

5&) ohne Aderendhiilse
1.0 mm2 (AWG 18)

3:&:) mit Aderendhiilse, ohne Kunststoffhiilse
0.5 mm?2 (AWG 20)

% mit Aderendhiilse, mit Kunststoffhiilse
0.5 mm?2 (AWG 20)

Anzugsmoment 0.22 ... 0.25 Nm (1.9 ... 2.2 Ib-in)

Abisolierlinge 5mm

Elektrischer AnschluB Steckerleiste mit Doppel-SchraubanschiuB

AnschluBmdglichkeiten % starr: 1.5 mm2 (AWG 16)
flexibel:

5&) ohne Aderendhiilse
1.5 mm2 (AWG 16)

3:&:) mit Aderendhiilse, ohne Kunststoffhiilse
1.5 mm2 (AWG 16)

% mit Aderendhiilse, mit Kunststoffhiilse
1.5 mm2 (AWG 16)

Anzugsmoment 0.5..0.6 Nm (4.4 ... 5.3 Ib-in)

Abisolierlinge 10 mm

10.4-2 EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Installation

Elektrische Installation

Klemmenbelegung
Funktionsmodul E82ZAFCC

Lenze

Versorgung der Reglersperre (CINH) iiber die interne Spannungsquelle (X3/20)

mmEna Hur

X3 |39]28]39|28] 7 [LO[HI| 7 [LO[HI| 7 | 7 [ 20] 20]
S Y

CAN-GND
CAN-LOW

CAN-HIGH

E82ZAFC035

Versorgung der Reglersperre (CINH) iiber die externe Spannungsquelle

+20V

GND2 GND1

X3 |39]28|39|28| 7 [Lo|Hi| 7 [Lo[HI| 7 | 7 |20] 20]
|

24V

CAN-GND
ext. | CAN-LOW
CAN-HIGH
E82ZAFC031
X3/ Bezeichnung Funktion Pegel
39 GND2 Bezugspotential 2 (nur fiir X3/28)
28 CINH Reglersperre e Start = HIGH (+12 V... +30 V)
e Stop=LOW(@OV..+3V)

7 GND1 Bezugspotential 1
LO CAN-LOW Systembus LOW (Datenleitung)
HI CAN-HIGH Systembus HIGH (Datenleitung)
20 Interne DC-Spannungsquelle zur Versorgung + 20 V (Bezug: X3/7)

der Reglersperre (CINH)

EDSCAN-1.0-11/2002 10.4-3
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Klemmenbelegung
Funktionsmodul E82ZAFCC010

10.4-4

Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Installation
Elektrische Installation

Versorgung der Reglersperre (CINH) iiber die interne Spannungsquelle (X3.2/20)

x3.1 7 [Lo[Hi| X3.2[ 7 [39]28
T

|G)

D1

GND2

+20V

20|

||

CAN-GND
CAN-LOW
CAN-HIGH «

EB2ZAFC015

Versorgung der Reglersperre (CINH) iiber die externe Spannungsquelle

GND1

GND2

+20V

7 |LO[HI

CAN-LOW

CAN-GND
CAN-HIGH

E82ZAFCO11

|Fi]r den Betrieb notwendige Mindestverdrahtung

der Reglersperre (CINH)

X3.1/ 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 e Start = HIGH (+12 V... +30 V)
e Stop=LOW(@OV..+3V)
20 DC-Spannungsquelle zur internen Versorgung |+ 20 V (Bezug: GND1)

EDSCAN-1.0-11/2002
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Installation

Busleitungsldnge

10.4.3

Beispiel: Auswahlhilfe Hergaben _ ) o
¢ Leitungsquerschnitt: 0,5 mm2 (gemaB Kabel-Spezifikation L3 10.4-2 )
¢ Teilnehmeranzahl: 63
* Repeater: Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)

Busleitungslange

Halten Sie die zulassigen Leitungsldngen unbedingt ein.
1. Uberpriifen Sie die Einhaltung der Gesamt-Leitungslange in Tab. 10.4-1.
Durch die Ubertragungsrate ist die Gesamt-Leitungslénge festgelegt.

Ubertragungsrate [KBit/s] 20 50 125 250 500
Gesamt-Leitungslénge [m] 3910 1510 590 250 80

Tab. 10.4-1  Gesamt-Leitungslénge
2. Uberpriifen Sie die Einhaltung der Segment-Leitungslénge in Tab. 10.4-2.

Die Segment-Leitungsldnge wird durch den verwendeten Leitungsquerschnitt
und die Teilnehmeranzahl festgelegt. Ohne Repeater ist die Segment-Leitungs-
lange gleich der Gesamt-Leitungslénge.

Leitungsquerschnitt
Teilnehmer 0.25 mm? 0.5 mm? 0.75 mm? 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

Tab. 10.4-2  Segment-Leitungslange
3. Vergleichen Sie die beiden ermittelten Werte miteinander.

Wenn der aus Tab. 10.4-2 ermittelte Wert kleiner als die zu realiserende Gesamt-
Leitungsldnge aus Tab. 10.4-1 sein sollte, mUssen Repeater eingesetzt werden.
Repeater unterteilen die Gesamt-Leitungslénge in Segmente.

L]
1 Hinweis!
e Beachten Sie die Reduzierung der Gesamt-Leitungsléange
aufgrund der Signalverzdgerung des Repeaters (siehe Beispiel
[ 10.4-6).
e Mischbetrieb

— Mischbetrieb liegt vor, wenn verschiedene Teilnehmer an
einem Netz betrieben werden.

- Wenn bei gleicher Ubertragungsrate die zugehdrigen
Gesamt-Leitungslangen der Teilnehmer unterschiedlich sind,
muB zur Bestimmung der max. Leitungslange der kleinere
Wert verwendet werden.

Bei max. Teilnehmeranzahl (63) sind aus den Vorgaben folgende Leitungsléangen
/ Anzahl Repeater einzuhalten:

Ubertragungsrate [kBit/s] 20 50 125 250 500
Max. Leitungslidnge [m] 3550 1390 560 250 80
Segment-Leitungslédnge [m] 310 310 310 250 80
Anzahl der Repeater 12 4 1 - -

Lenze

EDSCAN-1.0-11/2002
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Beispiel: Repeater-Einsatz
priifen

10.4-6

Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Installation
Busleitungsldnge

\lorgaben

* (jbertragungsrate: 125 kBit/s

* Leitungsquerschnitt: 0,5 mm2

¢ Teilnehmeranzahl: 28

¢ Leitungslange: 450 m

1. Gesamt-Leitungsldnge bei 125 kBit/s

590 m aus Tab. 10.4-1

2. Segment-Leitungslénge fiir 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 Leitungsldnge von 450 m.
4. Folgerung

¢ Ohne Repeater-Einsatz ist die zu realisierende Leitungslange von 450 m nicht mdglich.
¢ Es muB ein Repeater nach 360 m (Pkt. 2.) eingesetzt werden.

5. Max. Leitungslange mit Repeater-Einsatz
¢ \Verwendet wird der Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)

¢ Berechnung der max. Leitungslange:
590 m (entsprechend Tab. 10.4-1) minus 30 m (Leitungsreduzierung)
- Max. erreichbare Leitungslange mit Repeater: 560 m.

- Damit ist die vorgegebene Leitungslénge realisierbar.

L]
1 Hinweis!
Die Verwendung eines weiteren Repeaters wird empfohlen als
e Service-Schnittstelle
Vorteil: Stérungsfreies Ankoppeln im laufenden Bus-Betrieb
mdglich.
e Einmess-Schnittstelle
Vorteil: Einmess-/Programmiergeréat bleibt galvanisch getrennt.

EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze



Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Inbetriebnahme
Vor dem ersten Einschalten

10.5 Inbetriebnahme

10.5.1 Vor dem ersten Einschalten

Stop!

Bevor Sie das Grundgerat mit Funktionsmodul erstmalig im
Systembus-Netzwerk CAN einschalten, Gberprifen Sie

o die gesamte Verdrahtung auf Vollstandigkeit, KurzschluB3 und
ErdschluB.

e ob das Bussystem beim physikalisch ersten und letzten
Busteilnehmer abgeschlossen ist.

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 10.5-1



Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Inbetriebnahme
Erstmaliges Einschalten

10.5.2 Erstmaliges Einschalten

L]
1 Hinweis!
e Mit Codestelle C0356/x sind die Zeiten fur das zyklische

Senden einstellbar.

e Die mit L-Cxxxx gekennzeichneten Codestellen sind im

Antriebsregler gespeichert und vom CAN-Master Uber den

Index erreichbar.

Indexermittlung: 24575 - Lenze-Codestellennummer (L-Cxxxx)

e Das Grundgerat ist nur funktionsféhig, wenn HIGH-Pegel an

X3/28 anliegt (Reglerfreigabe tiber Klemme).

— Beachten Sie, daB die Reglersperre Giber mehrere Quellen
gesetzt werden kann. Die Quellen wirken wie eine
Reihenschaltung von Schaltern.

— Wenn der Antrieb trotz Reglerfreigabe Uber X3/28 nicht
anlauft, Uberprifen Sie, ob noch Uiber eine andere Quelle
Reglersperre gesetzt ist. Eine andere Quelle kénnte die
&@D-Taste des Keypad sein.

Schritt |Vorgehensweise Bemerkungen

1. Netzspannung zuschalten |Das Grundgerét ist nach ca. 1 Sekunde betriebsbereit.
Die Reglersperre ist aktiv.

Reaktion des Grundgerites

¢ Die griine LED blinkt.

* Keypad: (falls aufgesteckt)

2. Ggf. Ubertragungsge- Ubertragungsgeschwindigkeit (Systembus-Baudrate) L-C0351 mit Keypad oder
schwindigkeit einstellen |PC einstellen.
Anderungen werden erst nach dem Befehl “Reset-Node” (L-C0358 = 1) iiber-

nommen.
Lenze-Einstellung: 500 kBit/s
3. Systembus-Geratea- Systembus-Gerateadresse bei mehreren vernetzten Antriebsreglern
dresse einstellen * {iber L-C0350 einstellen.

¢ an jedem Antriebsregler (iber Keypad oder PC einstellen.
¢ im Netzwerk nur einmal verwenden.
Anderungen werden erst nach dem Befehl “Reset-Node” (C0358 = 1) iiber-

nommen.
Lenze-Einstellung: 1
4, Sie konnen jetzt mit dem Antriebsregler kommunizieren, d. h. alle Codes lesen und alle beschreibbaren
Codes verdndern.Ggf. Codes an Ihre Anwendung anpassen.
5. Sollwertquelle konfigu-  |L-C0412/1 = 20 ... 23:
rieren Sollwertquelle ist ein Wort des ProzeBdatenkanals 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 (iber ausgewahltes 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
. Antriebsregler iiber Klemme freigeben
10. Der Antrieb lauft jetzt.
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Datentransfer
10.6 Datentransfer
Master und Antriebsregler kommunizieren miteinander, indem sie Datentele-
gramme Uber den CAN-Bus miteinander austauschen. Der Nutzdatenbereich
des Datentelegramms enthélt entweder Netzwerkmanagementdaten, Parame-
terdaten oder ProzeBdaten.
Im Antriebsregler werden den Parameterdaten und ProzeBdaten unterschiedli-
che Kommunikationskanéle zugeordnet:
Telegrammtyp Kommunikationskanal
Parameterdaten Dies sind z. B. Parameterdaten- * Ermdglicht den Zugriff auf alle
(SDO, ¢ Betriebsparameter Kanal Lenze-Codes und auf den
Service-Data-Objects) o Djagnose-Informationen CANopen-Index.
e Motordaten ¢ Parameterdnderungen werden
Das Ubertragen der Parameter ist normalerweise automatisch im
in der Regel nicht so zeitkritisch Antriebsregler gespeichert
wie die Ubertragung der ProzeB- (L-C0003 beachten).
daten.
ProzeBdaten Dies sind z. B. ProzeBdaten-Ka- * Mit den ProzeBdaten kdnnen
(PDO, ¢ Sollwerte nal Sie den Antriebsregler steu-
Process-Data-Objects) o |stwerte ern.
Austausch zwischen Leitantrieb * Auf die ProzeBdaten kann der
und Antriebsregler in kiirzest Leitrechner direkt zugreifen.
méglicher Zeit notwendig. Kleine z. B. werden die Daten in der
Datenmengen, die zyklisch iiber- SPS direkt in den E/A-Bereich
tragen werden konnen. gelegt.
* ProzeBdaten werden

—nicht im Antriebsregler ge-
speichert.

—zwischen dem Leitsystem
und den Antriebsreglern
libertragen damit ein stén-
diger Austausch von aktuel-
len Ein- und Ausgangsdaten
erfolgt.

Abb. 10.6-1 Aufteilung von Parameterdaten und ProzeBdaten in unterschiedliche
Kommunikationskanéle
Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 10.6-1
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Datentransfer
Aufbau des CAN-Datentelegramms

10.6.1 Aufbau des CAN-Datentelegramms

Control Field CRC Delimit. ACK Delimit.
Start RTR-Bit CRC Sequenz |ACK Slot| Ende
‘ Identifier ‘ ‘ Nutzdaten 0 ... 8 Byte ‘ T il
* Netzwerkmanagement
1Bit 11 Bit 1Bit| 6Bt ¢ elCUEE L) 15 Bit [1 Bif1 Bif1 Bif 7 Bit
* ProzeBdaten

Identifier

Nutzdaten

10.6-2

In diesem Bereich werden 3 unterschiedliche Datentypen transportiert:
¢ Netzwerkmanagement-Telegramme (NMT)
—In den NMT-Nutzdaten sind Informationen zum Aufbau der Kommunika-
tion tiber den CAN-Bus.
¢ Parameterdaten (SDO)
— Die Nutzdaten dienen zur Parametrierung der Geréte.
* ProzeBdaten (PDO)
- Die in den Nutzdaten enthaltenen ProzeBdaten sind fiir schnelle, oft
zyklische Vorginge bestimmt (z. B. Drehzahlsoll und -istwert).

Abb. 10.6-2 Prinzipieller Aufbau des CAN-Datentelegramms

Das Identifier legt die Priorit4t der Nachricht fest. AuBerdem sind im CANopen hier

codiert:

e Die Gerateadresse (@ 5.6-3)

e Die Bestimmung, welche Nutzdaten Ubertragen werden.

Far die Verwendung der Nutzdaten gibt es 3 Unterscheidungen:

e Initialisierung:
Nutzdaten dienen zum Aufbau der Kommunikation tiber den CAN-Bus.

e Parametrierung:
Nutzdaten dienen der Parametrierung der Antriebsregler. Fur die
Lenze-Antriebsregler sind die Parameter unter den Codestellen (z.B. C0012
Hochlaufzeit) hinterlegt.

ProzeBdaten:

Nutzdaten sind fir schnelle, oft zyklische Vorgange bestimmt (z.B.
Drehzahl-Sollwert und Drehzahl-Istwert)

EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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Datentransfer
Die Kommunikationsphasen des CAN-Netzwerkes

10.6.2 Die Kommunikationsphasen des CAN-Netzwerkes

11 Bit Identifier 2 Byte Nutzdaten

Abb. 10.6-3 Telegramm zum Umschalten der
Kommunikationsphase

Um zwischen den unterschiedlichen Kommunikationsphasen umschalten zu
kénnen, werden Telegramme mit dem Identifier O und 2 Byte Nutzdaten verwen-
det.

In Bezug auf die Kommunikation kennt der Antrieb drei Zustande:

Zustand Erlduterung
”Initialisation” Der Antrieb ist nicht am Datenverkehr auf dem Bus beteiligt. Dieser Zustand wird
(Initialisierung) nach dem Einschalten des Antriebsreglers erreicht. Weiterhin besteht die Mdglich-

keit durch die Ubertragung 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-Qperational” (iber.

”Pre-Operational” Der Antrieb kann Parametrierungsdaten empfangen. Die ProzeBdaten werden
(vor Betriebsbereit) ignoriert.

”Operational” Der Antrieb kann Parametrierungs- und ProzeBdaten empfangen.
(Betriebsbereit)

Die Umschaltung der Kommunikationsphasen wird von einem Busteilnehmer,
dem Netzwerkmaster, fir das gesamte Netzwerk vorgenommen.

Dieses kann auch durch einen Antriebsregler erfolgen. Hierzu ist dieser als Master
unter der Codestelle C0352 einzustellen.

Mit einer Verzdgerung nach dem Netzeinschalten wird einmalig ein Telegramm
gesendet, daB den gesamten Antriebsverbund in den Zustand "Operational” ver-
setzt.

Die Verzégerungszeit ist unter der Codestelle C0356/1 einstellbar.

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 10.6-3
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Datentransfer
Die Kommunikationsphasen des CAN-Netzwerkes

Wenn bestimmte Kommandos Ubertragen werden, wird in einen anderen Zustand
gewechselt:

Kommando |Netzwerkstatus . x
(hex) nach Anderung Auswirkung auf ProzeB- bzw. Parameterdaten nach Zustandsénderung
01 xx Operational Netzwerkmanagement-Telegramme, Sync, Emergency, ProzeBdaten (PDO) und
p Parameterdaten (SDO) aktiv (entspricht “Start Remote Node”)
) . Netzwerkmanagement-Telegramme, Sync, Emergency und Parameterdaten (SDO)
80 xx Pre-Operational aktiv (entspricht “Enter Pre-Operational State”)
81 xx Initialisierung aller Parameter im Feldbusmodul mit den gespeicherten Werten
(entspricht “Reset-Node”)
Initialisation
82 x Initialisierung kommunikationsrelevanter Parameter (CIA DS 301) im Feldbusmo-
dul mit den gespeicherten Werten (entspricht “Reset Communication”)

Tab. 10.6-1  Zustandsanderungen

Fir die Belegung der in der Spalte mit ”xx” gekennzeichneten Bytes gilt folgen-
des:

® XX = 00pex:

Bei dieser Belegung werden durch das Telegramm alle angeschlossenen Gerate
angesprochen. Es kann eine Zustandsanderung flr alle Gerate gleichzeitig
durchgefiihrt werden.

o xx = Geriteadresse:

Wird eine Gerateadresse angegeben, so wird die Zustandsanderung nur flir das
Gerat mit der entsprechenden Adresse durchgeflhrt.

[

1 Hinweis!
Nur durch eine Zustandsénderung auf “Operational” ist eine
Kommunikation Uber die ProzeBdaten mdglich!

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

Sollen beispielsweise alle am Bus angeschlossenen Teilnehmer iiber einen CAN-Master in den
Kommunikationszustand “Operational” geschaltet werden, miissen Identifier und Nutzdaten im
Sende-Telegramm wie folgt eingestellt sein:

* I|dentifier: 00

* Nutzdaten: 8100 (hex)

EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Datentransfer

ProzeBdatenkanal konfigurieren

10.6.3 ProzeBdatenkanal konfigurieren

Ein zyklischer ProzeBdatenkanal
CAN-IN1 und CAN-OUT1
(PDO = Process Data Objekt)

Lenze

ProzeBdaten sind Daten mit hoher Prioritat und auf hohe Geschwindigkeit beztg-
lich der Ubertragung und Bearbeitung optimiert.

Antriebsregler

ProzeBdatenkanal 1
zyklische ProzeBdaten
(Soll- und Istwerte)

CAN-IN1
————————————

CAN-OUTH
— -

|

OOt

]
@U

Leitsystem

Abb. 10.6-4 ProzeBdaten CAN-IN1 und CAN-OUT1

fUr Ubergeordnetes Leitsystem

Die ProzeBdaten tber CAN-IN1 und CAN-OUT1 sind fiir ein Ubergeordnetes

Leitsystem bestimmt.

EDSCAN-1.0-11/2002
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Ein ereignisgesteuerter
ProzeBdatenkanal mit wahlweise
einstellbaren Zyklen (PDO)
CAN-IN2, CAN-OUT2

Zyklische ProzeBdatenobjekte

Ereignisgesteuerte
ProzeBdatenobjekte

10.6-6

Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Datentransfer
ProzeBdatenkanal konfigurieren

Diese ProzeBdatenkandle sind fir den Datenaustausch von Antriebsregler zu An-
triebsregler bestimmt. Ein weiterer Einsatzfall dieser ProzeBdaten sind dezentrale
Ein-und Ausgangsklemmen. Auch tbergeordnete Leitsysteme kdnnen diese Ka-
néle nutzen.

ProzeBdatenkanal 2
ereignisgesteuerte ProzeBdaten

CAN-IN2
Antriebsregler 1 — Antriebsregler 2

CAN-OUT2

CAN-IN2
4>
CAN-OUT2

Abb. 10.6-5 Ereignisgesteuerte ProzeBdatenkanale
mit einstellbaren Zyklen

Fir den schnellen Datenaustausch der Antriebsregler untereinander oder mit ei-
nem Ubergeordneten Leitsystem stehen drei ProzeBdatenobjekte flir Eingangsin-
formationen und drei ProzeBdatenobjekte flir Ausgangsinformationen zur Verfi-
gung.

Mit diesen ProzeBdatenobjekten kann man einfache bindre Signale wie z.B. Zu-
stdnde von digitalen Eingangsklemmen oder auch komplette Werte in 16 und
32 Bit wie z.B. analoge Signale Ubertragen.

Diese Datenobjekte sind als Funktionsblécke unter den Ein- und Ausgangen hin-
terlegt.

(Die "ProzeBdatenobjekte” (PDO) sind im Antriebsregler in Form von Funktions-
blécken CAN-INx und CAN-OUTx eingebunden).

[
1 Hinweis!
Die Ubertragung der Ausgangsdaten ereignisgesteuerter

ProzeBdatenkanale kann auch zyklisch mit einstellbarer Zeit
erfolgen (Einstellung mit C0356).

Fir schnellen zyklischen Datenverkehr steht ein ProzeBdatenobjekt fiir Eingangs-
signale und ein ProzeBdatenobjekt fir Ausgangssignale mit jeweils 8 Byte Nutz-
daten zur Verfligung.

Diese Daten sind flr Ubergeordnete Leitsysteme wie z.B. eine SPS bestimmt
(Funktionsblécke CAN-IN1 und CAN-OUT1).

Fir ereignisgesteuerten Datenverkehr stehen zwei ProzeBdatenobjekte flr Ein-
gangssignale und zwei ProzeBdatenobjekte fiir Ausgangssignale mit jeweils
8 Byte Nutzdaten zur Verfligung.

Die Daten werden immer dann Ubertragen, wenn sich ein Wert bei den Nutzdaten
andert. Diese ProzeBdatenobjekte sind insbesondere flir den Datenaustausch
von Antriebsregler zu Antriebsregler und fir dezentrale Klemmenerweiterungen
geeignet.

Sie kénnen jedoch auch von einem Leitsystem genutzt werden (Funktionsblécke
CAN-IN2, CAN-IN3 und CAN-OUT2, CAN-OUT3).

EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Datentransfer

Zyklische ProzeBdatenobjekte

10.6.4 Zyklische ProzeBdatenobjekte

Synchronisation der zyklischen
ProzeBdaten

Lenze

Damit die zyklischen ProzeBdaten vom Antriebsregler gelesen werden kdnnen
bzw. die Antriebsregler die ProzeBdaten akzeptieren, ist ein zusatzliches speziel-
les Telegramm, das Sync-Telegramm erforderlich.

Das Sync-Telegramm ist der Triggerpunkt fiir die Datenlibernahme im Antriebs-
regler und leitet den Sendevorgang vom Antriebsregler ein. Fir eine zyklische
ProzeBdatenverarbeitung ist das Sync-Telegramm entsprechend zu generieren.

Sync-Telegramm Sync-Telegramm
' N
>
ProzeBdaten vom ProzeBdaten zum
Antriebsregler Antriebsregler

Abb. 10.6-6 Sync-Telegramm

Nach einem Sync-Telegramm werden die zyklischen ProzeBdaten von den An-
triebsreglern gesendet. Danach erfolgt der Datentransfer zu den Antriebsreglern,
die wiederum mit dem né&chsten Sync-Telegramm von den einzelnen Antriebsreg-
lern Gbernommen werden.

Alle weiteren Telegramme, wie z.B. Parameter oder die ereignisgesteuerten Pro-
zeBdaten werden asynchron, nach erfolgter Ubertragung von den Antriebsreglern
Ubernommen.

Die asynchronen Daten sind nicht in obenstehender Darstellung berticksichtigt.

EDSCAN-1.0-11/2002 10.6-7
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Zyklisches
ProzeBdaten-Telegramm zum
Antrieb CAN-IN1

10.6-8

Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Datentransfer

Zyklische ProzeBdatenobjekte

Das ProzeBdaten-Telegramm zum Antrieb hat eine Nutzdatenlange von 8 Byte.
Es hat folgenden Aufbau (C0360 = 1):

Identifier

Byte 1

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 iiber
1 CAN-IN1.W1 (LOW-Byte) CAN-IN1.BO ... C0410 (digital)
2 CAN-IN1.W1 (HIGH-Byte) CAN-IN1.B15 C0412 (analog)
3 CAN-IN1.W2 (LOW-Byte) CAN-IN1.B16 ... C0410 (digital)
4 CAN-IN1.W2 (HIGH-Byte) CAN-IN1.B31 C0412 (analog)
5 CAN-IN1.W3 (LOW-Byte)

C0412
6 CAN-IN1.W3 (HIGH-Byte)
7 CAN-IN1.W4 (LOW-Byte)

C0412
8 CAN-IN1.W4 (HIGH-Byte)

Die Bytes 5 und 6 bzw. 7 und 8 kdnnen gleichzeitig genutzt werden als

e 32 einzelne Binéarsignale
e 2 einzelne 16-Bit-Werte ("quasianaloges Signal”)
e ein Doppelwort (32 Bit)

EDSCAN-1.0-11/2002
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Datentransfer
Zyklische ProzeBdatenobjekte

Zyklisches Der Aufbau des ProzeBdatentelegramms vom Antrieb ist wie folgt:
ProzeBdatentelegramm vom
Antrieb CAN-OUT1
Identifier Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte 8
Belegung der Nutzdaten
Byte Wortbelegung (16 Bit) einzelne Bitbelegung Zuordnung zu internen Signalen iiber
1 CAN-OUT1.W1 (LOW-Byte) CAN-OUT1.BO ... C0417 (digital)
2 CAN-OUT1.W1 (HIGH-Byte) CAN-OUT1.B15 €0421/3 (analog)
3 CAN-0OUT1.W2 (LOW-Byte)
4 CAN-0OUT1.W2 (HIGH-Byte) Co4z1/4
5 CAN-0OUT1.W3 (LOW-Byte)
6 CAN-0OUT1.W3 (HIGH-Byte) C0421/5
7 CAN-0OUT1.W4 (LOW-Byte)
8 CAN-0OUT1.W4 (HIGH-Byte) C0421/6

Firdie Bytes 5, 6 bzw. 7. 8 kann eine Auswahl getroffen werden, ob eine Wortbele-
gung ("quasianaloges Signal”) wie der Drehzahl-Istwert oder eine einzelne Bitbe-
legung mit jeweils 16 einzelnen Binédrsignalen oder eine Doppelwortbelegung
(32 Bit) wie der Winkel-Istwert vorgenommen wird.
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Datentransfer
Ereignisgesteuerte ProzeBdatenobjekte

10.6.5 Ereignisgesteuerte ProzeBdatenobjekte

Ereignisgesteuerte . . . . . . .
meesdgtenobjekte wahlweise Die ereignisgesteuerten ProzeBdaten sind wie die zyklischen ProzeBdaten mit

mit einstellbarer Zykluszeit den einzelnen Funktionsblécken zu belegen.
Auch hier stehen jeweils 8 Byte fir ein Datenobjekt zur Verfigung.

Eine Ubertragung der Ausgangsdaten erfolgt immer dann, wenn sich innerhalb
der 8 Byte Nutzdaten ein Wert &ndert oder mit der unter der Codestelle C0356/1
fur CAN-OUT2 und 356/2 fiir CAN-OUTS eingestellten Zykluszeit.

Fiir die Eingange kénnen entsprechende Uberwachungszeiten unter der Code-
stelle C0357/2 fir CAN-IN2 und C0357/3 fiir CAN-IN3 eingestellt werden.

Ereignisgesteuerte Die ProzeBdatentelegramme zum Antrieb haben eine Nutzdatenlange von 8 Byte
ProzeBdatentelegramme und folgenden Aufbau:
CAN-IN2 zum Antrieb
Identifier Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte 8
Belegung der Nutzdaten
Byte Wortbelegung (16 Bit) einzelne Bitbelegung Zuordnung zu internen Signalen iiber
1 CAN-IN2.W1 (LOW-Byte) CAN-IN2.BO ... 0410 (digital)
2 CAN-IN2.W1 (HIGH-Byte) CAN-IN2.B15 C0412 (analog)
3 CAN-IN2.W2 (LOW-Byte) CAN-IN2.B16 ... €0410 (digital)
4 CAN-IN2.W2 (HIGH-Byte) CAN-IN2.B31 C0412 (analog)
5 CAN-IN2.W3 (LOW-Byte)
C0412
6 CAN-IN2.W3 (HIGH-Byte)
7 CAN-IN2.W4 (LOW-Byte)
C0412
8 CAN-IN2.W4 (HIGH-Byte)

Die Bytes 1 und 2 bzw. 3 und 4 kénnen gleichzeitig als 32 einzelne Binédrsignale,
als 2 einzelne 16-Bit-Datenworte ("quasianaloges Signal”) und als ein Doppelwort
(32 Bit) genutzt werden.

L]
1 Hinweis!
Der Aufbau der ProzeBdaten-Telegramme entsprechend fiir den

ProzeBdatenkanal CAN1, wenn dieser ereignisgesteuert benutzt
wird (C0360 = 0).
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Ereignisgesteuerte Die ProzeBdatentelegramme vom Antrieb haben eine Nutzdatenlange von 8 Byte
ProzeBdatentelegramme und folgenden Aufbau:
CAN-OUT2 vom Antrieb
Identifier Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte 8
Belegung der Nutzdaten
Byte Wortbelegung (16 Bit) |[einzelne Bitbele- |Zuordnung zu internen Si-
gung gnalen iiber
Ereignisgesteuertes 1 CAN-OUT2.W1 (LOW-
ProzeBda_tentelegramm Byte) CAN-OUT2.B0 ...  [C0418 (digital)
vom Antrieb CAN-0UT2 3 CAN-OUT2.W1 (HIGH- | CAN-OUT2.B15 C0421/7 (analog)
Byte)
3 CAN-0QUT2.W2 (LOW-
Byte)
4 CAN-0UT2.W2 (HIGH- Co421/8
Byte)
5 CAN-QUT2.W3 (LOW-
Byte)
6 CAN-0UT2.W3 (HIGH- C0421/9
Byte)
7 CAN-QUT2.W4 (LOW-
Byte) C0421/110
8 CAN-0UT2.W4 (HIGH-
Byte)
. - -
1 Hinweis!

Der Aufbau der ProzeBdaten-Telegramme entsprechend fir den
ProzeBdatenkanal CAN1, wenn dieser ereignisgesteuert benutzt
wird (C0360 = 0).
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10.6.6 Adressierung

Das CAN-Bussystem ist nachrichten- und nicht teilnehmerorientiert. Jede Nach-
richt hat als eindeutige Kennung den Identifier. Bei CANopen wird eine Teilnehme-
rorientierung dadurch erreicht, daB3 es fir jede Nachricht nur einen Sender gibt.
Die ldentifier werden automatisch aus den im Antriebsregler eingegebenen
Adressen berechnet. Ausnahme: Die Identifier des Netzwerkmanagements.

Nachricht Identifier") bei C0353/x = 0 Identifier’) bei C0353/x = 1
(Quelle Systembus-Adresse ist (Quelle Systembus-Adresse ist
C0350) 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

ProzeBdatenka-  sync-gesteuert (C0360 512 + Adresse in C0350 384 + Adresse in C0354/1

nal zum Antrieb =1)

(CAN-IN1) zeitgesteuert (C0360 = 768 + Adresse in C0350 384 + Adresse in C0354/5
0)

ProzeBdatenka-  sync-gesteuert (C0360 384 + Adresse in C0350 384 + Adresse in C0354/2

nal vom Antrieb =1)

(CAN-0UTY) zeitgesteuert (C0360 = 769 + Adresse in 0350 384 + Adresse in C0354/6
0)

ProzeBdatenkanal zum Antrieb (CAN- 640 + Adresse in C0350 384 + Adresse in C0354/3

IN2), zeitgesteuert

ProzeBdatenkanal vom Antrieb (CAN- 641 + Adresse in C0350 384 + Adresse in C0354/4

0UT2), zeitgesteuert

*) Mit Codestelle C0355/x werden die Systembus-ldentifier angezeigt.
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10.6.7 Parameterdatenkanal

Antriebsregler

Parameterkanal 2

Parameterkanal 1

schreiben schreiben

lesen lesen

Parameter

Parameter (Codestelle)

(Codestelle)

g
N
g
otd

Qoo / \ \ \

Bediengerat PC
systembusféhig systembusféhig

Abb. 10.6-7 AnschluB von Geréten Uber zwei Parameterkanéle

Parameter sind Werte, die in den Lenze-Antriebreglern unter einer Codestelle ab-
gelegt werden. Parameter werden fir z.B. einmalige Anlageneinstellung oder bei
einem Wechsel von Materialien in einer Maschine vorgenommen.

Parameter werden mit niedriger Prioritét Gbertragen.

Mit den 2 Parameterkanélenist ein AnschluB von 2 verschiedenen Geraten flr die
Parametrierung mdglich, z.B. gleichzeitiger AnschluB3 eines PCs und eines Be-
dienmoduls (@ 10.6-13).

Fir die Parametrierung stehen zwei getrennte Softwarekanéle zur Verfiigung, die
durch die Gerateadresse vorgegeben werden.
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Befehlscode

Index LOW-Byte, Index
HIGH-Byte

10.6-14

Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Datentransfer
Parameterdatenkanal

Der Befehlscode enthilt die Dienste zum Schreiben und Lesen der Parameter
und die Information Uber die La4nge der Nutzdaten:

Der Aufbau des Befehlscodes:

Bit7 |Bit6 |Bit5 (Bit4 (Bit3 |Bit2 |[Bit1 |Bit0 |Bemerkung

(MSB) (LSB)
Dienst Command Specifier (cs) 0 Lange e s | Codierung der Nutzda-
Write Request 0 0 1 0 X X 1 1 ’:[;nlange in Bit 2 und Bit
Write Response 0 1 1 0 X X 0 0 |[e 00=4Byte
Read Request 0 1 0 0 X X 0 0 |° 01=3Byte

* 10 = 2 Byte

Read Response 0 1 0 0 X X 1 1 o 11=1Byte
Error Response 1 0 0 0 0 0 0 0

Beispiel:

Die haufigsten Parameter sind Daten mit 4 Byte (32 Bit) und 2 Byte (16 Bit) Daten-
lange:

Dienste 4 Byte (32 Bit) Daten |2 Byte (16 Bit) Daten |Block
hex dez hex dez hex | dez
Write Request 23pex 35 2Bpex 43 Schreiben nicht mdglich
(Parameter zum Antrieb senden)
Write Response 60pex 96 60pex 96

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

Read Request 40pex 64 40pex 64 40pex 64
(Anforderung zum Lesen eines Parame-
ters vom Antriebsregler)

Read Response 43pex 67 4Bpex 75 A pex 65
(Antwort auf die Leseanforderung mit
aktuellen Wert)

Error Response 80hex 128 80hex 128 80hex 128
(Der Antriebsregler meldet einen Kom-
munikationsfehler)

Die Auswahl des Parameters bzw. die Auswahl der Lenze-Codestelle erfolgt mit
diesen zwei Byte nach der Formel:

Index = 24575 - Lenze Codenummer

Beispiel:

Der Parameter C0012 (Hochlaufzeit) soll angesprochen werden:
24575 - 12 = 24563 = 5FF3pex

Nach dem linksbindigen Intel-Datenformat sind die Eintrdge dann wie folgt (siehe
Beschreibung des Datenformates auf dem CAN-Bus):

Index LOW-Byte = F3jex

Index HIGH-Byte = 5F¢ex
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Subindex Ein Subindex ist ein Tabellenplatz eines Parameters unter dem Index.
Beispiel:
Klemme X5/A1, Subcode 1 unter dem Parameter C0117 soll angesprochen wer-
den.
Index = 24575 - 117 = 5F8Ay ¢« (Index LOW-Byte = 8A, Index HIGH-Byte = 5F)
Subindex = 1
Wird ein Parameter angesprochen, der keinen Subindex hat, muB hier eine 0 ein-
getragen werden.
Data 1 bis Data 4 Der zu Ubertragende Wert in bis zu 4 Byte.
Die Parameter sind in unterschiedlichen Formaten abgelegt. Das gebrauchlich-
ste ist das Fixed-32-Format. Dieses ist ein Festkommaformat mit 4 Nachkomma-
stellen. Fir den Anwender ist hierbei zu beachten, daB diese Parameter mit
10.000 multipliziert werden missen. Die Beschreibung und Zuordnung der einzel-
nen Formate stehen in der Codetabelle.
Fehler Befehlscode = 128 = 80},

Bei einem Fehler wird vom Antrieb eine Error-Response generiert. Dabei wird im
Nutzdatenteil in Data 4 immer eine 6 und in Data 3 ein Fehlercode Ubertragen.

