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1. Einleitung

1.1 Allgemeines:

Der KSvario besitzt eine CAN-Schnittstelle, Uber die dem Regler alle zum Betrieb notwendigen
Daten (Parameter- und Konfigurationsdaten) gesendet werden kénnen. Ebenso kann ein
entsprechender Master (PC oder Steuerung) alle Prozel3daten abrufen.

Gemal "CANopen" sind die Zugriffe in SDO (Service Data Objects) und PDO (Process Data
Objects) gegliedert. Dabei sind SDOs zur Konfiguration und Parametrisierung von
Busteilnehmern vorgesehen und PDOs fiir die tiblichen Betriebswerte.

Die im KSvario implementierten Kommunikationsdienste basieren auf dem "CANopen
Application Layer and Communication Profile* (CIA Draft Standard 301).

1.2 Technische Daten

+ 2 SDO-Kanédle
+ 4 Sende-PDOs (TPDO), synchron/asynchron
+ 4 Empfangs-PDOs (RPDO), asynchron
+ Mapping der PDOS
+ Standardverfahren
+ Multiplexverfahren bei kanalweiser Ubertragung
+ Multiplexverfahren mit indizierter Ubertragung
+ Datenformat: Float, Fixpointl und Integer
+ Baudraten von 10kBaud bis 1MBaud
+ NMT-Dienste
+ LSS-Dienste
+ Heartbeat

+ Store/Restore

+ Predefined Master/Slave Connection Set

4 9499 040 69918
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1.3 Predefined Master/Slave Connection Set

Die COB-IDs werden im KSvario gemaf3 Predefined Master/Slave Connection Set vergeben.
Eine Ausnahmen bilden die PDOs, bei ihnen kann durch gesonderte Einstellung hiervon
abgewichen werden.

Objekt Funktions-Code |COB_ID Bereich |Index im Objektverzeichnis
Broadcast-Nachrichten

NMT 0000 0 -

Sync 0001 0x80 0x1005h
Punkt-zu-Punkt_Nachrichten

TPDO1 0011 0x181-0xOx1FF 0x1800
RPDO1 0100 0x201-0x27F 0x1400
TPDO2 0101 0x281-0x2FF 0x1801
RPDO2 0110 0x301-0x37F 0x1401
TPDO3 0111 0x381-0x3FF 0x1802
RPDO3 1000 0x401-0x47F 0x1402
TPDO4 1001 0x481-0x4FF 0x1803
RPDO4 1010 0x501-0x57F 0x1403
Default-TSDO 1011 0x581-0x5FF 0x1200
Default-RSDO 1100 0x601-0x67F 0x1200
LSS 1111 O0x7E4/0xX7E5

9499 040 69918 5
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1.4 Inbetriebnahme des KSvario am CAN Bus:

Das Gerat hat im Auslieferungszustand die Knotenadresse auf 255 und die Baudrate auf 20
kBaud. Mit der Knotenadresse 255 startet das Gerat im LSS-Mode. Wird dies nicht gewilinscht,
S0 ist eine Knotenadresse im Bereich von 1 — 127 einzustellen. Diese Einstellungen kénnen mit
Hilfe des BlueControl® tber die BlueControl®-Schnittstelle oder den LSS-Diensten Uber den
CAN-Bus erfolgen

L1 BlueControl (Expert) - Geratl =10 x|
Datei Bearbeiten  Ansicht Gerdt Extras  Fenster  Hilfe
RoO=eEHE S O0ctEe E|ak ?
|=|Parametrierung Geratl _|EI|_>=
| B, W, |_| N | B IF'arametnerung I |
Kiirzel | Bezeichhung et | Bereich
K.anal 1
I e J IF Schnittzstelle
E||I| k.S wario
= Konfiguration Addr | Adresse g3 1.127
E{:l ystem béwd  |Baudrate des Feldbusses 4: 125.000 Baud
= {:l HC-Jbenvachungen
----- -~y HC Grundgerdt P.Addr | Adresse fiir Panel Schnittstele |1 1..247
----- Ry Konektur P.bé... | Baudrate der Panel Schrittstelle | 2: 9600 Baud
----- % Auberleier 1
----- % Auberleiter 2
----- % Auberleiter 3
= {:l Gerat
----- By Allgemein
----- % Schrittstele
l F-27 CaMopen
----- % Dlgltale Elngange

Driicken Sie Fl, um Hilfe zu erhalken.,

v

Nach Aufstart des KSvario (mit glltiger Knotenadresse) befindet sich das Gerat im
"Pre Operational Mode". Man kann tber die CAN-Schnittstelle mittels SDOs kommunizieren.

Nach der Bus- und Geratekonfiguration mufl der Master den KSvario in den "Operational Mode

setzen (NMT Start) um auch PDOs nutzen zu kdnnen.
Wie PDOs genutzt werden, muf3 vorab konfiguriert werden. Man unterscheidet "asynchrone
PDOs" und "synchrone PDOs". Asynchrone PDOs werden bei gednderten Prozel3werten
gesendet. Synchrone PDOs werden auf Anforderung durch den Master gesendet. Dazu sendet
der Master einen SYNC Frame.

9499 040 69918
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2. Service-Daten-Objekte (SDO)

Ein SDO ist logisch festgelegt auf genau zwei Partner - 1 Master und 1 Slave. Da der KSvario 2
SDO-Kanéle besitzt, ist es mdglich, von zwei unterschiedlichen SDO-Mastern gleichzeitig auf
den KSvario zuzugreifen. Die Datentbertragung per SDO ist ein bestatigter Dienst.

Mit Hilfe der SDOs kénnen Konfiguration und Parametrisierung des Reglers Uber Einzelzugriffe
erfolgen. Aber auch alle Bediendaten, die tUblicherweise Giber PDOs Ubertragen werden, kénnen
Uber SDOs angesprochen werden.

Die verwendete COB-ID richtet sich nach der eingestellten Gerateadresse:
Fur den Sende-SDO liegt dieser Wert im Bereich von 1409 — 1535 (0x581 — Ox5FF).
Fur den Empfangs-SDO im Bereich von 1537 — 1663 (0x601 — Ox67F)

|_,ﬁ| BlueControl {Expert) - Gerdtl 10| x|

Datei Bearbeiten Ansicht Gerdt Extras Fensker  Hilfe

RIDEEHE S O0EEe E|xk| ?
IEIParametrierung Geritl i ]

"y |_| *z | Ea | IF'arametnerung I |

I el 3 J ggz;; | Bezeichnung fert | Bereich

=-[B] KS wario -

= Kenfiguration Ach... | Aklivieren des 2. 500 1: Akt

=0 System Id5.. | CANBus Adesse [ SD02 (112 1.127
= {:l HC-0bemachunger

----- iy HC Grundgerat
----- By Kommektur

----- By Aulenleiter 1
----- % Aulfenleiter 2
----- % Aulfenleiter 3
=- {:| Gerat

..... % Allgernein

----- 8y Schnittstells

5 D CaMopen

Crdcken Sie F1, urn Hilfe z2u ethalken, v

Der 2. SDO-Kanal kann mit Hilfe des BlueControl® eingestellt werden. Im gezeigten Beispiel
wird der 2. SDO-Kanal aktiviert und es wird die CAN-Bus-Adresse 112 benutzt, so daf} die COB-
Ids 1520 (0x5f0) bzw. 1648 (0x670) verwendet werden. Die Adressen der beiden SDO-Kanéle
mussen sich unterscheiden. Die COB-ID des 1. SDO-Kanals wird durch die eingestellte
Knotenadresse definiert (,Predefined Connection Set").

