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Achtung

Vor Installation, Inbetriebnahme und Wartung sind die entsprechenden
Handbticher im ganzen durchzul esen.

Alle Anweisungen die die Anlage und die Sicherheit betreffen, mtissen
unbedingt befolgt werden.

P

Gefahr

Nichtbefolgen der Anweisung kann zu Personen- und/oder Sachsché-
den fuhren.

HEINZMANN Ubernimmt keine Haftung flr Schéden, die durch Nicht-
befolgen von Anweisungen entstehen.

>

Achtung!
Hoch-
spannung

P

Gefahr

Vor der Installation ist folgendes zu beachten:

Vor Beginn einer Installation an der Anlage, ist diese spannungsfrei zu
schalten!

Kabelabschirmung und Stromversorgungsanschliisse entsprechend der
Europaischen Richtlinie bezuglich EMV verwenden.

Uberpriifung der Funktion vorhandener Schutz und Uberwachungs-
systeme.

P

Gefahr

Um Schéaden an Anlage und Personen zu vermeiden, mussen fol-
gende Uberwachungs- und Schutzsysteme vorhanden sein:

vom Drehzahlregler unabhangiger Uberdrehzahlschutz
Ubertemperaturschutz

HEINZMANN dbernimmt keine Haftung fur Schaden, die durch feh-
lenden oder unzureichenden Uberdrehzahlschutz entstehen.

Bei Generatoranlagen zusatzlich:
Uberstromschutz

Schutz vor Fehlsynchronisation bei zu grof3er Frequenz-, Spannungs-,
oder Phasendifferenz

Ruckleistungsschutz

Ursachen fiir Uberdrehzahl kdnnen sein:

Ausfall der Spannungsversorgung

Ausfall des Stellgerétes, des Kontrollgerétes oder dessen Zusatzgeréte
Schwergangigkeit- und Festklemmen des Gestanges




Die Beispiele, Daten und alle tbrigen Informationen in diesem Hand-
buch dienen ausschliefdlich dem Zweck der Unterweisung und sollten
fur keine spezielle Anwendung eingesetzt werden, ohne dass der An-
wender unabhangige Tests und Uberprifungen durchgefiihrt hat.

Achtung
Unabhéngige Tests und Uberpriifungen sind von besonderer Bedeutung
bei allen Anwendungen, bei denen ein fehlerhaftes Funktionieren zu
Personen- oder Sachschéden fuhren kann.
Gefahr

HEINZMANN Ubernimmt keine Garantie, weder ausdrticklich noch
stillschweigend, dass die Beispiele, Daten oder sonstigen Informatio-
nen in diesem Handbuch fehlerfrei sind, Industriestandards entsprechen
oder den Bedirfnissen irgendeiner besonderen Anwendung gentigen.

HEINZMANN lehnt ausdriicklich die stillschweigende Garantie fur
die Marktféhigkeit oder die Eignung fur einen speziellen Zweck ab,
auch fur den Fall, dass HEINZMANN auf einen speziellen Zweck
aufmerksam gemacht wurde oder dass im Handbuch auf einen speziel-
len Zweck hingewiesen wird.

HEINZMANN lehnt jede Haftung fur mittelbare und unmittelbare
Schéden sowie fir Begleit- und Folgeschaden ab, die sich aus irgendei-
ner Verwendung der in diesem Handbuch enthaltenen Beispiele, Daten
oder sonstigen Informationen ergeben.

HEINZMANN Ubernimmt keine Gewahr fur die Konzeption und Pla-
nung der technischen Gesamtanlage. Dies ist Sache des Betreibers bzw.
deren Planer und Fachingenieure. Es liegt auch in deren Verantwor-
tungsbereich zu Uberprifen, ob die Leistungen unserer Geréte dem an-
gestrebten Zweck geniigen. Der Betreiber ist auch fir eine ordnungs-
gemal3e I nbetriebnahme der Gesamtanlage verantwortlich.
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1 Einfuhrung

1 Einfihrung

CAN-Protokolle kénnen auf Anfrage in alle HEINZMANN-Steuergeréte implementiert wer-
den, die zumindest einen CAN-Controller besitzen. In diesem Dokument wird nicht das CAN-
open-Protokoll selbst, sondern seine Implementierung in die Firmware beschrieben. Grundla-
ge fur die Software-lmplementierung ist das Dokument ,, CANopen Application Layer and
Communication Profile”, CiA Draft Standard 301 Version 4.01 vom 1. Juni 2000.

Das HEINZMANN-Steuergerét arbeitet als Slave im 11 Bit CANopen Pre-defined Master-
Slave Connection Set.

Vier RPDOs und vier TPDOs erhalten im Standarddatensatz die vordefinierten Identifier, die
aber veréndert werden kénnen. Die eigene Knotennummer wird automatisch in diese Identi-
fier integriert, so dass sie nicht bel jeder Anpassung der Knotennummer verandert werden
mussen. Weitere 12 TPDOs konnen auf Anfrage implementiert werden. Fir die TPDOs wer-
den alle vordefinierten Ubertragungsarten unterstiitzt. Die RPDOs werden asynchron erwar-
tet. Bei regelméaliger Sendung durch die Gegenseite kann der Empfang Uberwacht werden.

Heartbeat Producer, Heartbeat Consumer und Node/Life Guarding wurden beide nach Stan-
dard implementiert. Es kann wahlweise eine der beiden Uberwachungsarten aktiviert werden.

Das Emergency-Objekt ist eingebunden und sendet sowohl das Auftreten aller Fehler, die im
Steuergerét erkannt werden konnen als auch ihre Behebung. Das EMCY -Objekt kann separat
aktiviert werden.

Esist genau ein Servicedaten-Objekt SDO realisiert. Die implementierten Services werden in
7'5 Servicedaten-Objekt beschrieben.

Zu jeder CANopen-Implementierung wird ein EDS-File geliefert mit der Beschreibung der
Implementierung. Hierbel ist zu beachten, dass die Implementierungsparameter vom Kunden
Uber DcDesk 2000 verdndert werden konnen, insbesondere die Belegung der PDOs. Das
EDS-File muss folglich eigenverantwortlich angepasst werden.

CANopen Implementation 1
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2 Allgemeine CAN-Parameter

Die Baudrate wird in 21750 CanOp:Baudrate eingetragen. Es sind nur die vier Werte 125
kBaud, 250 kBaud, 500 kBaud und 1000 kBaud giltig, bei jedem anderen Eintrag werden 250
kBaud verwendet.

Die eigene Knotennummer wird in 21751 CanOp:MyNodeNo Ubergeben, die des Mas
ters/Partners im CANopen-Netzwerk in 21752 CanOp:PartnerNodeNo. Die entsprechenden
Telegrammidentifier werden automatisch mit diesen Knotennummern erganzt, um die Sys-
temparametrierung einfach zu gestalten.

Nach dem Start des Steuergerdtes wird die Zeit 21753 CanOp:TimeOutDelay abgewartet,
innerhalb der keine Timeout-Uberwachung der RPDOs durchgefiihrt wird. Innerhalb dieser
Zeit sollte sowohl das Steuergerét in den Operational M ode geschaltet als auch die vereinbar-
ten RPDOs gesendet werden.

. Bei Veranderung der CANopen-Parameter sollten diese gespeichert und an-
1 schlieRend ein Steuergerate-Reset durchgefihrt werden.

Hinweis

In 23759 CanOp:RxIRCount werden alle Empfangstelegramme gezéhlt. Dies dient aus-
schliefflich der schnellen Uberpriifung, ob der Bus lauft.

CAN-Bus-Fehler werden in 3070 ErrCanBus/ErrCanBusl bzw. 3072 ErrCanBus2 angezeigt.
Dieser Fehler signalisiert entweder den Bus-Off-Status des CAN-Controllers oder zeigt an,
dass innerhalb von 100 s kein Telegramm auf den Bus gelegt werden konnte. Bei einem Bus-
fehler geht das Steuergerdt automatisch in den Pre-Operational-Zustand, wenn es vorher im
Operational- oder Stopped-Zustand war.

