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1 Uber diese Anleitung

Die Anleitung beschreibt den Aufbau, die Funktionen und den Einsatz des Produkts und hilft
Ihnen, das Produkt bestimmungsgeman zu betreiben. Lesen Sie die Anleitung vor dem Ge-
brauch des Produkts aufmerksam durch. So vermeiden Sie mogliche Personen-, Sach- und Ge-
rateschdaden. Bewahren Sie die Anleitung auf, solange das Produkt genutzt wird. Falls Sie das
Produkt weitergeben, geben Sie auch diese Anleitung mit.

1.1 Zielgruppen

Die vorliegende Anleitung richtet sich an fachlich geschultes Personal und muss von jeder Per-
son sorgfiltig gelesen werden, die das Gerdt montiert, in Betrieb nimmt, betreibt, instand hélt,
demontiert oder entsorgt.

1.2 Symbolerlauterung

In dieser Anleitung werden folgende Symbole verwendet:

GEFAHR

GEFAHR kennzeichnet eine geféhrliche Situation mit hohem Risiko, die zum Tod
oder zu schweren Verletzungen fiihrt, wenn sie nicht vermieden wird.

WARNUNG

WARNUNG kennzeichnet eine gefahrliche Situation mit mittlerem Risiko, die zum
Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren kann, wenn sie nicht vermieden wird.
VORSICHT

VORSICHT kennzeichnet eine gefahrliche Situation mit mittlerem Risiko, die zu mit-
telschweren oder leichten Verletzungen fiihren kann, wenn sie nicht vermieden
wird.

ACHTUNG

ACHTUNG kennzeichnet eine Situation, die zu Sachschaden fihren kann, wenn sie
nicht vermieden wird.

HINWEIS

Unter HINWEIS finden Sie Tipps, Empfehlungen und niitzliche Informationen zu spe-
ziellen Handlungsschritten und Sachverhalten. Die Hinweise erleichtern lhnen die
Arbeit und helfen Ihnen, Mehrarbeit zu vermeiden.

HANDLUNGSAUFFORDERUNG

Dieses Zeichen kennzeichnet Handlungsschritte, die der Anwender ausfiihren muss.
HANDLUNGSRESULTAT

Dieses Zeichen kennzeichnet relevante Handlungsresultate.
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1.3 Weitere Unterlagen

Datenblatt

Konformitatserklarungen

Hinweise zum Einsatz in Ex-Zone 2 und Zone 22 (100022986)
Zulassungen

14  Feedback zu dieser Anleitung

V02.00 | 2022/05

Wir sind bestrebt, diese Anleitung standig so informativ und Ubersichtlich wie méglich zu ge-
stalten. Haben Sie Anregungen fiir eine bessere Gestaltung oder fehlen lhnen Angaben in der
Anleitung, schicken Sie lhre Vorschlage an techdoc@turck.com.


mailto:techdoc@turck.com

2.

2.2

2.3

Hinweise zum Produkt

Produktidentifizierung

Diese Anleitung gilt fiir den folgenden Motorrollen-Controller:
" TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP

Lieferumfang
Im Lieferumfang sind enthalten:

© Motorrollen-Controller
= IP67-Verschlusskappen fir die 1/0-Steckverbinder
© Beschriftungsclips

Turck-Service

Turck unterstltzt Sie bei Ihren Projekten von der ersten Analyse bis zur Inbetriebnahme Ihrer
Applikation. In der Turck-Produktdatenbank unter www.turck.com finden Sie Software-Tools
fir Programmierung, Konfiguration oder Inbetriebnahme, Datenblatter und CAD-Dateien in
vielen Exportformaten.

Die Kontaktdaten der Turck-Niederlassungen weltweit finden Sie auf S. [ 120].
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3 ZU lhrer Sicherheit

Das Produkt ist nach dem Stand der Technik konzipiert. Dennoch gibt es Restgefahren. Um Per-
sonen- und Sachschaden zu vermeiden, mussen Sie die Sicherheits- und Warnhinweise beach-
ten. Fir Schaden durch Nichtbeachtung von Sicherheits- und Warnhinweisen tibernimmt Turck
keine Haftung.

3.1 Bestimmungsgemalie Verwendung

Das Multiprotokoll-I/0-Modul TBEN-LL-4RMC-4DXP-4DIP ist ein Motor-Controller zur Anbin-
dung von Motoren und kann in den drei Ethernet-Protokollen PROFINET, Ethernet/IP und Mod-
bus TCP eingesetzt werden. Das Gerat erkennt das Busprotokoll automatisch wahrend der
Hochlaufphase.

Das Modul verfugt iber vier Motor-Controller-Kandle zum Anschluss von Motoren mit CANo-
pen-Schnittstelle gemall CANopen-Drives-Profil. AuBerdem verfligt das Gerat Gber vier univer-
selle DXP-Kandle und vier digitale Eingangskanale, an die digitale Sensoren oder Aktuatoren di-
rekt angeschlossen werden kénnen.

Das Gerat ist in Schutzart IP67 ausgelegt und kann direkt im Feld montiert werden.

Die Gerate lassen sich auch in Sicherheitsanwendungen bis SIL 2 (gemaB IEC 61508) und Perfor-
mance Level d (gemdB ISO 13849) einsetzen. Fiir die Ausgange der Steckplatze X4...X7 kann
die Versorgungsspannung V2 durch ein externes Sicherheitsrelais oder eine Sicherheitssteue-
rung sicher abgeschaltet werden.

Das Gerat darf nur wie in dieser Anleitung beschrieben verwendet werden. Jede andere Ver-
wendung gilt als nicht bestimmungsgemaR. Fiir daraus resultierende Schaden tGibernimmt
Turck keine Haftung.

3.2 Allgemeine Sicherheitshinweise

Nur fachlich geschultes Personal darf das Gerat montieren, installieren, betreiben, parame-
trieren und instand halten.

Das Gerat nur in Ubereinstimmung mit den geltenden nationalen und internationalen Be-
stimmungen, Normen und Gesetzen einsetzen.

Das Gerat erfiillt die EMV-Anforderungen fiir den industriellen Bereich. Bei Einsatz in Wohn-
bereichen MaBnahmen treffen, um Funkstérungen zu vermeiden.

Default-Passwort des integrierten Webservers nach dem ersten Login andern. Turck emp-
fiehlt, ein sicheres Passwort zu verwenden.

3.3 Hinweise zur UL-Zulassung
Gerat nur in Bereichen mit einem Verschmutzungsgrad von maximal 2 einsetzen.

V02.00 | 2022/05 9



Produktbeschreibung

Gerdtelbersicht

4 Produktbeschreibung

Die Gerate sind in einem vollvergossenen Kunststoffgehduse in Schutzart IP65/IP67/IP69K aus-
gefiihrt.

Der Motorrollen-Controller verfiigt Giber vier B-codierte M12-Buchsen zur Ansteuerung von bis
zu vier 24-VDC- und 48-VDC-Motoren mit CANopen-Schnittstelle gemalR CANopen-Drives-Pro-
fil. Die Motor-Controller-Kandle sind speziell fir den Anschluss von Rollenmotoren ausgelegt,
die die CANopen-Drives-Modi 1 (Position), 3 (Velocity) und 6 (Homing) unterstiitzen (z. B. Inter-
roll RollerDrive EC5000 BlI).

Das Gerat stellt an vier A-codierten M12-Buchsen insgesamt vier digitale Eingangskandle und
vier universelle digitale DXP-Kandle zum Anschluss digitaler Sensoren oder Aktuatoren zur Ver-
fiigung. Die DXP-Kanale konnen konfigurationslos als Eingdnge oder Ausgdnge verwendet
werden. Zum Anschluss an Ethernet stehen zwei D-codierte M12-Buchsen zur Verfiigung.

Zum Anschluss der Versorgungsspannung sind 5-polige, L-codierte M12-Steckverbinder mit
geratespezifischer Pinbelegung vorhanden [ 19].

Das Multiprotokoll-Gerat kann durch automatische Protokollerkennung ohne Eingriff des An-
wenders an den drei Ethernet-Protokollen PROFINET, EtherNet/IP und Modbus TCP betrieben
werden.

4 Geratelbersicht

I = e T e T e T e T e f
30.2[1.19] i~ d S 34.8[1.37]
¢ 24 [(').95] l l *

@6.4[0.25]

XD1

6[0.24] @ 6.3[0.25]

60.4 [2.38]
!

217.9[8.58]
230.4[9.07]

Abb. 1: Abmessungen TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP

411 Anzeigeelemente

Das Gerat verfligt Gber folgende LED-Anzeigen:

Versorgungsspannung
Sammel- und Busfehler
Status

Diagnose

412  Bedienelemente

10

Das Gerat verfligt Gber die folgenden Bedienelemente:

Drehcodierschalter zur Anpassung der Netzwerk-Einstellungen
Reset-Taster zur Durchfiihrung eines Gerateneustarts

Hans Turck GmbH & Co. KG | T +49 208 4952-0 | F +49 208 4952-264 | more@turck.com | www.turck.com



42  Eigenschaften und Merkmale

Glasfaserverstarktes Gehduse

Schock- und schwingungsgepriift

Vollvergossene Modulelektronik

Schutzart IP65/1P67/IP69K

UV-bestdandig gemal3 DIN EN ISO 4892-2

Metallsteckverbinder

Getrennte Spannungsgruppen fiir sicherheitsgerichtetes Abschalten

4 universelle digitale DXP-Kanéle (PNP)

4 digitale Eingangskandle (PNP)

4 Kanale zur Ansteuerung von Motorrollen (24 VDC und 48 VDC) mit CANopen-Schnittstelle

4.3 Funktionsprinzip

V02.00 | 2022/05

Die Motor-Controller-Module sind mit einer Multiprotokoll-Feldbusschnittstelle fiir Modbus
TCP, EtherNet/IP und PROFINET ausgestattet. Uber die Ethernet-Schnittstelle wird das Gerét als
EtherNet/IP-Device, Modbus TCP-Slave oder PROFINET-Device in ein Ethernet-Netzwerk einge-
bunden. Die Motor-Controller-Kanale sind speziell fiir den Betrieb von Rollenmotoren ausge-
legt. Angeschlossene Motoren, die die CANopen-Drives-Modi 1 (Position), 3 (Velocity) und 6
(Homing) unterstutzen, kdnnen ohne Kenntnis der CANopen-Indizes betrieben werden.

Zusatzlich konnen die Gerate Signale von bis zu acht Sensoren und Aktuatoren tber acht digi-
tale Kanale verarbeiten.

Die integrierte FLC-Funktion ermdglicht das Ausfiihren einer Steuerungslogik, wie z. B. einer
dezentralen Stauférderlogik, direkt auf dem Gerét. Die Programmierung erfolgt tiber das web-
basierte Engineering ARGEE.

11



Produktbeschreibung

Funktionen und Betriebsarten

44

441

12

Funktionen und Betriebsarten

Multiprotokoll-Technologie
Die Gerate sind in den folgenden drei Ethernet-Protokollen einsetzbar:

Modbus TCP
EtherNet/IP
PROFINET

Das erforderliche Ethernet-Protokoll wird automatisch erkannt oder manuell ausgewahlt.

Automatische Protokollerkennung

Durch die automatische Protokollerkennung kann das Multiprotokoll-Gerdt ohne Eingriff des
Anwenders (d. h. ohne Umprogrammierung) an allen drei genannten Ethernet-Systemen be-
trieben werden.

Wahrend der Hochlaufphase (Snooping-Phase) des Systems erkennt das Modul, welches Ether-
net-Protokoll einen Verbindungsaufbau anfordert, und stellt sich auf das entsprechende Proto-
koll ein. Danach kann mit den anderen Protokollen nur lesend auf das Gerat zugegriffen wer-
den.

Manuelle Protokollauswahl

Der Anwender kann das Protokoll auch manuell auswahlen. In diesem Fall wird die Snooping-
Phase libersprungen und das Gerat ist fest auf das gewahlte Protokoll eingestellt. Mit den an-
deren Protokollen kann nur lesend auf das Gerat zugegriffen werden.

Protokollabhangige Funktionen
Das Gerat unterstitzt die folgenden Ethernet-Protokoll-spezifischen Funktionen:
PROFINET

Topologieerkennung
Adresszuweisung mit LLDP
MRP (Media Redundancy Protokoll)

EtherNet/IP

QC (QuickConnect)
Device Level Ring (DLR)

Hans Turck GmbH & Co. KG | T +49 208 4952-0 | F +49 208 4952-264 | more@turck.com | www.turck.com



442  Motorkanale — Motormodus

Die Motoransteuerung der vier Motor-Controller-Kanale des Geréts erfolgt gemal3 CANopen-
Drives-Profil (Objekt 0x6060, Sub-Index 0x00 ,Modes of operation”). Der Motormodus des an-
geschlossenen Motors wird in EtherNet/IP und Modbus TCP tiber den Parameter Motormodus
am TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP aktiviert [ 86]. In PROFINET wird zwischen dem universellen
Betrieb (inkl. Positioniermodus und Homing-Modus) und dem Geschwindigkeitsbetrieb (nur
Geschwindigkeitsmodus) unterschieden [ 30].

Die folgenden Motormodi (geméf3 CANopen-Drives-Profil, Objekt 0x6060:00) werden unter-

statzt:

Wert Motormodus

0 keine Anderung

1 Profile position mode
3 Profile velocity mode
6 Homing mode

Geschwindigkeitsmodus (Profile velocity mode)

Im Geschwindigkeitsmodus wird der angeschlossene Motor mit einer definierten Geschwindig-
keit gefahren. Das Beschleunigungs- und Bremsverhalten des Motors wird Uiber die Parameter
Rampenbeschleunigung und Rampenverzégerung definiert und ist dariiber hinaus abhéngig
von der Applikation.

Positioniermodus (Profile position mode)

Im Positioniermodus fahrt der angeschlossene Motor eine definierte absolute oder relative Soll-
position mit einer definierten Geschschwindigkeit an. Das Beschleunigungs- und Bremsverhal-
ten des Motors ist abhdngig von der Applikation und kann entweder tiber die Parameter Ram-
penbeschleunigung und Rampenverzégerung definiert werden [ 86] oder direkt tiber die
Prozessausgangsdaten angepasst werden [ 105].

Homing-Modus (Homing mode)

Im Homing-Modus fahrt der angeschlossene Motor eine definierte, absolute Referenzposition
an. Alle weiteren Positionen des Motors beziehen sich auf diese Referenzposition.
Anwendungsbeispiel (Positioniermodus):

Referenzfahrt (Homing) nach dem Einschalten, um den Positionswert an der Anlage auszurich-
ten.

V02.00 | 2022/05 13



Produktbeschreibung

Technisches Zubehor

443  Motorkandle — Digitalmodus
Wenn der Digitalmodus aktiviert wird, fahrt der Motor kontinuierlich mit einer definierten Ge-
schwindigkeit.
Mégliche Anwendungsfélle:

Schnelles und sofortiges Raumen eines Forderbands im Bedarfsfall
Steuerung von Foérderabschnitten Uber digitale Signale ohne Industrial Ethernet.

Der Digitalmodus wird tiber einen oder mehrere Steuereingange aktiviert. Welche Digitalein-
gange (DIP- oder DXP-Kanal) als Steuereingang verwendet werden und welcher Zustand am
Steuereingang den Digitalmodus auslost, wird am jeweiligen Motorkanal Giber die Parameter
Steuereingang Kx (CICx) und Logikpegel Kx (ILLx) [ 86] definiert.

In dieser Betriebsart kann ein Motorfehler Gber einen oder mehrere Digitalausgange signalisiert
werden. Welcher Digitalausgang im Falle eines Motorfehlers schaltet, wird Gber den Parameter
Motorfehler Ausgang bestimmt.

Parameter

Steuereingang Logikpegel Digitaleingang Motorverhalten

(Wert) (Wert) (Wert)

0 0 0 keine Anderung

1 0 0 Digitalmodus wird aktiviert
1 1 0 keine Anderung

1 1 1 Digitalmodus wird aktiviert

444  Universelle digitale Kanale — Funktionen

Das Gerat besitzt vier universelle digitale Kandle, die konfigurationslos als Eingdnge oder Aus-
gange verwendet werden kdnnen. Insgesamt lassen sich bis zu vier 3-Draht-PNP-Sensoren bzw.
vier PNP-DC-Aktuatoren anschlieBen. Der maximale Ausgangsstrom pro Kanal betragt 2 A.

Ausgang permanent aktivieren

Die Ausgdnge der DXP-Kanale kdnnen (iber den Parameter Ausgang permanent ein perma-
nent eingeschaltet werden. Ausgangsprozessdaten haben keinen Einfluss mehr auf den Aus-

gang.
Anwendungsfall:
Dauerhafte Versorgung von Teilnehmern, die an einem Port angeschlossen sind.

445  Turck Field Logic Controller-Funktion (FLC)

Das Gerat unterstiitzt die Logikverarbeitung durch die Turck-,Field Logic Controller (FLC)"-
Funktion. Damit kann das Gerat kleine bis mittlere Steuerungsaufgaben zur Entlastung der zen-
tralen Steuerung ibernehmen. Die FLCs lassen sich in der Engineering-Umgebung ARGEE pro-
grammieren.

Die ARGEE-FLC-Programmiersoftware steht unter www.turck.com zum kostenfreien Download
zur Verfligung.

Das Zip-Archiv ,SW_ARGEE_Environment_Vx.x.zip” enthalt neben der Software auch die Doku-
mentation zur Programmierumgebung.

45 Technisches Zubehor

Optional erhéltliches Zubehor flir Montage, Anschluss und Parametrierung finden Sie in der
Turck-Produktdatenbank unter www.turck.com. Das Zubehor ist nicht im Lieferumfang enthal-
ten.
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5 Montieren

5.1 Auf Montageplatte befestigen

ACHTUNG
Befestigung auf unebenen Flachen
Gerateschaden durch Spannungen im Gehause

» Gerat auf einer ebenen Montagefldache befestigen.
» Bei der Montage zwei M6-Schrauben verwenden.

Das Gerat kann auf eine ebene Montageplatte aufgeschraubt werden.
»  Modul mit zwei M6-Schrauben auf der Montageflache befestigen. Das maximale Anzugs-
drehmoment fiir die Befestigung der Schrauben betragt 1,5 Nm.
» Mechanische Spannungen vermeiden.
»  Optional: Gerat erden.

M6 (2x)
max. 1.5 Nm

Abb. 2: Gerat auf Montageplatte befestigen

52 Gerat im Freien montieren

Das Gerat ist UV-bestandig gemal DIN EN ISO 4892-2. Direkte Sonneneinstrahlung kann zu Ma-
terialabrieb und Farbveranderungen fiihren. Die mechanischen und elektrischen Eigenschaften
des Gerats werden nicht beeintrachtigt.

»  Um Materialabrieb und Farbveranderungen zu vermeiden: Gerét z. B. durch die Verwen-
dung von Schutzblechen vor direkter Sonneneinstrahlung schiitzen.

V02.00 | 2022/05 15



Montieren
Gerat erden

53 Gerat erden

53.1  Ersatzschaltbild und Schirmungskonzept

O/

XD1 XD2
X0 X4
X1 X5
X2 X6
X3 X7

oL

XF1 @ @ XF2

Abb. 3: Ersatzschaltbild und Schirmungskonzept

532  Schirmung der Feldbus- und I/0O-Ebene

Die Feldbus- und I/0-Modul-Ebene der Module kdnnen getrennt geerdet werden.

Abb. 4: Erdungsspange (1), Erdungsring (2) und Befestigungsschraube (3)

Der Erdungsring (2) bildet die Modulerdung. Die Schirmung der I/0-Ebene ist mit der Modul-
erdung fest verbunden. Erst durch die Montage des Moduls wird die Modulerdung mit dem
Bezugspotenzial der Anlage verbunden.

Schirmung der I/O-Ebene

Bei der direkten Montage auf eine Montageplatte wird die Modulerdung durch die Metall-
schraube im unteren Montageloch (3) mit dem Bezugspotenzial der Anlage verbunden. Wenn
keine Modulerdung erwiinscht ist, muss die elektrische Verbindung zum Bezugspotenzial un-
terbrochen werden, z. B. durch Verwendung einer Kunststoffschraube.

16 Hans Turck GmbH & Co. KG | T +49 208 4952-0 | F +49 208 4952-264 | more@turck.com | www.turck.com



Schirmung der Feldbusebene

Die Erdung der Feldbusebene kann entweder direkt tiber die Erdungsspange (1) oder indirekt
Uiber ein RC-Glied mit der Modulerdung verbunden und abgefiihrt werden. Wenn die Feldbu-
serdung Uber ein RC-Glied abgefiihrt werden soll, muss die Erdungsspange entfernt werden.

Im Auslieferungszustand ist die Erdungsspange montiert.

53.3  Direkte Erdung der Feldbusebene aufheben: Erdungsspange entfernen

»  Erdungsspange mit einem flachen Schlitz-Schraubendreher nach vorn schieben und ent-
fernen.

Abb. 5: Erdungsspange entfernen

534  Direkte Erdung der Feldbusebene herstellen: Erdungsspange einsetzen

»  Erdungsspange ggf. mit einem Schraubendreher zwischen den Feldbus-Steckverbindern
so wieder einsetzen, dass Kontakt zum Metallgehduse der Steckverbinder besteht.

»  Der Schirm der Feldbusleitungen liegt auf der Erdungsspange auf.

Abb. 6: Erdungsspange montieren

535  Geraterden — Montage auf Montageplatte
» Bei Montage auf einer geerdeten Montageplatte: Das Gerdt mit einer Metallschraube
durch das untere Montageloch befestigen.

=  Die Modulerdung ist (iber die Metallschraube mit dem Bezugspotenzial der Anlage ver-
bunden.

=  Bei montierter Erdungsspange: Die Schirmung des Feldbusses und die Modulerdung sind
mit dem Bezugspotenzial der Anlage verbunden.

V02.00 | 2022/05 17



Anschliel3en
Gerat an Ethernet anschlieBen

6

6.1

6.1.1

18

Anschliel3en

HINWEIS
Eindringen von Flussigkeiten oder Fremdkdrpern durch undichte Anschliisse
Verlust der Schutzart IP65/IP67/IP69K, Gerateschaden moglich

» M12-Steckverbinder mit einem Anzugsdrehmoment von 0,6 Nm anziehen.
» Nur Zubehor verwenden, das die Schutzart gewahrleistet.

» Nicht verwendete Steckverbinder mit geeigneten Verschraub- oder Blindkappen
verschlieBen. Das Anzugsdrehmoment fiir die Verschraubkappen betragt
0,5 Nm.

Gerat an Ethernet anschliel3en
Zum Anschluss an ein Ethernet-System verfligt das Gerat tiber einen integrierten Autocrossing-
Switch mit zwei 4-poligen M12-Ethernet-Steckverbindern. Das max. Anzugsdrehmoment be-
tragt 0,6 Nm.

Abb. 7: M12-Ethernet-Steckverbinder

»  Gerdat gemal unten stehender Pinbelegung an Ethernet anschlief3en.

» Nicht verwendete Steckverbinder mit geeigneten Verschraub- oder Blindkappen ver-
schlieBen. Das Anzugsdrehmoment fiir die Verschraubkappen betrdagt 0,5 Nm.

< <
2 1=TX+ 2 1=RX+
) 2=RX+ 6 2=TX+
13 3=TX- 10,93 3=RX-
4 4=RX - 4 4=TX-
Flansch = FE Flansch = FE
XF1 XF2

Abb. 8: Pinbelegung Ethernet-Anschlisse

QuickConnect- und Fast-Start-Up-Applikationen
»  In QuickConnect- und Fast-Start-Up-Applikationen keine Crossover-Kabel nutzen.
» Ankommende Ethernet-Leitungen an XF1 anschlief3en.
» Abgehende Ethernet-Leitungen an XF2 anschlief3en.
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6.2  Versorgungsspannung anschlielSen

Zum Anschluss an die Versorgungsspannung verfligt das Gerat iber zwei 5-polige, L-codierte
M12-Steckverbinder. V1 und V2 sind galvanisch voneinander getrennt. Das max. Anzugsdreh-
moment betrdgt 0,8 Nm.

»  Gerdt gemdl unten stehender Pinbelegung an die Versorgungsspannung anschlief3en.

HINWEIS
Die Pinbelegung der Versorgungsspannungsanschliisse weicht von der Standard-
pinbelegung ab.

- <

FE 1=Vie) FE

o 2=V1(+) c

14 3=V2(#) 41
2 4=V2()
FE
XD1 XD2

Abb. 9: Pinbelegung Versorgungsspannungsanschliisse

Anschluss Funktion

XD1 Einspeisen der Spannung

XD2 Weiterfihren der Spannung zum nachsten Teilnehmer

V1 Systemspannung (24 V): Versorgungsspannung 1 (inkl. Elektronikversorgung)
V2 Lastspannung (24 V bzw. 48 V): Versorgungsspannung 2

HINWEIS

ﬂ Die Systemspannung (V1) und die Lastspannung (V2) werden separat eingespeist
und Uberwacht. Bei einer Unterschreitung der zuldssigen Spannung werden die
Steckplatze gemaB Versorgungskonzept des Modultyps abgeschaltet. Bei einer Un-
terschreitung von V2 wechselt die LED PWR von Griin auf Rot. Bei einer Unterschrei-
tung von V1 erlischt die LED PWR.
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6.2.1  Versorgungskonzept
Das Gerdt wird tiber zwei galvanisch getrennte Spannungen V1 und V2 versorgt.

V1 = Versorgung der Modulelektronik und der jeweiligen Steckplatze.
V2 = Versorgung der jeweiligen Steckplatze (separat abschaltbar).

Abb. 10: Versorgung TBEN-LL-4RMC-4DXP-4DIP
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6.3  Digitale Sensoren und Aktuatoren anschliel3en

Zum Anschluss von digitalen Sensoren und Aktuatoren verfligt das Gerat tber vier 5-polige, A-
codierte M12-Steckverbinder. Das max. Anzugsdrehmoment betrdgt 0,8 Nm.

V02.00 | 2022/05

5 6 6 @

Abb. 11: M12-Steckverbinder zum Anschluss vo

n digitalen Sensoren und Aktuatoren

X0...X1: Digitale Eingangskanale (DIP) zum Anschluss digitaler Sensoren

X2...X3:universelle, digitale Kandle (DXP) zum Anschluss digitaler Sensoren und Aktuatoren

» Digitale Sensoren und Aktuatoren gemaf3 Pinbelegung an das Gerat anschlief3en.

<
2 1 =Vaux1
() 2 =Signal In
1080 3 3=GNDWV1
4 =Signal In
5 4 5=FE
X0...X1

Abb. 12: Anschlisse fiir digitale Sensoren an X0

<
2 1=Vaux1
Q) 2 = Signal In/Out
100593 3=GNDV1
572 4 = Signal In/Out
5=FE
X2...X3

...X1 - Pinbelegung

Abb. 13: Anschlisse fir digitale Sensoren und Aktuatoren an X2...X3 - Pinbelegung

21



6.4

22

Motoren anschliel3en

Zum Anschluss von Motoren verfiigt das Gerét Uber vier 5-polige, B-codierte M12-Buchsen. Das
max. Anzugsdrehmoment betrdgt 0,8 Nm.

| ml
.

Abb. 14: M12-Steckverbinder zum Anschluss von Motoren

» Motoren gemal3 Pinbelegung an das Gerat anschlief3en.

.C

2
1(000)3
o

57
X4...X7

Abb. 15: Pinbelegung der Steckplatze zur Rollenmotoransteuerung, X4...X7

Pin Signal

1 Vaux2

2 CAN High
3 GND V2

4 CAN Low
5 GND V2
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7 In Betrieb nehmen

7. Netzwerk-Einstellungen anpassen

Die Netzwerk-Einstellungen lassen sich iber drei dezimale Drehcodierschalter am Gerat, iber
den Webserver oder tiber das Turck Service Tool anpassen.

7.1.1  Netzwerk-Einstellungen Uber Drehcodierschalter anpassen

Die Drehcodierschalter befinden sich gemeinsam mit dem Reset-Taster unter einem Service-
Fenster.