Eine Konfiguration Uber CAN-Bus ist ebenfalls mdglich. Sie erfolgt Uber die Objekte mit dem
Index/Subindex 0x1201/1 und 0x1201/2 .

Geratespezifische Befehle, wie Betriebsartenwechsel (Pre-Operation Mode, Operation Mode
usw.), kénnen nur tber den 1. SDO-Kanal erfolgen.

9499 040 69918 7



KSvario CANopen Schnittstellenprotokoll

Mittels SDOs kdnnen maximal 4 Byte Nutzdaten Ubertragen werden. Die restlichen 4 Byte
werden wie folgt genutzt:

1 Byte fiir den Command:  Art der Ubertragung

2 Byte fiir den Index: Objektkennung (z.B. 0x2476 fur Sollwert)

1 Byte flr den Subindex: Kanalnummer
Im folgenden wird jeweils ein Beispiel eines SDO-Datenframes fiir Lesen und fur Schreiben
gegeben.

Beispiel 1. Ein Master sendet einen Sollwert an einen KSvario mit Knotenadresse 4:

Der Aufbau der Nachricht ist wie folgt:

COB_ID =SDO an Knoten 4 =0x600+4 = 0x604
CMD = Schreibzugriff = 0x2B = 0x2B
INDEX = Sollwert = 0x2476 = 0x2476
SUBINDEX =z.B. Regler 1 =01 = 0x01
WERT =30,0°C ¥ =300 ~) = 0x12C

+) Fixpointl- Darstellung, d.h. 1 feste Nachkommastelle.

8 data bytes

COB-ID | LEN | Cmd Index Sub. Daten

Anforderung (Master) | 0x604 | 0x08 | Ox2B | Ox76 | 0x24 | Ox01 | Ox2c | 0x01 | Ox00 | Ox00

Antwort (KSvario) 0x584 | 0x08 | 0x60 | Ox76 | Ox24 | Ox01 | Ox00 | Ox00 | Ox00 | Ox00

Beispiel 2. Ein Master liest einen Istwert von einem KSvario mit Knotenadresse 2:

Der Aufbau der Nachricht ist wie folgt:

COB_ID =SDO an Knoten 2 =0x600+2 = 0x602
CMD = Lesezugriff = 0x40 = 0x40
INDEX = Sollwert = 0x2441 = 0x2441
SUBINDEX =1z.B. Regler 3 =03 = 0x03

8 data bytes

COB-ID | LEN | Cmd Index Sub. Daten

Anforderung (Master) | 0x602 | 0x08 | 0x40 | Ox41 | Ox24 | Ox03 | Ox00 | 0x00 | 0x00 | Ox00

Antwort (KSvario) 0x582 | 0x08 | Ox4B | 0x41 | Ox24 | Ox03 | OXFA | 0x00 | 0x00 | Ox00

WERT = Ox00FA = 250 = 25,0°C

8 9499 040 69918
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3. Prozel3-Daten-Objekte (PDO)

Im KSvario werden 4 Empfangs-PDOs (RPDO) und 4 Sende-PDOs (TPDO) zur Verfigung
gestellt. PDOs sind unbestétigte Dienste und haben maximal 8 Byte Nutzdaten.

Alle eintreffenden Nachrichten werden, in der Reihenfolge wie sie eingetroffen sind,
abgearbeitet. Eine vorrangige Bearbeitung spezieller Nachrichten ist nicht méglich.

Das Senden und Empfangen von PDOs ist nur im ,Operational Mode* mdglich.

3.1 Anwendung

Der Datentransfer Giber PDOs ist zum Beispiel dann sinnvoll, wenn Istwerte und Statuswerte des
Reglers standig im Master aktuell gehalten werden sollen. In diesem Fall wird man asynchrone
PDOs verwenden, die bei Wertanderungen auf dem Regler die jeweiligen geanderten Daten
automatisch zum Master senden. Ein anderes Beispiel ware die zyklische Anforderung von
Istwerten durch eine Bedieneinheit. In diesem Fall kann der KSvario PDOs synchronisiert zu
einem Messtakt (SYNC-EVENT) senden.

3.2 Einstellung der Kommunikationsparameter fir Empfangs-PDOs

Fur den Empfangs-PDO (RPDO) ist nur die COB-ID einzustellen. Prinzipiell kann fiir den PDO
eine COB-ID aus dem Bereich 385 — 1407 (0x181 — 0x57F) benutzt werden.

Im ,Predefined Connection Set" wird die eingestellte Gerateadresse zur Definition der COB-ID
herangezogen. Bei einer Gerateadresse 5 gelten hier folgende COB-IDs

+ RPDO1 517 (0x205)

+ RPDO2 773 (0x305)

+ RPDO3 1029 (0x405)

+ RPDO4 1285 (0x505)

Der KSvario kann PDOs nur asynchron empfangen.

3.2.1. Einstellung fir Empfangs-PDO tber CAN-Bus

Die Einstellung tber CAN-Bus erfolgt tiber folgende Objekte:

+ RPDO1 uber Index 0x1400 und Subindex 1.

RPDO2 lber Index 0x1401 und Subindex 1.

RPDO3 Uber Index 0x1402 und Subindex 1.

RPDO4 Uber Index 0x1403 und Subindex 1.

Ist das Hochstwertigste Bit der 32 Bit Date gesetzt, so ist der RPDO nicht aktiv.

9499 040 69918 9
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3.2.2. Einstellung fur Empfangs-PDO Uber das Engineering-Tool BlueControl®

Im gezeigten Beispiel wird der RPDO 1 aktiviert.
Da die COB-ID abgeschaltet ist, benutzt das Geréat das ,Predefined Connection Set", das bei
einer eingestellten Gerateadresse 5 in diesem Fall 517 (0x205) ist.