Der Fehler 3071 ErrCanComm/ErrCanComm1 bzw. 3073 ErrCanComm2 signalisiert, dass
der CAN-Busin Ordnung ist, aber inhaltliche Fehler aufgetreten sind. Die wichtigsten inhalt-
lichen Fehler werden in 23757 CanOp:ErrLifeSign und 23758 CanOp:ErrRPDOTimeQut
angezeigt. Der gesamte CANopen-Fehlerstatus wird zusammen mit dem Fehler 3071/3073
Uber das EMCY -Objekt Ubertragen.

Der CANopen-Fehlerstatus hat folgenden Aufbau:
Bit O: Partner-L ebenszeichen ist ausgefallen (23757 CanOp:ErrLifeSign)
Bit 1. mindestens ein RPDO ist in Timeout (23758 CanOp:ErrRPDOTimeOut)
Bit 2: Node-Reset nicht mdglich weil Motor lauft
Bit 3: Empfangspuffer-Uberlauf, Empfangstelegramm kann nicht ausgewertet werden
Bit 4. Sendepuffer-Uberlauf, Sendetelegramm kann nicht gesendet werden

Bit5..7: Reserve, immer O

2 CANopen Implementation
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3 Telegramm-Identifier

3 Telegramm-Identifier
Die Telegramm-Identifier sind mit den Standardwerten vorbelegt, kdnnen aber Uber folgende
Parameter verandert werden:

21760 CanOp:ID_SYNCCons  Identifier SY NC-Objekt (80 hex)

21761 CanOp:ID_EMCYProd Identifier EMCY -Objekt (80 hex)

21762 CanOp:ID_HBeatCons  Identifier Heartbeat-Consumer (700 hex)

21763 CanOp:ID_HBeatProd Identifier Heartbeat-Producer (700 hex)

21764 CanOp:ID_ClientSDO  Identifier Client-SDO-Objekt (600 hex)

21765 CanOp:ID_ServerSDO  Identifier Server-SDO-Objekt (580 hex)

21770 CanOp:RPDOID() Identifier der vier RPDOs (200, 300, 400, 500 hex)

21774 CanOp:TPDOID() Identifier der vier TPDOs, auf Anfrage erweiterbar auf
16 TPDOs (180, 280, 380, 480 hex, alle anderen 0)

Die Identifier 21760 CanOp:ID_SYNCCons und 21778 CanOp:TPDOID(4) bis 21789 Ca-
nOp:TPDOID(15) werden wie parametriert in das Steuergerédt tUbernommen.

In die Identifier der Sendeobjekte 21761 CanOp:ID_EMCYProd, 21763 Ca-
nOp:ID_HBeatProd, 21765 CanOp:ID_ServerSDO, 21770 CanOp:RPDOID(0) bis 21773
CanOp:RPDOID(3) und 21774 CanOp:TPDOID(0) bis 21777 CanOp:TPDOID(3) wird in
die unteren sieben Bit automatisch die eigene Knotennummer 21751 CanOp:MyNodeNo in-
tegriert, so dass sie bel wechselnder Knotennummer nicht verandert werden missen. Daten-
sdtze konnen dadurch auf andere Steuergeréte kopiert werden und es ist nur die Knotennum-
mer anzupassen.

Der Identifier 21762 CanOp:ID_HBeatCons wird mit der eigenen Knotennummer 21751 Ca-
nOp:MyNodeNo erganzt, wenn das Node/Life Guarding aktiviert ist (23756 Ca-
nOp:LifeGuarding = 1), in alen anderen Falen mit der Partnerknotennummer 21752 Ca-
nOp:PartnerNodeNo.

CANopen Implementation 3



HEINZMANN
QU

Energy requires Control

4 Netzwerk-Management

4 Netzwerk-Management

Der aktuelle Zustand des Steuergerétes im CANopen-Systems wird in folgenden Parametern
angezeigt:

23750 CanOp:Init=1 Initialisation

23751 CanOp:PreOperational = 1 Pre-Operational

23752 CanOp:Operational =1 Operational

23753 CanOp:Stopped = 1 Stopped
Von diesen Werten kann jeweils nur einer aktiv sein.

Layer-Setting-Services werden nicht unterstiitzt. Baudrate und Knotennummer konnen tber
DcDesk 2000 verandert werden.

Die NMT-Kommandos 81 hex (ResetNode) und 82 hex (ResetComm) werden bei den Steu-
ergeréte, die dies unterstiitzen, mit einem automatischen Steuergerate-Reset beantwortet. Zur
Sicherheit darf der Motor nicht laufen. In diesem Fal wird ein CANopen-
Kommunikationsfehler erzeugt und tber das EMCY-Telegramm gesendet 7' 6 Emergency-
Objekt.

Nach einem automatischen Reset geht das Steuergerd automatisch aus den Init-Zustand in
den Pre-Operational-Zustand tber und kann dann wieder angesprochen werden. Die Zeitdauer
fur diesen Vorgang ist unterschiedlich je nach Steuergerétetyp und kann bis zu 500 ms betra-
gen.

4 CANopen |mplementation
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5 Servicedaten-Objekt

Es ist genau ein Servicedatenobjekt SDO implementiert. Der Identifier des SDO-
Empfangstelegramms ist in 21764 CanOp:ID_ClientSDO zu parametrieren, der Identifier des
SDO-Sendetelegramms in 21765 CanOp:ID_ServerSDO. Diese Identifier werden intern au-
tomatisch mit der eigenen Knotennummer 21751 CanOp:MyNodeNo erganzt, missen also
nicht angepasst werden, wenn sich diese andert.

Segmentierter SDO-Transfer und Block-Transfers werden nicht unterstutzt.

Die Objekte 1000, 1001, 1005, 100C, 100D, 1010, 1011, 1014, 1016, 1017, 1018, 1200,
1400-1403, 1600..1603, 1800..180F, 1A00..1A0F Hex sind realisiert.

Die Objekte 1002, 1003, 1006, 1007, 1008, 1009, 100A, 1012, 1013, 1015 und 1280 werden
nicht unterstiitzt.

Folgende hersteller-spezifischen Objekte sind implementiert:

2000 Hex: Dieses Objekt erlaubt das separate Lesen und Beschreiben von Schal-
terfunktionen.

2001 Hex: Mit diesem Objekt kdnnen Sensorfehler gelesen und — wenn RPDO1
nicht aktiviert ist — auch beschrieben werden.

2002 Hex: Das Objekt erlaubt das Auslesen von Sensorwerten und — wenn das zu-
gehorige RPDO nicht aktiviert ist — auch das Beschreiben von Sensor-
werten.

2100..210F Hex: Diese Objekte erlauben das gezielte Auslesen einzelner Parameter der
TPDOs, auch von Bitwerten.

CANopen Implementation 5
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6 Emergency-Objekt

Der Identifier des EMCY -Sendetelegramms ist in 21761 CanOp:ID_EMCYProd zu paramet-
rieren. Er wird intern automatisch mit der eigenen Knotennummer 21751 CanOp:MyNodeNo
erganzt, missen also nicht angepasst werden, wenn sich diese andert. Das EMCY -Objekt
wird nur dann gesendet, wenn es mit 25751 CanOp:EMCYOn = 1 aktiviert wurde.

Das Emergency-Objekt unterstitzt die beiden Fehlercodes 00xx (Error Reset or No error) und
10xx (Generic error).

Im Manufacturer specific Error Field in den Datenbytes 3 bis 6 werden der von Heinzmann
generierte Fehlercode und evtl. zusétzlich ein Fehlerstatus gesendet.