Abb. 16: Service-Fenster

»  Service-Fenster Uiber den Schaltern 6ffnen.

» Drehcodierschalter gemafR3 unten stehender Tabelle auf den gewiinschten Modus einstel-
len.

»  Spannungsreset durchfiihren.

» ACHTUNG! Bei getffnetem Service-Fenster Giber den Drehcodierschaltern ist die Schutz-
art IP67 oder IP69K nicht gewahrleistet. Gerateschaden durch eindringende Fremdkdorper
oder Flussigkeiten sind moglich. Service-Fenster tiber den Schaltern fest verschlieBen.

Schalterstellungen

Schalterstellung
000

Die Netzwerk-Einstellungen des Gerits sind abhangig vom gewéhlten Modus. Anderungen der
Einstellungen werden nach einem Spannungs-Reset aktiv.

Die Schalterstellungen 000 und 900 sind keine Betriebsmodi. Nach jedem Ruicksetzen des Ge-
rats auf die Default-Werte ist das Einstellen eines Betriebsmodus notwendig.

Modus Beschreibung

Netzwerk-Reset Der Netzwerk-Reset setzt die folgenden Netzwerk-Einstellungen auf die
Default-Werte zuriick:
IP-Adresse: 192.168.1.254
Subnetzmaske: 255.255.255.0
Gateway: 192.168.1.1

1...254 Rotary Im Rotary-Modus (Static Rotary) wird das letzte Byte der IP-Adresse manu-
ell am Gerat eingestellt. Die weiteren Netzwerk-Einstellungen sind nicht-
fliichtig im Speicher des Gerats hinterlegt und kdnnen im Rotary-Modus
nicht verandert werden. Einstellbar sind Adressen von 1...254.

300 BootP Im BootP-Modus werden die Netzwerk-Einstellungen automatisch von ei-

nem BootP-Server im Netzwerk zugewiesen. Die vom BootP-Server zuge-
wiesene Subnetzmaske und die Default-Gateway-Adresse werden nicht-
fliichtig im Speicher des Gerats hinterlegt.

V02.00 | 2022/05
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In Betrieb nehmen
Netzwerk-Einstellungen anpassen

Schalterstellung Modus
400 DHCP

Beschreibung

Im DHCP-Modus werden die Netzwerk-Einstellungen von einem DHCP-
Server im Netzwerk zugewiesen. Die vom DHCP-Server zugewiesene Sub-
netzmaske und die Default-Gateway-Adresse werden nichtflliichtig im
Speicher des Gerats hinterlegt. DHCP unterstitzt drei Arten der IP-Adress-
zuweisung:
Automatische Adressvergabe: Der DHCP-Server vergibt eine perma-
nente IP-Adresse an den Client.
Dynamische Adressvergabe: Die vom Server vergebene IP-Adresse ist
immer nur flr einen bestimmten Zeitraum reserviert. Nach Ablauf die-
ser Zeit oder nach der expliziten Freigabe durch einen Client wird die
IP-Adresse neu vergeben.
Manuelle Adressvergabe: Ein Netzwerk-Administrator weist dem Client
eine IP-Adresse zu. DHCP wird in diesem Fall nur zur Ubermittlung der
zugewiesenen IP-Adresse an den Client genutzt.

500 PGM

Im PGM-Modus konnen die Netzwerk-Einstellungen manuell Giber das
Turck Service Tool, FDT/DTM oder (iber einen Webserver zugewiesen wer-
den. Die Einstellungen werden nichtfliichtig im Gerat gespeichert.

600 PGM-DHCP

Im PGM-DHCP-Modus ist das Gerat zunachst ein DHCP-Client und sendet
so lange DHCP-Requests, bis ihm eine feste IP-Adresse zugewiesen wird.
Der DHCP-Client wird automatisch deaktiviert, sobald das Gerat tiber den
DTM, das Turck Service Tool oder den Webserver eine IP-Adresse erhalten
hat.

Wenn im Netzwerk ein DHCP-Server verwendet wird, kann es bei der Zu-
weisung der IP-Adresse zu Problemen kommen, da in diesem Fall sowohl
der DHCP-Server als auch der PROFINET-Controller (iber DCP), versuchen
die IP-Adresse zuzuweisen.

701...899 Name

Uber den Modus ,Name” wird der DNS-Name des Gerits in Ethernet/IP-

Netzwerken gesetzt. Der Modus dient vor allem zur DNS-basierten Adres-

sierung in Schneider Electric-Steuerungen. Die IP-Adresse wird dabei au-

tomatisch vergeben.

Die Gerate werden Uber das Prafix ,TBEN” und die Adresse, die an den

Drehcodierschaltern eingestellt wird, wie folgt adressiert:
Schalter-Stellung 701: TBEN_701

Schalter-Stellung 899: TBEN_899

900 Factory Reset

Der Factory-Reset setzt alle Einstellungen auf die Default-Werte zuriick:
Netzwerk-Einstellungen (IP-Adresse, Subnetzmaske, Gateway)
PROFINET-Geratename
Gerateparameter
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7.1.2

Netzwerk-Einstellungen Uber das Turck Service Tool anpassen

»  Gerat Giber die Ethernet-Schnittstelle mit einem PC verbinden.

»  Turck Service Tool 6ffnen.
»  Suchen klicken oder [F5] drlicken.

Your Global Automation Partner

—
) @@ . [ .pE. @ EIP b
Suchen.., (F5) | Andern (F2) Wink (F3)  Aktionen (F4) Zuvischenablage  Sprache Expertenmodus &M | Starte DHCP (F6)  Konfiguration (F7)  ARGEE (F&) Schliefen
Mr. MaC-Adiesse Mame IP-&dresse Metzmaske Gateway todus Gergtetyp “ergion Adapter ARGEE Protokol
Dricken Sie "Suchen”... um Gerdte zu finden,
Abb. 17: Turck Service Tool - Startbildschirm
Das Turck Service Tool zeigt die gefundenen Gerdte an.
= Turck Service Tool, Vers, 3.2.2 — O x
Your Global Automation Partner TTURC K
—
. M .opE. @ EIP = . X 3 .
Suchen.. (F3) | Andem (F2) Wink (F3) Akticnen (F4) Zwischenablage  Sprache Expertenmodus AN | Starte DHCP (F6) Kenfiguration (F7) ARGEE (F8) BEEP (F3) Schliefen Spalten
No MAC-Adresse MName |P-Adresse Netzmaske Gateway Modus Geratetyp Version Adapter ARGEE ]
= 10 00:07:46:07:41:F6 192.168.145.104  255.255.2550  192.168.145104 PGM_DHCF  TBEN-524A0 3420 192.168.22.52, 192.168.14552  unterst(itzt
11 00:07:46:00:6A:46 192.168.145.75 255.255.2550  0.000 PGM_DHCP DFP-1452453 1SC CAM 1.07.0 192.168.22.52, 192.168.14552  unterst(itzt
= 12 00:07:46:80:21.84 192.168.145.105 ~ 255.255.2550  192.168.145105 PGM_DHCP  TBEN-524Al 3370 192.168.22.52, 192.168.14552  unterst(itzt
= 13 00:07:46:30:39:41 192.168.145.50 2552552550  192.168.145.1 PGM_DHCP  TBEN-LL4RMC-4DIP-4DXP 1.000 192.168.22.52, 192.168.14552  unterst(itzt
= 14 00:07:46:36:93:.AA 192.168.145.133  255.255.2550  0.0.00 PGM_DHCP  GEN-3G 1608 192.168.22.52, 192.168.14552 -
= 15 00:07:46:30:00:01 192.168.1.212 255.255.2550  0.000 PGM_DHCP  TBEN-L4-8I0LA 0118 192.168.22.52, 192.168.14552  unterst(itzt
= 16 00:07:46:34:18.D1 192.168.145130  255.255.255.0  192.168.145.1 PGM_DHCP  GEN-N 1608 192.168.22.52, 192.168.14552 -
= 17 00:07:46.0E:8B:55 192.168.145.101 2552552550  192.168.145.101 PGM_DHCP  TBEN-52-2COM-4DXP 3330 192.168.22.52, 192.168.14552  unterst(itzt
= 13 00:07:46.8C:7C:.DA 192.168.145.103  255.255.2550  192.168.145103 PGM_DHCP  TBEN-52-2RFID-4DXP./C64 3730 192.168.22.52, 192.168.14552  unterst(itzt
= 19 00:07:46:30:0412 192.168.145.152  255.255.2550  192.168.145152 PGM_DHCF  TBEN-LL4RFID-8DXP 1320 192.168.22.52, 192.168.14552  unterst(itzt
= 20 00:07:46:FF45FD 192168.145100  255.255.2550  192.168.145100 PGM_DHCP  TBEN-52-2COM-4DXP 3330 192.168.22.52. 192.168.14552  unterst(itzt
= 21 00:07:46:86:93:92 192168.145132  255.255.2550  0.0.00 PGM_DHCP  GEN-3G 1608 192.168.22.52. 192.168.14552 -
= 22 (00:07:46:FF5%.FD 192168.145102  255.255.2550  192.168.145102 PGM_DHCP  TBEN-52-2RFID-4DXP 3730 192.168.22.52. 192.168.14552  unterst(itzt
= 23 00:07:46:30:01:26 192.168.145.151 255.255.2550  0.000 PGM_DHCP  TBEN-L44RFID-3DXP 1320 192.168.22.52. 192.168.14552  unterst(itzt
= 24 (000746 FF40E1 192168.145193  255.255.2550  192.168.145193  PGM_DHCP BLCEN-8PBLT 3370 192.168.22.52. 192.168.14552  unterst(itzt
= 25 00:07:46:08:53:A8 192168.1.213 255.255.2550  0.000 PGM_DHCP  TBEN-L5-16DXP 3290 192.168.22.52. 192.168.14552  unterst(itzt
= 26 00:07:46:30:01:25 192168.145150  255.255.2550  192.168.145150 PGM_DHCF  TBEN-L5-4RFID-8DXP 1320 192.168.22.52. 192.168.14552  unterst(itzt Y]
<
Gefunden 38 Gerate.

Abb. 18: Turck Service Tool - Gefundene Gerate
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In Betrieb nehmen
Netzwerk-Einstellungen anpassen

»  Gewilinschtes Gerat anklicken.
» Andern klicken oder [F2] driicken.

HINWEIS
Virtuelle Netzwerk-Adapter konnen beim Zugriff auf die gefundenen Gerate zu Kom-
munikationsproblemen fiihren.

» Virtuelle Netzwerk-Adapter deaktivieren.

™ Turck Service Tool, Vers. 3.2.2 — O x

Your Global Automation Partner 'I'llllcl(
& . [ .pE. @ 3 ep [EH .2 X .

Suchen... (F3) | Andem (F2) Wink (F3) Akticnen (F4) Zwischenablage  Sprache Expertenmodus AN | Starte DHCP (FG) Konfiguration (F7) ARGEE (F8) BEEP (F3) Schliefen Spalten
MNo MAC-Adresse Mame |P-Adresse Metzmaske Gateway Modus Geratetyp Version Adapter ARGEE ]

=9  00:07:46:38:29:5E 152.168.1.211 2552552550  1592.168.1.210 PGM_DHCP  TBEN-L5-PLC-11 15140 1921682252 19216814552 -

= 10 00:07:46:07:41:F6 192168145104 2552552550  192.168.145104 PGM_DHCP  TBEN-524A0 3420 192.168.22.52, 192.168.145.52  unterstiitzt

11 00:07:46:00 6A:46 192.168.145.75 2552552550  0.000 PGM_DHCP  DPP-1452453 ISC CAM 1.07.0 192.168.22.52, 192.168.145.52  unterstiitzt

= 12 00:07:46:80:21:84 152168145105 2552552550  192.168.145.105 PGM_DHCP  TBEN-52-4A| 3370 192.168.22.52, 192.168.145.52  unterstiitzt

0007-46:80:33:41 | 19216814590 | 2552552550 |192.168.1451 | PGM_DHCP | TBEN-LL-4RMC-4DIP-ADXP 192.168.22.52, 192 168.14552 | unterstiitzt | |

= 14 00:07:46:86:93.AA 192.168.145133 2552552550 0.0.00 PGM_DHCP  GEN-3G 1608 192.168.22.52, 192.168.14552 -

= 15  00:07:46:30:00:01 192.168.1.212 2552552550  0.000 PGM_DHCP  TBEN-L4-BIOLA 01.18 192.168.22.52, 192.168.145.52  unterstiitzt

= 16 00:07:46:34:18:01 192168145130 2552552550  192.168.145.1 PGM_DHCP  GEN-N 1608 192.168.22.52, 192.168.14552 -

= 17  00:07:46:0E:3B:55 192168145101 2552552550  192.168.145101  PGM_DHCP  TBEN-52-2COM-4DXP 3330 192.168.22.52, 192.168.145.52  unterstiitzt

= 13 00:07:46:8C:7C:DA 192168145103 2552552550  192.168.145103 PGM_DHCP  TBEN-52-2RFID-4DXP./C64 3730 192.168.22.52, 192.168.145.52  unterstiitzt

= 19 00:07:46:30:04:12 192168145152 2552552550  192.168.145.152 PGM_DHCP  TBEN-LL-4RFID-8DXP 1320 192.168.22.52, 192.168.145.52  unterstiitzt

= 20 00:07:46:FF:45:FD 192168145100 2552552550  192.168.145.100 PGM_DHCP  TBEN-52-2COM-4DXP 3330 192.168.22.52, 192.168.145.52  unterstiitzt

= 21 00:07:46:86:93:92 192.168.145132 2552552550 0.0.00 PGM_DHCP  GEN-3G 1608 192.168.22.52, 192.168.14552 -

= 22 00:07:46:FF:59:FD 152168145102 2552552550  192.168.145.102 PGM_DHCP  TBEN-52-2RFID-4DXP 3730 192.168.22.52, 192.168.145.52  unterstiitzt

= 23 00:07:46:30:01:26 192.168.145151 2552552550 0.0.00 PGM_DHCP  TBEN-L4-4RFID-8DXP 1320 192.168.22.52, 192.168.145.52  unterstiitzt

= 24 00:0746:FF40:E1 192168145193 2552552550  192.168.145.193 PGM_DHCP  BLCEN-8PBLT 3370 192.168.22.52, 192.168.145.52  unterstiitzt

= 25 00:07:46:08:53:A8 192.168.1.213 2552552550  0.000 PGM_DHCP  TBEN-L5-16DXP 3290 192.168.22.52, 192.168.145.52  unterstiitzt v
< >

Gefunden 38 Gerate,

Abb. 19: Turck Service Tool - zu adressierendes Gerat auswahlen

HINWEIS

Ein Klick auf die IP-Adresse des Gerats offnet den Webserver.
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»  |P-Adresse sowie ggf. Netzwerkmaske und Gateway andern.
»  Anderungen mit einem Klick auf Im Gerit setzen iibernehmen.

. Andere Gerate-Kenfiguration ht
Geratename:

IP-Korfiguration

MAC-Adresse |P-Adresse
o] 1210 557
Metzmaske Gateway
|255.255.2550 | [192.168.145.1 |

[ IP-Konfiguration temporar andem

Statusmeldungen:

[ mGerdtsetzen | Abbrechen |

Abb. 20: Turck Service Tool — Gerate-Konfiguration andern
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7.1.3  Netzwerk-Einstellungen Uber den Webserver anpassen

HINWEIS

Um die Netzwerk-Einstellungen tiber den Webserver anpassen zu kénnen, muss sich
das Gerat im PGM-Modus befinden.

»  Webserver

offnen.

»  Als Administrator auf dem Gerat einloggen. Das Default-Passwort fiir den Webserver ist
Jpassword”.

» Station - Network Configuration anklicken.

» Netzwerk-Einstellungen d@ndern.

»  Anderungen {iber Submit in das Gerét schreiben.

TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP

STATION
Station Information
Station Diagnostics
Event Log
Ethernet Statistics
EtherNet/IP™ Memory Map
Modbus TCP Memory Map
Links

Station Configuration

Change Admin Password

Network Settings
Ethemet Port 1 setup
Ethemnet Port 2 setup

IP Address

Netmask

Default Gateway

SNMP Public Community
SNMP Private Community
MAC Address

LLDP MAC Address 1

LLDP MAC Address 2

LOGOUT [ADMIN@192.168.145.52]

Autonegotiate v
Autonegotiate v
92.168.145.90

55.255.255.0

92.168.145.1

00:07:46:8d:39:41
00:07:46:8d:39:42

00:07:46:8d:39:43

Abb. 21: Netzwerk-Einstellungen liber den Webserver anpassen
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/.2

7.2.1

Gerat mit PROFINET in Betrieb nehmen

PROFINET 10-Geratemodell

Die technischen Eigenschaften von PROFINET |O-Feldgeraten (PROFINET IO Device) werden
Uber ihre Gerdtebeschreibungsdatei, die GSDML-Datei, definiert. Ein PROFINET I0-Gerat be-
steht allgemein aus 1...n Slots, die wiederum 1...n Subslots enthalten kdnnen. Subslots sind
Platzhalter fir Submodule und stellen die Schnittstelle zum Prozess her. Submodule kénnen

Parameter, Daten und Diagnosen enthalten.

Der Slot 0 istimmer reserviert als ,Device Access Point” (DAP). Der DAP enthalt die physikali-

sche Schnittstelle zum Ethernet-Netzwerk und reprasentiert das Gerat. Die librigen Slots und

Subslots dienen der Darstellung der weiteren Geratefunktion. Die Aufteilung obliegt den Her-
stellern von Feldgerédten. Nicht alle Slots bzw. Subslots missen einen physikalischen Bezug auf-
weisen. Die Belegung der Slots und Subslots und damit die Zuweisung von Funktionen (Be-
triebsart, Diagnose etc.) erfolgt in der Konfigurationssoftware des PROFINET-Controllers. Dieses
Geratemodell bietet Herstellern die Moglichkeit, dezentrale Feldgerdte modular und flexibel
auszulegen. Anwender kénnen dezentrale Feldgerate flexibel konfigurieren.

Siemens - C:Wsers..
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TBEN-LL-ARMC » Nicht gruppierte Gerite » turck-tben-ll-4rmc-4dip-4dxp [TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP]
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Abb. 22: TIA-Portal — Belegung der Slots und Subslots
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7.2.2  TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP - Slots und Subslots

Abgesehen von Slot 0 (DAP) enthalten alle weiteren Slots des Gerédts nur einen Subslot. Aus die-
sem Grund werden Slots und Subslots hier synonym beschrieben.

Slot-Nr. Name Beschreibung Steckbare Submodule
0 TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP Schnittstelle des Gerats
zum PROFINET IO, Device Device Access Point
Access Point Ethernet-Interface

Ethernet Port 0
Ethernet Port 1

1 DXP Stationsparameter und Pa- nicht veranderbar
rameter der digitalen Aus-
gange
2 Motor 1 Funktion Motorkanal 1 Geschwindigkeit
3 Motor 2 Funktion Motorkanal 2 (Default)l [ 31]
4 Motor 3 Funktion Motorkanal 3 Universal [ 32]
5 Motor 4 Funktion Motorkanal 4
6 Diagnosen Uber diesen Slot werden Diagnosen [ 34]

Diagnosedaten zyklisch
eingeblendet.

7 Modulstatus Uber diesen Slot werden Geratestatus [ 34]
Geratestatusdaten zyklisch
eingeblendet.
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Submodul ,Geschwindigkeit”
Das Submodul ,Geschwindigkeit” kann in Slot 2...5 gesteckt werden.
Parameter, [ 86]

Parameter Wert Beschreibung

Betriebsart Geschwindigkeit Betriebsart des Motorkanals,
fest voreingestellt

Sperre Motormodus ja Motormodus gesperrt,
fest voreingestellt

Sperre Rampenbeschleunigung ja Rampenbeschleunigung/Ram-
penverzdgerung gesperrt, fest
voreingestellt

Sperre Position ja Position gesperrt,
fest voreingestellt

Geschwindigkeit

Rampenbeschleunigung

Rampenverzégerung

Steuereingang KO...K7
Logikpegel KO...K7

Prozess-Eingangsdaten, [ 102]

Prozesswert Offset Datentyp

Inputs %IWO0

Motormodus %IBO USINT

Diagnose %IB1 USINT
Generischer Fehler %IX1.0 BOOL
Stromfehler %IX1.1 BOOL
Spannungsfehler %IX1.2 BOOL
Temperaturfehler %IX1.3 BOOL
Kommunikationsfehler %IX1.4 BOOL
Gerateprofilspezifischer Fehler %IX1.5 BOOL
Herstellerspezifischer Fehler %IX1.7 BOOL

%IW1

Status %IB2 USINT
Fehlendes Gerat %IX2.0 BOOL
Geschwindigkeit auBerhalb des zuldssigen Bereichs %IX2.1 BOOL
Digitalmodus %IX2.2 BOOL
Verbunden %IX2.4 BOOL
Freigegeben %IX2.5 BOOL
Fehler %IX2.6 BOOL
Fehler liegt an %IX2.7 BOOL

Reserviert %IB3

Geschwindigkeit %IW2 INT
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Prozess-Ausgangsdaten, [ 105]

Prozesswert Offset Datentyp
Outputs %QWO0

Motor Modus - Freigeben - Fehler zurlicksetzen — Halt — Quick %QB0 USINT
Stop

Reserviert %QB1

Submodul ,Universal”

Das Submodul ,Universal” kann in Slot 2...5 gesteckt werden.

Parameter, [ 86]

Parameter

Betriebsart

Wert
keine Anderung

Positioniermodus

Beschreibung

Betriebsart des Motorkanals

Geschwindigkeit
Homing
Sperre Motormodus nein Motormodus kann im laufenden
Betrieb Uber die Prozess-Aus-
gangsdaten verandert werden
ja Motormodus gesperrt, fest vor-
eingestellt
Sperre Rampenbeschleunigung nein Rampenbeschleunigung und
Rampenverzégerung kann im
laufenden Betrieb Uber die Pro-
zess-Ausgangsdaten verandert
werden
ja Rampenbeschleunigung und
Rampenverzégerung gesperrt,
fest voreingestellt
Sperre Position nein Position kann im laufenden Be-
trieb Uber die Prozess-Aus-
gangsdaten verandert werden
ja Position gesperrt,

fest voreingestellt

Geschwindigkeit

Rampenbeschleunigung

Rampenverzégerung

Steuereingang KO...K7

Logikpegel KO...K7

siehe Parameter [ 86]
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Prozess-Eingangsdaten, [ 102]

Prozesswert Offset Datentyp

Inputs %ID0

Motormodus — Position erreicht - Beschéftigt — Folgefehler %IBO USINT

Diagnose %IB1 USINT
Generischer Fehler %IX1.0 BOOL
Stromfehler %IX1.1 BOOL
Spannungsfehler %IX1.2 BOOL
Temperaturfehler %IX1.3 BOOL
Kommunikationsfehler %IX1.4 BOOL
Gerateprofilspezifischer Fehler %IX1.5 BOOL
Herstellerspezifischer Fehler %IX1.7 BOOL

%IW1

Status %IB2 USINT
Fehlendes Gerat %I1X2.0 BOOL
Geschwindigkeit auBerhalb des zuldssigen Bereichs %IX2.1 BOOL
Digitalmodus %I1X2.2 BOOL
Verbunden %IX2.4 BOOL
Freigegeben %IX2.5 BOOL
Fehler %IX2.6 BOOL
Fehler liegt an %IX2.7 BOOL

Reserviert %IB3

Geschwindigkeit %IW2 INT

Prozess-Ausgangsdaten, [ 105]

Prozesswert Offset Datentyp
Outputs %QDO0
%QWO0
Motormodus - Freigeben - Fehler zuriicksetzen - Halt — Quick %QB0 USINT
Stop
Motor %QB1 USINT
Sollwert Glbernehmen %QX1.0 BOOL
Positioniermodus %QX1.1 BOOL
Position sofort wechseln %QX1.2 BOOL
aktuellen Sollwert anfahren %QX1.3 BOOL
Geschwindigkeit 2%QW1.0 INT
Position %QD1 DINT
%QD2
Rampenbeschleunigung %QW4 UINT
Rampenverzdgerung 2%QW5 UINT
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Submodul ,Diagnosen”
Das Submodul ,Diagnosen” kann in Slot 6 gesteckt werden.

Parameter
Das Submodul muss nicht konfiguriert werden und hat daher keine Parameter.
Prozess-Eingangsdaten, [ 102]

Prozesswert Offset Datentyp
Diagnosekanal - Byte 0 %IBO USINT
Uberstrom VAUX1 Pin 1 X0 (KO/K1) %IX0.0 BOOL
Uberstrom VAUX1 Pin 1 X1 (K2/K3) %IX0.1 BOOL
Uberstrom VAUX1 Pin 1 X2 (K4/K5) %I1X0.2 BOOL
Uberstrom VAUX1 Pin 1 X3 (K6/K7) %IX0.3 BOOL
Diagnosekanal - Byte 1 %IB1 USINT
reserviert

Diagnosekanal - Byte 2 %IB2 USINT
Uberstrom Ausgang 4 %IX2.0 BOOL
Uberstrom Ausgang 5 %IX2.1 BOOL
Uberstrom Ausgang 6 %IX2.3 BOOL
Uberstrom Ausgang 7 %IX2.4 BOOL

Submodul ,Geratestatus”
Das Submodul ,Gerdtestatus” kann in Slot 7 gesteckt werden.

Parameter
Das Submodul muss nicht konfiguriert werden und hat daher keine Parameter.
Prozess-Eingangsdaten, [ 102]

Prozesswert Offset Datentyp
Geratestatus - Byte 0 %IB0O USINT
Unterspannung V1 %IX0.1 BOOL
I/O-ASSISTANT-Force Mode aktiv %IX0.6 BOOL
Geratestatus — Byte 1 %IB1 USINT
Moduldiagnose liegt an %IX1.0 BOOL
ARGEE %IX1.1 BOOL
Unterspannung V2 %IX1.7 BOOL
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7.2.3  Adressierung bei PROFINET

Die Adressierung der Feldgerate erfolgt bei der IP-basierten Kommunikation anhand einer IP-
Adresse. Fir die Adressvergabe nutzt PROFINET das Discovery and Configuration Protocol
(DCP).

Im Auslieferungszustand hat jedes Feldgerat u. a. eine MAC-Adresse. Die MAC-Adresse reicht
aus, um dem jeweiligen Feldgerét einen eindeutigen Namen zu geben.

Die Adressvergabe erfolgt in zwei Schritten:

Vergabe eines eindeutigen anlagenspezifischen Namens an das jeweilige Feldgerat
Vergabe der IP-Adresse vom 10-Controller vor dem Systemhochlauf aufgrund des anlagen-
spezifischen (eindeutigen) Namens

PROFINET-Namenskonvention

V02.00 | 2022/05

Die Namensvergabe erfolgt Giber DCP. Der Geratename wird bei der Eingabe auf korrekte
Schreibweise Uberpriift. Folgende Regeln gelten fiir die Verwendung des Gerdatenamens ge-
maR PROFINET-Spezifikation V2.3.

Alle Geratenamen miussen eindeutig sein.
Maximale Namensgrof3e: 240 Zeichen

Erlaubt sind:
- Kleinbuchstaben a...z
- Ziffern 0...9

- Bindestrich und Punkt
Der Name darf aus mehreren Bestandteilen bestehen, die durch einen Punkt voneinander
getrennt werden. Ein Namensbestandteil, d. h. eine Zeichenkette zwischen zwei Punkten,
darf maximal 63 Zeichen lang sein.
Der Geratename darf nicht mit einem Bindestrich beginnen oder enden.
Der Geratename darf nicht mit ,port-xyz” (y...z=0...9) beginnen.
Der Name darf nicht die Form einer IP-Adresse aufweisen (n.n.n.n, n =0...999).
Keine Sonderzeichen verwenden.
Keine Gro3buchstaben verwenden.
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36

MRP (Media Redundancy Protocol)

Das Gerat unterstttzt MRP.

