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Sicherheitshinweise

Gefahr!
AGef&hrliche elektrische Spannung!

Vor Beginn der Installationsarbeiten

e Gerat spannungsfrei schalten.

e Gegen Wiedereinschalten sichern.
¢ Spannungsfreiheit feststellen.

e Erden und kurzschliel3en.

e Benachbarte, unter Spannung stehende Teile abdecken
oder abschranken.

* Die fiir das Gerat angegebenen Montagehinweise
(IL) sind zu beachten.

¢ Nur entsprechend qualifiziertes Personal gemaR
EN 50110-1/-2 (VDE 0105 Teil 100) darf Eingriffe an
diesem Gerat/System vornehmen.

¢ Achten Sie bei Installationsarbeiten darauf, dass Sie sich
statisch entladen, bevor Sie das Gerat beriihren.

e Die Funktionserde (FE, PES) muss an die Schutzerde (PE)
oder den Potenzialausgleich angeschlossen werden.
Die Ausfiihrung dieser Verbindung liegt in der Verantwor-
tung des Errichters.

¢ Anschluss- und Signalleitungen sind so zu installieren,
dass induktive und kapazitive Einstreuungen keine Beein-
trachtigung der Automatisierungsfunktionen verur-
sachen.

* Einrichtungen der Automatisierungstechnik und deren
Bedienelemente sind so einzubauen, dass sie gegen
unbeabsichtigte Betatigung geschiitzt sind.

¢ Damit ein Leitungs- oder Aderbruch auf der Signalseite
nicht zu undefinierten Zustdnden in der Automatisierungs-
einrichtung fiihren kann, sind bei der E/A-Kopplung hard-
und softwareseitig entsprechende Sicherheitsvor-
kehrungen zu treffen.

* Bei 24-Volt-Versorgung ist auf eine sichere elektrische
Trennung der Kleinspannung zu achten. Es diirfen nur
Netzgeréte verwendet werden, die die Forderungen der
IEC 60364-4-41 bzw. HD 384.4.41 S2 (VDE 0100 Teil 410)
erfiillen.

e Schwankungen bzw. Abweichungen der Netzspannung
vom Nennwert diirfen die in den technischen Daten
angegebenen Toleranzgrenzen nicht {iberschreiten,
andernfalls sind Funktionsausfélle und Gefahrenzustande
nicht auszuschliel3en.

e NOT-AUS-Einrichtungen nach IEC/EN 60204-1 miissen in
allen Betriebsarten der Automatisierungseinrichtung
wirksam bleiben. Entriegeln der NOT-AUS-Einrichtungen
darf keinen Wiederanlauf bewirken.

Einbaugerate fiir Gehduse oder Schranke diirfen nur im
eingebauten Zustand, Tischgeréte oder Portables nur bei
geschlossenem Geh&use betrieben und bedient werden.

Es sind Vorkehrungen zu treffen, dass nach Spannungs-
einbriichen und -ausféllen ein unterbrochenes Programm
ordnungsgemaR wieder aufgenommen werden kann.
Dabei diirfen auch kurzzeitig keine gefahrlichen Betriebs-
zusténde auftreten. Gegebenenfalls ist NOT-AUS zu
erzwingen.

An Orten, an denen in der Automatisierungseinrichtung
auftretende Fehler Personen- oder Sachschéden verur-
sachen konnen, miissen externe Vorkehrungen getroffen
werden, die auch im Fehler- oder Storfall einen sicheren
Betriebszustand gewahrleisten beziehungsweise
erzwingen (z. B. durch unabhéangige Grenzwertschalter,
mechanische Verriegelungen usw.).

Wihrend des Betriebs kénnen Frequenzumrichter ihrer
Schutzart entsprechend spannungsfiihrende, blanke,
gegebenenfalls auch bewegliche oder rotierende Teile,
sowie heilBe Oberflachen besitzen.

Das unzuldssige Entfernen der erforderlichen Abdeckung,
die unsachgemal3e Installation und falsche Bedienung
von Motor oder Frequenzumrichter, kann zum Ausfall des
Gerats fiihren und schwerste gesundheitliche Schaden
oder Materialschaden verursachen.

Bei Arbeiten an unter Spannung stehenden Frequenz-
umrichtern sind die geltenden nationalen Unfallver-
hiitungsvorschriften (z. B. BGV 4) zu beachten.

Die elektrische Installation ist nach den einschldgigen
Vorschriften durchzufiihren (z. B. Leitungsquerschnitte,
Absicherungen, Schutzleiteranbindung).

Alle Arbeiten zum Transport, zur Installation, zur Inbetrieb-
nahme und zur Instandhaltung diirfen nur von qualifi-
ziertem Fachpersonal durchgefiihrt werden (IEC 60364
bzw. HD 384 oder DIN VDE 0100 und nationale
Unfallverhiitungsvorschriften beachten).

Anlagen, in die Frequenzumrichter eingebaut sind,
miissen ggf. mit zusétzlichen Uberwachungs- und Schutz-
einrichtungen gemaR den jeweils giiltigen Sicherheits-
bestimmungen, z. B. Gesetz iiber technische Arbeits-
mittel, Unfallverhiitungsvorschriften usw. ausgeriistet
werden. Verdnderungen der Frequenzumrichter mit der
Bediensoftware sind gestattet.

Wihrend des Betriebs sind alle Abdeckungen und Tiiren
geschlossen zu halten.



Der Anwender muss in seiner Maschinenkonstruktion
MaRBnahmen beriicksichtigen, die die Folgen bei Fehlfunk-
tion oder Versagen des Antriebsreglers (Erhéhung der
Motordrehzahl oder plétzliches Stehenbleiben des
Motors) begrenzen, so dass keine Gefahren fiir Personen
oder Sachen verursacht werden kdnnen, z. B.:

— Weitere unabhéngige Einrichtungen zur Uberwachung
sicherheitsrelevanter GroBen (Drehzahl, Verfahrweg,
Endlagen usw.).

— Elektrische oder nichtelektrische Schutzeinrichtungen
(Verriegelungen oder mechanische Sperren)
systemumfassende MaRBnahmen.

— Nach dem Trennen der Frequenzumrichter von der
Versorgungsspannung diirfen spannungsfiihrende
Gerateteile und Leistungsanschliisse wegen
mdglicherweise aufgeladener Kondensatoren nicht
sofort beriihrt werden. Hierzu sind die entsprechenden
Hinweisschilder auf dem Frequenzumrichter zu
beachten.
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0 Zu diesem Handbuch
0.1 Zielgruppe

0 Zu diesem Handbuch

0.1 Zielgruppe

Das vorliegende Handbuch beschreibt die EtherCAT-Anschaltung
DX-NET-ETHERCAT-2 fur die Frequenzumrichter der Geratereihe DA1.

% EtherCAT® (EtherCAT = Ethernet for Controller and Automation
Technology) ist ein eingetragenes Warenzeichen und paten-
tierte Technologie, lizenziert von der Beckhoff Automation
GmbH.

Es wendet sich an den erfahrenen Antriebsspezialisten und Automatisie-
rungstechniker. Es werden fundierte Kenntnisse zum Feldbussystem
EtherCAT und zur Programmierung eines EtherCAT-Masters vorausgesetzt.
AulRerdem sind Kenntnisse in der Handhabung des Frequenzumrichters DA1
erforderlich.

Lesen Sie dieses Handbuch bitte sorgfaltig durch, bevor Sie die EtherCAT-
Anschaltung installieren und in Betrieb nehmen.

Wir setzen voraus, dass Sie Uber physikalische und programmiertechnische
Grundkenntnisse verfugen und mit der Handhabung von elektrischen Anla-
gen, Maschinen und dem Lesen technischer Zeichnungen vertraut sind.

In einigen Abbildungen sind teilweise zum Zweck der besseren
Veranschaulichung Gehauseteile und andere, sicherheitsrele-
vante Teile nicht dargestellt.

Die hier beschriebenen Baugruppen und Gerate durfen nur mit
einem ordnungsgemald angebrachten Gehause und allen not-
wendigen sicherheitsrelevanten Teilen betrieben werden.

J

Berucksichtigen Sie bitte die Hinweise zur Installation in der
Montageanweisung 1L040004ZU.

Alle Angaben in diesem Handbuch beziehen sich auf die hier
dokumentierten Hard- und Software-Versionen.

Weitere Informationen zu den hier beschriebenen Geratereihen
finden Sie im Internet unter:

eaton.com/powerxl

Weitere Informationen zum Thema EtherCAT finden Sie auf der
Website der EtherCAT Technology Group:

AR

ethercat.org
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0 Zu diesem Handbuch
0.2 Lesekonventionen

0.2 Lesekonventionen

In diesem Handbuch werden Symbole eingesetzt, die folgende Bedeutung
haben:

» zeigt Handlungsanweisungen an.

0.2.1 Warnhinweise vor Sachschéaden

ACHTUNG
Warnt vor moglichen Sachschaden.

0.2.2 Warnhinweise vor Personenschaden

VORSICHT

Warnt vor gefahrlichen Situationen, die moglicherweise zu leich-
ten Verletzungen fuhren.

WARNUNG

Warnt vor gefahrlichen Situationen, die moglicherweise zu
schweren Verletzungen oder zum Tod fGhren konnen.

GEFAHR

Warnt vor gefahrlichen Situationen, die zu schweren Verletzun-
gen oder zum Tod flhren.

> > P

0.2.3 Tipps

Weist auf nutzliche Tipps hin.

J
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0.3 Abkiirzungen und Symbole

0 Zu diesem Handbuch
0.3 Abkurzungen und Symbole

In diesem Handbuch werden folgende Abklrzungen eingesetzt:

ADI

Application Data Instance

CoE

CANopen over EtherCAT

cwW

Control Word (Steuerwort)

EMV

Elektromagnetische Vertrdglichkeit

ESC

EtherCAT Slave Controller

EtherCAT

Ethernet for Controller and Automation Technology

ETG

EtherCAT Technology Group

FS

Frame Size (Baugrole)

GND

Ground (0-V-Potential)

LED

Light Emitting Diode (Leuchtdiode)

LSB

Least Significant Bit (niedrigstwertiges Bit)

MAC

Medium Access Controller

MSB

Most Significant Bit (hdchstwertiges Bit)

PC

Personal Computer

PDI

Process Data Interface

PNU

Parameternummer

SPS

Speicherprogrammierbare Steuerung (engl. PLC)

SW

Status Word (Statuswort)

uL

Underwriters Laboratories

DX-NET-ETHERCAT-2 05/24 MNO40009DE www.eaton.com 5



0 Zu diesem Handbuch
0.4 MaBeinheiten

0.4 MaReinheiten

Alle in diesem Handbuch aufgefuhrten physikalischen GrofRen berucksichti-
gen das internationale metrische System S| (Systeme international d’unités).
Fur die UL-Zertifizierung wurden diese Grofden teilweise mit angloamerikani-
schen Einheiten erganzt.

Tabelle 1: Beispiele fur die Umrechnung von MaReinheiten

Bezeichnung  angloamerikani- US-amerikanische SI-Wert Umrechnungswert
scher Wert Bezeichnung

Lange 1in(") inch (Zoll) 25,4 mm 0,0394

Leistung 1 HP=1,014 PS horsepower 0,7457 kW 1,341

Drehmoment 1 Ibfin pound-force inches 0,113 Nm 8,851

Temperatur 1 °F(Tg) Fahrenheit -17,222 °C (Tg) Te=Tex9/5+32

Drehzahl 1 rpm revolutions per minute 1 min! 1

Gewicht 11b pound 0,4536 kg 2,205

Durchfluss 1 ¢fm cubic feet per minute 1,698 m3/n 0,5889

6 DX-NET-ETHERCAT-2 05/24 MNO4000O9DE www.eaton.com



1 Geratereihe
1.1 Uberpriifen der Lieferung

1 Geratereihe

1.1 Uberpriifen der Lieferung

% Uberpriifen Sie bitte vor dem Offnen der Verpackung anhand
des Typenschilds auf der Verpackung, ob es sich bei der gelie-
ferten Anschaltung um den von |hnen bestellten Typ handelt.

Die Feldbusanschaltung wird sorgfaltig verpackt und zum Versand gegeben.
Der Transport darf nur in der Originalverpackung und mit geeigneten Trans-

portmitteln erfolgen. Beachten Sie bitte die Aufdrucke und Anweisungen auf
der Verpackung sowie die Handhabung fur das ausgepackte Gerat.