Mégliche Fehlercodes:

Befehlscode Data 3 Data 4 Bedeutung
80hex 6 6 falscher Index
80hex 5 6 falscher Subindex
80hex 3 6 Zugriff verweigert
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Datentransfer
Beispiele zum Parameterdatentelegramm

10.6.8 Beispiele zum Parameterdatentelegramm

Parameter lesen

10.6-16

Die Kuhlkorpertemperatur (Wert von 43 °C) C061 soll vom Antriebsregler mit der
Gerateadresse 5 Uber Parameterkanal 1 gelesen werden.

e Berechnung Identifier

Identifier vom Parameterkanal 1 zum Antriebs- |= 1536 + Geréteadresse
regler

Identifier =1536 + 5 = 1541

e Kommando Read Request (Anforderung zum Lesen eines Parameters vom
Antriebsregler)

[kommando [= 40pex

e Berechnung des Index

Index = 24575 - Codestellennummer - 2000 Index = 24575 - 61 - 2000 - 0 = 24514 = 5FC2pey
(PS-1)

Telegramm zum Antrieb:

Identifier Kom- Index Low | Index High | Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4
mando Byte Byte
1541 40nex C2hex 5Fhex 00 00 00 00 00

Telegramm vom Antrieb

Identifier:
Parameterkanal 1 vom Antriebsregler (=1408) + Gerateadresse = 1413

Kommando:
Read Response Antwort auf die Leseanforderung mit dem aktuellen Wert = 43,

Index der Leseanforderung:
5FC2;ex

Subindex:
0

Datal bis Data 4:
00 06 8F BO = 430.000 = 430.000 : 10.000 =43 °C

Identifier Kom- Index Low |Index High | Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4
mando Byte Byte
1413 43pex C2hex 5Fhex 00 BOhex 8Fhex 06hex 00

EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze



Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Datentransfer
Beispiele zum Parameterdatentelegramm

Parameter schreiben Die Hochlaufzeit C0012 (Parametersatz 1) vom Antriebsregler mit der Geratea-
dresse 1 soll Uber Parameterkanal 1 auf 20 s verdndert werden.

e Berechnung ldentifier

Identifier vom Parameterkanal 1 zum Antriebs- |= 1536 + Geréteadresse
regler

Identifier =1536 + 1 = 1537

e Kommando Write Request (Parameter zum Antrieb senden)

[kommando |= 23hex

e Berechnung des Index

Index = 24575 - Codestellennummer - 2000 Index = 24575 - 12 - 2000 V 0 = 24563 = 5FF3je
(PS-1)

e Subindex: 0
e Berechnung Hochlaufzeit

|Wert fiir Hochlaufzeit [20's - 10.000 = 200.000 = 00 03 0D 40pex |

e Telegramm zum Antrieb

Identifier Kom- Index Low |Index High | Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4
mando Byte Byte
1537 23hex F3hex 5Fhex 00 40nex 0Dpex 03hex 00

Antwort des Antriebes bei fehlerfreier Ausfihrung

Identifier Kom- Index Low |Index High | Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4
mando Byte Byte
1409 60nex F3hex 5Fhex 00 00 00 00 00

Identifier Parameterkanal 1 vom Antriebsregler = 1408 + Gerateadresse = 1409

Kommando = Write Response (Antwort des Antriebsreglers (Quittierung)) = 60,
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Blockparameter lesen

10.6-18

Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Datentransfer
Beispiele zum Parameterdatentelegramm

Eine Software-Erzeugniskennziffer (EKZ, Codestelle L-C0200) des Lenze-Pro-
duktes 8200 vector soll aus dem Parametersatz 1 gelesen werden. Die EKZ hat
eine Lange von 14 alphanumerischen Stellen. Sie wird deshalb als Blockparame-
ter Ubertragen. Bei der Ubertragung von Blockparametern wird die gesamte Da-
tenbreite vom 2. - 8. Byte genutzt.

Das Kommandobyte (1. Byte) enthalt wahrend der Ubertragung der Nutzdaten ei-
nen Eintrag (40hex bzw. 414¢y), um

— das Ende der Blockubertragung signalisieren zu kénnen
— den néchsten Block anfordern zu kénnen.

e Anforderung der Codestelle L-C0200

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
40nex 37hex 5Fhex 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 = 5F37}ex

e Antwort mit Angabe der Blocklange (14 Zeichen)

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
Apex 37hex 5Fhex 00 OEpex 00 00 00

1. Byte: 41 Read Response. Der Eintrag von 41y,¢ weist darauf hin, daB es sich um ein Blocktelegramm handelt.
2./3. Byte: s.0.
5. Byte: OE (=144¢,) Datenlénge 14 Zeichen (ASCII-Format)

e Anforderung des ersten Datenblocks

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
60nex 00 00 00 00 00 00 00
1. Byte: 60pex
Write Response (Quittierung) mit Zugriff auf die Byte 2 - 8.
Hinweis:

Die einzelnen Bldcke werden der Reihe nach getoggelt*, d.h. zuerst erfolgt die Anforderung mit Kommando 60pey
(=0110 0000p;,), danach mit Kommando 70ey (=0111 0000p;;), dann wieder mit 60y, usw. Aquivalent dazu verhélt
sich die Antwort, die zwischen den Anforderungen durch ein Toggelbit alternierendes Verhalten aufweist. Der Vorgang
wird durch das Kommando 11y¢ (Bit 0 wird gesetzt, siehe unten) beendet.

*Toggelbit = Bit 4 (Zahlweise beginnend bei 0)

e Antwort
1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
00 38hex 32hex 53hex 38hex 32hex 3Thex 32hex

[2. Byte - 8. Byte, ASCII-Darstellung ergibt: 82582 1 2 |

e Anforderung des zweiten Datenblocks

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

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

e Antwort zweiter Datenblock mit Endekennung

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
1hex 56hex 5Fhex 3Thex 34hex 30hex 30hex 30hex

1. Byte: 11 letzte Ubertragung des Datenblocks
2.Byte - 8.Byte: V_14000
Das Ergebnis der Datenblockiibertragung ist: 8258212V_14000
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Implementierte CANopen-0bjekte

10.7 CANopen-Objekte und Lenze-Codestellen

10.7.1 Implementierte CANopen-Objekte

1000r—.: Der CANopen Index 1000y« gibt das Gerateprofil fiir dieses Gerat an. AuBerdem

Devi';g"-',-ype kdnnen hier noch zusétzliche Informationen, die im Geréateprofil selber definiert
sind, untergebracht werden. Wird nach keinem speziellen Geréateprofil gearbeitet,
so ist der Inhalt 0000y,ex (2175IB).

Index [e] |Subindex Name Datentyp Wertebereich |Rechte
1000 0 Device type U32 0..2% ) 0

Bitbelegung in den Telegrammdaten

5. Byte \ 6. Byte \ 7. Byte \ 8. Byte
U32
LSB MSB
Gerate-Profil-Nummer Zusatzliche Informationen

10.7.2 Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen

Systembus Knotenadresse C0350 Wert Bemerkung

C0350 1 (Lenze-Einstellung) ... 63 [ C0350 ermdglicht die Adressierung aller Datenobjekte (Parameter-
und ProzeBdatenkanile).

¢ Kommunikation zwischen den Systembus-Teilnehmern (iber ereignis-
gesteuerten ProzeBdatenkanal:

— Werden die Antriebsregler mit liickenlosen, steigenden Adressen
versehen, sind die ereignisgesteuerten Datenobjekte so geschal-
tet, daB die Kommunikation zwischen den Antriebsreglern moglich
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-0UT2 Antriebsregler 2 — CAN-IN2 Antriebsregler 3
¢ Kommunikation zwischen den Systembus-Teilnehmern tiber zykli-
schen, synchronisierten ProzeBdatenkanal:

— Der Austausch synchronisierter ProzeBdaten CAN-IN1 und CAN-
OUT1 (C0360 = 1) von Antriebsregler zu Antriebsregler ist mog-
lich, wenn ein Systembus-Teilnehmer das Sync-Telegramm sen-
den kann (z. B. Lenze-Servo-Umrichter 9300).

 Anderungen werden nur iibernommen nach einer der folgenden

Aktionen:

— Netzschalten

— Befehl "Reset-Node” iiber das Bussystem

— Reset-Node iiber C0358

Systembus Ubertragungsrate C0351 Wert [kBit/s] Bemerkung
co3s1 0 500 (Werksabgleich) Anderungen mit C0003 speichern.
1 250 Pie Auswirkungen der Einstellung werden nur nach folgenden Aktionen
libernommen:
2 125 * einem erneuten Netzeinschalten
3 50 * einem Befehl "Reset-Node” iiber das Bussystem
2 1000 ¢ einem Reset-Node durch Codestelle C0358

(wird zur Zeit vom Funkti-
onsmodul E82ZAFCC100
unterstiitzt)

5 20

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 10.7-1



Konfiguration

Systembus-Teilnehmer C0352

Selektive Adressierung der
einzelnen ProzeBdatenobjekte

C0353, C0354

Identifier C0355

10.7-2

Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen

€0352 Wert Bemerkung
0 Slave (Lenze-Einstellung) ¢ Ein Antriebsregler muB zum Master bestimmt werden, wenn inner-
halb eines Systembus-Netzwerks der Datenaustausch zwischen den
Antriebsreglern ohne iibergeordnetes Leitsystem erfolgen soll.
¢ Die Masterfunktionalitét ist nur fir die Initialisierungsphase des
Antriebssystems erforderlich.
* Der Master andert den Zustand von Pre-Operational nach Operatio-
1 Master nal.
¢ Der Datenaustausch iiber die ProzeBdatenobjekte ist nur im Zustand
Operational mdglich.
¢ Fir die Initialisierungsphase ist eine Boot-Up-Zeit (C0356/1) fiir den
Master einstellbar.
€0353 Wert Bemerkung
€0353/1 0 Adressen aus C0350 |Ist mit der Codestelle C0350 keine gewiinschte Datenverteilung még-
(AdreBvor- (Lenze-Einstellung) |lich, kann jedes ProzeBdatenobjekt mit einer eigenen Adresse aus
wahl CAN1 1 Adresse fiir CAN-IN1 C0354 versehen werden. Hierbei miissen die anzusprechenden Date-
bei Sync- aus C0354/1 neingangsobjekte mit dem Identifier des Datenausgangsobjektes (iber-
Steuerung) Adresse fiir CAN- einstimmen. Der Identifier ist ein CAN-spezifisches Zuordnungskriterium
OUT1 aus C0354/2 fl_Jr eine Nachr_l_cht. Werden Frem_dgerz_ate wie z. B dezentrale_ qlgltale
Ein- und Ausgénge verwendet, sind die resultierenden Identifier zu
€0353/2 0 Adressen aus C0350 | peachten.
(AdreBvor- (Lenze-Einstellung) |e  Anderungen werden nur iibernommen nach einer der folgenden
wahl CAN2) [ Adresse fiir CAN-IN2 | Aktionen:
aus C0354/3 — Netzschalten
Adresse flir CAN- — Befehl "Reset-Node” {iber das Bussystem
0UT2 aus C0354/4 — Reset-Node iiber C0358
C0353/1 0 Adressen aus C0350 [* Uber C0355 sind die resultierenden Identifier abrufbar.
(AdreBvor- (Lenze-Einstellung)
wahl CAN1 T4 Adresse fiir CAN-IN1
bei Erelgnls- aus C0354/5
oder Zeit- Adresse fiir CAN-
Steuerung) OUTH aus C0354/6
C0355 Zuordnung Bemerkung
€0355/1 Identifier CAN-IN1 C0355 ist eine Anzeigecodestelle fiir die resultierenden Identifier. Hier
€0355/2 \dentifier CAN-OUT1 konnen keine Werte vorgegeben werden.
C0355/3 |dentifier CAN-IN2 Die Identifier berechnen sich jeweils aus dem Basisidentifier und der
C0355/4 Identifier CAN-0UT2 %xlﬂgegnA(Xgrs:ss;‘:rruﬂle gérrlz:rlwrt\ﬁng;r)ozeBdatenobjekten (siehe Kapitel
C0355/5 _|Identifier CAN-IN3 pen, g '
C0355/6 Identifier CAN-OUT3

EDSCAN-1.0-11/2002
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen

Zeiteinstellungen C0356/x

Uberwachungszeiten C0357

Reset-Node C0358

Lenze

€0356/x

Bedeutung

C0356/1

Zeiteinstellung fiir das Boot-Up des Masters (nur giiltig, wenn C0352 = 1)

In der Regel ist hier die Lenze-Einstellung ausreichend.

Sind mehrere Antriebsregler im Verbund, ohne daB ein {ibergeordnetes Leitsystem die Initialisierung
des CAN-Netzwerkes tibernimmt, muB dieses durch einen Antriebsregler erfolgen. Hierzu aktiviert der
Master zu einem bestimmten Zeitpunkt einmalig das gesamte CAN-Netzwerk und startet damit die

ProzeBdateniibertragung.

(Zustandsanderung von Pre-Operational nach Operational).
Hier wird der Zeitpunkt eingestellt, wann nach dem Netzeinschalten diese Aktivierung erfolgt.

C0356/2

Zykluszeit fiir das ProzeBdaten-Ausgangsobjekt CAN-OUT2.
e C0356/2 = 0: ereignisgesteuerte ProzeBdatentibergabe;
das ProzeBdaten-Ausgangsobjekt wird nur dann gesendet, wenn sich ein Wert im

Ausgangsobjekt andert
e 00356/2 > 0:

das Senden des ProzeBdatenobjektes CAN-OUT2 erfolgt mit der hier eingestellten Zykluszeit

C0356/3

Zykluszeit fiir das ProzeBdaten-Ausgangsobjekt CAN-OUT3.
e (C0356/3 = 0: ereignisgesteuerte ProzeBdatentibergabe;
das ProzeBdaten-Ausgangsobjekt wird nur dann gesendet, wenn sich ein Wert im

Ausgangsobjekt andert
e 00356/3 > 0:

das Senden des ProzeBdatenobjektes CAN-OUT3 erfolgt mit der hier eingestellten Zykluszeit

C0356/4

CAN delay

Wartezeit nach dem Einschalten des Antriebsreglers bis ProzeBdaten gesendet werden kénnen.

€0357

Anzeige

Bemerkung

€0357/1
C0357/3

Uberwachungszeit CAN-IN1

(gliltig bei CO360 = 1)

Uberwachen der ProzeBdaten-Eingangsobjekte, ob in der hier definierten

Zeit ein Telegramm eingegangen ist:

¢ Wird innerhalb der eingestellten Zeit ein Telegramm empfangen, wird
die zugehdrige Uberwachungszeit zuriickgesetzt 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

Uberwachungszeit CAN-IN2

Uberwachen der ProzeBdaten-Eingangsobjekte, ob in der hier definierten

Zeit ein Telegramm eingegangen ist:

¢ Wird innerhalb der eingestellten Zeit ein Telegramm empfangen, wird
die zugehdrige Uberwachungszeit zuriickgesetzt 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

inaktiv/Reset-Node durch-
gefiihrt

Reset-Node starten

 Anderung der Ubertragungsrate, Anderung der Adressen der ProzeB-
datenobjekte oder der Gerédteadresse werden erst nach einem Reset-
Node giiltig.

¢ Ein Reset-Node kann ebenfalls erfolgen durch
— erneutes Netzeinschalten
— Reset-Node (iber das Bussystem

EDSCAN-1.0-11/2002
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen

Anzeige Systembus-Status C0359 Wert Bemerkung
C0359 0 Operational In diesem Zustand ist das Bussystem voll funktionsfahig.
1 Pre-Operational Hierbei konnen nur Parameter (Codestellen) (iber das Bussystem iiber-

tragen werden. Ein Datenaustausch von Antriebsregler zu Antriebsregler
ist nicht moglich. Um in den Zustand Operational zu kommen, muB ein
Netzwerkmanagement-Telegramm auf den Bus ausgegeben werden .
Eine Zustandsanderung 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 Zustandsénderung fiir den gesamten Antriebsverbund
vorgenommen.

Mit der Codestelle C0358 Reset-Node (Voraussetzung: C0352 = 1).

Mit dem bindren Eingangssignal Reset-Node, welches z.B. bei entspre-
chender Konfigurierung mit der Codestelle C0364 (iber 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 dafiir kann sein:

ein fehlender BusabschluB

ein nicht ausreichende Abschirmung

Potentialunterschiede der Masseanbindung der Steuerelektronik

eine zu hohe Buslast

Antriebsregler ist nicht am Bus angeschlossen

3 Bus-Off Die Haufigkeit der fehlerhaften Telegramme hat den Antriebsregler dazu
veranlaBt, sich vom Bus abzukoppeln. Ein Zuschalten in den Zustand
Pre-Operational ist mdglich durch:

ein Trip-Reset

ein Node-Reset

erneutes Netzschalten
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Anhang
Codetabelle

10.8 Anhang
10.8.1 Codetabelle

So lesen Sie die Codetabelle

Spalte Abkiirzung Bedeutung
Code Cxoox Code Cxxxx ¢ Parameterwert des Code kann in jedem Parametersatz unterschiedlich
1 Subcode 1 von Cxxxx definiert sein
2 Subcode 2 von Cxxx ¢ Parameterwert wird sofort ibernommen (ONLINE)
* Parameterwert des Code ist in allen Parametersétzen gleich
Keypad E82ZBC Geénderter Parameter des Code oder Subcode wird nach Driicken von
{ibernommen
Keypad XT EMZ9371BC Geénderter Parameter des Code oder Subcode wird nach Driicken von
{ibernommen
Keypad E82ZBC Geénderter Parameter des Code oder Subcode wird nach Driicken von
{ibernommen, wenn der Regler gesperrt ist
Keypad XT EMZ9371BC Geénderter Parameter des Code oder Subcode wird nach Driicken von
iibernommen, wenn der Regler gesperrt ist
(A) Code, Subcode oder Auswahl nur verfiighar bei Betrieb mit Application-1/0
uSE- Code ist in der Lenze-Einstellung im USER-Menii enthalten
Bezeichnung Bezeichnung des Code
Lenze Lenze-Einstellung (Wert bei Auslieferung oder nach Wiederherstellen des Lieferzustands mit C0002)
> Die Spalte "WICHTIG” enthalt weitere Information
Auswahl 1 {%} 99 |min. Wert {Einheit} max. Wert
WICHTIG - Kurze, wichtige Erlduterungen

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 10.8-1



Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Anhang
Codetabelle
Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
€0005 Feste Konfiguration 0 Anderung von C0005 wird in den entspre-
analoge Eingangssi- chenden Subcode von C0412 kopiert. Freie
gnale 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
Eingénge in C0410 l6schen

* Frequenzeingang mit C0425 und C0426 kon-

figurieren
0 Sollwert fiir Drehzahlsteuerung tber X3/8 oder X3/1U,
X3/11
1 Sollwert fiir Drehzahlsteuerung tber X3/8 mit Soll-
wertsummation iiber Frequenzeingang
2 Sollwert fiir Drehzahlsteuerung (ber Frequenzeingang
mit Sollwertsummation iber X3/8
3 Sollwert fiir Drehzahlsteuerung (iber Frequenzeingang,
Drehmomentbegrenzung iiber X3/8 (Leistungsregelung)
4 Sollwert fiir sensorlose Drehmomentregelung (iber Nur aktiv, wenn C0014 = -5- (Drehmomentvor-
X3/8, Drehzahlklammerung iiber C0011 gabe)
5 Sollwert fiir sensorlose Drehmomentregelung (iber
X3/8, Drehzahlklammerung (ber Frequenzeingang
6 Geregelter Betrieb; Sollwert iiber X3/8 mit digitaler
Riickflihrung iiber Frequenzeingang
7 Geregelter Betrieb; Sollwert (iber Frequenzeingang
X3/E1 mit analoger Riickfiihrung iiber X3/8
200 Alle digitalen und analogen Eingangssignale kommen | Setzt C0410/x = 200 und C0412/x = 200

vom Feldbus-Funktionsmodul auf FIF (z. B. INTERBUS
oder PROFIBUS-DP)

255 In C0412 wurde frei konfiguriert Nur Anzeige
€0005 nicht andern, da Einstellungen in C0412
verlorengehen kdnnen
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Anhang

Codetabelle

Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl

C0135

Antriebsregler-Steu-
erwort (Parameterka-
nal)

Bit Belegung

¢ Steuerung des Antriebsreglers (iber Parame-
terkanal. Die wichtigsten Steuerbefehle sind
in Bitbefehlen zusammengefaBt

* (0135 ist mit dem Keypad nicht veranderbar

100 JOG1, JOG2, JOG3 oder C0046
(NSET1-J0G1/3, NSET1-J0G2/3)
00 C0046 aktiv
01 JOGT (C0037) aktiv
10 JOG2 (C0038) aktiv
11 JOG3 (C0039) aktiv

2 Aktuelle Drehrichtung (DCTRL1-CW/CCW)
0 nicht invertiert
1 invertiert

3 Quickstop (DCTRL1-QSP)
0 nicht aktiv
1 aktiv

4 Hochlaufgeber stoppen (NSET1-RFG1-STOP)
0 nicht aktiv
1 aktiv

5 Hochlaufgebereingang = 0 (NSET1-RFG1-0)
0 nicht aktiv
1 aktiv (Ablauf an C0013)

RFG1 = Hochlaufgeber Hauptsollwert

6 UP-Funktion Motorpoti (MPOT1-UP)
0 nicht aktiv
1 aktiv

7 DOWN-Funktion Motorpoti (MPOT1-DOWN)
0 nicht aktiv
1 aktiv

8 reserviert

9 Reglersperre (DCTRL1-CINH)
0 Regler freigegeben
1 Regler gesperrt

10 TRIP-Set (DCTRL1-TRIP-SET) Setzt im Antriebsregler Storung “externer Feh-
ler” (EE- , LECOM-Nr. 91)
11 TRIP-Reset (DCTRL1-TRIP-RESET)
0 =1 Flanke bewirkt TRIP-Reset
13112 Parametersétze umschalten
(DCTRL1-PAR2/4, DCTRL1-PAR3/4)
00 PAR1
01 PAR2
10 PAR3
11 PAR4
14 Gleichstrombremse (MTCRL1-DCB)
0 nicht aktiv
1 aktiv
15 reserviert

Lenze
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Anhang
Codetabelle

Code

Einstellmdglichkeiten

Nr.

Bezeichnung

Lenze Auswahl

WICHTIG

€0150°

Antriebsregler-Sta-
tuswort 1 (Parame-
terkanal)

Bit

Belegung

0

Abbildung von C0417/1

1

Impulssperre (DCTRL1-IMP)
Leistungsausgénge freigegeben
Leistungsausgénge gesperrt

Abbildung von C0417/3

Abbildung von C0417/4

Abbildung von C0417/5

Abbildung von C0417/6

o|lo|b|lw|N

Ausgangsfrequenz = 0 (DCTRL1-NOUT=0)
falsch
wahr

Reglersperre (DCTRL1-CINH)
Regler freigegeben
Regler gesperrt

111101918
0000
0001

0010
0011
0100
0101
0110
0111
1000

Gerétezustand
Gerate-Initialisierung

Netzspannung aus (bei externer Versorgung des Steu-
erteils des Antriebsreglers)

Einschaltsperre

Betrieb gesperrt
Fangschaltung aktiv
Gleichstrombremse aktiv
Betrieb freigegeben
Meldung aktiv

Storung aktiv

12

Ubertemperatur-Warnung (DCTRL1-OH-WARN)
keine Warnung
Omax - 5 °C erreicht

13

Zwischenkreis-Uberspannung (DCTRL1-0V)
keine Uberspannung
Uberspannung

14

Abbildung von C0417/15

15

Abbildung von C0417/16

¢ Abfrage des Antriebsregler-Status (iber Para-
meterkanal. Die wichtigsten Statusinforma-
tionen sind als Bitmuster zusammengefaBt

¢ Einige Bits sind frei mit internen Digitalsigna-
len verkniipfbar

¢ Konfiguration in C0417

* Im Keypad: Nur Anzeige (hexadezimal)

C0350*

Systembus-Knotena-
dresse

{n 63

Anderung wird nach Befehl "Reset-Node” wirk-
sam

C0351*

Systembus-Baudrate

500 kbit/s

250 kbit/s

125 kbit/s

50 kbit/s

1000 kbit/s (nur Funktionsmodul E82ZAFCC100)

20 kbit/s

Anderung wird nach Befehl "Reset-Node” wirk-
sam

C0352*

Konfiguration
Systembus-Teilneh-
mer

olo|~lw|N]|=]|O

Slave

—_

Master

Anderung wird nach Befehl "Reset-Node” wirk-
sam

C0353*

Quelle Systembus-
Adresse

Quelle der Adresse fiir Systembus ProzeBdaten-
kanéle

CAN1 (Sync)

N

CAN2

w

CAN1 (Zeit)

€0350 ist Quelle
C0354 ist Quelle

Wirksam bei Sync-Steuerung (C0360 = 1)

Wirksam bei Ereignis- bzw. Zeit-Steuerung
(C0360 = 0)
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Anhang
Codetabelle
Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
C0354* | Selektive Systembus- 0 {1} 513 | Einzeladressierung der Systembus-ProzeBdate-
Adresse nobjekte
1 | CAN-IN1 (Sync) 129 Wirksam bei Sync-Steuerung (C0360 = 1)
2 [CAN-OUT1 (Sync) 1
3 | CAN-IN2 257
4 | CAN-0UT2 258
5 [CAN-IN1 (Zeit) 385 Wirksam bei Ereignis- oder Zeit-Steuerung
6 |CAN-OUTT (Zeit) 386 (C0360 = 0)
C0355* | Systembus-Identifier 0 {1} 2047 | Nur Anzeige
1 [ CAN-IN1 Identifier von CAN1 bei Sync-Steuerung (C0360
2 | CAN-0UTH =1
3 | CAN-IN2
4 | CAN-0UT2
5 [ CAN-IN1 Identifier von CAN1 bei Ereignis- oder Zeit-
6 | CAN-0UT1 Steuerung (C0360 = 0)

C0356* |Systembus Zeitein-
stellungen

1 [boot up 3000 |0 {1 ms} 65000 | Notwendig fiir CAN-Verbund ohne Master

2 | Zykluszeit CAN-OUT2 0 0 = ereignisgesteuerte ProzeBdateniibergabe
> 0 = zyklische ProzeBdateniibergabe

3 | Zykluszeit CAN-OUT1 0 0 und C0360 = 0: ereignisgesteuerte ProzeBda-
teniibergabe
> 0 und C0360 = 1: zyklische ProzeBdateniiber-
gabe

4 [CAN delay 20 Wartezeit bis zum Beginn des zyklischen Sen-

dens nach dem boot-up

€0357* [ Systembus Uberwa-
chungszeiten

1 | CAN-IN1 (Sync) 0 0 {1 ms} 65000 | aktiv, wenn C0360 = 1
= Uberwachung inaktiv TRIP CE1 bei Kommunikationsstdrung
2 [ CAN-IN2 0 TRIP CE2 bei Kommunikationsstdrung
3 | CAN-IN1 (Zeit) 0 aktiv, wenn C0360 = 0
TRIP CE3 bei Kommunikationsstdrung
C0358*  |Reset-Node 0 0 ohne Funktion Systembus Reset-Knotenpunkt einrichten
1 Systembus reset
C0359* |Status Systembus 0 Operational Nur Anzeige
1 Pre-Operational
2 Warning
3 Bus-0ff
C0360* |Steuerung ProzeBda- 1 0 Ereignis- bzw. Zeitsteuerung
tenkanal CAN1 1 Sync-Steuerung
C0370*  |Fernparametrierung 0 deaktiviert Kann mit Bus-Funktionsmodulen auf FIF nur ge-
tiber Systembus lesen werden
(CAN) aktivieren 1..63 aktiviert entsprechende CAN-Adresse 1 = CAN-Adresse 1
63 = CAN-Adresse 63
255 Kein Systembus (CAN) vorhanden Nur Anzeige
C0372*  |ldentifizierung Funkti- 0 kein Funktionsmodul Nur Anzeige
onsmodul 1 Standard-1/0 oder AS-i
2 Systembus (CAN)
6 anderes Funktionsmodul auf FIF
z. B. Application-1/0, INTERBUS, ...
10 keine giiltige Erkennung

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 10.8-5



Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Anhang
Codetabelle

Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
c0410 Freie Konfiguration Verknipfung digitaler Signalquellen mit internen Digitalsignalen Eine Auswahl in C0007 wird in den entspre-
digitale Eingangssi- chenden Subcode von C0410 kopiert. Ande-
gnale rung von C0410 setzt C0007 = 255!
1 |NSET1-JOG1/3 1 Digitaler Eingang X3/E1 Auswahl Festsollwerte
NSET1-J0G1/3/5/7 €0410/1C0410/2C0410/33 aktiv
(A) Low Low LOw C0046
HIGH LOW LOW JOG1
2 [NSET1-J0G2/3 2 Digitaler Eingang X3/E2 LOW HIGH LOW Jog2
NSET1-J0G2/3/6/7
® HIGH HIGH  HIGH J0G7
3 [DCTRL1-CW/CCW 4 Digitaler Eingang X3/E4 CW = Rechtslauf LOwW
CCW = Linkslauf HIGH
4 [DCTRL1-QSP 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Quickstop (tiber 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 fiir Hauptsollwert auf ”0”
setzen
7 |MPQT1-UP 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Motorpotifunktionen
8 [MPOT1-DOWN 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
9 [reserviert 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) 255 nicht &ndern!
10 |DCTRL1-CINH 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Reglersperre (iiber Klemme LOW-aktiv)
11 |DCTRL1-TRIP-SET 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Externe Storung (iber Klemme LOW-aktiv)
12 | DCTRL1-TRIP-RESET 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Storung zuriicksetzen
13 |DCTRL1-PAR2/4 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Parametersatz umschalten
(nur mdglich bei C0988 = 0)
€0410/13 und C0410/14 miissen in allen
verwendeten Parametersétzen die gleiche
Quelle haben. Sonst kann nicht zwischen
den Parametersédtzen umgeschaltet werden
(Fehlermeldung CE5 oder CE7).
14 |DCTRL1-PAR3/4 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) C0410/13 C0410/14 aktiv
Low Low PAR1
HIGH Low PAR2
Low HIGH PAR3
HIGH HIGH PAR4
15 [MCTRL1-DCB 3 Digitaler Eingang X3/E3 Gleichstrombremse
16 (A) [PCTRL1-RFG2- LOADI 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) ProzeBregler-Istwert (PCTRL1-ACT) auf ProzeB-
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 ProzeBregler ausschalten
19 [PCTRL1-0FF 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) ProzeBregler ausschalten
20 |reserviert 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) 255 nicht andern!
21 |PCTRL1-STOP 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) ProzeBregler 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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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Anhang
Codetabelle
Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
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) Co0410/27 C0410/28 aktiv
Low Low C0012; C0013
HIGH Low Tir 1; Tie 1
Low HIGH Tir2; Tif 2
HIGH HIGH T3 T 3
29 (A) | PCTRL1-FADING 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) ProzeBregler-Ausgang einblenden (LOW)/ aus-
blenden (HIGH)
30 (A) |PCTRL1-INV-ON 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) ProzeBregler-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 ProzeBregler an Rampe
€0226 auf ”0” fahren
33 (A) |INSET1-J0G4/5/6/7 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
C0410 Maégliche digitale Signalquellen fiir C0410
0 Nicht belegt (FIXED-FREE)
(Forts.) 1 Digitaler Eingang X3/ET (DIGINT)
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 (DIGING)
7 PTC-Eingang (X2.2/T1, X2.2/T2) An T1/T2 nur potentialfreien Schalter anschlie-
Ben!
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

Lenze
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Anhang
Codetabelle

Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
Status-Application-1/0 Nur aktiv bei Betrieb mit Application-1/0
140 Drehmomentschwelle 1 erreicht (MSET1=MOUT)
141 Drehmomentschwelle 2 erreicht (MSET2=MOUT)
142 Begrenzung ProzeBregler-Ausgang erreicht
(PCTRL1-LIM)
143..172  reserviert
200 Bitweise Zuordnung der Steuerworter (FIF-CTRL1, FIF- |Siehe auch C0005
CTRL2) vom Feldbus-Funktionsmodul auf FIF (z. B.
INTERBUS oder PROFIBUS-DP)
Digitale Ausgangssignale
201 wie C0415, Auswahl 1
231 wie C0415, Auswahl 31
255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
0412 Freie Konfiguration Verkniipfung analoger Signalquellen mit internen Analogsignalen Eine Auswahl in C0005 oder C0007 wird in
analoge Eingangssi- den entsprechenden Subcode von C0412
gnale kopiert. Anderung von C0412 setzt C0005 =
255 und C0007 = 255!
1 [Sollwert 1 1 Analoger Eingang 1 (AIN1-0UT): Entweder NSET1-N1 oder Parameterkanal:
(NSET1-N1) X3/8 (Standard-1/0) NSET1-N2 aktiv C0046
2 [Sollwert 2 1 X3/1U oder X3/11 (Application-1/0) Umschaltung mit C0410/17  [parameterkanal:
(NSET1-N2) C0044
3 [Zusatzsollwert 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe (iber Keypad | Wirkt additiv auf NSET1-N1, | Parameterkanal:
(PCTRL1-NADD) oder Parameterkanal eines AlF-Busmoduls NSET1-N2, JOG-Werte und C0049
die Funktion des Keypad
4 [ProzeBregler-Sollwert 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe (iber Keypad
1 (PCTRL1-SET1) oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls
5 | ProzeBregler-Istwert 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe (iber Keypad Parameterkanal:
(PCTRL1-ACT) oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls C0051, wenn
0238 =1, 2
6 | Drehmoment-Soll- 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe (iber Keypad |* C0014 beachten! Parameterkanal:
wert oder Drehmo- oder Parameterkanal eines AlF-Busmoduls * Ein Drehmoment-Istwert [ C0047
ment-Grenzwert ist nicht notwendig.
(MCTRL1-MSET) * 16384 = 100 % Drehmo-
ment-Sollwert
¢ Bedingung bei Vorgabe
liber Klemme (C0412/6 =
1, 2 oder 4):
— Die Verstarkung des
Analogeingangs ist ein-
gestellt auf: C0414/x,
C0426 = 32768/C0011
(%]
7 |reserviert 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe (iber Keypad
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls
8 |MCTRL1-VOLT-ADD 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe tiber Keypad [ Nur fiir spezielle Anwendungen. Verdnderung
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls nur nach Riicksprache mit Lenze!
9 [MCTRL1-PHI-ADD 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe (iber Keypad
oder Parameterkanal eines AlF-Busmoduls
C0412
(Forts.) Mdgliche analoge Signalquellen fiir C0412
0 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe (iber Keypad
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls
1 Analoger Eingang 1 (AIN1-0UT)
X3/8 (Standard-1/0)
X3/1U oder X3/11 (Application-1/0)
10.8-8 EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze




Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Anhang
Codetabelle
Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
2 Frequenzeingang (DFIN1-0UT) C0410/24, C0425, C0426, C0427 beachten
3 Motorpotentiometer (MPOT1-0UT)
4 (A Analoger Eingang 2 (AIN2-0UT)
X3/2U oder X3/21
5..9 Eingangssignal ist konstant = 0 (FIXEDO)
10 AIF-Eingangswort 1 (AIF-IN.W1) Werden nur ausgewertet, wenn C0001 = 3!
11 AIF-Eingangswort 2 (AIF-IN.W2)
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- |Siehe auch C0005
onsmodul auf FIF (z. B. INTERBUS oder PROFIBUS-DP)
228 (A) PCTRL1-ACT
229 (A) PCTRL1-SET
230 (A) PCTRL1-0UT
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 (iber Keypad  |Entweder NSET1-N1 oder NSET1-N2 aktiv
oder Parameterkanal eines AlF-Busmoduls
0415 Freie Konfiguration Ausgabe digitaler Signale auf Klemmen
Digitalausgange
1 [Relaisausgang K1 25 TRIP-Fehlermeldung (DCTRL1-TRIP) Eine Auswahl in C0008 wird in C0415/1 ko-
(RELAY) piert. Anderung von C0415/1 setzt C0008 =
255!
2 | Digitalausgang X3/A1 16 Betriebsbereit (DCTRL1-RDY) Eine Auswahl in C0117 wird in C0415/2 ko-
(DIGOUTT) piert. Anderung von C0415/2 setzt C0117 =
255!
3 (A) | Digitalausgang X3/A2 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
(DIGOUT2)

Lenze
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Anhang
Codetabelle

Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
C0415 Maégliche digitale Signale fiir C0415
0 Nicht belegt (FIXED-FREE)
(Forts.) 1 aktiver Parametersatz aktiv PAR-B1 PAR-BO
PAR-BO aktiv (DCTRL1-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 RFG1 = Hochlaufgeber Hauptsollwert
(NSET1-RFG1-1=0)
6 Frequenzschwelle Qp, unterschritten (f < C0017) LOW-aktiv
(PCTRL1-QMIN)
7 Ausgangsfrequenz = 0 (DCTRL1-NOUT=0)
Reglersperre aktiv (DCTRL1-CINH)
9..12 reserviert
13 Sammelmeldung:
(DCTRL1-0H-PTC-LP1-FAN1-WARN)
Ubertemperatur (9yax - 5 °C) (DCTRL1-0H-WARN)
oder
Motor-Ubertemperatur (DCTRL1-LP1-PTC-WARN) €0597 = 2 einstellen
oder
Ausfall Motorphase (DCTRL1-LP1-WARN) C0119 = 2 oder C0119 = 5 einstellen
oder
Ausfall Liifter (nur aktiv bei 8200 motec) Bei 8200 vector unbedingt C0608 = 0 einstellen
14 Zwischenkreis-Uberspannung (DCTRL1-0V)
15 Linkslauf (DCTRL1-CCW)
16 Betriebsbereit (DCTRL1-RDY)
17 aktiver Parametersatz
PAR-B1 aktiv (DCTRL1-PAR-B1)
18 TRIP oder Quin unterschritten oder Impulssperre (IMP)
aktiv (DCTRL1-TRIP-QMIN-IMP)
19 PTC-Warnung (DCTRL1-PTC-WARN) C0119 = 2 oder C0119 = 5 einstellen
Status Relais Ksg Nur bei 8200 vector 15 ...90 kW, Variante "Si-
cherer Halt”:
HIGH = Impulssperre durch ”Sicherer Halt” aktiv
LOW = keine Impulssperre durch "Sicherer
Halt”
10.8-10 EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze




Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Anhang
Codetabelle
Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
C0415 Maogliche digitale Signale fiir C0415
20 Motorscheinstrom < Stromschwelle Keilriemeniiberwachung
(Forts.) (DCTRL1-IMOT<ILIM) Motorscheinstrom = C0054
21 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Ausgangsfre- | Stromschwelle = C0156
quenz > Frequenzschwelle Qiq Frequenzschwelle Qip = C0017
(DCTRL1-(IMOT<ILIM)-QMIN)
22 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Hochlaufgeber
1: Eingang = Ausgang (DCTRL1-(IMOT<ILIM)-RFG-1=0)
23 Warnung Ausfall Motorphase (DCTRL1-LP1-WARN) €0597 = 2 einstellen
24 Minimale Ausgangsfrequenz erreicht (f < C0010) LOW-aktiv
(PCTRL1-NMIN)
25 TRIP-Fehlermeldung (DCTRL1-TRIP)
26 Motor lauft (DCTRL1-RUN)
27 Motor lauft/Rechtslauf (DCTRL1-RUN-CW)
28 Motor lauft/Linkslauf (DCTRL1-RUN-CCW)
29 ProzeBregler-Eingang = ProzeBregler-Ausgang
(PCTRL1-SET=ACT)
30 reserviert
31 Motorscheinstrom > Stromschwelle und Hochlaufgeber | Uberlastiiberwachung
1: Eingang = Ausgang (DCTRL1-(IMOT>ILIM)-RFG-1=0) |Motorscheinstrom = C0054
Stromschwelle = C0156
32 Digitaler Eingang X3/E1 Digitale Eingdnge
33 Digitaler Eingang X3/E2
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-
Ben!
T1/T2 ist aktiv ("HIGH”), wenn Schalter ge-
schlossen
Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 10.8-11




Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Anhang
Codetabelle

Code

Nr.