MRP ist ein standardisiertes Protokoll nach IEC 62439. MRP beschreibt einen Mechanismus fiir
ringférmige Medienredundanz. Mit MRP wird eine defekte Ringtopologie mit bis zu 50 Teilneh-
mern erkannt und im Fehlerfall rekonfiguriert. Eine sto3freie Umschaltung ist mit MRP nicht
moglich.

Ein Media-Redundancy-Manager (MRM) priift durch das Versenden von Testtelegrammen die
Ringstruktur eines PROFINET-Netzwerkes auf Funktionstlichtigkeit. Alle anderen Netzwerkteil-
nehmer sind Media-Redundancy-Clients (MRC). Im fehlerfreien Zustand blockiert der MRM auf
einem seiner Ringports den normalen Netzwerkverkehr, mit Ausnahme der Test-Telegramme.
Die physikalische Ringstruktur wird so auf der logischen Ebene fiir den normalen Netzwerkver-
kehr wieder zur Linienstruktur. Wenn ein Testtelegramm ausbleibt, liegt ein Netzwerkfehler vor.
In diesem Fall 6ffnet der MRM seinen blockierten Port und stellt so eine neue funktionierende
Verbindung zwischen allen verbleibenden Gerdten in Form einer linienférmigen Netztopologie
her.

Die Zeit zwischen Ringunterbrechung und Wiederherstellung eines redundanten Weges wird
Rekonfigurationszeit genannt. Bei MRP betrdgt diese maximal 200 ms. Daher muss eine Appli-
kation in der Lage sein, die 200 ms Unterbrechung zu kompensieren. Die Rekonfigurationszeit
ist dabei immer abhdngig vom Media Redundancy Manager (z. B. der PROFINET-SPS) und den
hier eingestellten I/0-Zyklus- und Watchdog-Zeiten. Bei PROFINET ist die Ansprechiiberwa-
chungszeit entsprechend > 200 ms zu wahlen.

Die Verwendung von Fast Start-Up (priorisierter Hochlauf) in einem MRP-Netzwerk ist nicht
maglich.
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7.2.5  Dienste fur Azyklische Daten
Das Gerat stellt im PROFINET pro Motorkanal die folgenden azyklischen Dienste zur Abbildung
der CANopen-Objekte gemall CANopen-Drives-Profil (CiA 402 — Drives and motion control de-
vice profile, Part 2) zur Verfiigung.

Index CANopen- Beschreibung gemaB CANopen- Zugriff Einheit Datentyp
Objekt Drives-Profil

0x1800 0x4048 Nominal Power ro UINT8
0x1801 0x6403 Motor Catalogue Number ro Array
0x1802 0x6404 Motor Manufacturer ro Array
0x1803 0x6091.1 Gear Ratio Motor Revolutions ro UINT32
0x1804 0x6091.2 Gear ratio shaft revolutions ro UINT32
0x1805 0x6092.1 Feed Constant Feed ro UINT32
0x1806 0x6092.2 Feed Constant Shaft Revolutions ro UINT32
0x1807 0x607F Maximum Profile Velocity ro INT32
0x1808 0x60C5 Maximum Profile Acceleration  ro UINT32
0x1809 0x60C6 Maximum Profile Deceleration  ro UINT32
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Gerdt an eine Siemens-Steuerung in PROFINET anbinden

Das folgende Beispiel beschreibt die Anbindung des Geréts an eine Siemens-Steuerung in
PROFINET mit der Programmiersoftware SIMATIC STEP7 Professional V16 (TIA-Portal).

Verwendete Hardware

In diesem Beispiel werden die folgenden Hardware-Komponenten verwendet:

Siemens-Steuerung S7-1500
Motor-Controller-Modul TBEN-LL-4RMC-4DXP-4DIP mit Interroll RollerDrive EC5000 Bl an
Motorkanal X6 (Motor 3)

Verwendete Software
In diesem Beispiel wird die folgende Software verwendet:

SIMATIC STEP7 Professional V16 (TIA-Portal)
GSDML-Datei fir TBEN-LL-4RMC-4DXP-4DIP (kostenfrei als Teil des Zip-Archiv ,TBEN-L_PRO-
FINET.zip"” zum Download erhaltlich unter www.turck.com)

Voraussetzu ngen

Die Programmiersoftware ist geoffnet.
Ein neues Projekt ist angelegt.
Die Steuerung wurde dem Projekt hinzugefiigt.

GSDML-Datei installieren

Die GSDML-Datei fur das Gerat steht unter www.turck.com zum kostenlosen Download zur
Verfligung.

»  GSDML-Datei einfligen: Optionen - Geratebeschreibungsdateien (GSD) verwalten kli-
cken.

»  GSDML-Datei installieren: Ablageort der GSDML-Datei angeben und Installieren klicken.
=  Das Gerat wird in den Hardware-Katalog der Programmiersoftware aufgenommen.

Geratebeschreibungsdateien verwalten

Installierte GSDs GSDs im Projekt

Quellpfad: |C!'.U5E'I'S'....'.DESktop'.TBEN-LL'.F.dditiDﬂE|Fi|ES'.GSD| | B

Inhalt des importierten Pfads

[®) Datei Version Sprache Status

E GSDML-VZ 3-Turck-TREN_LL_4RMC_4DIP_4DXP-2021... V23 Englisch, D... Mach nicht installiert

D GSDMLYZ 3-Turck-TREM_LL_4RM_4DIP_4DXP_SSI1-20... V2.3 Englisch, D... Moch nicht installiert

D GSDMLW2.3-Turck-TBEN_LP-20191129-010500.xm| V2.3 Englisch, D... Mach nicht installiert

[[] G5DMLV2 35 Turck-TREN_LL-20210120-010723.0m| V235 Englisch, D... Mach nicht installiert

E GSDMLVZ 35-Turck-TBEM_LL_4RMC_4DIP_4DXP-202._. V235 Englisch, D... Bereits installiert

D GSDML-WZ2.35-Turck-TBEM_LL_4RM_4DIP_4DXP_SSI-2... V2.35 Englisch, D... Bereits installiert

<] [ |
Laschen | | Installieren | | Abbrechen |

Abb. 23: TIA-Portal - GSDML-Datei installieren
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732  Gerate mit der Steuerung verbinden

»  Gerat aus dem Hardware-Katalog auswahlen und per Drag-and-Drop in das Hardware-
Fenster ziehen.

»  Geratin der Netzsicht mit der Steuerung verbinden.

Usersitestplatz\Documents\Autom ng\TBEN-LL-ARMCITBEN-LL-4RMC
Projekt  Bearbeiten  Ansicht Emfugen. O—nhne Extras Werkzeuge Fenster Hilfe Totally Integrated Automation
% T3 B Projektspeichern  Sb 0 M 5 5 X oy i 5 [0 [ @ 3§ onlineverbinden ¥ Online-verbindung trennen  fp [N [ 3 ] ] " PORTAL
Geréte |E Topologiesicht ||5E-ﬂ Netzsicht |m'|‘ Geratesicht ‘ Optionen (S
. M =
ﬁ ﬁ-f Vernetzen ” Verbindungen ﬂ::j EE i 4 :_f‘. ] o
=
R 10-System: PLC_1.PROFINET 10-System (100) [~] ~ i Katalog H
o
> | ] TBEN-LL4RMC H
SE
B° Neues Gerat hin | ‘@ &
PLC_1 turck-tben-lH4r... = [ Filter Frofil:  [<flle=  [¥] g
< [ pic 1 [cPutstT CPU 1513-1 PN TBEN-LL-4RMC-... DP-NORM [l Weitere Feldgerite 3
[l Gerstekonfig RSN » [ Vieitere EthernetGerate
%/ online & Diag... ~ [ FROFINETIO Il
5 » [ Drives
) Eselwarelt [ e [P PROFINET 10yt | mm-memememememm) = g
» 'l Programmba... » Ll Encoders =
» [ Technologiea. » [ Gateway g
» [} Externe Quell... ~ (@ 1io g
» [@ PLCVariablen » [l Phoenix Contact GmbH —|&
» [ PLC-Datentyp... » [l SIEMENS AG | |
» [ Beobachtung . » [ TURCK =
» [ onlinesicher... n ~ [ Turck 3
» [ Traces 5 ~ [ Turck 5
| <] [T I » [ BL20 =
] Ia
~ ! Detailansicht » L BL67 =
» [ Excom ||
» [ FENZO LLI
+ [ TBENL 2
Narne [l TEEN-L4~4RFID-BDXP =g
Il TBEN-La-8IOL 3
Il TBEN-L54RFID-8DXP E
Il TEEN-L5-BI0L
[l TEEN-LL-4RFID-BDXP !
Mg | (>
Il EEN-LL-BIOL &
» [ TBENS B
» [l TBPN-Safe | |
» [ sensors
» [l FROFIBUS DP ™
[<] 100% | v & <N i [
< i > Eigenschaften |%i}Info | %l Diagnose ¥ : Information
Portala 3 Obersicht Iﬁg'h Gerdte & Net.__

Abb. 24: TIA-Portal — Gerat mit der Steuerung verbinden

V02.00 | 2022/05 39



In Betrieb nehmen

Gerdt an eine Siemens-Steuerung in PROFINET anbinden

733
>
>

PROFINET-Geratenamen zuweisen

Online-Zugénge — Online & Diagnose wahlen.
Funktionen - PROFINET-Geritename vergeben.

»  Gewlinschten PROFINET-Gerdtenamen iber Name zuweisen vergeben.

mens - C:\Users\testplatz\Documents\Automatisierung\TBEN-LL-4RMC\TBEN-LL-4RMC

Projekt

Bearbeiten Ansicht Einflgen Online Extras  Werkzeuge Fenster Hilfe =
. o Totally Integrated Automation
3 (% Bl projekespeichem 5 X 3 3 X 9 : 5 M [0 @ B # onlineverbinden ¥ OnlineVerbindungrennen  §p (M A % H []] * PORTAL
Gerate o
an M =]
o~  Dingnose _
= PROFINET-Gerdtename vergeben ES
Allgemein (= B
» g8 Software Units < Fualiznzn 2
= IP-Adresse zuweisen =
» gl Programmbausteine . L " w
IR e PRU:INE'HSera;enar:e verg... Konfiguriertes PROFINET-Gerdt
Rucksetzen auf Werkseins... =
» Ei. PLCVariablen FROFINETGerétename: | CITRIREGY J 3
' ;ﬂ FLCDatentypen Geratetyp:  [TBEN-LL4RMC4DIF4 ] &
» | = Online-Kartendaten =
» [ drilabtestpc2 [192.168.144.245) %
» [ e200sp-testlab [28-63-36-3AF ... £
» [l scalance=216[192.168.144.163] |
» [ scalance-@16serverraum [192... (]
~ [ Teilnehmer [00-07-46-8D-39-41] E
% Online & Diagnose Gerdtefilter 3
» L1 Gigabit-Netzwerkverbindung Intel(R). .}l z
» [0 PC intermal [Lokal] ] N z
v [ PLCSIM [PHIIE] b3l H H
<] i ] ! -
v :Detailansicht I >
Erreichbare Teilnehmer im Netzwerk: £
IP-Adresse MAC-Adresse Gerat PROFINET-Gerdtename Status =
Name |
<] u ]
[ LED blinken Liste cren | | Name zuweisen
<] i ] <| i | ..
|g Eigenschaften ||"_i.‘.|nfo Hﬂ Diagnose |
4 Portal t 2% Ubersicht | wrekesbenii- | @) onlineapia. [ o) onlinezbia_ |4 online abia... @ Online: Die Verbindung kann nicht bis .-

Abb. 25: TIA-Portal — PROFINET-Geratenamen zuweisen
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7.34  IP-Adresse im TIA-Portal einstellen
»  Geratesicht = Registerkarte Eigenschaften = Ethernet-Adressen wihlen.
»  Gewilnschte IP-Adresse vergeben.

Projekt Bearbeiten Ansicht Einfigen Online Extras Werkzeuge Fenster Hilfe g
Totally Integrated Automation
3 (% B Projekespeichern 55 X O G MG E R § onlineverbinden §¥ Onlineverbindung renren Az [M B % — || " PORTAL
|E Topologiesicht @ Netzsicht ||—[|'f Gertesicht ngl
st = x
i * [ Gerteibersicht g
=
|g Eigenschaften |:i.‘.|nfo ﬂ Diagnose §
= ] TBENALL4RMC a3
[ Neues Gerat hinzufiigen J Allgemein || 10-Variablen H Systemkonstanten H Texte z
= 2
Gerate & Netze Allgemein =
EE] 4 Ethernet-Adressen ]
~ [ PLC_1 [CPU 15131 PN] Ethernet-Adressen =
Y Geritekonfiguration ¥ Enweiterte Optionen Schnittstelle vernetzt mit ||
Y| Online & Diagnose Schnittstellen-Optionen E
» 3@ Software Units Medienredundanz Subnewz: | PNIE_I [+] Fo)
» [ Pragrammbausteine » EchtzeitEinstellungen %
+ [ Technologieobjekee » Port1[X1P1R] ﬂ
& » Port2 [X1FP2R] B
> Externe Quellen [ ] IP-Protokoll g
» L3 PLCVariablen 3
=
D |t FeErE s (&) IP-Adresse im Projekt einstellen
+ () Beobachtungs-und Forcetsbellen 5 B3
» [ Onlinesicherungen IP-Adresse: | 192 . 163 . 144 . 100 >
b B2 Taces Subnetzmaske: | 255 . 255 . 255 . 0 (=
= °
» [ oPC UAKommunikation i [V RouterEinstellungen mit 10-Contraller synchronisieren g
ERER i =
v i Detailansicht I [ Router verwenden
i Rout 0o .0 .o .o LI
I (") Anpassen der IP-Adresse direktam Gerat efauben 2
Name 3
=3
PROFINET ®
=
F3
=
[W] PROFINET-Geratename automatisch generieren
PROFINET-Gerdtename: | turck-then-4rme-4dip-4dxp | ?
Kenvertierter Name: | turck-then--4rmc-4dip-4dxp | B
Gerstenummer: | 1 [+ E
4 Portala Ubersicht |y turck-tben-it_. | &) online & Die.. | @) online & Dia.. | &) Online &bia..

Abb. 26: TIA-Portal - IP-Adresse vergeben
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7.3.5

TA Siemens -

Geratefunktionen konfigurieren

Das TBEN-LL-4RMC-4DXP-4DIP erscheint als modularer Slave mit vier konfigurierten Motor-
Controller-Steckplatzen. Die Steckplatze 0 und Basic sind ebenfalls bereits konfiguriert.

Daruber hinaus sind die freien Steckpldtze Diagnosen und Modulstatus vorhanden.

Steckplatz Bedeutung
0 Hauptmodul tben-ll-4rmc-4dip-4dxp (Defaulthame)
Parametrierung von Funktionen (Protokolldeaktivierung etc.), die das
gesamte Modul betreffen
0 X1 Parametrierung der PROFINET-Funktionen (MRP etc.)
X1P1 Parametrierung der Ethernet-Port-Eigenschaften (Topologie, Verbin-
X1 P2 dungsoptionen, etc.)
DXP Parameter und Diagnosen der DXP-Kandle des Gerats
Motor 1 Motor-Controller-Kanéle, vorkonfiguriert mit Betriebsart Geschwindig-
Motor 2 keit, alternative Konfiguration als Universal
Motor 3
Motor 4
Diagnosen optionales Mappen der Diagnosen in das Prozessabbild des Masters

Modulstatus

optionales Mappen des Modulstatus in das Prozessabbild des Masters

Steckplatze konfigurieren (Beispiel)

>
>
>

Geritesicht = Geratelibersicht wihlen.
Gerat in Abhangigkeit von der Applikation per Drag-und Drop konfigurieren.
Funktion der vier Motor-Controller-Kanale (Motor 1...Motor 4) definieren und die weite-

ren Steckplatze mit passenden Submodulen belegen.

C:\Usersitestplatz\Documents\Automatisierung\TBEN-LL-ARMC\TBEN-LL-4RMC

Frojekt
F (Y B Projektspeichern 2 ¥ = 5 X )& (M3

Bearbeiten  Ansicht  Einfiigen Onli

ne Extras

Werkzeuge
Fﬂl‘ LLI m E E, ;1 Online verbi

Fenster Hilfe

nden ;pq Online-verbindung trennen Eh?

Totally Integrated Automation
' POR

TAL

|; Topologiesicht ||Eg-h Netzsicht ”—[l'f Gerdtesicht | Optionen
Geridteiibersicht =
. |Modul Baugr... |Steckplatz E-Adresse |A-Adres.. Typ Artikel-Mr. v Katalog
v turck-tbendl-4rmc-d4dipd4dp O 0 TBEN-LL-4RMC4DI.. 100018352 [int]
» PFNHO 0 0x1 turck-thendl-drmc-..
@riter [wles  [7] [a
DXF_1 0 DX (V] (V] DxF e
= = — - il Kopfmodul
Geschwindigkeit_1 0 Motor 1 1.6 1.4 Geschwindigkeit e
-
Geschwindigkeit_2 0 Motor 2 7..12 5.8 Geschwindigkeit _[.[l B T retE o
Universal_1 ] Motor 3 13.22 9..20 Universal [ nodul
- ul
Universal_2 0 Motor 4 23.32 21..32 Universal _[.[l 7
iagnosen
Diagnosen_1 o Diagnosen 33..36 Diagnosen [.G Y testat
eraetestatus
Geraetestatus_1 0 Modulstatus 37..38 Geraetestatus

(<]

4 Portalansicht

|§. Eigenschaften

||"_i.‘.lnfo ||ﬂDiagnose |

723 Ubersicht

|5Eu turck-then-__. I | Online & Di.. Iﬂ Online & Di... Iﬂ Online & Di...

Abb. 27: TIA-Portal - Steckplatze des Gerats konfigurieren
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7.3.6  Gerat online mit der Steuerung verbinden

»  Online-Modus starten (Online verbinden).
=  Das Gerat wurde erfolgreich an die Steuerung angebunden.

\Users\testplatz\Documents\Automatisierung\TBEN-LL-4RMC\TBEN-LL-4

Projekt  Bearbeiten Ansicht Einfligen Online Extras Werkzeuge Fenster Hilfe

F (X Projektspeichen © Sh0 M = 3 X ) @ 5[0 G R # onlineverbinden * PORTAL
Gerite |E Topologiesicht uhi'h Netzsicht ”—l]'f Geratesicht ‘ [afa]
= 0] nn - - - : = [ =
=) g% Wernetzen |3 i Verbindungen Verbindur 1 b4 =" o
=
1 10-System: plc-testlab-1513-v2_PROFINET 10-System (100) E 5
~ | ] TBEN-LL4RMC 7
B¢ Meues Gerst hinzufiigen _ 3 z
L Gerdte & Netze plc-testlab-151... turck-tben-ll-4r... ﬂ_"
» y " ~ )
'_m.plc-tesﬂab-1513-vl [CPUTST.. CPU1513-1 PN TBEN-LL-4RMC-... =
IIY Geratekanfiguration Lol 2 |
| online & Diagnose g
» [58 Software Units (=]
> [g P b S
- Programmbausteine [ ] E
B Neuen Baustein hinzufiig.. 'L
& Main [081] [ |2
48 FE1[F81] ] e
@ DB_RDREC[DE1] [ ] & .
@ DB_ViRREC [DB3] ] =
@ FB1_DB [DBZ] [ ] e
b g Systembausteine tE
» [ Technologieobjekse 3
» Externe Quellen 5
b r\',a FLCarnablen [ ] —
» [ig PLCDatentypen
~ [z Beobachtungs-und Forceta...
g ]
~ : Detailansicht
[ <] m 100% - —u— 8 .
EN Eigenschaften |"A..' Info ‘ W Diagnose -

Be. I:I- Ma... I

Be... I. DB... v Verbunden mit

Gb.. [ ce. | pa |

4 Portalansicht

Abb. 28: TIA-Portal — Online-Modus
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7.3.7  Azyklische Daten lesen (RDREC) und schreiben (WRREC)

Das TBEN-LL-4RMC-4DXP-4DIP stellt einige CANopen-Objekte gemaR CANopen-Drives-Profil
(CiA 402 - Drives and motion control device profile, Part 2) als PROFINET-Indizes zur Verfiigung
[ 37]. Der Zugriff auf diese Indizes erfolgt azyklisch tiber die Siemens-Funktionsbaustene
RDREC und WRREC.

HINWEIS
Die azyklischen Dienste, die Gber PROFINET zur Verfligung gestellt werden, sind alle
Read-Only-Indizes.

Azyklisches Lesen Gber RDREC

%DBS
"RDREC_DE_1"
RDREC
Variant
EN END
false — REQ VALID
1680 D BUSY
0 —{INDEX ERROR
0 —{MLEN STATUS
"Data”.IM[0] —|RECORD LENf— O

Abb. 29: Funktionsbaustein RDREC

Variablen Bedeutung

IN

REQ REQ =1, startet die Datenlbertragung

ID Hardware-Kennung des Kanals

INDEX Nummer des zu lesenden Datensatzes (Index)
MLEN maximale Lange der zu lesenden Daten

ouT

VALID Neuer Datensatz wurde gelesen und ist vollstandig
BUSY BUSY = 1: Lesevorgang noch nicht abgeschlossen
ERROR ERROR = 1: Fehler wéhrend des Lesevorgangs
STATUS Fehlercode des Bausteins

LEN Lange der gelesenen Daten

IN/OUT

RECORD Zielspeicherbereich fiir die gelesenen Daten (hier im Beispiel DB10)
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Daten azyklisch lesen (Beispiel)
Index 0x1802 (Motor Manufacturer) des Motors an Steckplatz Motor 3 wird ausgelesen.

Die Hardware-Kennung des Kanals ist 270.

mens - C:\Wsersttestplatz\Documents\Automatisierung\TBEN-LL-4RMC\TBEN-LL-4RMC

Projekt  Bearbeiten Ansicht Einfiigen Online Earas Werkzeuge Fenster  Hilfe Totally Integrated Automation

UF (% B projekespeichem 2 M, =) T X Wy @: 5 [ I B [} ¥ onlineverbinden PORTAL
..icht gruppierte Gerdte » turck-tbenl-4rmc-4dip-4dxp [TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP] - X
Gerate |§ Topologiesicht ”Egh Netzsicht |m1‘ Gerdtesicht LIEE
) = ==
& i Geriteiibersicht S
=
=
= BEN-LLARIC E P [ madul Baugr... |Steckplatz |E-Adresse |A-Adres_. | Typ %
J = ~ : ¥ turck-tbendl-d4rmc-ddip4dxp 0 ] TBEN-LL-4RMC-4... E =
[ N Er e | » PHHO 0 oxi1 turcktbendi-4r... S
,,,,,,,,,,,, oy Gerate & Netze R (B DxF_1 0 DXP 0 0 DXP =z
- [ plc-testlab-1513+2 [CPU 15131 - 5 e 5
Y Gerdtekonfiguration g o Motor 2 |
’% Erilve 2FEguse Geschwindigkeit_3 1] Motor 3 13..18 9..12 Geschwindigkeit ﬂ
» Softws Unit:
E‘g oftware Units ] o Motar 4 g
~ g Programmbausteine = =
# N = o Diagnosen i
euen Baustein hinzufligen n Macdils ta 4
4 Main [0B1] [<] i ] 2
Iy
& Fe1[FR1] |g Eigenschaften ||"_i.‘.|nfo Hﬂ Diagnose ‘
@ DE_RDREC [DE1] ||
# DB_WRREC [DB3] | Allgemein || |0-Variablen || Systemkonstanten ” Texte | =
@ FB1_DB [DB2] [HardwareSystemkonstanten and v | ?
P g Systembausteine Name Typ HW-Kennung Merwendet von Kammentar %"
» [ Technologieobjekte B turcktbendl-4rmec-ddip-4dx.. Hw_Subhodule \c-testlab-‘\SL.. 3
b Externe Quellen =
» [ PLCVariablen ||
» [l FLCDatentypen
~ [ Beobachtungs- und Forcetabeller
< I J
+ | Detailansicht
a

[<]
4 Portalansicht b [ wr @ oe. |Elee. |8 ma. |Slee. | @ oe

Abb. 30: TIA-Portal - HW-Kennung des Kanals

Voraussetzungen

Der Funktionbaustein RDREC wird im Prodjekt verwendet und die dazugehérigen Datenbau-
steine wurden angelegt.
Zum Steuern und Auslesen der Daten wurde eine Beobachtungstabelle angelegt.
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» Variablen ID, Index und MLEN wie folgt steuern:

ents\Automa

ung\TBEN-LL-4RMC\TEEI

4 Portalansicht

verbunden mit p

Projekt Bearbeiten Ansicht Einfigen Online Extras Werkzeuge Fenster  Hilfe Totally Integrated Automation
U5 (N El Prajektspeichen @ X =) 5 X D@ T M E B R F onlineverbinden PORTAL
Gerite ]
£ 2 b 7 & 2 [T g
Name Adresse  Anzeigeforma Beobachtungswert Steuerwert 7 Ko... E
~ (= Beobachtungs-und Forceta... 1 In...

B Neue Beabachtungstabel. 2 | "DE_RDREC".REQ BOOL [0 FALSE FALSE M =
Eeobachtungstabelle_RD.. 3 "DB_RDREC".ID DEZ 270 270 = - ?
Beobachtungstabelle_WR. 4 "DB_RDREC"INDEX Hex [+ 16£0000_1802 [~ =

=5\ Forcetabelle 5 | "DB_RDREC".MLEN DEZ 20 20 [ %
» [ online-sicherungen 6 | "DB_RDREC" Record[0] Zeichen "$00° =
» f‘z Traces 7 “DE_RDREC".Record[1] Zeichen '$00" |
» L3 OPC UA-Kommunikation =g “DB_RDREC" Record[2] Zeichen ‘300" (]
b Gerdte-Proxy-Daten S | "DB_RDREC".Record[3] Zeichen '$9D" g
Programminformationen 10 "DB_RDREC" Record[4] Zeichen ' g'
¢ PLC-Uberwachungen & Mel... 11  "DB_RDREC".Record[S] Zeichen 2 =3
E] PLCMeldetextlisten 12 "DB_RDREC" Record[6] Zeichen ES E
» :E Online-Kartendaten 13 "DB_RDREC".Record[7] Zeichen ‘5!
- '-_f] Lokale Module 14 "DB_RDREC"Record[8] Zeichen ‘o' —
M plc-testlab-151342 [CPU_ 15 "DB_RDRECRecord[s] Zeichen i3 >
~ [ Dezentrale Peripherie 16 "DB_RDREC" Record[14] Zeichen ‘500" %
» [ PROFINETIOSystem (10 [ m | =
: % :;it:iﬂ?:::il:::a |§, Eigenschaften |Ell1fo [%] Diagnose [
» |38 Geratetibergreifende Funktionen Allgemein
z Allgemein [ )
~  Detailansicht « Allgemein

. v
il | ]

Abb. 31: TIA-Portal — Variablen steuern RDREC

»  Variable REQ auf TRUE setzen.

ens - C:\Users\testplatz\Documents\Autom.

ng\TBEN-LL-4RMC\TBEN

Projekt  Bearbeiten Ansicht Einfiigen Online Extras  Werkzeuge Fenster Hilfe T "
L otally Integrated Automation
3F % ] Projektspeichem  Sh M 2 ¥ )@ 5 MG B R § onlineverbinden * PORTAL
o
e gt a om =
= 2 , 7 B : 2
i Name Adresse Anzeigeforma  Beobachtungswert | Steuerwert # Kommentar Variablen-Komme... =
1 Inputs
2 "DE_RDREC".REQ EOOL |Z||:| FALSE FALSE [ x
3 “DB_RDREC".ID DEZ 270 270 > Steuern auf0 Strg+F3 >
5 z
4 *DB_RDREC"INDEX Hex 1620000_1802  16%00{ P} Alle beobachten StrgeT n auf1 A =
- g g - oo #, sofortsteuemn ShiftsF9 o
5 DB_RDREC".MLEN DEZ 20 20 7 Sofort beobachten o - =
[ "DB_RDREC" Record[0] Zeichen '$00° =¥ Zeile einfigen Strg+Eingabe E
7 “DB_RDREC".Record[1] Zeichen '$00° v Zeile hinzufiigen Altslns —
8 *DB_RDREC" Record[2] Zeichen '$00° .b - L]
5 S —= tgn 5% Kommentarzeile einfiigen -
9 DEB_RDREC".Record[3] Zeichen $90 =3
10 "DB_RDREC" Record[4] Zeichen ks ¥ Aussc 3
: =
1 "DB_RDREC" Record[5] Zeichen 2 Kopieren 3
12 "DBE_RDREC".Record[6] Zeichen 4" fugen z
=
13 “DEB_RDREC" Record[7] Zeichen ‘5 ¥ Léschen Entf
14 “DB_RDREC" Record[8] Zeichen ‘0" Umbenennen F2 =
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17 3¢ Querverweisinformationen  Shift+F11 z
(<] [T ]
Erweiterter Modus
[ ETgeTTTETTeT “_i.‘.lnfo 2] Diagnose
Allgemein
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H Name: |*DE_RDREC" REQ
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Abb. 32: TIA-Portal — Lesevorgang starten

" .