I_ﬁ BlueControl {Expert) - Geratl -0 x|

Datei Bearbeiten Ansicht  Gerdk Extras  Eensker  Hilfe

RODSHE & OEEcE |~k 2

IEIParametrierung Gerdtl

|‘l ¥y By | Py | B2 | IF'arametnerung I |

K.lirzel Bezeichnung Wafert on | Bereich
IKanaI'I J PDO1 | | | |
= |I| .5 wario
=0 Konfiguration ActRPDO | Aktivieren des RPDO 1: Aktiv
EH:l System Cobld RPDO | COB-ID Empfangs FDO off [] 3851407
= l:l HC-Ubemwachungen
----- Rl HC Grundgerst ActTPDO | Aktivieren des TPDO 0: Micht aktiv
----- Ry Korektur Cobld. TPDO | COB-ID Sende PDO
----- Ry Aubenleiter 1 Typ.TPDO | Type des Sends PDO
""" % Aubenleiter 2 Stup. TPDO | Typ des synchronen POO
----- By Aubenlsiter 3 IhibitTPDO | Blockierungszsit
= Gerat Event. TRDO |Zeitereigniz TPDO
- Allgemein
- Schnittstels
=] CaMopen
i 5002
B PDOY
& PDOZ
8 PDOZ
i PDO4
% Digitale Eingange
-~ Externe T

I'_—'H:| K.analdaten

Dridcken Sie F1, um Hilfe z2u erhalken, i

Soll eine eigene COB-ID ausgewahlt werden, so ist die Eingabe durch einen Haken in der
Spalte on zu aktivieren. Danach kann eine Zahl im Bereich von 385 — 1407 in der Spalte Wert
eingetragen werden.

3.3 Einstellen der Kommunikationsparameter fir Sende-PDOs
Fur den Sende-PDO (TPDO) sind mehrere Daten einzustellen. Dieses sind:
+ COB-ID.
Prinzipiell kann fir den PDO eine COB-ID aus dem Bereich 385 — 1407 (0x181 — Ox57F). Im

~Predefined Connection Set* wird die eingestellte Gerateadresse zur Definition der COB-ID
herangezogen. Bei einer Gerateadresse 5 gelten hier folgende COB-IDs

TPDO1 389  (0x185)
TPDO2 645  (0x285)
TPDO3 901 (0x385)
TPDO4 1157 (0x485)

10 9499 040 69918
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+ Betriebsart Synchron oder Asynchron
1 — 240 Synchron. Das Gerét erzeugt einen TPDO nach dem Empfang des 1. bzw. 240
SYNC-Signals
255 Asynchron. Das Gerét erzeugt einen TPDO wenn sich ein Wert im zu Ubertragenden
TPDO geéandert hat.

+ Inhibit Time. Gibt die Zeit an nach der friihestens ein TPDO wieder gesendet werden darf.
Um zu verhindern, dass bei schnellen Anderungen der Werte im TPDO sehr viele
Nachrichten generiert werden, kann durch die Einstellung dieses Wertes eine Wartezeit
definiert werden. Die Einstellung erfolgt in Schritten von 0,1 ms. Wird der Wert auf O gesetzt,
so ist keine Wartezeit aktiv.

+ Event Timer. Gibt die Zeit an nach der spatestens ein TPDO gesendet wird, auch wenn sich
kein Wert geandert hat. Die Einstellung erfolgt in Schritten von 1 ms. Wird der Wert auf O
gesetzt, so ist kein automatisches Senden aktiv. Werden gemultiplexte Daten tbertragen
(kanalweise oder per Index), so ist der Event Timer nicht aktiv.

3.3.1. Einstellung fur Sende-PDO uber CAN-Bus

Die Einstellung tber CAN-Bus erfolgt tiber folgende Objekte:
+ COB-ID.
TPDO1 Uber Index 0x1800 und Subindex 1.
TPDO2 Uber Index 0x1801 und Subindex 1.
TPDOS3 tber Index 0x1802 und Subindex 1.
TPDO4 tiber Index 0x1803 und Subindex 1.
Ist das Hochstwertigste Bit der 32 Bit Date gesetzt, so ist der TPDO nicht aktiv.
+ Betriebsart Synchron oder Asynchron
TPDOL1 tber Index 0x1800 und Subindex 2.
TPDO2 Uber Index 0x1801 und Subindex 2.
TPDO3 Uber Index 0x1802 und Subindex 2.
TPDO4 tiber Index 0x1803 und Subindex 2.
<+ Inhibit Time
TPDO1 Uber Index 0x1800 und Subindex 3.
TPDO2 Uber Index 0x1801 und Subindex 3.
TPDOS3 tber Index 0x1802 und Subindex 3.
TPDO4 Uiber Index 0x1803 und Subindex 3.
+ Event Timer
TPDOL1 tber Index 0x1800 und Subindex 5.
TPDO2 tber Index 0x1801 und Subindex 5.
TPDO3 Uber Index 0x1802 und Subindex 5.
TPDO4 Uber Index 0x1803 und Subindex 5.
Der Subindex 4 wird nicht verwendet.

9499 040 69918 11
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3.3.2. Einstellung fur Sende-PDO uber BlueControl®

Im gezeigten Beispiel wird der TPDO 2 aktiviert.

Als COB-ID wurde die feste Adresse 385 (0x181) zugewiesen.

Es handelt sich um einen asynchronen PDO. Die Inhibit Time wurde auf 1 Sekunde gestellt, so
dass friihestens nach dieser Zeit ein erneuter TPDO generiert wird.

Der Event Timer steht auf 25 Sekunden. Es wird somit spatestens nach 25 Sekunden ein TPDO
erzeugt, auch wenn sich keine Daten &ndern.

|_,ﬁ| BlueControl {(Expert) - Geratl - |EI|5|
Datei Bearbeiten Ansicht  Gerdt Extras  Fenskter  Hilfe

RIDEEHZE S O EEE >k ?

|_§| Parametrierung - Gerat1

(B Wy By [Ny E2 | [Paametiowns 7]

F.iirzel Bezeichhung Wiert on | Bereich
IKanaI'l J PDO2 | | | |
E||I| K5 warnio
= Karfiguration ActRPDO | Aktiviersn des RPDD 0: Nicht aktiv
El{:l System - Cobld RFDO [ COB-ID Emplangs FDO
EH:I HC-Ubenwachungen
----- - Hp HC Grundgerst ActTPDO | Aktivieren des TPDO 1: Aktiv
""" % Karrektur Cobld TRFDO | COB-ID Sende FDO 385 85,1407
""" % Aulenleiter 1 Typ. TRDO Type des Sende FDO 1: Szpnchroner TRFDO
""" % Aullenleiter 2 Stp. TPDO | Typ des spnchronen PDO
----- By Aubenleiter 3 IhGitTPDO | Blockierungszeit 10000 0...30000
= Gerat Event TRDO | Zeitereignis TRDO 25000 0...:30000
-~ Allgemein
8 Schnittstells
B- {:I CAMopen
% spoz
% POOT
% PDO2
% PDO3
% PDO4
% Digitale Eingange
-~ Extems TK,

I':'I{:I K.analdaten

Driicken Sie F1, um Hilfe 2u erhalten, A
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3.4 Einstellung der Mappingparameter der PDOs

3.4.1. Allgemeines zur Einstellung der Mappingparameter

Die Mappingparameter definieren welche Daten in den PDOs kommuniziert werden.