» Offnen Sie die Verpackung mit einem geeigneten Werkzeug und
Uberprifen Sie bitte die Lieferung auf eventuelle Beschadigungen und
auf Vollstandigkeit hin.

Die Verpackung muss folgende Teile enthalten:

¢ eine Feldbusanschaltung DX-NET-ETHERCAT-2,
e die Montageanweisung 1L040004ZU.

Abbildung 1: Lieferumfang der Feldbusanschaltung DX-NET-ETHERCAT-2

DX-NET-ETHERCAT-2 05/24 MNO40009DE www.eaton.com 7



1 Geratereihe
1.2 Typenschlussel

1.2 Typenschliissel

Der Typenschlussel und die Typenbezeichnung der Feldbusanschalt-
baugruppe DX-NET-... sind wie folgt aufgebaut:

DX - NET - ETHERCAT -2

L

Erlauterung

2 = 2 Steckplatze (RJ45)

ETHERCAT

NET = Network (Netzwerk, Feldbus)

DX = Baugruppe
(Zubehdr zu den Frequenzumrichtern der Geratereihen PowerXL™)

Abbildung 2: Typenschllssel der Feldbusanschaltbaugruppe DX-NET-...

8 DX-NET-ETHERCAT-2 05/24 MNO4000O9DE www.eaton.com



1.3 Allgemeine Bemessungsdaten

1 Geratereihe
1.3 Allgemeine Bemessungsdaten

Technische Daten Formel-  Einheit Wert
zeichen

Allgemeines
Normen und Bestimmungen erfillt EN 50178 (Standard fiir elektrische Sicherheit)
Fertigungsqualitat RoHS, 1S0 9001
Umgebungsbedingungen

Betriebstemperatur 9 °C -40 (kein Raureif) bis +70

Lagerungstemperatur 9 °C -40 - +85

Klimafestigkeit Pw % < 95, relative Feuchte, keine Kondensation erlaubt

Aufstellungshche H m maximal 1000

Vibration g m/s? 5 — gemaR IEC 68-2-6;

10— 500 Hz;
0,35 mm

EtherCAT-Anschliisse

Schnittstelle RJ45-Stecker

Dateniibertragung 100 MBit/s Voll-Duplex

Ubertragungskabel 2x2-verdrilltes, symmetrisches Kabel (geschirmt)
Kommunikationsprotokoll

EtherCAT IEEE 802.3 gemaR DS301 CANopen tiber EtherCAT

Baud-Rate MBit/s 100

1.4 Merkmale

Folgende Funktionen bzw. Eigenschaften werden von DX-NET-ETHERCAT-2

unterstutzt.

e CANopen over EtherCAT (CoE),

o RJ45-Steckanschluss,

¢ DS301-Konformitat,
e galvanisch getrennte EtherCAT-Schnittstelle,
e Netzwerk-ldentitatsanpassung,

e  Stern- und Linientopologie,

e EMCY-Support,

e Zugriff auf bis zu 16383 ADIs Uber das Netzwerk als hersteller-
spezifische Objekte,

e bis zu 256 Byte I/O in jeder Richtung (fast cyclic),

*  Dbis zu 127 Slave-Teilnehmer

e (eratebeschreibungsdatei als XML-Datei.

DX-NET-ETHERCAT-2 05/24 MNO40009DE www.eaton.com 9



1 Geratereihe
1.5 Benennung bei DX-NET-ETHERCAT-2

1.5 Benennung bei DX-NET-ETHERCAT-2

Die folgende Zeichnung zeigt die Feldbusanschaltung DX-NET-ETHERCAT-2
fur EtherCAT mit zwei RJ45-Steckbuchsen.

Abbildung 3: Bezeichnungen bei DX-NET-ETHERCAT-2
(1) LED RUN

(@) LINK/Activity-LEDs

(®) EtherCAT Port 1 und Port 2

(®) LED ERROR

(&) 50-polige Steckleiste

(6) Schrauben zur Befestigung am Frequenzumrichter DA1

10 DX-NET-ETHERCAT-2 05/24 MNO40009DE  www.eaton.com



1 Geratereihe
1.6 BestimmungsgemalBer Einsatz

1.6 BestimmungsgemaRBer Einsatz

Die Feldbusanschaltung DX-NET-ETHERCAT-2 ist ein elektrisches Betriebs-
mittel zur Steuerung und Anschaltung der Frequenzumrichter DA1 an das
genormte Feldbussystem EtherCAT. Sie ist fur den Einbau in eine Maschine
oder zum Zusammenbau mit anderen Komponenten zu einer Maschine oder
Anlage bestimmt. Sie ermaoglicht fur die Frequenzumrichter der Geratereihe
DA1 die Integration als Slave in das Feldbussystem EtherCAT.

= =

Abbildung 4: Einbindung der Feldbusanschaltung
DX-NET-ETHERCAT-2 in ein EtherCAT-Netzwerk

(@) Kopfsteuerung (Master)

(@ EtherCAT-Kabel

(3 Frequenzumrichter DA1 mit Anschaltung DX-NET-ETHERCAT-2
® Motor(en)

Die vom Master kommende EtherCAT-Leitung muss mit der RJ45-Buchse IN
verbunden werden. Die von der Anschaltung DX-NET-ETHERCAT-2 abge-
hende Verbindung erfolgt Uber die Buchse OUT.

Beim letzten Gerat (Frequenzumrichter) bleibt die Buchse OUT frei, ein Bus-
abschlusswiderstand ist nicht erforderlich.

% Die Feldbusanschaltung DX-NET-ETHERCAT-2 ist kein Haus-
haltsgerat, sondern als Komponente ausschliellich fur die
Weiterverwendung zur gewerblichen Nutzung bestimmt.

% Halten Sie die in diesem Handbuch beschriebenen technischen
Daten und Anschlussbedingungen ein.
Jede andere Verwendung gilt als sachwidrig.

DX-NET-ETHERCAT-2 05/24 MNO40009DE  www.eaton.com 1



1 Geratereihe
1.7 Wartung und Inspektion

1.7 Wartung und Inspekti

1.8 Lagerung

1.9 Service und Garantie

12

on

Bei Einhaltung der allgemeinen Bemessungsdaten (= Seite 9) und unter
Berucksichtigung der EtherCAT-spezifischen technischen Daten ist die Feld-
busanschaltung DX-NET-ETHERCAT-2 wartungsfrei. AuRere Einfliisse kdn-
nen allerdings Ruckwirkungen auf die Funktion und Lebensdauer haben. Wir
empfehlen daher, die Gerate regelmaliig zu kontrollieren und die folgenden
Wartungsmalnahmen in den angegebenen Intervallen durchzufthren.

Tabelle 2:  Empfohlene WartungsmafRnahmen

WartungsmaBBnahme Wartungsintervall

Filter in den Schaltschranktiiren kontrollieren 6 - 24 Monate (abhangig von der Umgebung)
(siehe Angabe des Herstellers)

Anzugsmomente der Steuerklemmen kontrollieren regelmalig

Anschlussklemmen und alle metallischen Oberflachen 6 - 24 Monate (abhéngig von der Umgebung)

auf Korrosion hin tberprifen

Ein Austausch oder die Reparatur der Feldbusanschaltung DX-NET-ETHER-
CAT-2 ist nicht vorgesehen. Sollte die Baugruppe durch aufiere Einflisse zer-
stort werden, ist eine Reparatur nicht maglich.

Die Feldbusanschaltung DX-NET-ETHERCAT-2 kann gemal} den zurzeit gel-
tenden nationalen Bestimmungen als Elektroschrott entsorgt werden. Ent-
sorgen Sie das Gerat unter Berlicksichtigung der jeweils gultigen Umwelt-
schutzgesetze und Verordnungen zur Entsorgung elektrischer bzw.
elektronischer Gerate.

Wird die Feldbusanschaltung vor dem Einsatz gelagert, so missen am Lager-
ort geeignete Umgebungsbedingungen vorherrschen:

e Lagerungstemperatur: -40 - +85 °C,
e relative mittlere Luftfeuchtigkeit: < 95 %, keine Kondensation erlaubt.

Sollten Sie ein Problem mit Ihrer Eaton Feldbusanschaltung haben, so wen-
den Sie sich bitte an lhren lokalen Vertriebspartner.
Halten Sie bitte folgenden Daten bzw. Informationen bereit:

e die genaue Typbezeichnung (= DX-NET-ETHERCAT-2),

e das Kaufdatum,

e eine genaue Beschreibung des Problems, das im Zusammenhang mit
der Feldbusanschaltung DX-NET-ETHERCAT-2 aufgetreten ist.

Aussagen zur Garantie finden Sie in den allgemeinen Geschaftsbedingungen
(AGB) der Firma Eaton Industries GmbH.
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2 Projektierung

2.1 EtherCAT

2.2 LED-Anzeigen

2.2.1 LED-Statusanzeige

2 Projektierung
2.1 EtherCAT

EtherCAT (Ethernet for Controller and Automation) ist ein Industrial-Ethernet
und nutzt Standard-Frames sowie die physikalischen Schichten aus dem
Ethernet-Standard |IEEE 802.3. Die Technologie EtherCAT wurde von der
Firma Beckhoff Automation GmbH entwickelt.

EtherCAT wird typischerweise dort eingesetzt, wo es auf eine schnelle Uber-
tragung von E/A-Daten und Parametern ankommt.

Der EtherCAT-Master ist der einzige Teilnehmer im Segment, der aktiv einen
EtherCAT-Frame versenden darf. Alle Ubrigen Teilnehmer leiten die Frames
lediglich weiter. Der letzte Teilnehmer eines Segments erkennt einen offe-
nen Port und sendet das Telegramm zum Master zuruck.

Das EtherCAT-Modul DX-NET-ETHERCAT-2 arbeitet als Slave innerhalb des
EtherCAT-Netzwerks. Es beinhaltet den gesamten EtherCAT-Protokollstack
einschlief3lich der Anwendungsfunktionen CANopen Uber EtherCAT gemal}
DS301. Mittels EtherCAT ist eine Linienentopologie aus vielen hunderten
Teilnehmern moglich; die Netzwerkausdehnung ist nahezu unbegrenzt.

Die LED-Anzeigen der Module zeigen die Betriebs- und Netzwerkzustande
an und ermaglichen so eine schnelle Diagnose.

O ©® ® @

e

RUN ERR

.@. (e (IOrreren .@.

EtherCAT

Abbildung 5: LED-Anzeigen RUN, ERR und Link/Activity (Port 1, Port 2)

Es sind folgende LEDs vorhanden.

LED Beschreibung

1 LED RUN

2 LED ERROR

3 Link/Activity (Port 1)
4 Link/Activity (Port 2)
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2 Projektierung
2.2 LED-Anzeigen

222 LED RUN

2.2.3 LED ERR

2.2.4 LEDs Link/Activity

14

Die LED RUN zeigt den Status der CoE-Kommunikation an.

LED-Zustand Bezeichnung Beschreibung

aus Init keine Kommunikation oder Spannungsversorgung

griin leuchtend Operational Kommunikation vorhanden (Parametertibertragung)

griin blinkend Pre-Operational Parameterkommunikation vorhanden; aber keine
Prozessdatenkommunkation vorhanden

griin single flash Safe-Operational eingeschrankte Kommunikation

rot blinkend Fatal Event Fataler Fehler aufgetreten

Die LED ERR zeigt den Status der EtherCAT-Kommunikationsfehler an.

LED-Zustand Bezeichnung Beschreibung

aus No Error kein Fehler oder Gerat ausgeschaltet

rot leuchtend Application controller failure EtherCAT-Status wurde verlassen (EXCEPTION)
rot blinkend Invalid Configuration Konfigurationsfehler

rot double flash Application watchdog timeout ~ Watchdog Zeit Giberschritten

Die LEDs Link/Activity zeigen den Status der EtherCAT-Kommunikation an.

LED-Zustand Bezeichnung Beschreibung

aus No link EtherCAT-Kabel nicht angeschlossen oder keine
Spannungsversorgung

griin leuchtend Link sensed, no activity Verbindung hergestellt; aber kein Datenaustausch

griin blinkend Link sensed, activity detected  Verbindung hergestellt; Datenaustausch findet statt

DX-NET-ETHERCAT-2 05/24 MNO4000O9DE www.eaton.com



3 Installation
3.1 Einleitung

3 Installation

3.1 Einleitung
Dieses Kapitel beschreibt die Montage und den elektrischen Anschluss der
Feldbusanschaltung DX-NET-ETHERCAT-2.