Verbunden mit plc-test]
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=  Der Herstellername wird ausgelesen.

Projekt  Bearbeiten  Ansicht  Einfiigen  Online  Exas  Werkzeuge  Fenster  Hibie Totally Integrated Automation
F [ [ Projeke speichern X X D@ 5 MG ®EE S onlinevebinden PORTAL
&l
=
#7527 g
Adresse | Anzeigeforma | Beobachtungswert | Steuenwert Vi Kommentar ‘Variablen-Komme... 2
1 Inputs
2 *DB_RDREC™.REQ BOOL (=] TRUE TRUE M B
3 "DB_RDREC.ID DEZ 270 270 @ I Hwidentifier ?
4 *DB_RDREC™.INDEX Hex 16#0000_1802  16#0000_1802 M 1 indexMsnufacturer E
5 *DB_RDREC™_MLEN DEZ 20 20 (= S
6 *DB_RDREC".Record[0] Zeichen |« | |} E
7 “DB_RDREC".Record[1] Zeichen n' .
8 *DB_RDREC" Record[2] Zeichen 't ()
9 *DE_RDREC" Record|[3] Zeichen ‘et %'}
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11 *DBE_RDREC".Record[5] Zeichen i %
12 *DE_RDREC" Record[6) Zeichen ‘o' 5
13 “DB_RDREC" Record]7] Zeichen T §
14 “DB_RDREC".Record[8] Zeichen s —
15 *DB_RDREC" Record[9] Zeichen '$00' >
16 *DB_RDREC" Record[14] Zeichen '$00" 3
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(<] i ]
‘g Eigenschaften “_i.'.lnfo ﬂ Diagnose
Allgemein
Allgemein A X
|
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Abb. 33: TIA-Portal — Herstellername des Motors an X6 (Motor 3)
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Azyklisches Schreiben Uber WRREC

DB 6
"WRREC_DE"
WRREC
Variant
EN ENO

false == REQ DOME =i f2lze
0 D BUSY —ifalze
0 —|INDEX ERROR —ifalze
RECORD - STATUS 16#0

Abb. 34: Funktionsbaustein WRREC

Variablen Bedeutung

IN

REQ REQ =1, startet die Datenlbertragung

ID Hardware-Kennung des Kanals

INDEX Nummer des zu schreibenden Datensatzes (Index)

MLEN maximale Lange der zu schreibenden Daten

ouT

VALID Neuer Datensatz wurde geschrieben und ist vollstandig

BUSY BUSY = 1: Schreibvorgang noch nicht abgeschlossen

ERROR ERROR = 1: Fehler wahrend des Schreibvorgangs

STATUS Fehlercode des Bausteins

LEN Lange der geschriebenen Daten

IN/OUT

RECORD Zielspeicherbereich fiir die geschriebenen Daten (hier im Beispiel
DB10)
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7.4 Gerat mit Modbus TCP in Betrieb nehmen

74.1  Implementierte Modbus-Funktionen

Die Gerate unterstiitzen die folgenden Funktionen zum Zugriff auf Prozessdaten, Parameter,
Diagnosen und sonstige Dienste:

Function Code

1 Read Coils — mehrere Ausgangs-Bits lesen

2 Read Discrete Inputs — mehrere Eingangs-Bits lesen

3 Read Holding Registers — mehrere Ausgangs-Register lesen

4 Read Input Registers — mehrere Eingangs-Register lesen

5 Write Single Coil - einzelnes Ausgangs-Bit schreiben

6 Write Single Register - einzelnes Ausgangs-Register schreiben

15 Write Multiple Coils -mehrere Ausgangs-Bits schreiben

16 Write Multiple Registers — mehrere Ausgangs-Register schreiben

23 Read/Write Multiple Registers — mehrere Register lesen und schreiben

742  Modbus-Register

Adresse Zugriff Bedeutung
0x0000...0x0TFF read only Prozessdaten der Eingange (Identisch zu Register
0x8000...0x8FFF)
0x0800...0x09FF read/write  Prozessdaten der Ausgange (identisch zu Register
0x9000...0x9FFF)
0x1000...0x100B read only Modul-Kennung
0x100C read only Modul-Status
0x1017 read only Register-Mapping-Revision (muss immer 2 sein, sonst ist
das Register-Mapping nicht kompatibel zur vorliegen-
den Beschreibung)
0x1020 read only Watchdog, aktuelle Zeit [ms]
0x1120 read/write  Watchdog, vordefinierte Zeit [ms] (Default: 500 ms)
0x1130 read/write  Modbus Connection Mode Register
0x1131 read/write Modbus Connection Timeout in s (Default: 0 = nie)
0x113C...0x113D read/write Modbus Parameter Restore (Riicksetzen der Parameter
auf die Defaulteinstellungen)
Ox113E...0x113F read/write Modbus Parameter Save (nichtfllichtiges Speichern der
Parameter)
0x1140 read/write  Protokoll deaktivieren
Deaktiviert explizit das ausgewahlte Ethernet-Protokoll:
Bit 0 = EtherNet/IP deaktivieren
Bit 1 = Modbus TCP deaktivieren
Bit 2 = PROFINET deaktivieren
Bit 15 = Webserver deaktivieren
0x1141 read/write  Aktives Protokoll

Bit 0 = EtherNet/IP aktiv
Bit 1 = Modbus TCP aktiv
Bit 2 = PROFINET aktiv
Bit 15 = Webserver aktiv
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Adresse Zugriff Bedeutung

0x1150 read only LED-Verhalten (PWR) bei Unterspannung an V2
Bit 0:
0=rot
1 =griin blinkend

0x2400 read only V1 in mV: 0 bei Unterspannung

0x2401 read only V2 in mV: 0 bei Unterspannung

0x8000...0x8400 read only Prozessdaten der Eingédnge (identisch zu Register
0x0000...0x01FF)

0x9000...0x9400 read/write  Prozessdaten der Ausgange (identisch zu Register

0x0800...0x09FF)

0xA000...0xA400F read only Diagnosen

0xB000...0xB400 read/write Parameter

Die folgende Tabelle zeigt das Register-Mapping fir die unterschiedlichen Modbus-Adressie-

rungen:
Beschreibung Hex Dezimal 5-Digit Modicon
Eingdnge 0x0000...0x01FF  0...511 40001...40512 400001...400512
Ausgédnge 0x0800...0x09FF  2048...2549 42049...42560 402049...402560
Modul-Kennung 0x1000...0x1006  4096...4102 44097...44103 404097...404103
Modul-Status 0x100C 4108 44109 404109
Watchdog, 0x1020 4128 44129 404129

aktuelle Zeit

Watchdog, 0x1120 4384 44385 404385
vordefinierte Zeit

Modbus Connection Mode 0x1130 4400 44401 404401

Register

Modbus Connection Timeout in's 0x1131 4401 44402 404402

Modbus Parameter Restore 0x113C...0x113D  4412...4413 44413...44414 404413...404414
Modbus Parameter Save Ox113E...Ox113F  4414...4415 44415...44416 404415...404416
Protokoll 0x1140 4416 44417 404417
deaktivieren

Aktives Protokoll 0x1141 4417 44418 404418
LED-Verhalten (PWR) bei 0x1150 4432 44433 404433
V2-Unterspannung

V1inmV 0x2400 9216 49217 409217

V2inmV 0x2401 9217 49218 409218
Prozessdaten 0x8000, 0x8001 32768, 32769 - 432769, 432770
Eingange

Prozessdaten 0x9000, 0x9001 36864, 36865 - 436865, 436866
Ausgange

Diagnosen 0xA000, 0xA001 40960, 40961 - 440961, 440962
Parameter 0xB000, 0xB0O1 45056, 45057 - 445057, 445058
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Register 0x1130: Modbus Connection Mode

Dieses Register beeinflusst das Verhalten der Modbus-Verbindungen.

Bit Bezeichnung Wert Bedeutung
0 MB_OnlyOneWrite 0 Alle Modbus-Verbindungen haben Schreib-
Permission rechte
1 Immer nur eine Modbus-Verbindung kann das

Schreibrecht zugeteilt bekommen. Ein einmal
zugeteiltes Schreibrecht bleibt bis zum Dis-
connect erhalten. Nach dem Disconnect der
schreibberechtigten Connection erhalt die
nachste Connection das Schreibrecht, die
einen Schreibzugriff versucht.

1 MB_lmmediateWrite 0 Beim ersten Schreibzugriff wird fir die ent-
Permission sprechende Modbus-Verbindung das Schrei-
brecht angefordert. Bei einem Misserfolg wird
ein Exception Response mit Exception-Code
0x01 erzeugt. Im Erfolgsfall wird der Schreibzu-
griff ausgefiihrt und das Schreibrecht bleibt
bis zum Ende der Verbindung erhalten.

1 Schon beim Verbindungsaufbau wird fir die
entsprechende Modbus-Verbindung das
Schreibrecht angefordert. Die erste Modbus-
Verbindung erhalt folglich das Schreibrecht, al-
le folgenden gehen leer aus (sofern Bit 0 = 1).

2...15 reserviert - -

Register 0x1131: Modbus-Connection-Time-Out

Dieses Register bestimmt, nach welcher Zeit der Inaktivitdt eine Modbus-Verbindung durch ein
Disconnect beendet wird.

Wertebereich: 0...65535 s
Default: 0 s = nie (Modbus-Verbindung wird nie beendet)
Verhalten der BUS-LED

Wenn Modbus im Falle eines Connection-Time-Out das aktive Protokoll ist und keine weiteren
Modbus-Verbindung bestehen, verhalt sich die BUS-LED wie folgt:

Connection-Time-Out BUS-LED
Zeit abgelaufen blinkt griin
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Register 0x113C und 0x113D: Restore Modbus-Verbindungs-Parameter

Register 0x113C und 0x113D dienen zum Riicksetzen der Parameter-Register 0x1120 und
0x1130 bis 0x113B auf die Default-Einstellungen. Der Dienst stellt die Parameter wieder her, oh-
ne sie zu speichern.

Vorgehen:

»  Register 0x113C mit 0x6C6F beschreiben.

» Innerhalb von 30 Sekunden Register 0x113D mit 0x6164 (,load”) beschreiben, um das
Wiederherstellen der Register auszuldsen. Mit den Funktionen FC16 und FC23 kdnnen
beide Register auch mit einem einzigen Request beschrieben werden.

=  Die Parameter sind auf die Default-Werte zuriickgesetzt.

» Anderungen (iber einen anschlieBenden Save-Dienst speichern.

Register 0x113E und 0x113F: Save Modbus-Verbindungs-Parameter

Register 0x113E und 0x113F dienen zum nichtfliichtigen Speichern der Parameter in den Regis-
tern 0x1120 und 0x1130 bis 0x113B.

Vorgehen:

»  Register 0x113E mit 0x7361 beschreiben.

» Innerhalb von 30 Sekunden Register 0x113F mit 0x7665 (,save”) beschreiben, um das
Speichern der Register auszuldsen. Mit den Funktionen FC16 und FC23 kénnen beide Re-
gister auch mit einem einzigen Request beschrieben werden.

=  Die Parameter sind gespeichert.

743 Datenbreite

Modul Prozesseingabe Prozessausgabe Alignment
TBEN-LL-4RMC-4DXP-4DIP 44 Byte 48 Byte wortweise
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744  Registermapping
Eingangsregister
Prozess-Eingangsdaten [ 102]
Register- |Byte Bit-Nr.
Nr. 7 6 E 4 3 2 k o
Digitale Kandle (Steckplatz X0...X3)
0x0000 |0 DXP7  |DXP6  |DXPs  |Dxp4  |DI3 D2 BE DIo
1 reserviert
Motoransteuerung - Motor 1 (Steckplatz X4)
0x0001 |0 Status Position Motormodus
- FER  [Busy  |TR
0x0002 |1 Error Register
MSERR ‘res. ‘DPSERR ‘COMERR TERR VOLTERR |CURRERR |GERR
2 Status
FAULT_ |FAULT ENABLED |CON res. DIGMOD |VELEXC  |MISDEV
PENDING
3 reserviert
0x0003 |4 Geschwindigkeit
5
0x0004 |6 Position
7
0x0005 |8
9
Motoransteuerung - Motor 2 (Steckplatz X5)
0x0006 |0...9 Belegung analog zu Motor 1 (0x0001...0x0005)
0x000A
Motoransteuerung - Motor 3 (Steckplatz X6)
0x000B |[0...9 Belegung analog zu Motor 1 (0x0001...0x0005)
0x000F
Motoransteuerung - Motor 4 (Steckplatz X7)
0x0010 |0...9 Belegung analog zu Motor 1 (0x0001...0x0005)
0x0014
Sensorversorgung und digitale Kandle (Diagnose)
0x0015 |0 reserviert VAUX1 VAUX1 VAUX1 VAUX1
Pin1X3 |Pin1X2 |Pin1X1 Pin1 X0
(Ké/7) (K4/5) (K2/3) (Ko/1)
1 reserviert
0x0016 |2 ERR_DXP7 |[ERR_DXP6 |[ERR_DXP5 |[ERR_DXP4 |reserviert
3 reserviert
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Ausgangsregister

Prozess-Ausgangsdaten [ 105]

Register- |Byte Bit-Nr.
Nr. 7 6 E 4 3 2 1 0
Digitale Kanale
0x0800 |0 DXP7  |DXP6  |[DXP5  |DXP4 |reserviert
1 reserviert

Motoransteuerung - Motor 1 (Steckplatz X4)

0x0801 |0 Control Motormodus (MOMODE_IO)
Q_STOP |HALT FAULT_ |ENABLE
RST
1 reserviert Positionskontrolle (POSCTRL)
COSP Csl ABS_REL |NSP

0x0802 |2 Geschwindigkeit

3
0x0803 |4 Position

5
0x0804 |6

7
0x0805 (8 Rampenbeschleunigung

9
0x0806 (10 Rampenverzdgerung

11

Motoransteuerung - Motor 2 (Steckplatz X5)

0x0807 (0...11 Belegung analog zu Motor 1 (0x0801...0x0806)

0x080C

Motoransteuerung - Motor 3 (Steckplatz X6)

0x080D |0...11 Belegung analog zu Motor 1 (0x0801...0x0806)

0x0812

Motoransteuerung - Motor 4 (Steckplatz X7)

0x0813 [0...11 Belegung analog zu Motor 1 (0x0801...0x0806)

0x0818
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Diagnoseregister

Diagnosemeldungen [ 111]

Register- |Byte Bit-Nr.
Nr. 7 6 5 4 3 2 1 0
Sensorversorung und digitale Kandle
0xA000 |0 reserviert VAUX1 VAUX1 VAUX1 VAUX1
Pin1X3 |Pin1X2 |Pin1 X1 Pin1 X0
(Ke/7) (K4/5) (K2/3) (Ko/1)
reserviert
0xA001 |0 ERR_DXP7 |[ERR_DXP6 [ERR_DXP5 |ERR_DXP4 |reserviert
1 reserviert
Motoransteuerung - Motor 1 (Steckplatz X4)
0xA002 |0 res. FAULT reserviert MISDEV
1 MSERR res. DPSERR |COMERR |TERR VOLTERR |CURRERR |GERR

Motoransteuerung - Motor 2 (Steckplatz X5)

0xA003

0.1

‘Belegung analog zu Motor 1 (0xA002)

Motoransteuerung - Motor 3 (Steckplatz X6)

0xA004

0.1

‘Belegung analog zu Motor 1 (0xA002)

Motoransteuerung - Motor 4 (Steckplatz X7)

0xA005

0...1

‘Belegung analog zu Motor 1 (0xA002)
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Parameterregister

Parameterbeschreibung [ 86]

Register- |Byte Bit-Nr.
Nr. 7 6 E 4 3 2 1 0
Parameter - DXP-Kanale
0xB0OO |0 DXP7_SRO|DXP6_SRO|DXP5_SRO|DXP4_SRO|reserviert
1 reserviert
0xB0O1 |2 DXP7_ DXP6_ DXP5_ DXP4_ reserviert
EN DO EN DO EN DO EN DO
3 reserviert
0xB002 |4 DXP7_ DXP6_ DXP5_ DXP4_ reserviert
OPO OPO OPO OPO
5 reserviert
Motoransteuerung - Motor 1 (Steckplatz X4)
0xB003 |0 reserviert Motormodus
1 reserviert LOCK_ LOCK_ LOCK_ MOT_
POS RAMP MOMO  |ATT
0xB004 Geschwindigkeit (Digital-Modus)
0xB005 Steuereingange (Digital-Modus)
4 acz Jace  Jacs  Jaca Jacs Jac2 Jaa aco
Logikpegel (Digital-Modus)
5 ILL7 L6 ILLs ILL4 ILL3 L2 LT iLLo
0xB006 |6 Motorfehler Ausgang reserviert
MFO7  |[MFO6  |MFO5  |MFO4
7 reserviert
0xB007 |8...17 reserviert
0xB0OOB
0xB0oOC |18 Rampenbeschleunigung
19
0xBOOD |20 Rampenverzégerung
21
Motoransteuerung - Motor 2 (Steckplatz X5)
0xBOOE Belegung analog zu Motor 1 (0xB000...0xBOOD)
0xB018
Motoransteuerung - Motor 3 (Steckplatz X6)
0xB019 Belegung analog zu Motor 1 (0xB000...0xBOOD)
0xB023
Motoransteuerung - Motor 4 (Steckplatz X7)
0xB024 Belegung analog zu Motor 1 (0xB000...0xBOOD)
0xB02E
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745  Verhalten im Fehlerfall (Watchdog)

Verhalten der Ausgange

Wenn die Modbus-Kommunikation ausfallt, verhalten sich die Ausgange des Geréts in Abhan-
gigkeit von der definierten Zeit fiir den Watchdog (Register 0x1120) wie folgt:

Watchdog Verhalten der Ausgidnge
0ms Ausgdnge behalten im Fehlerfall den Momentanwert bei
>0ms

Ausgdnge gehen im Fehlerfall nach der abgelaufenen Watchdogzeit

(Default = 500 ms) (Einstellung in Register 0x1120) auf 0.

HINWEIS

Das Setzen der Ausgange auf definierte Ersatzwerte ist bei Modbus TCP nicht mog-
lich. Eventuell parametrierte Ersatzwerte werden nicht berlicksichtigt.

Verhalten der BUS-LED

Wenn der Watchdog ausldst, verhalt sich die BUS-LED wie folgt:
Watchdog

ausgelost

BUS-LED
rot

Verhalten des Gerats beim Verlust der Modbus-Kommunikation

Wenn Modbus das aktive Protokoll ist und alle Modbus-Verbindungen geschlossen werden,
schaltet der Watchdog alle Ausgdnge auf ,0”, nachdem die Watchdog-Zeit abgelaufen ist, es sei
denn, in der Zwischenzeit wurde ein anderes Protokoll (PROFINET, EtherNet/IP) aktiviert.
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7.5 Gerat mit EtherNet/IP in Betrieb nehmen

7.5.1  Allgemeine Eigenschaften EtherNet/IP

Eigenschaft

Beschreibung

QuickConnect nein
Device Level Ring (DLR) ja
Anzahl TCP Verbindungen 3
Anzahl CIP Verbindungen 10
Input Assembly Instance 103
Output Assembly Instance 104
Configuration Assembly Instance 106

752  EDS-und Catalog-Dateien

Die EDS- und Catalog-Dateien sind kostenfrei als Download erhaltlich unter www.turck.com.

7.53  Diagnose Uber Prozessdaten

Die Diagnosemeldungen der Kanale werden direkt in die Prozessdaten gemappt [ 102].

Dariiber hinaus zeigt das Status-Wort des Gerats Moduldiagnosen:

Byte 1 (MSB) Byte 0 (LSB)
Bit |Bit |Bit |Bit |Bit Bit Bit |Bit |Bit |Bit |Bit |Bit Bit |Bit |Bit |Bit
15 (14 [13 12 11 109 |8 |7 |6 |5 |a 3 2 1 0
- |FCE |- |CAN |- |- \v1 |- |[v2 |- |- |cAN |- |- ARGEE |DIAG
CcoM COM
ERR WARN
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754  EtherNet/IP-Standardklassen

Assembly Object (0x04)

Das Assembly Object verbindet Attribute mehrerer Objekte und ermdglicht es, gezielt Daten
von einem Objekt zum anderen zu senden, oder gezielt zu empfangen.

Die folgende Beschreibung ist der CIP-Spezifikation, Vol1 Rev. 2.1 der ODVA & ControlNet Inter-
national Ltd. entnommen und wurde an die Turck-Produkte angepasst.

Instanz-Attribute

Attr.-Nr. Attributname Get/Set Typ Wert
Dez. Hex.
3 0x03 Data S ARRAY OF Identifiziert ein bestimmtes
BYTE Produkt eines Geratetyps.
Default: 27247, = 0X6A6F
4 0x04 Size G UINT Anzahl der Bytes in Attri-
but 3:

256 oder variabel

Allgemeine Dienste (Common Services)

Service-Code Klasse Instanz Service-Name
Dez. Hex.
14 OxOE Ja Ja Get_Attribute_Single

Liefert den Inhalt eines angegebenen Attributs zurlck.
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Configuration Assembly (Instanz 106)
Die Module unterstiitzen die Configuration Assembly.
Die Configuration Assembly umfasst:
10 Byte Gerdte-Konfigurationsdaten (EtherNet/IP-spezifisch)
+ 136 Byte (Parameterdaten, gerdteabhdngig)

Die Beschreibung der Parameter finden Sie im Kapitel ,Parametrieren und Konfigurieren”

[ 86].
Byte-Nr. Bit-Nr.
Dez.  |Hex. 7 6 E a 3 2 1 0
Gerate-Konfigurationsdaten
0...8 0x00...0x08 |reserviert
9 0x09 reserviert Eth2 Eth1 QuickConnect

Port-Setup |Port-Setup |(nicht unterstiitzt)

Digitale Kanale
10 0x0A reserviert DXP4_SRO
11 0x0B reserviert DXP5_SRO
12 0x0C reserviert DXP6_SRO
13 0x0D reserviert DXP7_SRO
14 Ox0E reserviert DXP4_EN DO
15 OxOF reserviert DXP5_EN DO
16 0x10 reserviert DXP6_EN DO
17 0x11 reserviert DXP7_EN DO
18 0x12 reserviert DXP4_OPO
19 0x13 reserviert DXP5_OPO
20 0x14 reserviert DXP6_OPO
21 0x15 reserviert DXP7_OPO
Motoransteuerung - Motor 1 (X4)
22 0x16 reserviert Motor Mode
23 0x17 reserviert MOT_ATT
24 0x18 reserviert LOCK_MOMO
25 0x19 reserviert LOCK_RAMP
26 Ox1A reserviert LOCK_POS
27 0x1B reserviert
28 0x1C Geschwindigkeit (Digital-Modus)
29 0x1D
30 Ox1E Rampenbeschleunigung
31 Ox1F
32 0x20 Rampenverzégerung
33 0x21
34 0x22 reserviert Clco
35 0x23 reserviert cc
36 0x24 reserviert clc2
37 0x25 reserviert cic3
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Byte-Nr. Bit-Nr.

Dez.  |Hex. 7 6 5 a 3 2 1 0

38 0x26 reserviert cic4
39 0x27 reserviert (@[e)
40 0x28 reserviert CICé
41 0x29 reserviert cicz
42 0x2A reserviert ILLO
43 0x2B reserviert ILL1
44 0x2C reserviert ILL2
45 0x2D reserviert ILL3
46 0x2E reserviert ILL4
47 Ox2F reserviert ILL5
48 0x30 reserviert ILL6
49 0x31 reserviert ILL7
50 0x32 reserviert MFO4
51 0x33 reserviert MFO5
52 0x34 reserviert MFO6
53 0x35 reserviert MFQO7
Motoransteuerung - Motor 2 (X5)

54...85 ‘Ox36...0x55 ‘Belegung analog zu Motor 1

Motoransteuerung — Motor 3 (X6)

86...117 ‘Ox56...0x75 ‘Belegung analog zu Motor 1

Motoransteuerung - Motor 4(X7)

118... 0x76...0x95 |Belegung analog zu Motor 1

149

Gerate-Konfigurationsdaten

Parametername Wert Bedeutung

ETH x Port Setup 0 Autonegotiation Der Port wird per Autonegotiation einge-
stellt.
1 100BT/FD Feste Einstellung der Kommunikationspara-
meter flr den Ethernet-Port auf:
100BaseT
Vollduplex
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Input-Assembly-Instanz (Instanz 103)

Die Bedeutung der Eingangsdaten finden Sie im Kapitel ,Betreiben” [ 102].

Wort-Nr. |Bit-Nr.
Hex. |Dez. |15 ‘14 ‘13 ‘12 ‘11 ‘10 ‘9 ‘8 ‘7 6 ‘5 ‘4 ‘3 ‘2 ‘1 ‘0
0x00 |0 Status-Wort
res. |FCE |res. |CAN |res. V1 res. |V2 res. CAN [reserviert ARGEE |DIAG
COM COM
ERR WARN
Digitale Kanale
0x01 |1 reserviert DXP |DXP6 |DXP |DXP4 |DI3 DI2 DI1 DIO
7 5
Motoransteuerung - Motor 1 (X4)
0x02 |2 MS |- DPS |COM |T |VOLT [CURR |G |res. F_ER |BUSY|TR Motormodus
ERR ERR |[ERR [ERR|ERR [ERR |ERR
0x03 |3 reserviert FAULT|FAULT|ENA- |[CON |res. DIG VEL MIS
PEN- BLED MOD |EXC |DEV
DING
0x04 |4  |Geschwindigkeit
0x05 |5 Position
0x06 |6
Motoransteuerung - Motor 2 (X5)
0x07 |7... |Belegung analog zu Motor 1
11
0x0B
Motoransteuerung - Motor 3 (X6)
0x0C |12 |Belegung analog zu Motor 1
0x10 |16
Motoransteuerung - Motor 4 (X7)
0x11 |17 |Belegung analog zu Motor 1
0x15 (21
Sensorversorgung und digitale Kandle (Diagnose)
0x16 |22 |reserviert VAUX |VAUX |VAUX |VAUX
1 Pin1 |1 Pin1 |1 Pin1 |1 Pin1
X3 X2 X1 X0
(K6/7) |(K4/5) |(K2/3) |(KO/T)
0x17 {23 |ERR |ERR |ERR |ERR reserviert
DXP |DXP |DXP |DXP
7 6 5 4
62
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Output-Assembly-Instanz (Instanz 104)
Die Bedeutung der Ausgangsdaten finden Sie im Kapitel ,Betreiben” [ 105].