Byte3,4 HEINZMANN-Fehlercode 3001..3094, 13000..13099, 23000..23099

Byte56 HEINZMANN-Fehlerstatus, wenn dies vom Steuergerét unterstiitzt wird (z.B.
DARDANOS 111, DARDANOS IV und ARIADNE)

CANopen-Fehlerstatus bei anderen Steuergeréten, nur bel den Fehlern 3071
ErrCanComm/ErrCanComm1 bzw. 3073 ErrCanCommz2, je nachdem, an wel-
chem CAN-Controller das CANopen-Protokoll gefahren wird

0 sonst

Die Beschreibung aller existierenden Fehlercodes und der Fehlerstati ist der zum Steuergerét
bzw. zur Software-Version gehdrenden Dokumentation zu entnehmen.

Der CANopen-Fehlerstatus hat folgenden Aufbau:

Bit O: Partner-L ebenszeichen ist ausgefallen (23757 CanOp:ErrLifeSign)

Bit 1 mindestens ein RPDO ist in Timeout (23758 CanOp:ErrRPDOTimeOut)

Bit 2: Node-Reset nicht moglich weil Motor |&uft

Bit 3: Empfangspuffer-Uberlauf, Empfangstelegramm kann nicht ausgewertet werden

Bit 4. Sendepuffer-Uberlauf, Sendetelegramm kann nicht gesendet werden
Bit5..7. Reserve, immer 0

Zum L 6schen der Steuergerédte-Fehler tber CANopen kann die Schalterfunktion 2828 Swit-
chErrorReset verwendet werden, indem 24828 ChanTypErrorReset auf 4 gesetzt wird und
20828 CommErrorReset auf die zugehoérige Bitnummer in RPDOL.

Mit dem Ldschen von Fehlern tber DcDesk 2000 bzw. die Schalterfunktion 2828 SwitchEr-
rorReset wird auch der CANopen-Fehlerstatus gel 6scht.

Es werden maximal vier Emergency-Objekt-Telegramme innerhalb von 10 bzw. 16 ms ge-
sendet, wobei dieses Zeitraster steuergerdtespezifisch, dann aber immer gleich ist.

6 CANopen Implementation
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7 Empfangstelegramme

Die vier RPDOs entsprechen dem Standard des 11 Bit CANopen Pre-defined Master-Slave
Connection Sets.

Die vier zugehorigen Identifier sind ab 21770 CanOp:RPDOID() mit den Defaultwerten 200,
300, 400 und 500 hex vorbelegt. Die Knotennummer des Steuergerdtes 21751 Ca-
nOp:MyNodeNo wird automatisch in die sieben unteren Bit der Identifier Gbernommen, so
dass diese bei Anderung der Knotennummer nicht jedes Mal angepasst werden miissen.

Uber die RPDOs konnen die aktuellen Werte von Sensoren und Schalterfunktionen an das
Steuergerdt Ubertragen werden. Das jeweilige RPDO wird allerdings nur dann erwartet, wenn
mindestens eine Schalterfunktion oder ein Sensor zugewiesen ist und das Telegramm ab
25770 CanOp:RPDO10nNn = 1 generell aktiviert wurde. Die Empfangstel egrammlénge muss
mindestens der erwarteten Lange entsprechen, die ab 23770 RPDOTelLen() ausgegeben wird.

RPDOs werden asynchron erwartet. Bei regelmalliger Sendung durch den Master/Partner
kann aber auch separat fur jedes RPDO ab 29000 RPDOEVtTim() eine Zeit vorgegeben wer-
den, auf die der Datenempfang tUberwacht werden soll.

Fur RPDOL1 wird in den Parametern ab 23760 CanOp:SwitchMask() bytewei se angegeben, an
welchen Bits Schalterfunktionen bzw. Sensorfehler erwartet werden.

Fur RPDO2 bis RPDO4 erscheint in den beiden Bytes ab 23764 CanOp:SensorMask() eine
Maske, in der fur jeden Platz, an dem ein Sensor erwartet wird, ein Bit gesetzt ist. Diese bei-
den Masken dienen der Uberpriifung der Parametrierung auf Client- und Server-Seite.

7.1 Telegrammaufbau

RPDOL1: Bitmaske 23760 CanOp:SwitchMask(0)
Telegrammlénge 23770 RPDOTelLen(0)
Aktivierung 25770 CanOp:RPDO10n
Empfangsrate 29000 RPDOEVtTim(0)

Byte 0 Bit 0..7: Wert der Schalterfunktionen 1..8
Byte 1 Bit 0..7: Wert der Schalterfunktionen 9..16
Byte 2 Bit 0..7: Wert der Schalterfunktionen 17..24
Byte 3 Bit 0..7: Wert der Schalterfunktionen 25..32
Byte5Bit 0..7: Wert der Sensorfehler 1..8

Byte 6 Bit 0..3: Wert der Sensorfehler 9..12

RPDO2: Sensormaske 23764 CanOp:SensorMask(0), Bit 0..3
Telegrammlénge 23771 RPDOTelLen(1)
Aktivierung 25771 CanOp:RPDO20n
Empfangsrate 29001 RPDOEVtTim(1)

Wort 0..3: Wert von Sensor 1.4

zugehorige Sensorfehler in RPDOL, Byte 5, Bit 0..3

CANopen Implementation 7
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RPDO3: Sensormaske 23764 CanOp:SensorMask(0), Bit 4..7
Telegrammlénge 23772 RPDOTelLen(2)
Aktivierung 25772 CanOp:RPDO30n
Empfangsrate 29002 RPDOEVtTIm(2)
Wort 0..3: Wert von Sensor 5..8
zugehorige Sensorfehler in RPDO1, Byte 5, Bit 4..7

RPDO4: Sensormaske 23765 CanOp:SensorMask(1), Bit 0..3
Telegrammlénge 23773 RPDOTelLen(3)
Aktivierung 25773 CanOp:RPDO40n
Empfangsrate 29003 RPDOEVtTIm(3)
Wort 0..3: Wert von Sensor 9..12

zugehorige Sensorfehler in RPDOL, Byte 6, Bit 0..3

7.2 Datenempfang

Uber das Telegramm RPDO1 werden die aktuellen Werte fiir Schalterfunktionen und Feh-
lerkennungen der Sensoren empfangen. Die Telegramme RPDO2 bis RPDO4 enthalten ak-
tuelle Sensorwerte. Welche Schalterfunktion Uber welches Bit von RPDO1 empfangen
wird bzw. welcher Sensor tiber welches Wort von RPDO2 bis RPDO4, muss der Produzent
des sendenden Moduls mitteilen bzw. muss mit ihm abgestimmt werden.

7.2.1 Schalterfunktionen

Alle im Steuergerét definierten Schalterfunktionen konnen entweder Uber einen eigenen
Hardware-Eingang oder Uber das Telegramm RPDO1 oder Uber beide Wege empfangen
werden. Dieser Empfangsweg muss dem Steuergerat mitgeteilt werden.

Um die im Telegramm RPDO1 empfangenen Schalterfunktionen im Steuergerét ver-
wenden zu kénnen, muss fur den Kanaltyp in 24810 ChanTyp... bis 24849 ChanTyp...
der Wert 4 eingetragen werden, fur den Empfang ausschliefdlich Uber die eigene Hard-
ware oder fUr nicht benutzte Schalterfunktionen muss der Kanaltyp auf O stehen.

Bel Verwendung des Kanaltyps 4 fur CANopen ist im zugehdrigen Parameter 20810
Comm... bis 20849 Comm... die Bitnummer im Telegramm RPDOL1 anzugeben. Es kon-
nen bis zu 32 verschiedene Schalterfunktionen Uber das Telegramm gesendet werden.
Die Aufteilung ist dem Programmierer des CANopen-Masters tiberlassen.

In den Parametern ab 23760 CanOp:SwitchMask wird byteweise angegeben, an wel-
chen Bits Schalterfunktionen bzw. Sensorfehler erwartet werden. Dies dient der Uber-
prifung der Parametrierung auf Client- und Server-Seite.

Soll eine Uber CANopen empfangene Schalterfunktion zusétzlich direkt verkabelt wer-
den, dann ist auRerdem im Parameter 810 Funct... bis 849 Funct... die Nummer des ver-

8 CANopen Implementation
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wendeten Digitaleingangs anzugeben. Wird dieser Parameter aber auf O gesetzt, dann
wird die Schalterfunktion nur Gber CAN empfangen.