% Decken oder kleben Sie wahrend der Installation und Montage
der Feldbusanschaltung samtliche BellUftungsschlitze ab, damit
keine Fremdkorper eindringen kénnen.

% Flahren Sie samtliche Arbeiten zur Installation nur mit dem ange-
gebenen, fachgerechten Werkzeug ohne Gewaltanwendung aus.

Bei den Frequenzumrichtern der Geratereihe DA1 erfolgt der Einbau der
Feldbusanschaltung DX-NET-ETHERCAT-2 in Abhangigkeit von der BaugrofRe
des Frequenzumrichters.

[ Q] [ Al

o———
P4 [z

Abbildung 6: Einbau der Feldbusanschaltung
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3 Installation
3.2 Hinweise zur Dokumentation

3.2 Hinweise zur Dokumentation
Dokumentationen zur Installation:

*  Montageanweisung 1L040004ZU fur DX-NET-ETHERCAT-2

Sie finden diese Dokumente als PDF-Dateien auch im Internet unter
eaton.com/documentation.

3.3 Hinweise zum mechanischen Aufbau

GEFAHR

Die Handhabungen und Installationsarbeiten zum mechanischen
Auf- und Einbau der Feldbusanschaltung dirfen nur im span-
nungsfreien Zustand erfolgen.

P>

% Beider|Installation der Feldbusanschaltung DX-NET-ETHERCAT-2
ist es erforderlich, das Gehause des Frequenzumrichters DA1
zu 6ffnen. Wir empfehlen, diese Montagetatigkeiten vor der
elektrischen Installation des Frequenzumrichters durchzufuhren.

Abbildung 7:  AnbaumafRnahmen nur in
spannungsfreiem Zustand durchflhren
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3 Installation
3.4 Montage bei IP20 Geraten

3.4 Montage bei IP20 Geraten

Bei Frequenzumrichtern DA1 in der Schutzart IP20 wird die
Feldbusanschaltung DX-NET-ETHERCAT-2 an der unteren Seite des
Frequenzumrichters angebaut. Dazu muss mit Hilfe eines Schraubendrehers
mit flacher Klinge die Abdeckung an der markierten Aussparung angehoben
(ohne Gewaltanwendung) und dann mit der Hand entfernt werden.

)

4 mm

| G— |

Q0022

‘\\2 3 45 6 7 8 9 10111213
2202000202222 Q

14 15 16 17 18

A

POE® ©@®®

+ D+ BR U VW
L nJ

Abbildung 8: Abdeckung der Schnittstelle 6ffnen

ACHTUNG

Nicht mit Werkzeug oder anderen Gegenstanden in den geoff-
neten Frequenzumrichter hineinstofRen.

Achten Sie darauf, dass keine Fremdkorper durch die gedffnete
Gehausewand eindringen.

Anschlie3end kann die Anschaltung eingeschoben und mit Hilfe der beiden
Schrauben befestigt werden.

0.25 Nm (2.21 Ib-in)

Abbildung 9: Einschieben der Feldbusanschaltung
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3 Installation

3.5 Montage bei IP55 Geraten

3.5 Montage bei IP55 Geriten

18

Bei Frequenzumrichtern DA1 in der Schutzarzt IP55 wird die
Feldbusanschaltung DX-NET-ETHERCAT-2 im Frequenzumrichter eingebaut.
Dazu mussen mit Hilfe eines Schlitzschraubendrehers die zwei Schrauben
der frontseitigen Abdeckung um 90° gedreht werden. AnschlieRend kann die
Abdeckung abgenommen werden.

Abbildung 10: Gehause des Frequenzumrichters DA1 ab BaugroRe FS4 6ffnen

ACHTUNG

Nicht mit Werkzeug oder anderen Gegenstanden in den geoff-
neten Frequenzumrichter hineinstolden.

Achten Sie darauf, dass keine Fremdkorper durch die gedffnete
Gehausewand eindringen.

DX-NET-ETHERCAT-2 05/24 MNO4000O9DE www.eaton.com



3 Installation
3.5 Montage bei IP55 Geraten

Die Anschaltung kann dann rechts eingeschoben und mit Hilfe der Schrau-
ben befestigt werden.

Anschlie3end wird der Deckel wieder aufgelgt und mittels der beiden
Schrauben (Drehung um 90°) befestigt.

\ '\
0.25 Nm o

(2.21 Ib-in)

Abbildung 11: Einschieben der Feldbusanschaltung
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3 Installation

3.6 Montage bei IP66 Geraten

3.6 Montage bei IP66 Geraten

20

Bei Frequenzumrichtern DA1 in der Schutzarzt IP66 wird die
Feldbusanschaltung DX-NET-ETHERCAT-2 im Frequenzumrichter eingebaut.
Dazu mussen mit Hilfe eines Schraubendrehers die zwei Schrauben der
frontseitigen Abdeckung um 90° gedreht werden. Anschlief3end kann die
Abdeckung abgenommen werden.

Figure 12: Offnen des Gehauses von Frequenzumrichtern DA1 mit Schutzart IP66

ACHTUNG

Nicht mit Werkzeug oder anderen Gegenstanden in den geoff-
neten Frequenzumrichter hineinstolden.

Achten Sie darauf, dass keine Fremdkorper durch die gedffnete
Gehausewand eindringen.

Die Anschaltung kann dann eingeschoben und mit Hilfe der Schrauben
befestigt werden.

Anschlie3end wird der Deckel wieder aufgelgt und mittels der beiden
Schrauben (Drehung um 90°) befestigt.

Figure 13: Einschieben der Feldbusanschaltung
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3 Installation
3.7 Feldbusanschaltung installieren

3.7 Feldbusanschaltung installieren
Die Verbindung zum Feldbus EtherCAT erfolgt Uber einen RJ45-Stecker.

Anschlussleitungen fur EtherCAT mit RJ45-Steckern sind allgemein als kon-
fektionierte Standardkabel erhaltlich. Sie konnen allerdings auch individuell
angefertigt werden. Dazu sind die nachfolgend dargestellten Anschlisse
(Pinbelegung) erforderlich.

Pin Bedeutung

TD+
TD-
RD+
tiber RC-Kreis an GND
tiber RC-Kreis an GND
RD-
tiber RC-Kreis an GND
tiber RC-Kreis an GND

N
i)

Abbildung 14: Pinbelegung bei RJ45-Stecker

Abbildung 15: Anschluss des RJ45-Steckers
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3.8 Feldbus installieren

22

9 Verlegen Sie die Leitung eines Feldbussystems niemals direkt
parallel zu energiefihrenden Leitungen.

Bei der Installation ist darauf zu achten, das Steuer- und Signalleitungen
(0-10V, 4-20 mA, 24V DC usw.) sowie die Anschlussleitungen des Feld-
bussystems (EtherCAT) nicht direkt parallel zu energiefihrenden Netzan-
schluss- oder Motoranschlussleitungen verlegt werden.

Bei einer parallelen Leitungsfuhrung sollten die Abstande von Steuer-, Signal-
und Feldbusleitungen (2) zu energiefuhrenden Netz- und Motorleitungen (1)
grofRer als 30 cm sein. Leitungen sollten sich immer rechtwinklig kreuzen.

N\ N
@ ®

B

» 2300 mm o
“enstn)

Abbildung 16: Leitungsfuhrung bei EtherCAT (2) und
Netz- bzw. Motorleitungen (1)

Falls anlagenbedingt eine parallele Verlegung in Kabelkanalen erforderlich ist,
muss zwischen der Feldbusleitung (@) und der Netz- bzw. Motorleitung (O
eine Abschottung erfolgen, die eine elektromagnetische Einwirkung auf die
Feldbusleitung verhindert.

|77 V4
N\ //
/4 AN
. v L
@ o @ o

Abbildung 17: Getrennte Verlegung im Kabelkanal
() Netz- bzw. Motoranschlussleitung

(@) EtherCAT-Leitung

% Verwenden Sie stets nur zugelassene EtherCAT-Leitungen.
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4 Inbetriebnahme

4.1 Frequenzumrichter DA1

4.2 ESI-Datei

—_—

—_—

4 Inbetriebnahme
4.1 Frequenzumrichter DAl

Fuhren Sie zuerst alle MalRnahmen zur Inbetriebnahme des Fre-
quenzumrichters DA1 durch, wie sie im zugehdrigen Handbuch
MNO04020005Z-DE beschrieben sind.

Prifen Sie die in diesem Handbuch beschriebenen Einstellungen
und Installationen flr die Anschaltung an das Feldbussystem
EtherCAT.

ACHTUNG

Uberpriifen Sie, dass durch den Start des Motors keine Gefahr-
dungen entstehen.

Koppeln Sie die angetriebene Maschine ab, wenn bei einem
falschen Betriebszustand eine Gefahrdung entsteht.

Fur die Kommunikation muss im Frequenzumrichter DA1 der
Parameter P12 (Antriebssteuerung) wie folgt eingestellt wer-
den: P12 = 4.

Detailierte Informationen zum Einstellen der Parameter finden
Sie im Handbuch MN04020005Z-DE.

Die Eigenschaften eines EtherCAT-Teilnehmers sind in einer sogenannten
ESI-Datei (ESI = EtherCAT Slave Interface) im Format XML beschrieben.
Diese ESI-Datei wird bendtigt, um einen Frequenzumrichter DA1 in ein
EtherCAT-Netzwerk einzubinden.

—_

Sie finden die ESI-Datei im Internet unter:

eaton.com/software

Die ESI-Datei enthalt folgende Informationen:

Hersteller,

Name,
Typ,

Versionsnummer,
verwendetes Protokoll,
Konfigurationsdaten.

DX-NET-ETHERCAT-2 05/24 MNO40009DE  www.eaton.com 23



https://applications.eaton.eu/sdlc/?LX=7

4 Inbetriebnahme
4.3 Adressierung

4.3 Adressierung
Die Adressierung erfolgt nach der physikalischen Reihenfolge im Ring. Es
muss keine manuelle Adressierung durchgefihrt werden; sie erfolgt automa-
tisch durch den Master (Kopfsteuerung).

4.4 Busabschlusswiderstand

Ein Busabschlusswiderstand ist in einem EtherCAT-Netzwerk nicht erforder-
lich. EtherCAT erkennt automatisch, dass kein Folgegerat angeschlossen ist
(Loop-back-Funktion).

4.5 Projektierung des Moduls
Die nachfolgende Anleitung beschreibt die Projektierung des Kommunikati-
onsmoduls mit einem Frequenzumrichter DAT.

Abbildung 18: Anschluss RJ45-Stecker

» SchlieRen Sie das Gerat an die EtherCAT-Umgebung an.
Hierzu werden folgende Komponeneten benotigt:
*  Kopfsteuerung
e PC (zur Programmierung und Konfiguration)
*  Frequenzumrichter DAT mit DX-NET-ETHERCAT-2-Anschaltung

24 DX-NET-ETHERCAT-2 05/24 MNO40009DE  www.eaton.com



Abbildung 19: Projektierung
(@) PC (mit Konfigurationstool)

@ Kopfsteuerung (Master) mit EtherCAT-Schnittstelle

(3 EtherCAT-Kabel

® Frequenzumrichter DA1 mit DX-NET-ETHERCAT-2-Anschaltung

4 Inbetriebnahme
4.5 Projektierung des Moduls

P Schalten Sie das Gerat ein (Spannungsversorgung einschalten!).

» Konfigurieren Sie nun das Projekt. (Hinweise zu einer detaillierten
Konfiguration entnehmen Sie bitte dem Handbuch des SPS-Herstellers.)

» Uberpriifen Sie die LED-Anzeigen.

Die Kopfsteuerung muss die Gerateadresse erkennen und das Modul
grun leuchten (=> Abschnitt 2.2, ,LED-Anzeigen”).

O

RUN

(e

(IOrreren

EtherCAT

O

ERR
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4 Inbetriebnahme
4.6 EtherCAT-Prinzip

4.6 EtherCAT-Prinzip

4.7 CoE-Protokoll

26

Das EtherCAT-Protokoll ist speziell fir die Ubertragung von Prozessdaten
optimiert und wird Uber Ethernet Ubertragen. Fiur das EtherCAT-Protokoll
wurde ein eigener EtherType definiert, so dass EtherCAT-Daten direkt in
Standard-Ethernet-Frames transportiert werden kénnen. Diese Ubertragungs-
form wird immer dann gewahlt, wenn sich alle Busteilnehmer im gleichen
Subnetz befinden.