Wort-Nr. Bit-Nr.
15 (14 |13 (12 |11 |10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
Hex. ‘Dez.
Control-Wort
ox00 [0 |
Digitale Kanale
0x01 ‘1 ‘reserviert ‘DO7 ‘DO6 ‘DOS ‘DO4 ‘reserviert
Motoransteuerung - Motor 1 (X4)
0x02 |2 reserviert Control Motormodus
Q_STOP |HALT |FAULT_ |ENABLE|(MOMODE_IO)
RST
0x03 |3 Geschwindigkeit
0x04 4 Position
0x05 |5
0x06 |6 Rampenbeschleuningung
0x07 7 Rampenverzdgerung

Motoransteuerung - Motor 2 (X5)

0x08... |8...13|Belegung analog zu Motor 1
0xD

Motoransteuerung - Motor 3 (X6)

OXOE... |14... |Belegung analog zu Motor 1
0x13 19

Motoransteuerung - Motor 4 (X7)

0x14... |20... |Belegung analog zu Motor 1
0x19 25

Connection Manager Object (0x05)

Dieses Objekt dient zum Handling verbindungsorientierter und verbindungsloser Kommunika-
tion und dariiber hinaus zum Verbindungsaufbau zwischen Subnetzen.

Die folgende Beschreibung ist der CIP-Spezifikation, Vol1 Rev. 2.1 der ODVA & ControlNet Inter-
national Ltd. entnommen und wurde an die Turck-Produkte angepasst.

Allgemeine Dienste (Common Services)

Service-Code Klasse Instanz Bedeutung
Dez. Hex.
84 0x54 Nein Ja FWD_OPEN_CMD
(Offnet eine Verbindung)
78 0x4E Nein Ja FWD_CLOSE_CMD
(Schlief3t eine Verbindung)
82 0x52 Nein Ja UNCONNECTED_SEND_CMD
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64

Identity Object (0x01)

Die folgende Beschreibung ist der CIP-Spezifikation, Vol1 Rev. 2.1 der ODVA & ControlNet Inter-
national Ltd. entnommen und wurde an die Turck-Produkte angepasst.

Instanz-Attribute

Attribut-Nr. Attributname Get/Set Typ Wert
Dez. Hex.
1 0x01 Vendor G UINT Enthalt die Hersteller-ID.
Turck = 0x46
2 0x02 Product G UINT Zeigt den allgemeinen Produkttyp
type an. Communications Adapter 12, =
0x0C
3 0x03 Product G UINT Identifiziert ein bestimmtes Produkt
code eines Geratetyps.
Default: 27247 ., = 0X6A6F
4 0x04 Revision G STRUCT OF:  Angabe der Revision des Gerats, dass
Major USINT durch das Identity Objekt dargestellt
Minor USINT wird.
0x01
0x06
5 0x05 Device G WORD WORD
status
6 0x06 Serial G UDINT Enthélt die letzten 3 Bytes der MAC-
number ID
7 0x07 Product G STRUCT OF:  z.B.: TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP
name USINT
STRING [13]
Device Status
Bit Name Definition
0...1 reserviert Default=0
2 Configured TRUE=1:
Die Applikation im Gerat wurde konfiguriert
(Default-Einstellung).
3 reserviert Default=0
.7 Extended Device Status 0011 = keine I/0-Verbindung hergestellt
0110 = mindestens eine I/0-Verbindung istim
RUN-Modus
0111 = mindestens eine I/0-Verbindung her-
gestellt, alle im IDLE-Modus
Alle anderen Einstellungen = reserviert
8 Minor recoverable fault Behebbarer Fehler, z. B.:
Unterspannung
Force-Mode des DTM aktiv
Diagnose am I/0-Kanal aktiv
9...10 reserviert
11 Diag Sammeldiagnosebit
12...15 reserviert Default=0
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Allgemeine Dienste (Common Services)

Service-Code Klasse Instanz Service-Name
Dez. Hex.
1 0x01 Ja Ja Get_Attribute_All
liefert eine vordefinierte Liste der Objektattribute
5 0x05 Nein Ja Reset
startet den Reset-Dienst flir das Gerat
14 OxOE Ja Ja Get_Attribute_Single
liefert den Inhalt eines angegebenen Attributs zurilick
16 0x10 Nein Nein Set_Attribute_Single

verandert ein einzelnes Attribut
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TCP/IP Interface Object (0xF5)

Die folgende Beschreibung ist der CIP-Spezifikation, Vol1 Rev. 1.1 der ODVA & ControlNet Inter-
national Ltd. entnommen und wurde an die Turck-Produkte angepasst.

Klassen-Attribute

Attribut-Nr. Bezeichnung Get/Set Typ Wert
Dez. Hex.
1 0x01 Revision G UINT 1
2 0x02 Max. object instance G UINT 1
3 0x03 Number of instances G UINT 1
6 0x06 Max. class identifier G UINT 7
7 0x07 Max. instance attribute G UINT 6
Instanz-Attribute
Attribut-Nr. Bezeichnung Get/Set Typ Wert
Dez. Hex.
1 0x01 Status G DWORD Status der Schnittstelle
2 0x02 Configuration G DWORD Interface Capability Flag
capability
3 0x03 Configuration G/S DWORD Interface Control Flag
control
4 0x04 Physical G STRUCT
link object
Path size UINT Anzahl der 16-Bit-Worter:
0x02
Path Padded 0x20, 0xF6, 0x24, 0x01
EPATH
5 0x05 Interface G Structure of:  TCP/IP Network Interface
configuration Configuration
IP address G UDINT aktuelle IP-Adresse
Network mask G UDINT aktuelle Netzwerkmaske
Gateway addr. G UDINT aktuelles Default-Gateway
Name server G UDINT 0 = keine Serveradresse
konfiguriert
Name server 2 G UDINT 0 = keine Serveradresse flir
Server 2 konfiguriert
Domainname G UDINT 0 = kein Domain-Name
konfiguriert
6 0x06 Host name G STRING 0 = kein Host-Name konfi-
guriert
12 0x0C QuickConnect G/S BOOL 0 = deaktivieren

1 = aktivieren
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Allgemeine Dienste (Common Services)

Service-Code Klasse Instanz Bedeutung

Dez. Hex.

1 0x01 Ja Ja Get_Attribute_All

2 0x02 Nein Nein Set_Attribute_All

14 OxOE Ja Ja Get_Attribute_Single
16 0x10 Nein Ja Set_Attribute_Single

Interface-Status

Dieses Status-Attribut zeigt den Status der TCP/IP-Netzwerkschnittstelle an.

Bit Bezeichnung Bedeutung
0...3 Interface Zeigt den Status des Interface-Configuration-Attributs:
Configuration Status 0 = Das Interface-Configuration-Attribut wurde noch

nicht konfiguriert.
1 = Das Interface-Configuration-Attribut enthalt eine
gliltige Konfiguration.
2...15 =reserviert

4...31 reserviert

Configuration Capability

Das Configuration-Capability-Attribut gibt an, inwiefern das Gerat optionale Netzwerk-Konfigu-

rations-Mechanismen unterstitzt.

Bit Bezeichnung Bedeutung Wert

0 BOOTP Client Diese Gerat unterstitzt die Netzwerkkonfigu- 1
ration Gber BOOTP.

1 DNS Client Dieses Gerdt unterstiitzt die Aufschlisselung 0
von Host-Namen mittels DNS-Server-Anfragen.

2 DHCP Client Diese Gerdt unterstiitzt die Netzwerkkonfigu- 1

ration Gber DHCP.

Configuration Control

Das Configuration-Control-Attribut wird zur Steuerung der Netzwerk-Konfiguration verwendet.

Bit Bezeichnung Bedeutung

0...3 Startup-Konfiguration Bestimmt, auf welche Art und Weise das Gerat beim An-
laufen seine Anfangskonfiguration erhalt.
0 = Das Gerat soll die zuvor gespeicherte Schnittstellen-
konfiguration nutzen (zum Beispiel aus dem nicht-fllich-
tigen Speicher, per Hardware-Schalter eingestellt, etc.).
1...3 =reserviert

4 DNS Enable immer 0

5...31 reserviert auf 0 setzen
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Interface Configuration

Dieses Attribut enthalt die erforderlichen Konfigurationsparameter fiir den Betrieb eines TCP/
IP-Gerats.

Um dieses Attribut zu verandern, wie folgt vorgehen:

»  Attribut auslesen.

»  Parameter dndern.
»  Attribut setzen.
e

Das TCP/IP-Interface-Objekt setzt die neue Konfiguration nach Beendigung des Schreib-
Vorgangs. Ist der Wert der Bits der Startup Configuration 0 (Configuration-Control-Attri-
but), wird die neue Konfiguration im nicht-fllichtigen Speicher abgelegt.

Das Gerdt antwortet nicht auf das Set-Kommando, bevor die Werte sicher im nicht-fliichtigen
Speicher abgelegt sind.

Der Versuch, eine der Komponenten des Interface-Configuration-Attributs mit ungiltigen Wer-
ten zu beschreiben, fiihrt zu einem Fehler (Status-Code 0x09), der dann vom Set-Dienst zuriick-
gemeldet wird. Wird die Anfangs-Konfiguration Giber BOOTP oder DHCP vorgegeben, sind die
Komponenten des Attributs alle 0, bis eine Antwort Giber BOOTP oder DHCP kommt. Nach der
Antwort des BOOTP- oder DHCP-Servers zeigt das Attribut die Gbermittelten Werte.

Host Name

Das Attribut enthalt den Namen des Gerdte-Hosts. Es wird verwendet, wenn das Gerat die DH-
CP-DNS Update-Funktionalitat unterstiitzt und so konfiguriert wurde, dass es die Start-Konfigu-
ration vom DHCP-Server erhalt. Dieser Mechanismus erlaubt dem DHCP-Client, seinen Host-Na-
men an die DHCP-Server weiterzuleiten. Der DHCP-Server aktualisiert dann die DNS-Daten fiir
den Client.
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755  Vendor Specific Classes (VSC)

Gateway Class (VSC 100)
Diese Klasse enthlt alle Informationen, die das gesamte Gerat betreffen.

Object Instance 2, Gateway Instance

Attribut-Nr.  Bezeichnung Get/Set Typ Bedeutung

Dez. Hex.

109 0x6D Device-Status G STRUCT Enthalt den Modulstatus.

115  0x73 OnlO connection G/S ENUM  Reaktion bei der Uberschreitung des
timeout USINT  Zeitlimits fiir eine 1/0-Verbindung:

0: SWITCH IO FAULTED (0): Die Kanale
werden auf den Ersatzwert geschaltet.
1: SWITCH IO OFF (1): Die Ausgange
werden auf 0 gesetzt.

2: SWITCH 10 HOLD (2): Keine weiteren
Anderungen an 1/0-Daten. Die Ausgan-
ge werden gehalten.

138  Ox8A GW Status- G/S DWORD Aktiviert oder deaktiviert das Einblen-
Register den des Status-Worts in die Eingangsda-
ten des Gerats.
139 0x8B GW Control- G/S DWORD Aktiviert oder deaktiviert das Einblen-
Register den des Control-Worts in die Ausgangs-

daten des Gerats.

140  0x8C Disable Protocols  G/S UINT Deaktivierung des verwendeten Ether-
net-Protokolls

Bit 0: Deaktiviert EtherNet/IP (kann Gber
die EtherNet/IP-Schnittstelle nicht deak-
tiviert werden)

Bit 1: Deaktiviert Modbus TCP
Bit 2: Deaktiviert PROFINET
Bit 15: Deaktiviert den Webserver
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70

Class 190 (OxBE) — Motor 1...4

Diese Klasse enthélt eine Instanz pro Kanal flir die Motoransteuerung ,Motor 1...4” (Steckplatz
X4...X7).

Attr. Bedeutung Get/Set Type Beschreibung

Dez. Hex.

1 0x01 Motor 1 - Operation mode G/S USINT  0:No change

1: Position mode

2: reserviert

3: Velocity
4:reserviert
5: reserviert
6: Homing
2 0x02 Motor 1 - Motor attached G/S USINT  0:nein
1:ja
3 0x03 Motor 1 - Lock Motor Mode G/S USINT  0:nein
1:ja
4 0x04 Motor 1 - Lock Ramp G/S USINT  0:nein
1:ja
5 0x05 Motor 1 - Lock Position G/S USINT  0:nein
1:ja
6 0x06 Motor 1 - Velocity for digital G/S UINT
mode [mm/s]
7 0x07 Motor 1 - Ramp Acceleration [mm/ G/S UINT
sl
8 0x08 !\élotor 1 - Ramp Deceleration [mm/ G/S UINT
s°]
9 0x09 Motor 1 - Control input Ch0 G/S USINT  0:nicht zugewiesen
1:zugewiesen
10 0x0A Motor 1 - Control input Ch1 G/S USINT  0: nicht zugewiesen
1:zugewiesen
11 0x0B Motor 1 - Control input Ch2 G/S USINT  0: nicht zugewiesen
1:zugewiesen
12 0x0C Motor 1 - Control input Ch3 G/S USINT  0:nicht zugewiesen
1: zugewiesen
13 0x0D Motor 1 - Control input Ch4 G/S USINT  0:nicht zugewiesen
1: zugewiesen
14 0xOE Motor 1 - Control input Ch5 G/S USINT  0: nicht zugewiesen
1:zugewiesen
15 O0xOF Motor 1 - Control input Ché G/S USINT  0: nicht zugewiesen
1:zugewiesen
16 0x10 Motor 1 - Control input Ch7 G/S USINT  0: nicht zugewiesen
1:zugewiesen
17 0x11 Motor 1 - Input logic level ChO G/S USINT  0: Low-Pegel
1: High-Pegel
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Attr. Bedeutung Get/Set Type Beschreibung
Dez. Hex.
18 0x12 Motor 1 - Input logic level Ch1 G/S USINT : Low-Pegel
: High-Pegel
19 0x13 Motor 1 - Input logic level Ch2 G/S USINT : Low-Pegel
: High-Pegel
20 0x14 Motor 1 - Input logic level Ch3 G/S USINT : Low-Pegel
: High-Pegel
21 0x15 Motor 1 - Input logic level Ch4 G/S USINT : Low-Pegel
: High-Pegel
22 0x16 Motor 1 - Input logic level Ch5 G/S USINT : Low-Pegel
: High-Pegel
23 0x17 Motor 1 - Input logic level Ch6 G/S USINT : Low-Pegel
: High-Pegel
24 0x18 Motor 1 - Input logic level Ch7 G/S USINT : Low-Pegel
: High-Pegel

25 0x19 Motor 1 - Motor Fault Output Ch4 G/S USINT : nicht zugewiesen

:zugewiesen

26 OxTA Motor 1 - Motor Fault Output Ch5 G/S USINT : nicht zugewiesen

:zugewiesen

27 0x1B Motor 1 - Motor Fault Output Ch6  G/S USINT : nicht zugewiesen

:zugewiesen

28 0x1C Motor 1 - Motor Fault Output Ch7  G/S USINT : nicht zugewiesen

- o|=|lO|=|IO|=|O|l=O|O|O|=|O||O||O|O|O|mO|m|O|l=|O|m|O||O|=|O|—=|O|—=|0O

:zugewiesen
29 0x1D Motor 1 - Missing device G USINT -
: aktiv
30 Ox1E Motor 1 - Fault G USINT -
: aktiv
31 Ox1F Motor 1 - Generic error G USINT -
: aktiv
32 0x20 Motor 1 - Current error G USINT -
: aktiv
33 0x21 Motor 1 - Voltage error G USINT -
: aktiv
34 0x22 Motor 1 - Temperature error G USINT -
s aktiv
35 0x23 Motor 1 - Communication error G USINT -
: aktiv
36 0x24 Motor 1 - Device profile specific G USINT -
error : aktiv
37 0x25 Motor 1 - Manufacturer specific G USINT -
error : aktiv
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Attr. Bedeutung Get/Set Type Beschreibung

Dez. Hex.

38 0x26 Motor 1 - Motor mode G USINT  0:No change
1: Position mode
2:reserviert
3: Velocity
4:reserviert
5:reserviert
6: Homing

39 0x27 Motor 1 - Target reached G USINT  0:nicht aktiv
1: aktiv

40 0x28 Motor 1 - Busy G USINT  0: nicht aktiv
1: aktiv

41 0x29 Motor 1 - Following error G USINT  0: nicht aktiv
1: aktiv

42 0x2A Motor 1 - Generic error G USINT  0:-

1: aktiv

43 0x2B Motor 1 - Current error G USINT  0:-

1: aktiv

44 0x2C Motor 1 - Voltage error G USINT  0:-

1: aktiv

45 0x2D Motor 1 - Temperature error G USINT  0:-

1: aktiv

46 0x2E Motor 1 - Communication error G USINT  0:-

1: aktiv

47 0x2F Motor 1 - Device profile specific G USINT  0:-

error 1: aktiv

48 0x30 Motor 1 - Manufacturer specific G USINT  0:-

error 1: aktiv

49 0x31 Motor 1 - Missing device G USINT  0:nicht aktiv
1: aktiv

50 0x32 Motor 1 - Velocity out of valid G USINT  0: nicht aktiv

range 1: aktiv

51 0x33 Motor 1 - Digital mode G USINT  0: nicht aktiv
1: aktiv

52 0x34 Motor 1 - Connected G USINT  0:nein
1:ja

53 0x35 Motor 1 - Enabled G USINT  0:nein
1:ja

54 0x36 Motor 1 - Fault G USINT  0:nicht aktiv
1: aktiv

55 0x37 Motor 1 - Fault is pending G USINT  0:nicht aktiv
1: aktiv

56 0x38 Motor 1 - Velocity [mm/s] G UINT

72 Hans Turck GmbH & Co. KG | T +49 208 4952-0 | F +49 208 4952-264 | more@turck.com | www.turck.com



Attr. Bedeutung Get/Set Type Beschreibung
Dez. Hex.

57 0x39 Motor 1 - Position [mm] G UDINT

58 0x3A Motor 1 - Motor mode G USINT No change

Position mode

reserviert

Velocity

:reserviert

0:
1:
2:
3:
4
5:reserviert
6
0
1
0
1
0
1

:Homing
59 0x3B Motor 1 - Enable G USINT :nein
:ja
60 0x3C Motor 1 - Fault reset G USINT :nein
‘ja
61 0x3D Motor 1 - Halt G USINT : nicht aktiv
: aktiv
62 0x3E Motor 1 - Velocity [mm/s] G UINT
63 0x3F Motor 1 - Quick Stop G USINT  0: nicht aktiv
1: aktiv
64 0x40 Motor 1 - Position [mm] G UDINT
65 0x41 Motor 1 - New setpoint G USINT  0: nicht aktiv
1: aktiv
66 0x42 Motor 1 - Ramp Acceleration G UINT
[mm/s?]
67 0x43 Motor 1 - Positioning mode G USINT  0:absolute
1: relative
68 0x44 Motor 1 - Ramp Deceleration G UINT
[mm/s?]
69 0x45 Motor 1 - Change set G USINT  0:nicht aktiv
immediately 1: aktiv
70 0x46 Motor 1 - Change on setpoint G USINT  0:nicht aktiv
1: aktiv
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74

Class 191 (OxBF) — DXP

Diese Klasse enthalt Daten und Parameter fiir die digitalen Kanale des Gerats.

Attr.-Nr. Bezeichnung Get/ Typ Bedeutung
Set
Dez. Hex.
Parameter
1 0x01 DXP 4 — Manueller Reset n. G/S  USINT  0:nein
Uberstrom 1:ja
2 0x02 DXP 5 — Manueller Reset n. G/S  USINT  0:nein
Uberstrom 1:ja
3 0x03 I?XP 6 — Manueller Reset n. G/S  USINT  0:nein
Uberstrom 1:ja
4 0x04 DXP 7 - Manueller Reset n. G/S USINT  0:nein
Uberstrom 1:ja
5 0x05 DXP 4 — Ausgang aktivieren G/S USINT  0:nein
1:ja
6 0x06 DXP 5 — Ausgang aktivieren G/S USINT  0:nein
1:ja
7 0x07 DXP 6 — Ausgang aktivieren G/S USINT  0:nein
1:ja
8 0x08 DXP 7- Ausgang aktivieren G/S  USINT  0:nein
1:ja
9 0x09 DXP 4 — Ausgang permanentein  G/S  USINT  0:nein
1:ja
10 O0x0A DXP 5 - Ausgang permanentein  G/S USINT  0:nein
1:ja
11 0x0B DXP 6 — Ausgang permanentein  G/S USINT  0:nein
1:ja
12 0x0C DXP 7- Ausgang permanentein  G/S USINT  0:nein
1:ja
13 0x0D DXP - Uberstrom VAUX1Pin1 X0 G USINT  0:-
(Ko/1) 1: aktiv
14 OxOE DXP - Uberstrom VAUX1 Pin1 X1 G USINT  0:-
(K2/3) 1: aktiv
15 OxOF DXP - Uberstrom VAUX1Pin1 X2 G USINT  0:-
(K4/5) 1: aktiv
16 0x10 DXP - Uberstrom VAUX1Pin1 X3 G USINT  0:-
(K6/7) 1: aktiv
17 0x11 DXP 4 - Uberstrom Ausgang G USINT  0:-
1: aktiv
18 0x12 DXP 5 - Uberstrom Ausgang G USINT  O:-
1: aktiv
19  0x13 DXP 6- Uberstrom Ausgang G USINT  0:-
1: aktiv
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Attr.-Nr.

Dez. Hex.
20 0x14

Bezeichnung

DXP 7 - Uberstrom Ausgang

Get/
Set

G

Typ

USINT

Bedeutung

0:-

1: aktiv

21 0x15

DXP - Eingangswert

BYTE

Bit 0: Eingangswert DIO
Bit 1: Eingangswert DI1
Bit 2: Eingangswert DI2
Bit 3: Eingangswert DI3
Bit 0: Eingangswert D14
Bit 1: Eingangswert DI5
Bit 2: Eingangswert DI6
Bit 3: Eingangswert DI7

22 0x16

DXP - Ausgangswert

BYTE

Bit 0: Ausgangswert
DXP4
Bit 1: Ausgangswert
DXP5
Bit 2: Ausgangswert
DXP6
Bit 3: Ausgangswert
DXP7
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76.1

76

Gerat an eine Rockwell-Steuerung mit EtherNet/IP anbinden

Verwendete Hardware
In diesem Beispiel werden die folgenden Hardware-Komponenten verwendet:

Rockwell-Steuerung ControlLogix 1756-L72, Logix 5572
Rockwell Scanner 1756-EN2TR
Blockmodul TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP

Verwendete Software
In diesem Beispiel wird die folgende Software verwendet:

Rockwell RS Logix
EDS-Datei ,TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP.eds” als Teil der Datei ,TBEN-L_ETHERNETIP.zip” (kos-
tenfrei als Download erhaltlich unter www.turck.com)

Voraussetzungen

Ein neues Projekt ist in einer Instanz der Programmiersoftware RSLogix/Studio5000 ange-
legt.
Die Steuerung und der Scanner wurden dem Projekt hinzugefiigt.

EDS-Datei installieren
» EDS-Wizard iiber Tools = Hardware Installation Tool aufrufen.

@ Logix Designer - TBEN_LL in Test_RS5KS_AB_L30ERMS_TBEN_LL_4RMC_vDO1.ACD [1756-L72 32.11]*
FILE EDIT WIEW SEARCH LOGIC COMMUMNICATIONS | TOOLS | WINDOW  HELP
A T Options... 4
= i ]
= RUN X : Security
5 0K I Path: AB_ETHIP-11192.168.1.2 ¢ Documentation Languages...
i I Enengy Storage
L myo Offline F. MoForces Import b
Logical Organizer Export »
al o5 =

— @ EDS Hardware Installation Tool

4 Legical Model TBEM_LL
4 4 MainProgram Motion b
4 Logic and Tags Monitor Equipment Phases
<} Parameters and Local Tags
MainRoutine Plug-In Manager...

b L SafetyProgram Custom Tools...
Type Ladder Diagrarm (Main] B contralFLASH
——— #  ControlFLASH Plus
Program MainProgram
Mumber of Rungs 0
£
Controller Organizer v I
=l B=

Abb. 35: Studio 5000 - Hardware Installation Tool aufrufen

Hans Turck GmbH & Co. KG | T +49 208 4952-0 | F +49 208 4952-264 | more@turck.com | www.turck.com


http:%5C%5Cwww.turck.com

»  Den Anweisungen im Wizard folgen, um die EDS-Datei zu installieren.

Rockwell Automation's EDS Wizard hed

Options i
What task do you want to complete? ( '

" Unregister a device
ﬁ This option will remove a device that has been registered by an EDS file from
our database.

gister an EDS file(s).
s option will add a device(s) to our

A=t b

" Create an EDS5 file.
This option creates a new EDS file that allows our software to recognize your
device.

Ep O

< Zunick | Weiter = | Abbrechen

Abb. 36: Studio 5000 - EDS Wizard

=  Das Gerat wird als Communications Adapter registriert und kann spater im Projekt als
Slave zum Projekt hinzugefligt werden.

Rockwell Automation's EDS Wizard *
Change Graphic Image i
You can change the graphic image that is associated with a device. f 3
Product Types

Change icon... E‘@ Communications Adapter
TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP
TR

< Zunick | Weiter = | Abbrechen

Abb. 37: Studio 5000 - Gerat als Communications Adapter registrieren
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78

Gerdt zum Projekt hinzuflgen

» Im Projektbaum Kontextmeni per Rechstklick auf den Eintrag des Scanners 6ffnen und

New Module anklicken.

Controller Organizer * 3 X

4 | Controller TBEN_LL
<7 Controller Tags
1 Controller Fault Handler
1 Power-Up Handler
4 ] Tasks
4 £ MainTask
P L MainProgram
4 () SafetyTask
b L SafetyProgram
] Unscheduled
4 | Motion Groups
1 Ungrouped Axes
b1 Assets
e Logical Model
4 ] 1/0 Cenfiguration
4 B3 1756 Backplane, 1756-A17
[ [0] 1756-L72 TBEN_LL
756-EN2T WE B New Module...

#% Ethemet Discover Modules...
¥ Cut Strg+X
[l copy Strg+C
Gl Paste Strg=V
Delete Entf
Cross Reference Strg=E

Launch RSNetWonc
Audit Network

Export Module...

Include in Tracking Group

Properties Alt+Eingabe

Print L4

Abb. 38: Studio 5000 — Gerat zum Projekt hinzufligen
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»  TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP auswédhlen und zum Projekt hinzufiigen.

- TBEN_LL in TBEN_LL_4RMC.ACD [17

@ Logix D

i FILE EDIT VIEW SEARCH LOGIC COMMUNICATIONS TOOLS WINDOW HELP

m

3211

bW e Xda B A A A el
I RUN . ”
= oK | Path: AB ETHIP-1\192.168. 1. 22\Compactfus\0 I e ) O O O e 1) S B
I Energy Storage
 mo Offlind 3€lect Module Type ]l
Logical Organizer
Catalog  Module Discovery Favorites
a °=
=l [CogicaliNiodeRIBE N |l£ﬁ:‘fr56.smﬁ Text for Mocl Clear Filters Show Filters ¥
B L MainProgram
b L SafetyProgram
Catalog Number Description endor Category ~
Controller Organizer 0001_0073_010D 48MS-SN1PF1-M2 Rockwell Automation/Allen-Bradley  Rockwell Automation Miscellaneo..
== 0001_0073_010E 48MS-SN1PF2-M2 Rockwell Automation/Allen-Bradley  Rockwell Automation Miscellaneo..
& s 0005_007B_0030 SP&00 Rockwell Automation/Reliance E...  DPlto EtherMNet/IP
4 Controller TBEN_LL 0005_0078_0038 SP6&00 ER 400V Rockwell Automation/Reliance E...  DP1to EtherMNet/IP
<7 Controller Tags 0005_0078_0039 SPE00 ER 200V Rockwell Automation/Reliance E...  DPlto EtherMet/IP
Controller Fault H 0005_007B_003A 5SP600 ER 600V Rockwell Atomation/Reliance E...  DPlto EtherMet/IP
Power-Up Handlef 0005_007B_0060 Liguiflo 2.0 Rockwell Automation/Reliance E...  DPlto EtherMNet/IP
4 Tasks 0005_007F_0027 MDED Rockwell Automation/Reliance E...  MDlto EtherNet/IP
4 2 MainTask 0005_007F_0028 MDE5 Rockwell Automation./Reliance E..  MDlto EtherNet/IP
‘ID L, MainProgram 100000836 TBEN-L5-4RFID-8DXP TURCK Communications Adapter
4 @ SafetyTask 100002462 TBEN-L4-4RFID-8DXP TURCK Communications Adapter
b SafetyP 100002463 TBEN-LL-4RFID-8DXP TURCK Communications Adapter
u!j :?'I'Zg'am 100003910 TEEN-LL8IOL TURCK Communications Adapter
_mc eaule 100004733 NQ-MPAL Keyence Corporation Communications Adapter
4 Motion Groups 100004784 NQ-EP4L Keyence Comaration Communications Adapter
Ungrouped Axes 100006468 TEEN-S1-4DXP TURCK Communications Adapter
b Assets 100018352 TBEN-LL-4RMC-4DIP4DXP TURCK Communications Adapier |
¥ Logical Model TR O eTateT Ll
4 =/1/0 Configuration 1305-ACDrive-EN1 AC Drive via 1203-EN1 Rockwell Automation/Alen-Bradley  Drive
4 B39 1756 Backplane, 1] 12RF-IMP A TNrivm-F N1 A Miives wia 12N2-FN1 Roclewell & tamatinn /Allen-Fradley  Nrive &7
02 [0] 1756-L72 T < >
4 ) [1]1756-EN2T] .
&5 Ethernet 626 of 626 Module Types Found o to Favontes
[[] Clese on Create Close Help

Communication Software: R5Linx Classic

Abb. 39: Studio 5000 - Gerdt auswahlen

» Im Fenster New Module = General Gerdtenamen und IP-Adresse des Gerits eingeben.