Bezeichnung

C0415
(Forts.)

Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Lenze Auswahl
Maogliche digitale Signale fiir C0415
AIF-Steuerwort (AIF-CTRL) Fest zugeordnete Bits von AIF-CTRL:
40 Bit 0 Bit 3: QSP
Bit 7: CINH
Bit 10: TRIP-SET
55 Bit 15 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-1/0 Nur aktiv bei Betrieb mit Application-1/0
140 Drehmomentschwelle 1 erreicht (MSET1=MOUT)
141 Drehmomentschwelle 2 erreicht (MSET2=MOUT)
142 Begrenzung ProzeBregler-Ausgang erreicht
(PCTRL1-LIM)
143..172  reserviert
255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Anhang
Codetabelle
Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
C0417* | Freie Konfiguration Ausgabe digitaler Signale auf Bus Die Zuordnung wird abgebildet auf das
Antriebsregler-Sta- ¢ Antriebsregler-Statuswort 1 (C0150)
tusmeldungen (1) ¢ AIF-Statuswort (AIF-STAT)
¢ FIF-Ausgangswort 1 (FIF-OUT.W1)
¢ Ausgangswort 1 im CAN-Objekt 1 (CAN-
0UT1.W1)
1|Bit0 1 aktiver Parametersatz - Bei Betrieb mit Kommunikationsmodulen
PAR-BO aktiv (DCTRL1-PAR-B0) INTERBUS 211x, PROFIBUS-DP 213x oder
P : LECOM-A/B/LI 2102 auf AIF fest zugeord-
2 |Bit1 -
i 2 Impulssperre aktiv (DCTRL1-IMP) net. Verandem nicht moglich!:
> Bei Betrieb mit Funktionsmodulen Systembus
3|Bit 2 3 Imax-Grenze erreicht (MCTRL1-IMAX) (CAN), INTERBUS, PROFIBUS-DP auf FIF sind alle
(C0014 = -5-: Drehmoment-Sollwert erreicht) Bits frei konfigurierbar
4 |Bit3 4 Frequenz-Sollwert erreicht (DCTRL1-RFG1=NOUT)
5 [Bit 4 5 Hochlaufgeber 1: Eingang = Ausgang
(NSET1-RFG1-1=0)
6 |Bit 5 6 Frequenzschwelle Qp, unterschritten (f < C0017)
(PCTRL1-QMIN)
7 |Bit6 7 Ausgangsfrequenz = 0 (DCTRL1-NOUT=0)
9
8 |Bit7 8 Reglersperre aktiv (DCTRL1-CINH)
9
9 [Bit 8 9 11110198  Gerétezustand
> 0000 Geréte-Initialisierung
0001 Netzspannung aus (bei externer Versorgung des Steu-
erteils des Antriebsreglers)
10 |Bit9 10 0010 Einschaltsperre
> 0011 Betrieb gesperrt
- 0100 Fangschaltung aktiv
11 Bit10 > n 0101 Gleichstrombremse aktiv
i 0110 Betrieb freigegeben
12 | Bit 11 12 0111 Meldung aktiv
- 1000 Storung aktiv
13 [Bit 12 13 Sammelmeldung:
(DCTRL1-0H-PTC-LP1-FAN1-WARN)
9
14 (Bit 13 14 Zwischenkreis-Uberspannung (DCTRL1-0V)
9
15 |Bit 14 15 Linkslauf (DCTRL1-CCW)
16 |Bit 15 16 Betriebsbereit (DCTRL1-RDY)
Madgliche digitale Signale fiir C0417 siehe C0415
C0418* | Freie Konfiguration Ausgabe digitaler Signale auf Bus Alle Bits sind frei konfigurierbar
Antriebsregler-Sta- Die Zuordnung wird abgebildet auf das
tusmeldungen (2) ¢ Antriebsregler-Statuswort 2 (C0151)
1|Bit0 255 | Nicht belegt (FIXED-FREE) * FIF-Ausgangswort 2 (FIF-OUT.W2)
¢ Ausgangswort 1 im CAN-Objekt 2 (CAN-
16 |Bit 15 255  |Nicht belegt (FIXED-FREE) ouT2.W1)
Madgliche digitale Signale fiir C0418 siehe C0415
0419 Freie Konfiguration Ausgabe analoger Signale auf Klemme
Analogausgange
1 |X3/62 (AOUT1-IN) 0 Ausgangsfrequenz (MCTRL1-NOUT+SLIP) Eine Auswahl in CO111 wird in C0419/1 ko-
piert. Anderung von C0419/1 setzt CO111 =
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

Lenze
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Anhang
Codetabelle

Code

Einstellmdglichkeiten

Nr.

Bezeichnung

Lenze Auswahl

WICHTIG

C0419
(Forts.)

Maogliche analoge Signale fiir C0419

ProzeBregler-Istwert (PCTRL1-ACT)

Betrieb ohne ProzeBregler (C0238 = 2):
Ausgangsfrequenz ohne Schlupf (MCTRL1-NOUT)

0 Ausgangsfrequenz (MCTRL1-NOUT+SLIP) 6 V/12 mA/5.85 kHz = C0011
1 Geréteauslastung (MCTRL1-MOUT) bei C0014 = 2 oder |3 V/6 mA/2.925 kHz = Motor-Bemessungsmo-
3 ment bei Vectorregelung (C0014 = 4), sonst
Motormoment (MCTRL1-MACT) bei C0014 = 4 Umrichter-Bemessungswirkstrom (Wirkstrom/
€0091)
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 x C0011
7 Ausgangsfrequenz innerhalb eingestellter Grenzen 0 V/0 mA/4 mA/0 kHz = f = i (C0010)
(NSET1-C0010...C0011) 6 V/12 mA/5.85 kHz = f = fpay (CO011)
8 Betrieb mit ProzeBregler (C0238 = 0, 1): 6 V/12 mA/5.85 kHz = C0011

c0419
(Forts.)

Maégliche analoge Signale fiir C0419

Auswahl 9 ... 25 entsprechen den digitalen
Funktionen des Relaisausgangs K1 (C0008) oder
des Digitalausgangs A1 (C0117):

LOW = 0V/0 mA/4 mA/ 0 kHz

HIGH = 10 V/20 mA/10 kHz

(PCTRL1-NMIN)

9 Betriebsbereit (DCTRL1-RDY)

10 TRIP-Fehlermeldung (DCTRL1-TRIP)

11 Motor lauft (DCTRL1-RUN)

12 Motor lauft / Rechtslauf (DCTRL1-RUN-CW)

13 Motor lauft / Linkslauf (DCTRL1-RUN-CCW)

14 Ausgangsfrequenz = 0 (DCTRL1-NOUT=0)

15 Frequenz-Sollwert erreicht (DCTRL1-RFG1=NOUT)

16 Frequenzschwelle Qp, unterschritten (f < C0017) LOW-aktiv
(PCTRL1-QMIN)

17 Imax -Grenze erreicht (MCTRL1-IMAX)
C0014 = -5-: Drehmoment-Sollwert erreicht

18 Ubertemperatur (9pay - 5 °C) (DCTRL1-OH-WARN)

19 TRIP oder Qpi, oder Impulssperre (IMP) aktiv
(DCTRL1-TRIP-QMIN-IMP)

20 PTC-Warnung (DCTRL1-PTC-WARN)

21 Motorscheinstrom < Stromschwelle Keilriemeniiberwachung
(DCTRL1-IMOT<ILIM) Motorscheinstrom = C0054

22 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Ausgangsfre- |Stromschwelle = C0156
quenz > Frequenzschwelle Qin Frequenzschwelle Qip = C0017
(DCTRL1-(IMOT<ILIM)-QMIN)

23 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Hochlaufgeber
1: Eingang = Ausgang (DCTRL1-(IMOT<ILIM)-RFG-1=0)

24 Warnung Motorphasen-Ausfall (DCTRL1-LP1-WARN)

25 Minimale Ausgangsfrequenz erreicht (f < C0010) LOW-aktiv

10.8-14
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Anhang
Codetabelle
Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
C0419 Maogliche analoge Signale fiir C0419
26 Ausgangsfrequenz ohne Schlupf normiert
(Forts.) (MCTRL1-NOUT-NORM)
27 Ausgangsfrequenz ohne Schlupf (MCTRL1-NOUT) 6 V/12 mA/5.85 kHz = C0011
28 ProzeBregler-Istwert (PCTRL1-ACT)
29 ProzeBregler-Sollwert (PCTRL1-SET1) 6 V/12 mA/5.85 kHz = C0011
30 ProzeBregler-Ausgang ohne Vorsteuerung
(PCTRL1-0UT)
31 Hochlaufgeber-Eingang (NSET1-RFG1-IN)
32 Hochlaufgeber-Ausgang (NSET1-NOUT)
33 (A) PID-Regler Ausgang (PCTRL1-PID-OUT)
34 (A) ProzeBregler-Ausgang (PCTRL1-NOUT)
35 Eingangssignal an X3/8 (Standard-1/0) bzw. X3/1U oder |6 V/12 mA/5.85 kHz = Maximalwert analoges
X3/11 (Application-1/0), bewertet mit Verstarkung Eingangssignal (5 V, 10 V, 20 mA, 10 kHz)
(C0414/1 oder C0027) und Offset (C0413/1 oder Bedingung: Die Verstarkung des Analogeingangs
€0026) (AIN1-0UT) oder Frequenzeingangs ist eingestellt auf:
36 Eingangssignal an Frequenzeingang X3/E1, C0414/x, C0426 = 100 %
bewertet mit Verstarkung (C0426) und Offset (C0427)
(DFIN1-0UT)
37 Motorpoti-Ausgang-(MPQOT1-0UT)
38 (A) Eingangssignal an X3/2U oder X3/2l, bewertet mit Ver-
starkung (C0414/2) und Offset (C0413/2) (AIN2-0UT)
40 AlIF-Eingangswort 1 (AIF-IN.W1) Sollwerte zum Antriebsregler von Kommunikati-
onsmodul auf AIF
41 AIF-Eingangswort 2 (AIF-IN.W2) 10 V/20 mA/10 kHz = 1000
50 CAN-IN1.W1 oder FIF-IN.W1 Sollwerte zum Antriebsregler von Funktionsmo-
51 CAN-INT.W2 oder FIF-IN.W2 dul auf FIF
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)

Lenze
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Anhang
Codetabelle

Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
C0421* | Freie Konfiguration Ausgabe analoger Signale auf Bus
analoge ProzeBdaten-
Ausgangsworte
1 [AIF-OUT.W1 8 Betrieb mit ProzeBregler (C0238 = 0, 1):
ProzeBregler-Istwert (PCTRL1-ACT)
Betrieb ohne ProzeBregler (C0238 = 2):
Ausgangsfrequenz ohne Schlupf (MCTRL1-NOUT)
2 |AIF-OUT.W2 0 Ausgangsfrequenz (MCTRL1-NOUT+SLIP)
3 [CAN-OUT1.W1 / FIF- 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) ¢ CAN-OUT1.W1 und FIF-OUT.W1 sind in der
OUT.W1 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 loschen (C0417/x = 255)! Das
Ausgangssignal wére sonst falsch
4 [CAN-OUT1.W2 / FIF- 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
OUT.W2
5 [CAN-OUT1.W3 / FIF- 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
OUT.W3
6 [CAN-OUT1.W4 / FIF- 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
OuT.W4
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* Mégliche analoge Signale fiir C0421
0 Ausgangsfrequenz (MCTRL1-NOUT+SLIP) 24000 = 480 Hz
(Forts.) 1 Gerateauslastung (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 x C0011
7 Ausgangsfrequenz innerhalb eingestellter Grenzen 24000 = 480 Hz
(NSET1-C0010...C0011) 0 = f < C0010
24000 - (f — C0010) _
180Tz = f = C0010
8 Betrieb mit ProzeBregler (C0238 = 0, 1): 24000 = 480 Hz
ProzeBregler-Istwert (PCTRL1-ACT)
Betrieb ohne ProzeBregler (C0238 = 2):
Ausgangsfrequenz ohne Schlupf (MCTRL1-NOUT)
10.8-16 EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze




Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Anhang

Codetabelle

Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG

Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl

C0421* Mégliche analoge Signale fiir C0421 Auswahl -9- ... -25- entsprechen den digitalen
Funktionen des Relaisausgangs K1 (C0008) oder
(Forts.) des Digitalausgangs A1 (C0117):

Low= 0
HIGH = 1023
9 Betriebsbereit (DCTRL1-RDY)
10 TRIP-Fehlermeldung (DCTRL1-TRIP)
11 Motor lauft (DCTRL1-RUN)
12 Motor lauft / Rechtslauf (DCTRL1-RUN-CW)
13 Motor lauft / Linkslauf (DCTRL1-RUN-CCW)
14 Ausgangsfrequenz = 0 (DCTRL1-NOUT=0)
15 Frequenz-Sollwert erreicht (DCTRL1-RFG1=NOUT)
16 Frequenzschwelle Qp, unterschritten (f < C0017)
(PCTRL1-QMIN)
17 Imax -Grenze erreicht (MCTRL1-IMAX)
C0014 = -5-: Drehmoment-Sollwert erreicht
18 Ubertemperatur (9yay -5 °C) (DCTRL1-0H-WARN)
19 TRIP oder Quin oder Impulssperre (IMP) (DCTRL1-IMP)
20 PTC-Warnung (DCTRL1-PTC-WARN)
21 Motorscheinstrom < Stromschwelle Keilriemeniiberwachung
(DCTRL1-IMOT<ILIM) Motorscheinstrom = C0054
22 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Ausgangsfre- |Stromschwelle = C0156
quenz > Frequenzschwelle Qiq Frequenzschwelle Qmip = C0017
(DCTRL1-(IMOT<ILIM)-QMIN)
23 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Hochlaufgeber
1: Eingang = Ausgang (DCTRL1-(IMOT<ILIM)-RFG-1=0)
24 Warnung Motorphasen-Ausfall (DCTRL1-LP1-WARN)
25 Minimale Ausgangsfrequenz erreicht (f < C0010)

(PCTRL1-NMIN)

Lenze
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Anhang
Codetabelle

Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
C0421* Mégliche analoge Signale fiir C0421
26 Ausgangsfrequenz ohne Schlupf normiert 214 = C0011
(Forts.) (MCTRL1-NOUT-NORM)
27 Ausgangsfrequenz ohne Schlupf (MCTRL1-NOUT) 24000 = 480 Hz
28 ProzeBregler-Istwert (PCTRL1-ACT)
29 ProzeBregler-Sollwert (PCTRL1-SET1)
30 ProzeBregler-Ausgang ohne Vorsteuerung
(PCTRL1-0UT)
31 Hochlaufgeber-Eingang (NSET1-RFG1-IN)
32 Hochlaufgeber-Ausgang (NSET1-NOUT)
33 (A) PID-Regler Ausgang (PCTRL1-PID-OUT)
34 (A) ProzeBregler-Ausgang (PCTRL1-NOUT)
35 Eingangssignal an X3/8 (Standard-1/0) bzw. X3/1U oder | 1000 = Maximalwert analoges Eingangssignal (5
X3/11 (Application-1/0), bewertet mit Verstarkung V, 10V, 20 mA, 10 kHz)
(C0414/1 oder C0027) und Offset (C0413/1 oder Bedingung: Die Verstarkung des Analogeingangs
€0026) (AIN1-0UT) oder Frequenzeingangs ist eingestellt auf:
36 Eingangssignal an Frequenzeingang X3/E1, C0414/x, C0426 = 20/C0011 [%]
bewertet mit Verstarkung (C0426) und Offset (C0427)
(DFIN1-0UT)
37 Motorpoti-Ausgang (MPOT1-0UT)
38 (A) Eingangssignal an X3/2U oder X3/2l, bewertet mit Ver-
starkung (C0414/2) und Offset (C0413/2) (AIN2-0UT)
40 AlIF-Eingangswort 1 (AIF-IN.W1) Sollwerte zum Antriebsregler von Kommunikati-
onsmodul auf AIF
4 AIF-Eingangswort 2 (AIF-IN.W2) Normierung iiber AIF
50 CAN-IN1.W1 oder FIF-IN.W1 Sollwerte zum Antriebsregler von Funktionsmo-
51 CAN-INT.W2 oder FIF-IN.W2 dul auf FIF-
5 CAN-INT.W3 oder FIF-INW3 Normierung iber 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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Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

Stichwortverzeichnis

10.9 Stichwortverzeichnis

A

Abmessungen, 10.3-3
Adressierung, 10.6-14

Allgmeines, 10.2-1

Anhang, 10.8-1

Antriebs-SPS, Einsetzbarkeit, 10.2-1

Baudrate, Funktionsmodul Systembus (CAN). Siehe
Baudrate

Bearbeitungszeit, 8200 vector, 10.3-2
Beispiel
- Blockparameter lesen, 10.6-20

- Parameter lesen, 10.6-18
- Parameter schreiben, 10.6-19

Bemessungsdaten, 10.3-1

Busleitungsldnge, 10.4-5

C

CAN-Bus
- Einstellung Boot-Up, 10.7-3
- Parametrierung, Index LOW/HIGH-Byte, 10.6-16

CAN-Bus Identifier, 10.8-5
CAN-Bus Knotenadresse, 10.8-4
CAN-Netzwerk, Kommunikationsphasen, 10.6-4

CANopen

- Adressierung der Antriebe, 10.6-3
- Datenbeschreibung, 10.6-2

- Nutzdaten, 10.6-2

- Selektive Identifier-Vergabe, 10.6-3

CANopen-Objekte, 10.7-1

D

Datentransfer, 10.6-1

E

E82ZAFCCO00x

- Belastung der ext. Versorgung, 10.3-1
- Bemessungsdaten, 10.3-1

- frontseitige Komponenten, 10.2-2

- Kommunikationsmedium, 10.3-1

E82ZAFCCO00x3A, Einsetzbarkeit mit Grundgerat,
10.2-1

Lenze

E82ZAFCC010
- frontseitige Komponenten, 10.2-2

- technische Daten, 10.3-1

E82ZAFCCO0103A, Einsetzbarkeit mit Grundgerit,
10.2-1

Eigenschaften, 10.2-1

Einsetzbarkeit, 10.2-1

Elektrische Installation, 10.4-2
Ereignisgesteuerte ProzeBdatenobjekte, 10.6-12
ereignisgesteuerte ProzeBdatenobjekte, 10.6-12

Erstmaliges Einschalten, 10.5-2

F

Frequenzumrichter, einsetzbare Typen, 10.2-1

Funktionsmodul E82ZAFCCOxx - Systembus (CAN),
10.1-1

Funktionsmodul Systembus (CAN), Baudrate, 10.4-5

G

Gerategeneration, 10.2-1
Grundgerat, Einsetzbarkeit, 10.2-1

Giltigkeit der Anleitung, 10.2-1

H

Hardwarestand, Typenschliissel, 10.2-1

Identifikation, 10.2-1
Inbetriebnahme, 10.5-1
Installation, 10.4-1

Isolations-Spannung, 10.3-1
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Funktionsmodul ES82ZAFCCOxx - Systembus (CAN)

K

Klemmleiste, Anschliisse, 10.2-2
Klimatische Bedingungen, 10.3-1

Kommunikationsprofil, 10.3-1

L

Lenze-Codestellen, 10.7-1

- Busstatus, 10.7-4

- CAN delay, 10.7-3

- ldentifier, 10.7-2

- Knotenadresse, 10.7-1

- Konfiguration Systembus-Teilnehmer , 10.7-2
- Reset-Node, 10.7-3

- selektive Adressierung, 10.7-2
- Ubertragungsrate, 10.7-1

- Uberwachungszeiten, 10.7-3
- Zeiteinstellungen, 10.7-3

Mechanische Installation, 10.4-1

Motorstarter, Einsetzbarkeit, 10.2-1

Netzwerk-Topologie, 10.3-1

P

Parameterdaten, Bearbeitungszeit im Antriebsregler,
10.3-2

Prozedatenobjekte, ereignisgesteuerte, 10.6-12

ProzeBdaten, Bearbeitungszeit im Antriebsregler,
10.3-2

ProzeBdatenkanal, Konfiguration, 10.6-6

ProzeBdatenkanale, ereignisgesteuerte, 10.6-7
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ProzeBdatenobjekte, 10.6-9
- ereignisgesteuert, 10.6-12

PT-Ausfiihrung, Typenschliissel, 10.2-1

S

Schutzart, 10.3-1
Statuswort, 10.8-4

Steckerleiste
- AnschluB, 10.2-2
- technische Daten, 10.3-1

Steuerwort, 10.8-3

Systembus (CAN), Technische Daten,
Kommunikationszeiten, 10.3-2

T

Technische Daten, 10.3-1
Telegramm-Laufzeit, 10.3-2
Telegrammlaufzeit, 10.3-2
Typenschild, 10.2-2
Typenschliissel, 10.2-1

u

Umgebungstemperatur, 10.3-1

'}

Variante
- PT-Ausfiihrung, 10.2-1
- Standardausfuhrung, 10.2-1

Verlackte Ausfiihrung, Typenschliissel, 10.2-1

z

zyklische ProzeBdatenobjekte, 10.6-9
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Allgemeines

11.2  Allgemeines

Giiltigkeit

Identifikation

Einsetzbarkeit

Eigenschaften

Lenze

Diese Anleitung ist giiltig fiir

¢ Funktionsmodule Systembus (CAN-I/0) ab Version E82ZAFCC20xXX3A

* Funktionsmodule Systembus (CAN-I/0 PT) ab Version E82ZAFCC210XX3A

Diese Anleitung ist nur giiltig zusammen mit der zugehdrigen Betriebsanleitung der fiir den Einsatz zuldssi-
gen Grundgerite.

Lenze D

Type [ ]
Id.-No.

Ser-No,

[]

[
E82ZAFX005
| o o] o |
Typenschliissel E82ZAF C C 2xx 3A
Geratereihe |
CAN-1/0
Gerategeneration

200: Variante V200

201: verlackte Ausfiihrung
210: PT-Ausflihrung
Hardwarestand

Das Funktionsmodul E82ZAFCC20x3A (CAN-1/0) ist einsetzbar mit |ab Version
folgenden Grundgeréten
Frequenzumrichter 8200 vector Vx21

8200 motec Vx21

Das Funktionsmodul E82ZAFCC2103A (CAN-I/0 PT) ist einsetzbar  |ab Version
mit folgenden Grundgeréten

|Frequenzumrichter [8200 vector Vx21

Das Funktionsmodul E82ZAFCC2xx (CAN-1/0 / CAN-I/O PT) koppelt die Grund-
gerate an das serielle Kommunikationssystem CAN (Controller Area Network).

Die Grundgeréate kdnnen damit auch nach- oder umgeristet werden.

Das Funktionsmodul erweitert die Funktionalitat des Antriebsreglers, z. B. durch:
e Parametervorgaben/Fernparametrierung

e Datenaustausch von Antriebsregler zu Antriebsregler

e Anbindung an
- externe Steuerungen und Leitsysteme
- dezentrale Klemmenerweiterungen
- Bedien- und Eingabegeréate

EDSCAN-1.0-11/2002 11.2-1
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Funktionsmodul EB2ZAFCC20x

Funktionsmodul EB2ZAFCC210

11.2-2

Funktionsmodul ES82ZAFCG2xx -

(CAN-1/0)

Allgemeines

5/ 000000000009
N
ol
&

|-20.28 39 28 7 LO HI 7 LO HI 7 E1E2 20

Chooooooooooog

E82ZAFC200/AFX009

Funktionsmodul E82ZAFCC20x

DIP-Schalter fiir
¢ Teilnehmeradresse
* (bbertragungsrate

01151

Klemmleiste X3:

* Anschlisse fiir Systembus (CAN)

* Reglersperre (CINH)

¢ interne und externe Spannungsversorgung

11.4-2

Typenschild

£ 11.2-1

E82ZAFC301/AFX015

Funktionsmodul E82ZAFCC210

DIP-Schalter fiir
¢ Teilnehmeradresse
* (bertragungsrate

2 11.5-1

Steckerleiste X3.1 (Beschriftung “C210”), AnschluB fiir CAN-Bus

Digitale Eingénge, Steckerleiste X3.2

Steckerleiste X3.3 (Beschriftung “C210”), AnschluB fiir
* Reglersperre (CINH)
* Interne Versorgung der Reglersperre

0 11.4-4

Typenschild

mi1.21

EDSCAN-1.0-11/2002

Lenze



Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Technische Daten

11.3 Technische Daten

Lenze

Funktionsmodul E82ZAFCC20x Kommunikationsprofil angelehnt an CANopen
Kommunikationsmedium DIN ISO 11898
Netzwerk-Topologie Linie (beidseitig abgeschlossen mit 120 Q)
max. Anzahl Teilnehmer 63
Isolations-Spannung zwischen Bus und ...
¢ Leistungsteil 8200 vector 270 VAC doppelte Isolierung
* Bezugserde/PE 50 VAC Potentialtrennung
¢ Klemme X3/20 0VAC keine Potentialtrennung
¢ Klemme X3/28 50 VAC Potentialtrennung
Schutzart IP20
Umgebungstemperatur |im Betrieb: - 20°C ... +60 °C
Transport: -25°C ... +70 °C
Lagerung: - 25°C ... +60 °C
Klimatische Bedingun- |Klasse 3K3 nach EN 50178 (ohne Betauung, mittlere relative Feuchte 85 %)
gen
X3/
28 Eingangswiderstand: 3.3 kQ2
Externe Versorgung der Klemme mit
Uext.) = +12V DC - 0% ... +30 V DC + 0%
20 Max. Belastung: 30 mA
Funktionsmodul E82ZAFCC210 Kommunikationsprofil angelehnt an CANopen
Kommunikationsmedium DIN IS0 11898
Netzwerk-Topologie Linie (beidseitig abgeschlossen mit 120 Q)
max. Anzahl Teilnehmer 63
Isolations-Spannung zwischen Bus und ...
¢ Leistungsteil 8200 vector 270 VAC doppelte Isolierung
¢ Bezugserde/PE 50 VAC Potentialtrennung
* Klemme X3.3/20 0VAC keine Potentialtrennung
* Klemme X3.3/28 50 VAC Potentialtrennung
* Klemme X3.2/E1 bzw. X3.2/E2 50 VAC Potentialtrennung
Schutzart IP20
Umgebungstemperatur (im Betrieb: -20°C ... +60 °C
Transport: -25°C ... +70 °C
Lagerung: - 25°C ... +60 °C
Klimatische Bedingun- |Klasse 3K3 nach EN 50178 (ohne Betauung, mittlere relative Feuchte 85 %)
gen

X3.2/

E1

E2

Eingangswiderstand: 3.3 kQ
0=L0W (0 ... +3 V), SPS-Pegel, HTL
1 =HIGH (+12 ... +30 V), SPS-Pegel, HTL

X3.3/

Bezugspotential 1

39

Bezugspotential 2 der Reglersperre (CINH) an X3.3/28

28

Eingangswiderstand: 3.3 kQ
Reglersperre

e Start = HIGH (+12V ... +30 V)
e Stop=LOW(@OV..+3V)

20

Belastbarkeit: Iyax = 30 mA

EDSCAN-1.0-11/2002
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Technische Daten
Kommunikationszeiten

11.3.1 Kommunikationszeiten

L]
1 Hinweis!
Die Kommunikationszeit ist die Zeit zwischen dem Start einer
Anforderung und dem Eintreffen der entsprechenden
Ruckantwort.
Die Kommunikationszeiten im CAN-Bussystem sind abhéngig von
der
e Bearbeitungszeit im Antriebsregler
e Telegrammlaufzeit
— Ubertragungsrate (Baudrate)
— Telegrammlénge
e Prioritdt der Daten
e Busauslastung
Néahere Informationen tber die Buszugriffssteuerung sind z. B. in
dem Fachbuch "CAN Controller Area Network Grundlagen und
Praxis” von Wolfgang Lawrenz, herausgegeben vom Huthig Buch
Verlag Heidelberg, zusammengetragen.

Bearbeitungszeiten 8200 vector Telegramm-Laufzeiten Bearbeitungszeiten im Antriebsregler
Ubertragungsrate [kBits/s] Parameterdaten ProzeBdaten
20 50 125 250 500
Laufzeit/ 6.5 2.6 1.04 | 052 | 0.26 30...50 3..5
Bearbeitungszeit [ms]

Die Bearbeitungszeiten der ProzeBdaten beziehen sich auf das Synctelegramm
(@ 11.6-5)

Telegrammlaufzeit .
Die Telegrammlaufzeit ist abhangig von der Ubertragungsrate und der Tele-

grammlénge:

. Telegrammlénge [Byte]
Ubertragungsrate [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. 11.3-1  Maximalwerte der Telegrammlaufzeit in [ms]

Die Telegrammlaufzeiten der obigen Tabelle sind durch nachfolgende Gleichung
errechnet worden. Mit ihr lassen sich im Bedarfsfall beliebige Zwischenwerte
tTmax errechnen.

54,4 + 9,6 - L, tr :Telegrammlgyfzeit [ms]
tr = g Lp = Telegrammlénge [Byte]
4 dy = Ubertragungsrate [kBit/s]

11.3-2 EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Technische Daten
Abmessungen

11.3.2 Abmessungen

Funktionsmodul EB2ZAFCC20x

Funktionsmodul EB2ZAFCC210

Lenze

I e | 50
[
-IEEQEI-
|

39283928 7 10 H 7 LO H 7 E1E2 20

[0ooooPRPPRDD

e a ——>

[ C >

E82ZAFC200

Abmessungen

a 51 mm
64 mm
C 15 mm

b1

HHAELES

E82ZAFC302

Abmessungen

a 51 mm
b 72 mm
b1 64 mm
e 30 mm
el 15 mm
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Installation
Mechanische Installation

114 Installation

11.4.1 Mechanische Installation
Benutzen Sie zur mechanischen Installation des Funktionsmoduls die Monta-
geanleitung des Grundgerétes.
Die Montageanleitung
e st Teil des Lieferumfangs und liegt jedem Gerat bei.

e gibt Hinweise, um Beschadigungen durch unsachgemaBe Behandlung zu
vermeiden.

e beschreibt die einzuhaltende Reihenfolge der Installationsschritte.

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 11.4-1



Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Installation
Elektrische Installation

11.4.2 Elektrische Installation

Spezifikation Systembus-Kabel Gesamtlinge <300m <1000 m
Kabeltyp LIYCY 2 x 2 x 0,5 mm2 CYPIMF 2 x 2 x 0,5 mm?
(paarverseilt mit Abschirmung) (paarverseilt mit Abschirmung)
Leitungswiderstand < 40 Q/km < 40 Q/Km
Kapazitatsbelag < 130 nF/km < 60 nF/km
AnschluB Paar 1 (weiB/braun): LOW und HIGH
Paar 2 (griin/gelb): GND
Daten der AnschluBklemmen Elektrischer Anschlu Klemmleiste mit SchraubanschluB
AnschluBmdglichkeiten % starr: 1.5 mm2 (AWG 16)
flexibel:

5&) ohne Aderendhiilse
1.0 mm2 (AWG 18)

3:&:) mit Aderendhiilse, ohne Kunststoffhiilse
0.5 mm?2 (AWG 20)

% mit Aderendhiilse, mit Kunststoffhiilse
0.5 mm?2 (AWG 20)

Anzugsmoment 0.22 ... 0.25 Nm (1.9 ... 2.2 Ib-in)

Abisolierlinge 5mm

Elektrischer AnschluB Steckerleiste mit Doppel-SchraubanschiuB

AnschluBmdglichkeiten % starr: 1.5 mm2 (AWG 16)
flexibel:

5&) ohne Aderendhiilse
1.5 mm2 (AWG 16)

3:&:) mit Aderendhiilse, ohne Kunststoffhiilse
1.5 mm2 (AWG 16)

% mit Aderendhiilse, mit Kunststoffhiilse
1.5 mm2 (AWG 16)

Anzugsmoment 0.5..0.6 Nm (4.4 ... 5.3 Ib-in)

Abisolierlinge 10 mm

11.4-2 EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Installation
Elektrische Installation

Klemmenbelegung
Funktionsmodul E82ZAFCC20x

Lenze

Versorgung iiber die interne Spannungsquelle (X3/20):
® X3/28, Reglersperre (CINH)
* X3/E1 und X3/E2, digitale Eingénge

GND2 GND1 +20V
imn 1
X3 [39]28]39]28] 7 [Lo[HI| 7 |Lo|Hi| 7 |E1|E2]| 20]
CAN—GLD i I I
CAN-LOW
CAN-HIGH vy

EB2ZAFC235

Versorgung iiber eine externe Spannungsquelle:
® X3/28, Reglersperre (CINH)
* X3/E1 und X3/E2, digitale Eingénge

+20V

GND2 GND1
- =

[ ]| |
X3 [39]28]39]28] 7 [Lo|Hi| 7 [LO[HI| 7 |E1|E2| 20]
| 1

24V

CAN-GND
ext. ,

CAN-LOW
CAN-HIGH

E82ZAFC231

Fiir den Betrieb notwendige Mindestverdrahtung

X3/ Bezeichnung Funktion Pegel
39 GND2 Bezugspotential 2 der Reglersperre (CINH) an
X3/28

28 CINH Reglersperre e Start = HIGH (+12 V... +30 V)
e Stop=LOW(@OV..+3V)

7 GND1 Bezugspotential 1

LO CAN-LOW Systembus LOW (Datenleitung)

HI CAN-HIGH Systembus HIGH (Datenleitung)

E1 L _— 0=LOW(@0..+3V)

= gégltale Bingan- | » - wenderdefiniert 1=HIGH (+12... +30V)
(Bezug: GND1)

EDSCAN-1.0-11/2002
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Installation
Elektrische Installation

Klemmenbelegung Versorgung iiber die interne Spannungsquelle (X3.3/20):
Funktionsmodul EB2ZAFCC210 * X3.3/28 Reglersperre (ClNH)

* X3.2/E1 und X3.2/E2, digitale Eingénge

GND1
GND2
+20V
X3.1 [7 [Lo[H] X3.2 X3.3[ 7 [39]28]20]
3 |
\
E82ZAFC335
Versorgung iiber eine externe Spannungsquelle:
® X3.3/28, Reglersperre (CINH)
* X3.2/E1 und X3.2/E2, digitale Eingénge
GND1
GND2
+20V
X3.1[7 JuolHi] X3.2[E1[E2] X3.3|7[39]28]20]
3 1 I

24V

q q ext. +
E82ZAFC331
|Fi]r den Betrieb notwendige Mindestverdrahtung
X3.1/ Bezeichnung Funktion Pegel
7 GND1 Bezugspotential 1
LO CAN-LOW Systembus LOW (Datenleitung)
HI CAN-HIGH Systembus HIGH (Datenleitung)
X3.2/ Bezeichnung Funktion Pegel
E1 L - 0=LOW(0..+3V)
5 Dégltale Bingan- | xnwenderdefiniert 1=HIGH (+12 ... +30 V)
g (Bezug: GND1)
X3.3/ Bezeichnung Funktion Pegel
7 GND1 Bezugspotential 1
39 GND2 Bezugspotential 2 der Reglersperre (CINH) an
X3.3/28
28 CINH Reglersperre e Start = HIGH (+12 V... +30 V)
e Stop=LOW(@OV..+3V)
20 DC-Spannungsquelle zur internen Versorgung |+ 20 V (Bezug: GND1)

der Reglersperre (CINH)

11.4-4 EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Installation
Busleitungsldnge

11.4.3

Beispiel: Auswahlhilfe

Busleitungslange

Halten Sie die zulassigen Leitungsldngen unbedingt ein.

1. Uberpriifen Sie die Einhaltung der Gesamt-Leitungslange in Tab. 11.4-1.

Durch die Ubertragungsrate ist die Gesamt-Leitungslénge festgelegt.

Ubertragungsrate [kBit/s]

20

50

125

250

500

Gesamt-Leitungslénge [m]

3910

1510

590

250

80

Tab. 11.4-1  Gesamt-Leitungslénge

2. Uberpriifen Sie die Einhaltung der Segment-Leitungslénge in Tab. 11.4-2.

Die Segment-Leitungsldnge wird durch den verwendeten Leitungsquerschnitt
und die Teilnehmeranzahl festgelegt. Ohne Repeater ist die Segment-Leitungs-
lange gleich der Gesamt-Leitungslénge.

Leitungsquerschnitt
Teilnehmer 0.25 mm? 0.5 mm? 0.75 mm? 1.0 mm?
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
Tab. 11.4-2  Segment-Leitungslange

3. Vergleichen Sie die beiden ermittelten Werte miteinander.

Wenn der aus Tab. 11.4-2 ermittelte Wert kleiner als die zu realiserende Gesamt-
Leitungslange aus Tab. 11.4-1 sein sollte, mUssen Repeater eingesetzt werden.
Repeater unterteilen die Gesamt-Leitungslénge in Segmente.

L]
1 Hinweis!
e Beachten Sie die Reduzierung der Gesamt-Leitungsléange
aufgrund der Signalverzdgerung des Repeaters (siehe Beispiel
1 11.4-6).
e Mischbetrieb

— Mischbetrieb liegt vor, wenn verschiedene Teilnehmer an
einem Netz betrieben werden.

- Wenn bei gleicher Ubertragungsrate die zugehdérigen
Gesamt-Leitungslangen der Teilnehmer unterschiedlich sind,
muB zur Bestimmung der max. Leitungslange der kleinere
Wert verwendet werden.

\Vlorgaben

¢ Leitungsquerschnitt: 0,5 mm2 (gemaB Kabel-Spezifikation L3 11.4-2 )

¢ Teilnehmeranzahl: 63

* Repeater: Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)

Bei max. Teilnehmeranzahl (63) sind aus den Vorgaben folgende Leitungsléangen
/ Anzahl Repeater einzuhalten:

Lenze

Ubertragungsrate [kBit/s] 20 50 125 250 500

Max. Leitungslidnge [m] 3550 1390 560 250 80

Segment-Leitungslédnge [m] 310 310 310 250 80

Anzahl der Repeater 12 4 1 - -
EDSCAN-1.0-11/2002 11.4-5
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Beispiel: Repeater-Einsatz
priifen

11.4-6

Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Installation
Busleitungsldnge

\lorgaben

* (jbertragungsrate: 125 kBit/s

* Leitungsquerschnitt: 0,5 mm2

¢ Teilnehmeranzahl: 28

¢ Leitungslange: 450 m

1. Gesamt-Leitungsldnge bei 125 kBit/s

590 m aus Tab. 11.4-1

2. Segment-Leitungslénge fiir 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 Leitungsldnge von 450 m.
4. Folgerung

¢ Ohne Repeater-Einsatz ist die zu realisierende Leitungslange von 450 m nicht mdglich.
¢ Es muB ein Repeater nach 360 m (Pkt. 2.) eingesetzt werden.