Das EtherCAT-Telegramm kann aus mehreren Teil-Telegrammen bestehen.
Diese Teil-Telegramme konnen jeweils einen Speicherbereich des maximal
4 GB grolden logischen Prozessabbildes bedienen. Die datentechnische Rei-
henfolge ist unabhangig von der physikalischen Reihenfolge. Bei EtherCAT
wird ein Ethernet-Datenpaket nicht wie sonst in jeder Anschaltung zunachst
empfangen, dann interpretiert und die Prozessdaten anschliefend weiterko-
piert. Stattdessen werden in einem Durchlauf Ausgangsdaten aus dem Tele-
gramm entnommen und Eingangsdaten eingefligt. Die Slaves im EtherCAT-
Netzwerk entnehmen die fur sie bestimmten Daten, wahrend das Tele-
gramm das Gerat durchlauft. Ebenso werden Eingangsdaten im Durchlauf in
das Telegramm eingeflgt. Die Verzogerung der Telegramme betragt dabei
nur wenige Nanosekunden. Da ein Ethernet-Frame sowohl in Sende- als
auch in Empfangsrichtung die Daten vieler Teilnehmer erreicht, steigt die
Nutzdatenrate auf Uber 90 % an. Durch die Ausnutzung der Vollduplex-Eigen-
schaften von 100BASE-TX kénnen effektive Datenraten von fast 200 MBit/s
erreicht werden.

Das Felbussystem EtherCAT nutzt das Ubertragungsprotokoll CoE (CANopen
over EtherCAT).

Die Anwenderprotokolle werden Uber einen EtherCAT-Datenkanal getunnelt.
EtherCAT stellt mit dem CoE-Protokoll die gleichen Kommunikationsmecha-
nismen wie bei CANopen bereit (z. B. Objektverzeichnis, PDO Mapping und
SDOs). Das Netzwerkmanagement ist vergleichbar. EtherCAT kann mit
geringem Aufwand auf mit CANopen ausgestatteten Geraten implementiert
werden, da ein Grof3teil der CANopen-Firmware wiederverwendbar ist.

Fur das CoE-Protokoll werden zwei Transferarten fur die verschiedenen
CANopen-Transferarten verwendet:

* Mailbox-Telegrammprotokoll
fur die Ubertragung von azyklischen Daten;
* Prozessdaten-Telegrammprotokoll
fir die Ubertragung von zyklischen Daten.

Das Mailbox-Telegrammprotokoll dient zur Ubertragung der unter CANopen
definierten SDOs; diese werden bei EtherCAT in SDO-Frames Ubertragen.

Das Prozessdaten-Telegrammprotokoll dient zur Ubertragung der unter
CANopen definierten PDOs, die zum Austausch zyklischer Daten benutzt
werden; diese werden bei EtherCAT in PDO-Frames Ubertragen.

Die PDOs und SDOs konnen auf die gleiche Art verwendet werden wie beim
CANopen-Kommunikationsprotokoll.
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4 Inbetriebnahme

4.8 Parameter

In den Parameterlisten unten haben die Abkurzungen folgende Bedeutung:

PNU Parameternummer
ID Identifikationsnummer des Parameters
RUN Zugriffsrecht auf die Parameter im Betrieb (Laufmeldung RUN):

/= Anderung zuldssig
— = Anderung nur im STOP mdglich

ro|rw Lese- und Schreibrechte der Parameter tiber eine Feldbusanschaltung:
ro = schreibgeschiitzt, nur zum Lesen (read only)
rw = Lesen und Schreiben (read and write)

Wert Einstellung des Parameters

WE Werkseinstellung

% Die Anzeige der Zugriffsrechte ist in der PC-Software

drivesConnect nicht vorhanden.

Handbuch
PNU ID Zugriffsrecht Wert Beschreibung WE

RUN ro|rw
@® @ ® ®
PC-Software
PNU Beschreibung Wert Bereich Default Sichtbar
® ® @ ®

Abbildung 20: Darstellung der Parameter im Handbuch und in der Software

DX-NET-ETHERCAT-2 05/24 MNO40009DE www.eaton.com
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4 Inbetriebnahme

4.8 Parameter

PNU ID Zugriffsrecht Bezeichnung Wertebereich einzu-
stellender Wert
RUN ro| rw
P1-12 112 - rw Steuerebene Lokale Einstellung der Befehls- und Sollwertquelle 4

Magliche Werte:

0: Klemmenbetrieb. Der Antrieb reagiert direkt
auf Signale an den Steuerklemmen.

1: Digitaler Sollwert — 1 Drehrichtung:

Der Antrieb kann in einer Drehrichtung mit
einem digitalen Sollwert (iiber interne oder
externe Bedieneinheit oder Klemmen) gesteuert
werden.

2: Digitaler Sollwert — 2 Drehrichtungen:

Der Antrieb kann in beiden Drehrichtungen mit
einem digitalen Sollwert (iiber eine interne oder
externe Bedieneinheit oder Klemmen) gesteuert
werden. Wechsel der Drehrichtung durch Beta-
tigen von START.

3: PID-Regler. Die Ausgangsfrequenz wird iiber
den internen PID-Regler gesteuert.

4: Steuerung dber Feldbus. Die Steuerung
erfolgt iber Modbus-RTU, wenn kein Feldbus-
Interface (optional) gesteckt ist, ansonsten
Steuerung tber den Feldbus.

5: Slave-Modus. Der Frequenzumrichter arbeitet
als Slave. Die Drehzahlvorgabe erfolgt tiber
einen angeschlossenen Frequenzumrichter im
Master-Modus.

6: Steuerung tiber CANopen. Anschluss tiber
RJ45-Schnittstelle

7: reserviert

8: reserviert

9: SmartWire-DT Steuerung und Sollwert

10: SmartWire-DT Steuerung und Sollwert tiber
Klemme

11: Steuerung tber Klemme und Sollwert tiber
SmartWire-DT

12: nicht erlaubt

13: SmartWire-DT Steuerung + Sollwert
(Sollwertfreigabe tiber Klemme DI ENA)

28

Die Baudrate stellt sich passend zum Master automatisch ein.
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4 Inbetriebnahme

4.9 Datentypen

Die bei EtherCAT verwendeten Datentypen sind in Tabelle 3 aufgelistet.

Tabelle 3: Datentypen bei EtherCAT

Name Beschreibung Bereich
Minimum Maximum

UNSIGNED8 Unsigned Integer der Lange 8 Bit (b7 bis b0) 0 255
UNSIGNED16 Unsigned Integer der Lange 16 Bit (b15 bis b0) 0 65535
UNSIGNED32 Unsigned Integer der Lange 32 Bit (b31 bis b0) 0 4794967295
INTEGERS Signed Integer der Lange 8 Bit (b7 bis b0) -128 127
INTEGER16 Signed Integer der Lange 16 Bit (b15 bis b0) -32768 32767
INTEGER32 Signed Integer der Lange 32 Bit (b31 bis b0) 2147483648 2147483647
RECORD Datenstruktur mit fester Anzahl beliebiger Typen - -
STRING Zeichenkette (z. B. ,EATON") - -

DX-NET-ETHERCAT-2 05/24 MNO40009DE www.eaton.com
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4.10 Betrieb

4.10 Betrieb

4.10.1 Zyklische Daten

30

Prozessdatenfeld
Master = Slave TPDO CWwW REF PDI 3 PDI 4 ‘
Slave > Master RPTO SW ACT PDO3 PDO4 ‘

Die Lange der Daten betragt jeweils 1 Wort.

Beschreibung des Dateninhalts

Byte Bedeutung Erlduterung

Cw Control Word Steuerwort

SW Status Word Statuswort

REF Reference Value Sollwert

ACT Actual Value Istwert

PDO Process Data Out Prozessdatenausgang

PDI Process Data In Prozessdateneingang
Steuerwort

PNU Beschreibung

Wert=0 Wert=1

0 Stopp Betrieb

1 Rechtsdrehfeld (FWD) Linksdrehfeld (REV)
2 keine Aktion Fehler zuriicksetzen
3 keine Aktion freier Auslauf

4 nicht verwendet

5 keine Aktion Schnellstopp (Rampe)
6 keine Aktion Festfrequenz 1 (FF1)
7 keine Aktion Sollwert mit 0 berschreiben
8 nicht verwendet

9 nicht verwendet

10 nicht verwendet

" nicht verwendet

12 nicht verwendet

13 nicht verwendet

14 nicht verwendet

15 nicht verwendet
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4 Inbetriebnahme
4.10 Betrieb

4.10.2 Zyklische Kommunikation mittels PDOs

In einem Modul ist ein Transmit-PDO (TPDO) sowie ein Receive-PDO
(RPDOQO) verfugbar. RPDOs werden vom Master zum Slave gesendet (z. B.:
Steuerwort, Sollwert). TPDOS transportieren Prozesseingangsdaten

(z. B. Statusinformationen der Frequenzumrichter) vom Slave zum Master.

TPDOs und RPDOs verfugen bis zu 254 SDOs fir ein Mapping.

Sollwert

Die zulassigen Werte liegen im Bereich von P1-02 (minimale Frequenz) bis
P1-01 (maximale Frequenz). In der Applikation wird der Wert mit dem
Faktor 0,1 skaliert.

Prozessdateneingang 3 (PDI 3)
Einzustellen mit Parameter P5-14.

Folgende Einstellungen konnen auch wahrend des Betriebs geandert werden:

Wert Beschreibung WE
Feldbus-Modul PDI-3 0 = Drehmomentgrenzwert/-referenz 0
Eingang 1 = Benutzer-PID-Referenzregister

2 = Benutzer-Register 3

Prozessdateneingang 4 (PDI 4)
Einzustellen mit Parameter P5-13.

Folgende Einstellungen konnen auch wahrend des Betriebs geandert werden:

Wert Beschreibung WE
Feldbus-Modul PDI-4 0 = Rampensteuerung Feldbus 0
Eingang 1 = Benutzer-Register 4

Statuswort

Informationen zum Geratestatus und Fehlermeldungen werden im Statuswort
(bestehend aus den Fehlermeldungen und dem Geratestatus) angegeben.

15 14

13

" 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

MSB

LSB

Fehlermeldungen

Geratestatus
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4 Inbetriebnahme

4.10 Betrieb

Geratestatus

Bit Beschreibung

Wert=0 Wert=1

0 Antrieb nicht bereit startbereit (READY)

1 Stopp Betrieb (RUN)

2 Rechtsdrehfeld (FWD) Linksdrehfeld (REV)

3 kein Fehler Fehler erkannt (FAULT)

4 Beschleunigsrampe Frequenz-Istwert gleich Sollwertvorgabe
5 - Nulldrehzahl

6 Drehzahlsteuerung deaktiviert Drehzahlsteuerung aktiviert
7 nicht verwendet
Fehlermeldungen

Fehlercode [hex] Anzeige im Display Bedeutung

00

no-F (E

Wird bei P0-13 angezeigt, wenn keine Meldung im Fehlerregister steht.

01

Ol -b

Zu hoher Bremsstrom
e Bremswiderstand und seine Verdrahtung auf Kurz- bzw. Erdschluss hin priifen.
e Sicherstellen, dass der minimal zuldssige Wert des Bremswiderstandes nicht unterschritten ist.

02

OL-br

Thermische Uberlast des Bremswiderstandes

Der Antrieb hat abgeschaltet, um eine thermische Zerstérung des Bremswiderstandes zu verhindern.
e Rampenzeiten von P1-04 und P2-25 verl&ngern, um eine weniger haufige Bremsung zu erreichen.
e Tragheit der Last reduzieren, wenn méglich.