Bei Verwendung von Kanaltyp O (nur eigene Hardware) ist im zugehdrigen Parameter
810 Funct... bis 849 Funct... die Nummer des verwendeten Digitalelngangs anzugeben.
Eine Eingangsnummer O ist gleichbedeutend mit ,, nicht benutzt®.

8xx Funct... =DI-Nr. <> 0: (redundante) Verkabelung, O: nicht verkabelt
208xx Comm... = Bitnr. Bitnummer im Telegramm RPDO1 (0, 1..32)
248xx ChanTyp... =4 Schalter wird tber CANopen empfangen

Die Bitnummer zahlt byteweise, d.h. das erste Datenbyte im Telegramm enthdlt die Bits
1..8 (LSB...MSB), das zweite die Bits 9..16 (LSB...MSB) usw. Eine Bitnummer O ist
gleichbedeutend mit ,, nicht benutzt“. Solch eine Schalterfunktion hat von der Kommu-
nikationsseite her immer den Wert O.

Die Schalterfunktion wird aktiviert, wenn sie von mindestens einer der beiden Quellen
aktiviert wird: Digitaleingang ODER RPDOL1.

Mit dem Wert ,,1* in RPDO1 wird eine Schalterfunktion aktiviert, mit ,0“ deaktiviert.
Bel Schalterfunktionen, die als Umschalter dienen, wird mit ,1* die Bedeutung links
vom ,,Or* im Namen und mit ,,0* die Bedeutung rechts vom , Or* aktiviert. Zum Bei-
spiel wird durch die Schalterfunktion 2827 SwitchSetpoint20rl mit Sendung einer ,,1*
der Sollwertgeber 2 aktiviert und bei Ubertragung einer ,,0" der Sollwertgeber 1.

Aus Sicherheitsgriinden muss Uber ein Kommunikationsmodul eine Funktion bewusst
aktiviert werden. Deshalb kénnen die Schalterfunktionen tber Kommunikationsmodule
im Gegensatz zu den Digitaleingadngen nur high-aktiv, d.h. aktiv beim Empfang einer
»1“, ausgefuhrt sein. Wenn die Verbindung zum Kommunikationsmodul unterbrochen
ist, dann hat die Schalterfunktion automatisch den Wert 0.

7.2.1.1 Fehler bei Konfiguration oder CAN-Empfang von Schalterfunktionen

Wird fur Schalterfunktionen ab 24810 ChanTypEngineStop der Wert 4 fir CANopen
gesetzt, ohne dass das Protokoll tber 25750 CanOpenOn = 1 aktiviert ist, dann wer-
den alle diese Schalterfunktionen auf den CAN-Wert Null zurtickgesetzt und gleich-
zeitig ein Konfigurationsfehler 3000 ConfigurationError ausgegeben.

Liegt ein CAN-Fehler an, sai es durch einen Busfehler oder ein Timeout des Tele-
gramms RPDO1, dann werden ebenfalls alle Schalterfunktionen, die tber CANopen
belegt werden sollen, in ihrem CAN-Wert auf Null zuriickgesetzt. Wird das Tele-
gramm wieder empfangen, so werden die Schalterfunktionen auch wieder Uber CAN
ermittelt.
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7.2.1.2 Schalterfunktion Motorstop

Im Falle eines CAN-Fehlers werden die Gber CAN ermittelten Schalter gel 6scht bzw.
auf Null zuriickgesetzt. Soll in diesem Fall ein zuvor tber CAN anliegendes ,,Mo-
torstop-Signal“ in jedem Fall zu einem Motorstop fuhren, so muss Parameter 4810
StoplmpulseOrSwitch auf 1 gesetzt werden. Mit diesem Parameter kann konfiguriert
werden, ob ein externer Stoppbefehl nur wahrend der Zeit wirkt, in der der Befehl
explizit anliegt, oder ob ein Impuls ausreicht, ihn zu aktivieren bis der Motor steht.

4810 StopImpulseOrSwitch = 1 Motorstop nur aktiv, wenn der Stoppbefehl
explizit anliegt

4810 StopImpulseOrSwitch = 0 durch einmaligen Schaltimpuls ist die Mo-
torstop-Anforderung aktiv bis der Motor
steht.

1

Aus Sicherheitsgrinden empfiehlt HEINZMANN, den Motorstop grundséatzlich
direkt zu verkabeln, unabhangig davon, ob er auch ber ein Kommunikations-

Hinweis modul empfangen wird.

7.2.1.3 Wert einer Schalterfunktion

Bel Ein- bzw. Ausschaltern entspricht der Name der Bedeutung Ein. Der Zustand 1
der Schalterfunktion definiert immer Ein und der Zustand O steht fur Aus. Bel Um-
schaltern, die immer den Text ,,Or* im Namen enthalten, ist der Teil links vom ,, Or*
aktiv, wenn die Schalterfunktion den Wert 1 hat und der Teil rechts vom ,,Or*, wenn
die Schalterfunktion den Wert O hat.

Wenn in die aktuelle Firmware kein Kommunikationsmodul eingebunden ist, dann
bestimmt ausschliefdlich der Digitaleingang den Wert der Schalterfunktion. Die Pa-
rameter ab 20810 CommEngineStop und 24810 ChanTypEngineStop existieren
nicht.

Wenn aber ein Kommunikationsmodul zu berticksichtigen ist, dann kann jede Schal-
terfunktionen entweder Uber einen Digitaleingang oder Uber das Kommunikations-
modul oder sogar Uber beide Wege empfangen werden.

1. Empfang nur Uber Digitaleingang
Der Parameter ab 24810 ChanTypEngineStop muss auf 0 gesetzt werden.
Ist der Parameter ab 810 FunctEngineStop = 0, dann hat die Schalterfunktion
immer den Wert 0, sonst den aktuellen Wert des Digitaleingangs (evtl.mit um-
gekehrter Aktivitét).

2. Empfang nur dber Kommunikationsmodul
Der Parameter ab 810 FunctEngineStop muss 0 sein und der zugehdrige Para-
meter ab 24810 ChanTypEngineStop >= 3.
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Ist der Parameter ab 20810 CommEngineStop = 0, dann hat die Schalterfunkti-
on immer den Wert 0, sonst den aktuellen Wert aus dem Empfangstel egramm.
Ist die Verbindung zum Kommunikationsmodul unterbrochen, dann hat die
Schalterfunktion den Wert 0.

3.  Empfang tber Digitaleingang und Kommunikationsmodul
Der Parameter ab 810 FunctEngineStop ist ungleich O, derjenige ab 20810
CommEngineStop > 0 und der ab 24810 ChanTypEngineStop >= 3.
Der aktuelle Wert vom Digitaleingang (evtl. invertiert) und der des Kommuni-
kationsmoduls werden ODER-verknipft. Die Schalterfunktion ist also nur
dann 0, wenn beide Quellen den Wert 0 vorgeben, und 1, wenn mindestens ei-
ne Quelle den Wert 1 vorgibt. Wenn die Verbindung zum Kommunikations-
modul unterbrochen ist, dann hat die Schalterfunktion tber diesen Weg den
Wert 0. In dem Fall entscheidet der Digitaleingang allein Gber den Gesamtwert.

° HEINZMANN empfiehlt, Umschalter — also Schalterfunktionen, die zwischen
1 zwei Funktionen umschalten (Or im Parameternamen) - niemals tber beide
nnweis  \Wege empfangen zu lassen.

7.2.2 Sensoren

Jeder im Steuergerdt definierte Sensor kann entweder Uber einen eigenen Hardware-
Eingang oder Uber die Telegramme RPDO2 bis RPDO4 empfangen werden. Dieser ein-
deutige Empfangsweg muss dem Steuergerdt mitgeteilt werden.