5. Max. Leitungslange mit Repeater-Einsatz
¢ \Verwendet wird der Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)

¢ Berechnung der max. Leitungslange:
590 m (entsprechend Tab. 11.4-1) minus 30 m (Leitungsreduzierung)
- Max. erreichbare Leitungslange mit Repeater: 560 m.

- Damit ist die vorgegebene Leitungslénge realisierbar.

L]
1 Hinweis!
Die Verwendung eines weiteren Repeaters wird empfohlen als
e Service-Schnittstelle
Vorteil: Stérungsfreies Ankoppeln im laufenden Bus-Betrieb
mdglich.
e Einmess-Schnittstelle
Vorteil: Einmess-/Programmiergeréat bleibt galvanisch getrennt.
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Inbetriebnahme
Vor dem ersten Einschalten

115 Inbetriebnahme

11.5.1 Vor dem ersten Einschalten

Stop!

Bevor Sie das Grundgerat mit Funktionsmodul erstmalig im
Systembus-Netzwerk CAN einschalten, Gberprifen Sie

o die gesamte Verdrahtung auf Vollstandigkeit, KurzschluB3 und
ErdschluB.

e ob das Bussystem beim physikalisch ersten und letzten
Busteilnehmer abgeschlossen ist.

11.5.2 Ubertragungsrate und Adresse einstellen

ON
OFF

Hinweis!

o

® BeiS1 ... S6 = OFF werden Teilnehmeradresse bzw. Ubertragungsrate mit den entsprechenden
Werten aus den Schalterstellungen Uberschrieben.

® Der DIP-Schalter S10 ist ohne Funktion.

Teilnehmeradresse einstellen Teilnehmeradresse per Schalter einstellen

Zur Adressierung der Antriebsregler muB im CAN-Netzwerk fiir 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 gewiinschte Teilnehmeradresse.

Schalter S1 S2 S3 S4 S5 S6

Wertigkeit 32 16 8 4 2 1

Beachten Sie, daB zur Ubernahme der Anderungen der Antriebsregler aus- und wieder eingeschaltet werden mus.

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

- Voraussetzung: Schalter S1 ... S6 = OFF
Teilnehmeradresse mit L-C0350 verandern.
Ubernahme von Anderungen:

¢ Antriebsregler aus- und wieder einschalten
oder

¢ Befehl “Reset-Node” (L-C0358 = 1) per CAN-Master durchfiihren.
Indexermittlung: 24575 -Lenze-Codestelle (L-Cxxxx)

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 11.5-1
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Ubertragungsrate einstellen

11.5-2

Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Inbetriebnahme

Ubertragungsrate und Adresse einstellen

Ubertragungsrate per Schalter einstellen

[KBit/s] s7 S8 9
500 OFF OFF OFF
250 OFF OFF ON
125 OFF ON OFF
50 OFF ON ON
20 ON OFF ON

Beachten Sie, daB zur Ubernahme der Anderungen der Antriebsregler aus- und wieder eingeschaltet werden mus.

Ubertragungsrate per CAN-Master einstellen

- Voraussetzung: Schalter S1 ... S6 = OFF
Ubertragungsrate mit L-C0351 verdndern

Ubernahme von Anderungen:

¢ Antriebsregler aus- und wieder einschalten

oder

¢ Befehl “Reset-Node” (L-C0358 = 1) per CAN-Master durchfiihren.
Indexermittlung: 24575 - Lenze-Codestelle (L-Cxxxx)

Ubertragungsrate [KBit/s]

500 250

125

20

Wert in Codestelle L-C0351

0 1

2

EDSCAN-1.0-11/2002
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Inbetriebnahme
Erstmaliges Einschalten

11.5.3 Erstmaliges Einschalten

L]
1 Hinweis!
e Mit Codestelle C0356/x sind die Zeiten fur das zyklische

Senden einstellbar.

e Die mit L-Cxxxx gekennzeichneten Codestellen sind im

Antriebsregler gespeichert und vom CAN-Master Uber den

Index erreichbar.

Indexermittlung: 24575 - Lenze-Codestellennummer (L-Cxxxx)

e Das Grundgerat ist nur funktionsféhig, wenn HIGH-Pegel an

X3/28 anliegt (Reglerfreigabe tiber Klemme).

— Beachten Sie, daB die Reglersperre iber mehrere Quellen
gesetzt werden kann. Die Quellen wirken wie eine
Reihenschaltung von Schaltern.

— Wenn der Antrieb trotz Reglerfreigabe Uber X3/28 nicht
anlauft, Uberprifen Sie, ob noch liber eine andere Quelle
Reglersperre gesetzt ist. Eine andere Quelle kénnte die
&@D-Taste des Keypad sein.

Schritt |Vorgehensweise Bemerkungen

1. Netzspannung zuschalten |Das Grundgerét ist nach ca. 1 Sekunde betriebsbereit.
Die Reglersperre ist aktiv.

Reaktion des Grundgerites

® Die gruine LED blinkt.

® Keypad: (falls aufgesteckt)

2. Ggf. Ubertragungsge- Ubertragungsgeschwindigkeit (Systembus-Baudrate) L-C0351 mit Keypad oder
schwindigkeit einstellen |PC einstellen.
Anderungen werden erst nach dem Befehl “Reset-Node” (L-C0358 = 1) iiber-

nommen.
Lenze-Einstellung: 500 kBit/s
3. Systembus-Geratea- Systembus-Gerateadresse bei mehreren vernetzten Antriebsreglern
dresse einstellen ® {iber L-C0350 einstellen.

® an jedem Antriebsregler Uiber Keypad oder PC einstellen.
® im Netzwerk nur einmal verwenden.
Anderungen werden erst nach dem Befehl “Reset-Node” (C0358 = 1) iiber-

nommen.
Lenze-Einstellung: 1
4, Sie konnen jetzt mit dem Antriebsregler kommunizieren, d. h. alle Codes lesen und alle beschreibbaren
Codes verdndern.Ggf. Codes an Ihre Anwendung anpassen.
5. Sollwertquelle konfigu-  |L-C0412/1 = 20 ... 23:
rieren Sollwertquelle ist ein Wort des ProzeBdatenkanals 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 (iber ausgewahltes 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
. Antriebsregler iiber Klemme freigeben
10. Der Antrieb lauft jetzt.
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Datentransfer
11.6 Datentransfer
Master und Antriebsregler kommunizieren miteinander, indem sie Datentele-
gramme Uber den CAN-Bus miteinander austauschen. Der Nutzdatenbereich
des Datentelegramms enthélt entweder Netzwerkmanagementdaten, Parame-
terdaten oder ProzeBdaten.
Im Antriebsregler werden den Parameterdaten und ProzeBdaten unterschiedli-
che Kommunikationskanéle zugeordnet:
Telegrammtyp Kommunikationskanal
Parameterdaten Dies sind z. B. Parameterdaten- * Ermdglicht den Zugriff auf alle
(SDO, ¢ Betriebsparameter Kanal Lenze-Codes und auf den
Service-Data-Objects) o Djagnose-Informationen CANopen-Index.
e Motordaten ¢ Parameterdnderungen werden
Das Ubertragen der Parameter ist normalerweise automatisch im
in der Regel nicht so zeitkritisch Antriebsregler gespeichert
wie die Ubertragung der ProzeB- (L-C0003 beachten).
daten.
ProzeBdaten Dies sind z. B. ProzeBdaten-Ka- * Mit den ProzeBdaten kdnnen
(PDO, ¢ Sollwerte nal Sie den Antriebsregler steu-
Process-Data-Objects) o |stwerte ern.
Austausch zwischen Leitantrieb * Auf die ProzeBdaten kann der
und Antriebsregler in kiirzest Leitrechner direkt zugreifen.
méglicher Zeit notwendig. Kleine z. B. werden die Daten in der
Datenmengen, die zyklisch iiber- SPS direkt in den E/A-Bereich
tragen werden konnen. gelegt.
* ProzeBdaten werden

—nicht im Antriebsregler ge-
speichert.

—zwischen dem Leitsystem
und den Antriebsreglern
libertragen damit ein stén-
diger Austausch von aktuel-
len Ein- und Ausgangsdaten
erfolgt.

Abb. 11.6-1 Aufteilung von Parameterdaten und ProzeBdaten in unterschiedliche
Kommunikationskanéle
Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 11.6-1
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11.6.1

Identifier

Nutzdaten

11.6-2

Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Datentransfer
Aufbau des CAN-Datentelegramms

Aufbau des CAN-Datentelegramms

Control Field CRC Delimit. ACK Delimit.
Start RTR-Bit CRC Sequenz |ACK Slot| Ende
‘ Identifier ‘ ‘ Nutzdaten 0 ... 8 Byte ‘ T il
* Netzwerkmanagement
1Bit 11 Bit 1Bit| 6Bt ¢ elCUEE L) 15 Bit [1 Bif1 Bif1 Bif 7 Bit
* ProzeBdaten

In diesem Bereich werden 3 unterschiedliche Datentypen transportiert:
¢ Netzwerkmanagement-Telegramme (NMT)
—In den NMT-Nutzdaten sind Informationen zum Aufbau der Kommunika-
tion tiber den CAN-Bus.
¢ Parameterdaten (SDO)
— Die Nutzdaten dienen zur Parametrierung der Geréte.
* ProzeBdaten (PDO)
- Die in den Nutzdaten enthaltenen ProzeBdaten sind fiir schnelle, oft
zyklische Vorginge bestimmt (z. B. Drehzahlsoll und -istwert).

Abb. 11.6-2 Prinzipieller Aufbau des CAN-Datentelegramms

Das Identifier legt die Priorit4t der Nachricht fest. AuBerdem sind im CANopen hier
codiert:
e Die Gerateadresse (@ 5.6-3)

e Die Bestimmung, welche Nutzdaten Ubertragen werden.

Far die Verwendung der Nutzdaten gibt es 3 Unterscheidungen:

e Initialisierung:
Nutzdaten dienen zum Aufbau der Kommunikation tiber den CAN-Bus.

e Parametrierung:
Nutzdaten dienen der Parametrierung der Antriebsregler. Fur die
Lenze-Antriebsregler sind die Parameter unter den Codestellen (z.B. C0012
Hochlaufzeit) hinterlegt.

e ProzeBdaten:

Nutzdaten sind fir schnelle, oft zyklische Vorgange bestimmt (z.B.
Drehzahl-Sollwert und Drehzahl-Istwert)

EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Datentransfer

Die Kommunikationsphasen des CAN-Netzwerkes

11.6.2 Die Kommunikationsphasen des CAN-Netzwerkes

Lenze

11 Bit Identifier 2 Byte Nutzdaten

Abb. 11.6-3 Telegramm zum Umschalten der
Kommunikationsphase

Um zwischen den unterschiedlichen Kommunikationsphasen umschalten zu
kénnen, werden Telegramme mit dem Identifier O und 2 Byte Nutzdaten verwen-
det.

In Bezug auf die Kommunikation kennt der Antrieb drei Zustande:

Zustand Erlduterung
”Initialisation” Der Antrieb ist nicht am Datenverkehr auf dem Bus beteiligt. Dieser Zustand wird
(Initialisierung) nach dem Einschalten des Antriebsreglers erreicht. Weiterhin besteht die Mdglich-

keit durch die Ubertragung 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-Qperational” (iber.

”Pre-Operational” Der Antrieb kann Parametrierungsdaten empfangen. Die ProzeBdaten werden
(vor Betriebsbereit) ignoriert.

”Operational” Der Antrieb kann Parametrierungs- und ProzeBdaten empfangen.
(Betriebsbereit)

Die Umschaltung der Kommunikationsphasen wird von einem Busteilnehmer,
dem Netzwerkmaster, fir das gesamte Netzwerk vorgenommen.

Dieses kann auch durch einen Antriebsregler erfolgen. Hierzu ist dieser als Master
unter der Codestelle C0352 einzustellen.

Mit einer Verzdgerung nach dem Netzeinschalten wird einmalig ein Telegramm
gesendet, daB den gesamten Antriebsverbund in den Zustand "Operational” ver-
setzt.

Die Verzégerungszeit ist unter der Codestelle C0356/1 einstellbar.

Wenn bestimmte Kommandos Ubertragen werden, wird in einen anderen Zustand
gewechselt:

Kommando Netzwerkstatus

(hex) nach Ainderung Auswirkung auf ProzeB- bzw. Parameterdaten nach Zustandsénderung

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

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

80 xx Pre-Operational

Initialisierung aller Parameter im Feldbusmodul mit den gespeicherten Werten

81 x (entspricht “Reset-Node”)

Initialisation

Initialisierung kommunikationsrelevanter Parameter (CIA DS 301) im Feldbusmo-

82 x dul mit den gespeicherten Werten (entspricht “Reset Communication”)

Tab. 11.6-1  Zustandsénderungen
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Datentransfer
Die Kommunikationsphasen des CAN-Netzwerkes

Fir die Belegung der in der Spalte mit "xx” gekennzeichneten Bytes gilt folgen-
des:

® XX = 00pex:

Bei dieser Belegung werden durch das Telegramm alle angeschlossenen Gerate
angesprochen. Es kann eine Zustandsanderung flr alle Gerate gleichzeitig
durchgefiihrt werden.

o xx = Geriteadresse:

Wird eine Gerateadresse angegeben, so wird die Zustandsanderung nur flir das
Gerat mit der entsprechenden Adresse durchgeflhrt.

®
1 Hinweis!

Nur durch eine Zustandsanderung auf “Operational” ist eine
Kommunikation Uber die ProzeBdaten mdglich!

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

Sollen beispielsweise alle am Bus angeschlossenen Teilnehmer {iber einen CAN-Master in den
Kommunikationszustand “Operational” geschaltet werden, miissen Identifier und Nutzdaten im
Sende-Telegramm wie folgt eingestellt sein:

* Identifier: 00

¢ Nutzdaten: 8100 (hex)
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Datentransfer

ProzeBdatenkanal konfigurieren

11.6.3 ProzeBdatenkanal konfigurieren

Ein zyklischer ProzeBdatenkanal
CAN-IN1 und CAN-OUT1
(PDO = Process Data Objekt)

Lenze

ProzeBdaten sind Daten mit hoher Prioritat und auf hohe Geschwindigkeit beztg-
lich der Ubertragung und Bearbeitung optimiert.

Antriebsregler

ProzeBdatenkanal 1
zyklische ProzeBdaten
(Soll- und Istwerte)

CAN-IN1
————————————

CAN-OUTH
—_— -

|

O opg

]
@U

Leitsystem

Abb. 11.6-4 ProzeBdaten CAN-IN1 und CAN-OUT1 fUr Ubergeordnetes Leitsystem

Die ProzeBdaten tber CAN-IN1 und CAN-OUT1 sind fiir ein Ubergeordnetes

Leitsystem bestimmt.

EDSCAN-1.0-11/2002
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Ein ereignisgesteuerter
ProzeBdatenkanal mit wahlweise
einstellbaren Zyklen (PDO)
CAN-IN2, CAN-OUT2

Zyklische ProzeBdatenobjekte

Ereignisgesteuerte
ProzeBdatenobjekte

11.6-6

Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Datentransfer
ProzeBdatenkanal konfigurieren

Diese ProzeBdatenkandle sind fir den Datenaustausch von Antriebsregler zu An-
triebsregler bestimmt. Ein weiterer Einsatzfall dieser ProzeBdaten sind dezentrale
Ein- und Ausgangsklemmen. Auch tUbergeordnete Leitsysteme kdnnen diese Ka-
néle nutzen.

ProzeBdatenkanal 2
ereignisgesteuerte ProzeBdaten

CAN-IN2
Antriebsregler 1 — Antriebsregler 2

CAN-OUT2

CAN-IN2
—_—
CAN-OUT2

Abb. 11.6-5 Ereignisgesteuerte ProzeBdatenkanale mit einstellbaren Zyklen

Fir den schnellen Datenaustausch der Antriebsregler untereinander oder mit ei-
nem Ubergeordneten Leitsystem stehen drei ProzeBdatenobjekte flir Eingangsin-
formationen und drei ProzeBdatenobijekte fiir Ausgangsinformationen zur Verfu-
gung.

Mit diesen ProzeBdatenobjekten kann man einfache binare Signale wie z.B. Zu-
stdnde von digitalen Eingangsklemmen oder auch komplette Werte in 16 und
32 Bit wie z.B. analoge Signale Gibertragen.

Diese Datenobjekte sind als Funktionsblécke unter den Ein- und Ausgangen hin-
terlegt.

(Die "ProzeBdatenobjekte” (PDO) sind im Antriebsregler in Form von Funktions-
blécken CAN-INx und CAN-OUTx eingebunden).

[
1 Hinweis!
Die Ubertragung der Ausgangsdaten ereignisgesteuerter

ProzeBdatenkanale kann auch zyklisch mit einstellbarer Zeit
erfolgen (Einstellung mit C0356).

Fir schnellen zyklischen Datenverkehr steht ein ProzeBdatenobjekt fiir Eingangs-
signale und ein ProzeBdatenobjekt fir Ausgangssignale mit jeweils 8 Byte Nutz-
daten zur Verfligung.

Diese Daten sind flr Ubergeordnete Leitsysteme wie z.B. eine SPS bestimmt
(Funktionsblécke CAN-IN1 und CAN-OUT1).

Fir ereignisgesteuerten Datenverkehr stehen zwei ProzeBdatenobjekte flr Ein-
gangssignale und zwei ProzeBdatenobjekte fiir Ausgangssignale mit jeweils
8 Byte Nutzdaten zur Verfligung.

Die Daten werden immer dann Ubertragen, wenn sich ein Wert bei den Nutzdaten
andert. Diese ProzeBdatenobjekte sind insbesondere fiir den Datenaustausch
von Antriebsregler zu Antriebsregler und fir dezentrale Klemmenerweiterungen
geeignet.

Sie kénnen jedoch auch von einem Leitsystem genutzt werden (Funktionsblécke
CAN-IN2, CAN-IN3 und CAN-OUT2, CAN-OUT3).

EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Datentransfer

Zyklische ProzeBdatenobjekte

11.6.4 Zyklische ProzeBdatenobjekte

Synchronisation der zyklischen
ProzeBdaten

Lenze

Damit die zyklischen ProzeBdaten vom Antriebsregler gelesen werden kdnnen
bzw. die Antriebsregler die ProzeBdaten akzeptieren, ist ein zusatzliches speziel-
les Telegramm, das Sync-Telegramm erforderlich.

Das Sync-Telegramm ist der Triggerpunkt fiir die Datenlibernahme im Antriebs-
regler und leitet den Sendevorgang vom Antriebsregler ein. Fir eine zyklische
ProzeBdatenverarbeitung ist das Sync-Telegramm entsprechend zu generieren.

Sync-Telegramm Sync-Telegramm
' N
>
ProzeBdaten vom ProzeBdaten zum
Antriebsregler Antriebsregler

Abb. 11.6-6 Sync-Telegramm

Nach einem Sync-Telegramm werden die zyklischen ProzeBdaten von den An-
triebsreglern gesendet. Danach erfolgt der Datentransfer zu den Antriebsreglern,
die wiederum mit dem né&chsten Sync-Telegramm von den einzelnen Antriebsreg-
lern Gbernommen werden.

Alle weiteren Telegramme, wie z.B. Parameter oder die ereignisgesteuerten Pro-
zeBdaten werden asynchron, nach erfolgter Ubertragung von den Antriebsreglern
Ubernommen.

Die asynchronen Daten sind nicht in obenstehender Darstellung beriicksichtigt.
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Zyklische ProzeBdatenobjekte

Zyklisches . . "
P¥oze3daten-Telegramm zum Das ProzeBdaten-Telegramm zum Antrieb hat eine Nutzdatenldnge von 8 Byte.
Antrieb CAN-IN1 Es hat folgenden Aufbau (C0360 = 1):
Identifier Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte 8
Belegung der Nutzdaten
Byte Wortbelegung (16 Bit) einzelne Bitbelegung Zuordnung zu internen Signalen iiber
1 CAN-INT.W1 (LOW-Byte) CAN-IN1.BO ... 0410 (digital)
2 CAN-IN1.W1 (HIGH-Byte) CAN-IN1.B15 C0412 (analog)
3 CAN-INT.W2 (LOW-Byte) CAN-IN1.B16 ... 0410 (digital)
4 CAN-IN1.W2 (HIGH-Byte) CAN-IN1.B31 C0412 (analog)
5 CAN-INT.W3 (LOW-Byte)
C0412
6 CAN-IN1.W3 (HIGH-Byte)
7 CAN-IN1.W4 (LOW-Byte)
C0412
8 CAN-IN1.W4 (HIGH-Byte)

Die Bytes 5 und 6 bzw. 7 und 8 kdnnen gleichzeitig genutzt werden als

e 32 einzelne Binéarsignale
e 2 einzelne 16-Bit-Werte ("quasianaloges Signal”)
e ein Doppelwort (32 Bit)

Zyklisches
ProzeBdatentelegramm vom
Antrieb CAN-OUT1

Der Aufbau des ProzeBdatentelegramms vom Antrieb ist wie folgt:

Identifier || Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte 6 | Byte 7 | Byte 8
Belegung der Nutzdaten
Byte Wortbelegung (16 Bit) einzelne Bitbelegung Zuordnung zu internen Signalen iiber
1 CAN-OUT1.W1 (LOW-Byte) CAN-OUT1.BO ... C0417 (digital)
2 CAN-OUT1.W1 (HIGH-Byte) CAN-OUT1.B15 €0421/3 (analog)
3 CAN-OUT1.W2 (LOW-Byte)
4 CAN-OUT1.W2 (HIGH-Byte) Co421/4
5 CAN-OUT1.W3 (LOW-Byte)
6 CAN-OUT1.W3 (HIGH-Byte) C0421/5
7 CAN-OUT1.W4 (LOW-Byte)
8 CAN-OUT1.W4 (HIGH-Byte) C0421/6

Firdie Bytes 5, 6 bzw. 7. 8 kann eine Auswahl getroffen werden, ob eine Wortbele-
gung ("quasianaloges Signal”) wie der Drehzahl-Istwert oder eine einzelne Bitbe-
legung mit jeweils 16 einzelnen Binarsignalen oder eine Doppelwortbelegung
(32 Bit) wie der Winkel-Istwert vorgenommen wird.
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Ereignisgesteuerte ProzeBdatenobjekte

11.6.5 Ereignisgesteuerte ProzeBdatenobjekte

Ereignisgesteuerte . . . . . . .
meesdgtenobjekte wahlweise Die ereignisgesteuerten ProzeBdaten sind wie die zyklischen ProzeBdaten mit

mit einstellbarer Zykluszeit den einzelnen Funktionsblécken zu belegen.
Auch hier stehen jeweils 8 Byte fur ein Datenobjekt zur Verfigung.

Eine Ubertragung der Ausgangsdaten erfolgt immer dann, wenn sich innerhalb
der 8 Byte Nutzdaten ein Wert &ndert oder mit der unter der Codestelle C0356/1
fur CAN-OUT2 und 356/2 fiir CAN-OUT3 eingestellten Zykluszeit.

Fiir die Eingange kénnen entsprechende Uberwachungszeiten unter der Code-
stelle C0357/2 fir CAN-IN2 und C0357/3 fiir CAN-IN3 eingestellt werden.

Ereignisgesteuerte

ProzeBdatentelegramme Die ProzeBdatentelegramme zum Antrieb haben eine Nutzdatenlénge von 8 Byte

CAN-IN2 zum Antrieb und folgenden Aufbau:
Identifier Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte 8
Belegung der Nutzdaten
Byte Wortbelegung (16 Bit) einzelne Bitbelegung Zuordnung zu internen Signalen iiber
1 CAN-IN2.W1 (LOW-Byte) CAN-IN2.BO ... 0410 (digital)
2 CAN-IN2.W1 (HIGH-Byte) CAN-IN2.B15 C0412 (analog)
3 CAN-IN2.W2 (LOW-Byte) CAN-IN2.B16 ... €0410 (digital)
4 CAN-IN2.W2 (HIGH-Byte) CAN-IN2.B31 C0412 (analog)
5 CAN-IN2.W3 (LOW-Byte)
C0412
6 CAN-IN2.W3 (HIGH-Byte)
7 CAN-IN2.W4 (LOW-Byte)
C0412
8 CAN-IN2.W4 (HIGH-Byte)

Die Bytes 1 und 2 bzw. 3 und 4 kénnen gleichzeitig als 32 einzelne Binédrsignale,
als 2 einzelne 16-Bit-Datenworte ("quasianaloges Signal”) und als ein Doppelwort
(32 Bit) genutzt werden.

L]
1 Hinweis!
Der Aufbau der ProzeBdaten-Telegramme entsprechend fir den

ProzeBdatenkanal CAN1, wenn dieser ereignisgesteuert benutzt
wird (C0360 = 0).
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Ereignisgesteuerte
ProzeBdatentelegramme
CAN-OUT2 vom Antrieb

11.6-10
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Die ProzeBdatentelegramme vom Antrieb haben eine Nutzdatenlange von 8 Byte

und folgenden Aufbau:

Identifier Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte 7 | Byte 8
Belegung der Nutzdaten
Byte Wortbelegung (16 Bit) |[einzelne Bitbele- |Zuordnung zu internen Si-
gung gnalen iiber
Ereignisgesteuertes 1 CAN-OUT2.W1 (LOW-
ProzeBda_tentelegramm Byte) CAN-OUT2.B0 ... |C0418 (digital)
vom Antrieb CAN-0UT2 3 CAN-OUT2.W1 (HIGH- | CAN-OUT2.B15 C0421/7 (analog)
Byte)
3 CAN-0QUT2.W2 (LOW-
Byte)
4 CAN-0UT2.W2 (HIGH- Co421/8
Byte)
5 CAN-QUT2.W3 (LOW-
Byte)
6 CAN-0UT2.W3 (HIGH- C0421/9
Byte)
7 CAN-0UT2.W4 (LOW-
Byte) C0421/110
8 CAN-0UT2.W4 (HIGH-
Byte)
. - -
1 Hinweis!

Der Aufbau der ProzeBdaten-Telegramme entsprechend fiir den
ProzeBdatenkanal CAN1, wenn dieser ereignisgesteuert benutzt
wird (C0360 = 0).
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11.6.6 Adressierung

Das CAN-Bussystem ist nachrichten- und nicht teilnehmerorientiert. Jede Nach-
richt hat als eindeutige Kennung den Identifier. Bei CANopen wird eine Teilnehme-
rorientierung dadurch erreicht, daB3 es fir jede Nachricht nur einen Sender gibt.
Die Identifier werden automatisch aus den im Antriebsregler eingegebenen
Adressen berechnet. Ausnahme: Die Identifier des Netzwerkmanagements.

Nachricht Identifier) bei C0353/x = 0 Identifier) bei C0353/x = 1
(Quelle Systembus-Adresse ist (Quelle Systembus-Adresse ist
C0350) 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

ProzeBdatenka-  sync-gesteuert (C0360 512 + Adresse in C0350 384 + Adresse in C0354/1

nal zum Antrieb =1)

(CAN-IN1) zeitgesteuert (C0360 — 768 + Adresse in C0350 384 + Adresse in C0354/5
0)

ProzeBdatenka-  sync-gesteuert (CO360 384 + Adresse in C0350 384 + Adresse in C0354/2

nal vom Antrieb =1)

(CAN-OUT)  eitgesteuert (CO360 = 769 + Adresse in C0350 384 + Adresse in C0354/6
0)

ProzeBdatenkanal zum Antrieb (CAN- 640 + Adresse in C0350 384 + Adresse in C0354/3

IN2), zeitgesteuert

ProzeBdatenkanal vom Antrieb (CAN- 641 + Adresse in C0350 384 + Adresse in C0354/4

0UT2), zeitgesteuert

*) Mit Codestelle C0355/x werden die Systembus-ldentifier angezeigt.
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11.6.7 Parameterdatenkanal
Antriebsregler
Parameterkanal 1 Parameterkanal 2
schreiben schreiben
lesen lesen
Parameter
(Codestelle)
O
O
O
O | |
oot / \
Bediengerat PC
systembusféhig systembusfahig

Abb. 11.6-7 AnschluB von Geréten Uber zwei Parameterkanéle

Parameter sind Werte, die in den Lenze-Antriebreglern unter einer Codestelle ab-
gelegt werden. Parameter werden fir z.B. einmalige Anlageneinstellung oder bei
einem Wechsel von Materialien in einer Maschine vorgenommen.

Parameter werden mit niedriger Prioritét Gbertragen.

Mit den 2 Parameterkanélenist ein AnschluB von 2 verschiedenen Geraten flr die
Parametrierung méglich, z.B. gleichzeitiger AnschluB3 eines PCs und eines Be-
dienmoduls (@ 11.6-12).

Fir die Parametrierung stehen zwei getrennte Softwarekanéle zur Verfiigung, die
durch die Gerateadresse vorgegeben werden.
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Datentransfer
Parameterdatenkanal

Befehlscode

Index LOW-Byte, Index
HIGH-Byte

Lenze

Der Befehlscode enthilt die Dienste zum Schreiben und Lesen der Parameter
und die Information Uber die La4nge der Nutzdaten:

Der Aufbau des Befehlscodes:

Bit7 |Bit6 |Bit5 (Bit4 (Bit3 |Bit2 |[Bit1 |Bit0 |Bemerkung

(MSB) (LSB)
Dienst Command Specifier (cs) 0 Lange e s | Codierung der Nutzda-
Write Request 0 0 1 0 X X 1 1 ’:[;nlange in Bit 2 und Bit
Write Response 0 1 1 0 X X 0 0 [* 00=4Byte
Read Request 0 1 0 0 X X 0 0 |° 01=3Byte

* 10 =2 Byte

Read Response 0 1 0 0 X X 1 1 o 11=1Byte
Error Response 1 0 0 0 0 0 0 0

Beispiel:

Die haufigsten Parameter sind Daten mit 4 Byte (32 Bit) und 2 Byte (16 Bit) Daten-
lange:

Dienste 4 Byte (32 Bit) Daten |2 Byte (16 Bit) Daten |Block
hex dez hex dez hex | dez
Write Request 23pex 35 2Bpex 43 Schreiben nicht mdglich
(Parameter zum Antrieb senden)
Write Response 60pex 96 60pex 96

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

Read Request 40pex 64 40pex 64 40pex 64
(Anforderung zum Lesen eines Parame-
ters vom Antriebsregler)

Read Response 43pex 67 4Bpex 75 A pex 65
(Antwort auf die Leseanforderung mit
aktuellen Wert)

Error Response 80hex 128 80hex 128 80hex 128
(Der Antriebsregler meldet einen Kom-
munikationsfehler)

Die Auswahl des Parameters bzw. die Auswahl der Lenze-Codestelle erfolgt mit
diesen zwei Byte nach der Formel:

Index = 24575 - Lenze Codenummer

Beispiel:

Der Parameter C0012 (Hochlaufzeit) soll angesprochen werden:
24575 - 12 = 24563 = 5FF3pex

Nach dem linksbindigen Intel-Datenformat sind die Eintrdge dann wie folgt (siehe
Beschreibung des Datenformates auf dem CAN-Bus):

Index LOW-Byte = F3jex

Index HIGH-Byte = 5F¢x
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Subindex

Data 1 bis Data 4

Fehler

11.6-14
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Parameterdatenkanal

Ein Subindex ist ein Tabellenplatz eines Parameters unter dem Index.
Beispiel:

Klemme X5/A1, Subcode 1 unter dem Parameter C0117 soll angesprochen wer-
den.

Index = 24575 - 117 = 5F8A ¢« (Index LOW-Byte = 8A, Index HIGH-Byte = 5F)
Subindex = 1

Wird ein Parameter angesprochen, der keinen Subindex hat, muB hier eine 0 ein-
getragen werden.

Der zu Ubertragende Wert in bis zu 4 Byte.

Die Parameter sind in unterschiedlichen Formaten abgelegt. Das gebrauchlich-
steist das Fixed-32-Format. Dieses ist ein Festkommaformat mit 4 Nachkomma-
stellen. Fir den Anwender ist hierbei zu beachten, daB diese Parameter mit
10.000 multipliziert werden missen. Die Beschreibung und Zuordnung der einzel-
nen Formate stehen in der Codetabelle.

Befehlscode = 128 = 80pex

Bei einem Fehler wird vom Antrieb eine Error-Response generiert. Dabei wird im
Nutzdatenteil in Data 4 immer eine 6 und in Data 3 ein Fehlercode Ubertragen.

Mégliche Fehlercodes:

Befehlscode Data 3 Data 4 Bedeutung
80hex 6 6 falscher Index
80hex 5 6 falscher Subindex
80hex 3 6 Zugriff verweigert
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Datentransfer

Beispiele zum Parameterdatentelegramm

11.6.8 Beispiele zum Parameterdatentelegramm

Parameter lesen

Lenze

Die Kuhlkorpertemperatur (Wert von 43 °C) C061 soll vom Antriebsregler mit der
Gerateadresse 5 Uber Parameterkanal 1 gelesen werden.

e Berechnung Identifier

Identifier vom Parameterkanal 1 zum Antriebs- |= 1536 + Geréteadresse
regler

Identifier =1536 + 5 = 1541

e Kommando Read Request (Anforderung zum Lesen eines Parameters vom
Antriebsregler)

[kommando [= 40pex

e Berechnung des Index

Index = 24575 - Codestellennummer - 2000 Index = 24575 - 61 - 2000 - 0 = 24514 = 5FC2pey
(PS-1)

Telegramm zum Antrieb:

Identifier Kom- Index Low | Index High | Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4
mando Byte Byte
1541 40nex C2hex 5Fhex 00 00 00 00 00

Telegramm vom Antrieb

Identifier:
Parameterkanal 1 vom Antriebsregler (=1408) + Gerateadresse = 1413

Kommando:
Read Response Antwort auf die Leseanforderung mit dem aktuellen Wert = 43,

Index der Leseanforderung:
5FC2;ex

Subindex:
0

Datal bis Data 4:
00 06 8F BO = 430.000 = 430.000 : 10.000 =43 °C

Identifier Kom- Index Low |Index High | Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4
mando Byte Byte
1413 43pex C2hex 5Fhex 00 BOhex 8Fhex 06hex 00
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Datentransfer
Beispiele zum Parameterdatentelegramm

Parameter schreiben Die Hochlaufzeit C0012 (Parametersatz 1) vom Antriebsregler mit der Geratea-

dresse 1 soll GUber Parameterkanal 1 auf 20 s verandert werden.
e Berechnung Identifier

Identifier vom Parameterkanal 1 zum Antriebs- |= 1536 + Geréteadresse
regler

Identifier =1536 + 1 = 1537

e Kommando Write Request (Parameter zum Antrieb senden)

[kommando [= 23pex

e Berechnung des Index

Index = 24575 - Codestellennummer - 2000 Index = 24575 - 12 - 2000 V 0 = 24563 = 5FF3je
(PS-1)

e Subindex: 0
e Berechnung Hochlaufzeit

|Wert fiir Hochlaufzeit [20's - 10.000 = 200.000 = 00 03 0D 40pex

e Telegramm zum Antrieb

Identifier Kom- Index Low |Index High | Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4
mando Byte Byte
1537 23hex F3hex 5Fhex 00 40nex 0Dpex 03hex 00

Antwort des Antriebes bei fehlerfreier Ausfihrung

Identifier Kom- Index Low |Index High | Subindex Data 1 Data 2 Data 3 Data4
mando Byte Byte
1409 60nex F3hex 5Fhex 00 00 00 00 00

Identifier Parameterkanal 1 vom Antriebsregler = 1408 + Gerateadresse = 1409

Kommando = Write Response (Antwort des Antriebsreglers (Quittierung)) = 60,
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Datentransfer

Beispiele zum Parameterdatentelegramm

Blockparameter lesen

Lenze

Eine Software-Erzeugniskennziffer (EKZ, Codestelle L-C0200) des Lenze-Pro-
duktes 8200 vector soll aus dem Parametersatz 1 gelesen werden. Die EKZ hat
eine Lange von 14 alphanumerischen Stellen. Sie wird deshalb als Blockparame-
ter libertragen. Bei der Ubertragung von Blockparametern wird die gesamte Da-
tenbreite vom 2. - 8. Byte genutzt.

Das Kommandobyte (1. Byte) enthalt wahrend der Ubertragung der Nutzdaten ei-
nen Eintrag (40hex bzw. 414¢y), um

— das Ende der Blockubertragung signalisieren zu kénnen
— den néchsten Block anfordern zu kénnen.

e Anforderung der Codestelle L-C0200

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
40nex 37hex 5Fhex 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 = 5F37}ex

e Antwort mit Angabe der Blocklange (14 Zeichen)

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
Apex 37hex 5Fhex 00 OEpex 00 00 00

1. Byte: 41 Read Response. Der Eintrag von 41y,¢ Weist darauf hin, daB es sich um ein Blocktelegramm handelt.
2./3. Byte: s.0.
5. Byte: OE (=144¢,) Datenlénge 14 Zeichen (ASCII-Format)

e Anforderung des ersten Datenblocks

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
60nex 00 00 00 00 00 00 00
1. Byte: 60pex
Write Response (Quittierung) mit Zugriff auf die Byte 2 - 8.
Hinweis:

Die einzelnen Blicke werden der Reihe nach getoggelt*, d.h. zuerst erfolgt die Anforderung mit Kommando 60y
(=0110 0000p;,), danach mit Kommando 70ey (=0111 0000p;;), dann wieder mit 60y, usw. Aquivalent dazu verhélt
sich die Antwort, die zwischen den Anforderungen durch ein Toggelbit alternierendes Verhalten aufweist. Der Vorgang
wird durch das Kommando 11y¢¢ (Bit 0 wird gesetzt, siehe unten) beendet.

*Toggelbit = Bit 4 (Zahlweise beginnend bei 0)

e Antwort
1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
00 38hex 32hex 53hex 38hex 32hex 3Thex 32hex

[2. Byte - 8. Byte, ASCII-Darstellung ergibt: 82582 1 2 |

e Anforderung des zweiten Datenblocks

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

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

e Antwort zweiter Datenblock mit Endekennung

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
1hex 56hex 5Fhex 3Thex 34hex 30hex 30hex 30hex

1. Byte: 11 letzte Ubertragung des Datenblocks
2.Byte - 8.Byte:V_14000
Das Ergebnis der Datenblockiibertragung ist: 8258212V_14000
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Implementierte CANopen-0bjekte

11.7 CANopen-Objekte und Lenze-Codestellen

11.7.1 Implementierte CANopen-Objekte

1000r—.: Der CANopen Index 1000y« gibt das Gerateprofil fiir dieses Gerat an. AuBerdem

Devi';g"-',-ype kdnnen hier noch zusétzliche Informationen, die im Geréateprofil selber definiert
sind, untergebracht werden. Wird nach keinem speziellen Geréateprofil gearbeitet,
so ist der Inhalt 0000y,ex (2175IB).