03

Uberstrom am Ausgang des Frequenzumrichters
Auftreten direkt beim Einschalten:
e Leitungsverbindung zwischen Umrichter und Mator priifen
e Motor auf Windungsschluss oder Schluss gegen Erde priifen
Auftreten beim Start des Motors:
e Priifen, ob der Motor frei drehen kann und sicherstellen, dass keine mechanische Blockierung
vorhanden ist.
Motor mit mechanischer Bremse: Priifen, ob diese gel6st hat.
Anschluss priifen (Stern/Dreieck).
Priifen, ob die Motordaten bei P1-07, P1-08 und P1-09 korrekt eingegeben wurden.
Im Vektorbetrieb (P4-01 = 0 oder 1): Prifen, ob der Wert cos ¢ (P4-05) richtig eingegeben und ein
Motor-ldentifizierungslauf erfolgreich durchgefiihrt wurde.
e FEventuell Rampenzeit fiir die Beschleunigung (t-acc, P1-03) erhdhen.
e Bei Drehzahlsteuerung (P4-01 = 2): Spannungsanhebung mit P1-11 reduzieren.
Auftreten bei Betrieb mit konstanter Drehzahl:
e Priifen, ob Motor iiberlastet ist.
Auftreten wahrend Beschleunigung/Verzdgerung:
¢ Die Rampenzeiten sind zu kurz und erfordern zu viel Leistung.
Wenn P-03/P-04 nicht erhéht werden kann, ist maglicherweise ein groReres Gerat erforderlich.

32
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4 Inbetriebnahme
4.10 Betrieb

Fehlercode [hex]

Anzeige im Display

Bedeutung

04 lE-ErP Uberlast des Motors. Der thermische Schutz hat ausgeldst, da das Gerét iiber eine bestimmte Zeit
oberhalb des mit P1-08 eingestellten Motor-Nennstroms betrieben wurde.

e Priifen, ob die Motordaten bei P1-07, P1-08 und P1-09 korrekt eingegeben wurden.

e |m Vektorbetrieb (P4-01 = 0 oder 1): Priifen, ob der Wert cos ¢ (P4-05) richtig eingegeben und ein
Motor-ldentifizierungslauf erfolgreich durchgefiihrt wurde.

Anschluss des Motors priifen (z. B. Stern/Dreieck).

Wenn auf dem Display wéhrend des Betriebs die Dezimalpunkte blinken, ist dies ein Zeichen fir
einen Betrieb im Uberlastbereich (> P1-08).

In diesem Fall die Beschleunigungsrampe mit P1-03 verlangern oder die Last reduzieren.

e Sicherstellen, dass keine mechanischen Blockaden oder zusatzlichen Belastungen fiir den Motor
existieren.

05 PS-ErP Uberstrom (Hardware)

e \erdrahtung zum Motor und Motor selbst auf Kurz- und Erdschluss hin priifen.

e Motorleitung am Frequenzumrichter abklemmen und danach wieder einschalten. Falls die Fehler-
meldung weiterhin erscheint, muss das Gerat ausgetauscht werden. Vor der Inbetriebnahme des
neuen Gerates ist das System auf einen Erd- bzw. Kurzschluss hin zu priifen, der den Ausfall des
Gerétes verursacht haben kdnnte.

06 0-Ual E Uberspannung im Zwischenkreis

Der Wert der Zwischenkreisspannung wird mit Parameter P0-20 angezeigt.

Ein Fehlerregister mit den letzten Werten vor der Abschaltung beinhaltet P0-36 (Abtastzeit 256 ms).

e Priifen, ob die Versorgungsspannung in dem Bereich liegt, fiir den der Frequenzumrichter bemessen
ist.

e \Wenn der Fehler beim Verzdgern oder Stoppen auftritt: Verzogerungsrampe (P1-04/P2-25) verlan-
gern oder Bremswiderstand benutzen.

Im Vektorbetrieb (P4-01 = 0 oder = 1): Verstarkung des Drehzahlreglers (P4-03) reduzieren.
Bei Benutzung des PID-Reglers: Durch Reduzierung von P3-11 (PID1 Fehler Rampe) sicherstellen,
dass die Rampen aktiv sind.

07 U-Ual E Unterspannung im Zwischenkreis.

Hinweis:

Diese Meldung erscheint grundsétzlich, wenn die Versorgungsspannung am Gerat abgeschaltet wird

und sich die Zwischenkreisspannung abgebaut hat.

Es handelt sich hierbei nicht um einen Fehler.

Falls die Meldung wahrend des Betriebs auftritt:

e Priifen, ob die Anschlussspannung zu gering ist.

* Alle Komponenten bzw. Geréte, die im Einspeisekreis des Frequenzumrichters liegen (Schutz-
schalter, Schiitz, Drossel usw.), auf ordnungsgemafen Anschluss bzw. Ubergangswiderstand hin
priifen.

08 0o-k Ubertemperatur am Kiihlkdrper. Der Antrieb ist zu heiR.

Die Kiihlkdrpertemperatur wird mit P0-21 angezeigt. Ein Fehlerregister mit den letzten Werten vor der

Abschaltung beinhaltet P0-38 (Abtastzeit 30 s).

Priifen, ob der Frequenzumrichter in der Umgebungstemperatur betrieben wird, fir die er spezifi-
ziert ist. (Gerate IP20: max. 50 °C, Gerate IP66: max. 40 °C).

Priifen, ob der Gerateliifter [auft.

Sicherstellen, dass die Kiihlluft gut zirkulieren kann (Abstande zu benachbarten Geraten tiber- und
unter dem Frequenzumrichter).

e Schaltschrankbeltftung verbessern, falls erforderlich: Die KiihIschlitze des Geréates diirfen nicht
verschlossen sein, z. B. durch Verschmutzung bzw. zu dicht aneinander gebaute Geréte.
Schaltfrequenz mit P2-24 reduzieren.

Last reduzieren, wenn moglich.
09 U-E Untertemperatur

Die Meldung erscheint, wenn die Umgebungstemperatur unter -10 °C liegt. Um den Antrieb zu starten,

muss die Temperatur aberhalb dieses Wertes liegen.

0A P-dEF Die Werkseinstellung der Parameter wurde eingelesen.

e Taste STOP driicken: Der Antrieb kann anschlieRend neu konfiguriert werden.
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4.10 Betrieb

Fehlercode [hex]

Anzeige im Display

Bedeutung

0B E-Er /P Externer Fehler (an Digital-Eingang 5, Klemme 10, bei den Einstellungen P1-13=6/7/16/17). An diesem
Eingang muss zum Betrieb des Frequenzumrichters ein High-Signal anliegen.

e Priifen, ob der Motor zu heilR ist, falls ein Thermistor an Klemme 10 angeschlossen ist.
0C 5[ -0R5 Kommunikationsfehler mit einer externen Bedieneinheit oder einem PC.
e Anschliisse priifen.

0D FLE-dc Zu hohe Welligkeit der Zwischenkreisspannung
Die Welligkeit der Zwischenkreisspannung wird mit PO-16 angezeigt.

E|n Fehlerregister mit den letzten Werten vor der Abschaltung beinhaltet P0-37 (Abtastzeit 20 ms).
Priifen, ob alle Phasen der Netzversorgung anliegen und deren Spannungssymmetrie innerhalb des
erlaubten Toleranzbandes (3 %) liegt.

e \Wenn mdglich, Last reduzieren.

e \Wenn der Fehler weiterhin ansteht, Kontakt mit der nachsten Eaton-Vertriebsniederlassung
aufnehmen.

OE E=II85(5 Ausfall einer Phase der Einspeisung (nur bei dreiphasig eingespeisten Geraten)

OF h O-1 Uberstrom am Ausgang
e Siehe Fehler-Nr. 03.

10 Eh-FlE Thermistor auf dem Kihlkdrper defekt.

e Kontakt mit der ndchsten Eaton Vertriebsniederlassung aufnehmen.

1 dAER-F Fehler im internen Speicher. Die Parameter wurden nicht gesichert und die Werkseinstellung wurde
geladen.

e Speicherung der (erneut) geanderten Parameter wiederholen.

¢ Falls die Meldung wieder erscheint, Kontakt mit der néchsten Eaton Vertriebsniederlassung
aufnehmen.

12 Y-20F Eingangsstrom des Analog-Eingangs liegt nicht innerhalb des spezifizierten Bereichs.
¢ Einstellung von P2-30 fiir Al1 (Klemme 6) und P2-33 fiir Al2 (Klemme 10) priifen.

e |m Falle von 4-20mA: Sollwertanschluss auf Drahtbruch hin priifen.

13 dAER- E Fehler im internen Speicher. Die Parameter wurden nicht gesichert und die Werkseinstellung wurde
geladen.

e Speicherung der (erneut) gednderten Parameter wiederholen.

e Falls die Meldung wieder erscheint, Kontakt mit der néchsten Eaton Vertriebsniederlassung
aufnehmen.

14 U-dEF Die kundenspezifische Einstellung der Parameter wurde eingelesen.

e Taste STOP driicken.

15 F-PEc Ubertemperatur des PTC im Motor

16 FAN-F Fehler des geréteinternen Liifters
Bei BaugroRe FS8: Falsche Drehrichtung des Gerételiifters
Phasenfolge der Versorgungsspannung priifen (L1-2—L3).

17 O-hERE Die gemessene Umgebungstemperatur liegt iber dem spezifizierten Wert.

e Gerateinternen Lfter prifen.

e Sicherstellen, dass der erforderliche Freiraum um das Gerét vorhanden ist und die Kiihlluft unge-
hindert durch die Schlitze am Geréat stromen kann.

e Schaltfrequenz mit P2-24 reduzieren.

e \Wenn mdglich: Last reduzieren.

18 O-tard Maximal zuldssiges Drehmoment tiberschritten.

e \Wenn mdglich: Last reduzieren oder Beschleunigungszeit t-acc erhohen.

19 U-tard Nur aktiv bei freigegebener Bremsenansteuerung im Modus ftir Hubwerke (P2-18 = 8). Das erzeugte
Drehmoment, bevor die mechanische Bremse des Hubwerks freigegeben ist, liegt unterhalb des einge-
stellten Schwellwertes.

1A Ouk-F Fehler am Ausgang des Geréates
e Kontakt mit der nachsten Eaton Vertriebsniederlassung aufnehmen.

1D Sko-F Interner Fehler des STO-Schaltkreises

¢ Kontakt mit der ndchsten Eaton Vertriebsniederlassung aufnehmen.
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Fehlercode [hex]

Anzeige im Display

Bedeutung

1E Enc-01 Keine Kommunikation zwischen dem Encoder-Modul und dem Frequenzumrichter.
e Priifen, ob das Modul richtig eingesteckt und befestigt ist.
1F Enc-0¢2 Die errechnete Motordrehzahl unterscheidet sich von der gemessenen.
SP-Err e Encoder-Verbindung einschlieRlich Abschirmung priifen.
e Eventuell den Wert von P6-07 erhéhen.
20 Enc-03 Die Motordrehzahl und der in P6-06 eingegebene PPR-Wert passen nicht zusammen. Der PPR-Wert in
P6-06 muss mindestens 60 betragen.
e FEingegebene Drehzahl in P1-10 tberpriifen.
21 Enc-04 Fehler Kanal A:
Meist falscher Anschluss.
e Verdrahtung priifen.
22 Enc-05 Fehler Kanal B
Meist falscher Anschluss.
e \erdrahtung priifen.
23 Enc-06 Fehler Kandle A und B
Meist falscher Anschluss.
e Verdrahtung priifen.
28 REF-0O1 Motor-ldentifikation nicht erfolgreich:
Der gemessene Statorwiderstand variiert zwischen den Phasen.
e Sicherstellen, dass der Motor korrekt angeschlossen und fehlerfrei ist.
e Motorwicklungen auf gleiche Widerstandswerte hin priifen.
29 REF-0O2 Motor-ldentifikation nicht erfolgreich:
Der gemessene Statorwiderstand ist zu groR.
 Sicherstellen, dass der Motor korrekt angeschlossen und fehlerfrei ist.
e Uberpriifen, ob die Bemessungsleistung des Gerates mit der des Motors tibereinstimmt. Der maxi-
male Unterschied sollte eine Leistungsklasse betragen.
2A AEF-03 Motor-Identifikation nicht erfolgreich:
Die gemessene Motorinduktivitét ist zu niedrig.
e Sicherstellen, dass der Motor korrekt angeschlossen und fehlerfrei ist.
2B REF-04 Motor-ldentifikation nicht erfolgreich:
Die gemessene Motorinduktivitat ist zu groR.
 Sicherstellen, dass der Motor korrekt angeschlossen und fehlerfrei ist.
o Uberpriifen, ob die Bemessungsleistung des Gerates mit der des Moators tibereinstimmt. Der maxi-
male Unterschied sollte eine Leistungsklasse betragen.
2C AEF-05 Motor-Identifikation nicht erfolgreich:
Die gemessenen Motorparameter passen nicht zusammen.
e Sicherstellen, dass der Motor korrekt angeschlossen und fehlerfrei ist.
e Uberpriifen, ob die Bemessungsleistung des Gerates mit der des Motors tibereinstimmt. Der maxi-
male Unterschied sollte eine Leistungsklasse betragen.
30 AEF-09 Fehlfunktion Encoder 1
31 OUE-Ph Eine Phase der Motorleitung ist nicht angeschlossen bzw. unterbrochen.
32 L-FOI Es wurde kein giiltiger Modbus-Frame innerhalb der in P5-06 angegebenen Zeit empfangen.
 Uberpriifen Sie, ob der Netzwerk-Master korrekt arbeitet.
e Uberpriifen Sie die Verbindungskabel.
e Erhohen Sie den Wert von P5-06 auf einen akzeptablen Wert.
oder die Kommunikation zwischen Antrieb und Feldbusmodul ist unterbrochen.
e Uberpriifen Sie die korrekte Montage des Moduls.
33 S5C-FO2 Ein giiltiges CANopen-Telegramm wurde nicht innerhalb der mit P5-06 spezifizierten Zeit empfangen.

e Priifen, ob der Netzwerk-Master ordnungsgemaR arbeitet.
e Verbindungsleitungen priifen.
e \Wert von P5-06 auf einen akzeptablen Wert erhthen.
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Fehlercode [hex]

Anzeige im Display

Bedeutung

34 S5C-FO3 Die Kommunikation zwischen dem Feldbusmaodul
und dem angeschlossenen Feldbus oder der SPS ist ausgefallen.
e Priifen Sie, ob der Netzwerkmaster korrekt arbeitet.
e Uberpriifen Sie die Verbindungskabel.