B New Module x
;- General” General
Connection
Mode Info Type: 100018352 TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXF
i+ Intemet Protocol
i Port Corfiguration Vendor: TURCK
Parent: Scanner
Name: TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP | Ethemet Address
Descrigtion: () Private Network: 152.168.1. g
(@) |P Address: 192 . 168 . 145 . 90
(O Host Name:
Module Defintion
Revision: 2.007
Blectronic Keying: Compatible Module
Connections Exclusive Owner
Change ...
Status: Creating Cancel Help

Abb. 40: Studio 5000 - New Module, Name und IP-Adresse einstellen
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»  Optional: Verbindung einstellen.

B New Module X
General* Connection
Connection®
Module Info
Intemet Protocol
Port Corfiguration " Requested Packet Interval (RPI) | Connection over out T
ame (ms) EtherNetP nput Trigger
Exclusive Owner =[1.0-32000 Unicast | Cyclic ™
[ tnhibit Module
[ Major Fault ©n Controller If Connection Fails While in Run Mode
Module Fault
Status: Creating Cancel Help
Abb. 41: Studio 5000 - New Module, Verbindungsparameter
=  Das Gerat erscheint als Ethernet-Slave im Projektbaum.
& Logix Designer - TBEN_LL in TBEN_LL_4RMC.ACD [1756-L72 32,11]* - g x
i FIE EDIT VIEW SEARCH LOGIC COMMUNICATIONS TOOLS WINDOW HELP
- [ maalmlobsiGEGE
= RUN . o :
0K I Path: AB_ETHIP-11192. 168. 1. 22\CompactBus\0 & & 0 AF 4+ A Auy AL
=1 Energy Storage Offline F. NoForces P No Edits i | Redundancy “Favorites” AddOn Safety Alarms BR  TmerCounter InpubOuiput Compare Compute/Math Mo

i mijo

T ot e s sz

& Controller Tags
Controller Fault Handler
Power-Up Handler

4 Tasks
4 £% MainTask

;- General General
4 Logical Model TBEN_LL Conmection
b 1 MainProgram " Module Info
b & SafetyProgram " Intemet Protocol Type 100018352 TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP
i Port Configuration Vendor: TURCK
Controller Organizer v I x Parent: Scanner
Name: TBEN_LL_4RMC_4DIP DOP ‘ Ethemet Address
4 = Controller TBEN_LL P O Private Network

@) |P Address:

(O Host Name:

b L MainProgram

4 () SafetyTask Madule Definition

b L SafetyProgram Revision:
Unscheduled Blectronic Keying:
4 Motion Groups
Ungrouped Axes Connections
b Assets

M, Logical Model
Pl 170 Configuration
4 B3 1736 Backplane, 1736-A17
[ [0] 1756-L72 TBEN_LL
4 ﬂ [1] 1756-EN2TR Scanner

2007
Compatible Module

Exclusive Owner

Change ...

152.168.1 -

192 168 . 145 . 30

4 &5 Ethernet Status: Offine Cancel Appl Help
uns 100018352 TBEN_LL_4RMC_4DIP_DOP
f) 1756-EN2TR Scanner
< >
Errors * I X

Abb. 42: Studio 5000 - Gerat im Projektbaum
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7.6.3  Gerdt parametrieren

»  Controller Tags des Gerats 6ffnen.

»  Gerat Uber die Controller Tags fur die Konfiguration TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DXP:C und
die Prozessausgangsdaten TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DXP:O konfigurieren. Das Kapitel ,Pa-
rametrieren und Konfigurieren” enthalt Beispiele fiir das Konfigurieren des Gerats
[ 91].

@ Logix Designer - TBEN_LL in TBEN_LL 4RMC.ACD [1756-L72 32.11]* - o x

FILE EDIT VIEW SEARCH LOGIC COMMUNICATIONS JOOLS WINDOW HELP

bew & xoa T e s EmCbiic G

= RUN
= 0K N I © Path: AB_ETHIP-2\192.168. 145, 241)Backplane\0 h o= A AF 4 A AU AL
EE:‘ Srrage f. NoForces }. NoEdits | Redundancy z “Favorites AddOn Safely Alarms Bt TmerCounter IpuOutput Compare ComputefMath  Movellogical FileMisc.

Scope: | BTBEN_LL v show [ 70 M3
4 Logical Model TBEN_LL —
b L, MoinProgrom Name gla Value  # Force Mask + Style DataType  Description
4 TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:C a [ _0030:1000..

TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:C.Quick_Connect. 0
TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:C.Eth_1_Custom_Setup_0 Decimal BOOL
TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:C.Eth_2_Custom_Setup_0 Decimal BOOL

-4

0 Decimal BOOL

0

0
TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:C.DXP_4 Manual_output_reset after_overcur 0 Decimal SINT

0

0

0

TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:C.DXP_5_Manual_output_reset after_overcur Decimal SINT
TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:C.DXP_6_Manual_output_reset_after_overcur Decimal SINT
TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:C.DXP_7_Manual_output_reset_after_overcur Decimal SINT
TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:C.DXP_4 Activate_output 1 Decimal SINT
TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:C.DXP_5_Activate_output 1 Decimal SINT
TBEN_LL_4RIMC_4DIP_4DOP:C.DXP_§_Activate_output 1 Decimal SINT

TBEMN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:C.DXP_7_Activate_cutput

Decimal SINT

v v v v v v w w v w v v

TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:C.DXP_4 Output Permanently On 0 Decimal  SINT
- TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:C.DXP_S_Output_Permanently_On 0 Decimal  SINT
TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:C.DXP_§_Output_Permanently_On 0 Decimal  SINT
ntroller Organizer 2B 8 TBEN_LL_RMC_4DIP_4DOP:C.DXP_7_Output_Permanently_On 0 Decimal SINT
4 TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:C.Motor_1_Operation_mode 3 Decimal  SINT
& Controller Tags ~ TBEN_LL_ARMC_4DIP_4DOP.C.Motor_1_Operation_mode.0 1 Decimal BOOL
Controller Fault Handler
Pawer-Up Handler TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:C.Motor_1_Operation_mode.1 1 Decimal  BOOL
Tacks TBEN_LL 4RMC_4DIP_4DOP:C.Motor 1 Operation_mode.2 0 Decimal  BOOL
4 5 MainTask TBEN_LL 4RMC_4DIP_4DOP:CMotor 1 Operation_mode.3 0 Decimal  BOOL
b L MainProgram
TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:C.Motor_1_Operation_mode.4 0 Decimal  BOOL
Unscheduled
Motion Groups TEEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:C.Motor_1_Operation_mode.5 0 Decimal  BOOL
Ungrouped Axes TBEN_LL 4RMC_4DIP 4DOP:C.Motor 1 Operation_mode.6 0 Decimal  BOOL
Assets TBEN_LL 4RMC 4DIP_4DOP:C.Mator 1 Operation_mode.7 0 Decirmal BOOL
k. Logical Model
10 Configuration b TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:C.Motor_1_Motor_attached [l il Decimal SINT
4 €39 1756 Backplane, 1756-A7 » TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:C. Motor_1_Lock_Motor_Mede 0 Decimal  SINT
[ [0]1756-L72 TBEN_LL b TBEN_LL 4RMC 4DIP_4DOP:C.Motor 1 Lock Ramp 0 Decimal SINT
756-
4 B 1211756-EN2TR Scanner » TBEN_LL 4RMC_4DIP_4DOP:C.Motor 1 Lock Position 0 Decimal SINT
4 F5 Ethernet
100012352 TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP » TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:C.Motor_1_Velocity_for_digital_mode_mm_s 0 Decimal  INT
1756-EN2TR Scanner 4 [+ Monitor Tags £ Edit Tags / < 5

Errars

Communication Software: R5Linx Classic

Abb. 43: Studio 5000 — Controller Tags (Parameter)
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In Betrieb nehmen

Gerdt an eine Rockwell-Steuerung mit EtherNet/IP anbinden

FILE EDIT VIEW SEARCH

LOGIC  COMMUNICATIONS

@ Logix Designer - TBEN_LL in TBEN_LL_4RMC.ACD [1756-L72 32.11]*

TOOLS  WINDOW  HELP

e W Em ¥l | \,l(-p.)‘19 e B W
I RUN N . .
oK I Path: AB_ETHIP-21192. 168. 145.241\Backplane\0 * &= B 4 4F 4+ A oy 4>

ﬁ_ Forces F_ Mo Edits ﬂv Redundancy "Favorites  Add-On Safety Alarms Bt Timer/Counter Input’Output Compare  Compute/Math
Logical Organice T Tags - TBEN L - I

4 Logical Model TEBEN_LL
b L MainProgram

<

Controller Organizer

« . Controller TREN_LL
<7 Controller Tags
Controller Fault Handler
Power-Up Handler
i Tasks
4 £% MainTask
b L MainProgram
Unscheduled
g Motion Groups
Ungrouped Axes
g Assets
The Logical Model
d 1/0 Configuration
4 B3 1756 Backplane, 1756-A7
[E0 [0] 1756-L72 TBEN_LL
4 ﬂ [2] 1756-EM2TR. Scanner
4 Zx Ethemet

Scope. [ [TBENLLL | Show: [l Tags [ ~|
Name =5|~ Force Mask® Style Data Type Description
4 TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:0 Forced _0030:1000183... E‘"
4 TBEN_LL 4RMC_4DIP_4DOP:0.Data {..} Decimal SINT[52] E“l
b TBEM_LL 4RMC_4DIP_4DOP:0.Data[0] Decimal SINT E]
b TBEM_LL_4RMC_4DIP_4DOP:0.Data[1] Decimal SINT
b TBEM_LL_4RMC_4DIP_4DOP:0.Data[2] Decimal SINT Basic
b TBEM_LL 4RMC_4DIP_4DOP:0.Data[3] Decimal SINT Basic
4 TBEM_LL_4RMC_4DIP_4DOP:0.Data[4] 2#..1_.... Decimal SINT Motor 1, byte 0
TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:0.Data[4].0 Decimal BOOL Moter 1, byte 1 - Motor mode, bit 0
TEBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:0.Datal4].1 Decimal BOOL Moter 1, byte 1 - Motor mede, bit 1
TBEM_LL_4RMC_4DIP_4DOP:0.Datal4].2 Decimal BOOL Motor 1, byte 1 - Motor mede, bit 2
TBEW_LL_4RMC_4DIP_4DOP:0.Data[4].3 Decimal BOOL Moter 1, byte 1 - Motor mode, bit 3
TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:0.Data[4].4 [ fl] Decimal BOOL Enable
> TEEN_LL_4RMC_4ADIP_4D0OP:0.Datal4].5 Decimal BOOL Fault reset
TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:0.Datal4].6 Decimal BOOL Stop
al TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:0.Data[4].7 Decimal BOOL Quick stop
4 TBEM_LL_4RMC_4DIP_4DOP:0.Data[3] Decimal SINT Moterl, byte 1
2 TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:0.Data[5].0 Decimal BOOL Motorl, byte 1
TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:0.Data(5].1 Decimal BOOL Motorl, byte 1
TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:0.Data[5].2 Decimal BOOL Motorl, byte 1
TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:0.Data[5].3 Decimal BOOL Motorl, byte 1
TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:0.Data[5].4 Decimal BOOL Motorl, byte 1
TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:0.Data[5].5 Decimal BOOL Motorl, byte 1
TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:0.Data[5].6 Decimal BOOL Motorl, byte 1
TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:0.Data[5].7 Decimal BOOL Motorl, byte 1
b TBEM_LL 4RMC_4DIP_4DOP:0.Data[6] 16203 Hex SINT Velocity, byte 0
b TBEM_LL 4RMC_4DIP_4DOP:0.Data[7] 16%el Hex SINT Velocity, byte 1
b TBEM_LL_4RMC_4DIP_4DOP:0.Data[8) Decimal SINT
b TBEM_LL_4RMC_4DIP_4DOP:0.Data[9] Decimal SINT
v b TBEM_LL 4RMC_4DIP_4DOP:0.Data[10] Decimal SINT

v\ Monitor Tags A Edit Tags /

K3

mmunication Software: RSLin:

Abb. 44: Studio 5000 - Controller Tags (Outputs)
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764  Gerat online mit der Steuerung verbinden
» Netzwerk tber die Who Active-Schaltflaiche durchsuchen.
»  Steuerung auswahlen.
» Kommunikationspfad iber Set Project Path setzen.
=  Der Kommunikationspfad ist gesetzt.

& Logix Designer - TBEN_LL in TBEN_LL_4RMC.ACD [1 1]+
i FILE EDIT WVIEW SEARCH LOGIC COMMUNICATIONS TOOLS WINDOW HELP
ERERAl T & Who Active (RSLinx Classic) m] x
% HRUN .
i om ok I Fath: 88 B [ autobrowse Refesh ™
E E,quy Storage Offline ﬁ_ 5 192,168.145.122, Unrecognized Device, FEN20-410L '~ o Onine WCounter  Input'Output Compare  Compute/Math Mo

192.168.145.123, Unrecognized Device, TBEN-LL-810L

Logical Organizer

.7 192.168.145.130, Unrecognized Device, GEM-N L b
‘;) 192,168.143.132, Unrecognized Device, GEM-3G Download
4 Logical Madel TBEN_LL P 192.168.145.133, Unrecognized Device, GEN-3G -
P L MainProgram [l 192.168.145.150, TBEN-L5-4RFID-2DXP, TBEN-L5-4RFID-2DXP Update Firmware...
b L SafetyProgram [l 192.168.145.157, TBEN-L4-4RFID-8DXP, TREN-L4-4RFID-80XP =
ose

we 192.168.145.152, TBEN-LL-4RFID-8DXP, TBEN-LL-4RFID-8DXP

4 192.168.145.18, BLET-GW-EN, BL67-GW-EN Help
- ‘/ 192.168.145.180, Unrecognized Device, BL20-E-GW-EN/ET
.0} 192.168.145.181, BL20-E-GW-EN, BL20-E-GW-EN
2 ‘5/ 192.168.145.182, Unrecognized Device, TBEN-52-410L

‘;) 192.168.143.190, Unrecognized Device, BLGT-GW-EN
-7 192.168.145.191, Unrecognized Device, BLCEN-4M12YMH-4D0-24-P
B 192.168.145.210 [192.168.145.35), FactoryTalk Linx - Desktop, DT-VW10GER
192.168.145.24, Unrecognized Device, TBEM-52-2RFID-4DXP
= ﬂ 192.168.145.241, 1736-EN2TR, 1756-EN2TR/A
- Backplane, 1736-A7/A or B
8 00, 1756-L72 LOGIX5572

] 01,1756-EN2TR, 1756-EN2TR/A

2 ‘5/ 192.168.145.246, Unrecognized Device, NJ507-1500

‘2 192.168.145.25, Unrecognized Device, TBEM-51-8DXP

‘)? 192,168.145.31, Unrecognized Device, TBEM-LL-8I0L
L. 182 1R 145 24 lnrernnnized Nevice BRI 2N-F-GW-FN

4 Controller TREN_LL
<7 Controller Tags
Controller Fault Handler
Power-Up Handler
4 Tasks
4 £ MainTask
b L MainProgram
4 (D) SafetyTask
b I, SafetyProgram
Unscheduled
4 Motien Groups
Ungrouped Axes
3 Assets
M Logical Model
4 1/0 Configuration Path: AB_ETHIP-1{192. 168.145.241\Backplane\0
4 B9 1756 Backplane, 1756-A17 Path in Project: <none:>
[ [0] 1756-L72 TBEN_LL
4 ﬂ [1]11736-EM2TR Scanner
4 3z Ethernet
g 100018352 TBEN_LL_4RMC_4DIP_DOP
FJ 1756-EN2TR Scanner

Clear Project Path

Errors

Communication Software: RSLinx Classic

Abb. 45: Studio 5000 - Kommunikationspfad setzen
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In Betrieb nehmen
Gerdt an eine Rockwell-Steuerung mit EtherNet/IP anbinden

»  Steuerung anwahlen.
» Goonline klicken

@ Logix Designer - TBEN_LL in TBEN_LL_4RMC.ACD [1756-L72 32.11]*
i FILE EDIT VIEW SEARCH LOGIC COMMUNICATIONS TOOLS Wi

| .

N l * | Path: AB_ETHIP-2\192.168. 145, 241\Backplan:

ﬁ, Mo Forces P, Mo Edits
Go Online
Upload...

Logical Model TBEN_LL Download
P L MainProgram

Frogram Mode
B 1 SafetyProgram

Run Mode
Test Mode
Controller Organizer
(S Clear Faults
4 Controller TBEM_LL Go To Faults

? Controller Tags

Controller Properties
Controller Fault Handler

Abb. 46: Studio 5000 — Gerat online verbinden

» Im folgenden Fenster (Connect To Go Online) Download anklicken.
» Alle folgenden Meldungen bestatigen.

=  Das Projekt wird auf die Steuerung geladen. Die Online-Verbindung ist aufgebaut.
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7.6.5 Prozessdaten auslesen

»  Controller Tags im Projektbaum durch Doppelklick 6ffnen.

=  Der Zugriff auf Eingangsdaten (TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DXP_...:l) und Ausgangsdaten
(TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DXP_...:0) ist moglich.

@ Logix Designer - TBEM_LL in TBEM_LL_4RMC.ACD [1756-L72 32.11]* = =] x
% FILE EDIT VIEW SEARCH LOGIC COMMUNICATIONS JOOLS WINDOW  HELP
e | o [ v % 5 T Al v e
B9 Run Mode - . i
= Canzroller OK q Path: AB_ETHIP-2\132. 168, 145.241\Backplane'0 k& B 4 R S (T S
;Emskzr;; Rem Run A NoForces b NoEdits Pt ‘Favorites  AddOn  Safely Alarms B TmerCountsr InpublOutpst Compars  Compute/Math
Scope: [ [TBEN LU | Shaw: A1 Tags <[ -]
4 Logical Model TBEN_LL S
b L MainProgram Name =z|a Value + Force Maske Style Data Type Description
b TBEM_LL 4RMC_4DIP_4DOP:1.Data[0] 0 Decimal SINT Status Word E
b TBEM_LL 4RMC_4DIP_4DOP:I.Data[1] ] Decimal SINT Status Word E
b TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:.Data[2] 0 Decimal SINT Basic a
b TBEM_LL_4RMC_4DIP_4DOP:1.Data[3] 0 Decimal SINT Basic
4 TBEN_LL 4RMC_4DIP_4DOP:1.Data[4] | 19 Decimal SINT Motor 1
TBEW_LL_4RMC_4DIP_4DOP:1.Data[4].0 1 Decimal BOOL Motor 1 - Motor mode, bit 0
TBEW_LL_4RMC_4DIP_4DOP:1.Data[4].1 1 Decimal BOOL Motor 1 - Motor mode, bit 1
TEEN_LL_4RMC_ADIP_4DOP:l.Data[4].2 o Decimal BOOL Motor 1 - Motor mode, bit 2
TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:1.Data[4].3 o Decimal BOOL Motor 1 - Motor mode, bit 2
TBEW_LL_4RMC_4DIP_4DOP:1.Data[4].4 1 Decimal BOOL Target reached
TEEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:1.Data[4].3 0 Decimal BOOL Busy
TEEN_LL_4RMC_ADIP_4DOP:l.Data[4].6 o Decimal BOOL Following errer
< 5 TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:1.Data[4].7 0 Decimal BOOL Motor 1
b TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:1.Data[5] 0 Decimal SINT Motor 1
Controller Organizer -~ B x
b TBEM_LL_4RMC_4DIP_4DOP:1.Data[6] 0 Decimal SINT
b TBEM_LL_4RMC_4DIP_4DOP:1.Data[7] ] Decimal SINT
Controller Fault Handler -~ )
b TBEM_LL 4RMC_4DIP_4DOP:I.Data[8] 16203 Hex SINT Velocity
Power-Up Handler
Tasks b TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:1.Data[9] 16¢e7 Hex SINT Velocity
4 % MainTask b TBEM_LL_4RMC_4DIP_4DOP:.Data[10] 0 Decimal SINT
P L MainProgram » TBEN_LL 4RMC_4DIP_4DOP-1.Datal 11] 0 Decimal SINT
Unscheduled
Motion Groups b TBEM_LL 4RMC_4DIP_4DOP:.Data[12] 0 Decimal SINT
Ungrouped Axes b TBEM_LL_4RMC_4DIP_4DOP:.Data[13] 1] Decimal SINT
Assets b TBEM_LL_4RMC_4DIP_4DOP:.Data[14] 0 Decimal SINT
Logical Model
o ogiesl Hode » TBEN_LL 4RMC_4DIP_4DOP:|Data[15] 0 Decimal SINT
+ /0 Configuration
4 €9 1756 Backplane, 1756-A7 b TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP-..Data[16] 0 Decimal SINT
[ [0] 1756-L72 TBEN_LL b TBEM_LL_4RMC_4DIP_4DOP:.Data[17] 1] Decimal SINT
4 1 [2)1756-EN2TR Scanner » TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP:|Data[18] 0 Decimal SINT
4 & Ethenet b TBEM LL 4RMC 4DIP 4DOP:l.Data[19] 0 D | SINT
:.Datal ecima
o 100018352 TBEN_LL_4RMC_4DIP_4DOP Tl \Mon'rlorTans}(EditTags/
£ 1756-EN2TR Scanner v

> Errors

Communication Software: RSLin

Abb. 47: Studio 5000 - Controller Tags (Inputs)
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Einstellen
Parameter

8  Parametieren und Konfigurieren

8.1 Parameter

Das Gerat hat zwei Byte allgemeine Modulparameter, sechs Byte Parameter fiir die digitalen
Kanale und 22 Byte Parameter fiir jeden Motorkanal.

Wort-Nr. Byte-Nr. Bit-Nr.
Dez. |Hex. Dez. Hex. 7 6 5 4 ‘3 ‘2 ‘1 ‘0
DXP-Kanale
0 0x00 |0 0x00 |DXP7_ DXP6_ DXP5_SRO |DXP4_ reserviert
SRO SRO SRO
0x01 |reserviert
1 0x01 2 0x02 |DXP7_ DXP6_ DXP5_ DXP4_ reserviert
EN DO EN DO EN DO EN DO
3 0x03 |reserviert
2 |ox03 |4 0x04 |DXP7_OPO|DXP6_OPO |DXP5_OPO |DXP4_OPO reserviert
5 0x05 |reserviert
Motorkanal - Motor 1 (X4)
3 |oxo3 o 0x00 |MOTATT |reserviert [Betriebsart
1 0x01 |reserviert LOCK |LOCK |LOCK
POS RAMP  |MOMO
4 0x04 |2 0x02 |Geschwindigkeit (Digitalmodus)
0x03
5 0x05 |4 0x04 |Steuereingdnge (Digitalmodus)
cic7 cice cics cica jaczfac2 Jacr  aco
5 0x05 |Input-Logikpegel (Digitalmodus)
ILL7 iLL6 ILLs ILL4 I3 [tz i [ieeo
6 0x06 |6 0x06 |Motorfehler Ausgang (Digitalmodus) reserviert
MFO7  |[MFOs6  |MFOs IMFO4
7 0x07 |reserviert
7... |0x07...|8...17 |0x08... [reserviert
11 0x0B 0x11
12 |0x0C |18 0x12 |Rampenbeschleunigung
19 0x13
13 |0x0D |20 0x14 |Rampenverzégerung
21 0x15
Motorkanal - Motor 2 (X5)
14... |OXxOE |0...21 |0x00... |Belegung analog zu Motorkanal - Motor 1
24 0x15
0x18
Motorkanal - Motor 3 (X6)
25... |0x19...(0...21 |0x00... |Belegung analog zu Motorkanal — Motor 1
35 0x23 0x15
Motorkanal - Motor 4 (X7)
36... |0x24.../0...21 |0x00... |Belegung analog zu Motorkanal — Motor 1
46 0x2E 0x15
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Bedeutung der Parameterbits

Parametername Wert Bedeutung Beschreibung
Dez. Hex.
Manueller Reset des 0 0x00 nein Der Ausgang schaltet sich nach Uberstrom auto-
Ausgangs nach matisch wieder ein.
Uberstrom 1 0x01 ja Der Ausgang schaltet sich nach Uberstrom erst
(DXPx _SRO) nach Zurlicknehmen und erneutem Setzen des
Schaltsignals wieder ein.
Ausgang aktivieren 0 0x00 nein Der Ausgang an Pin 2 ist deaktiviert.
Kx (DXPx_ENDO) 1 0x01 ja Der Ausgang an Pin 2 ist aktiviert.
Ausgang 0 0x00 nein Der Ausgang wird Uber die Prozessdaten ge-
permanent ein steuert.
(DXPx_OPO) 1 0x01 ja Der Ausgang am Kanal ist immer eingeschaltet,

wenn Uber den Parameter ,Ausgang aktivieren”
aktiviert. Ausgangsprozessdaten haben keinen
Einfluss mehr auf den Ausgang.
Anwendungsfall: Dauerhafte Versorgung von
Teilnehmern, die am digitalen Ausgang ange-
schlossen sind.

Betriebsart Auswahl der Betriebsart (Motormodus) des Kanals beim Start des angeschlossenen Motors.
Der Motormodus ist gemal CANopen-Drives-Profil (Objekt 0x6060, Sub-Index 0x00 ,Modes
of operation”) definiert und abhéngig von des angeschlossenen Motors.

Interroll EC50008BI
0 0x00 Keine Anderung

1 0x01 Positioniermodus Profile position mode (gemal CANopen-Drives-
Profil, Objekt 0x6060:00)
Der angeschlossene Motor fahrt eine definierte
absolute oder relative Sollposition an.

3 0x03 Geschwindigkeit Profile velocity mode (gemall CANopen-Drives-
Profil, Objekt 0x6060:00)
Der angeschlossene Motor fahrt mit einer defi-
nierten Geschwindigkeit. Das Beschleunigungs-
und Bremsverhalten des Motors wird Uber die
Parameter Rampenbeschleunigung und Ram-
penverzégerung definiert und ist dariiber hin-
aus abhangig von der Applikation.

6 0x06 Homing Homing mode (gemaR CANopen-Drives-Profil,
Objekt 0x6060:00)
Der angeschlossene Motor fahrt eine definierte,
absolute Referenzposition an. Alle weiteren Po-
sitionen des Motors beziehen sich auf diese Re-
ferenzposition.

o

Motor angeschlossen 0x00 nein Der Kanal ist deaktiviert.

(MOT_ATT) Hinweis:
In PROFINET ist die Default-Einstellung des Para-
meters 1 = ja (Motor angeschlossen).

1 0x01 ja Wenn das Bit gesetzt ist, erwartet das Modul,
dass am Kanal ein Motor angeschlossen ist.
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Parametername

Sperre
Motormodus
(LOCK_MOMO)

Wert Bedeutung
Dez. Hex.
0 0x00 nein

Beschreibung

Ausgangsdaten fiir das Setzen des Motormodus
nicht gesperrt.