Index [e] |Subindex Name Datentyp Wertebereich |Rechte
1000 0 Device type U32 0..2% ) 0

Bitbelegung in den Telegrammdaten

5. Byte \ 6. Byte \ 7. Byte \ 8. Byte
U32
LSB MSB
Gerate-Profil-Nummer Zusatzliche Informationen

11.7.2 Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen

Systembus Knotenadresse C0350 Wert Bemerkung

C0350 1 (Lenze-Einstellung) ... 63 [ C0350 ermdglicht die Adressierung aller Datenobjekte (Parameter-
und ProzeBdatenkanile).

¢ Kommunikation zwischen den Systembus-Teilnehmern (iber ereignis-
gesteuerten ProzeBdatenkanal:

— Werden die Antriebsregler mit liickenlosen, steigenden Adressen
versehen, sind die ereignisgesteuerten Datenobjekte so geschal-
tet, daB die Kommunikation zwischen den Antriebsreglern moglich
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-0UT2 Antriebsregler 2 — CAN-IN2 Antriebsregler 3
¢ Kommunikation zwischen den Systembus-Teilnehmern tiber zykli-
schen, synchronisierten ProzeBdatenkanal:

— Der Austausch synchronisierter ProzeBdaten CAN-IN1 und CAN-
OUT1 (C0360 = 1) von Antriebsregler zu Antriebsregler ist mog-
lich, wenn ein Systembus-Teilnehmer das Sync-Telegramm sen-
den kann (z. B. Lenze-Servo-Umrichter 9300).

 Anderungen werden nur iibernommen nach einer der folgenden

Aktionen:

— Netzschalten

— Befehl "Reset-Node” iiber das Bussystem

— Reset-Node iiber C0358

Systembus Ubertragungsrate C0351 Wert [kBit/s] Bemerkung
co3s1 0 500 (Werksabgleich) Anderungen mit C0003 speichern.
1 250 Pie Auswirkungen der Einstellung werden nur nach folgenden Aktionen
libernommen:
2 125 * einem erneuten Netzeinschalten
3 50 * einem Befehl "Reset-Node” iiber das Bussystem
2 1000 ¢ einem Reset-Node durch Codestelle C0358

(wird zur Zeit vom Funkti-
onsmodul E82ZAFCC100
unterstiitzt)

5 20
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Konfiguration

Systembus-Teilnehmer C0352

Selektive Adressierung der
einzelnen ProzeBdatenobjekte

C0353, C0354

Identifier C0355

11.7-2

Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen

€0352 Wert Bemerkung
0 Slave (Lenze-Einstellung) ¢ Ein Antriebsregler muB zum Master bestimmt werden, wenn inner-
halb eines Systembus-Netzwerks der Datenaustausch zwischen den
Antriebsreglern ohne iibergeordnetes Leitsystem erfolgen soll.
¢ Die Masterfunktionalitét ist nur fir die Initialisierungsphase des
Antriebssystems erforderlich.
* Der Master andert den Zustand von Pre-Operational nach Operatio-
1 Master nal.
¢ Der Datenaustausch iiber die ProzeBdatenobjekte ist nur im Zustand
Operational mdglich.
¢ Fir die Initialisierungsphase ist eine Boot-Up-Zeit (C0356/1) fiir den
Master einstellbar.
€0353 Wert Bemerkung
€0353/1 0 Adressen aus C0350 |Ist mit der Codestelle C0350 keine gewiinschte Datenverteilung még-
(AdreBvor- (Lenze-Einstellung) |lich, kann jedes ProzeBdatenobjekt mit einer eigenen Adresse aus
wahl CAN1 1 Adresse fiir CAN-IN1 C0354 versehen werden. Hierbei miissen die anzusprechenden Date-
bei Sync- aus C0354/1 neingangsobjekte mit dem Identifier des Datenausgangsobjektes (iber-
Steuerung) Adresse fiir CAN- einstimmen. Der Identifier ist ein CAN-spezifisches Zuordnungskriterium
OUT1 aus C0354/2 fl_Jr eine Nachr_l_cht. Werden Frem_dgerz_ate wie z. B dezentrale_ qlgltale
Ein- und Ausgénge verwendet, sind die resultierenden Identifier zu
€0353/2 0 Adressen aus C0350 | peachten.
(AdreBvor- (Lenze-Einstellung) |e  Anderungen werden nur iibernommen nach einer der folgenden
wahl CAN2) [ Adresse fiir CAN-IN2 | Aktionen:
aus C0354/3 — Netzschalten
Adresse flir CAN- — Befehl "Reset-Node” {iber das Bussystem
0UT2 aus C0354/4 — Reset-Node iiber C0358
C0353/1 0 Adressen aus C0350 [* Uber C0355 sind die resultierenden Identifier abrufbar.
(AdreBvor- (Lenze-Einstellung)
wahl CAN1 T4 Adresse fiir CAN-IN1
bei Erelgnls- aus C0354/5
oder Zeit- Adresse fiir CAN-
Steuerung) OUTH aus C0354/6
C0355 Zuordnung Bemerkung
€0355/1 Identifier CAN-IN1 C0355 ist eine Anzeigecodestelle fiir die resultierenden Identifier. Hier
€0355/2 \dentifier CAN-OUT1 konnen keine Werte vorgegeben werden.
C0355/3 |dentifier CAN-IN2 Die Identifier berechnen sich jeweils aus dem Basisidentifier und der
C0355/4 Identifier CAN-0UT2 %xlﬂgegnA(Xgrs:ss;‘:rruﬂle gérrlz:rlwrt\ﬁng;r)ozeBdatenobjekten (siehe Kapitel
C0355/5 _|Identifier CAN-IN3 pen, g '
C0355/6 Identifier CAN-OUT3
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen

Zeiteinstellungen C0356/x

Uberwachungszeiten C0357

Reset-Node C0358

Lenze

€0356/x

Bedeutung

C0356/1

Zeiteinstellung fiir das Boot-Up des Masters (nur giiltig, wenn C0352 = 1)

In der Regel ist hier die Lenze-Einstellung ausreichend.

Sind mehrere Antriebsregler im Verbund, ohne daB ein {ibergeordnetes Leitsystem die Initialisierung
des CAN-Netzwerkes tibernimmt, muB dieses durch einen Antriebsregler erfolgen. Hierzu aktiviert der
Master zu einem bestimmten Zeitpunkt einmalig das gesamte CAN-Netzwerk und startet damit die

ProzeBdateniibertragung.

(Zustandsanderung von Pre-Operational nach Operational).
Hier wird der Zeitpunkt eingestellt, wann nach dem Netzeinschalten diese Aktivierung erfolgt.

C0356/2

Zykluszeit fiir das ProzeBdaten-Ausgangsobjekt CAN-OUT2.
e C0356/2 = 0: ereignisgesteuerte ProzeBdatentibergabe;
das ProzeBdaten-Ausgangsobjekt wird nur dann gesendet, wenn sich ein Wert im

Ausgangsobjekt andert
e 00356/2 > 0:

das Senden des ProzeBdatenobjektes CAN-OUT2 erfolgt mit der hier eingestellten Zykluszeit

C0356/3

Zykluszeit fiir das ProzeBdaten-Ausgangsobjekt CAN-OUT3.
e (C0356/3 = 0: ereignisgesteuerte ProzeBdatentibergabe;
das ProzeBdaten-Ausgangsobjekt wird nur dann gesendet, wenn sich ein Wert im

Ausgangsobjekt andert
e 00356/3 > 0:

das Senden des ProzeBdatenobjektes CAN-OUT3 erfolgt mit der hier eingestellten Zykluszeit

C0356/4

CAN delay

Wartezeit nach dem Einschalten des Antriebsreglers bis ProzeBdaten gesendet werden kénnen.

€0357

Anzeige

Bemerkung

€0357/1
C0357/3

Uberwachungszeit CAN-IN1

(gliltig bei CO360 = 1)

Uberwachen der ProzeBdaten-Eingangsobjekte, ob in der hier definierten

Zeit ein Telegramm eingegangen ist:

¢ Wird innerhalb der eingestellten Zeit ein Telegramm empfangen, wird
die zugehdrige Uberwachungszeit zuriickgesetzt 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

Uberwachungszeit CAN-IN2

Uberwachen der ProzeBdaten-Eingangsobjekte, ob in der hier definierten

Zeit ein Telegramm eingegangen ist:

¢ Wird innerhalb der eingestellten Zeit ein Telegramm empfangen, wird
die zugehdrige Uberwachungszeit zuriickgesetzt 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

inaktiv/Reset-Node durch-
gefiihrt

Reset-Node starten

 Anderung der Ubertragungsrate, Anderung der Adressen der ProzeB-
datenobjekte oder der Gerédteadresse werden erst nach einem Reset-
Node giiltig.

¢ Ein Reset-Node kann ebenfalls erfolgen durch
— erneutes Netzeinschalten
— Reset-Node (iber das Bussystem

EDSCAN-1.0-11/2002

11.7-3




Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

CANopen-0bjekte und Lenze-Codestellen
Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen

Anzeige Systembus-Status C0359 Wert Bemerkung
C0359 0 Operational In diesem Zustand ist das Bussystem voll funktionsfahig.
1 Pre-Operational Hierbei konnen nur Parameter (Codestellen) (iber das Bussystem iiber-

tragen werden. Ein Datenaustausch von Antriebsregler zu Antriebsregler
ist nicht moglich. Um in den Zustand Operational zu kommen, muB ein
Netzwerkmanagement-Telegramm auf den Bus ausgegeben werden .
Eine Zustandsanderung 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 Zustandsénderung fiir den gesamten Antriebsverbund
vorgenommen.

Mit der Codestelle C0358 Reset-Node (Voraussetzung: C0352 = 1).

Mit dem bindren Eingangssignal Reset-Node, welches z.B. bei entspre-
chender Konfigurierung mit der Codestelle C0364 (iber 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 dafiir kann sein:

ein fehlender BusabschluB

ein nicht ausreichende Abschirmung

Potentialunterschiede der Masseanbindung der Steuerelektronik

eine zu hohe Buslast

Antriebsregler ist nicht am Bus angeschlossen

3 Bus-Off Die Haufigkeit der fehlerhaften Telegramme hat den Antriebsregler dazu
veranlaBt, sich vom Bus abzukoppeln. Ein Zuschalten in den Zustand
Pre-Operational ist mdglich durch:

ein Trip-Reset

ein Node-Reset

erneutes Netzschalten
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Anhang
Codetabelle

11.8 Anhang
11.8.1 Codetabelle

So lesen Sie die Codetabelle

Spalte Abkiirzung Bedeutung
Code Cxoox Code Cxxxx ¢ Parameterwert des Code kann in jedem Parametersatz unterschiedlich
1 Subcode 1 von Cxxxx definiert sein
2 Subcode 2 von Cxxx ¢ Parameterwert wird sofort ibernommen (ONLINE)
* Parameterwert des Code ist in allen Parametersétzen gleich
Keypad E82ZBC Geénderter Parameter des Code oder Subcode wird nach Driicken von
{ibernommen
Keypad XT EMZ9371BC Geénderter Parameter des Code oder Subcode wird nach Driicken von
{ibernommen
Keypad E82ZBC Geénderter Parameter des Code oder Subcode wird nach Driicken von
{ibernommen, wenn der Regler gesperrt ist
Keypad XT EMZ9371BC Geénderter Parameter des Code oder Subcode wird nach Driicken von
iibernommen, wenn der Regler gesperrt ist
(A) Code, Subcode oder Auswahl nur verfiighar bei Betrieb mit Application-1/0
uSE- Code ist in der Lenze-Einstellung im USER-Menii enthalten
Bezeichnung Bezeichnung des Code
Lenze Lenze-Einstellung (Wert bei Auslieferung oder nach Wiederherstellen des Lieferzustands mit C0002)
> Die Spalte "WICHTIG” enthalt weitere Information
Auswahl 1 {%} 99 |min. Wert {Einheit} max. Wert
WICHTIG - Kurze, wichtige Erlduterungen
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Anhang
Codetabelle
Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
€0005 Feste Konfiguration 0 Anderung von C0005 wird in den entspre-
analoge Eingangssi- chenden Subcode von C0412 kopiert. Freie
gnale 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
Eingénge in C0410 l6schen

* Frequenzeingang mit C0425 und C0426 kon-

figurieren
0 Sollwert fiir Drehzahlsteuerung tber X3/8 oder X3/1U,
X3/11
1 Sollwert fiir Drehzahlsteuerung tber X3/8 mit Soll-
wertsummation iiber Frequenzeingang
2 Sollwert fiir Drehzahlsteuerung (ber Frequenzeingang
mit Sollwertsummation iber X3/8
3 Sollwert fiir Drehzahlsteuerung (iber Frequenzeingang,
Drehmomentbegrenzung iiber X3/8 (Leistungsregelung)
4 Sollwert fiir sensorlose Drehmomentregelung (iber Nur aktiv, wenn C0014 = -5- (Drehmomentvor-
X3/8, Drehzahlklammerung iiber C0011 gabe)
5 Sollwert fiir sensorlose Drehmomentregelung (iber
X3/8, Drehzahlklammerung (ber Frequenzeingang
6 Geregelter Betrieb; Sollwert iiber X3/8 mit digitaler
Riickflihrung iiber Frequenzeingang
7 Geregelter Betrieb; Sollwert (iber Frequenzeingang
X3/E1 mit analoger Riickfiihrung iiber X3/8
200 Alle digitalen und analogen Eingangssignale kommen | Setzt C0410/x = 200 und C0412/x = 200

vom Feldbus-Funktionsmodul auf FIF (z. B. INTERBUS
oder PROFIBUS-DP)

255 In C0412 wurde frei konfiguriert Nur Anzeige
€0005 nicht andern, da Einstellungen in C0412
verlorengehen kdnnen
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Anhang

Codetabelle

Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl

C0135

Antriebsregler-Steu-
erwort (Parameterka-
nal)

Bit Belegung

¢ Steuerung des Antriebsreglers (iber Parame-
terkanal. Die wichtigsten Steuerbefehle sind
in Bitbefehlen zusammengefaBt

* (0135 ist mit dem Keypad nicht veranderbar

100 JOG1, JOG2, JOG3 oder C0046
(NSET1-J0G1/3, NSET1-J0G2/3)
00 C0046 aktiv
01 JOGT (C0037) aktiv
10 JOG2 (C0038) aktiv
11 JOG3 (C0039) aktiv

2 Aktuelle Drehrichtung (DCTRL1-CW/CCW)
0 nicht invertiert
1 invertiert

3 Quickstop (DCTRL1-QSP)
0 nicht aktiv
1 aktiv

4 Hochlaufgeber stoppen (NSET1-RFG1-STOP)
0 nicht aktiv
1 aktiv

5 Hochlaufgebereingang = 0 (NSET1-RFG1-0)
0 nicht aktiv
1 aktiv (Ablauf an C0013)

RFG1 = Hochlaufgeber Hauptsollwert

6 UP-Funktion Motorpoti (MPOT1-UP)
0 nicht aktiv
1 aktiv

7 DOWN-Funktion Motorpoti (MPOT1-DOWN)
0 nicht aktiv
1 aktiv

8 reserviert

9 Reglersperre (DCTRL1-CINH)
0 Regler freigegeben
1 Regler gesperrt

10 TRIP-Set (DCTRL1-TRIP-SET) Setzt im Antriebsregler Storung “externer Feh-
ler” (EE- , LECOM-Nr. 91)
11 TRIP-Reset (DCTRL1-TRIP-RESET)
0 =1 Flanke bewirkt TRIP-Reset
13112 Parametersétze umschalten
(DCTRL1-PAR2/4, DCTRL1-PAR3/4)
00 PAR1
01 PAR2
10 PAR3
11 PAR4
14 Gleichstrombremse (MTCRL1-DCB)
0 nicht aktiv
1 aktiv
15 reserviert

Lenze
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Anhang
Codetabelle

Code

Einstellmdglichkeiten

Nr.

Bezeichnung

Lenze Auswahl

WICHTIG

€0150°

Antriebsregler-Sta-
tuswort 1 (Parame-
terkanal)

Bit

Belegung

0

Abbildung von C0417/1

1

Impulssperre (DCTRL1-IMP)
Leistungsausgénge freigegeben
Leistungsausgénge gesperrt

Abbildung von C0417/3

Abbildung von C0417/4

Abbildung von C0417/5

Abbildung von C0417/6

o|lo|b|lw|N

Ausgangsfrequenz = 0 (DCTRL1-NOUT=0)
falsch
wahr

Reglersperre (DCTRL1-CINH)
Regler freigegeben
Regler gesperrt

111101918
0000
0001

0010
0011
0100
0101
0110
0111
1000

Gerétezustand
Gerate-Initialisierung

Netzspannung aus (bei externer Versorgung des Steu-
erteils des Antriebsreglers)

Einschaltsperre

Betrieb gesperrt
Fangschaltung aktiv
Gleichstrombremse aktiv
Betrieb freigegeben
Meldung aktiv

Storung aktiv

12

Ubertemperatur-Warnung (DCTRL1-OH-WARN)
keine Warnung
Omax - 5 °C erreicht

13

Zwischenkreis-Uberspannung (DCTRL1-0V)
keine Uberspannung
Uberspannung

14

Abbildung von C0417/15

15

Abbildung von C0417/16

¢ Abfrage des Antriebsregler-Status (iber Para-
meterkanal. Die wichtigsten Statusinforma-
tionen sind als Bitmuster zusammengefaBt

¢ Einige Bits sind frei mit internen Digitalsigna-
len verkniipfbar

¢ Konfiguration in C0417

* Im Keypad: Nur Anzeige (hexadezimal)

C0350*

Systembus-Knotena-
dresse

{n 63

Anderung wird nach Befehl "Reset-Node” wirk-
sam

C0351*

Systembus-Baudrate

500 kbit/s

250 kbit/s

125 kbit/s

50 kbit/s

1000 kbit/s (nur Funktionsmodul E82ZAFCC100)

20 kbit/s

Anderung wird nach Befehl "Reset-Node” wirk-
sam

C0352*

Konfiguration
Systembus-Teilneh-
mer

olo|~lw|N]|=]|O

Slave

—_

Master

Anderung wird nach Befehl "Reset-Node” wirk-
sam

C0353*

Quelle Systembus-
Adresse

Quelle der Adresse fiir Systembus ProzeBdaten-
kanéle

CAN1 (Sync)

N

CAN2

w

CAN1 (Zeit)

€0350 ist Quelle
C0354 ist Quelle

Wirksam bei Sync-Steuerung (C0360 = 1)

Wirksam bei Ereignis- bzw. Zeit-Steuerung
(C0360 = 0)

11.8-4
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Anhang
Codetabelle
Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
C0354* | Selektive Systembus- 0 {1} 513 | Einzeladressierung der Systembus-ProzeBdate-
Adresse nobjekte
1 | CAN-IN1 (Sync) 129 Wirksam bei Sync-Steuerung (C0360 = 1)
2 [CAN-OUT1 (Sync) 1
3 | CAN-IN2 257
4 | CAN-0UT2 258
5 [CAN-IN1 (Zeit) 385 Wirksam bei Ereignis- oder Zeit-Steuerung
6 |CAN-OUTT (Zeit) 386 (C0360 = 0)
C0355* | Systembus-Identifier 0 {1} 2047 | Nur Anzeige
1 [ CAN-IN1 Identifier von CAN1 bei Sync-Steuerung (C0360
2 | CAN-0UTH =1
3 | CAN-IN2
4 | CAN-0UT2
5 [ CAN-IN1 Identifier von CAN1 bei Ereignis- oder Zeit-
6 | CAN-0UT1 Steuerung (C0360 = 0)

C0356* |Systembus Zeitein-
stellungen

1 [boot up 3000 |0 {1 ms} 65000 | Notwendig fiir CAN-Verbund ohne Master

2 | Zykluszeit CAN-OUT2 0 0 = ereignisgesteuerte ProzeBdateniibergabe
> 0 = zyklische ProzeBdateniibergabe

3 | Zykluszeit CAN-OUT1 0 0 und C0360 = 0: ereignisgesteuerte ProzeBda-
teniibergabe
> 0 und C0360 = 1: zyklische ProzeBdateniiber-
gabe

4 [CAN delay 20 Wartezeit bis zum Beginn des zyklischen Sen-

dens nach dem boot-up

€0357* [ Systembus Uberwa-
chungszeiten

1 | CAN-IN1 (Sync) 0 0 {1 ms} 65000 | aktiv, wenn C0360 = 1
= Uberwachung inaktiv TRIP CE1 bei Kommunikationsstdrung
2 [ CAN-IN2 0 TRIP CE2 bei Kommunikationsstdrung
3 | CAN-IN1 (Zeit) 0 aktiv, wenn C0360 = 0
TRIP CE3 bei Kommunikationsstdrung
C0358*  |Reset-Node 0 0 ohne Funktion Systembus Reset-Knotenpunkt einrichten
1 Systembus reset
C0359* |Status Systembus 0 Operational Nur Anzeige
1 Pre-Operational
2 Warning
3 Bus-0ff
C0360* |Steuerung ProzeBda- 1 0 Ereignis- bzw. Zeitsteuerung
tenkanal CAN1 1 Sync-Steuerung
C0370*  |Fernparametrierung 0 deaktiviert Kann mit Bus-Funktionsmodulen auf FIF nur ge-
tiber Systembus lesen werden
(CAN) aktivieren 1..63 aktiviert entsprechende CAN-Adresse 1 = CAN-Adresse 1
63 = CAN-Adresse 63
255 Kein Systembus (CAN) vorhanden Nur Anzeige
C0372*  |ldentifizierung Funkti- 0 kein Funktionsmodul Nur Anzeige
onsmodul 1 Standard-1/0 oder AS-i
2 Systembus (CAN)
6 anderes Funktionsmodul auf FIF
z. B. Application-1/0, INTERBUS, ...
10 keine giiltige Erkennung

Lenze EDSCAN-1.0-11/2002 11.8-5



Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Anhang
Codetabelle

Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
c0410 Freie Konfiguration Verknipfung digitaler Signalquellen mit internen Digitalsignalen Eine Auswahl in C0007 wird in den entspre-
digitale Eingangssi- chenden Subcode von C0410 kopiert. Ande-
gnale rung von C0410 setzt C0007 = 255!
1 |NSET1-JOG1/3 1 Digitaler Eingang X3/E1 Auswahl Festsollwerte
NSET1-J0G1/3/5/7 €0410/1C0410/2C0410/33 aktiv
(A) Low Low LOw C0046
HIGH LOW LOW JOG1
2 [NSET1-J0G2/3 2 Digitaler Eingang X3/E2 LOW HIGH LOW Jog2
NSET1-J0G2/3/6/7
® HIGH HIGH  HIGH J0G7
3 [DCTRL1-CW/CCW 4 Digitaler Eingang X3/E4 CW = Rechtslauf LOwW
CCW = Linkslauf HIGH
4 [DCTRL1-QSP 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Quickstop (tiber 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 fiir Hauptsollwert auf ”0”
setzen
7 |MPQT1-UP 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Motorpotifunktionen
8 [MPOT1-DOWN 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
9 [reserviert 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) 255 nicht &ndern!
10 |DCTRL1-CINH 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Reglersperre (iiber Klemme LOW-aktiv)
11 |DCTRL1-TRIP-SET 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Externe Storung (iber Klemme LOW-aktiv)
12 | DCTRL1-TRIP-RESET 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Storung zuriicksetzen
13 |DCTRL1-PAR2/4 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) Parametersatz umschalten
(nur mdglich bei C0988 = 0)
€0410/13 und C0410/14 miissen in allen
verwendeten Parametersétzen die gleiche
Quelle haben. Sonst kann nicht zwischen
den Parametersédtzen umgeschaltet werden
(Fehlermeldung CE5 oder CE7).
14 |DCTRL1-PAR3/4 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) C0410/13 C0410/14 aktiv
Low Low PAR1
HIGH Low PAR2
Low HIGH PAR3
HIGH HIGH PAR4
15 [MCTRL1-DCB 3 Digitaler Eingang X3/E3 Gleichstrombremse
16 (A) [PCTRL1-RFG2- LOADI 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) ProzeBregler-Istwert (PCTRL1-ACT) auf ProzeB-
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 ProzeBregler ausschalten
19 [PCTRL1-0FF 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) ProzeBregler ausschalten
20 |reserviert 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) 255 nicht andern!
21 |PCTRL1-STOP 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) ProzeBregler 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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Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Anhang
Codetabelle
Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
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) Co0410/27 C0410/28 aktiv
Low Low C0012; C0013
HIGH Low Tir 1; Tie 1
Low HIGH Tir2; Tif 2
HIGH HIGH T3 T 3
29 (A) | PCTRL1-FADING 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) ProzeBregler-Ausgang einblenden (LOW)/ aus-
blenden (HIGH)
30 (A) |PCTRL1-INV-ON 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) ProzeBregler-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 ProzeBregler an Rampe
€0226 auf ”0” fahren
33 (A) |INSET1-J0G4/5/6/7 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
C0410 Maégliche digitale Signalquellen fiir C0410
0 Nicht belegt (FIXED-FREE)
(Forts.) 1 Digitaler Eingang X3/ET (DIGINT)
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 (DIGING)
7 PTC-Eingang (X2.2/T1, X2.2/T2) An T1/T2 nur potentialfreien Schalter anschlie-
Ben!
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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Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Anhang
Codetabelle

Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
Status-Application-1/0 Nur aktiv bei Betrieb mit Application-1/0
140 Drehmomentschwelle 1 erreicht (MSET1=MOUT)
141 Drehmomentschwelle 2 erreicht (MSET2=MOUT)
142 Begrenzung ProzeBregler-Ausgang erreicht
(PCTRL1-LIM)
143..172  reserviert
200 Bitweise Zuordnung der Steuerworter (FIF-CTRL1, FIF- |Siehe auch C0005
CTRL2) vom Feldbus-Funktionsmodul auf FIF (z. B.
INTERBUS oder PROFIBUS-DP)
Digitale Ausgangssignale
201 wie C0415, Auswahl 1
231 wie C0415, Auswahl 31
255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
0412 Freie Konfiguration Verkniipfung analoger Signalquellen mit internen Analogsignalen Eine Auswahl in C0005 oder C0007 wird in
analoge Eingangssi- den entsprechenden Subcode von C0412
gnale kopiert. Anderung von C0412 setzt C0005 =
255 und C0007 = 255!
1 [Sollwert 1 1 Analoger Eingang 1 (AIN1-0UT): Entweder NSET1-N1 oder Parameterkanal:
(NSET1-N1) X3/8 (Standard-1/0) NSET1-N2 aktiv C0046
2 [Sollwert 2 1 X3/1U oder X3/11 (Application-1/0) Umschaltung mit C0410/17  [parameterkanal:
(NSET1-N2) C0044
3 [Zusatzsollwert 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe (iber Keypad | Wirkt additiv auf NSET1-N1, | Parameterkanal:
(PCTRL1-NADD) oder Parameterkanal eines AlF-Busmoduls NSET1-N2, JOG-Werte und C0049
die Funktion des Keypad
4 [ProzeBregler-Sollwert 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe (iber Keypad
1 (PCTRL1-SET1) oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls
5 | ProzeBregler-Istwert 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe (iber Keypad Parameterkanal:
(PCTRL1-ACT) oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls C0051, wenn
0238 =1, 2
6 | Drehmoment-Soll- 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe (iber Keypad |* C0014 beachten! Parameterkanal:
wert oder Drehmo- oder Parameterkanal eines AlF-Busmoduls * Ein Drehmoment-Istwert [ C0047
ment-Grenzwert ist nicht notwendig.
(MCTRL1-MSET) * 16384 = 100 % Drehmo-
ment-Sollwert
¢ Bedingung bei Vorgabe
liber Klemme (C0412/6 =
1, 2 oder 4):
— Die Verstarkung des
Analogeingangs ist ein-
gestellt auf: C0414/x,
C0426 = 32768/C0011
(%]
7 |reserviert 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe (iber Keypad
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls
8 |MCTRL1-VOLT-ADD 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe tiber Keypad [ Nur fiir spezielle Anwendungen. Verdnderung
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls nur nach Riicksprache mit Lenze!
9 [MCTRL1-PHI-ADD 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe (iber Keypad
oder Parameterkanal eines AlF-Busmoduls
C0412
(Forts.) Mdgliche analoge Signalquellen fiir C0412
0 Nicht belegt (FIXED-FREE) oder Vorgabe (iber Keypad
oder Parameterkanal eines AIF-Busmoduls
1 Analoger Eingang 1 (AIN1-0UT)
X3/8 (Standard-1/0)
X3/1U oder X3/11 (Application-1/0)
11.8-8 EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze




Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Anhang
Codetabelle
Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
2 Frequenzeingang (DFIN1-0UT) C0410/24, C0425, C0426, C0427 beachten
3 Motorpotentiometer (MPOT1-0UT)
4 (A Analoger Eingang 2 (AIN2-0UT)
X3/2U oder X3/21
5..9 Eingangssignal ist konstant = 0 (FIXEDO)
10 AIF-Eingangswort 1 (AIF-IN.W1) Werden nur ausgewertet, wenn C0001 = 3!
11 AIF-Eingangswort 2 (AIF-IN.W2)
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- |Siehe auch C0005
onsmodul auf FIF (z. B. INTERBUS oder PROFIBUS-DP)
228 (A) PCTRL1-ACT
229 (A) PCTRL1-SET
230 (A) PCTRL1-0UT
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 (iber Keypad  |Entweder NSET1-N1 oder NSET1-N2 aktiv
oder Parameterkanal eines AlF-Busmoduls
0415 Freie Konfiguration Ausgabe digitaler Signale auf Klemmen
Digitalausgange
1 [Relaisausgang K1 25 TRIP-Fehlermeldung (DCTRL1-TRIP) Eine Auswahl in C0008 wird in C0415/1 ko-
(RELAY) piert. Anderung von C0415/1 setzt C0008 =
255!
2 | Digitalausgang X3/A1 16 Betriebsbereit (DCTRL1-RDY) Eine Auswahl in C0117 wird in C0415/2 ko-
(DIGOUTT) piert. Anderung von C0415/2 setzt C0117 =
255!
3 (A) | Digitalausgang X3/A2 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
(DIGOUT2)

Lenze
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Anhang
Codetabelle

Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
C0415 Maégliche digitale Signale fiir C0415
0 Nicht belegt (FIXED-FREE)
(Forts.) 1 aktiver Parametersatz aktiv PAR-B1 PAR-BO
PAR-BO aktiv (DCTRL1-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 RFG1 = Hochlaufgeber Hauptsollwert
(NSET1-RFG1-1=0)
6 Frequenzschwelle Qp, unterschritten (f < C0017) LOW-aktiv
(PCTRL1-QMIN)
7 Ausgangsfrequenz = 0 (DCTRL1-NOUT=0)
Reglersperre aktiv (DCTRL1-CINH)
9..12 reserviert
13 Sammelmeldung:
(DCTRL1-0H-PTC-LP1-FAN1-WARN)
Ubertemperatur (9yax - 5 °C) (DCTRL1-0H-WARN)
oder
Motor-Ubertemperatur (DCTRL1-LP1-PTC-WARN) €0597 = 2 einstellen
oder
Ausfall Motorphase (DCTRL1-LP1-WARN) C0119 = 2 oder C0119 = 5 einstellen
oder
Ausfall Liifter (nur aktiv bei 8200 motec) Bei 8200 vector unbedingt C0608 = 0 einstellen
14 Zwischenkreis-Uberspannung (DCTRL1-0V)
15 Linkslauf (DCTRL1-CCW)
16 Betriebsbereit (DCTRL1-RDY)
17 aktiver Parametersatz
PAR-B1 aktiv (DCTRL1-PAR-B1)
18 TRIP oder Quin unterschritten oder Impulssperre (IMP)
aktiv (DCTRL1-TRIP-QMIN-IMP)
19 PTC-Warnung (DCTRL1-PTC-WARN) C0119 = 2 oder C0119 = 5 einstellen
Status Relais Ksg Nur bei 8200 vector 15 ...90 kW, Variante "Si-
cherer Halt”:
HIGH = Impulssperre durch ”Sicherer Halt” aktiv
LOW = keine Impulssperre durch "Sicherer
Halt”
11.8-10 EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze




Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Anhang
Codetabelle
Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
C0415 Maogliche digitale Signale fiir C0415
20 Motorscheinstrom < Stromschwelle Keilriemeniiberwachung
(Forts.) (DCTRL1-IMOT<ILIM) Motorscheinstrom = C0054
21 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Ausgangsfre- | Stromschwelle = C0156
quenz > Frequenzschwelle Qiq Frequenzschwelle Qip = C0017
(DCTRL1-(IMOT<ILIM)-QMIN)
22 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Hochlaufgeber
1: Eingang = Ausgang (DCTRL1-(IMOT<ILIM)-RFG-1=0)
23 Warnung Ausfall Motorphase (DCTRL1-LP1-WARN) €0597 = 2 einstellen
24 Minimale Ausgangsfrequenz erreicht (f < C0010) LOW-aktiv
(PCTRL1-NMIN)
25 TRIP-Fehlermeldung (DCTRL1-TRIP)
26 Motor lauft (DCTRL1-RUN)
27 Motor lauft/Rechtslauf (DCTRL1-RUN-CW)
28 Motor lauft/Linkslauf (DCTRL1-RUN-CCW)
29 ProzeBregler-Eingang = ProzeBregler-Ausgang
(PCTRL1-SET=ACT)
30 reserviert
31 Motorscheinstrom > Stromschwelle und Hochlaufgeber | Uberlastiiberwachung
1: Eingang = Ausgang (DCTRL1-(IMOT>ILIM)-RFG-1=0) |Motorscheinstrom = C0054
Stromschwelle = C0156
32 Digitaler Eingang X3/E1 Digitale Eingdnge
33 Digitaler Eingang X3/E2
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-
Ben!
T1/T2 ist aktiv ("HIGH”), wenn Schalter ge-
schlossen
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Anhang
Codetabelle

Code

Nr.

Bezeichnung

C0415
(Forts.)

Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Lenze Auswahl
Maogliche digitale Signale fiir C0415
AIF-Steuerwort (AIF-CTRL) Fest zugeordnete Bits von AIF-CTRL:
40 Bit 0 Bit 3: QSP
Bit 7: CINH
Bit 10: TRIP-SET
55 Bit 15 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-1/0 Nur aktiv bei Betrieb mit Application-1/0
140 Drehmomentschwelle 1 erreicht (MSET1=MOUT)
141 Drehmomentschwelle 2 erreicht (MSET2=MOUT)
142 Begrenzung ProzeBregler-Ausgang erreicht
(PCTRL1-LIM)
143..172  reserviert
255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Anhang
Codetabelle
Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
C0417* | Freie Konfiguration Ausgabe digitaler Signale auf Bus Die Zuordnung wird abgebildet auf das
Antriebsregler-Sta- ¢ Antriebsregler-Statuswort 1 (C0150)
tusmeldungen (1) ¢ AIF-Statuswort (AIF-STAT)
¢ FIF-Ausgangswort 1 (FIF-OUT.W1)
¢ Ausgangswort 1 im CAN-Objekt 1 (CAN-
0UT1.W1)
1|Bit0 1 aktiver Parametersatz - Bei Betrieb mit Kommunikationsmodulen
PAR-BO aktiv (DCTRL1-PAR-B0) INTERBUS 211x, PROFIBUS-DP 213x oder
P : LECOM-A/B/LI 2102 auf AIF fest zugeord-
2 |Bit1 -
i 2 Impulssperre aktiv (DCTRL1-IMP) net. Verandem nicht moglich!:
> Bei Betrieb mit Funktionsmodulen Systembus
3|Bit 2 3 Imax-Grenze erreicht (MCTRL1-IMAX) (CAN), INTERBUS, PROFIBUS-DP auf FIF sind alle
(C0014 = -5-: Drehmoment-Sollwert erreicht) Bits frei konfigurierbar
4 |Bit3 4 Frequenz-Sollwert erreicht (DCTRL1-RFG1=NOUT)
5 [Bit 4 5 Hochlaufgeber 1: Eingang = Ausgang
(NSET1-RFG1-1=0)
6 |Bit 5 6 Frequenzschwelle Qp, unterschritten (f < C0017)
(PCTRL1-QMIN)
7 |Bit6 7 Ausgangsfrequenz = 0 (DCTRL1-NOUT=0)
9
8 |Bit7 8 Reglersperre aktiv (DCTRL1-CINH)
9
9 [Bit 8 9 11110198  Gerétezustand
> 0000 Geréte-Initialisierung
0001 Netzspannung aus (bei externer Versorgung des Steu-
erteils des Antriebsreglers)
10 |Bit9 10 0010 Einschaltsperre
> 0011 Betrieb gesperrt
- 0100 Fangschaltung aktiv
11 Bit10 > n 0101 Gleichstrombremse aktiv
i 0110 Betrieb freigegeben
12 | Bit 11 12 0111 Meldung aktiv
- 1000 Storung aktiv
13 [Bit 12 13 Sammelmeldung:
(DCTRL1-0H-PTC-LP1-FAN1-WARN)
9
14 (Bit 13 14 Zwischenkreis-Uberspannung (DCTRL1-0V)
9
15 |Bit 14 15 Linkslauf (DCTRL1-CCW)
16 |Bit 15 16 Betriebsbereit (DCTRL1-RDY)
Madgliche digitale Signale fiir C0417 siehe C0415
C0418* | Freie Konfiguration Ausgabe digitaler Signale auf Bus Alle Bits sind frei konfigurierbar
Antriebsregler-Sta- Die Zuordnung wird abgebildet auf das
tusmeldungen (2) ¢ Antriebsregler-Statuswort 2 (C0151)
1|Bit0 255 | Nicht belegt (FIXED-FREE) * FIF-Ausgangswort 2 (FIF-OUT.W2)
¢ Ausgangswort 1 im CAN-Objekt 2 (CAN-
16 |Bit 15 255  |Nicht belegt (FIXED-FREE) ouT2.W1)
Madgliche digitale Signale fiir C0418 siehe C0415
0419 Freie Konfiguration Ausgabe analoger Signale auf Klemme
Analogausgange
1 |X3/62 (AOUT1-IN) 0 Ausgangsfrequenz (MCTRL1-NOUT+SLIP) Eine Auswahl in CO111 wird in C0419/1 ko-
piert. Anderung von C0419/1 setzt CO111 =
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

Lenze
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Anhang
Codetabelle

Code

Einstellmdglichkeiten

Nr.