35 SIC =(F ) Kommunikation des Gerates mit der eingesteckten I/0-Erweiterung unterbrochen.
e Uberpriifen, ob das Modul ordnungsgemaR montiert ist.

36 Sc-FOS BacNet Verbindungsfehler

3C OF-01 Keine interne Verbindung zu einer Optionskarte

3D OF-0¢ Optionsmodul in undefiniertem Betriebszustand

46 PLL-01 Nicht unterstitzter Funktionsblock aus dem Funktionsblock-Editor

47 PLL-0O2 Programm aus Funktionsblock-Editor zu groR

48 PLL-03 Division durch Null

49 PLE-O4 Unterer Grenzwert hoher als oberer Grenzwert

4A PLEL-0O5 Overflow Tabelle Funktionsblock-Editor

36
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Istwert

Der Istwert des Frequenzumrichters liegt im Wertebereich zwischen 0 und
P1-01 (maximale Frequenz). In der Applikation wird der Wert mit 0,1 skaliert.

Prozessdatenausgang 3 (PDO 3)

Einzustellen mit Parameter P5-12.

Folgende Einstellungen konnen auch wahrend des Betriebs geandert werden:

Wert Beschreibung WE
Feldbus-Modul PDO-3 0 = Ausgangsstrom 0
Ausgang 1 = Ausgangsleistung

2 = DI-Status

3 = Al2-Signalpegel

4 = Kihlkérpertemperatur
5 = Benutzer-Register 1

6 = Benutzer-Register 2
7=P0-80

Prozessdatenausgang 4 (PDO 4)
Einzustellen mit Parameter P5-08.

Folgende Einstellungen konnen auch wahrend des Betriebs geandert werden:

Wert Beschreibung WE
Feldbus-Modul PD0O-4 0 = Motordrehmoment 0
Ausgang 1 = Ausgangsleistung

2 = DI-Status

3 = Al2-Signalpegel
4 = Kiihlkdrpertemperatur
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4.11 SyncManager

38

Um CANopen-Objekte in das EtherCAT-Protokoll einzubinden, ist ein soge-
nannter SyncManager unter EtherCAT implementiert. Hierzu stehen Sync-
Kanale zur Verfigung. Alle Objekte werden Uber Sync-Kanale an EtherCAT
Bus geschickt.

Im Gegensatz zu CANopen ist ein zusatzliches Mapping der SDOs und PDOs
auf die Sync-Kanale erforderlich. Hierfur stehen SyncManager-Objekte zur
Verfugung. Die Zuordnung dieser Sync-Kanale zu den einzelnen Transferar-
ten ist fest und kann vom Anwender nicht geandert werden.

e Sync-Kanal 0: Mailbox-Telegrammprotokoll fir ankommende SDOs
(vom Master zum Slave),

e Sync-Kanal 1: Mailbox-Telegrammprotokoll fir abgehende SDOs
(vom Slave zum Master),

e Sync-Kanal 2: Prozessdaten-Telegrammprotokoll fir ankommende PDOs
(vom Master zum Slave),

e Sync-Kanal 3: Prozessdaten-Telegrammprotokoll fir abgehende PDOs
(vom Slave zum Master).

Die Parametrierung der einzelnen PDOs erfolgt Uber Receive PDOs und
Transmit PDOs. Die Einstellung der Sync-Kanale und die Konfiguration der
PDOs kann nur im Zustand ,,Pre-Operational” erfolgen.
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4.12 CoE-Kommunikationsobjekte

Das Standard-Objektverzeichnis ist nach dem Kommunikationsprofil DS301
implementiert. Eine Ubersicht Gber die mit CANopen kompatiblen Kommuni-
kationsobjekte liefert Tabelle 4. Diese Parameter werden von dem Modul

DX-NET-ETHERCAT-2 unterstutzt.

4 Inbetriebnahme

4.12 CoE-Kommunikationsobjekte

Tabelle 4:  Kommunikationsobjekte
Index Objekt name Sub-Index  Beschreibung Typ Zugriffsart Bedeutung
1000pex  Device Type 00nex Device Type u32 ro Geréatetyp
1007 hex Error register 00hex Error Register U8 ro Fehler-Register
1003nex  Pre-defined errar 00hex Number of errors us w 8213 Ll UnE 0w
Teld Olhex-05nex  Error field U32 ro
1008nex  Manufacturer 00hex Manufacturer device name String ro Baugruppenbezeichnung
device name (Siehe EtherCAT objekt Fopex
1009hex Manufacturer 00hex Manufacturer hardware String ro Hardware-Version
hardware version version Siehe Objekt Fopex
101 Thex Restore parame- 00hex Largest sub index supported U8 ro
ters 01hex Restore all default paramers ~ U32 rw Alle Parameter wiederherstellen
1018nex Identity Object 00nex Number of entries us ro Belegung der Eintrage
01hex Vendor ID U3z ro Diese Eintrége werden durch das
. Product Code U3 o EtherCAT-Objekt F5ney verwaltet
03hex Revision Number U3z ro
04hex Serial Number U32 ro
1600nex  Receive PDO 00nex Number of mapped applica- U8 ro Anzahl der Mapping fiir PDOs
Mapping tion objects in PDO (0-254)
01hex Mapped object 1 U3z ro -
02hex Mapped object 2 U3z ro -
U32 ro =
NNhex Mapped Object NN U32 ro -
1AQ0ngx ~ Transmit PDO 00hex Number of mapped applica- U8 ro Anzahl der Mapping fiir PDOs (0 - 254)
Mapping tion objects in PDO
07hex Mapped object 1 U3z ro -
02hex Mapped object 2 U3z ro -
U32 ro -
NNhex Mapped Object NN u32 ro -
1C00hex SyncManager 00hex Number of entries U8 ro Belegung (Konfiguration) der Sync-
Communication Kanéle.
ez 01hex Maibox wr U8 ro -
02hex Mailbox rd U8 ro -
03hex Process Data out U8 ro -
04hex Process Data in us ro =
1C12hex SyncMaqager Rx 00hex Number of Assigned PDOs U8 ro Zuordnung Sync-Kanal zu einem PDO
HD st 0lhex Assigned PDO U16 ro zugewiesenesPDO
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Index Objekt name

Sub-Index  Beschreibung Typ Zugriffsart  Bedeutung

1C13hex SyncManager Tx

PDO Assign

00hex Number of Assigned PDOs us ro

Zuordnung Sync-Kanal zu einem PDO

0Thex Assigned PDO u16 ro zugewiesenes PDO
1C32hex SM ouput para- 00hex Number of entries U8 ro -
meter 07hex Sync Mode U16 ro -
1C33hex  SM input Para- 00nex Number of entries us ro -
meter 07hex Sync Mode u16 ro -

4.12.1 Diagnose-0bjekt 02;cx

Dieses Objekt stellt eine standardisierte Art des Umgangs mit Host-Anwen-
dungsereignissen und Diagnose.

Instanz-Attribute

Name Zugriff Typ Wert

Severity Get UINT8 -

Event Code Get UINT8 -

NW specific extension Get UINT8 CANopen-spezifischer EMCY-Code

Tritt ein Fehler im Frequenzumrichter DA1 auf, so werden Diagnosedaten
uber das Modul weitergeleitet. Uber eine sogeannte Emergency Message
wird eine Meldung generiert und an den EtherCAT-Bus Ubertragen.

Die Ubertragung sieht wie folgt aus.

1. Es wird ein neuer Eintrag (Diagnose) im Objekt 1003nex (Pre-defined error
field) wie folgt erstellt.

High Byte (UNIT32) Low Byte

nicht verwendet Event Code 00hex

2. Das Fehler-Register (Objekt 1001hex ZUuweisung) wird mit den entspre-
chenden Bit-Informationen eingestellt.

3. Das EMCY-Objekt wird an das Netzwerk mit den folgenden Informationen
gesendet.

Byte 0

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

00hex

Event Code Error Register

herstellerspezifische Informationen (nicht verwendet)

1001hex

40

Byte 0 und Byte 1 werden durch den Wert des Attributs 3 ersetzt.

Uber den EtherCAT CoE Emergency Frame werden Fehlermeldungen zwi-
schen Master und Slave ausgetauscht. Die CokE Emergency Frames dienen
hierbei direkt zur Ubertragung der unter CANopen definierten EMCY Messa-
ges.
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4.12.2 Netzwerk-0bjekt 03pex

4 Inbetriebnahme
4.12 CoE-Kommunikationsobjekte

Diese Objekt enthalt allgemeine Informationen Uber das Netzwerk (z. B.

Netzwerktyp, Datenformat)

Name Zugriff Typ Wert
1 Netzwerktyp ro UINT8 0087h
2 Netzwerktyp-String ro String EtherCAT"
3 Datenformat ro ENUM 00h
4 Parameterdaten ro BOOLE True
5 PDO-Schreiben ro UINT16 aktuell geschriebene PDO-GréRe
6 PDO-Lesen ro UINT16 aktuell gelesene PDO-GroRe
7 Exception-Information ro UINT8 Zusétzliche Information bei einer Exception des

Moduls:

01: unzuldssiger Datentyo

02: Fehlermeldung fir
GET_INSTANCE_NUMBER_BY_ORDER

03: Fehlermeldung ftir GET_ATTRIBUTE

.hochste Instanznummer”

04: Fehlermeldung ftir GET_ATTRIBUTE

.Number of Instances”

05: Implementierungsfehler ,Hochste Instanznummer
ist kleiner als Anzahl der Instanzen”

4.12.3 Netzwerk-Konfigurationsobjekt (04pex)
Dieses Objekt enthalt Netzwerk-Konfigurationsparameter, die durch den

Benutzer eingestellt werden konnen.

Ein Reset-Befehl auf diesem Objekt setzt alle Instanzen auf die Standard-
werte zurlck.

Objektattribute (Instanz 0)

Name Zugriff Typ Wert
1 Name ro String .Netzwerk Konfiguration”
2 Revision ro UINT8 07hex
3 Anzahl der Instanzen ro UINT16 0001 hex
4 Hochste Instanznummer ro UINT16 0003hex
Instanzattribute (Instanz 3 Device ID)
Name Zugriff Typ Wert
1 Name ro String ,Device ID”
2 Datentyp ro UINT8 05hex
3 Anzahl der Elemente ro UINT8 0Thex
4 Hochste Instanznummer ro UINT8 07hex
5 Wert ro UINT6 1-65353
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Das Objekt Fbhex implementiert EtherCAT-spezifische Einstellungen in der

Host-Anwendung; es beinhaltet Herstellerdaten.