Um die in den Telegrammen RPDO2 bis RPDO4 empfangenen Sensorwerte im Steuer-
gerd verwenden zu kénnen, muss fir den Kanaltyp ab 4900 ChanTypSetpoint1Ext der
Wert 4 eingetragen werden, fur den Empfang Uber einen Analogeingang auf der eige-
nen Hardware muss der Kanaltyp auf O stehen und fir den Empfang Gber einen PWM-
Eingang auf eigener Hardware ist der Kanaltyp 1 zu verwenden.

Im zugehdrigen Parameter ab 900 Assignin_SetplExt ist die Nummer des Eingangska
nals anzugeben. Eine Kanalnummer O ist gleichbedeutend mit ,, nicht benutzt”.

49xx ChanTyp... =4 Sensor wird Uber CANopen empfangen
9xx Assignin_... = Kanalnr. Kana nummer (0, 1..12)

Es kdnnen bis zu 12 verschiedene Sensoren Uber die Telegramme RPDO2 bis RPDO4
empfangen werden. Die Aufteilung ist dem Programmierer des CANopen-Masters tber-
lassen. Die Kanalnummern in den Telegrammen z&hlen wortweise, d.h. das erste Wort
im Telegramm RPDQO2 definiert den Kanal 1, das zweite Wort den Kanal 2 usw. Das
vierte Wort des Telegramms RPDO4 hat die Kanalnummer 12.

Parametrierbeispiel
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Der aktuelle Ladedruck und die Kuhimitteltemperatur sollen alle 50 ms tber die Wor-
te 1 und 2 des Telegramms RPDO2 empfangen werden.

Nummer Parameter Wert Einheit

904 Assignin_BoostPressure 1
907 Assignin_CoolantTemp 2
4904 ChanType_BoostPress 4
4907 ChanType_CoolantTemp 4
25750 CanOpenOn 1
25771 CanOp:RPDO20n 1

29001 RPDOEVtTim(1) 0,05 s

7.2.2.1 Fehler bei Konfiguration oder CAN-Empfang von Sensoren

Wird fur Sensoren 49xx ChanTyp... = 4 gesetzt, ohne dass CANopen Uber 25750
CanOpenOn = 1 aktiviert ist, dann werden alle diese Sensorwerte intern auf den
Wert Null zuriickgesetzt und gleichzeitig ein Konfigurationsfehler 3000 Configura-
tionError ausgegeben.

Liegt ein CAN-Fehler an, sei es durch einen Busfehler oder ein Timeout eines Emp-
fangstelegramms, dann werden alle zugehdrigen Sensoren, die tiber CANopen belegt
werden sollen, auf den internen Wert Null zurlickgesetzt. Kommt das Telegramm
wieder, so werden die Sensorwerte auch wieder tber CAN bereitgestellt.

1

Hinweis

Der interne Wert Null bedeutet je nach Sensortyp einen anderen externen
physikalischen Wert 710.1 Wertebereich von Sensoren.

Der tatséchliche Wert von Sensoren ist bei einem Fehler aber abhangig von den Ein-
stellungen ab 5000 SubstOrLastSetplExt und ab 5040 HoldOrResetSetp1EXxt.

500x SubstOrLast... =1 Substitutionswert 1000 Subst... wird verwendet

500x SubstOrLast... =0 letzter gultiger Wert wird verwendet

Der durch den CAN-Fehler entstandene Sensorfehler wird nach Riuckkehr des CAN-
Signals je nach Parametrierung in 504x HoldOrReset.. entweder bis zu einem Fehler-
|6schen beibehalten oder bel Verschwinden des Fehlers selbst wieder gel 6scht.

504x HoldOrReset... = 1 Sensorfehler wird bis zum Fehlerl6schen gehalten
504x HoldOrReset... =0 Sensorfehler |6scht sich bei Verschwinden der Feh-
|erursache von selbst

12
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Je nach Applikationsanforderung konnen bis zu 16 TPDOs definiert werden. Fur jedes TPDO
kann der Identifier in 21774 CanOp:TPDOID() parametriert werden.

Die ersten vier TPDOs entsprechen immer dem Standard des 11 Bit CANopen Pre-defined
Master-Slave Connection-Sets. Diese vier Identifier sind mit den Defaultwerten 180, 280, 380
und 480 hex vorbelegt. Die Knotennummer des Steuergerétes 21751 CanOp:MyNodeNo wird
bei diesen Telegrammen automatisch in die sieben unteren Bit der Identifier Gbernommen, so
dass diese bei Anderung der Knotennummer nicht jedes Mal angepasst werden miissen. Die
Identifier der TPDOs 5 bis 16 werden unverandert Gbernommen.

Es werden nur die TPDOs gesendet, die mit 25774 CanOp:TPDO10n = 1 aktiviert wurden.

8.1 Ubertragungsarten

Es werden die folgenden Ubertragungsarten unterstiitzt, die fiir jedes TPDO separat in
29004 CanOp:TPDOTxType() definiert werden kénnen. Wenn andere Werte angegeben
sind, wird das zugehdrige Telegramm nicht gesendet.

0 Synchron azyklisch
Sendung nach Empfang eines SYNC-Signals, aber nur bei Anderung mindestens
eines Sendewertes zwischen zwei SYNC-Signalen

1..240 Synchron zyklisch
Sendung nach Empfang des x-ten SYNC-Signals, x =[1,240]

252 Synchron, RTR only
bei Empfang des SY NC-Telegramms werden die Daten gelatcht, Sendung erst mit
RTR

253 Asynchron, RTR only
Sendung bei Anforderung Uber RTR-Message

254 Asynchron, event manufacturer specific
Sendung nach einer vordefinierten Zeit ab 29020 CanOp: TPDOEVtTim(), aber nur
bei Anderung mindestens eines Wertes iiber den vordefinierten Hysteresewert
hinaus und nicht haufiger als ab 29036 CanOp:TPDOInhTim() angegeben ist. Die
Hysterese kann fir jeden Sendeparameter separat ab 29116 CanOp:TPDOxHYyst()
definiert werden.

Sendung auch bel Anforderung Uber RTR-Message

Der Empfang des SYNC-Objektes wird automatisch freigegeben, wenn eine synchrone
Ubertragung gefordert ist, ansonsten aber zur Minimierung der Systembelastung unter-
driickt.
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8 Sendetelegramme

QI

14

8.2 Sendewerte

Die zu sendenden Werte konnen fir jedes TPDO separat definiert werden, indem ihre Pa-
rameternummern ab 29052 TPDOxAssign() eingetragen werden. Es konnen alle Parameter
gesendet werden, die einen Level nicht hdher as 4 haben. Die jeweiligen Parameternum-
mern sind fortlaufend in die Felder einzutragen. Mit der ersten Null oder einem nicht exis-
tierenden bzw. nicht zugelassenen Parameter (zu hoher Level) endet das Ubertragungsfeld.
Die daraus vom Steuergerdt ermittelte Telegrammlénge wird ab 23774 Ca-
nOp:TPDOTelLen() angezeigt. Ein TPDO wird nur dann gesendet, wenn die Telegramm-
lange ungleich Null ist und das Telegramm Uber die Parameter ab 25774 Ca-
nOp:TPDO10n eingeschaltet wurde.

8.2.1 Zusammenfassung von Sende-Bits

Jeder Parameter wird als Wort Ubertragen, auch wenn er nur Byte- oder Bitgrofie hat.
Um den verflgbaren Platz besser nutzen zu kénnen, kénnen Bitparameter — also solche
Parameter, die nur den Wert 0 oder 1 annehmen kénnen — komprimiert werden. Dazu
wird das Feld 29900 BitCollParamSet() zur Verfligung gestellt. Hier kdnnen beliebig
Parameternummern von Bitparametern eingetragen werden. Die jewells aktuellen Werte
werden dann an gleicher Position (Feldindex = Bithummer) in 23720 BitCollection()
angezeigt. Diese Parameternummern 23720 ff kdnnen wiederum in die Parameter ab
29052 TPDOxAssign() eingetragen werden, um Bits komprimiert Gbertragen zu kénnen.
Standardmafdig enthalt 29900 BitCollParamSet() 32 Elemente, daraus kénnen also zwel
Sendeworte gebildet werden. An nicht belegten Stellen wird eine O Ubertragen.
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HEINZMANN-Steuergeréte erlauben sowohl die Heartbeat-Uberwachung als auch das No-
de/Life Guarding-Verfahren. Fur beide Verfahren werden die gleichen Identifier 21762 Ca-
nOp:ID_HbeatCons und 21763 CanOp:ID_HBeatProd verwendet, wobei der Consumer-
Identifier unterschiedlich erganzt wird.