Bezeichnung

Lenze

Auswahl

WICHTIG

C0419
(Forts.)

Maogliche analoge Signale fiir C0419

0 Ausgangsfrequenz (MCTRL1-NOUT+SLIP) 6 V/12 mA/5.85 kHz = C0011
1 Geréteauslastung (MCTRL1-MOUT) bei C0014 = 2 oder |3 V/6 mA/2.925 kHz = Motor-Bemessungsmo-
3 ment bei Vectorregelung (C0014 = 4), sonst
Motormoment (MCTRL1-MACT) bei C0014 = 4 Umrichter-Bemessungswirkstrom (Wirkstrom/
€0091)
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 x C0011
7 Ausgangsfrequenz innerhalb eingestellter Grenzen 0 V/0 mA/4 mA/0 kHz = f = i (C0010)
(NSET1-C0010...C0011) 6 V/12 mA/5.85 kHz = f = fpay (CO011)
8 Betrieb mit ProzeBregler (C0238 = 0, 1): 6 V/12 mA/5.85 kHz = C0011

ProzeBregler-Istwert (PCTRL1-ACT)

Betrieb ohne ProzeBregler (C0238 = 2):
Ausgangsfrequenz ohne Schlupf (MCTRL1-NOUT)

c0419
(Forts.)

Maégliche analoge Signale fiir C0419

Auswahl 9 ... 25 entsprechen den digitalen
Funktionen des Relaisausgangs K1 (C0008) oder
des Digitalausgangs A1 (C0117):

LOW = 0V/0 mA/4 mA/ 0 kHz

HIGH = 10 V/20 mA/10 kHz

9 Betriebsbereit (DCTRL1-RDY)

10 TRIP-Fehlermeldung (DCTRL1-TRIP)

11 Motor lauft (DCTRL1-RUN)

12 Motor lauft / Rechtslauf (DCTRL1-RUN-CW)

13 Motor lauft / Linkslauf (DCTRL1-RUN-CCW)

14 Ausgangsfrequenz = 0 (DCTRL1-NOUT=0)

15 Frequenz-Sollwert erreicht (DCTRL1-RFG1=NOUT)

16 Frequenzschwelle Qp, unterschritten (f < C0017) LOW-aktiv
(PCTRL1-QMIN)

17 Imax -Grenze erreicht (MCTRL1-IMAX)
C0014 = -5-: Drehmoment-Sollwert erreicht

18 Ubertemperatur (9pay - 5 °C) (DCTRL1-OH-WARN)

19 TRIP oder Qpi, oder Impulssperre (IMP) aktiv
(DCTRL1-TRIP-QMIN-IMP)

20 PTC-Warnung (DCTRL1-PTC-WARN)

21 Motorscheinstrom < Stromschwelle Keilriemeniiberwachung
(DCTRL1-IMOT<ILIM) Motorscheinstrom = C0054

22 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Ausgangsfre- |Stromschwelle = C0156
quenz > Frequenzschwelle Qin Frequenzschwelle Qip = C0017
(DCTRL1-(IMOT<ILIM)-QMIN)

23 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Hochlaufgeber
1: Eingang = Ausgang (DCTRL1-(IMOT<ILIM)-RFG-1=0)

24 Warnung Motorphasen-Ausfall (DCTRL1-LP1-WARN)

25 Minimale Ausgangsfrequenz erreicht (f < C0010) LOW-aktiv

(PCTRL1-NMIN)

11.8-14
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Anhang
Codetabelle
Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
C0419 Maogliche analoge Signale fiir C0419
26 Ausgangsfrequenz ohne Schlupf normiert
(Forts.) (MCTRL1-NOUT-NORM)
27 Ausgangsfrequenz ohne Schlupf (MCTRL1-NOUT) 6 V/12 mA/5.85 kHz = C0011
28 ProzeBregler-Istwert (PCTRL1-ACT)
29 ProzeBregler-Sollwert (PCTRL1-SET1) 6 V/12 mA/5.85 kHz = C0011
30 ProzeBregler-Ausgang ohne Vorsteuerung
(PCTRL1-0UT)
31 Hochlaufgeber-Eingang (NSET1-RFG1-IN)
32 Hochlaufgeber-Ausgang (NSET1-NOUT)
33 (A) PID-Regler Ausgang (PCTRL1-PID-OUT)
34 (A) ProzeBregler-Ausgang (PCTRL1-NOUT)
35 Eingangssignal an X3/8 (Standard-1/0) bzw. X3/1U oder |6 V/12 mA/5.85 kHz = Maximalwert analoges
X3/11 (Application-1/0), bewertet mit Verstarkung Eingangssignal (5 V, 10 V, 20 mA, 10 kHz)
(C0414/1 oder C0027) und Offset (C0413/1 oder Bedingung: Die Verstarkung des Analogeingangs
€0026) (AIN1-0UT) oder Frequenzeingangs ist eingestellt auf:
36 Eingangssignal an Frequenzeingang X3/E1, C0414/x, C0426 = 100 %
bewertet mit Verstarkung (C0426) und Offset (C0427)
(DFIN1-0UT)
37 Motorpoti-Ausgang-(MPQOT1-0UT)
38 (A) Eingangssignal an X3/2U oder X3/2l, bewertet mit Ver-
starkung (C0414/2) und Offset (C0413/2) (AIN2-0UT)
40 AlIF-Eingangswort 1 (AIF-IN.W1) Sollwerte zum Antriebsregler von Kommunikati-
onsmodul auf AIF
41 AIF-Eingangswort 2 (AIF-IN.W2) 10 V/20 mA/10 kHz = 1000
50 CAN-IN1.W1 oder FIF-IN.W1 Sollwerte zum Antriebsregler von Funktionsmo-
51 CAN-INT.W2 oder FIF-IN.W2 dul auf FIF
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)

Lenze
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Anhang
Codetabelle

Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
C0421* | Freie Konfiguration Ausgabe analoger Signale auf Bus
analoge ProzeBdaten-
Ausgangsworte
1 [AIF-OUT.W1 8 Betrieb mit ProzeBregler (C0238 = 0, 1):
ProzeBregler-Istwert (PCTRL1-ACT)
Betrieb ohne ProzeBregler (C0238 = 2):
Ausgangsfrequenz ohne Schlupf (MCTRL1-NOUT)
2 |AIF-OUT.W2 0 Ausgangsfrequenz (MCTRL1-NOUT+SLIP)
3 [CAN-OUT1.W1 / FIF- 255 Nicht belegt (FIXED-FREE) ¢ CAN-OUT1.W1 und FIF-OUT.W1 sind in der
OUT.W1 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 loschen (C0417/x = 255)! Das
Ausgangssignal wére sonst falsch
4 [CAN-OUT1.W2 / FIF- 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
OUT.W2
5 [CAN-OUT1.W3 / FIF- 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
OUT.W3
6 [CAN-OUT1.W4 / FIF- 255 Nicht belegt (FIXED-FREE)
OuT.W4
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* Mégliche analoge Signale fiir C0421
0 Ausgangsfrequenz (MCTRL1-NOUT+SLIP) 24000 = 480 Hz
(Forts.) 1 Gerateauslastung (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 x C0011
7 Ausgangsfrequenz innerhalb eingestellter Grenzen 24000 = 480 Hz
(NSET1-C0010...C0011) 0 = f < C0010
24000 - (f — C0010) _
180Tz = f = C0010
8 Betrieb mit ProzeBregler (C0238 = 0, 1): 24000 = 480 Hz
ProzeBregler-Istwert (PCTRL1-ACT)
Betrieb ohne ProzeBregler (C0238 = 2):
Ausgangsfrequenz ohne Schlupf (MCTRL1-NOUT)
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Anhang

Codetabelle

Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG

Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl

C0421* Mégliche analoge Signale fiir C0421 Auswahl -9- ... -25- entsprechen den digitalen
Funktionen des Relaisausgangs K1 (C0008) oder
(Forts.) des Digitalausgangs A1 (C0117):

Low= 0
HIGH = 1023
9 Betriebsbereit (DCTRL1-RDY)
10 TRIP-Fehlermeldung (DCTRL1-TRIP)
11 Motor lauft (DCTRL1-RUN)
12 Motor lauft / Rechtslauf (DCTRL1-RUN-CW)
13 Motor lauft / Linkslauf (DCTRL1-RUN-CCW)
14 Ausgangsfrequenz = 0 (DCTRL1-NOUT=0)
15 Frequenz-Sollwert erreicht (DCTRL1-RFG1=NOUT)
16 Frequenzschwelle Qp, unterschritten (f < C0017)
(PCTRL1-QMIN)
17 Imax -Grenze erreicht (MCTRL1-IMAX)
C0014 = -5-: Drehmoment-Sollwert erreicht
18 Ubertemperatur (9yay -5 °C) (DCTRL1-0H-WARN)
19 TRIP oder Quin oder Impulssperre (IMP) (DCTRL1-IMP)
20 PTC-Warnung (DCTRL1-PTC-WARN)
21 Motorscheinstrom < Stromschwelle Keilriemeniiberwachung
(DCTRL1-IMOT<ILIM) Motorscheinstrom = C0054
22 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Ausgangsfre- |Stromschwelle = C0156
quenz > Frequenzschwelle Qiq Frequenzschwelle Qmip = C0017
(DCTRL1-(IMOT<ILIM)-QMIN)
23 Motorscheinstrom < Stromschwelle und Hochlaufgeber
1: Eingang = Ausgang (DCTRL1-(IMOT<ILIM)-RFG-1=0)
24 Warnung Motorphasen-Ausfall (DCTRL1-LP1-WARN)
25 Minimale Ausgangsfrequenz erreicht (f < C0010)

(PCTRL1-NMIN)

Lenze
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Anhang
Codetabelle

Code Einstellmdglichkeiten WICHTIG
Nr. Bezeichnung Lenze Auswahl
C0421* Mégliche analoge Signale fiir C0421
26 Ausgangsfrequenz ohne Schlupf normiert 214 = C0011
(Forts.) (MCTRL1-NOUT-NORM)
27 Ausgangsfrequenz ohne Schlupf (MCTRL1-NOUT) 24000 = 480 Hz
28 ProzeBregler-Istwert (PCTRL1-ACT)
29 ProzeBregler-Sollwert (PCTRL1-SET1)
30 ProzeBregler-Ausgang ohne Vorsteuerung
(PCTRL1-0UT)
31 Hochlaufgeber-Eingang (NSET1-RFG1-IN)
32 Hochlaufgeber-Ausgang (NSET1-NOUT)
33 (A) PID-Regler Ausgang (PCTRL1-PID-OUT)
34 (A) ProzeBregler-Ausgang (PCTRL1-NOUT)
35 Eingangssignal an X3/8 (Standard-1/0) bzw. X3/1U oder | 1000 = Maximalwert analoges Eingangssignal (5
X3/11 (Application-1/0), bewertet mit Verstarkung V, 10V, 20 mA, 10 kHz)
(C0414/1 oder C0027) und Offset (C0413/1 oder Bedingung: Die Verstarkung des Analogeingangs
€0026) (AIN1-0UT) oder Frequenzeingangs ist eingestellt auf:
36 Eingangssignal an Frequenzeingang X3/E1, C0414/x, C0426 = 20/C0011 [%)]
bewertet mit Verstarkung (C0426) und Offset (C0427)
(DFIN1-0UT)
37 Motorpoti-Ausgang (MPOT1-0UT)
38 (A) Eingangssignal an X3/2U oder X3/2l, bewertet mit Ver-
starkung (C0414/2) und Offset (C0413/2) (AIN2-0UT)
40 AlIF-Eingangswort 1 (AIF-IN.W1) Sollwerte zum Antriebsregler von Kommunikati-
onsmodul auf AIF
4 AIF-Eingangswort 2 (AIF-IN.W2) Normierung iiber AIF
50 CAN-IN1.W1 oder FIF-IN.W1 Sollwerte zum Antriebsregler von Funktionsmo-
51 CAN-INT.W2 oder FIF-IN.W2 dul auf FIF-
5 CAN-INT.W3 oder FIF-INW3 Normierung iber 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)

11.8-18
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Stichwortverzeichnis

119 Stichwortverzeichnis

A

Abmessungen, 11.3-3
Adresse einstellen, 11.5-1
Adressierung, 11.6-12
Allgmeines, 11.2-1
Anhang, 11.8-1

Bearbeitungszeit, 8200 vector, 11.3-2

Beispiel

- Blockparameter lesen, 11.6-18
- Parameter lesen, 11.6-16

- Parameter schreiben, 11.6-17

Busleitungsldnge, 11.4-5

C

CAN-Bus
- Einstellung Boot-Up, 11.7-3
- Parametrierung, Index LOW/HIGH-Byte, 11.6-14

CAN-Bus Identifier, 11.8-5
CAN-Bus Knotenadresse, 11.8-4
CAN-Netzwerk, Kommunikationsphasen, 11.6-4

CANopen

- Adressierung der Antriebe, 11.6-3
- Datenbeschreibung, 11.6-2

- Nutzdaten, 11.6-2

- Selektive ldentifier-Vergabe, 11.6-3

CANopen-Objekte, 11.7-1

D

Datentransfer, 11.6-1

E

E82ZAFCCO00x, Belastung der ext. Versorgung, 11.3-1
Einmess-Schnittstelle, 11.4-6

Elektrische Installation, 11.4-2

Ereignisgesteuerte ProzeBdatenobjekte, 11.6-10
ereignisgesteuerte ProzeBdatenobjekte, 11.6-10

Erstmaliges Einschalten, 11.5-3

F

Funktionsmodul E82ZAFCC200 - CAN-1/0, 11.1-1

Lenze

Funktionsmodul Systembus (CAN),
Kommunikationsmedium, 11.3-1

G

Gesamt-Leitungslénge, 11.4-5

Inbetriebnahme, 11.5-1

Installation, 11.4-1

K

Klimatische Bedingungen, 11.3-1

L

Leitungsldnge, 11.4-5
Leitungsquerschnitt, 11.4-5

Lenze-Codestellen, 11.7-1

- Busstatus, 11.7-4

- CAN delay, 11.7-3

- ldentifier, 11.7-2

- Knotenadresse, 11.7-1

- Konfiguration Systembus-Teilnehmer , 11.7-2
- Reset-Node, 11.7-3

- selektive Adressierung, 11.7-2
- Ubertragungsrate, 11.7-1

- Uberwachungszeiten, 11.7-3
- Zeiteinstellungen, 11.7-3

Mechanische Installation, 11.4-1

Mischbetrieb, 11.4-5

P

Parameterdaten, Bearbeitungszeit im Antriebsregler,
11.3-2

Prozedatenobjekte, ereignisgesteuerte, 11.6-10

ProzeBdaten, Bearbeitungszeit im Antriebsregler,
11.3-2

ProzeBdatenkanal, Konfiguration, 11.6-6
ProzeBdatenkanale, ereignisgesteuerte, 11.6-7

ProzeBdatenobjekte, 11.6-8
- ereignisgesteuert, 11.6-10

R

Repeater, Empfehlung zur Verwendung, 11.4-6

EDSCAN-1.0-11/2002
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Funktionsmodul ES82ZAFCC2xx - (CAN-1/0)

Stichwortverzeichnis
Schnittstelle Technische Daten, 11.3-1
- Einmess-, 11.4-6 Telegramm-Laufzeit, 11.3-2
- Service-, 11.4-6 Telegrammlaufzeit, 11.3-2

Schutzart, 11.3-1

u

Ubertragungsrate, 11.4-5

Segment-Leitungslange, 11.4-5

Service-Schnittstelle, 11.4-6 .. i
Ubertragungsrate einstellen, 11.5-1

Statuswort, 11.8-4 Umgebungstemperatur, 11.3-1
Steuerwort, 11.8-3 Z

Systembus (CAN), Technische Daten,

Kommunikationszeiten, 11.3-2 zyklische ProzeBdatenobjekte, 11.6-8
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Parallelbetrieb

Kombinationsméglichkeiten

12 Parallelbetrieb der Schnittstellen AIF und FIF

12.1 Kombinationsmoglichkeiten

°
1

Hinweis!

Die Méglichkeit zum Parallelbetrieb einer
Automatisierungsbaugruppe (AIF) und eines Funktionsmoduls

(FIF) ist bei den Grundgeraten 8200 vector und Drive PLC
gegeben.

8200vec073

Kommunikationsmodul auf die Schnittstelle AIF aufstecken bzw. davon abziehen.
Das ist auch wéhrend des Betriebs mdglich.

Spannungsversorgung ex-

Spannungsversorgung

tern iiber interne Spannungs-
(Lieferzustand) quelle
o0 o0 0 Fiir die interne Spannungsversorgung miissen Sie den Jumper [Al an der gezeigten Stelle aufstecken.
[ N J [ N J
[ 3 N J e e
] ]
Mdgliche Kombinationen Kommunikationsmodul auf AIF
Keypad E82ZBC 1) LECOM LECOM-B INTERBUS PROFIBUS-DP Systembus (CAN) | CANopen / Devi- LON 2141
. Keypad XT -A/B 2102.V0Ox1 (RS485) 2111/2113 2131/2133 2171/2172 ceNet 2175
Funktionsmodul auf FIF EMZ9371BC 1) -L1 2102.V0x3 2102.V002 INTERBUS-Loop
(Ausfiihrung: Standard oder PT) -A 2102.Vox4 1) 2112
Standard-1/0 E82ZAFS vv vv 44 44 vV vV vV vV
Application-1/0 E82ZAFA vv v v v v v v v
INTERBUS E82ZAFI vV )
PROFIBUS-DP E82ZAFP vv )
LECOM-B (RS485) E82ZAFL vV )
Systembus (CAN) E82ZAFC
Systembus 1/0-RS E82ZAFC100 v v v vv vv 44 44 vV
Systembus 1/0 E82ZAFC200
CANopen / DeviceNet 2 E82ZAFD v vV
ASI E82ZAFF vv vv

Lenze

1) Wird unabhéngig von der Jumperstellung immer iiber die interne Spannungsqelle versorgt.
2 in Vorbereitung
vv Kombination méglich, Kommunikationsmodul wird intern oder extern versorgt
v Kombination méglich, Kommunikationsmodul muB extern versorgt werden!

(v) Kombination mdglich, Kommunikationsmodul kann nur zum Parametrieren verwendet werden (intern oder extern

versorgt)

Kombination nicht méglich

EDSCAN-1.0-11/2002
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Parallelbetrieb

ProzeBdaten / Parameterdaten auf den Systembus (CAN) umleiten

12.2 ProzeBdaten / Parameterdaten auf den Systembus (CAN) umleiten

Wenn Sie das Funktionsmodul ”Systembus (CAN)” auf FIF verwenden, kénnen
Sie ProzeBdaten und Parameterdaten mit einem Feldbusmodul auf AlF austau-
schen:

e ProzeBdaten

- Uber zwei analoge Eingangswérter (AIF-IN.W1, AIF-IN.W2) und zwei
analoge Ausgangsworter (AIF-OUT.W1, AIF-OUT.W2) kénnen Sie max.
zwei analoge Signale (z. B. Sollwerte) in das Systembus-Netzwerk
umleiten und wieder zurticksenden. Die Konfiguration der Daten erfolgt
mit C0421.

— Mit dem digitalen Eingangswort (AIF-CTRL) kénnen Sie
Steuerinformationen in das Systembus-Netzwerk umleiten.
Statusinformationen rufen Sie mit dem digitalen Ausgangswort (AIF-STAT)
ab.

e Parameterdaten

— C0370 bestimmt die Adresse des Systembus-Teilnehmers, an den die
Parameterdaten weitergeleitet werden.

12.2-2 EDSCAN-1.0-11/2002 Lenze



Parallelbetrieb

ProzeBdaten / Parameterdaten auf den Systembus (CAN) umleiten

Beispiel "Austausch von ProzeBdaten zwischen PROFIBUS-DP und Systembus (CAN)”

12.2.1

Aufgabe

Konfiguration

Lenze

Beispiel ”Austausch von ProzeBdaten zwischen PROFIBUS-DP und
Systembus (CAN)”

Zwei Antriebsregler sind Uber den Systembus (CAN) vernetzt. Die Kommunika-
tion zum Ubergeordneten Leitsystem erfolgt (ber den Feldbus PROFIBUS-DP.
Der PROFIBUS-Master steuert beide Antriebsregler unabhangig voneinander.
Antriebsregler 1 koppelt den Systembus an den PROFIBUS:

e Bendtigtes Zubehdr fur die Antriebsregler

— Kommunikationsmodul PROFIBUS-DP 2133 fir Antriebsregler 1
— Je ein Funktionsmodul Systembus (CAN) fiir Antriebsregler 1 und 2

FIF

Antriebsregler 2

Systembus (CAN)

E82ZAFCC999

PROFIBUS
PROFIBUS-DP
AIF1 75133
Antriebsregler 1
FIF Systembus (CAN)
. - -
1 Hinweis!

Beispiel fir den parallelen Betrieb von
Kommunikationsmodul PROFIBUS-DP und
Funktionsmodul Systembus (CAN)

Antriebsregler 2 kann auch ein Lenze-Antriebsregler 9300 oder

8200 motec sein.

e Sollwerte und Steuerbefehle vom PROFIBUS-Master:
— Sollwert fiir Antriebsregler 1 Gber AlF-Eingangswort 1 (AIF-IN.W1)
— Sollwert fiir Antriebsregler 2 tGber AlF-Eingangswort 2 (AIF-IN.W2)

— Steuerbefehle CINH, TRIP-RESET und QSP fir Antriebsregler 1 und
Antriebsregler 2 Uber AlF-Steuerwort (AIF-CTRL). Antriebsregler 2 soll

unabhéngig von Antriebsregler 1 gesteuert werden kdnnen.

e |Istwerte und Statusinformationen zum PROFIBUS-Master:
— Istwert von Antriebsregler 1 Uber AlF-Ausgangswort 1 (AIF-OUT.W1)
— Istwert von Antriebsregler 2 Uber AlF-Ausgangswort 2 (AIF-OUT.W2)

— Geratestatus "CINH” und ”"Geréatezustand” von Antriebsregler 1 und
Antriebsregler 2 Uber AlF-Statuswort (AIF-STAT)

EDSCAN-1.0-11/2002
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Parallelbetrieb

ProzeBdaten / Parameterdaten auf den Systembus (CAN) umleiten
Beispiel "Austausch von ProzeBdaten zwischen PROFIBUS-DP und Systembus (CAN)”

Konfiguration Code |Einstellung |Bemerkung
A1 | A2
Grundkonfiguration Antriebsregler A1 und A2 Antriebsverhalten, Hoch- und Ablaufzeiten usw. an jedem Antriebsregler
einstellen (z.B. mit Keypad)
A1 fiir ProzeBdatenkommunikation iiber AIF konfigu- |C0001 3 - |Notwendige Einstellung, um ProzeBdaten ber AIF auszuwerten
rieren
Systembus konfigurieren
Systembus-Adresse C0350 1 2 |Verschiedene Adressen, damit die Antriebsregler eindeutig angesprochen
werden konnen
Quelle Systembus-Adresse C0353/1 0 Quelle fiir Adresse des Objekts CAN1 von A1 ist C0350
1 [Quelle fiir 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 (verkniipft CAN-IN1 mit CAN-OUT1 von A1)
C0354/6 - | 385 [Adresse CAN-OUT1 (verkniipft CAN-OUT1 mit CAN-IN1 von A1)
Master bestimmen 0352 1 - |Antriebsregler 1 ist Systembus-Master
Steuerung wéhlen 0360 0 0 |Zeitsteuerung
ZyKluszeit fiir Zeitsteuerung C0356/2 | 10 | 10 [Jeder Antriebsregler sendet Objekt CAN-OUT1 alle 10 ms
DatenfluB fiir A1 konfigurieren
Sollwert NSET1-N1 Quelle zuordnen C0412A1 10 - |Sollwertquelle fiir A1 ist AIF-IN.W1
Istwert Ausgangswort AIF-OUT.W1 Istwert zuordnen |C0421/1 0 - |AIF-OUT.W1 < MCTRL1-NOUT+SLIP (Ausgangsfrequenz)
Steuerbe-  QSP, CINH und TRIP-RESET - |Master sendet Steuerbefehle fir A1 (iber die fest zugeordneten Bits des
fehle AIF-Steuerworts (AIF-CTRL):
B3 = QSP, B9 = CINH, B11 = TRIP-RESET
Statusinfor-  "Geratezustand” und CINH - - |Master liest die fest zugeordneten Bits des Statusworts 1 (AIF-STAT) von A1:
mationen B8 ... B11 = Geratezustand, B7 = CINH
DatenfluB fiir A2 konfigurieren
Sollwert A1 gibt den Sollwert fiir A2 an den System- |C0421/5 | 41 - |In A1 CAN-Objekt 1, Wort 3 den Sollwert fiir A2 zuordnen
bus weiter CAN-OUT1.W3 <= AIF-IN.W2
NSET1-N1 Quelle zuordnen C04121 - 22 | Sollwertquelle fiir A2 ist CAN-IN1.W3
NSET1-N1 <= CAN-IN1.W3
Istwert Ausgangswort CAN-OUT1.W3 Istwert zuord- |C0421/5 - 0 |CAN-OUT1.W3 <= MCTRL1-NOUT+SLIP (Ausgangsfrequenz)
nen
A1 gibt Istwert von A2 an PROFIBUS-Master [C0421/2 | 52 - |AIF-OUT.W2 < CAN-IN1.W3
weiter
Steuerbe-  QSP, CINH und TRIP-RESET Master sendet Steuerbefehle fiir A2 {iber frei verkniipfbare Bits des AlF-Steu-
fehle erworts (AIF-CTRL) von A1, z. B.:
B4 = QSP, B5 = CINH, B6 = TRIP-RESET
A1 gibt die Steuerbefehle fiir A2 an den C0418/1 44 - |QSP: CAN-OUT2.W1, Bit 0 <= AIF-CTRL, Bit 4
Systembus weiter C0418/2 | 45 - |CINH: CAN-OUT2.W1, Bit 1 <= AIF-CTRL, Bit 5
C0418/3 | 46 - | TRIP-RESET: CAN-OUT2.W1, Bit 2 <= AIF-CTRL, Bit 6
QSP, CINH und TRIP-RESET Quelle zuordnen |C0410/4 - 70 |NSET1-QSP: <= CAN-IN2.W1, Bit 0
0410110 | - 71 |DCTRL1-CINH: <= CAN-IN2.W1, Bit 1
0410112 | - 72 |DCTRL1-TRIP-RESET: <= CAN-IN2.W1, Bit 2
Statusinfor-  ”Geratezustand” und CINH Die zugeordneten Bits des Antriebsregler-Statusworts 1 von A2 auf das Aus-
mationen gangswort CAN-OUT1.W1 abbilden:
B8 ... B11 = Gerétezustand, B7 = CINH
Ausgangswort CAN-OUT1.W1 Statusinforma- |C0417/8 - 8 |CAN-OUT1.W1, Bit 7 <= CINH
tionen zuordnen C0417/9 9
- ... |CAN-OUT1.W1, Bit 8 ... 11 < Geratezustand
C0417/12 12
A1 stellt Statusinformationen von A2 dem Statusinformationen von A2 auf frei belegbare Bits des AIF-Statusworts (AIF-
Master zur Verfligung STAT) von A1 abbilden
C0417/15 | 74 - |AIF-STAT, Bit 14: <= CAN-IN1.W1, Bit 7 (CINH)
C0417/3 | 62 AIF-STAT, Bit 2: <= CAN-IN1.W1, Bit 8
C0417/6 | 65 AIF-STAT, Bit 5: <= CAN-IN1.W1, Bit 11

12.2-4
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Parallelbetrieb

ProzeBdaten / Parameterdaten auf den Systembus (CAN) umleiten
Beispiel ”Parameterdaten von LECOM-B auf den Systembus (CAN) umleiten”

12.2.2 Beispiel "Parameterdaten von LECOM-B auf den Systembus (CAN) umleiten”

10 Antriebsregler sind Uber den Systembus (CAN) untereinander vernetzt. Die
Kommunikation zum Ubergeordneten Leitsystem erfolgt Gber den Lenze-Feldbus
LECOM-B (RS485).

e Notwendiges Zubehdr fur die Antriebsregler

— Kommunikationsmodul LECOM-B 2102IB.V002 fiir Antriebsregler 1
— Je ein Funktionsmodul Systembus (CAN) fiir Antriebsregler 1 bis 10

°
1

Hinweis!

e Die Bearbeitungszeit fir Parameterauftrage im Antriebsregler
betragt bei Parallelbetrieb der Schnittstellen typisch < 40 ms.
Dieses Beispiel ist deshalb nur flr zeitunkritische
Anwendungsfélle geeignet.

e Systembus-Teilnehmer kénnen auch Lenze-Antriebsregler 9300

oder 8200 motec sein.
e Antriebsregler 1 muB ein 8200 vector sein.

AIF

FIF

LECOM-B (RS485)

e

LECOM-B
2102.V002

Antriebsregler 1

Systembus (CAN)

Antriebsregler 2

FIF

Systembus (CAN)

Antriebsregler 10

FIF

Systembus (CAN)

Aufgabe

Konfiguration

Lenze

Abb. 12.2-2  Prinzipielller Aufbau fir das Umleiten von Parameterdaten vom Lenze-Feldbus
LECOM-B in ein Systembus-Netzwerk

e LECOM-B gibt die Sollwerte fir die Antriebsregler in C0046 vor.

- Vor dem Sollwert mu3 LECOM-B die Adresse fur die Fernparametrierung
Ubertragen (C0370). C0370 bestimmt die Adresse des
Systembus-Teilnehmers, an den Antriebsregler 1 den Sollwert weiterleitet.

Stop!

Beim zyklischen Schreiben von Parameterdaten unbedingt nach
jedem Netzschalten C0003 = 0 setzen (Daten nicht in EEPROM

speichern), da sonst das EEPROM zerst6rt werden kann!

konfigurieren

Konfiguration Code Einstel- [Bemerkung
lung

Grundkonfiguration der Antriebsregler Antriebsverhalten, Hoch- und Ablaufzeiten usw. an

jedem Antriebsregler einstellen (z. B. mit Keypad).
Systembus-Adressen an jedem Antriebs- | C0350 1 (A1) |Jeder Systembus-Teilnehmer muB eine eindeutige
regler einstellen Adresse erhalten

10 (A10)

Sollwertquelle fiir jeden Antriebsregler c0412/1 0 Sollwertquelle bei jedem Antriebsregler ist C0046.

EDSCAN-1.0-11/2002
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Funktionsmodul E82ZAFUC001 / E82ZAFUC010

Lenze
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Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen) 18
Bevor Sie beginnen 18.1
Was ist neu / was hat sich in dieser Anleitung geandert ? 18.1.2

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-
moglich beim Umgang mit unserem Produkt zu unterstitzen.

Vielleichtistuns das nicht iiberall gelungen. Wenn Sie das feststellen sollten,
senden Sie uns lhre Anregungen und lhre Kritik in einer kurzen E-Mail an:

feedback-docu@Lenze.de

Vielen Dank fiir Ihre Unterstltzung.

Ilhr Lenze-Dokumentationsteam

18.1.2 Was ist neu / was hat sich in dieser Anleitung geandert ?

Auflagedatum Gednderte Kapitel Hinweise
6/2004 - Erstauflage

DE 06/2004 Lenze 18.1-1
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18.2 Allgemeines

Giiltigkeit

Identifikation

Einsetzbarkeit

DE 06/2004

Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen) 18
Allgemeines 18.2

Diese Anleitung ist giiltig fur
» Funktionsmodule E82ZAFUC001, CANopen, ab Version 1x1x
» Funktionsmodule E82ZAFUC010, CANopen PT, ab Version 1x1x

Diese Anleitungist nur gultigzusammen mit der zugehorigen Betriebsanlei-
tung der fur den Einsatz zulassigen Grundgerate.

E82ZAFX005

-0 -0 -0
Typenschliissel E82ZAF U C Oxx 1x 1x
Geratereihe
CANopen

Gerategeneration

Variante
001: verlackte Ausfiihrung
010: PT-Ausfiihrung

Hardwarestand
Softwarestand

Das Funktionsmodul E82ZAFUCO001 ist einsetzbar mit fol- ab Version
genden Grundgeraten

Frequenzumrichter 8200 vector Vx14
8200 motec Vx14
Motorstarter starttec Vx1x

Das Funktionsmodul E82ZAFUC010 ist einsetzbar mit fol- ab Version
gendem Grundgerat

Frequenzumrichter 8200 vector Vx14

Lenze 18.2-1
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18
18.2

Eigenschaften

18.2-2

Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen)

Allgemeines

Das Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen / CANopen PT) koppelt die
Grundgerdte an das serielle Kommunikationssystem CAN (Controller Area
Network).

Die Grundgerate kénnen damit auch nach- oder umgeristet werden.

Das Funktionsmodul erweitert die Funktionalitat des Antriebsreglers z. B.
durch

» Parametervorgaben/Fernparametrierung
» Datenaustausch von Antriebsregler zu Antriebsregler

» Anbindung an
— externe Steuerungen und Leitsysteme
—dezentrale Klemmenerweiterungen
— Bedien- und Eingabegerate

Das Funktionsmodul ist ausgestattet mit einem DIP-Schalter zur Einstellung
von

» Knotenadresse (51-57)
» Ubertragungsrate (S8 - S10)

Knotenadresse und Ubertragungsrate kénnen alternativ auch per Software
eingestellt werden. Das Funktionsmodul verfligt tiber eine automatische Er-
kennung der Ubertragungsrate.

Lenze DE 06/2004
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Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen) 18
Technische Daten 18.3
Allgemeine Daten und Einsatzbedingungen 18.3.1

18.3 Technische Daten

18.3.1 Allgemeine Daten und Einsatzbedingungen

Funktionsmodul
E82ZAFUCO001

Bereich
Bestell-Bezeichnung
Kommunikationsprofil
Kommunikationsmedium
Netzwerk-Topologie
Einstellbare Knotenadresse

Mégliche Teilnehmer je Seg-

ment

CANopen-Teilnehmer
Ubertragungsrate [kBit/s]
Prozessdaten-Worte
Schutzart
Umgebungstemperatur

Klimatische Bedingungen

Verschmutzungsgrad

X3/
59

39
28

20

Lenze

Werte

E82ZAFUCOXX

CANopen, DS301 V4.02

DIN ISO 11898

Beidseitig abgeschlossene Linie mit 120 Q
Maximal 127 (mit Repeater)

e Bei Teilnehmern E82ZAFUCOxx: 106 (max.)
e Bei unterschiedlichen Teilnehmern:
Siehe Hinweise zum Mischbetrieb [ 18.4-11

Slave
10, 20, 50, 125, 250, 500, 1000
1 Wort...12 Worte

P20

im Betrieb: -20°C...+60°C
Transport: -25°C...+70°C
Lagerung: -25°C...+60 °C

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

EN 50178, Verschmutzungsgrad 2

Externe DC-Spannungsversorgung des Funktionsmoduls:
+24V DC £10 %, max. 80 mA

Der beim Durchschleifen der Versorgungsspannung zu ande-
ren Busteilnehmern iiber die Klemme 59 flieBende Strom darf
max. 3 A betragen.

Bezugspotential 1
Bezugspotential 2 der Reglersperre (CINH) an X3/28

Reglersperre

e Start=HIGH (+12V..+30V)

e Stop=LOW (0V...+3V)
Eingangswiderstand: 3.3 k2

+20 V extern fiir CINH, Bezugspotential 1,
Belastbarkeit: I = 10 mA

18.3-1
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18 Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen)
18.3 Technische Daten

18.3.2 Schutzisolierung

Funktionsmodul X3.2/

E82ZAFUC010 cg

X3.3/

39
28

20

18.3.2  Schutzisolierung

Funktionsmodul

E82ZAFUC001 . .
® Leistungsteil

— 8200 vector

— 8200 motec

— starttec

Bezugserde / PE (X3/7)
externer Versorgung (X3/59)
Versorgung fiir CINH (X3/20)
Reglersperre, CINH (X3/28)

Funktionsmodul

Externe DC-Spannungsversorgung des Funktionsmoduls:
+24V DC £10 %, max. 80 mA

Der beim Durchschleifen der Versorgungsspannung zu ande-
ren Busteilnehmern tiber die Klemme 59 flieBende Strom darf
max. 3 A betragen.

Bezugspotential 1

Bezugspotential 1

Bezugspotential 2 der Reglersperre (CINH) an X3.3/28
Reglersperre

e Start=HIGH (+12V...+30V)

e Stop=LOW (0V...+3V)

Eingangswiderstand: 3.3 k

+20 V extern fiir CINH, Bezugspotential 1, Belastbarkeit:
Imax = 10 mA

Isolationsspannungen zwischen Bus und ... Art der Isolierung

doppelte Isolierung
doppelte Isolierung
doppelte Isolierung
Funktionsisolierung
Funktionsisolierung
Funktionsisolierung

Funktionsisolierung

Isolationsspannungen zwischen Bus und ... Art der Isolierung
E82ZAFUC010 . . :

® Leistungsteil 8200 vector doppelte Isolierung

e Bezugserde / PE (X3.2/7,X3.3/7) Funktionsisolierung

e externer Versorgung (X3.2/59) Funktionsisolierung

e Versorgung fiir CINH (X3.3/20) Funktionsisolierung

e Reglersperre, CINH (X3.3/28)

Funktionsisolierung

18.3-2 Lenze DE 06/2004
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Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen) 18

18.3.3 Kommunikationszeit

Bearbeitungszeiten
8200 vector / 8200 motec

Bearbeitungszeiten
startec

Telegrammlaufzeit

DE 06/2004

°
1

Technische Daten 18.3
Kommunikationszeit 18.3.3

Hinweis!

Die Kommunikationszeit ist die Zeit zwischen dem Start einer
Anforderung und dem Eintreffen der entsprechenden
Riickantwort.

Die Kommunikationszeiten im CAN-Bussystem sind abhangig
von der

» Bearbeitungszeit im Antriebsregler
» Telegrammlaufzeit
— Ubertragungsrate (Baudrate)
—Telegrammlange
» Prioritat der Daten
» Busauslastung

Nahere Informationen uber die Buszugriffssteuerung sind z. B. in
dem Fachbuch "CAN Controller Area Network Grundlagen und
Praxis” von Wolfgang Lawrenz, herausgegeben vom Hiithig Buch
Verlag Heidelberg, zusammengetragen.

Parameterdaten Prozessdaten
30...50 ms 3.5ms

Die Bearbeitungszeiten der Prozessdaten be-
ziehen sich auf das Sync-Telegramm.

Parameterdaten Prozessdaten
30...50 ms 3.5ms

Die Bearbeitungszeiten der Prozessdaten be-
ziehen sich auf das Sync-Telegramm.