Diese Parameter konnen nur tber das BlueControl® eingestellt werden. Ein Lesen lber den
CAN-Bus ist mdglich.

Es kdnnen nur Parameter und Signale verwendet werden. Bei den Daten der RPDOs mul3 es
sich um beschreibbare Daten handeln. Das BlueControl® stellt durch die Auswahlméglichkeiten
sicher, dass diese Bedingungen eingehalten werden.

Es kdnnen Daten sowohl im Integer- als auch im Floatformat Gbertragen werden. Daten, die im
Integerformat kommuniziert werden und im Gerat als Floatwert behandelt werden, werden als
Fixpointl-Date (Wert ist mit dem Faktor 10 multipliziert) Ubertragen.

Die Anzahl der in einem PDO ubertragbaren Daten hdngt sowohl von dem Datentyp (Integer-
oder Floatformat) als auch von der Art der Ubertragung (Standard- oder Multiplexverfahren) ab.
Werden zu viele Daten ausgewabhlt, so sind deren Eintrage in rot gekennzeichnet. Diese
eingestellten Daten werden vom BlueControl® nicht zum Gerat tbertragen.

Es gibt verschiedene Moglichkeiten, die Daten im PDO zu ubermitteln.

3.4.2. Standardverfahren

In diesem Fall werden dem PDO feste SDO-Parameter zugewiesen. Die Festlegung erfolgt
durch den SDO-Parameter und, wenn es sich um Daten aus dem Kanalbereich handelt,
zusétzlich durch den Subindex. Die Lange der Daten hangt davon ab, ob diese aus dem Integer-
Bereich 0x2000 (2 Byte) oder aus dem Float-Bereich 0x3000 (4 Byte) gewahlt wurden. Eine
Mischung zwischen 2 Byte und 4 Byte Daten ist mdglich. In die 8 Byte, die ein PDO zur
Verfuigung stellt, kbnnen somit maximal 4 Daten Gbermittelt werden. Es missen nicht alle Daten
des PDO belegt werden.

Integer 1 Low Date 1: im Regler als Integer definiert und wird als

Integer 1 High Integergrol3e ausgelesen

Fixpoint 2 Low Date 2: im Regler als Float definiert und wird als

Fixpoint 2 High Integergrof3e ausgelesen

Float 3 Byte 1

Float 3 Byte 2 Date 3: im Regler als Float definiert und wird als
Float 3 Byte 3 Floatgrof3e ausgelesen

Float 3 Byte 4

9499 040 69918 13
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Die Festlegung welche Daten zu verwenden sind erfolgt im BlueControl® im Modus
,Mapping Transmit-PDO1 — 4* bzw. ,Mapping Receive PDO1 — 4"

’_ﬁ BlueControl (Expert) - Geritl - [Mapping Transmit-PD0O1 - Gerskl]
E Datei  Bearbeiten  Ansicht Ger3t Extras Fenster  Hilfe

=10l x|
=121 x|

RIDEEHE & O e

EETTEZ2E]

Dricken Sie FL, um Hilfe zu erhalten.

Ry W Mg | & | | IMapping Transmit-POO1 j |
| | Fiirzel Bezeichnung
IKanaI 2 J Cntr Regler
=-[8] KS waria
E’* F.onfiguration PDO- nhalt C.Sta Reglerstatus
EH:| Parameter Reglerstatus 2
=] System | Stellgraie
E:“' Aubenleiter 1 % Eff Effektiver |stwert
E"’ Aubenlziter 2 SPEF wirkzamer Sallwert
g Aubenleiter 3 diFF R egelabweichung
E||:| Gerat Yman Maruele Stelgmbbervorgabe
E:* Allgemein D' man Stellgrafenvargabe [diff]
E L..gp* Esterne TE Ylnc Stellwert inkrement
E||:| K.analdaten YDec Stelwert dekrement
‘3"’ Regler F.Cha Die Parameter des Reglers haben sic...
E:“' Farametersatz 2 T.5ta Status des Selbstoptimierung
E:* Eingange Tul Yerzugzzeit Heizen
E:“' Sollwert Wmax1 Anderungsgeschwindigkeit Heizen
Lg% Grenzwerte kp1l Prozefwerstarkung Heizen
El{:l Signale hzg1 Ergebriz der Selbstoptimierung Heizen
E||:| System Tu2 Yerzugzzait Kihlen
E:* Digitale Eingsnge Winau? Anderungsgeschwindigkeit Kiblen
“-gr* Digitale Ausgings kpe ProzeRwerstarkung Fihlen
E||:| Ausgangs b 202 Ergebniz der Selbstoptimigrung Fihlen
E’* Digitale Auzgange Ada St Start Selbstoptimienng
E"' Statuz analag Y Gradient der ' Yerstellung
g Heizstrom HeoMe Heizstrommesswert [4)]

C.SearchSt

Suche die Startposition

pid

Stellgrafe

TH K T+

Mr. | Kiirzel Bezeichhung F.anal | D atentormat
1| Eff Eftektiver |stwert 4 Float
2| Bzl Zustand digitale Ausgange 1...16 |nteqer

|nteger

Im oben angegeben Beispiel werden folgende Daten dem TPDO1 zugewiesen:
Effektiver Istwert des Regelkreises 4
Zustand der digitalen Ausgange 1 ... 16
StellgroRe des Regelkreises 2

Da der Istwert im Floatformat Ubertragen wird, kann der 4. Wert nicht mehr belegt werden.

Zusatzlich gibt es die Mdglichkeit die PDO-Daten im Multiplexverfahren zu Ubertragen.
Hier stehen 2 Alternativen zur Verfigung:

14
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3.4.3. Multiplexverfahren bei kanalweiser Ubertragung

Es besteht die Mdglichkeit die Daten gemultiplext und zwar kanalweise zu Gbertragen. Es
werden maximal 3 Daten definiert, die fir jeden im Gerat definierten Regelkreise Ubertragen
werden. In den ersten 2 Byte des PDOs wird signalisiert flr welchen Kanal (Regelkreis) die
nachfolgenden Daten gelten. Es kdnnen sowohl Werte im Integer- als auch im Floatformat
Ubertragen werden.

Kanalnummer 1 — 30, Wird der Wert 0 uibertragen, so sind die Daten
muR immer ,0" sein nicht zu verwenden

Fixpoint 1 Low Date 1: im Regler als Float definiert und wird als

Fixpoint 1 High Integergroflie ausgelesen

Float 2 Byte 1

Float 2 Byte 2 Date 2: im Regler als Float definiert und wird als

Float 2 Byte 3 FloatgroRe ausgelesen

Float 2 Byte 4

Hierfir muf3 die Definition in 2 Schritten erfolgen. Zuerst wird festgelegt welche Daten zu
ubertragen sind, danach mit welchem PDO die Ubertragung erfolgen soll.