9.1 Heartbeat-Uberwachung

Wenn der Parameter 21754 CanOp:HbeatConsTime einen Wert ungleich Null enthdlt,
wird das Lebenszeichen des Masters/Partners auf diesen Zeitabstand Uberwacht. Dies wird
mit 23754 CanOp:HBeatConsumer = 1 angezeigt.

Wenn 21755 CanOp:HbeatProdTime ungleich Null ist, wird das eigene Lebenszeichen in
dieser Senderate Ubertragen. 23755 CanOp:HBeatProducer = 1 zeigt dieses an.

Der Identifier des Hearbeat-Consumersist in 21762 CanOp:ID_HbeatCons zu parametrie-
ren, er wird automatisch mit der Partner-Knotennummer 21752 CanOp:PartnerNodeNo
erweitert, wenn die Lebenszeichen-Uberwachung wie oben beschrieben aktiviert ist. Der
Identifier des Hearbeat-Producers 21763 CanOp:ID_HbeatProd wird hingegen automa-
tisch mit der eigenen Knotennummer 21751 CanOp:MyNodeNo beaufschlagt.

9.2 Node/Life Guarding

Sind beide Werte fiir die Heartbeat-Uberwachung mit Null belegt, dann entscheiden 21756
CanOp:GuardingTime und 21757 CanOp:LifeTimeFactor, ob die Funktion Node/Life
Guarding aktiviert werden soll. Dies erfolgt nur dann, wenn diese beiden Parameter un-
gleich Null sind.

Bel aktiviertem Node-Guarding wird 21762 CanOp:1D_HbeatCons mit der eigenen Kno-
tennummmer 21751 CanOp:MyNodeNo erganzt. In 23756 CanOp:LifeGuarding wird an-
gezeigt, ob das Node/Life Guarding-V erfahren aktiviert wurde.
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10.1 Wertebereich von Sensoren

Sensoren werden sowohl vom Steuergerdt zum CANopen-Partner as auch in der anderen
Richtung grundsétzlich im internen Wertbereich des Steuergerétes tbertragen. Die Zuord-
nung des internen zum genutzten Wertebereich wird in den folgenden Tabellen aufgelistet.
Es ist zu beachten, dass der genutzte Wertebereich bel einigen Parametern selbst wieder
parametrierbar ist.

Wertebereich
Sensor maximal genutzt intern
Nr. Anzeigewert Einheit [|[Nr. |Referenzparameter
0,0 0
- 0 1
2900 | Setpoint1Extern 0,0..100,0 % 100,0 65535
2901 | Setpoint1Extern 0,0..100,0 % %9 O
p ,0..100, 0 100,0 65535
2902 | LoadControlInput 0,0..100,0 % %9 0
p 0..100, 100,0 65535
0,0 0
0,
2903 | Syncinput 0,0..100,0 % 100,0 65535
982 | BoostPressSensorLow 0
2904 | BoostPressure 0,00..5,00 b i
r ol 983 | BoostPressSensorHigh 65535
980 | OilPressSensorLow 0
2 ilPr .2
905 | OilPressure 0,00.20,00 bar 981 | OilPressSensorHigh 65535
984 | AmbPressSensorl ow 0
2906 | AmbientPr 0..2000 b :
mbientPressure MR llogs | AmbPressSensorHigh 65535
] -100,0 0
2907 | CoolantTemp -100,0..1000,0 C 1000,0 65535
_ ] -100,0 0
2908 | ChargeAirTemp -100,0..1000,0 C 1000,0 65535
_ ] -100,0 0
2909 | OilTemp -100,0..10000 |°C 10000 65535
] -100,0 0
2910 |FuelTemp -100,0..1000,0 C 1000,0 65535
] -100,0 0
2911 |ExhaustTemp -100,0..1000,0 C 1000,0 65535
2914 | SlideExcitReduction | 0,0..100,0 % o9 O
,0..100, 100,0 65535
2915 | SlideSpeedReduction | 0,0..4000,0 1/Min 00 >
e ' 987 | SpeedRedSensorHigh 65535
978 | CoolPressSensorLow 0
2916 | CoolantPr 0,00..5,00 b i
oolantPressure o 979 | CoolPressSensorHigh 65535
. 0,0 0
0,
2917 | Asymmetricl oad 0,0..100,0 % 100,0 65535
2918 | MeasuredPower 0.0..100.0 % 00 0
,0..100, 0 100,0 65535

16
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992 | MeasPowerSensorLow 0
0,0..2500,0 kw .
993 | MeasPowerSensorHigh 65535
0,0 0
0,0..100,0 %
2919 | PowerSetpoint 100,0 65535
994 | PowerSetpSensorL ow 0
0,0..2500,0 kw )
995 | PowerSetpSensorHigh 65535

10.2 Wertebereich von Mess- und Anzeigewerten

Nr. Anzeigewert Externer Wertebereich | Einheit Interner Wertebereich
2000 | Speed 0,0..4000,0 UMin 0..65535
2031 | SpeedSetp 0,0..4000,0 0..65535
0,0..100,0 %
2350 | Fud tit ’ ’ 0..65535
uelQuantity 0.. 500,0 mme/Hub
2300 | ActPos 0,0..100,0 % 0..65535

weitere Werte auf Anfrage

CANopen Implementation
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10.3 Ubersichtstabelle

In der folgenden Tabelle sind nur die fur das CANopen-Protokoll relevanten Parameter in
den einzelnen Parametergruppen nebeneinander aufgefuhrt.

Nr Parameter Nr Messwerte Nr Funktionen Nr Kurven
810 ...|FunctEngineStop ... 2810...|SwitchEngineStop ...
900 ...|Assignin_SetplExt ... 2900...|Setpoint1lExtern ... 4900...|ChanTypSetplExt ...
3070|ErrCanBus
3071(ErrCanComm
ChanTypeEngineStop
20810.|CommEngineStop ... 24810.]..
23720|BitCollection(0)
21750|CanOp:Baudrate 23750|CanOp:Init 25750|CanOpenOn
21751|CanOp:MyNodeNo 23751|CanOp:PreOperational 25751|CanOp:EMCYOn
21752|CanOp:PartnerNodeNo | 23752(CanOp:Operational
21753|CanOp:TimeOutDelay 23753|CanOp:Stopped
21754|CanOp:HBeatConsTime | 23754(CanOp:HBeatConsumer
21755|CanOp:HBeatProdTime | 23755|CanOp:HBeatProducer
21756|CanOp:GuardingTime 23756|CanOp:LifeGuarding
21757|CanOp:LifeTimeFactor 23757|CanOp:ErrLifeSign
23758|CanOp:ErrfRPDOTimeOut
23759|CanOp:RxIRCount
21760|CanOp:ID_SYNCCons 23760|CanOp:SwitchMask(0)
21761|CanOp:ID_EMCYProd
21762|CanOp:ID_HBeatCons
21763|CanOp:ID_HBeatProd
21764|CanOp:ID_ClientSDO 23764|CanOp:SensorMask(0)
21765|CanOp:ID_ServerSDO
21770{CanOp:RPDOID(0) 23770{CanOp:RPDOTelLen(0) 25770{CanOp:RPDO10nN
25771(CanOp:RPDO20n
25772|CanOp:RPDO30N
25773|CanOp:RPDO40n
21774(CanOp:TPDOID(0) 23774(CanOp:TPDOTelLen(0) 25774|CanOp:TPDO10n
25775(CanOp:TPDO20nN
25776|CanOp:TPDO30n
25777|CanOp:TPDO40n
25778|CanOp:TPDO50nN
25779(CanOp:TPDO60ON
25780|CanOp:TPDO70n
25781|CanOp:TPDO8ON
25782|CanOp:TPDO90N
25783(CanOp:TPDO100N
25784|CanOp:TPD0O110n
25785|CanOp:TPDO120n
25756|CanOp:TPDO130n
25787(CanOp:TPDO140n
25788|CanOp:TPDO150n
25789|CanOp:TPDO160n
29000|CanOp:RPDOEVLTImM()
29004 |CanOp:TPDOTxXType()
29020|CanOp:TPDOEVLTIm()
29036|CanOp:TPDOINhTim()
29052|CanOp:TPDO1Assign()
29056|CanOp:TPDO2Assign()
29060|CanOp:TPDO3Assign()
29064|CanOp:TPDO4Assign()
29068|CanOp:TPDO5ASssign()
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Nr