Objektattribute
Name Zugriff Typ Wert Bedeutung
1 Name Get String EtherCAT" Objektname
2 Revision Get UINT8 01hex Revision
3 Number of Instances Get UINT16 0001 hex Anzahl der
Instanzen
4 Highest instance nr. Get UINT16 0001 hex Héchste Instanz-
nummer
Instanzattribute
Name Zugriff Typ Wert Bedeutung
1 Vendor ID Get UINT32 000001CB
2 Product Code Get UINT32 169127
3 Major revision Get UINT16 1
4 Minor revision Get UINT16 0
5 Serial Number Get UINT32 169127
6 Manufacturer Get String LEATON" Name des Herstel-
Device Name lers
7 Manufacturer Get String 1.20 Hardwareversion

Hardware Version

des Herstellers

4.12.5 Application Data (ADI)

ADls kdnnen Uber das Netzwerk Uber einen herstellerspezifischen Objekt-

bereich (2001hex - 5FFFhex) zugegriffen werden.

Die SDO-Informationsprotokolle erlauben es den Teilnehmer, den Namen

und Datentyp eines ADI abzurufen.

Der Lese- und Schreibzugriff auf die Antriebsparameter wird Uber die

SDO-Dienste ermoglicht.

Die SDO-Protokolle erlauben den Teilnehmer um den Namen und Datentyp

des ADIs abzurufen.

4.12.5.1 Azyklische Parameter

Zur Konfiguration und Diagnose der Teilnehmer kann mittels azyklischer
Kommunikation auf die fur das Netzwerk zur Verfugung gestellten Variablen
zugegriffen werden. Das Mailbox-Telegramm dient zur azyklischen Daten-
Ubertragung. Der Lese- und Schreibzugriff auf die Antriebsparameter wird
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4.12.6 Parameterliste

Tabelle 5:  Parameterdaten

ADI- Order  Beschreibung Zugriffsrecht ADI-Nummer Index

9 Frequenzumrichter-1D ro 9 2009hex
10 Frequenzumrichter-Typ ro 10 200Ahex
11 Software-Steuerteil ro 1 200Bhex
12 Steuerteil-Checksumme ro 12 200Chex
13 Software-Leistungsteil ro 13 200Dhex
14 Checksumme Leistungsteil ro 14 200Ehex
15 Seriennummer 1 ro 15 200Fhex
16 Seriennummer 2 ro 16 2010hex
17 Seriennummer 3 ro 17 201 1hex
18 Seriennummer 4 ro 18 2012hex
21 P1-01 Maximale Frequenz / Maximale Drehzahl rw 101 2065hex
22 P1-02 Minimale Frequenz / Minimale Drehzahl rw 102 2066hex
23 P1-03 Beschleunigungszeit (acc1) rw 103 2067hex
24 P1-04 Verzogerungszeit (dect) rw 104 2068hex
25 P1-05 Stopp-Funktion rw 105 2069hex
26 P1-06 Energieoptimierung rw 106 206Ahex
27 P1-07 Motor, Nennspannung rw 107 206Bhex
28 P1-08 Motor, Nennstrom rw 108 206Chex
29 P1-09 Motor, Nennfrequenz rw 109 206Dhex
30 P1-10 Motor, Nenndrehzahl rw 110 206Ehex
31 P1-11 Ausgangsspannung bei Nullfrequenz rw m 206Fhex
32 P1-12 Steuerebene rw 12 2070hex
33 P1-13 Digital-Eingang, Funktion rw 13 2071hex
34 P1-14 Zugriffscode Parameterbereich (abhangig von P2-40 und P6-30) rw 114 2072hex
46 P2-01 Festfrequenz FF1 / Drehzahl 1 rw 201 20C9hex
47 P2-02 Festfrequenz FF2 / Drehzahl 2 rw 202 20CAhex
48 P2-03 Festfrequenz FF3 / Drehzahl 3 rw 203 20CBhex
49 P2-04 Festfrequenz FF4 / Drehzahl 4 rw 204 20CChex
50 P2-05 Festfrequenz FF5 / Drehzahl 5 rw 205 20CDhex
51 P2-06 Festfrequenz FF6 / Drehzahl 6 rw 206 20CEhex
52 P2-07 Festfrequenz FF7 / Drehzahl 7 rw 207 20CFhex
53 P2-08 Festfrequenz FF8 / Drehzahl 8 rw 208 20D0hex
54 P2-09 Frequenzsprung 1, Bandbreite rw 209 20D1hex
55 P2-10 Frequenzsprung 1, Mittelpunkt rw 210 20D2hex
56 P2-11 A01-Signal (Analog Output) rw 211 20D3hex
57 P2-12 A01, Signalbereich rw 212 20D4hex
58 P2-13 A02-Signal (Analog Output) rw 213 20D5hex
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ADI- Order  Beschreibung Zugriffsrecht  ADI-Nummer Index
59 P2-14 A02, Signalbereich rw 214 20D6hex
60 P2-15 RO1-Signal (Relais Output 1) rw 215 20D7hex
61 P2-16 AQ01/R01 Obergrenze rw 216 20D8hex
62 P2-17 A01/R01 Untergrenze rw 217 20D9hex
63 P2-18 R0O2-Signal (Relais Output ) rw 218 20DAhex
64 P2-19 AQ2 / RO2 Obergrenze rw 219 20DBhex
65 P2-20 A02 / R02 Untergrenze rw 220 20DChex
66 P2-21 Skalierungsfaktor fir die Anzeige rw 221 20DDhex
67 P2-22 Skalierter Anzeigewert w 222 20DEhex
68 P2-23 Haltezeit Drehzahl Null w 223 20DFhex
69 P2-24 Taktfrequenz w 224 20EQhex
70 P2-25 Schnellstopp-Bremsrampenzeit w 225 20EThex
7 P2-26 Motorfangschaltung w 226 20EZhex
72 P2-27 Standby-Modus Verzogerungszeit w 227 20E3hex
73 P2-28 Slave Drehzahl-Skalierung rw 228 20E4hex
74 P2-29 Slave Drehzahl-Skalierungsfaktor rw 229 20E5hex
75 P2-30 Al1, Signalbereich rw 230 20E6hex
76 P2-31 Al1-Skalierungsfaktor rw 231 20E7hex
77 P2-32 Al1-Offset w 232 20E8hex
78 P2-33 Al2, Signalbereich rw 233 20E9hex
79 P2-34 Al2, Skalierungsfaktor rw 234 20EAhex
80 P2-35 Al2, Offset w 235 20EBhex
81 P2-36 REAF, Start-Funktion bei automatischem Neustart, Steuerklemmen  rw 236 20EChex
82 P2-37 REAF, Start-Funktion bei automatischem Neustart w 237 20EDhex
83 P2-38 Reaktion bei Netzausfall w 238 20EEhex
84 P2-39 Parameter-Zugriffssperre rw 239 20EFhex
85 P2-40 Zugriffcodes - Mentistufe 2 rw 240 20F0hex
86 P3-01 PID-Regler, P-Verstarkung rw 301

87 P3-02 PID-Regler, |-Zeitkonstante rw 302 212Dhex
88 P3-03 PID-Regler, D-Zeitkonstante rw 303 212Ehex
89 P3-04 PID-Regler, Regelabweichung rw 304 212Fhex
90 P3-05 PID-Regler, Sollwertquelle rw 305 2130hex
91 P3-06 PID-Regler, Digitaler Referenzwert w 306 2131hex
92 P3-07 PID-Regler, Istwertbegrenzung Maximum w 307 2132hex
93 P3-08 PID-Regler, Istwertbegrenzung Minimum w 308 2133hex
94 P3-09 PID-Regler, Istwertbegrenzung w 309 2134hex
95 P3-10 PID-Regler, Istwert (PV) rw 310 2135hex
96 P3-11 Maximaler PID-Fehler zur freigabe der Rampen rw N 2136hex
97 P3-12 PID Feedback Anzeige-Skalierungsfaktor w 312 2137hex
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ADI- Order  Beschreibung Zugriffsrecht  ADI-Nummer Index