Der Motormodus kann im laufenden Betrieb
Uber die Prozess-Ausgangsdaten verandert wer-
den [ 105].

1 0x01 ja

Ausgangsdaten fiir das Setzen des Motormodus
gesperrt.

Der konfigurierte Motormodus kann im laufen-
den Betrieb nicht Uiber die Prozess-Ausgangsda-
ten verandert werden.

Sperre Rampenbe-
schleunigung
(LOCK_RAMP)

0 0x00 nein

Ausgangsdaten der Rampenbeschleunigung
bzw. Rampenverzdgerung nicht gesperrt.

Die Rampenbeschleunigung bzw. Rampenver-
zogerung kann im laufenden Betrieb Uber die
Prozess-Ausgangsdaten verandert werden

[ 105].

1 0x01 ja

Ausgangsdaten der Rampenbeschleunigung
bzw. Rampenverzégerung gesperrt.

Die konfigurierte Rampenbeschleunigung bzw.
Rampenverzégerung kann im laufenden Betrieb
nicht Uber die Prozess-Ausgangsdaten veran-
dert werden.

Sperre Position
(LOCK_POS)

0 0x00 nein

Ausgangsdaten der Position nicht gesperrt.

Die Position kann im laufenden Betrieb tber die
Prozess-Ausgangsdaten verandert werden

[ 105].

1 0x01 ja

Ausgangsdaten der Position gesperrt.

Die Position kann im laufenden Betrieb nicht
Uber die Prozess-Ausgangsdaten verdndert wer-
den. Dieser Wert sollte immer auf nein gestellt
werden.

Rampen-
beschleunigung

Rampenverzdégerung

0...65535 0x0000...
OXFFFF

Wert fiir die Beschleunigung und Verzégerung
der Rampe.

0 =reserviert, die zuvor gespeicherte Einstel-
lung wird verwendet

Die Einheit ist abhdngig vom angeschlossenen
Motor: z. B. mm/s? (Interroll EC5000 BI)

Der Wert kann im laufenden Betrieb liber die
Prozessausgangsdaten gesteuert werden. Um
dies zu verhindern, kann der Zugriff auf die Da-
ten in den Prozessausgabedaten liber den Para-
meter Sperre Rampenbeschleunigung
(LOCK_RAMP) gesperrt werden.
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Parametername Wert Bedeutung Beschreibung
Dez. Hex.

Parameter fiir den Digitalmodus

Geschwindigkeit  -2000...  0xF830... Geschwindigkeit
2000 0x07D0 Die Einheit ist abhdangig vom angeschlossenen
Motor: z. B. mm/s (Interroll EC5000 BI).
Logikpegel Kx 0 0x00 Low-Pegel Der Eingang ist aktiv, wenn 0 anliegt.
(ILb) 1 0x01 High-Pegel Der Eingang ist aktiv, wenn 1 anliegt.

Steuereingang Kx Ein oder mehrere Eingangsbits konnen mit der Funktion ,Digitalmodus” des angeschlosse-
(CICx) nen Motors verkniipft werden. Der Motor wird im Digitalmodus betrieben, sobald einer der
Steuereingange den definierten Logikpegel erreicht hat.

0 0x00 nicht zugewiesen Keine Verknipfung mit der Funktion Digitalm-
odus.

1 0x01 zugewiesen Verknupfung des Bits mit der Funktion Digi-
talmodus.

Sobald das Bit in den Prozessdaten auf 1 gesetzt
ist, wird der Motor in den Digitalmodus geschal-

tet.
Motorfehler Setzt einen oder mehrere Ausgdange am Kanal (X4...X7) auf 1, wenn ein angeschlossener Mo-
Ausgang (MFOx)  tor einen Fehler aufweist.
0 0x00 nicht zugewiesen Ausgang bleibt bei einem Fehler des ange-

schlossenen Motors unverandert.

1 0x01 zugewiesen Ausgang wird bei einem Fehler des angeschlos-
senen Motors auf 1 gesetzt, wenn:
das Bit ,Motor angeschlossen (MOT_ATT)" fur
den Kanal zur Motoransteuerung (X4...X7)
gesetzt ist und
der Motor am Ausgang einen Fehler aufweist.
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8.1.1 PROFINET-Parameter

90

Bei den Parametern muss flir PROFINET zwischen den PROFINET-Gerateparametern und den
Parametern der I/O-Kandle unterschieden werden.

PROFINET-Gerateparameter

Default-Werte sind fett dargestellt.

Parametername Wert Bedeutung Beschreibung
Ausgangsverhalten bei 0 0 ausgeben Das Gerat schaltet die Ausgange auf
Kommunikationsfehler ,0". Es wird keine Fehlerinformation
gesendet.
1 Momentanwert Das Gerat behalt die aktuellen Daten
halten an den Ausgangen bei.
Alle Diagnosen 0 nein Diagnose- und Alarmmeldungen
deaktivieren werden erzeugt.
1 ja Diagnose- und Alarmmeldungen
werden unterdrickt.
Lastspannungs- 0 nein Die Uberwachung der Spannung V2
Diagnosen ist aktiviert.
deaktivieren 1 ja Das Senden der Diagnose wird de-
aktviert.
LED-Verhalten (PWR) bei 0 rot Die PWR-LED leuchtet bei einer Un-
Unterspannung an V2 terspannung an V2 rot.
1 grin Die PWR-LED blinkt bei einer Unter-
spannung an V2 grin.
I/O-ASS. Force Mode 0 nein Explizites Deaktvieren der Ethernet-
deaktivieren 1 ja Protokolle bzw. des Webservers
Deaktiviere 0 nein
EtherNet/IP 1 ja
Deaktiviere 0 nein
Modbus TCP 1 ja
Deaktiviere 0 nein
WEB Server 1 ja
Deaktiviere ausschliesslich 0 nein PROFINET-Alarme werden angezeigt.
modulspezifische PROFINET- 4 ja PROFINET-Alarme der Slots > 1 wer-

Alarme

den deaktiviert.
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8.2  Motormodus konfigurieren

Die folgenden Beispielkonfigurationen beschreiben die Handhabung der verschiedenen Mo-
tormodi mit dem TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP mit einem angeschlossenen Motor (Interroll Roller-
Drive EC5000 BI) an Steckplatz X5 (Motor 2).

Die Konfigurationen sind am Beispiel des integrierten Webservers dargestellt und fiir die Indus-
trial-Ethernet-Protokolle PROFINET, EtherNet/IP und Modbus TCP libertragbar.

HINWEIS

ﬂ Die Motormodi (Geschwindigkeit, Positioniermodus und Homing-Modus) kénnen
nur genutzt werden, wenn der Digitalmodus [ 14] vollstandig deaktiviert ist (Zu-
weisung der Steuereingange, etc.), d. h. alle Parameter (Zuweisung der Steuerein-
gange, Logikpegel etc.) miissen zuriickgesetzt sein.

82.1  Geschwindigkeitsmodus

Die folgenden Parameter [ 86] und Prozessausgangsdaten [ 105] missen flir den Geschwin-
digkeitsmodus gesetzt werden.

Parameter einstellen

» Operation mode (Betriebsart) auf Velocity (3 = Geschwindigkeit) setzen.

» Motor attached (Motor angeschlossen) auf yes (1) setzten, um den Kanal zu aktivieren.

» Lock Ramp (Sperre Rampenbeschleunigung) auf no (0) setzen, wenn eine Rampenbe-
schleunigung bzw. Rampenverzégerung dynamisch tber das Prozessabbild der Ausgan-

ge konfiguriert werden soll. Lock Ramp auf yes (1) setzen, wenn die Werte aus den Konfi-
gurationsparametern dauerhaft ibernommen werden sollen.

»  Werte Uber Submit ibernehmen.

TURCK.COM For comments or questions, please email TURCK Suppaort 'uncx
TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP LOGOUT [ADMIN@192.168.145.53]
STATION Motor 2 - Parameters
Station Information
Station Diagnostics Operation mode
Event L
= Motor attached
Ethemet Statistics
EtherNel/IP™ Memory Map Lock Motor Mode
Modbus TCP Memory Map Lock Ramp o v
Links
Lock Positi ~
Station Configuration ock Fostien
Network Configuration Velocity for digital mode [mmis] IE
EERNE TR s Ramp Acceleration [mm/s?) 65535
Ramp Deceleration [mmis?] 65535
Control input ChO
MOTOR 2
Paramelers Control input Ch1
Inputs Centrol input Ch2
Qutputs
Control input Ch3

Abb. 48: Webserver — Parameter fiir Geschwindigkeitsmodus

V02.00 | 2022/05 91



92

Prozess-Ausgangsdaten setzen

>
>
>

Abb. 49: Webserver - Prozess-Ausgangsdaten fiir Geschwindigkeitsmodus

Station

Event Log

Ethernet Statistics
EtherNet/IP™ Memory Map
Modbus TCP Memory Map
Links

Station Configuration
Network Configuration

Change Admin Password

Parameters
Inputs

Enable auf yes (1) setzen, um den Motor zu starten.
Velocity (Geschwindigkeit) auf den gewiinschten Wert setzen, hier 1000 mm/s.

Optional: Ramp Acceleration und Ramp Deceleration (Rampenbeschleunigung und
Rampenverzdgerung) auf gewlinschten Wert setzen, hier 200 mm/s.

Werte lGber Submit Glbernehmen.

TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP

Motor mode

~

LOGOUT [ADMIN@192.168.145.53]

Enable

Fault reset

Halt

Quick Stop

New setpoint
Positioning mode
Change set immediately

Change on satpaint

El

Velocity [mmis]

2| 2] 5 2] [2] [&] | 5] |
sl lal (e (2 (2] (=] ] el |2
CRE LR :
mm(mmm g
< < < <] | <

Position [mm]

(=)

Ramp Acceleration [mm/s?]

Ramp Deceleration [mm/s?]

Revision V3.4.0.0
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=  Der Motor fahrt mit der definierten Geschwindigkeit. Die Prozess-Eingangsdaten zeigen
zusatzlich zur Geschwindigkeit auch die aktuelle Position des Motors sowie Status- und

Fehlermeldungen.

TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP

Station Diagnostics Motor mode Velocity
Event Log
Target reached active
Ethemnet Statistics
EtherNet/IP™ Memory Map Busy not active
Modbus TCP Memory Map Following error not active
. Generic error
Connguration
ork Configuration Current error
Change Admin Password Voltage error
Temperature error
Communication errar
Parameters Device profile spacific error
Manufacturar specific error
Outputs
Missing device not active
Velocity out of valid range not active
Digital mode not active
Connected yes
Enabled yes
Fault not active
Fault is pending not active
Velocity [mm/s] 1000
Position [mm] 44536

Abb. 50: Webserver - Prozess-Eingangsdaten fiir Geschwindigkeitsmodus

V02.00 | 2022/05
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Einstellen

Motormodus konfigurieren

8.2.2

94

Positioniermodus

Die folgenden Parameter [ 86] und Prozessausgangsdaten [ 105] missen fiir den Positio-
niermodus gesetzt werden.

Parameter einstellen

>
>
>

Operation mode (Betriebsart) auf Position (1) setzen.

Motor attached (Motor angeschlossen) auf yes (1) setzten, um den Kanal zu aktivieren.
Lock Ramp (Sperre Rampenbeschleunigung) auf no (0) setzen, wenn eine Rampenbe-
schleunigung bzw. Rampenverzégerung dynamisch tber das Prozessabbild der Ausgan-

ge konfiguriert werden soll. Lock Ramp auf yes (1) setzen, wenn die Werte aus den Konfi-
gurationsparametern dauerhaft ibernommen werden sollen.

Lock Position (Sperre Position) auf no (0) setzen.
Werte Gber Submit (ibernehmen.

TURCK.COM For comments or questions, please email TURCK Support 'unc“
TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP LOGOUT [ADMINE:192.168.145.53]
STATION Motor 2 - Parameters
Station Information
Station Diagnostics Operation mode Position mode v
Event Lot
2 Motor attached
Ethemet Statistics
EtherNetIP™ Memory Map Lock Motor Mode
Modbus TCP Memory Map Lock Ramp
Links
Lock Pasition no v
Station Configuration
Network Configuration Velocity for digital mode [mmys] |
Change Admin Password Ramp Acceleration [mm/s?] 65535
Ramp Deceleration [mm/s?] 65535
Control input Ch0
Parameters Control input Ch1
Inputs Control input Ch2
Qutputs
Control input Ch3

Abb. 51: Webserver — Parameter fir Positioniermodus
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Prozess-Ausgangsdaten setzen

>

>
>
>

v

Enable auf yes (1) setzen, um den Motor zu starten.
Velocity (Geschwindigkeit) auf den gewiinschten Wert setzen, hier 1000 mm/s.
Position auf den gewiinschten Wert setzen, hier 50000 mm.

Optional: Ramp Acceleration und Ramp Deceleration (Rampenbeschleunigung und
Rampenverzdgerung) auf gewlinschten Wert setzen, hier 200 mm/s.

Werte lber Submit Gibernehmen.

TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP LOGOUT [ADMIN@192.168.145.53]

nformation
Jiagnostics Mator mode W‘
Event Log
Enable
Ethernet Statistics
EtherNet/IP™ Memory Map Fault reset
Modbus TCP Memory Map i
Links
- Quick Stop
Configuration
nfiguration New setpoint

Change Admin Password

Positioning mode
Change setimmediately

Change on setpoint

Parameters Velocity [mm/s]
s Pasition [mm]
Ramp Acceleration [mm/s?]

Ramp Deceleration [mm/s?]

Revision V3.4.0.0

Abb. 52: Webserver - Prozess-Ausgangsdaten fiir Positioniermodus
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» New Setpoint (Sollwert iibernehmen) auf active (0 = 1) setzen, um die neue Position zu

Ubernehmen.

TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP

STATION
Station Information
Station Diagnostics
Event Log
Ethernet Statistics
EtherNet/IP™ Memory Map
Modbus TCP Memory Map

. - Quick Sto
Configuration
ork Configuration New setpoint

Metor mode

Enable

Fault reset

Halt

No change v

yes ¥

not active v

not active v

active

Change Admin Password

Parameters
Inputs

Positioning mode

Change set immediately
Change on setpoint
Velocity [mmis]

Position [mm]

Ramp Acceleration [mmi/s?]

Ramp Deceleration [mmis?]

absolute v

not active v

not active v

0000

<

&
=3
=

[Csumic | meser remesn

Abb. 53: Webserver — Sollwert fur Positioniermodus tibernehmen

LOGOUT [ADMIN@192.168.145.53]

Revision VV3.4.0.0
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=  Der Motor stoppt bei der definierten Position.

=  Prozess-Eingangsdaten: Bits BUSY = 1, TR (Target Reached) = 1, die Positionierung ist
noch nicht abgeschlossen.

TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP LOGOUT [ADMIN@192.168.145.53]
STATION
Station Information
on Diagnostics Motor mode Position mode
Event Log
Target reached not active
Ethernet Statistics
EtherNet/IP™ Memory Map Busy active
Modbus TCP Memory Map Following error IS
Links
et - Generic error
Station Configuration
Network Configuration Current error
Change Admin Password Vokage error
Temperature error

Communication error
Parameters Device profile specific error

Manufacturer specific error

Outpuis
Missing device not active
Velocity out of valid range not active
Digital mode not active
Connected yes
Enabled yes
Fault not active
Fault is pending not active
Velocity [mm/s] L]
Position [mm] 50000

Revision V3.4.0.0

Abb. 54: Webserver - Position in Prozess-Eingangsdaten

» New Setpoint (Sollwert iibernehmen) auf inactive (1 = 0) setzen, um die Positionierung
abzuschliel3en.

=  Prozess-Eingangsdaten: Bits BUSY =0, TR (Target Reached) =1, eine neue Positionierung
kann angestoBen werden.
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823  Homing-Modus

Die folgenden Parameter [ 86] und Prozessausgangsdaten [ 105] missen fir den Homing-
Modus gesetzt werden.

Parameter einstellen

»  Operation mode (Betriebsart) auf Homing (6) setzen.
» Motor attached (Motor angeschlossen) auf yes (1) setzten, um den Kanal zu aktivieren.
»  Werte Uber Submit tlbernehmen.

TURCK.COM  For comments or questions, please email TURCK Suppart '“ne.‘
TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP LOGOUT [ADMING192.168.145.53]

STATION > Motor 2 - Parameters
Station Information

Station Diagnostics Operation mode
Event Log
Ethemet Statistics
EtherNet/IP™ Memory Map Lock Motor Mode yes ¥
Madbus TCP Memory Map
Links

Motor attached yes v

Lock Ramp

Leck Position

Station Configuration

Network Configuration Velocity for digital mode [mm/s]
Change Admin Password Ramp Acceleration [mm/s?] 5535
Ramp Deceleration [mm/s?]
Control input Ch0 Not assigned v

Parameters Control input Ch1 Not assigned v

Inputs Control input Ch2 Not assigned v
Outputs

gl & 2| |2 g
& <| < E
2
<

Control input Ch3 Not assigned v

Abb. 55: Webserver — Parameter fiir Homing-Modus

Prozess-Ausgangsdaten setzen

» New Setpoint (Sollwert libernehmen) auf active setzen, um die aktuelle Position als
neuen Nullpunkt zu definieren.

TURCK COM  For comments or questions, please email TURCK Support '“ncx
TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP LOGOUT [ADMIN@192.168.145.53]
STATION > Motor 2 - Outputs
‘Station Information
Station Diagnostics Motor mode
Event L
< Enable
Ethemet Statistics
EtherNetIP™ Memory Map Fault reset no v
Modbus TCP Memory Map Halt
Links
Quick Sto not active v
Station Configuration D
—— [ e s
CEIgATFER T Positioning mode ahsolule v
Change setimmediately
Change on setpoint
Parameters Velocity [mm/s] __
Inputs Postion ——
Outputs
Ramp Acceleration [mmis?] b
Ramp Deceleration [mm/s?] ]

Heset ficiresh

Revision V3.4.0.0

Abb. 56: Webserver - Sollwert fir Homing-Modus tibernehmen
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=  Dia aktuelle Position wird als neuer Nullpunkt gesetzt.

TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP

STATION
on Information

Ethernet S
EiherNet/IP™ Memory Map
Modbus TCP Memary Map
Links

n Configuration

Network Configuration

Change Admin Pas!

LOGOUT [ADMIN@192.168.145.53]

Motor mode Homing mode
Target reached not active
Busy active
Following error not active
Generic error -
Current error =
Voltage error -
Temperature error -
Communication error -
Device profile specific error -
Manufacturer specific error -
Missing device not active
Velocity out of valid range not active
Digital mode not active
Connected yes
Enabled yes
Fault not active
Faultis pending not active
Velocity [mm/s] 0

I Pasition [mm] 0 I

Revision V3.4.0.0

Abb. 57: Webserver - Prozess-Eingangsdaten mit neuem Nullpunkt
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Digitalmodus konfigurieren

83  Digitalmodus konfigurieren
Die folgenden Parameter [ 86] werden im Digitalmodus [ 14] bendétigt:

Parameter einstellen

»  Motor attached (Motor angeschlossen) auf yes (1) setzten, um den Kanal zu aktivieren.

» Velocity for digital mode (Geschwindigkeit fiir Digitalmodus) sowie, falls gew{inscht,
Werte flir Rampenbeschleunigung und Rampenverzdgerung definieren.

» Control inputs (Steuereingange) definieren, die den Digitalmodus auslésen (hier: Digital-
eingang Kanal 4 und 5).

» Input logic level (Logikpegel) fiir die zuvor eingestellten Kandle definieren (hier: High le-
vel, d. h. eine 1 an Digitaleingang Kanal 4 oder 5 |6st den Digitalmodus aus).

»  Optional: Motor Fault Output (Motorfehler Ausgang) definieren, der im Fall eines Motor-
fehlers geschaltet wird (hier: Ausgang Kanal 4).

»  Werte liber Submit (ibernehmen.

TURCK.COM  For comments or questions, please email TURCK Support 'unex
TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP LOGOUT [ADMIN@192.168.145.52]

STATION > Motor 2 - Parameters
Station Information

Station Diagnostics Operation mode
Event L

= Motor attached
Ethernet Statistics
EtherNet/IP™ Memory Map Lock Motor Mode
Modbus TCP Memory Map Lock Ramp

Links
Lock Position

Station Configuration
Network Configuration Velocity for digital mode [mm/s]

Change Admin Password

Ramp Acceleration [mm/s?]

Ramp Deceleration [mm/s?]

Control input ChO
Parameters Control input Ch1
(s Control input Ch2

Outputs
Control input Ch3

Control input Chd Assigned v

Control input Ch5 Assigned v

Control input Ché
Control input Ch7
Input logic level Ch0
Input logic level Ch1
Input logic level Ch2

Input logic level Ch3

Input logic level Chd

Input lagic level Ch5

Input logic level Ch6

Input logic level Ch7

[Motor Fault Output Chd Assigned v

Motor Fault Qutput Chs
Motor Fault Output Ch6

Motor Fault Output Ch7

AR z| zll|z| =]z 1z |z| 2] & & 2| 2| 2] 2 < LI E
e |g| & s |g|l[g || 2] |2 [&] g k& a| g |g| kg
gl || e gl 19 AR R
2 |zl |& < <) )i gL k) (el (g 2 (& |8 1B
< 1< < < < <) 1< 1<) ¢ <

Submit Reset Refresh

Revision V3.4.0.0

Abb. 58: Webserver — Parameter fiir Digitalmodus
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=  Ein High-Pegel an einem der Steuereingange 4 oder 5 startet den Digitalmodus, d. h. der
Motor startet sofort mit der angegebenen Geschwindigkeit und der definierten Beschleu-
nigung und Verzégerung.

=  Bei einem Motorfehler wird der Ausgang an Kanal 4 gesetzt.

HINWEIS

ﬂ Um vom Digitalmodus zuriick in einen der drei Motormodi (Geschwindigkeit, Posi-
tioniermodus und Homing-Modus) zu wechseln, muss der Digitalmodus [ 14] voll-
standig deaktiviert sein, d. h. alle Parameter (Zuweisung der Steuereingdnge, Logik-
pegel etc.) missen zurlickgesetzt sein.
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Betreiben
Prozess-Eingangsdaten

9 Betreiben
9.1 Prozess-Eingangsdaten
Word-Nr. Byte-Nr. Bit-Nr.
Dez. ‘Hex. Dez. ‘Hex. 7 ‘6 ‘5 ‘4 ‘3 ‘2 ‘1 ‘0
Digitale Kanale (Steckplatz X0...X3)
0 0x00 |0 0x00 |DXP7 |[DXP6 |DXPs |DXP4 [DI3 D2 DIt DI0
1 0x01 reserviert
Motoransteuerung - Motor 1 (Steckplatz X4)
1 0x01 0 0x00 Status Position Motormodus
- FER [Busy TR
1 0x01 Diagnose — Error Register
MSERR |res.  |DPSERR |COMERR |TERR |VOLTERR|CURRERR |GERR
2 0x02 2 0x02 Status
FAULT_ |FAULT |ENAB- [CON res.  |DIGMOD |VELEXC |MISDEV
PENDING LED
3 0x03 reserviert
3 0x03 |4 0x04  |Geschwindigkeit
5 0x05
4 0x04 |6 0x06 Position
7 0x07
5 0x05 8 0x08
9 0x09
Motoransteuerung - Motor 2 (Steckplatz X5)
6...10 |0x06... |0...9 |0x00... |Belegung analog zu Motor 1 (0x01...0x05)
0x0A 0x09
Motoransteuerung - Motor 3 (Steckplatz X6)
11...15 |0x0B... |0...9  |0x00... [Belegung analog zu Motor 1 (0x01...0x05)
OxOF 0x09
Motoransteuerung - Motor 4 (Steckplatz X7)
16...20 |0x10... |0...9  |0x00... [Belegung analog zu Motor 1 (0x01...0x05)
0x14 0x09
Sensorversorgung und digitale Kandle (Diagnose)
21 0x15 0 0x00 reserviert VAUX1 |[VAUX1T |VAUX1 VAUX1
Pin1 X3|Pin1 X2 |Pin1 X1 |Pin1 X0
(K6/7) |(K4/5)  |(K2/3) (Ko/1)
1 0x01 reserviert
22 0x16 0 0x00 ERR ERR ERR ERR reserviert
DXP7 DXP6 DXP5 DXP4
1 0x01 reserviert
Modul-Status (Geratestatus)
23 0x17 0 0x00 res. FCE res. CAN COM |res. V1 res.
ERR
1 0x01 V2 res. CAN COM |res. ARGEE DIAG
WARN
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Bedeutung der Prozessdaten-Bits

Name Wert Bedeutung
DIx Digitaleingang x
0 Kein Signal an DI (Pin 4, SIO)
1 Signal an DI (Pin 4, SIO)
DXPx konfigurierbarer digitaler Kanal (DXP-Kanal)
0 Kein Eingangssignal an DXP-Kanal (Pin 2)
1 Eingangssignal an DXP-Kanal (Pin 2)
Motormodus Aktuell parametrierter und aktiver Motormodus [ 86]:
0 keine Anderung
1 Positioniermodus
3 Geschwindigkeit
6 Startposition (Homing)

Status-Position (nur fiir Betriebsart Positionierung)

Target reached (TR) 1 Ziel erreicht: Der Motor hat die definierte Zielposition erreicht.
Das Bit wird erst gesetzt (1), wenn das Prozess-Ausgangsdaten-
bit NSP (New Setpoint) nach einer Positionierung zuriickge-
nommen wurde.

BUSY 1 Der Motor fahrt die Zielposition an, hat sie aber nocht nicht
erreicht.
Das Bit wird erst zurlickgesetzt (0), wenn das Prozess-Ausgangs-
datenbit NSP (New Setpoint) nach einer Positionierung zurtick-
genommen wurde.
Das Bit entspricht dem Bit Set-point acknowledge (Bit 7) im
CANopen Status-Wort (Objekt 0x6041) des Gerateprofils.

Following error (F_ER) 1 Folgefehler gemal3 ,CANopen — Drives and Motion Control
Device Profile”.
Der Istwert der Position liegt auBerhalb des zuldssigen Bereichs.

Error-Register Das Error-Register entspricht dem CANopen Error Register (Ob-
Generischer Fehler (GERR) ject 0x1001) gemal ,CANopen - Drives and Motion Control De-
vice Profile”.
Stromfehler (CURRERR) Die Fehler werden vom angeschlossenen CANopen-Device
Spannungsfehler (VOLTERR) generiert. lhre Bedeutung ist abhdangig vom angeschlossenen
Temperaturfehler (TERR) Gerat.
Kommunikationsfehler (CO-
MERR)
Gerateprofilspezifischer Fehler
(DPSERR)
Herstellerspezifischer Fehler
(MSERR)
Status
Fehlendes Gerat (MISDEV) 1 Der Parameter Motor angeschlossen [ 86] am Kanal ist
gesetzt, es wird aber kein Motor erkannt.
Geschwindigkeit auBBerhalb des 1 Die Geschwindigkeit, die in den Ausgangsdaten definiert wur-
zulassigen Bereichs (VELEXC) de, Ubersteigt die maximale Geschwindigkeit des angeschlosse-
nen Motors.
Digitalmodus (DIGMOD) 1 Der Digitalmodus des angeschlossenen Motors ist aktiv.
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Name Wert
Verbunden (CON) 1

Bedeutung

Ein Motor ist am Kanal angeschlossen und befindet sich im Zu-
stand Operational (gemal CANopen-Basis-Profil). Die CANopen-
Kommunikation ist aufgebaut, PDO-Transfer findet statt, CANo-
pen-Drives-Profil noch nicht aktiviert.

Freigegeben (ENABLED) 1

Der angeschlossene Motor ist betriebsbereit, die CANopen-
Kommunikation lauft.
Voraussetzung:
Das ENABLE Bit in den Prozessausgangsdaten ist gesetzt.
Motor fehlerfrei, Eingangsbit FAULT = 0.