Parameter Nr Messwerte

Nr

Funktionen

Nr

Kurven

29072

CanOp:TPDO6Assign()

29076

CanOp:TPDO7Assign()

29080

CanOp:TPDOB8Assign()

29084

CanOp:TPDOY9Assign()

29088

CanOp:TPDO10Assgn()

29092

CanOp:TPDO11Assgn()

29096

CanOp:TPDO12Assgn()

29100

CanOp:TPDO13Assgn()

29104

CanOp:TPDO14Assgn()

29108

CanOp:TPDO15Assgn()

29112

CanOp:TPDO16Assgn()

29116

CanOp:TPDO1Hyst()

29120

CanOp:TPDO2Hyst()

29124

CanOp:TPDO3Hyst()

29128

CanOp:TPDO4Hyst()

29132

CanOp:TPDO5HYyst()

29136

CanOp:TPDOG6HYyst()

29140

CanOp:TPDO7HYyst()

29144

CanOp:TPDOB8HYyst()

29148

CanOp:TPDO9HYyst()

29152

CanOp:TPDO10Hyst()

29156

CanOp:TPDO11Hyst()

29160

CanOp:TPDO12Hyst()

29164

CanOp:TPDO13Hyst()

29168

CanOp:TPDO14Hyst()

29172

CanOp:TPDO15Hyst()

29176

CanOp:TPDO16Hyst()

29900

BitCollParamSet()

In den folgenden Tabellen sind nur die fir das CANopen-Protokoll relevanten Parameter
und ihre Bedeutung aufgefuhrt. Fir weitere Parameter des Steuergerétes wird auf die zu-

gehdrige Basis-Informmation verwiesen.

Bel Feldern ist jeweils nur der erste Feldparameter angegeben, wobei die Parameternum-
mer mit der Kennung ,,ff* (und folgende) gekennzeichnet ist.

10.4 Parameter

Nr. Name Bedeutung

810 Funct_...

ff Level: 6 Zuweisung des Digitaleingangs, an dem der Wert
Bereich: -8..8  fUr die angegebene Schalterfunktion erwartet
Seite(n): 8,10 wird

900 Assignin_...

ff Level: 6 Zuweisung der Kanalnummer, an der der Wert
Bereich: 0..12  fir den angegebenen Sensor erwartet wird
Seite(n): 11

21750 CanOp:Baudrate
Level: 4 CAN-Baudrate
Bereich: 125..1000 kBaud
Seite(n): 2

CANopen Implementation
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Nr. Name Bedeutung

21751 CanOp:MyNodeNo

Level: 4  Eigene Knotennummer im CAN-Netzwerk
Bereich: 1..127
Seite(n): 2,5,7,13,15
21752 CanOp:PartnerNodeNo
Leve: 4  Knotennummer des Masters/Partnersim CAN-
Bereich: 0..127 Netzwerk
Seite(n): 2,15
21753 CanOp:TimeOQutDelay
Level: 4  Verzbgerungszeit nach Einschalten des Steuer-
Bereich: 0..100s gerdts
Seite(n): 2
21754 CanOp:HBeatConsTime
Level: 4  Heartbeat-Empfangsrate
Bereich: 0.50s
Seite(n): 15
21755 CanOp:HBeatProdTime
Level: 4  Heartbeat-Senderate
Bereich: 0.50s
Seite(n): 15
21756 CanOp:GuardingTime
Level: 4 NodeGuarding-Uberwachungszeit
Bereich: 0.50s
Seite(n): 15
21757 CanOp:LifeTimeFactor
Leve: 4  Faktor fur die NodeGuarding-
Bereich: 0.255 Uberwachungszeit
Seite(n): 15
21760 CanOp:ID_SYNCCons
Level: 4 Identifier des SYNC Empfangstelegramms
Bereich: 0000..07FF Hex  Standard: 80 Hex
Seite(n): 3
21761 CanOp:ID_EMCYProd
Leve: 4  Identifier desEMCY Sendetelegramms
Bereich: 0000..07FF Hex  Standard: 80 Hex
Seite(n): 3,6
21762 CanOp:ID_HBeatCons
Level: 4 Ildientifier des Heartbeat Empfangstelegramms
Bereich: 0000..07FF Hex  Standard: 700 Hex + Partner-Knotennummer
Seite(n): 3,15 (wird automatisch addiert)
oder
Identifier des NodeGuarding Empfangstele-
gramms

Standard: 700 Hex + eigene Knotennummer
(wird automatisch addiert)

21763 CanOp:ID_HBeatProd

Level: 4  Identifier des Heartbeat Sendetelegramms
Bereich: 0000..07FF Hex  Standard: 700 Hex + eigene Knotennummer
Seite(n): 3,15 (wird automatisch addiert)

21764 CanOp:ID_ClientSDO
Level: 4 Identifier des SDO Empfangstelegramms
Bereich: 0000..07FF Hex  Standard: 600 Hex + Partner-Knotennummer
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Nr. Name Bedeutung
Seite(n): 3,5 (wird automatisch addiert)

21765 CanOp:ID_ServerSDO
Level: 4 ldentifier des SDO Sendetelegramms
Bereich: 0000..07FF Hex  Standard: 580 Hex + eigene Knotennummer
Seite(n): 3,5 (wird automatisch addiert)

21770 CanOp:RPDOID(0)

ff Level: 4  ldentifier der max. 4 RPDO
Bereich: 0000..07FF Hex  Standard: 200, 300, 400, 500 hex + eigene Kno-
Seite(n): 3,7 tennummer (wird automatisch addiert)

21774 CanOp:TPDOID(0)

ff Level: 4 Identifier der max. 16 TPDO
Bereich: 0000..07FF Hex  Standard der ersten vier TPDOs: 180, 280, 380,
Seite(n): 3,13 480 hex + eigene Knotennummer (wird automa:

tisch addiert)
TPDO 5 bis 16 sind frei belegbar

20810 Comm...

ff Level: 6 Zuweisung einer Bitnummer in den ersten 4
Bereich: 0.32 Bytevon RPDO1, an der der Wert fir die ange-
Seite(n): 8,10 gebene Schalterfunktion tibergeben wird

10.5 Messwerte

Nr. Name Bedeutung

3070 ErrCanBus/ErrCanBusl
Level: 1 CAN Busfehler, CAN-Controller 1
Bereich: 0.1
Seite(n): 2

3071 ErrCanComm/ErrCanComm1
Level: 1 CAN Kommunikationsfehler, CAN-Controller
Bereich: 0.1 1
Seite(n): 2,6

3072 ErrCanBus2
Level: 1 CAN Busfehler, CAN-Controller 2
Bereich: 0.1
Seite(n): 2

3073 ErrCanComm?2
Level: 1 CAN Kommunikationsfehler, CAN-Controller
Bereich: 0.1 2
Seite(n): 2,6

23720 BitCollection(0)

ff Level: 1 Zusammenfassung von Einzelbits zur kompri-
Bereich: 0000..FFFF Hex  mierten Ubertragung in TPDOs
Seite(n): 14  Siehe 29900 BitCollParamSet(0)