Nachfolgend ist gezeigt welche Einstellungen erfolgen miissen, damit diese Art der Ubertragung
im RPDO2 durchgefuhrt wird.

. MueControl (Espest) - Gerdtl - [RPD0-Mapping Eanabisten - Gergtl] _.ln]_il
B Dote Eowbeken frscht Gerst Exbas Forsber e al®) 2
B lhlFdd&O0"mEcE > ¥

By Wy Uy | Ry 7 [APOOMsppegrmsaen =)

||_._1 -

=-| B K5 van
= ] Parsvestat
1 Farsddates

A Fagle

Drliche Sie F1, un Hife zu erhalben, &

Die zu Ubertragenden Daten werden festgelegt. Als 1. Date wird die manuelle
StellgroRenvorgabe zum KSVario gesendet. In der 2. Date wird der Sollwert Gbermittelt. Da der
Sollwert im Float-Format Ubertragen wird, steht die 3. Date nicht zur Verfigung. Aus der Spalte
Kanal kann enthommen werden, dass Einstellungen fir die Kanale 1 — 12 erfolgen kénnen.
Diese Regelkreise sind im BlueControl® definiert. Werden Daten fiir die anderen Regelkreise
Ubertragen, so werden die Werte nicht tbernommen.
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e Control {Fepeert ) - Gerdt] - [Fapping Recsive-PO02 - Gerdtl ] _.J,D_IEI
B Qale Beabeien Aricht Gad Egtras Famibe  Hife == =]
ROFET S OB R > ¥

Bg By By Ba | U0 | | Hepeng AeceresTi02 =

[ = [Fizel E

o Eonliguialion PDO nhalt
-1 (8] K5 wam -
& Eonfigusion FOO dnfalt

- i1 Paanalai

0 Sindein
i Bubenbsde |
o Aubenksie 2
o Aufenkeis 1
= Gerat

B Algenen
#* Estera TH TH 4

B 5ol | _1

Colaiosn S FI, une HIFe 20 rhislisn. P

Danach erfolgt die Definition, welcher PDO die kanalweise, gemultiplexten Daten verwenden
soll. Im oben gezeigten Beispiel wird der RPDO2 fiir die Ubertragung der kanalweise,
gemultiplexten Daten verwendet. Durch die Verwendung dieser Ubertragungsart sind alle Daten
des PDO belegt.

3.4.4. Multiplexverfahren mit indizierter Ubertragung

Es kdnnen bis zu 120 Daten definiert werden, die durch einen Index adressiert Gibertragen
werden. Es werden nur Daten im Integerformat Uibertragen. Der Aufbau eines solchen PDOs
sieht folgendermalf3en aus:

Index 1 — 118, wird der Wert 0 Uibertragen, so sind die Daten
muR immer ,0“ sein nicht zu verwenden
Fixpoint 1 Low Date entsprechend der Index Nummer.
im Regler als Float definiert und wird als Integer-Grofie
Fixpoint 1 ngh ausge|esen
Integer 2 Low Date mit Index Nummer + 1.
im Regler als Integer definiert und wird als Integer-Grolie
Integer 2 High ausgelesen
Integer 3 Low Date mit Index Nummer + 2.
im Regler als Integer definiert und wird als Integer-Grof3e
Integer 3 High ausgelesen

Hierfir mufR3 die Definition in 2 Schritten erfolgen. Zuerst wird definiert welche Daten zu
ubertragen sind, danach mit welchem PDO die Ubertragung erfolgen soll. Nachfolgend ist
gezeigt welche Einstellungen erfolgen missen, damit diese Art der Ubertragung im TPDO3
durchgefihrt wird.
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@ BlueControl (Expert) - Gerdtl - [TPDO-Mapping Indexdaten - Gerdtl] =10] =]
E Datei Bearbeiten Ansicht  Gerdt  Extras  Fenster  Hilfe ;lilﬂ
ROSZHE S O EEeE~ x| 2
‘. ‘. Ql. | i‘. | | ITPDD-MappingIndEHdaten j |
IKanaI - j K.iirzel Bn?zn_aic:hnung _ Quelle | Ziel B
DOut Digitale Ausgange
E||I| K5 wario
EH:I Parameter uztand digitale Ausgange 1. 16
EH:| System Azl 7 Zustand digitale Ausgange 17,32
B Auberleiter 1 fagsd3 Zustand digitale Auzgange 33,438
g Aubenleiter 2 Auzdd Zuztand digitale Auzgange 49...60
: B Aubenleiter 3 DigQOutl Signal am digitalen Auzgang 1
EH:' Gerat DigOut? Signal am digitalen Auzgang 2
E’* Allgemein DigOuta Signal am digitalen Ausgang 3
; gt Externe TE DigQutd Signal am digitalen Auzgang 4
E|{:| K.analdaten DigOuts Sighal am digitalen Ausgang 5
E’* Regler DigOute Signal am digitalen Auzgang B
Eﬂ* Parametersatz 2 Diglut? Signal am digitalen Auzgang 7
E’* Eingange DigQuts Signal am digitalen Ausgang 8 - -
: g ;DHWEH Dig0uts Signal am digitalen Ausgang 9 - - i
renzwerte
I';'ll:l Sighale R
EH:' System Mr. | Kiirzel Bezeichnung Kanal | Index -
g™ Digitale Eingange 1| % Eff Effektiver lstwert 1 a
g™ Digitale Ausgange 2| XEff Effektiver Istwert 2 1
[‘]D Ausgange A H.EH Effektiver lshmert 3 2
-EP* Digitale Ausgénge 4| ER Effektiver |stwet 4 3
B Status analog 5|+ Eff Effektiver |stwert 5 4
~EP* Heizstrom B = Eff Effektiver |stwert ) ]
& Forcing digital 7| K EFf Effektiver Istwert 7 g
g% Forcing analog 8| SPEF wirkzamer Sollwert 1 7
EH:' Gerat ) 9/ SPEF wirkzarner Sollwert 2 g
E:* Gerdt 10{5P.EF wirk.zamer S ollwert 3 3
B Alame 11| SP.EF wirksammer S allwert 4 10
E{:l K.analdaten 12| SP.EF wirksammer Sallwert ] 1
g™ Regler 13[SP.EF witk samer Sollwert B 12
g Eingdnge 14|5P.EF vtk zamer S allwert i 13
E’* Logik Zugtand digitale Auzgange .
“gr* Sollwert ) )

Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten,

Fur die DatenlUbertragung stehen maximal 120 Daten zur Verfigung. Alle Daten werden im
Integerformat tUbertragen. Daten die im Gerét als Float-Wert bearbeitet werden, werden als
Fixpoint 1 (Date ist mit dem Faktor 10 multipliziert) Ubertragen. Im obigen Beispiel wurden
folgende Daten fiir die Ubertragung definiert:

Date 1 — 7 Istwert des Regelkreise 1 — 7

Date 8 — 14 Sollwert der Regelkreise 1 — 7

Date 15 Zustand der digitalen Ausgange 1 — 16
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’_ﬁ BlueControl (Expert) - Geritl - [Mapping Transmit-PD03 - Gerakl] - |EI|£|
E Datei  Bearbeiten  Ansicht Ger3t Extras Fenster  Hilfe _|5||i|
RIDSHE & O eEe/E |~ K| 7
‘- ‘- I;J-"| | ?- | | IMapping Tranzmit-POO3 j |
FLirzel Bezeichnung
Kanal 7 o
[Kana [ PDD Konfiguration PDO-Inhalt
Elm f5 varo -~
E:* Kanfiguration PDO-nhalt b apChi M apping von Kanaldaten
=] Parameter

E||:| Syztem
L egP*t Awbenleiter 1

E:w Allgemein | Eid D atenformat
..... 2 Extene TK - =

E:"‘ Parameterzatz 2 j

Dricken Sie F1, um Hilfe zu erhalten, S

Danach erfolgt die Definition, welcher PDO durch den Index gemultiplexten Daten verwenden
soll. Im oben gezeigten Beispiel wird der TPDO3 fiir die Ubertragung der durch den Index
gemultiplexten Daten verwendet. Durch die Verwendung dieser Ubertragungsart, sind alle Daten
des PDO belegt.

Die Definition der Daten fur kanalweisen Zugriff oder per Index werden, unabhangig vom
Checkfeld "Schnittstellenparameter tbertragen” immer vom BlueControl® Ubertragen.

3.5 Lesen der Mappingparameter Uber CAN-Bus

Das Lesen der Mappingparameter ist tiber CAN-Bus mdglich. Es werden folgende Indizes
benutzt:

+ RPDO1 iber Index 1600 und Subindex 1 - 3.

+ RPDO2 iber Index 1601 und Subindex 1 - 3.

+ RPDO3 iber Index 1602 und Subindex 1 - 3.

+ RPDO4 iber Index 1603 und Subindex 1 - 3.

+ TPDO1 tber Index 1A00 und Subindex 1 - 3.

+ TPDO2 lber Index 1A01 und Subindex 1 - 3.

+ TPDO3 lUber Index 1A02 und Subindex 1 - 3.

+ TPDO4 lber Index 1A03 und Subindex 1 - 3.

Fur das Mapping von Indexdaten wird der Wert Ox2FFF, fir das Mapping von Kanaldaten der
Wert Ox2FFE Ubertragen.
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4. NMT-Dienste

Es werden folgende NMT-Diensten (COB-ID 0x00) unterstitzt:
+ Wechsel in den Operational Mode (Befehlscode 0x01)

+ Wechsel in den Stopp Mode (Befehlscode 0x02)
+ Wechsel in den Pre-Operational Mode (Befehlscode 0x80)
+ Reset Kommunikationsschnittstelle (Befehlscode 0x82)
+ Reset Knoten (Befehlscode 0x81)

Nach dem Aufstart des CAN-Netzwerkes ist der KSvario im Pre-OP-Mode. Das heif3t, dal’ er nur
Uber SDOs angesprochen werden kann. Wird der KSvario in den OP-Mode gesetzt, kann auch
Uber die freigegebenen PDOs kommuniziert werden.

KSvario in Operational Mode setzen:

2 data bytes

COB-ID LEN Command Node

0x00 2 0x01 <Nummer>

KSvario in Stopp Mode setzen:

2 data bytes

COB-ID LEN Command Node

0x00 2 0x02 <Nummer>

KSvario in Pre-Operational Mode setzen:

2 data bytes
COB-ID LEN Command Node
0x00 2 0x80 <Nummer>
Reset Node:
2 data bytes
COB-ID LEN Command Node
0x00 2 0x81 <Nummer>

Achtung: Reset-Node fuhrt zu einem Hardware-Reset des KSvario, d.h. er ist erst nach einigen
Sekunden wieder tGber den CAN-Bus erreichbar. Alle Command-Parameter werden auf die
Default-Werte zuriickgesetzt.
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Reset Communication:

2 data bytes

COB-ID LEN Command Node

0x00 2 0x82 <Nummer>

Dieser Befehl wird bei einer Node-ID 0 von an alle Knoten ausgefihrt, ist eine andere Node-1D
angegeben fuhrt nur der adressierte Teilnehmer den Befehl aus.

Nach dem Befehl ,Reset Kommunikationsschnittstelle* und ,Reset Knoten“ befindet sich das
Geréat im Pre-Operation Mode. Diesen Zustand nimmt das Gerat ebenfalls nach dem
Einschalten der Spannung ein. Um eine Kommunikation tber die PDOs durchfiihren zu kdnnen
ist ein Umschalten in den Operational Mode notwendig.

5. SYNC

Wie bereits beschrieben werden synchrone PDO-Daten mittels SYNC-Nachrichten vom KSvario
ausgewertet oder gesendet. Die entsprechenden KSvario missen im Operation-Mode sein und
synchrone PDOs mussen konfiguriert sein.

Eine SYNC-Nachricht ist ein sogenannter "Broadcast" (Nachricht an alle Teilnehmer im Netz)
und wird wie folgt vom Master gesendet:

2 data bytes

COB-ID LEN Command Node

0x80 2
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6. LSS-Dienste

Es stehen die LSS-Dienste gemafd CiA/DS305 Version 1.1.1 zur Verfligung. Einschrankungen,
bzw. spezielle Erweiterungen sind den nachfolgenden Service-Beschreibungen zu entnehmen.
Die zugehorigen COB-ID's sind 2021 (Master => Slave), bzw. 2020 (Slave => Master), wobei
der KSvario jeweils Slave ist. Bei einer Knotenadresse von 255 (Auslieferzustand) startet das
Gerat im LSS-Mode.

6.1 Umschalteprotokolle (Switch Mode Protocols)

6.1.1. Globale Umschaltung in den Operation/Konfiguration-Mode

M=>S
0 1 2 3 4 5 6 7
cs =04 | mode r r r r r r
cs LSS command specifier
mode 0: switches to operation mode
1: switches to configuration mode
r reserved

6.1.2. Selektives Umschaltung in den Operation/Konfiguration-Mode
LSS-Zustand wird getoggelt. Es wird erkannt ob ein passender Teilnehmer am Bus ist.

M=>S
0 1 | 2 | 3 | 4 5 6 7
cs=64 vendor-id r r r
M=>S
0 1 | 2 | 3 | 4 5 6 7
cs =65 product-id r r r
M=>S
0 1 | 2 | 3 | 4 5 6 7
CcS = 66 revision number r r r
M=>S
0 1 | 2 | 3 | 4 5 6 7
cs = 67 serial number r r r
S=>M
0 1 2 3 4 5 6 7
cs =68 r r r r r r r
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6.2 Konfigurationsprotokolle (Configuration Protocols)

6.2.1. Konfiguration der Knoten-ID

Dem Gerét im Konfigurationsmode wird eine neue Knotenadresse gegeben. Nach Umschalten
in den Operation Mode fuhrt das Geréat einen PowerOnReset aus

M=>S
0 1 2 3 4 5 6 7
cs=17| NID r r r r r r
cs LSS command specifier
NID die neu einzustellende Knoten-ID
r reserved
S=M
0 1 2 3 4 5 6 7
cs=17| error spec. r r r r r
code error
cs LSS command specifier

error code 0: kein Fehler

1: Knoten-ID fehlerhaft
spec. error
r reserved

6.2.2. Konfiguration der Baudrate

Dem Gerat im Konfigurationsmode wird die Baudrate neu eingestellt.