Die Telegrammlaufzeit ist abhéngig von der Ubertragungsrate und der Tele-
grammlange:

Telegrammlange [Byte]

Ubertragungsrate

[kBit/s] 0 2 8

10 5.44 7.36 13.12
20 2.72 3.68 6.56
50 1.09 147 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]

Lenze 18.3-3
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18 Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen)
18.3 Technische Daten
18.3.4 Abmessungen

18.3.4  Abmessungen

Funktionsmodul
E82ZAFUCO001 l v I l_
n C
by
©
o (@) I:
| ) .
a C
E82ZAFU002D
51 mm
64 mm
C 15 mm

Funktionsmodul
E82ZAFUCO010

b1

_e?

E82ZAFUOO01A

51 mm
72 mm
bl 64 mm
e 30 mm
el 15mm
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Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen) 18
Installation 18.4
Komponenten des Funktionsmoduls 1841

18.4 Installation

18.4.1 Komponenten des Funktionsmoduls

Funktionsmodul
E82ZAFUC001 @ D
a
E]©
(o)
D Address| Bd|
([ —
0
CGCL CHCGCL CH59 59 7 7 7 39 28 20
e 1} yayaya)
I—E:Vu \wiwiw) SASASaSis

E82ZAFUC002B

Pos. Bezeichnung Hinweise
LY Funktionsmodul E82ZAFUC001
Verbindungsstatus zum Grundgerat (zweifarbige LED, griin / rot) [ 18.5-8
Verbindungsstatus zum Bus (zweifarbige LED, griin / rot) [ 18.5-9
(D] DIP-Schalter zur Konfiguration
e Knotenadresse ("Address”) [ 18.5-5
e Ubertragungsrate ("Bd”)
[E] Klemmleiste X3, Anschluss fiir
o CANopen -
® Reglersperre (CINH) L 1847
e externe Spannungsversorgung
@ Typenschild [ 18.2-1

DE 06/2004 Lenze 18.4-1
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18 Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen)
18.4 Installation
18.4.1 Komponenten des Funktionsmoduls

Funktionsmodul
E82ZAFUCO010 @

o[B]

-
D Address 1Bd D

AR
HHHHH
H

(G

@@@ @@ 10000

il

IE"F
I— 1 i

E82ZAFUC001C

Pos. Bezeichnung Hinweise
[A] Funktionsmodul E82ZAFUC010
Verbindungsstatus zum Grundgerat (zweifarbige LED, griin / rot)
Verbindungsstatus zum Bus (zweifarbige LED, griin / rot) 1858
[D] DIP-Schalter zur Konfiguration

e Knotenadresse ("Address”) [ 18.5-5
e Ubertragungsrate ("Bd”)

Steckbare Klemmleiste X3.1, Anschluss fiir CANopen

(= [m]

Steckbare Klemmleiste X3.2, Anschluss fiir externe Spannungsversor-

gung 0 18.4-9
[G] Steckbare Klemmleiste X3.3, Anschluss fiir

® Reglersperre (CINH)

e interne Versorgung

[H Typenschild L 18.2-1

18.4-2 Lenze DE 06/2004
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Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen) 18
Installation 18.4
Mechanische Installation 18.4.2

18.4.2 Mechanische Installation

DE 06/2004

Benutzen Sie zur mechanischen Installation des Funktionsmoduls die Mon-
tageanleitung des Grundgerates.

Die Montageanleitung des Grundgerates
» ist Teil des Lieferumfangs und liegt jedem Gerat bei.

» gibt Hinweise, um Beschadigungen durch unsachgemafRe Behandlung
zu vermeiden.

» beschreibt die einzuhaltende Reihenfolge der Installationsschritte.

Lenze 18.4-3
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18.4 Installation
18.4.3 Elektrische Installation

18.4.3 Elektrische Installation

Verdrahtung mit einem In folgender Abbildung ist die Leitungsfiihrung am Funktionsmodul darge-
Leitrechner stellt:
Antriebsregler 1 Antriebsregler 2 SPS/PC
CANopen
oo otfor] _ea]ct[en] oo otfon] Joaforon] | | Jowoliomch
A ]

1t
!

\\TW‘ L[ [/
120 ‘

120

Frequenzumrichter der Reihe 8200 vector bzw. 8200 motec mit aufgesteck-
ten Funktionsmodulen und der CANopen-Master kommunizieren Uber
CANopen.

Die Vorgehensweise zur Konfiguration der Komponenten istim Anhang die-
ser Anleitung beispielhaft erklart.

Spezifikation

Gesamtlange <300m <1000 m
Systembus-Kabel

Kabeltyp LIYCY 2 x 2 x 0,5 mm? CYPIMF 2 x 2 x 0,5 mm?2
(paarverseilt mit Abschirmung)  (paarverseilt mit Abschirmung)

Leitungswiderstand < 80 Q/km < 80 Q/km

Kapazitdtsbelag =130 nF/km <60 nF/km

Anschluss Paar 1 (weil/braun): LOW und HIGH
Paar 2 (griin/gelb): GND

18.4-4 Lenze DE 06/2004
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Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen) 18
Installation 18.4
Elektrische Installation 18.4.3
Daten der Anschlussklemmen Elektrischer Anschluss Klemmleiste mit Schraubanschluss

Anschlussméglichkeiten QEJ starr: 1,5 mm2 (AWG 16)

flexibel:

3@ ohne Aderendhiilse

1,0 mm2 (AWG 18)

% mit Aderendhiilse, ohne Kunststoffhilse
0,5 mm2 (AWG 20)

% mit Aderendhiilse, mit Kunststoffhiilse
0,5 mm2 (AWG 20)
Anzugsmoment 0,22...0,25Nm (1,9 ... 2,2 |b-in)
Abisolierlange 5mm

Steckbare Klemmleiste mit Doppel-Schraubanschluss

Anschlussmoglichkei- { I starr: 1.5 mm2 (AWG 16)
ten
flexibel:

E%} ohne Aderendhiilse

1.5 mm2 (AWG 16)

% mit Aderendhiilse, ohne Kunststoffhiilse
1.5 mm2 (AWG 16)

% mit Aderendhiilse, mit Kunststoffhilse
1.5 mm2 (AWG 16)

Anzugsmoment 0.5..0.6 Nm (4.4 ... 5.3 Ib-in)
Abisolierldnge 10 mm

Steckbare Klemmleiste mit Federkraftanschluss
Anschlussmoglichkeiten 5:2) starr: 1.5 mm2 (AWG 16)

flexibel:

Sﬁ) ohne Aderendhdilse

1.5 mm2 (AWG 16)

% mit Aderendhilse, ohne Kunststoffhiilse
1.5 mm2 (AWG 16)

% mit Aderendhilse, mit Kunststoffhilse
0.5 mm2 (AWG 20)

Abisolierlange 9mm

Umgang mit steckbaren

Klemmleisten Stop!

Um steckbare Klemmleisten und Kontakte nicht zu beschadigen:

» Nur aufstecken / abziehen wenn Antriebsregler vom Netz
getrennt ist !

» Steckbare Klemmleisten erst verdrahten, dann aufstecken!
» Nicht belegte steckbare Klemmleisten ebenfalls aufstecken.

Gebrauch der steckbaren
Klemmleiste mit
Federkraftanschluss

E82ZAFX013
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18.4 Installation
18.4.3 Elektrische Installation

18.4.3.1 Spannungsversorgung

Funktionsmodul Versorgung der Reglersperre (CINH) iiber die interne Spannungsquelle (X3/20
E827AFUCOOL gung glersperre (CINH) p gsquelle ( )

GND
I_o_l 20V
X3|ca|cL|cHcalcL|cH|se 59| 7 | 7| 7 [39]28] 20|

] 1

L=
[e)
| oo |

<
<
<

CAN-GND
CAN-LOW
CAN-GND
CAN-LOW
CAN-HIGH

CAN-HIGH

E82ZAFUC001

Versorgung der Reglersperre (CINH) iiber die externe Spannungsquelle

GND!  GND2
I_o_l —‘7 20V
X3/cacL|cHcalcL/cH|se |59 | 7 | 7] 7 [39]28] 20

1 Q)

<
<
<

CAN-GND
CAN-LOW
CAN-HIGH
CAN-GND
CAN-LOW
CAN-HIGH

E82ZAFUC002

Versorgung des Funktionmoduls und der Reglersperre (CINH) iiber die externe Spannungs-
quelle

GND1 GND2

| anll e

X3 /ca|cL|cHcalcL/cH]|se (59| 7
I

—
@

CAN-GND
CAN-LOW
CAN-HIGH
CAN-GND
CAN-LOW
CAN-HIGH

E82ZAFUC003

Fiir den Betrieb notwendige Mindestverdrahtung
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Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen) 18
Installation 18.4
Elektrische Installation 18.4.3
X3/ Bezeichnung Funktion Pegel
CG CAN-GND Bezugspotential fiir 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 fiir X3/20, X3/59
39 GND2 Bezugspotential der Reglersperre (CINH) an X3/28
28 CINH Reglersperre e Start=HIGH
(+12V...+30 V)
® Stop=LOW (0..+3V)
20 DC-Spannungsquelle zur externen +20V (Bezug: GND1)
Versorgung der Reglerfreigabe
(CINH)

DE 06/2004 Lenze 18.4-7
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18 Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen)
18.4 Installation
18.4.3 Elektrische Installation

Funktionsmodul

Versorgung der Reglersperre (CINH) iiber die interne Spannungsquelle (X3.3/20
E827AFUC010 gung glersperre (CINH) p gsquelle ( )

GND1 GND2

20V

X3.1 X3.2 59| 7 X3.3 | 730

CAN-GND 4———|
CAN-LOW ¢———>|
CAN-HIGH ¢——>|

E82ZAFUO011

Versorgung der Reglersperre (CINH) iiber die externe Spannungsquelle

GND1

CAN-GND 4———|

CAN-LOW ¢———>|

CAN-HIGH ¢——>|
+

E82ZAFU012

Versorgung des Funktionmoduls und der Reglersperre (CINH) iiber die externe Spannungs-
quelle

GND1 GND2

20V

X3.2 [59] 7 X3.3
+ — T

\

CAN-LOW

>
- —
CAN-HIGH ¢——»|
|
+

CAN-GND

E82ZAFU013

Fiir den Betrieb notwendige Mindestverdrahtung
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Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen) 18
Installation 18.4
Elektrische Installation 18.4.3
X3.1/ Bezeichnung Funktion Pegel
CG CAN-GND Bezugspotential fiir 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 e Start=HIGH (+12V...+30V)
e Stop=LOW (0..+3V)
20 DC-Spannungsquelle zur externen  +20V (Bezug: GND1)
Versorgung der Reglerfreigabe
(CINH)

DE 06/2004 Lenze 18.4-9
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18.4 Installation
18.4.4 Busleitungslange

18.4.4 Busleitungslange

° . -
1| Hinweis!
Halten Sie die zulassigen Leitungslangen unbedingt ein!

1. Uberpriifen Sie die Einhaltung der Gesamt-Leitungslange in
Tab. 18.4-1.

Durch die Ubertragungsrate ist die Gesamt-Leitungslange festgelegt.

Ubertragungsrate [kBit/s] Gesamt-Leitungslidnge [m]
10 7434

20 3934

50 1534

125 614

250 274

500 104

1000 9

Tab.18.4-1 Gesamt-Leitungslange

2. Uberpriifen Sie die Einhaltung der Segment-Leitungslange in
Tab. 18.4-2.

Die Segment-Leitungslange wird durch den verwendeten Leitungsquer-
schnitt und die Anzahl Teilnehmer je Segement festgelegt. Ohne Repeater
ist die Segment-Leitungslange gleich der Gesamt-Leitungslange.

Maximale Anzahl Leitungsquerschnitt
Teilnehmer je

Segment 0.25 mm?2 0.5 mm2 0.75 mm?2 1.0 mm?
2 240 m 430 m 650 m 940 m
5 230 m 420m 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-Leitungsldnge

18.4-10 Lenze DE 06/2004
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3. Vergleichen Sie die beiden ermittelten Werte miteinander.

Wenn der aus Tab. 18.4-2 ermittelte Wert kleiner als die zu realiserende Ge-
samt-Leitungslange aus Tab. 18.4-1 sein sollte, mlissen Repeater eingesetzt
werden. Repeater unterteilen die Gesamt-Leitungslange in Segmente.

i Hinweis!

» Beachten Sie die Reduzierung der Gesamt-Leitungslange
aufgrund der Signalverzégerung des Repeaters (siehe Beispiel
0 18.4-12).

» Mischbetrieb
— Mischbetrieb liegt vor, wenn verschiedene Teilnehmer an

einem Netz betrieben werden.

— Wenn bei gleicher Ubertragungsrate die zugehdorigen
Gesamt-Leitungslangen der Teilnehmer unterschiedlich sind,
muss zur Bestimmung der max. Leitungslange der kleinere
Wert verwendet werden.

Beispiel: Auswabhlhilfe Vorgaben
® Leitungsquerschnitt: 0,5 mm2(gemaR Kabel-Spezifikation (1 18.4-4)
o Teilnehmeranzahl: 100
® Repeater: Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)

Unter Beriicksichtigung der Vorgaben sind folgende Leitungslangen / An-
zahl Repeater einzuhalten:

Ubertragungsrate [kBit/s] 10 20 50 125 250 500 1000
Max. Leitungsldnge [m] 7434 3934 1534 614 274 104 9
Segment-Leitungsldnge [m] 270 270 270 270 270 104 9
Anzahl der Repeater 24 12 4 2 -

DE 06/2004 Lenze 18.4-11
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18.4.4 Busleitungslange

Beispiel: Repeater-Einsatz
priifen

18.4-12

Vorgaben

e Ubertragungsrate: 125 kBit/s

e Leitungsquerschnitt: 0,5 mm?

e Teilnehmeranzahl: 28

e Leitungslange: 450 m
Priifschritte

1. Gesamt-Leitungsldnge bei 125 kBit/s
614 m aus Tab. 18.4-1

2. Segment-Leitungslange fir 28 Teilnehmer und einem Leitungsquerschnitt von 0,5 mm?2.
360 m aus Tab. 18.4-2

3. Vergleich

Der Wert in Pkt. 2 ist kleiner als die zu realisierende Leitungslange von 450 m.

Folgerung

® Ohne Repeater-Einsatz ist die zu realisierende Leitungslange von 450 m nicht méglich.
® Es muss ein Repeater nach 360 m (Pkt. 2.) eingesetzt werden.

Ergebnis
e Verwendet wird der Lenze-Repeater, Typ 2176 (Leitungsreduzierung: 30 m)
® Berechnung der max. Leitungslange:

614 m (entsprechend Tab. 18.4-1) minus 30 m (Leitungsreduzierung)

- Max. erreichbare Leitungslange mit Repeater: 584 m.
- Damit ist die vorgegebene Leitungslange realisierbar.

i Hinweis!
Die Verwendung eines weiteren Repeaters wird empfohlen als
» Service-Schnittstelle
Vorteil: Storungsfreies Ankoppeln im laufenden Bus-Betrieb
moglich.
» Einmess-Schnittstelle

Vorteil: Einmess-/Programmiergerat bleibt galvanisch
getrennt.

Lenze DE 06/2004
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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
DE 06/2004 Lenze
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18.5.1

18.5.1

18.5-2

o

Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen)

Inbetriebnahme
Vor dem ersten Einschalten

Vor dem ersten Einschalten

Stop!

Bevor Sie das Grundgerat mit Kommunikationsmodul erstmalig
einschalten, uberprifen Sie

» die gesamte Verdrahtung auf Vollstandigkeit, Kurzschluss und
Erdschluss.

» 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 moglich, ohne auf
das fiir den Betrieb des Netzwerkes notwendige Programm
einzugehen.

Ein solches Programm ist nicht Teil des Lenze-Lieferumfangs.

Die am Markt dazu zahlreich erhaltlichen Programme
verhindern, ohne den Rahmen dieser Beschreibung zu sprengen,
eine allgemeingiiltige Beschreibung der Inbetriebnahme des
Funktionsmoduls.

Lenze DE 06/2004
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Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen)

°
1

Inbetriebnahme
Erstmaliges Einschalten

Hinweis!
Halten Sie unbedingt die Einschaltreihenfolge ein !

Lenze

18
18.5
18.5.2
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18.5 Inbetriebnahme
18.5.2 Erstmaliges Einschalten

Inbetriebnahme-Schritte

18.5-4

Schritt Vorgehensweise

1.

10.

11.

12.

13.

14.

Knotenadresse einstellen
o (C1509 oder
® SchalterS1-S7

Ubertragungsrate einstellen
e (1516 oder
® Schalter S8-510

Grundgerat tiber Klemme 28 (CINH) sperren.

Klemme 28 auf LOW-Potential.
Das Grundgerat kann spater liber den Bus gesperrt und freigegeben
werden.

Netzspannung zuschalten und, wenn vorhanden separate Spannungs-
versorgung des Funktionsmoduls zuschalten

Das Grundgerat ist nach ca. 1 Sekunde betriebsbereit.
Die Reglersperre ist aktiv.

Statusanzeige tiberpriifen

Reaktion

e Die griine LED “Verbindungsstatus zum Grundgerat” auf der Front-
seite des Funktionsmoduls leuchtet.

e Die LED “Verbindungsstatus zum Bus” auf der Frontseite des Funk-
tionsmoduls blinkt. Voraussetzung: Es miissen bereits andere Teil-
nehmer am Bus angeschlossen sein.

® Keypad: (falls aufgesteckt)

Leitsystem fiir die Kommunikation mit dem Funktionsmodul konfigu-
rieren.

Sie konnen anschliefend tiber die SDOs alle Parameter vom Antrieb
und/oder Funktionsmodul lesen oder schreiben.

8200 vector/motec fiir den Betrieb mit dem Funktionsmodul (Prozess-
daten-Kanal) konfigurieren.

Empfehlung

Nach Laden der Lenze-Einstellung (C0002) Codestelle C0005 = 200

einstellen. Dadurch wird eine Vorkonfiguration fiir den Betrieb mit
Funktionsmodul durchgefiihrt. Steuerworte und Statusworte sind

dabei bereits verkniipft.

Gegebenenfalls Prozess-Ausgangsdaten des Masters liber C1511 den
Prozess-Eingangsdaten des Grundgerats zuweisen.

Gegebenenfalls Prozess-Ausgangsdaten des Grundgerdts liber C1510
den Prozess-Eingangsdaten des Masters zuweisen.

Prozess-Ausgangsdaten des Masters freigeben: C1512 = 65535.

Leitsystem erwirkt Wechsel in OPERATIONAL beim Funktionsmodul.

Reaktion

e Zweifarbige LED "Verbindungsstatus zum Bus” leuchtet konstant
GRUN.

e Sie konnen lber die PDOs (z.B. Statuswort) lesen oder Sollwerte
(z.B. Frequenzsollwert) schreiben.

Grundgeréat Uiber Klemme 28 (CINH) freigeben (Klemme 28 auf HIGH-
Potential legen).

Sollwert lUiber gewadhltes Prozess-Ausgangswort senden.
Der Antrieb lauft jetzt.

Grundgerat Uber den Bus (z.B. Steuerwort Bit 9) oder Klemme 28
(CINH) sperren.

Lenze

siehe
[ 18.5-5 ff.

Handbuch
des Grundge-
rates

[ 18.4-6 ff.

[ 18.5-8

Handbuch
des Grundge-
rates

L 18.7-9
[ 18.7-8
[ 18.7-10

[ 18.5-8
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18.5.3 Einstellmoglichkeiten durch DIP-Schalter

DE 06/2004

°
1

Hinweis!
Einstellungen liber GDC oder Bedienmodul
Dazu mussen die DIP-Schalter S1-S7 OFF einnehmen.

Die Einstellungen von Knotenadresse (C1509) und
Ubertragungsrate (C1516) konnen mit Hilfe von GDC oder dem
Bedienmodul vorgenommen werden.

Einstellungen iiber frontseitigen Schalter

Die Lenze-Einstellung aller Schalter ist OFF.
Einstellmoglichkeiten liber die frontseitigen DIP-Schalter:
» Knotenadresse mit S1 - S7

» Ubertragungsrate mit S8 - S10

Die uber DIP-Schalter oder entsprechende Codestelle eingestellte
Knotenadresse und Ubertragungsrate wird erst nach erneutem
Netzeinschalten aktiv.

Lenze 18.5-5
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Knotenadresse einstellen

Hinweis!

Wenn sich die Schalter S1-S7 in Stellung OFF befinden, sind die
Einstellungen der Knotenadresse (C1509) und der
Ubertragungsrate (C1516) aktiv.

Schalten Sie die Spannungsversorgung der
Kommunikationsbaugruppe aus und anschlieBend wieder ein,
um gednderte Einstellungen von Knotenadresse und
Ubertragungsrate zu aktivieren.

"N

ON

e

12 8 4 56 6 7 8 9 10 OFF

Abb.18.5-1 Adressierung liber DIP-Schalter

° . -

1| Hinweis!

Die Knotenadressen bei mehreren vernetzten Antriebsreglern
mussen 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:

Knotenadressejo =S7 - 29+ 56 -21+55-22+54-23+53-24+52-25+51 - 26

Aus der Gleichung lasst sich auch die Wertigkeit eines betatigten 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
55 4 OFF
S6 2 OFF
S7 1 ON

18.5-6 Lenze DE 06/2004



Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen)

Inbetriebnahme
Einstellmoglichkeiten durch DIP-Schalter

Ubertragungsrate einstellen

Hinweis!

"N

18.5.3

Die Ubertragungsrate muss bei allen Antriebsreglern und dem

Leitrechner identisch sein.

bl lmln i

12 3 4 5 6 7.8 9 10

Abb.18.5-2 Einstellen der Ubertragungsrate

Ubertragungsrate [kBit/s] S8
10 ON
20 ON
50 OFF
125 OFF
250 OFF
500 OFF
1000 ON
Automatische Erkennung (Autobaud) ON

Automatische Erkennung der
Ubertragungsrate (Baudrate)

i Hinweis!

ON

OFF

S9
ON
OFF
ON
ON
OFF
OFF
OFF
ON

510
OFF
ON
ON
OFF
ON
OFF
OFF
ON

Die automatische Baudratenerkennung ist nur moglich, wenn

schon andere Teilnehmer Giber den CAN-Bus fehlerfrei

Telegramme senden:

» Nach dem Einschalten oder einem Reset Node sucht das

Funktionsmodul die richtige Baudrate, indem es die

gesendeten Telegramme der anderen Teilnehmer auswertet.

» Ist die richtige Baudrate erkannt, wird sie vom

Funktionsmodul tibernommen.

DE 06/2004 Lenze
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18.5.4  Statusanzeige

Funktionsmodul E82ZAFUC001

| .
By
1 0
] |
[66666666666666

Funktionsmodul E82ZAFUC010

U
L
o[B]
o[c]

|:| Address 184
— | ] —
@) szl

] I

QO Q| @ 1200

E82ZAFU002C E82ZAFU001C

Pos Statusanzeige (LED)

Erlduterung

Verbindungsstatus zum Grundgerat, zweifarbige LED (griin/rot)

AUS

BLINKEN
GRUN

konstantes
LEUCHTEN

konstantes
LEUCHTEN

ROT BLINKEN

18.5-8 Lenze

® Funktionsmodul wird nicht mit Spannung ver-
sorgt.

® Externe Spannungsversorgung ist ausgeschaltet.

Funktionsmodul ist mit Spannung versorgt, hat aber

keine Verbindung zum Antriebsregler.

Ursache:

Grundgerat ist

® abgeschaltet

o in der Initialisierungsphase

e nicht vorhanden

Funktionsmodul ist mit Spannung versorgt und hat

Verbindung zum Grundgerat

Schwerer Fehler im Funktionsmodul

® CANopen Betrieb nicht moglich

Fehler im Funktionsmodul

e Parameter auf Lenze-Einstellung zuriickgesetzt

® CANopen Betrieb méglich

DE 06/2004
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Pos

Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen) 18

o
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Inbetriebnahme 18.5
Statusanzeige 18.5.4
Statusanzeige (LED) Erlduterung
indun us zu us, zwei i in
Verbindungsstatus zum Bus, zweifarbige LED (griin/rot
AUS Verbindung zum Master nicht aufgebaut
GRUN - CANopen Zustand ("Z”)
ROT - CANopen Fehler ("F”)
Konstantes Leuchten ROT Z: Bus Off
Schnelles BLINKEN (flackern) Automatische Baudratenerkennung ist aktiv
BLINKEN GRUN im 0,2 s-Takt Z: Pre-Operational, F: keine
BLINKEN GRUN im 0,2 s-Takt Z: Pre-Operational, F: Warning Limit reached
1 x BLINKEN ROT, 1 s AUS . l . .
BLINKEN GRUN im 0,2 s-Takt Z: Pre-Operational, F: Node Guard Event
2 x BLINKEN ROT, 1 s AUS u u u
Konstantes Leuchten GRUN Z: Operational, F: keine
Konstantes Leuchten GRUN Z: Operational, Storung: Warning Limit reached
1 x BLINKEN ROT, 1 s AUS j l l .
Konstantes Leuchten GRUN Z: Operational, F: Node Guard Event
2 x BLINKEN ROT, 1 s AUS j_l u u
Konstantes Leuchten GRUN Z: Operational, F: Sync Message Error
R EEE  EER  EER
BLINKEN GRUN im 1 s-Takt Z. stopped, F: keine
BLINKEN GRUN im 1 s-Takt Z: stopped, F: Warning Limit reached
1 x BLINKEN ROT, 1 s AUS j . l . l
BLINKEN GRUN im 1 s-Takt Z: stopped, F: Node Guard Event
2 x BLINKEN ROT, 1 s AUS j_l u u l
Hinweis!
Bei abweichender Signalisierung siehe (C1 18.8-1).
Lenze 18.5-9
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Schutz vor unkontrolliertem
Wiederanlauf

18.5-10

"N

Hinweis!

Nach einer Storung (z. B. kurzzeitiger Netzausfall) ist der
Wiederanlauf eines Antriebs in manchen Fallen unerwiinscht
bzw. sogar unzulassig.

» Durch Parametrieren von C0142 = 0 kann der Antrieb gesperrt
werden, wenn

— der zugehorige Antriebsregler in den Stérungszustand
»LU-Meldung® libergeht und

—die Storung langer als 0,5 Sekunden aktiv ist.
Parameterfunktion:
» C0142=0

— Der Antriebsregler bleibt gesperrt (auch wenn die Stérung
nicht mehr aktiv ist) und

— der Antrieb lauft kontrolliert an: LOW-HIGH-Flanke an
Klemme 28 (CINH)

» C0142=1
— Ein unkontrollierter Anlauf des Antriebs ist moglich.

Lenze DE 06/2004
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Allgemeines 18.6.1

Master und Antriebsregler kommunizieren miteinander,indem sie Datente-
legramme Uber den CAN-Bus miteinander austauschen. Der Nutzdatenbe-
reich des Datentelegramms enthalt entweder Netzwerkmanagementda-
ten, Parameterdaten oder Prozessdaten.

Im Antriebsregler werden den Parameterdaten und Prozessdaten unter-
schiedliche Kommunikationskanale zugeordnet.

Prozessdaten (PDO, Process-Data-Objects)
® Prozessdaten werden uiber den Prozessdaten-Kanal tibertragen.
® Mit den Prozessdaten konnen Sie den Antriebsregler steuern.

o 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 kiirzest moglicher Zeit notwendig. Dabei konnen kleine Datenmengen zyklisch
Ubertragen werden.

® Prozessdaten werden
— nicht im Antriebsregler gespeichert.
— zwischen dem Leitsystem und den Antriebsreglern libertragen damit ein standiger Aus-
tausch von aktuellen Ein- und Ausgangsdaten erfolgt.

® Prozessdaten sind z. B. Sollwerte und Istwerte.

Parameterdaten (SDO, Service-Data-Objects)
e Parameterdaten werden liber den Parameterdaten-Kanal libertragen.

e Uber den Parameterdaten-Kanal wird der Zugriff auf alle Lenze-Codes und alle
CANopen-Indizes ermdglicht.

e Parameterdnderungen werden automatisch im Antriebsregler gespeichert.
e Das Ubertragen der Parameter ist in der Regel nicht zeitkritisch.
e Parameterdaten sind z. B. Betriebsparameter, Diagnose-Informationen und Motordaten.

Lenze 18.6-1
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18.6.2 Aufbau des CAN-Datentelegramms

Control Field CRC Delimit. ACK Delimit.
Start RTR-Bit ‘ CRC Se(ﬂuenz‘ ACK Slot ‘ Ende

‘ Identifier ‘ ‘ Nutzdaten 0 ..8Byte ‘ ‘ \ \ \
e Netzwerkmanagement

® Prozessdaten

1Bit|  11Bit | 1Bit| 6Bit| ¢ parameterdaten 15 Bit| 1 Bit| 1 Bit|1 Bit|7 Bif

Abb. 18.6-1 Prinzipieller Aufbau des CAN-Telegramms

Identifier Der Identifier legt die Prioritat der Nachricht fest. AuRerdem sind im
CANopen hier codiert:

» die Knotenadresse

» die Bestimmung, welche Nutzdaten lbertragen werden.

Nutzdaten Fir die Verwendung der Nutzdaten gibt es drei Unterscheidungen:

» Netzwerkmanagement:
Die Nutzdaten dienen zum Aufbau der Kommunikation tUiber den
CAN-Bus.

» Prozessdaten:
Die Nutzdaten sind fiir schnelle, oft zyklische Vorgange bestimmt (z. B.
Drehzahl-Sollwert und Drehzahl-Istwert)

» Parametrierung:
Die Nutzdaten dienen der Parametrierung der Antriebsregler. Fir die
Lenze-Antriebsregler sind die Parameter in Codestellen
(z. B.C0012, Hochlaufzeit) hinterlegt.

i Hinweis!

Auf den Identifier und Nutzdaten wird im Verlauf dieser
Anleitung naher eingegangen.

Die ubrigen Signale beziehen sich auf die
Ubertragungseigenschaften des CAN-Telegramms, die im
Rahmen dieser Anleitung nicht beschrieben sind.

Bitte beachten Sie fiir weitere Informationen die Homepage der

CAN-Nutzerorganisation CiA (CAN in Automation):
www.can-cia.org.

18.6-2 Lenze DE 06/2004
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Datentransfer
Aufbau des CAN-Datentelegramms

18
18.6
18.6.2

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 fiir

jede Nachricht nur einen Sender gibt.

Mit Ausnahme des Netzwerkmanagements und des Sync-Telegramms ent-

halt 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 folgenden Werten voreingestellt:

Richtung

Objekt - _

vom Antrieb zum Antrieb
NMT
Sync
Emergency X
PDO1 TPDO1 X
(Prozessdaten-Kanal 1) rppo1 X
PDO2 TPDO2 X
(Prozessdaten-Kanal 2) Rrpp02 X
PDO3 TPDO3 X
(Prozessdaten-Kanal 3) Rrepo3 X
SDO1 X
(Parameterdaten-Kanal 1) X
SDO2 X
(Parameterdaten-Kanal 2) X
Node-Guarding X

Lenze

Basisidentifier

Dez
0
128

128
384
512
640
768
896
1024
1408
1536
1472
1600
1792

Hex
0
80

80
180
200
280
300
380
400
580
600
5C0
640
700

siehe

B EB

BE

18.6-14
18.7-37

18.7-41

18.7-48

18.7-43

18.6-7,
18.7-38

18.6-3
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18.6.3 Die Kommunikationsphasen des CAN-Netzwerkes (NMT)

In Bezug auf die Kommunikation kennt der Antrieb folgende Zustande:

Zustand

"Initialisation”
(Initialisierung)

"Pre-Operational”
(vor Betriebsbereit)

"Operational”
(Betriebsbereit)

"Stopped”
(gestoppt)

Erlduterung

Nach dem Einschalten des Antriebsreglers wird die Initialisierung
durchlaufen. Der Antrieb ist wahrend dieser Phase nicht am Daten-
verkehr auf dem Bus beteiligt.

Weiterhin kann in jedem NMT-Zustand durch die Ubertragung
verschiedener Telegramme ein Teil der Initialisierung beziehungs-
weise die komplette Initialisierung erneut durchlaufen werden
(siehe "Zustandsiibergdnge”). 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”.

Der Antrieb kann Parametrierungsdaten empfangen.
Die Prozessdaten werden ignoriert.

Der Antrieb kann Parametrierungs- und Prozessdaten empfangen.

Nur Empfang von Netzwerkmanagement-Telegrammen méglich.

Netzwerkmanagement (NMT)  Der flir das Netzwerkmanagement verwendete Telegrammaufbau enthalt
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 konnen, werden Telegramme mit dem Identifier 0 und zwei Byte Nutzda-

ten verwendet.

Identifier

11 Bit
Wert =0

Nutzdaten

Enthalt nur Kommando
(Lange: 2 Byte)

Abb.18.6-2 Telegramm zum Umschalten der Kommunikationsphase

18.6-4
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Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen) 18
Datentransfer 18.6
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Zustandsiibergidnge

Die Umschaltung der Kommunikationsphasen wird von einem Busteilneh-

mer, dem Netzwerkmaster, flir 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 Verzégerung nach dem Netzeinschalten wird einmalig ein Tele-
gramm gesendet, das den gesamten Antriebsverbund in den Zustand "Ope-

I”

rationa
C1507 einstellen.

¢ 1)

'y

Initialisation

versetzt. Die Verzogerungszeit konnen Sie mit der Codestelle

(14) y

@)

4[ Pre-Operational

(11)

o — o/
vy
3

2
10
(13) 4) ( o
Stopped ]—
(3) (6)
N ®) ©)
Operational
{ )
Zustands- Kommando (hex) Netzwerkstatus
iibergang nach Anderung

(2) -

Initialisierung

Pre-Operational

E82ZAFU004

Auswirkung auf Prozess- bzw. Parameter-
daten nach Zustandsdnderung

Bei Netz-EIN wird die Initialisierung auto-
matisch gestartet.

Wahrend der Initialisierung ist der Antrieb
nicht am Datenverkehr beteiligt.

Nach beendeter Initialisierung

e wird eine Boot-Up Nachricht des Teil-
nehmers mit eigenem Identifier an den
Master gesendet.

o geht der Teilnehmer automatisch in
den Zustand Pre-Operational tber.

Der Master entscheidet in dieser Phase, in
welcher Weise sich der/die Antriebsregler
an der Kommunikation beteiligen.

Die Umschaltung der Stati wird ab hier vom Master fiir das gesamte Netzwerk vorgenommen.
Eine im Kommando enthaltene Zieladresse spezifiziert den oder die Empfanger.

(3), (6) 01 xx
(4), (7) 80 xx
(5), (8) 02 xx

Operational

Pre-Operational

Stopped

DE 06/2004 Lenze

Netzwerkmanagement-Telegramme,
Sync, Emergency, Prozessdaten (PDO) und
Parameterdaten (SDO) aktiv (entspricht
“Start Remote Node”)

Optional:

Beim Wechsel einmaliges Senden von
ereignisgesteuerten und zeitgesteuerten
Prozessdaten (PDO).

Netzwerkmanagement-Telegramme,
Sync, Emergency und Parameterdaten
(SDO) aktiv (entspricht “Enter Pre-Opera-
tional State“)

Nur Empfang von Netzwerkmanagement-
Telegrammen moglich.

18.6-5
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18.6
18.6.3

18.6-6

Datentransfer

Die Kommunikationsphasen des CAN-Netzwerkes (NMT)

Zustands-
iibergang

(9
10
11

(10)
(12)
(12)
(13)
(14)

14

Kommando (hex) Netzwerkstatus = Auswirkung auf Prozess- bzw. Parameter-
nach Anderung daten nach Zustandsdnderung
Initialisierung aller Parameter in der Kom-
81 xx munikationsbaugruppe mit den gespei-
cherten Werten (entspricht “Reset-Node”)
Inistialisation
Initialisierung kommunikationsrelevanter
Parameter (CIA DS 301) in der Kommu-
82 xx nikationsbaugruppe mit den gespeicher-
ten Werten (entspricht “Reset Communi-
cation”)

Fiir die Belegung der in der Spalte mit "xx” gekennzeichneten Bytes gilt fol-

gendes:

> XX = OoheX:

Bei dieser Belegung werden durch das Telegramm alle angeschlossenen Ge-
rate angesprochen. Es kann eine Zustandsanderung fur alle Gerate gleich-
zeitig durchgefiihrt werden.

» xx = Knotenadresse:

Wird eine Knotenadresse angegeben, so wird die Zustandsanderung nur fiir
das Gerat mit der entsprechenden Adresse durchgefiihrt.

°
1

Hinweis!

Nur durch eine Zustandsanderung auf “Operational” ist eine
Kommunikation liber die Prozessdaten moglich!

Beispiel:

Sollen beispielsweise alle am Bus angeschlossenen Teilnehmer
uber den CAN-Master vom Kommunikationszustand
"Pre-Operational” in den Kommunikationszustand “Operational”
geschaltet werden, miissen Identifier und Nutzdaten im
Sende-Telegramm wie folgt eingestellt sein:

» Identifier: 00 (Broadcast-Telegramm)
» Nutzdaten: 0100 (hex)

Lenze DE 06/2004
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Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen)

Uberwachungen

Hinweis!

o

18
Datentransfer 18.6
Uberwachungen 18.6.4

Die NMT-Slave-Funktionen Node Guarding Protocol und
Heartbeat (DS301, Version 4.02) werden vom Funktionsmodul

unterstitzt.

Node Guarding Protocol

Das Node Guarding Protocol dient innerhalb eines CAN-Netzwerkes zur
Uberwachung der Verbindung zwischen dem NMT-Master und dem/den

NMT-Slave(s).

NMT-Master NMT-Slave
L RTR i
! ‘ Request Indication
8 - 1
l T T T T
R — t s -]
Confirm [ Response
Node
Guard o //:*/j
Time T -1
! //7 -
Node
Life Yy _ RTR -
Time Request Indication
T T T T
— -t s _—
Confirm [ Response
//%77///
- I
—~— e
. | Node -
* Guarding
Event Life
Guarding
Event
EMERGENCY
E82ZAFU010
Lenze 18.6-7
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RTR-Telegramm

Antwort-Telegramm

Identifier

Node Life Time

18.6-8

Der NMT-Master sendet in zyklischen Zeitintervallen (“Node Guard Time”,
Uberwachungszeit) 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 enthalt keine Nutzdaten.

Der NMT-Slave wird durch das RTR aufgefordert, seine aktuellen Daten zu
senden.