Fehler (FAULT) 1

CANopen-Drives-Fehler (Drive in Fault State). Der Motor befin-
det sich im Zustand FAULT (Fehler).
Méogliche Ursachen:

Antrieb blockiert

zu hohe Last am Antrieb

Der Zustand FAULT kann nur Uber eine Fehlerquittierung mit
dem Ausgang FAULT_RST zurlickgesetzt werden, wenn die Ur-
sache des Fehler beseitigt wurde.

Fehler liegt an (FAULT_PENDING) 1

Spezifisch fir Interroll RollerDrive EC5000 BI:
Die Fehlerursache wurde noch nicht beseitigt. Der Fehler kann
nicht zurlickgesetzt werden.

Modul-Status

Status-Wort, Status- und Control-Wort
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9.2 Prozess-Ausgangsdaten

Wort-Nr. Byte-Nr. Bit-Nr.
Dez. ‘Hex. Dez. ‘Hex. 7 ‘6 ‘5 ‘4 ‘3 ‘2 ‘1 ‘0
Digitale Kanale (Steckplatz X0...X3)
0 0x00 |0 0x00 | DXP7 | DXP6 | DXP5 | DXP4 | reserviert
1 0x01 reserviert
Motoransteuerung - Motor 1 (Steckplatz X4)
1 0x01 |0 0x00 Motor-Control Motormodus
Q_STOP [HALT FAULT_ |ENABLE
RST
1 0x01 reserviert Positionskontrolle (POSCTRL)
cosP |csl |ABS_REL |NsP
2 0x02 |2 0x02 Geschwindigkeit
3 0x03
3 0x03 |4 0x04 Position
5 0x05
4 0x04 |6 0x06
7 0x07
5 0x05 |8 0x08 Rampenbeschleunigung
9 0x09
6 0x06 |10 0x0A Rampenverzégerung
11 0x0B
Motoransteuerung - Motor 2 (Steckplatz X5)
7...12 |0x07...|0...11 |0x00... Belegung analog zu Motor 1 (0x0801...0x0806)
0x0C 0x0B
Motoransteuerung - Motor 3 (Steckplatz X6)
13...18/0x0D |0...11 |0x00... Belegung analog zu Motor 1 (0x0801...0x0806)
...0x12 0x0B
Motoransteuerung - Motor 4 (Steckplatz X7)
19...24|0x13...|0...11 |0x00... Belegung analog zu Motor 1 (0x0801...0x0806)
0x18 0x0B
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Bedeutung der Prozessdaten-Bits

Name Daten- Wert Bedeutung Kommentar
format
DXP Konfigurierbarer digitaler Kanal (DXP-Kanal)
BOOL 0 Ausgang inaktiv
1 Ausgang aktiv,
max. Ausgangsstrom 2 A
Motormodus Definiert den gewiinschten Motormodus im laufenden Ob der angeschlossene Motor
Betrieb. Der Motormodus kann nur zur Laufzeit verandert den angegebenen Modus sofort
werden, wenn dies nicht Gber den Parameter Sperre Motor-  Ubernimmt, ist abhdngig vom
modus gesperrt ist. Gerat.
ARRAY 0 keine Anderung Voraussetzung bei Interroll
Of Bits . R EC5000 BlI:
L P05|t|on.|err.nod'us Moduswechsel nur im Stillstand,
3 Geschwindigkeit HALT-Bit muss gesetzt sein.
6 Startposition (Homing)
Geschwindigkeit INT16 Sollwert fir die Geschwindigkeit, mit der der Einheit:
Motor fahren soll. mm/s (Interroll EC5000 BI)
Default: 0
Voraussetzung:

Die Bedeutung der eingegebenen Werte ist
abhangig vom angeschlossenen Motor.
Mapping (z. B. fir Motor 1):

PROFINET:

Byte 0x02 (High-Byte)

Byte 0x03 (Low-Byte)

Modbus TCP und EtherNet/IP:

Byte 0x03 (High-Byte)

Byte 0x02 (Low-Byte)

Motor im Motormodus Ge-
schwindigkeit

Positon

INT32 Sollwert fur die Position, die der Motor an-  Einheit:

fahren soll. mm (Interroll EC5000 BI)
Die Positionierung erfolgt absolut oder rela-
tiv zur aktuellen Position des Motors, je nach
Einstellung im Prozessdaten-Bit Positionier-
modus (ABS_REL). Im Homing Modus gilt
die dort definierte absolute Position als Re-
ferenzposition.
Default: 0
Die Bedeutung der eingegebenen Werte ist
abhangig vom angeschlossenen Motor.
Mapping (z. B. fir Motor 1):

PROFINET:

Byte 0x04 (High-Byte)

Byte 0x07 (Low-Byte)

Modbus TCP und EtherNet/IP:

Byte 0x07 (High-Byte)

Byte 0x04 (Low-Byte)

Voraussetzung:
Motor im Motormodus Positi-
on
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Name Daten- Wert
format
Rampen- USINT16

beschleunigung

Rampenverzoge- USINT16
rung

Bedeutung Kommentar

Werte fiir die Rampenbeschleunigung und  Einheit:

die Rampenverzogerung des angeschlosse- mm? (Interroll EC5000 BI)
nen Motors

Default: 65535

0 = reserviert, die zuvor gespeicherte Ein-

stellung wird verwendet.

Die Bedeutung der eingegebenen Werte ist

abhangig vom angeschlossenen Motor.

Motor-Control

Freigeben BOOL 1
(ENABLE)

Der Motorollen-Controller versucht, den an- Voraussetzungen:

geschlossenen Motor in den Zustand Opera- © Motor angeschlossen,

tional Enabled (gemal CANopen-Drives-Pro-  Eingangsbit

fil) zu versetzen. CON (Connected) =1

Das Bit sollte im laufenden Betrieb immer kein Fehler am angeschlosse-

gesetzt sein. nen Motor, Eingangsbit
FAULT=0

Fehler zurlick- BOOL 1
setzen
(FAULT_RST)

Das Bit wird zur Quittierung eines Fehlers
(FAULT = 1) gesetzt.

Voraussetzung:
Fehlerursache beseitigt

Das Bit entspricht dem Bit FR
(Bit 7) im CANopen Control-Wort
(Objekt 0x6040) des Geratepro-
fils.

HALT BOOL 1

Der Motor wird mit der konfigurierten Ram- Das Bit entspricht dem Bit HALT

penverzdgerung angehalten. (Bit 8) im CANopen Control-Wort
(Objekt 0x6040) des Gerdtepro-
fils.

Quick Stopp BOOL 1
(Q_STOP)

Der Motor wird ohne Rampe sofort
gestoppt.

Das Bit entspricht dem Bit QS
(Bit 2) im CANopen Control-Wort
(Objekt 0x6040) des Geratepro-
fils.

Positionskontrolle (POSCTRL)

Sollwert tber- BOOL 1
nehmen (NSP)

Das Bit entspricht dem Bit New

Eine positive Flanke (0 = 1) startet die Setpoint (Bit 4) im CANopen
Positionierung. Control-Wort (Objekt 0x6040)

Das Bit muss nach dem Start der Positionie- desiqeréteprofils, wenn der
rung wieder zuriickgenommen werden Positioniermodus aktiviert ist.

(1 = 0). Erst dann werden die Prozess-Ein-
gangsdatenbits BUSY" = 0 und TR" (Target
Reached) = 1 gesetzt und eine erneute
Positionierung kann angestofRen werden.

Flankensignal (0 2 1 = 0)

Absoluter Positioniermodus aktiviert. Die
Zielposition ist ein absoluter Wert.

Das Bit entspricht dem Bit
Abs/Rel (Bit 6) im CANopen

Positionier- BOOL 0
modus
(ABS_REL) 1

Control-Wort (Objekt 0x6040)
des Gerateprofils, wenn der Po-
sitioniermodus aktiviert ist.

Relativer Positioniermodus aktiviert. Die
Zielposition ist ein relativer Wert.
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Betreiben

Prozess-Ausgangsdaten

Name Daten- Wert Bedeutung Kommentar
format
Position sofort  BOOL 1 Startet unmittelbar die ndachste Positionie-  Das Bit entspricht dem Bit
wechseln (CSI) rung. Eine zuvor geschriebene Position wird Change set immediately (Bit 5)
Uberschrieben. im CANopen Control-Wort
(Objekt 0x6040) des Geratepro-
fils, wenn der Positioniermodus
aktiviert ist.
Aktuellen Soll- BOOL 1 Die zuletzt definierte Position wird angefah- Das Bit entspricht dem Bit

wert anfahren
(COSP)

ren. Eine neue Position wird gespeichert und Change on setpoint (Bit 9) im
nach dem Erreichen der ersten Position an- CANopen Control-Wort (Objekt

108

gefahren. 0x6040) des Gerateprofils, wenn
der Positioniermodus aktiviert
ist.
HINWEIS

Die Einheiten und die Maximalwerte flir Geschwindigkeit, Position, Rampenbe-
schleunigung und Rampenverzégerung sind abhangig vom angeschlossenen Mo-
tor.

» Dokumentation des angeschlossenen Motors beachten.
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LED-Anzeigen

Das Gerat verfligt Gber folgende LED-Anzeigen:

Versorgungsspannung (PWR)
Sammel- und Busfehler (BUS)

Ethernet-Status (L/A)

I/0-Status (Kanal-LEDs)

Diagnose (ERR)
Lokalisierung (WINK)
LED PWR Bedeutung
aus keine Spannung oder Unterspannung an V1
grin Spannung an V1 und V2 ok
blinkt griin keine Spannung oder Unterspannung an V2 (abhangig von der Konfi-
rot guration des Parameters LED-Verhalten (PWR) bei V2-Unterspan-
nung)
LED BUS Bedeutung
aus keine Spannung vorhanden
grln Verbindung zu einem Master aktiv

blinkt 3 x griinin2s

ARGEE/FLC aktiv

blinkt griin (1 Hz)

Gerat betriebsbereit

rot

IP-Adresskonflikt, Restore-Modus aktiv, F_Reset aktiv oder Modbus-
Verbindungs-Time-out

blinkt rot

Wink-Kommando aktiv

rot/griin (1 Hz)

Autonegotiation und/oder Warten auf IP-Adresszuweisung in DHCP-
oder BootP-Modus

LED ERR Bedeutung

aus keine Spannung vorhanden
grin keine Diagnose

rot Diagnose liegt vor

Die Ethernet-Anschliisse XF1 und XF2 verfligen jeweils Giber eine LED L/A.

V02.00 | 2022/05

LED L/A Bedeutung

aus keine Ethernet-Verbindung

grin Ethernet-Verbindung hergestellt, 100 Mbit/s
gelb Ethernet-Verbindung hergestellt, 10 Mbit/s
blinkt griin Datentransfer, 100 Mbit/s

blinkt gelb Datentransfer, 10 Mbit/s
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Betreiben
LED-Anzeigen

110

DIP-/DXP-Kanal-LEDs

Bedeutung (Eingang) Bedeutung (Ausgang)

aus Eingangslevel unterhalb Ausgang nicht aktiv
max. Eingangslevel

grin Eingangslevel oberhalb min. Ausgang aktiv (max. 2 A)
Eingangslevel

rot - Aktuator Uberlast

blinkt rot (1 Hz)

Uberlast der Versorgung am jeweiligen Steckplatz. Beide LEDs des
Steckplatzes blinken.

RM-Kanal-LEDs
LED 8,10,12, 14

Bedeutung (Eingang)

aus

kein Motor parametriert und angeschlossen

grln Motor angeschlossen, CANopen-PDO-Transfer lauft
blinkt griin Motor parametriert aber noch nicht angeschlossen bzw. bereit
rot Motor meldet Fehler

blinkt rot (1 Hz)

Uberlast Motor

LED9,11,13,15

aus

Motor im Stillstand

grin Motor betriebsbereit, CANopen-Kommunikation gemaf3 CANo-
pen-Drives-Profil

blinkt griin Motor in Bewegung

LED WINK Bedeutung

(ohne Bezeichnung am

Gerat)

weil3 blitzend Wink-Kommando aktiv
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94  Software-Diagosemeldungen
Das Gerat liefert die folgenden Diagnosen:
V1-Uberstromdiagnosen
Uberstromdiagnosen fiir die Sensor-/Aktuatorversorgung VAUX1

Diagnosen der digitalen Kanéle (DIP und DXP)
Allgemeine Moduldiagnosen

94.1 Diagnosetelegramm

Wort-Nr. Byte-Nr. Bit-Nr.
Dez.  |Hex. |Dez.  |Hex. |7 6 5 4 3 2 1 0
0 0x00 0 0x00 reserviert VAUX1 |VAUX1T |VAUX1T [VAUXI1
Pin1 X3 [Pin1 X2 |Pin1 X1 |Pin1 X0
(K6/7)  |(K4/5) |(K2/3)  |(KO/1)
1 0x01 reserviert
1 0x01 2 0x02 ERR_DX |ERR_DX |ERR_ ERR_DX |reserviert
P7 P6 DXP5 P4
3 0x03 reserviert

Bedeutung der Diagnose-Bits

Diagnose Bedeutung Kommentar

VAUX1 Pin1 Uberstrom VAUX1 (Pin1) an Steckverbinder
Xx K (y/z) (Kanalgruppe)

ERR_DXPx  Uberstrom am Ausgang DXP-Kanal als Ausgang genutzt
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Betreiben
Software-Diagosemeldungen

94.2  PROFINET-Diagnose

Modul-Diagnose PROFINET-Diagnose
(Steckplatz 0, gemaB Konfigurationstool)
Steckverbinder Error-Code Kanal
Unterspannung V1 - 0x0002 0
Unterspannung V2 - 0x0002 0
DXP-Diagnose PROFINET-Diagnose
Kanal  Steck- Error-Code Kanal
verbinder
Uberstrom Ausgang  DXP4 X2 0x0001 4
DXP5 0x0001 5
DXP6 X3 0x0001 6
DXP7 0x0001 7
VAUX1-Diagnose Steckverbinder PROFINET-Diagnose
Error-Code Kanal
Uberstrom VAUX1 X0 0x0600 0
(Pin 1) an X0 an KO/K1
Uberstrom VAUX1 X1 0x06071
(Pin 1) an X1 an K2/K3
Uberstrom VAUX1 X2 0x0602
(Pin 1) an X2 an K4/K5
Uberstrom VAUX1 X3 0x0603

(Pin 1) an X3 an K6/K7
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Motorkanal-Diagnose

PROFINET-Diagnose

Fehlerbeschreibung, Steckverbinder  Error- Kanal

s. [0 111] Code
Motor 1 0
Generischer Fehler CANopen, generischer Fehler X4 1600
(GERR) (0x0640)
Stromfehler CANopen, Stromfehler 1601
(CURRERR) (0x0641)
Spannungsfehler CANopen, Spannungsfehler 1602
(VOLTERR) (0x0642)
Kommunikationsfehler CANopen, Kommunikations- 1603
(COMERR) fehler (0x0643)
Temperaturfehler CANopen, Temperaturfehler 1604
(TERR) (0x0644)
Gerateprofilspezifi- CANopen, profilspezifischer 1605
scher Fehler (DPSERR) Fehler (0x0645)
Herstellerspezifischer CANopen, herstellerspezifi- 1606
Fehler (MSERR) scher Fehler (0x0646)
Fehler Es liegt ein CANopen Drives 1607

Fehler vor. (0x0647)
Fehlendes Gerdt (MIS- Der konfigurierte Motor ist 1868
DEV) nicht verbunden. (0x0648)
Motor 2 X5
analog zu Motorkanal 1
Motor 3 X6
analog zu Motorkanal 1
Motor 4 X7

analog zu Motorkanal 1
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Stérungen beseitigen
Stoéraussendungen von Motoren reduzieren (HW-Rev. 1)

10

10.1

10.2

114

Storungen beseitigen

Sollte das Gerat nicht wie erwartet funktionieren, Gberpriifen Sie zundchst, ob Umgebungssto-
rungen vorliegen. Sind keine umgebungsbedingten Stérungen vorhanden, Uberpriifen Sie die
AnschlUsse des Gerats auf Fehler.

Ist kein Fehler vorhanden, liegt eine Gerdtestorung vor. In diesem Fall nehmen Sie das Gerat au-
Ber Betrieb und ersetzen Sie es durch ein neues Gerat des gleichen Typs.

Motorkanal-Fehler beheben

Wenn ein angeschlossener Motor sich nicht einschalten lasst:

»  Spannungsversorgung tberpriifen. Das TBEN-LL-4RMC-4DIP-4DXP muss sowohl mit V1
als auch mit V2 versorgt werden [ 19].

»  Konfiguration des Motorkanals tberprifen.
Der Parameter Motor angeschlossen (MOT_ATT) [ 86] muss fiir den Motorkanal gesetzt
sein. Darliber hinaus muss der Motorkanal Gber das ENABLE-Bit in den Prozessausgangs-
daten [ 105] aktiviert sein.

»  Angeschlossenen Motor Uberprifen.

=  Wenn der angeschlossene Motor keinen Defekt aufweist und trotz korrekter Versorgung
und Konfiguration nicht einschaltet, ist ggf. der Motorkanal defekt.

Motorkanal prifen

Die Versorgung jedes Motorkanals ist Giber eine Schmelzsicherung vom Typ Littlefuse E10480
(rated, 5 A) abgesichert. Die Sicherung ist fir Nennstrome bis 5 A und Anlaufstrdme von bis zu
10 A (max. 20 s) ausgelegt. Dauerhafter Uberstrom oder Kurzschluss kénnen dazu fiihren, dass
die Schmelzsicherung auslost.

»  Spannungsversorgung Uberprifen.
Bei korrekter Versorgung sind zwischen Pin 1 (Vaux2) und Pin 3 (GND V2) am Motorkanal
entweder 24 VDC oder 48 VDC (je nach V2-Versorgung fiir den Motor) messbar.

= Ist trotz korrekt angelegter Spannungsversorgung keine Spannung zwischen Pin 1 und
Pin 3 des Motorkanals messbar, hat wahrscheinlich die Schmelzsicherung am Kanal aus-
gelost. Die Sicherung kann nicht ausgetauscht werden. Der Betrieb eines Motors an die-
sem Kanal ist bei ausgeldster Sicherung nicht mehr moglich.

Stéraussendungen von Motoren reduzieren (HW-Rev. 1)

Angeschlossene Motoren kdnnen im aktiven Motor-Stillstand (HALT-Zustand) in Geraten mit
der Hardware-Revision 1 (Geratebedruckung: HW: 1) EMV-Storungen verursachen.

Um Storaussendungen zu reduzieren:
»  Motorleitungen an einem Leitungsende mit Klappferriten versehen.
Getestete und empfohlene Klappferrite:

Wiirth STAR-TEC Snap-on 74271132
KEMET ESD-SR-H/HL Snap-on ESD-SR-512
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11 Instand halten

Der ordnungsgemale Zustand der Verbindungen und Kabel muss regelmafig tGiberprift wer-
den.

Die Gerate sind wartungsfrei, bei Bedarf trocken reinigen.

12 Reparieren

Das Gerat ist nicht zur Reparatur durch den Benutzer vorgesehen. Sollte das Gerat defekt sein,
nehmen Sie es auBler Betrieb. Bei Riicksendung an Turck beachten Sie unsere Riicknahmebe-
dingungen.

12.1  Gerate zurlcksenden

Ricksendungen an Turck kdnnen nur entgegengenommen werden, wenn dem Gerat eine De-
kontaminationserklarung beiliegt. Die Erkldarung steht unter
http://www.turck.de/de/produkt-retoure-6079.php

zur Verfiigung und muss vollstandig ausgefiillt, wetter- und transportsicher an der Au3enseite
der Verpackung angebracht sein.

13 Entsorgen

g Die Gerate mussen fachgerecht entsorgt werden und gehéren nicht in den normalen
Hausmiill.
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Technische Daten

Versorgung
Versorgungsspannung V1:24VDC
V2:24 VDC/48 VDC
Zulassiger Bereich V1:18...30 VDC
V2:18...56 VDC

Leistungsaufnahme

Betriebsstrom
(bei 24 VDC Nennspannung)

< 120 mA (Ausgange inaktiv)

Betriebsstrom

bei 20 °C (Betriebstemperatur)

V1:24 VDC, 80 mA

V2:48 VDC, 20 mA

V2:24VDC, 40 mA
V1:120...180 mA
V2:90...40 mA

Betriebsbedingungen:
Alle Ausgange aktiv ohne Last
Ethernet-Verbindung aktiv

Sensor/Aktuatorversorgung V,

X0...X3: Versorgung aus V1 kurzschlussfest, 120 mA pro

Steckverbinder

Sensor/Aktuatorversorgung V.,

X4...X7:Versorgung aus V2 kurzschlussfest, irreversibel

(Schmelzsicherung),
Nennstrom 5 A,

Ausloseverzogerung bei 10 A: ca. 20 s

Potenzialtrennung

galvanische Trennung von V1- und V2-Spannungsgruppe,

spannungsfest bis 500 VDC

Anschliisse
Spannungsversorgung M12, 5-polig, L-codiert
Ethernet M12, 4-polig, D-codiert

Digitale Ein-/Ausgange

M12, 5-polig, A-codiert

Motorkanale

M12, 5-polig, B-codiert

Zulassige Anzugsdrehmomente
Ethernet
I/O-Kandle/Versorgung
Montage (M6-Schrauben)

0,6 Nm
0,8 Nm
1,5 Nm

Max. Leitungsléange

Ethernet 100 m (pro Segment)
Trennspannungen
V1zuV2 > 500 VAC
V1/V2 zum Feldbus > 500 VAC
Systemdaten
Ubertragungsrate 10 MBit/s/100 MBit/s

Protokollerkennung

automatisch

Webserver

integriert, 192.168.1.254

Serviceschnittstelle

Ethernet via XF1 oder XF2
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Technische Daten
Field Logic Controller (FLC)
Freigegeben ab ARGEE Version 3.2.217.0

Modbus TCP

Adressierung Static IP, DHCP

Unterstitzte Function Codes FC1, FC2, FC3, FC4, FC5, FC6, FC15, FC16, FC23
Anzahl TCP-Verbindungen 8

Input Register Startadresse 0 (0x0000)

Output Register Startadresse 2048 (0x0800)

Lokaler Port Port 502, fest eingestellt
EtherNet/IP

Adressierung gemal’ EtherNet/IP-Spezifikation
Device Level Ring (DLR) unterstitzt

Quick Connect (QC) <150 ms

Anzahl Class 3 (TCP)-Verbindungen 3
Anzahl Class 1 (CIP)-Verbindungen 10

Input Assembly Instances 103
Output Assembly Instances 104
Configuration Assembly Instance 106
PROFINET

PROFINET-Spezifikation V235
Conformance Class B (RT)
Adressierung DCP
MinCycle Time 1ms

Fast Start-Up (FSU) <150 ms
Diagnose gemal3 PROFINET-Alarm-Handling
Topologie Erkennung unterstitzt
Automatische Adressierung unterstitzt

Media Redundancy Protocol (MRP) unterstitzt

Netzlastklasse 3

Motorkanale

Kanalanzahl 4

Schnittstelle Interroll RollerDrive EC5000 BI (ab Firmware-Version
V1.00.8)

Profil CANopen Drives Profile

Digitale Eingdange

Kanalanzahl 8

Eingangstyp PNP

Art der Eingangsdiagnose Kanaldiagnose

Schaltschwelle EN61131-2 Typ 3, PNP

Signalspannung Low-Pegel <5V

Signalspannung High-Pegel >11V

Signalsstrom Low-Pegel <1,5mA

Signalsstrom High-Pegel >2mA
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Technische Daten
Eingangsverzégerung

0,05 ms

Potenzialtrennung

galvanische Trennung zu P1/P2
spannungsfest bis 500 VAC

Digitale Ausgange

Kanalanzahl

4

Ausgangstyp

PNP

Art der Ausgangsdiagnose

Kanaldiagnose

Ausgangsspannung

24 VDC aus Potenzialgruppe

Ausgangsstrom pro Kanal

2 A, kurzschlussfest, max. 2.0 A pro Steckverbinder

Lastart

EN 60947-5-1: DC-13

Potenzialtrennung

galvanische Trennung zu P1/P2
spannungsfest bis 500 VAC

Montage

Montageart

Uber 2 Befestigungslocher, @ 6,3 mm

Montageabstand (Gerat zu Gerét)

=50 mm

Gliltig bei Betrieb in u. g. Umgebungstemperaturen bei
ausreichender Belliftung sowie Maximalbelastung (waa-
gerechte Nennlage).

Bei Umgebungstemperaturen von < 30 °C kdnnen die Ge-
rate auch direkt nebeneinander montiert werden.

Norm-/Richtlinienkonformitat

Schwingungsprifung

gemaf’ EN 60068-2-6

Beschleunigung

bis20 g

Schockpriifung

gemal EN 60068-2-27

Kippfallen und Umstiirzen

gemaf IEC 60068-2-31/IEC 60068-2-32

Elektromagnetische Vertraglichkeit

gemaB EN61131-2

Zulassungen und Zertifikate

CE, FCC

UL-Zertifikat

cURus Recognized Component E517268, IND.CONT.EQ
Far Installation und Gebrauch siehe ,Conditions of Accep-
tability”.

Allgemeine Information

Abmessungen (B x L x H) 60,4 % 230,4 X 39 mm
Betriebstemperatur -40...+70°C

Lagertemperatur -40...+85 °C

Einsatzhohe max. 5000 m

Schutzart IP65/IP67/IP69K

MTTF 130 Jahre nach SN 29500 (Ed. 99) 20 °C
Gehausematerial PA6-GF30

Gehausefarbe schwarz

Material Fenster Lexan

Material Label

Polycarbonat

Halogenfrei

ja
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15 Anhang: Zulassungen und Kennzeichnungen

15.1  Conditions of Acceptability

For use only in complete equipment where the acceptability of the combination is determined

by UL LLC:
(1) This device is to be supplied from an isolated power supply.
The device is evaluated for use in Overvoltage Category Il only.
(2) This device provides overcurrent protection to each output.
The protection is achieved by means of internal supplementary fuses rated 5 A DC.
(3) This device is provided with terminals suitable for factory wiring only.
(4) The enclosure was evaluated for Type 1.
(5) This device does not provide internal over temperature and overload protection for
the motor.
(6) This device is not evaluated for functional safety.
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16 Turck-Niederlassungen — Kontaktdaten

Hans Turck GmbH & Co. KG
WitzlebenstralRe 7, 45472 Milheim an der Ruhr
www.turck.de

Turck Australia Pty Ltd
Building 4, 19-25 Duerdin Street, Notting Hill, 3168 Victoria
www.turck.com.au

TURCK MULTIPROX
Lion d'Orweg 12, B-9300 Aalst
www.multiprox.be

Turck do Brasil Automacao Ltda.
Rua Anjo Custddio Nr. 42, Jardim Analia Franco, CEP 03358-040 Sao Paulo
www.turck.com.br

Turck (Tianjin) Sensor Co. Ltd.

18,4th Xinghuazhi Road, Xiging Economic Development Area, 300381
Tianjin

www.turck.com.cn

TURCK BANNER S.A.S.

11 rue de Courtalin Bat C, Magny Le Hongre, F-77703 MARNE LA VALLEE
Cedex 4

www.turckbanner.fr

TURCK BANNER LIMITED
Blenheim House, Hurricane Way, GB-SS11 8YT Wickford, Essex
www.turckbanner.co.uk

TURCK India Automation Pvt. Ltd.

401-403 Aurum Avenue, Survey. No 109 /4, Near Cummins Complex,
Baner-Balewadi Link Rd., 411045 Pune - Maharashtra
www.turck.co.in

TURCK BANNER S.R.L.
Via San Domenico 5, IT-20008 Bareggio (Ml)
www.turckbanner.it

TURCK Japan Corporation
Syuuhou Bldg. 6F, 2-13-12, Kanda-Sudacho, Chiyoda-ku, 101-0041 Tokyo
www.turck.jp

Turck Canada Inc.
140 Duffield Drive, CDN-Markham, Ontario L6G 1B5
www.turck.ca

Turck Korea Co, Ltd.
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