M=>S
0 1 2 3 4 5 6 7
cs =19 | table table r r r r r
selecto | index
r
cs LSS command specifier
NID die neu einzustellende Knoten-ID
r reserved
S=>M
0 1 2 3 4 5 6 7
cs=19| error spec. r r r r r
code error
cs LSS command specifier

error code 0: kein Fehler

1: Knoten-ID fehlerhaft
spec. error
r reserved
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6.3 Anfrageprotokolle (Inquiry Protocols)

6.3.1. Anfrage der Vendor ID

M=>S
0 2 3 4
cs =90 r r r
S=>M
0 | 2 | 3 | 4
cs =90 vendor id
cs LSS command specifier

r

reserved

6.3.2. Anfrage des Product Code

M=>S
0 2 3 4
cs =91 r r r
S=>M
0 | 2 | 3 | 4
cs=91 product code
cs LSS command specifier

r

reserved

6.3.3. Anfrage der Revision Number

M=>S
0 2 3 4
cs =92 r r r
S=>M
0 | 2 | 3 | 4
cs =92 revision number
cs LSS command specifier

reserved

9499 040 69918
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6.3.4. Anfrage der Serial Number

M=>S
0 1 2 3 4 5
cs =93 r r r r r
S=>M
0 1 | 2 | 3 | 4 5
cs =93 serial number r
cs LSS command specifier
r reserved

6.3.5. Anfrage der Knoten ID

M=>S
0 1 2 3 4 5
cs=94 r r r r r
S=>M
0 1 2 3 4 5
cs=94| NID r r r r
cs LSS command specifier
NID Node-1D
r reserved

6.4 Identifikationsprotokolle (Identification Protocols)

6.4.1. Identifizieren von nicht konfigurierten Teilnehmern

M=>S
0 1 2 3 4 5
cs =76 r r r r r
cs LSS command specifier
r reserved
S=>M
0 1 2 3 4 5
cs =80 r r r r r
cs LSS command specifier
r reserved
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7. Speichern und Laden von Parametern (Store/Restore)

7.1 Nichtflichtiges Speichern von Parametern (Index 0x1010)

Unterstitzt werden folgende Varianten:
+ Alle Parameter (Subindex 1)
+ Kommunikationsparameter (Subindex 2)

Das Verhalten unterscheidet sich nicht, da nur die Kommunikationsparameter der PDOs und
des 2. SDO-Kanals unverlierbar im EEPROM abgespeichert werden. Nach einem Reset-Node
oder dem Einschalten der Spannung startet das Geréat mit diesen eingestellten Daten.

7.2 Laden von gespeicherten Parametern (Index 0x1011)

Unterstitzt werden folgende Varianten:
+ Alle Parameter (Subindex 1)
+ Kommunikationsparameter (Subindex 2)

Das Verhalten unterscheidet sich nicht, da nur die Kommunikationsparameter der PDOs und
des 2. SDO-Kanals neu geladen werden. Wurden Einstellungen an den
Kommunikationsparametern der PDOs oder des 2. SDO vorgenommen und sollen diese wieder
rickgéangig gemacht werden, so werden durch diesen Befehl die unverlierbar im EEPROM
abgespeicherten Parameter wieder geladen. Mit dem Befehl ,Reset
Kommunikationsschnittstelle* wird die CAN-Bus-Schnittstelle mit dieser abgespeicherten
Konfiguration initialisiert.

8. Heartbeat

8.1 Konfiguration als Heartbeat Producer (Index 0x1017):

Hierfur wird die Zeit in 1 ms Schritten eingegeben in der ein Heartbeat Signal erzeugt werden
soll. Wird der Wert 0 eingetragen so erfolgt keine Signalerzeugung.

8.2 Konfiguration als Heartbeat Consumer (Index 0x1016):

Es kénnen 2 Uberwachungen eingestellt werden(Subindex 1 bzw. Subindex 2):

Es ist die zu uberwachende Zeit in 1 ms Schritten einzugeben. Die eingestellte Zeit mul? deutlich
langer (min. 100 ms langer) als die eingestellte Zeit am Producer sein.

In dem Wert fur die zu Uberwachende Zeit wird im oberen Teil die Knoten-1D des Producers
eingetragen.

Wird der Wert 0 eingetragen, so erfolgt keine Uberwachung.
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9. Konfigurierung und Parametrisierung tber den CAN-Bus

Am einfachsten &Rt sich der KSvario mit Hilfe des Engineering-Tool (BlueControl®) tber die
BlueControl® -Schnittstelle konfigurieren. Eine Konfigurierung direkt tiber den CAN-Bus ist
jedoch auch moglich. Hierzu bietet das BlueControl® den Export einer kompletten Liste der
Parameter und Konfigurationsdaten an. Diese Download-Liste enthalt den identischen
Datensatz, den auch das BlueControl® an den Regler sendet.

Im BlueControl® unter <Datei>,<Export>,<Downloadliste> kann so eine Download-Liste (*.csv)
gespeichert werden.

Es kann ausgewahlt werden ob die reglerinternen Float-Daten als Float-Werte oder als
Fixpointl-Werte in der Download-Liste abgelegt werden sollen.

x
D atenformat:
|1 Dezimalstelle j

Abbrechen |
Fliglkarmma
Hilfe |

Einen Ausschnitt einer Download-Liste im Float-Format zeigt folgender Ausdruck:

Nane; | ndex; Subi ndex; Wer t

Config; 8193;0;1

ConF_ot hr _UseStat Err; 8203;0; 0
ConF_othr_Unit; 8204;0;1

ConF_ot hr _Power OnContr Of f ; 8205; 0; 0
ConF_ot hr _I nt Mast er Mod1; 8207; 0; 0
ConF_ot hr _I nt Mast er Mod2; 8208; 0; 0
ConF_ot hr _I nt Mast er Mbd3; 8209; 0; 0
ConF_ot hr _I nt Mast er Mbd4; 8210; 0; 0

PArA SEtP_t St. 2;13424;2;10.0

PAr A_SEt P_Gef uehrt. 2; 9329; 2; 0

PAr A Cntr_Pbl. 2; 13462; 2; 14. 095582
PAr A Cntr_Pb2.2;13463; 2; 14. 095582
PArA Cntr _til.2;13464;2;1.9706573
PArA Cntr _ti2.2;13465;2;1.9706573
PArA Cntr_tdl.2;13466; 2;1. 9706573
PArA Cntr_td2.2;13467;2;1.9706573
PArA Cntr_t1.2;13468; 2; 0. 40000001
PArA Cntr_t2.2;13469; 2; 0. 40000001

PAr A Li n8_L. 30: 13597; 30: - 10. 0
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PAr A Linm8_H. 30; 13598; 30; 10.0

PAr A Li n8_HYS. 30; 13599; 30; 1.0

PArA Qutl HcLi m 30; 13628; 30; - 32000. 0
PAr A Qut2_HcLi m 30; 13658; 30; - 32000. 0
Config; 8193;0;0

In jeder Zeile wird eine Date beschrieben. Der Name, der Index, der Subindex und der Wert sind
durch Semikolon getrennt.