23750 CanOp:Init
Level: 1 1: CANopenim Init-Zustand
Bereich: 0.1
Seite(n): 4

23751 CanOp:PreOperational
Level: 1 1. CANopen im Preoperationa-Zustand
Bereich: 0.1
Seite(n): 4
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Nr. Name Bedeutung
23752 CanOp:Operational

Level: 1 1: CANopenim Operational-Zustand
Bereich: 0.1
Seite(n): 4
23753 CanOp:Stopped
Level: 1 1: CANopenim Stopped-Zustand
Bereich: 0.1
Seite(n): 4
23754 CanOp:HBeatConsumer
Level: 1 1: Heartbeat Consumer ist aktiviert
Bereich: 0.1
Seite(n): 15
23755 CanOp:HBeatProducer
Level: 1 1: Heartbeat Producer ist aktiviert
Bereich: 0.1
Seite(n): 15
23756 CanOp:LifeGuarding
Level: 1 1: NodeGuarding ist aktiviert
Bereich: 0.1
Seite(n): 3,15
23757 CanOp:ErrLifeSign
Leve: 1 1: Lebenszeichenfehler liegt an (Heartbeat Con-
Bereich: 0.1 sumer oder NodeGuarding)
Seite(n): 2,6
23758 CanOp:ErrRPDOTimeOut
Level: 1 1: mindestens ein RPDO ist im Timeout
Bereich: 0.1
Seite(n): 2,6
23759 CanOp:RxIRCount
Level: 1 Zahler der Receive-Telegramme
Bereich: 0..65535
Seite(n): 2
23760 CanOp:SwitchMask(0)
ff Level: 4  Angabe der Bits, diein RPDOL1 durch zugewie-
Bereich: 00..FF Hex  sene Schalterfunktionen belegt sind
Seite(n): 7
23764 CanOp:SensorMask(0)
ff Level: 4  Angabe der Sensoren, die RPDO2 bis RPDO4
Bereich: 00..FF Hex  zugewiesen wurden
Seite(n): 7
23770 CanOp:RPDOTelLen(0)
ff Level: 4 Ermittelte Minimallange der bis zu 4 RPDOs
Bereich: 0.8
Seite(n): 7
23774 CanOp:TPDOTelLen(0)
ff Level: 4  Ermittelte Lange der biszu 16 TPDOs
Bereich: 0.8
Seite(n): 14
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10.6 Funktionen

Nr. Name Bedeutung
4900 ChanTyp...
ff Level: 6 Zuweisung des Kanaltyps, von dem der Wert fir
Bereich: 0.4  den angegebenen Sensor erwartet wird
Seite(n): 11 0= Analog-Eingang
1=PWM-Eingang
4 = CANopen
(siehe 900 Assignin_...)
24810 ChanTyp...
ff Level: 6  Zuweisung des Protokolltyps, von dem der Wert
Bereich: 0.4 fir die angegebene Schalterfunktion erwartet
Seite(n): 8,10 wird
0 = nur Uber Digitaleingange (810 Funct...)
4 = auch Uber CANopen (20810 Comm...)
25750 CanOpenOn
Level: 4 Aktivierung des CANopen-Protokolls
Bereich: 0.1
Seite(n): 9,12
25751 CanOp:EMCYOn
Level: 4 Aktivierung des EMCY -Sendetelegramms
Bereich: 0.1
Seite(n): 6
25770 CanOp:RPDOxOn
ff Level: 4 Aktivierung der biszu 4 RPDOs
Bereich: 0.1
Seite(n): 7
25774 CanOp:TPDOxOn
ff Level: 4  Aktivierung der biszu 16 TPDOs
Bereich: 0.1
Seite(n): 13
10.7 Felder
Nr. Name Bedeutung
29000 CanOp:RPDOEvtTim(0)
ff Level: 4 Event-Time der bis zu 4 RPDOs
Bereich: 0.50s Index 0..3=RPDO1..RPDO4
Seite(n): 7
29004 CanOp:TPDOTxType(0)
ff Level: 4 Transmit-Typen der bis zu 16 TPDOs
Bereich: 0..255 bisauf die Werte 241..251 und 255, die ignoriert
Seite(n): 13 werden, sind alle Transmit-Typen mdglich
Index 0..15 = TPDO1..TPDO16
29020 CanOp:TPDOEvVtTim(0)
ff Level: 4 Event-Timeder biszu 16 TPDOs, nur bel Trans-
Bereich: 0.50s mit-Type 254
Seite(n): 13 Index 0..15=TPDO1..TPDO16
29036 CanOp:TPDOINhTim(0)
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Nr. Name Bedeutung
ff Level: 4 Inhibit-Time der bis zu 16 TPDOSs, nur bei
Bereich: 0.50s Transmit-Type 254
Seite(n): 13 Index 0..15=TPDOL1..TPDO16
29052 CanOp:TPDOxAssign(0)
ff Level: 4  Zuweisung von Parameternummern zu den je-
Bereich: 0..29999 weils max. 4 Sendeparametern der max. 16
Seite(n): 14 TPDOs
X =[1,16]
Index 0.3=Wort 1.4
29116 CanOp:TPDOxHyst(0)
ff Level: 4  Zuweisung von Hysteresewerten zu den jeweils
Bereich: 0..100% max. 4 Sendeparametern der max. 16 TPDOs, nur
Seite(n): 13  be Transmit-Type 254
X =[1,16]
Index 0.3=Wort 1.4
29900 BitCollParamSet(0)
ff Level: 4  Zusammenfassung von Parameternummern, die
Bereich: -29999..29999  Bitwerten entsprechen
Seite(n): 14 fir WortlUbertragung in TPDO1..TPD16
Siehe 23720 BitCollection(0)
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11 Bestellung von Druckschriften

Unsere Druckschriften kdnnen in geringem Umfang kostenl os angefordert werden.

Bestellen Sie die notwendigen Druckschriften tUber unsere Drehzahlregler bei der n&chsten
HEINZMANN Filiale/Vertretung.

Bitte vergl. Sie auch die Liste unserer Vertretungen in der Welt (Klick auf ,HEINZMANN
Filiale/Vertretung").

Bitte geben Sie folgende Informationen an:
e |hren Namen,
e Name und Adresse Ihres Unternehmens (legen Sie einfach Ihre Visitenkarte bei),
e Adresse, an die wir die Druckschriften senden sollen (falls abweichend von oben),
e die Nummer und den Titel der gewtinschten Druckschrift,
e oder die technischen Angaben IThres HEINZMANN- Gerétes,

e die Anzahl der gewtinschten Druckschriften.

Fur die Bestellung einer oder mehrerer Druckschriften konnen Sie direkt die beiliegende Fax-
Vorlage benutzen.

Mittlerweile sind auch die meisten Druckschriften im PDF-Format erhaltlich. Diese kdnnen
auf Wunsch per E-Mail verschickt werden.

Wir wirden uns sehr freuen, lhre Kommentare zu unseren Druckschriften zu erhalten.

Bitte senden Sie lhre Meinung dartiber an:

HEINZMANN GmbH & Co. KG
Service Abteilung
Am Haselbach 1
D-79677 Schonau

Germany
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http://www.heinzmann.de/index.php?option=com_content&task=view&id=141&Itemid=136&lang=de

Fax Antwort

Bestellung von HEINZMANN-Druckschriften
Fax-Hotline +49 7673 / 8208-194

1 Bitte senden Sie mir folgende Druckschriften:

Stuckzahl Druckschrift-Nummer Bezeichnung

1 Bitte senden Sie mir Ihre neuesten Prospekte tber

( ) dieHEINZMANN Anaogregler. ANWENCUNG: ...
( ) dieHEINZMANN Digitalregler. ANWENAUNG: .t
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