Der NMT-Slave sendet seinerseits ein Antworttelegramm mit einer Nutzda-
tenbreite von 1 Byte. Dessen hochstwertiges Bitist ein Toggelbit (t). Das Tog-
gelbit muss seine Wertigkeit bei jeder Antwort andern. 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 den Wert 0 zurlickgesetzt.

Der Datenwert (s) der anderen 7 Bits gibt einen der drei moglichen Zustande
des NMT-Slave wieder:

Wert s Zustand

4 STOPPED

5 OPERATIONAL

127 PRE-OPERATIONAL

Die Anfrage des NMT-Masters und die entsprechende Antwort des NMT-Sla-
ves werden mit einem bestimmten Identifier (17924, + Knotenadresse) ge-
sendet.

Die Berechnung des Identifiers (siehe auch (L1 18.6-3) ) ist wie folgt:

Identifier =Basisadresse (17924,,) + einstellbare Knotenadresse (1...127 4¢,)

Fiir jeden NMT-Slave kann eine unterschiedliche “Node Life Time” einge-
stellt werden.

Die Node Life Time ist das Produkt aus der “Node Guard Time” (L2 18.7-38)
und dem “Life Time Factor” (L2 18.7-38).

Dem NMT-Master miissen diese beiden Werte bekannt 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.

Lenze DE 06/2004
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OK-Zustand Der Zustand der Verbindung ist in Ordnung, wenn innerhalb der “Node Life
Time”

» der NMT-Master eine korrekte Antwort des NMT-Slave erhalten hat
bzw.

» vom NMT-Master eine Anforderung im NMT-Slave eingetroffen ist.
In diesem Fall

» werden die Uberwachungszeiten fiir den NMT-Master und den
NMT-Slave zuriickgesetzt

» wird das Node Guarding Protocol fortgesetzt.
Life Guarding Event Wenn innerhalb der “Node Life Time” der NMT-Master den NMT-Slave nicht

durcheinRTRantriggert, wird durch das “Life Guarding Event” im NMT-Slave
ein Fehler ausgelost.

° . .

1| Hinweis!

Die Reaktion auf ein “Life Guarding Event” wird mit der
Codestelle C1514 / C1515 eingestellt.

Unabhangig von dieser Einstellung wird ein
EMERGENCY-Telegramm an den NMT-Master gesendet.

Node Guarding Event Der “Node Guarding Event” sollte im NMT-Master auftreten, wenn

» trotz Anforderung innerhalb der “Node Life Time” keine Antwort vom
NMT-Slave im NMT-Master eintrifft,

» sich das Toggelbit innerhalb der “Node Life Time” nicht verandert hat.

i Hinweis!

Bitte beachten Sie dazu auch, dass die Uberwachungszeiten
nicht zuriickgesetzt 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.

DE 06/2004 Lenze 18.6-9
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18.6.4.2 Heartbeat-Protokoll

18.6-10

NMT-Master| = | NMT-Slave
T T T T
A - S — ———— -
3 Request N Indication
t=0 Indication
: teaton
Heartbeat Indication A
Producer P :
fime _ 1 |
3 o - Heartbeat
| T Consumer
Time
| e
Y -t FTTTT T o .
Request L1ttt [ indication
R — |
t=0 Indication Y
Indication
EMERGENCY Heartbeat
Event

E82ZAFU009

Die Heartbeat-Nachricht wird vom Heartbeat-Erzeuger (Producer) zyklisch
an ein oder mehrere Empfanger (Consumer) gesendet.

Die Consumer uberwachen, ob der Empfang innerhalb der "Heartbeat-
Consumer”-Zeit eintrifft. Falls nicht, wird die als "Heartbeart Event” bezeich-
nete Fehlermeldung erzeugt.

Bei konfigurierter Heartbeat-Producer-Zeit (vorgegebener Wert > 0) startet
das Heartbeat Protokoll beim Ubergang vom NMT-Zustand INITIALISIE-
RUNG zum NMT-Zustand PRE-OPERATIONAL. Das Boot-Up-Telegramm
zahlt als erstes Heartbeat-Telegramm.

Beachten Sie die Hinweise zu den CANopen-Indizes I-1016 und 1-1017.

Lenze DE 06/2004
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EMERGENCY wird einmalig an den Master gesendet, wenn sich der Fehlerzu-
stand des Funktionsmoduls andert, d.h.

» beim Auftreten eines internen Fehlers des Funktionsmoduls.
» beim Wegfall eines internen Fehlers des Funktionsmoduls.

Das liber den CAN-Bus gesendete “Emergency”-Telegramm hat folgenden
Aufbau:

» Bytes 1/2: Emergency Error Code
» Byte 3: Error register Objekt 1001}
» Bytes 4 ... 8: Feld fiir herstellerspezifische Fehlermeldung (alle ”0”)

Emergency Error - Codes

Fehlercode Ursache Eintrag im Error-Register (1-1001)
[hex] [hex]
0000 e Wegfall eines von mehreren Fehlers xx

e Wegfall eines einzigen Fehlers 00

(Zustand danach fehlerfrei)

1000 Grundgerat in TRIP 01
3100 Versorgungsspannung vom Grundge- 01

rat fehlerhaft oder ausgefallen
8100 Kommunikationsfehler (Warning) 11
8130 Life Guard Error oder Heartbeat Error 11
8210 PDO-Lange geringer als die erwartete 11
8220 PDO-Lange groRer als die erwartete 11
8700 Uberwachung des Sync-Telegramms 11

Lenze 18.6-11
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18.6.5 Prozessdaten-Transfer

Prozessdaten-Telegramm zum
Antrieb (RPDO)

Prozessdaten-Telegramm
vom Antrieb (TPDO)

Bedeutung des
Sync-Telegramms

18.6-12

-&)- Tipp!

» Prozessdaten-Telegramme zwischen Leitsystem und Antrieb
werden bezuglich ihrer Richtung unterschieden in:
— Prozessdaten-Telegramme zum Antrieb (RPDOXx)
— Prozessdaten-Telegramme vom Antrieb (TPDOX)

» 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
Antriebs enthalt, hateine maximale Nutzdatenlange von acht Byte. Im Kapi-
tel "Prozessdaten-Signale der Lenze-Antriebsregler” ist beschrieben, welche
Nutzdaten je Antriebsregler ausgewertet werden.

Der CAN-Bus ist tiber das Funktionsmodul mit dem Antriebsregler verbun-
den. Die Prozessdaten-Worte (PAWXx) des Prozessdaten-Telegramms kon-
nen uber die Codestelle C1511 den Prozessdaten-Signalen des Grundgera-
tes (Steuerworte, Frequenz-Sollwert, Drehmoment-Sollwert etc.)
zugeordnet werden.

Fur die Prozessdaten-Telegramme vom Antrieb kann tber die Codestelle
C1510 die einzelne Bedeutung (Statuswort, Ausgangsfrequenz, Motor-
Scheinstrom etc. ) zugeordnet werden.

In der Lenze-Einstellung des Funktionsmoduls werden die Prozessdaten im
Antriebsregler nurdann ibernommen, wenn ein entsprechendes Sync-Tele-
gramm vorhanden ist. Das Sync-Teleramm ist zyklisch vom Leitssystem zu
generieren.

Lenze DE 06/2004
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Fiirden schnellen Datenaustausch der Antriebsregler stehen drei Prozessda-
ten-Objekte fiir Eingangsinformationen und drei Prozessdaten-Objekte fiir
Ausgangsinformationen zur Verfuigung.

Uber die freie Konfiguration der Prozessdaten werden die max. 12 Prozess-

daten-Worte der Kommunikationsbaugruppe den Prozessdaten-Worten
des Antriebsreglers zugeordnet.

Die Zuordnungen konnen Sie festlegen

» iiber Codestelle C1511 (Prozess-Ausgangsdaten) und
Codestelle C1510 (Prozess-Eingangsdaten), siehe Kapitel
”Kommunikationsrelevante Lenze-Codestellen”,

oder

» liber das Mapping in den Indizes I-160x und I-1A0x, siehe Kapitel
"Implementierte CANopen-Indizes”.

@ Tipp!
Die "Blickrichtung” ist hierbei immer vom Master aus:

» Prozess-Ausgangsdaten sendet der Master die max.
12 Prozessdaten-Ausgangsworte (PAW) an den
Busteilnehmer.

» Prozess-Eingangsdaten empfangt 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 enthalt

» RPDO1 das Steuerwort vom Master und
» TPDO1 die Statusinformationen vom Antrieb

Lenze 18.6-13
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18 Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen)
18.6 Datentransfer
18.6.6 Zyklische Prozessdaten-Objekte

18.6.6 Zyklische Prozessdaten-Objekte

PDO, zyklische Prozessdaten
(Soll- und Istwerte)

U PAW1..PAW12 Antriebsregler
R
RPDO
H U H PEWL1... PEW12
——————————
ojlgjojojolololo TPDO

Leitsystem

Abb. 18.6-3 Prozessdaten (PDO’s) fiir libergeordnetes Leitsystem

Bei zyklischer Ubertragung werden ein oder mehrere PDO’s in festen Zeitab-

standen gesendet/empfangen. Die Synchronisation der zyklischen Prozess-
daten ist nachfolgend beschrieben.

1] Hinweis!

Die Ubertragung von PDO’s kann zyklisch oder ereignisgesteuert

erfolgen.

» Fiir TPDO’s wird die Ubertragungsart eingestellt mit
—1-180x/2 (CANopen)
— C1560 (Codestelle)

» Fiir RPDO’s wird die Ubertragungsart eingestellt mit
—1-140x/2 (CANopen)
— C1564 (Codestelle)

18.6-14 Lenze DE 06/2004
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Synchronisation der
zyklischen Prozessdaten

DE 06/2004

Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen) 18
Datentransfer 18.6
Zyklische Prozessdaten-Objekte 18.6.6

Damitdie Prozessdaten zyklischvom Antriebsregler gelesen werden konnen
bzw. die Antriebsregler die Prozessdaten akzeptieren, wird ein zusatzliches
spezielles Telegramm, das Sync-Telegramm, genutzt.

Das Sync-Telegramm ist der Triggerpunkt fur die Datentibernahme im An-
triebsregler und leitet den Sendevorgang vom Antriebsregler ein. Fiir eine
zyklische Prozessdaten-Verarbeitungist das Sync-Telegramm entsprechend
zu generieren.

Sync-Telegramm Sync-Telegramm

A , A

>~
>
Prozessdaten vom Prozessdaten zum
Antriebsregler Antriebsregler
-—— Zykluszeit -

Abb. 18.6-4 Sync-Telegramm

Nach dem Empfang des Sync-Telegramms werden die zyklischen Prozessda-
tenvon den Antriebsreglern an den Master gesendet. Als Prozess-Eingangs-
daten werden sie im Master 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 Ubertragung azyklisch von den An-
triebsreglern ibernommen.

Die azyklischen Daten sind nichtin obenstehender Grafik dargestellt. Beider
Dimensionierung der Zykluszeit mussen sie berlicksichtigt werden.

Lenze 18.6-15
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18 Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen)
18.6 Datentransfer
18.6.7 Ereignisgesteuerte Prozessdaten-Objekte

18.6.7 Ereignisgesteuerte Prozessdaten-Objekte

Ereignisgesteuerter
Prozessdaten-Kanal mit
wahlweise einstellbaren
Zyklen

18.6-16

Diese Prozessdaten-Kanale sind fiir den Datenaustausch von Antriebsregler
zu Antriebsregler bestimmt. Ein weiterer Einsatzfall dieser Prozessdaten
sind dezentrale Ein- und Ausgangsklemmen. Auch ubergeordnete Leitsy-
steme kénnen diese Kanale nutzen.

PDO2, ereignisgesteuerte Prozessdaten

Antriebsregler 1 ——— Antriebsregler 2

Abb.18.6-5 Ereignisgesteuere Prozessdaten-Kanale mit einstellbaren Zyklen (Beispiel)

° . -
1] Hinweis!
Die Ubertragung der Ausgangsdaten ereignisgesteuerter

Prozessdaten-Kanale kann auch zyklisch mit einstellbarer Zeit
erfolgen (Einstellung mit I-180x/Subindex 5 oder C1545).

Fur einen ereignisgesteuerten Datenverkehr stehen Prozessdaten-Objekte
fir Eingangssignale (RPDO’s) und Prozessdaten-Objekte fiir Ausgangssi-
gnale (TPDO’s) mit jeweils acht Byte Nutzdaten zur Verfligung.

Die Daten werden immer dann Ubertragen, wenn das Ereignis eintritt (Ande-
rung der Nutzdaten oder Ablauf der eingestellten Zeit).

Lenze DE 06/2004
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Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen)

Datentransfer

Prozessdaten-Signale der Lenze-Antriebsregler

18.6.8 Prozessdaten-Signale der Lenze-Antriebsregler

18.6.8.1 Prozessdaten-Signale fiir 8200 vector / 8200 motec / starttec

Prozess-Ausgangsdaten iiber Codestelle C1511 konfigurieren

18
18.6
18.6.8

Die Zuordnung der max. 12 Prozessdaten-Ausgangsworte (PAW) des Master
auf die Steuerworte oder Sollwerte des Antriebsreglers ist mit C1511 frei
konfigurierbar. Mit den FIF-Steuerworten konnen Sie eine erweiterte Gera-
testeuerung einrichten.

i Hinweis!

Wenn C1511 geandert wird, werden die Prozess-Ausgangsdaten
automatisch gesperrt um die Datenkonsistenz zu gewahrleisten.

Mit C1512 geben Sie einzelne oder alle PAWs wieder frei.

Konfiguration der

Prozess-Ausgangsdaten Code Subcode

C1511
1 (PAW1)

2 (PAW2)
3 (PAWS3)
4 (PAW4)

5 (PAWS5)
6 (PAWG)
7 (PAW7)
8 (PAWS)
9 (PAWY)
10 (PAW10)

11 (PAW11)
12 (PAW12)

DE 06/2004

Index Lenze-Einstellung
230644 =
>A18h 1 FIF-Steuerwort 1
(FIF-CTRL1)
3 Sollwert 1 (NSET1-N1)
4 Sollwert 2 (NSET1-N2)
5 Zusatzsollwert
(PCTRL1-NADD)
6 Prozessregler-Istwert
(PCTRL1-ACT)
7 Prozessregler-Sollwert
(PCTRL1-SET1)
reserviert
Drehmoment-Sollwert
oder -Grenzwert
(MCTRL1-MSET)
10 PWM-Spannung
(MCTRL1-VOLT-ADD)
11 PWM-Winkel
(MCTRL1-PHI-ADD)
13 FIF-IN.W1
14 FIF-IN.W2

Lenze

Datentyp
FIX32

18.6-17
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18
18.6
18.6.8

18.6-18

Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen)

Datentransfer
Prozessdaten-Signale der Lenze-Antriebsregler

Prozess-Ausgangsdaten liber CANopen-Index I-160x konfigurieren

Die Zuordnung der max. 12 Prozessdaten-Ausgangsworte (PAW) des Master
auf die Steuerworte oder Sollwerte des Antriebsreglers ist mit I-160x konfi-
gurierbar. Mit den FIF-Steuerworten konnen Sie eine erweiterte Gerate-
steuerung einrichten.

° . -

1| Hinweis!

Um das Mapping eines Objektes zu andern, muss das
entsprechende PDO mit Subindex 0 = "0” deaktiviert werden.

Nach Anderung des Objektes wird das PDO durch Setzen der
gultigen Lange mit Subindex 0 = "1” ... "4” wieder aktiviert.

CANopen-Index Einstellmoglichkeiten
Nr. Bezeichnung Lenze  Auswahl
1-1600 RPDO1
1 PAW1 1
2 PAW2 3
3 PAWS3 4
4 PAW4 5
I-1601 RPDO2
1 PAWS5 6 Siehe Codestelle C1511 1 18.7-9
2 PAW6 7
3 PAW?7 8
4 PAWS 9
1-1602 RPDO3
1 PAW9 10
2 PAW10 11
3 PAW11 13
4 PAW12 14

Lenze DE 06/2004
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Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen) 18

Prozessdaten-Signale der Lenze-Antriebsregler

FIF-Steuerwort 1 (FIF-CTRL1)

Bit
1/0

10
11

0=1
13|12

14

15

DE 06/2004

Bit

Bit

Belegung
JOG-Werte (NSET1-JOG2/3 | NSET1-JOG1/3)

1 0
0 0  C0046 aktiv
0 1  JOG1(C0037)aktiv
1 0  JOG2(C0038)aktiv
1 1  JOG3(C0039) aktiv

Aktuelle Drehrichtung (pcTrL1-cw/ccw)

nicht invertiert
invertiert

Quickstop (FIF-CTRL1-QSP)

nicht aktiv
aktiv (Ablauf an QSP-Rampe C0105)

Hochlaufgeber stoppen (NseT1-RFG1-STOP)

nicht aktiv
aktiv

Hochlaufgebereingang = 0 (NSET1-RFG1-0)

nicht aktiv
aktiv (Ablauf an C0013)

UP-Funktion Motorpotentiometer (mpoT1-UP)

nicht aktiv
aktiv

DOWN-Funktion Motorpotentiometer (wpoT1-DOWN)

nicht aktiv
aktiv

reserviert

Reglersperre (FIF-CTRL1-CINH)

Regler freigegeben
Regler gesperrt

Externe Storung (FIF-CTRL1-TRIP-SET)
Storung zuriicksetzen (FIF-CTRL1-TRIP-RESET)
Bitwechsel bewirkt TRIP-Reset

Parametersitze umschalten
(DCTRL1-PAR3/4 | DCTRL1-PAR2/4)

13 12

0 0 PAR1
0 1 PAR2
1 0 PAR3
1 1 PAR4

Gleichstrombremse (MTCRL1-DCB)

nicht aktiv
aktiv

reserviert

Datentransfer 18.6
18.6.8

FIF-Steuerwort 2 (FIF-CTRL2)

Bit

R o ©

W PO N RO

O 0 PO yJ PO G PO U1 RO N

10
11

12

13

14

15

Belegung

Hand/Remote-Umschaltung (DCTRL1-H/Re)

nicht aktiv
aktiv

I-Anteil Prozessregler ausschalten (pcTRL1-1-OFF)
nicht aktiv

aktiv

Prozessregler ausschalten (PcTRL1-OFF)

nicht aktiv
aktiv

reserviert

Das Bit darf auf keinen Fall beschrieben
werden!

Prozessregler stoppen (PCTRL1-STOP)

nicht aktiv
aktiv

Rechtslauf/Quickstop (DcTRL1-CW/QSP)

nicht aktiv
aktiv

Linkslauf/Quickstop (DCTRL1-CCW/QSP)

nicht aktiv
aktiv

X3/E1 ist digitaler Frequenzeingang (DFIN1-ON)

nicht aktiv
aktiv

reserviert

reserviert

reserviert

reserviert

reserviert

reserviert

reserviert

reserviert

Tab.18.6-1 Aufbau des Parameters FIF-Steuerwort (FIF-CTRLx)

i 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 den Wert "200”.

Lenze
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Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen)

18

Prozessdaten-Signale der Lenze-Antriebsregler

18.6 Datentransfer
18.6.8
PAW1 PAW1 [—» C1511/1 = 1|
PAW2 PAW2 |—»{C1511/2= 3}
PAW3 PAW3 |—»C1511/3= 4
PAW4 PAW4 —» C1511/4= 5
PAW5 CH PAW5 |—» C1511/5= 6
z| PAW6 JoL| [PAWe [—icistie= 7
O| PAW7 PAW7 —» C1511/7= 8
PAWS cG PAW8 —» C1511/8= 9
PAW9 PAW9 —» C1511/9= 10
PAW10 PAW10 —» C1511/10 =11
PAW11 PAW11 —» C1511/11 =13
PAW12 PAW12 —» C1511/12 =14
18.6-20

FIF-IN
FIF-CTRL.BO s C0410/1 = 200 —NSET1-JOG1/3
FIF-CTRL.B1 C0410/2 = 200 NSET1-JOG2/3
FIF-CTRL.B2 041073 = 200 |—DRCTRLI-CW/CCW
— FIF-CTRL.B3 —T—-
g C0410/4 = 200 |—DCTRLI1-QSP
FIF-CTRL.B5 C0410/6 = 200
FIF-GTALBG C0410/7 = 200 | —MPOTI-UP
] N FIF-CTRL.B7 C0410/8 = 200 MPOT1-DOWN
[ FIF-CTRL.BS C0470/9 = 200 |__RESERVED
S FIF-CTRL.B9 »comny  DCTRL
i FIF-CTRL.B10 » TRIP-SET
FIF-CTRL.B11 » TRIP-RESET
L 0410710 = 200 }—2CTRLT-CINH
E »C0210/11 = 200 | RCTRLI-TRIP-SET
- Coa10/12 = 200 |—2CTELTREAESET
FIF-CTRL.B12 C0410/13 = 200
FIF-CTRL.B13 0410714 = 200 |—DCTRLI-PAR3/4
FIF-CTRL.B14 FIF-RESERVED C0410/15 = 200 —CTRLI-DCB
FIF-CTRL.B15
FIF-CTRL.B16 C0410/17 = 200 DCTRL1-H/RE
FIF-CTRL.B17 C0410/18 = 200 PCTRL1-I-OFF
FIF-CTRL.B18 C0410/19 = 200 PCTRL1-OFF
b FIF-CTRL.B19 C0410/20 = 200 RESERVED
& FIF-CTRL.B20 C0410/21 = 200 PCTRL1-STOP
FIF-CTRL.B21 C0410/22 = 200 DCTRL1-CW/QSP
L] FIF-CTRL.B22 C0410/23 = 200 BEI':'\‘F:I?;»:IDCW/QSP
= FIF-CTRL.B23 C0410/24 = 200 b—— 28
Q FIF-CTRLB24 FIF-RESERVED
z FIF-GTRL 825 FIF-RESERVED
FIF-CTRL.B26 FIF-RESERVED
3 FIF-CTRL.B27 FIF-RESERVED
& FIF-CTRL.B28 FIF-RESERVED
FIF-CTRL.B29 FIF-RESERVED
FIF-GTRL.B30 FIF-RESERVED
FIF-CTRL.B31 FIF-RESERVED
Byte 5,6 16 Bit C0a12/1 = 200 |—NSETT-NT
Byte 7,9 16 Bit C0412/2 = 200 |—NSET1-N2
Byte 9,10 16 Bit C0412/3 = 200 PCTRL1-NADD
Byte 11,12 16 Bit C0412/4 = 200 | —PCTRL1-SET1
Byte 13, 14 > 16 Bit C0412/5 = 200 —PCTRL1-ACT
Byte 15, 16 16 Bit C0412/6 = 200 |—MCTRL1-MSET
Byte 17,18 » 16 Bit C0412/7 = 200 RESERVED
Byte 19, 20 16 Bit Co412/8 = 200 |_MCTRL1-VOLT-ADD
Byte 21, 22 16 Bit C0412/9 = 200 MCTRL1-PHI-ADD
[Byte 23, 24 - FIF-RESERVED
[Hco410/x=30... 45—
FIF-INW1.B0 ... FIF-INW1.815 | [ Co415/x=60... 75—
5|8 [ coat7/x=60 .. 75—
2| & 16 Bit [ co418/x=60.. 75—
L )
=z O—{co412/x = 20 ——
FIF-IN.W O { (O—C0419/x = 50 —
(O—{co421/x = 50 —
[ co410/x =50 ... 65—
FIF-IN.W2.B0 ... FIF-INW2.815 | [ cCo415/x=80... 95—
g8 [ Co417/x =80 ... 95—
2| 16 Bit [Hco418/x=80 ... 95}———»
L @
= O—{coatz/x =21 —
AF-INWZ } 5 { (O—co419/x = 51 s
(O—{co421/x = 51 —
g § FIF-INW3 O—{cos12/x =22 ——
= 16 Bit — O 1+ O—co419/x=52 —
E|& (O—{co421/x = 52 I
g8 O—{cos12/x =23 —
EARS 16 Bit FIF-INWS { ~ { O—{coata/x=53 I
= | S
E|s (O—{co421/x =53 —
8200vec512

Lenze
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Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen)

Datentransfer

Prozessdaten-Signale der Lenze-Antriebsregler

Prozess-Eingangsdaten iliber Codestelle C1510 konfigurieren

18
18.6
18.6.8

Die Zuordnungder Statusworte oder der Istwerte des Antriebsreglers auf die
max. 12 Prozessdaten-Eingangsworte (PEW) des Master ist frei konfigurier-

bar:

Code Subcode

C1510
1 (PEW1)

2 (PEW2)

3 (PEWS3)

4 (PEW 4)
5 (PEW 5)
6 (PEW 6)
7 (PEW 7)
8 (PEW 8)
9 (PEW 9)
10 (PEW 10)
11 (PEW11)

12 (PEW12)

Lenze

Index

230654 =
5A19;,

Lenze-Einstellung

10

11

12

13

FIF-Statuswort 1
(FIF-STAT1)
Ausgangsfrequenz mit

Schlupf
(MCTRL1-NOUT+SLIP)

Ausgangsfrequenz ohne
Schlupf
(MCTRL1-NOUT)

Motor-Scheinstrom
(MCTRL1-IMOT)

Prozessregler-Istwert
(PCTRL1-ACT)

Prozessregler-Sollwert
(PCTRL1-SET)

Prozessregler-Ausgang
(PCTRL1-OUT)

Gerdteauslastung
(MCTRL1-MOUT)

Zwischenkreisspannung
(MCTRL1-DCVOLT)

Hochlaufgeber-Eingang
(NSET1-RFG1-IN)

Hochlaufgeber-Ausgang
(NSET1-NOUT)

FIF-OUT.W1

Daten-
typ
FIX32

18.6-21
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18 Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen)
18.6 Datentransfer
18.6.8 Prozessdaten-Signale der Lenze-Antriebsregler

Prozess-Eingangsdaten iiber CANopen-Index I-1A0x konfigurieren

Die Zuordnungder Statusworte oder der Istwerte des Antriebsreglers auf die
max. 12 Prozessdaten-Eingangsworte (PEW) des Master ist mit I-1A0x konfi-

gurierbar:
CANopen-Index Einstellmoglichkeiten
Nr. Bezeichnung Lenze  Auswahl
I-1A00 TPDO1
1 PEW1 1
2 PEW2 3
3 PEW3 4
4 PEW4 5
1-1A01 TPDO2
1 PEW5 6 Siehe Codestelle C1510(1 18.7-8
2 PEW6 7
3 PEW?7 8
4 PEWS 9
1-1A02 TPDO2
1 PEW9 10
2 PEWI10 11
3 PEW11 12
4 PEW12 13

18.6-22 Lenze DE 06/2004
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Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen)

Prozessdaten-Signale der Lenze-Antriebsregler

FIF-Statuswort 1 (FIF-STAT1)

Bit
0

11...

12

13

14

15

Bit

Belegung
Aktueller Parametersatz Bit O (DCTRL1-PAR-BO)

Parametersatz 1 oder 3 aktiv
Parametersatz 2 oder 4 aktiv

Impulssperre (DCTRL1-IMP)

Leistungsausgange freigegeben
Leistungsausgange gesperrt
Imax-Grenze (MCTRL1-IMAX)

(Wenn C0014 = -5-: Drehmoment-Sollwert)

nicht erreicht
erreicht

Ausgangsfrequenz = Frequenz-Sollwert
(DCTRL1-RFG1=NOUT)

falsch

wahr

Hochlaufgebereingang 1 = Hochlaufgeberaus-
gang 1 (NSET1-RFG1-1=0)

falsch
wahr

Omin-Schwelle (PCTRL1-OMIN)

nicht erreicht
erreicht

Ausgangsfrequenz = 0 (DCTRL1-NOUT=0)

falsch
wahr

Reglersperre (DCTRLL-CINH)

Regler freigegeben
Regler gesperrt

Geratezustand (DCTRL1-STAT*1..-STAT*S)

11 10 9 8

Gerate-Initialisierung
Einschaltsperre
Betrieb gesperrt
Fangschaltung aktiv

B P O O
© OFr rOo
B Or OO

Gleichstrombremse aktiv

Betrieb freigegeben
Meldung aktiv

= O O © OO r o

o kR
o kR
o Lo

Stérung aktiv

[

1 1 1
lich

Ubertemperatur-Warnung (DCTRL1-OH-WARN)

keine Warnung
Omax - 10 °C erreicht

Zwischenkreis-Uberspannung (DCTRL1-OV)

keine Uberspannung
Uberspannung

Drehrichtung (DcTRL1-CCW)

Rechtslauf
Linkslauf

Betriebsbereit (DCTRL1-RDY)

nicht betriebsbereit (Stérung)
betriebsbereit (keine Storung)

18
18.6
18.6.8

Datentransfer

FIF-Statuswort 2 (FIF-STAT2)

Bit
0

10

11

Keine Kommunikation mit Grundgerat mog-

12

13

14

15

Belegung
Aktueller Parametersatz Bit 1 (DCTRL1-PAR-B1)

Parametersatz 1 oder 2 aktiv
Parametersatz 3 oder 4 aktiv

TRIP, Qi oder Impulssperre aktiv (DCTRL1-TRIP-QMIN-IMP)

falsch
wahr

PTC-Warnung aktiv (DCTRL1-PTC-WARN)

falsch
wahr

reserviert
Dieses Bit darf nicht beschrieben werden!

C€0054 < C0156 und Oy,i,-Schwelle erreicht
(DCTRL1-(IMOT<ILIM)-QMIN)

falsch
wahr

C0054 < C0156 und NSET1-RFG1-I1=0
(DCTRL1-(IMOTXILIM)-RFG-1=0)

falsch
wahr

LP1-Warnung (Fehler in Motorphase) aktiv
(DCTRL1-LP1-WARN)

falsch
wahr

f < fimin (NSET1-C0010...C0011)

falsch
wahr

TRIP aktiv (DCTRL1-TRIP)

falsch
wahr

Motor lauft (DCTRL1-RUN)

falsch
wahr

Motor lauft rechts (DCTRL1-RUN-CW)

falsch
wahr

Motor lauft links (DCTRL1-RUN-CCW)

falsch
wahr

reserviert

reserviert

C0054 > C0156 und NSET1-RFG1-1=0
(DCTRL1-(IMOT>ILIM)-RFG-1=0)

falsch
wahr

reserviert

Tab.18.6-2 Aufbau des Parameters FIF-Statuswort (FIF-STATXx)

DE 06/2004

Lenze
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Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen)

Datentransfer
Prozessdaten-Signale der Lenze-Antriebsregler

18

MCTRL1-NOUT+SLIP |

MCTRL1-NOUT |

MCTRL1-IMOT
PCTRL1-ACT |

PCTRL1-SET1

PCTRL1-OUT |

MCTRL1-MOUT

MCTRL1-DCVOLT
NSET1-RFG1-IN , |

NSET1-NOUT _|

FIF-OUT.W1.B0

FIF-OUT.W1.B15

FIF-OUT.W2.B0

FIF-OUT.W2.B15 |

18.6
18.6.8
NSET1
PCTRL1
MCTRL1
DCTRL1
STAT1
OHHcosm ===
CHL -
D__@ STAT1.B15
O cosz173
STAT2
CHH coarer =2
L
D_ _@ STAT2.B15
O cosziz4
O cosz1/5
O co4z1/6

FIF-OUT
FIF-STAT.B0 —
e
FIF-STAT.B1 &g
. =
(7]
FIF-STAT.B14 P
=3 w
FIF-STAT.B15 &
FIF-STAT.B16 ©
o N
FIF-STAT.B17 = E
> (,I)
FIF-STAT.B30 PR
= w
FIF-STAT.B31 [
16 Bit » Byte 5,6
16 Bit » Byte7,8
16 Bit » Byte 9,10
16 Bit »{ Byte 11, 12,
16 Bit Byte 13,14
16 Bit »{ Byte 15, 16
16 Bit »{ Byte 17, 18,
16 Bit »{ Byte 19, 20
16 Bit »{ Byte 21, 22.
16 Bit »{ Byte 23, 24.
s
©
16 Bit » | E
Q|2
2|9
& |
w
16 Bit
S
©
&
16 Bit » - | E
5|2
g\
& | &
w
16 Bit »
<l
I g |5
16 Bit |—> g 3
-
'y
=
9|2
" =5
16 Bit |—> g 3
& |d
'S

18.6-24

Lenze

C1510/1 = 1 |—» PEW1 PEW1
C1510/2= 3 |—» PEW2 PEW2
C1510/3= 4 |—» PEW3 PEW3
C1510/4 = 5 [—» PEW4 PEW4
C1510/5= 6 |—>» PEW5 CH PEWS5
C1510/6 = 7 |—>» PEW6 cL PEW6 <Z(
C1510/7 = 8 |—» PEW7 PEW7 [O
C1510/8 = 9 |—» PEW8 cG PEW8
C1510/9 = 10 —» PEW9 PEW9
C1510/10 =11 —>» PEW10 PEW10
C1510/11 =12 —» PEW11 PEW11
C1510/12 =13 —»{ PEW12 PEW12

DE 06/2004

8200vec513



Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen) 18
Datentransfer 18.6
Parameterdatenkanal 18.6.9

18.6.9 Parameterdatenkanal

Antriebsregler

Parameterkanal 1 Parameterkanal 2

lesen lesen

schreiben schreiben

Parameter
(Codestelle)

Parameter
(Codestelle)

oog
oo
oog
oo

HINEN

Bediengerat

Abb. 18.6-6 Anschluss von Geraten liber zwei Parameterkanale
Parameter

» sind Werte, die in den Lenze-Antriebreglern unter einer Codestelle
abgelegt werden.

» werden z. B. fiir einmalige Anlageneinstellung oder bei einem Wechsel
von Materialien in einer Maschine vorgenommen.

» werden mit niedriger Prioritat Gbertragen.

Fur die Parametrierung stehen zwei getrennte Parameterdaten-Kanale zur
Verfligung, die durch die Knotenadresse vorgegeben werden.

Mit den zwei Parameterkanalen ist ein Anschluss von zwei verschiedenen
Geraten flr die Parametrierung moglich, z. B. gleichzeitiger Anschluss eines
PCs und eines Bedienmoduls.

° . -

11 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-1201 ¢4 erlautert.
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Lesezeichen ein-/ausblenden

18 Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen)
18.6 Datentransfer
18.6.9 Parameterdatenkanal

Zugriff auf die Codestellen
des Antriebsreglers

Indizierung der
Lenze-Codestellen

18.6-26

Hinweis!

Bitte enthehmen Sie den Wertebereich der Lenze-Codestelle aus
der Betriebsanleitung des Antriebsreglers (siehe dort:
"Codeliste’).

o

Mit der Verwendung von Kommunikationsbaugruppen kénnen von einem
ibergeordneten Master (z. B. einer SPS) die Eigenschaften und das Verhal-
ten eines jeden im Netz eingebundenen Antriebsreglers geandert werden.

Die zu verandernden Parameter sind bei Lenze-Antriebsreglern in Codestel-
len enthalten.

Die Codestellen des Antriebreglers werden beim Zugriff Giber die Kommu-
nikationsbaugruppe durch den Index adressiert.

Der Index fur Lenze-Codestellennummern liegt im Bereich zwischen 16576
(40C0,..) und 24575 (5FFF,.,).

Umrechnungsformel
Index (dez) Index (hex)
24575 - Lenze-Codestelle 5FFFhex - (Lenze-Codestelle)pey

Beispiel fiir C0001 (Bedienart)
Index (dez) Index (hex)
24575 -1=24574 5FFFhex - 1 = 5FFEpex

Der Parameterwert ist in den Nutzdaten des Telegramms enthalten (siehe
Beispiele (C1 18.6-31)).

Lenze DE 06/2004



Aufbau des Parameterdaten-

Lesezeichen ein-/ausblenden

Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen)

1. Byte 2. Byte 3. Byte
Kom- Index Index
mando  Low Byte High Byte
[ ] . .

11 Hinweis!

18
Datentransfer 18.6
Parameterdatenkanal 18.6.9
Nutzdaten (bis zu 8 Byte)
4. Byte 5. Byte 6. Byte 7.Byte 8. Byte
Data1l Data 2 Data 3 Datad
. Low Word High Word
Subindex - \vByte HighByte LowByte High Byte
Fehlercode

Die Nutzdaten werden linksblindig im INTEL-Format dargestellt.
Berechnungsbeispiele siehe Kap. 18.6.10.

Das Kommando enthalt die Dienste zum Schreiben und Lesen der Parameter
und die Information liber die Lange der Nutzdaten.

Aufbau des Kommandos:

Kommando
Write Request

Write Response
Read Request
Read Response

Error Response

Bit7 Bit6é Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0

MSB
Command Specifier

R O O O O

(cs)
0

1
1
1
0

o O B

0

o O o o

X X X X

Lange

o X X X X

R O O K

o B O O Bk

LSB

Bemerkung
Codierung der

Nutzdatenldnge in

Bit 2 und Bit 3:
® 00 =4 Byte
e 01=3Byte
e 10 =2Byte
e 11 =1 Byte

Im Kommando sind folgende Informationen enthalten bzw. miissen dort
eingetragen werden.

Kommando
Write Request

(Parameter zum Antrieb

senden)
Write Response

(Antwort des Antriebs-

reglers auf das Write Re-
quest (Quittierung))

Read Request

(Anforderung zum Lesen

eines Parameters vom

Antriebsregler)
Read Response

(Antwort auf die Lesean-
forderung mit aktuellen

Wert)
Error Response

4 Byte Daten
(5. ... 8. Byte)
hex dez
23 35
60 96
40 64
43 67
80 128

(Der Antriebsregler mel-
det einen Kommunikati-

onsfehler)

Lenze

2 Byte Daten 1 Byte Daten Block
(5. und 6. Byte) (5. Byte)
hex dez hex dez hex dez
2B 43 2F 47
Schreiben nicht

60 96 60 96 méglich

40 64 40 64 40 64
4B 75 4F 79 41 65

80 128 80 128 80 128
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Lesezeichen ein-/ausblenden

18 Funktionsmodul E82ZAFUCOxx (CANopen)

18.6 Datentransfer

18.6.9 Parameterdatenkanal

Index Low Byte / Index High Dig Ayswahl d.es Parameters bzw. die Auswahl der Lenze-Codestelle erfolgt
Byte mit diesen beiden Bytes nach der Formel:

Index = 24757 - (Lenze-Codestellennummer + 2000 (Parametersatz - 1))

Beispiel Berechnung Eintrage Index Low/High Byte
Die Codestelle C0012 (Hoch-  24575-12-0=24563 = Index Low Byte = F3pe4
laufzeit) im Parametersatzl  5FF3pex Index High Byte = 5Fpex

soll angesprochen werden.

Die Codestelle C0012 (Hoch-  Wegen des Parametersatzes 2 Index Low Byte = 23
laufzeit) im Parametersatz2 st ein Offset von 2000 hinzu-  Index High Byte = 58y,cx

soll