98 P3-13 PID Feedback Aufwachpegel rw B8 2138hex
99 P3-14 Reserviert - 314 2139hex
100 P3-15 Reserviert - 315 213Ahex
101 P3-16 Reserviert = 316 213Bhex
102 P3-17 Reserviert - 317 213Chex
103 P3-18 PID Reset- Steuerung rw 318 213Dhex
106 P4-01 Auswahl - Regelverfahren rw 401 2191hex
107 P4-02 Motorparameter Autotune rw 402 2192hex
108 P4-03 Drehzahlregler P-Verstérkung rw 403 2193hex
109 P4-04 Drehzahlregler Integralzeit rw 404 2194hex
110 P4-05 Matorleistungsfaktor (cose) rw 405 2195hex
m P4-06 Drehmomentsollwert / - grenze rw 406 2196hex
112 P4-07 Maximales Drehmoment (Motor) rw 407 2197hex
113 P4-08 Minimales Drehmoment rw 408 2198hex
114 P4-09 Maximales Drehmoment (Generator) rw 409 2199hex
115 P4-10 U/f Kennlinien-Anpassungsspannung rw 410 219Ahex
116 P4-11 U/f Kennlinien-Anpassungsfrequenz rw 411 219Bhex
117 P4-12 Thermischer Speicher Motor rw 412 219Chex
118 P4-13 Phasenfolge Motor drehen rw 413 219Dhex
126 P5-01 Umrichter Slave Adresse rw 501 21F5hex
127 P5-02 CANopen-Baudrate rw 502 21F6hex
128 P5-03 Modbus RTU-Baudrate rw 503 21F7hex
129 P5-04 Modbus RTU-Datenformat Paritatstyp rw 504 21F8hex
130 P5-05 Timeout bei Kommunikationsausfall rw 505 21FShex
131 P5-06 Reaktion bei Kommunikationsausfall rw 506 21FAhex
132 P5-07 Rampe tiber Feldbus rw 507 21FBhex
133 P5-08 Feldbus Modul PDO-4 Ausgang rw 508 21FChex
134 P5-09 reserviert - 509 21FDhex
135 P5-10 reserviert - 510 21FEhex
136 P5-11 reserviert - 511 21FFhex
137 P5-12 Feldbus-Modul, PDO-3 Ausgang rw 512 2200hex
138 P5-13 Feldbus-Modul, PDI-4 Eingang rw 513 2201hex
139 P5-14 Feldbus-Modul, PDI-3 Eingang rw 514 2202hex
140 P5-15 ParameterAccess rw 515 2203hex
141 P5-16 Aktion@Kommunikationsverlust Loss rw 516 2204hex
142 P5-17 Modbus RTUO Antwort Verzogerung rw 517 2205hex
146 P6-01 Firmware-Upgrade-Freigabe rw 601 2259hex
147 P6-02 Auto-Temperatur-Management rw 602 225Ahex
148 P6-03 Autoreset-Wartezeit rw 603 225Bhex
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149 P6-04 Relais-Hysteresebandbreite rw 604 225Chex
150 P6-05 Freigabe Inkrementalgeberriickfiihrung rw 605 225Dhex
151 P6-06 Inkrementalgeberstrichzahl rw 606 225Ehex
152 P6-07 maximale Drehzahlabweichung rw 607 225Fhex
153 P6-08 Eingangsfrequenz bei maximaler Drehzahl rw 608 2260hex
154 P6-09 Drehzahl fir verteilte Last rw 609 2261hex
155 P6-10 PLC-Funktionsfreigabe rw 610 2262hex
156 P6-11 Drehzahl-Haltezeit bei Freigabe rw 611 2263hex
157 P6-12 Drehzahl-Haltezeit bei Sperre w 612 2264hex
158 P6-13 Motorbremsedffnungszeit rw 613 2265hex
159 P6-14 Einfallverzdgerung-Motorbremse rw 614 2266hex
160 P6-15 Bremsendffnung min. Drehmoment rw 615 2267hex
161 P6-16 Zeitlimit min. Dremoment rw 616 2268hex
162 P6-17 Zeitlimit max. Drehoment rw 617 2269hex
163 P6-18 Spannung bei GS-Bremsung rw 618 226Ahex
164 P6-19 Bremswiderstandswert rw 619 226Bhex
165 P6-20 Bremswiderstandsleistung w 620 226Chex
166 P6-21 Bremschopper Periode bei Untertemp w 621 226Dhex
167 P6-22 Reset Liifterlaufzeit w 622 226Ehex
168 P6-23 Reset kWh-Z&hler w 623 226Fhex
169 P6-24 Serviceintervall w 624 2270hex
170 P6-25 Reset Serviceintervall rw 625 2271hex
171 P6-26 AQ1, Skalierung w 626 2272hex
172 P6-27 AQ1, Offset w 627 2273hex
173 P6-28 Anzeige- Index P0-80 w 628 2274hex
174 P6-29 Parameter als Standard Speichern rw 629 2275hex
175 P6-30 Zugriffscode Menstufe 3 rw 630 2276hex
176 P7-01 Motorstatorwiderstand w 701 22BDhex
177 P7-02 Lauferwiderstand w 702 22BEhex
178 P7-03 Motorstatorinduktivitat (d) w 703 22BFhex
179 P7-04 Motormagnetisierungsstrom rw 704 22C0hex
180 P7-05 Motorstreukoeffizient rw 705 22C1hex
181 P7-06 Motorstatorinduktivitat (q) w 706 22C2hex
182 P7-07 Erweiterte Generator-Regelung rw 707 22C3hex
183 P7-08 Freigabe, Motorparameteranpassung rw 708 22C4hex
184 P7-09 Uberspannungsstromgrenze rw 709 22(C5hex
185 P7-10 Lasttragheitsfaktor rw 710 22(C6hex
186 P7-11 Minimale PWM- Pulsbreite rw m 22C7hex
187 P7-12 Magnetisierungszeit bei U/f-Verfahren rw 712 22(C8hex
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188 P7-13 Drehzahlregler D-Verstarkung rw 713 22C9hex
189 P7-14 Drehmomentverstarkung rw 714 22CAhex
190 P7-15 Drehmomentverstarkung max. Frequenzgrenze rw 715 22CBhex
191 P7-16 Freigabe, Signalinjektion rw 716 22CChex
192 P7-17 Signalinjektion-Stufe rw "7 22CDhex
196 P8-01 Zweite Beschleunigungszeit (acc2) rw 801 2321hex
197 P8-02 Ubergangsfrequenz (acc1 - acc2) rw 802 2322hex
198 P8-03 Dritte Beschleunigungszeit (acc3) rw 803 2323hex
199 P8-04 Ubergangsfrequenz (acc2 - acc3) rw 804 2324hex
200 P8-05 Vierte Beschleunigungszeit (acc4) rw 805 2325hex
201 P8-06 Ubergangsfrequenz (acc3 -acc4) rw 806 2326hex
202 P8-07 Vierte Verzogerungszeit (dec4) rw 807 2327hex
203 P8-08 Ubergangsfrequenz (dec3 - dec4) rw 808 2328hex
204 P8-09 Dritte Verzdgerungszeit (dec3) rw 809 2329hex
205 P8-10 Ubergangsfrequenz (dec2 - dec3) rw 810 232Ahex
206 P8-11 Zweite Verzogerungszeit (dec2) rw 811 232Bhex
207 P8-12 Ubergangsfrequenz (dec1 - dec2) rw 812 232Chex
208 P8-13 Rampenauswahl bei Voreingestellter-Drehzahl rw 813 232Dhex
216 P9-01 Steuerquelle - Freigabe rw 901 2385hex
217 P9-02 Steuerquelle - Schnellstopp rw 902 2386hex
218 P9-03 Steuerquelle - Startsignal 1 (FWD) rw 903 2387hex
219 P9-04 Steuerquelle - Startsignal 2 (REV) w 904 2388hex
220 P9-05 Steuerquelle - Rastfunktion rw 905 2389hex
221 P9-06 Steuerquelle - Freigabe (REV) rw 906 238Ahex
222 P9-07 Steuerguelle - Reset rw 907 238Bhex
223 P9-08 Steuerguelle - externer-Fehler rw 908 238Chex
224 P9-09 Steuerguelle - Klemmenmodus rw 909 238Dhex
225 P9-10 Quelle - Drehzahl 1 rw 910 238Ehex
226 P9-11 Quelle - Drehzahl 2 rw 9N 238Fhex
227 P9-12 Quelle - Drehzahl 3 rw 912 2390hex
228 P9-13 Quelle - Drehzahl 4 rw 913 2391hex
229 P9-14 Quelle - Drehzahl 5 rw 914 2392hex
230 P9-15 Quelle - Drehzahl 6 rw 915 2393hex
231 P9-16 Quelle - Drehzahl 7 rw 916 2394hex
232 P9-17 Quelle - Drehzahl 8 rw 917 2395hex
233 P9-18 Drehzahl - Eingang 0 rw 918 2396hex
234 P9-19 Drehzahl - Eingang 1 rw 919 2397hex
235 P9-20 Drehzahl - Eingang 2 rw 920 2398hex
236 P9-21 Festfrequenz 0 rw 921 2399hex
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237 P9-22 Festfrequenz 1 rw 922 239Ahex
238 P9-23 Festfrequenz 2 rw 923 239Bhex
239 P9-24 Beschleunigungsrampe Eingang 0 rw 924 239Chex
240 P9-25 Beschleunigungsrampe Eingang 1 rw 925 239Dhex
241 P9-26 Verzégerungszeit Eingang 0 rw 926 239Ehex
242 P9-27 Verzégerungszeit Eingang 1 rw 927 239Fhex
243 P9-28 Steuerquelle - Nach-oben-Taste w 928 23A0hex
244 P9-29 Steuerquelle - Nach-unten-Taste w 929 23AThex
245 P9-30 Endschalter FWD rw 930 23AZhex
246 P9-31 Endschalter REV rw 931 23A3hex
247 P9-32 reserviert 932 23A4hex
248 P9-33 Quelle - Analogausgang (AQ) 1 rw 933 23A5hex
249 P9-34 Quelle - Analogausgang (AO) 2 rw 934 23A6hex
250 P9-35 Steuerquelle - Relais 1 rw 935 23A7hex
251 P9-36 Steuerquelle - Relais 2 rw 936 23A8hex
252 P9-37 Steuerquelle - Skalierung rw 937 23A%hex
253 P9-38 Quelle - PID-Sollwert w 938 23AAhex
254 P9-39 Quelle - PID-Feedbeck w 939 23ABhex
255 P9-40 Quelle - Drehmomentsollwert w 940 23AChex
256 P9-41 Funktionsauswahl - Relaisausgang 3, 4, 5 w 91 23ADhex
266 DI'1 ro 1001 23EShex
267 DI 2 ro 1002 23EAhex
268 DI3 ro 1003 23EBhex
269 DI 4 ro 1004 23EChex
270 DI5 ro 1005 23EDhex
2N DI 6 ro 1006 23EEhex
272 DI 7 ro 1007 23EFhex
273 DI 8 ro 1008 23F0hex
274 AO 1 ro 1009 23F1hex
275 A0 2 ro 1010 23FZhex
276 DO1 ro 1011 23F3hex
277 D02 ro 1012 23F4hex
278 DO3 ro 1013 23F5hex
279 D04 ro 1014 23F6hex
280 DO5 ro 1015 23F7hex
282 Benutzer-Register 1 rw 1017 23F9hex
283 Benutzer-Register 2 rw 1018 23FAhex
284 Benutzer-Register 3 rw 1019 23FBhex
285 Benutzer-Register 4 rw 1020 23FChex
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286 Benutzer-Register 5 rw 1021 23FDhex
287 Benutzer-Register 6 rw 1022 23FEhex
288 Benutzer-Register 7 rw 1023 23FFhex
289 Benutzer-Register 8 rw 1024 2400hex
290 Benutzer-Register 9 rw 1025 2401hex
291 Benutzer-Register 10 rw 1026 2402hex
292 Benutzer-Register 11 rw 1027 2403hex
293 Benutzer-Register 12 rw 1028 2404hex
294 Benutzer-Register 13 rw 1029 2405hex
295 Benutzer-Register 14 rw 1030 2406hex
296 Benutzer-Register 15 rw 1031 2407hex
297 Benutzer AO 1 rw 1032 2408hex
298 Benutzer AO 2 rw 1033 2409hex
301 Benutzer RO 1 rw 1036 240Chex
302 Benutzer RO 2 rw 1037 240Dhex
303 Benutzer RO 3 rw 1038 240Ehex
304 Benutzer RO 4 rw 1039 240Fhex
305 Benutzer RO 5 rw 1040 2410hex
306 Benutzer, Wert Skalierung rw 1041 2411hex
307 Benutzer, dezimal Skalierung rw 1042 2412hex
308 Benutzer, Geschwindikeitsreferenz rw 1043 2413hex
309 Benutzer, Drehmoment Deferenz rw 1044 2414hex
310 Feldbus / Benutzer Rampe rw 1045 2415hex
3N Scope Index 1/2 rw 1046 2416hex
312 Scope Index 3/ 4 rw 1047 2417hex
313 24 Stunden Timer rw 1048 2418hex
314 Benutzer Display Ctrl rw 1049 2419hex
315 Benutzer Display Wert rw 1050 241Ahex
326 Al1(Q12) ro 1061 2425hex
327 Al (%) ro 1062 2426hex
328 Al2(Q12) ro 1063 2427hex
329 Al'2 (%) ro 1064 2428hex
330 DI Status ro 1065 2429hex
331 Geschwindigkeitsreferenz ro 1066 242Ahex
332 Wert, Digitales Potetiometer ro 1067 242Bhex
333 Feldbus Geschwindigkeitsreferenz ro 1068 242Chex
334 Master Geschwindigkeitsreferenz ro 1069 242Dhex
335 Slave Geschwindigkeitsreferenz ro 1070 242Ehex
336 Frequenz Eingang Geschwindigkeitsreferenz ro 1071 242Fhex

DX-NET-ETHERCAT-2 05/24 MNO40009DE  www.eaton.com 49



4 Inbetriebnahme
4.12 CoE-Kommunikationsobjekte

ADI- Order  Beschreibung Zugriffsrecht  ADI-Nummer Index

337 Drehmomentreferenz (Q12) ro 1072 2430hex
338 Drehmomentreferenz (%) ro 1073 2431hex
339 Master Drehmomentreferenz (Q12) ro 1074 2432hex
340 Feldbus Drehmomentreferenz (Q12) ro 1075 2433hex
341 PID Benutzer Referenz (Q12) ro 1076 2434hex
342 PID Benutzer Riickgabewert (Q12) ro 1077 2435hex
343 PID Controller Referenz (Q12) ro 1078 2436hex
344 PID Controller Riickgabewert (Q12) ro 1079 2437hex
345 PID Controller Ausgang (Q12) ro 1080 2438hex
346 Motor, Geschwindigkeit 1o 1081 2439hex
347 Motor, Strom ro 1082 243Ahex
348 Mator, Drehmoment 1o 1083 243Bhex
349 Moator, Leistung ro 1084 243Chex
350 PID Controller Ausgangsgeschwindigkeit 1o 1085 243Dhex
351 DC-Spannung ro 1086 243Ehex
352 Geratetemperatur ro 1087 243Fhex
353 Kontoll PCB Temperatur ro 1088 2440hex
354 Drive-Skalierung Wert 1 ro 1089 2441hex
355 Drive-Skalierung Wert 2 ro 1090 2442hex
356 Motor, Drehmoment (%) ro 1091 2443hex
358 Erweiterung, 10 Input Status ro 1093 2445hex
361 ID, Plug-in Module ro 1096 2448hex
362 ID, Feldbuskarten ro 1097 2449hex
366 Scope Channel 1 Daten ro 1101 244Dhex
367 Scope Channel 2 Daten ro 1102 244Ehex
368 Scope Channel 3 Daten ro 1103 244Fhex
369 Scope Channel 4 Daten ro 1104 2450hex
370 OLED Sprachnummer ro 1105 2451hex
3N OLED-Version ro 1106 2452hex
372 Leistungsteil ro 1107 2453hex
393 Servicezeit ro 1128 2468hex
394 Luftergeschwindigkeit ro 1129 2469hex
395 Benutzer, kWh-Zahler ro 1130 246Ahex
396 Benutzer, MWh-Zahler ro 1131 246Bhex
397 Gesamt, kWh-Z&hler ro 1132 246Chex
398 Gesamt, MWh-Zahler ro 1133 246Dhex
399 Gesamt, Betriebsstunden-Z&hler ro 1134 246Ehex
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400 Gesamt, Bestriebsminuten/Sekunden-Zahler ro 1135 246Fhex
401 Benutzer, Betriebsstunden-Zahler ro 1136 2470hex
402 Benutzer, Betriebsminuten/Sekunden-Zahler ro 1137 2471hex
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