Zu Beginn der Ubertragung wird der KSvario in den Konfigurations-Mode geschaltet, danach
werden die Konfigurationsdaten und Parameter Gbertragen. Am Ende wird der Konfigurations-
Mode wieder ausgeschaltet und der Regler initialisiert sich. Die Initialisierungsphase dauert ca. 5
Sekunden, dann arbeitet der Regler mit den neue Daten.
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10. CAN Physical Layer

Es gibt eine Reihe von genormten Standards beztiglich des CAN Physical Layers. Der
wichtigste fur allgemeine Anwendungen ist der "CAN High-Speed Standard ISO 11898-2". Die
nachfolgenden.Empfehlungen basieren primér auf diesem Standard und gelten unabhangig vom
verwendeten CAN-Protokoll (CANopen / DeviceNet).

10.11SO 11898-2 Knoten

Ein ISO 11898-2 konformer Knoten besteht aus einem uC mit CAN-Controller (evtl. auch
integriert), der Uber Rx- und Tx-Line mit einem CAN-Transceiver verbunden ist. Der Transceiver
wiederum ist mit den differentiellen CAN-H und CAN-L Leitungen am CAN-Bus angeschlossen.
Dieser (Transceiver-) Anschluf ist beim KSvario galvanisch getrennt ausgefihrt.

[Ti
Can-Controller
Tx Rx Vref

y ¢ |

CAN-Tranceiver |9V
o

CAN_H CAN_L

« ¢ T >

< v Bus >

Die nominellen CAN-Buspegel werden beim CAN-Bus mit "Recessive" (nominelle Spannung
von 2,5 V fir CAN-H und CAN-L) und "Dominant" (nominell 3,5V fir CAN-H und 1,5V fiir CAN-
L) bezeichnet.

F 3
Spng. i
V] .'rnln. H
s ”
35 CAN_H
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15 CANL
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i

Zalt
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10.2 Baudraten und Buslangen

Die maximale, nutzbare Buslange in einem CAN-Netzwerk wird durch eine Vielzahl von
Einflissen bestimmt, vor allem durch die folgenden physikalischen Effekte:

+ Verzogerungszeiten der angeschlossenen Bus-Knoten (mit/ohne Opto-Koppler) und
Verzodgerungszeit des Bus-Kabels (propagation delays)

+ unterschiedliche Abtastzeitpunkte innerhalb einer CAN-Bit-Zelle, bedingt durch
Oszillatortoleranzen der einzelnen Bus-Knoten

+ Signal-Amplituden D&mpfung, bedingt durch den ohmschen Widerstand des Bus-
Kabels und den Eingangs-Widerstanden der Bus-Knoten

Die im folgenden aufgefiihrten praktischen Busléangen kdnnen bei Verwendung von 1SO 11898-2
konformen Transceivern mit Standard Buskabeln erreicht werden. Bei den hohen Baudraten

(1 MBd / 800 kBd) kann es allerdings durch die Anzahl/Geschwindigkeit der evtl. vorhanden
Opto-Koppler (galv. Trennung) zu erheblich kiirzeren Buslangen kommen !

10.3 Praktische Buslangen

Baudrate Buslange Nominelle Bit-Time
in kBd in m in ys

1000 30 1

800 50 1,25

500 100 2

250 200 4

125 500 8

50 1000 *) 20

20 2500 *) 50

10 5000 *) 100

*) Bei groR3en Kabellangen ist der Einsatz von galv. Trennungen und Repeatern zwingend notwendig

Weitere Hinweise zu den Buslangen kénnen auch den Standards CiA ,DS-102“ (CANopen
entnommen werden.
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10.4 Kabel-Parameter

ISO 11898-2 definiert einige DC- bzw. AC-Parameter fur die in CAN-Bus Netzwerken
einsetzbaren Kabel (typischerweise kommen paarweise verdrillte Kabel mit definierten
elektrischen Eigenschaften zum Einsatz). Die wichtigen AC Parameter sind 120 Ohm
Kabelimpedanz und eine nominelle "propagation delay" von 5 ns/m ! Empfehlungen fur die zu
verwendenen Buskabel und AbschluRBwiderstande kénnen der folgenden Tabelle enthommen
werden:

Bus-Lange Buskabel (z: 120 ohm, tp: 5ns/m AbschluBwiderstand | Max. Bit-Rate
Spez. Kabelquerschnitt
Widerstand
0..40m 70 mOhm/m | 0,25mmz, 0,34mm?2 124 Ohm, 1% 1 MBd
AWG 23, AWG 22 @ 40m
40 m .. 300 m | <60 mOhm/m | 0,34mmz, 0,6mm?2 127 Ohm, 1% *) > 500 kBd
AWG 22, AWG 20 @ 100m
300 m .. 600 m | <40 mOhm/m 0,5mm?2, 0,6mm? 127 Ohm, 1% *) > 100 kBd
AWG 20 @ 500m
600 m..1km | <26 mOhm/m | 0,75mm?2, 0,8mmz2 127 Ohm, 1% *) > 50 kBd
AWG 18 @ 1 km

*) Bei groRen Kabellangen ist ein hoherer Wert fiir den AbschluBwiderstand (150 .. 300 Ohm) hilfreich, zur Reduzierung der
Dampfung.

Weitere Empfehlungen fir CAN Netzwerke (speziell auch mit grol3er Ausdehnung):

+ galv. Trennungen sind notwendig bei grol3en Langen (z.B. bei 400m Buskabel)

+ separate Ground-Leitung ist sinnvoll

+ der Spannungseinbruch (Potentialdifferenz) zwischen den Ground-Potentialen der
Transceiver sollte gering sein (kleiner 2V). Einspeisung des Netzteils evtl. in der Mitte
des Kabels

+ der Gesamt-Eingangswiderstand der Bus-Knoten sollte > 500 Ohm sein

+ evtl. notwendige Stichleitungen sollten so kurz wie moglich sein, um Reflektionen zu
vermeiden/verringern.

Weitergehende Informationen sind dem CiA (CANopen), den diversen Chip-Herstellern und im
Internet zu bekommen.
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