Ba u m er Passion for Sensors

Betriebsanlsanleitung
Dehnungssensoren
CANopen DS 404

DSRT 22DJ-S5-xxxx DST55R-28.xxx.TC1.AS5

Baumer Electric AG Anderungen in Technik und Design vorbehalten.
Hummelstrasse 17

Postfach

CH-8501 Frauenfeld

www.baumer.com

Ver. 3.07

Manual_CANopen_Strainsensor_DE_V3_07_01.docx 1/65 Baumer
22.10.18jsi Frauenfeld, Switzerland



Ba u m er Passion for Sensors

1 AlIGEMEINES ...t 5
1.1 SIChErheItSNINWEISE.....coii et e e e e e e e e e e e e e e nnenneeeeens 5
1.2 Montage und INbetriebNanME ... e e 5
2 e o =Y 4 =T 1T 3 T PSP 6
2.1 Maximaler SYStEMAUSDAU ..........coiiiiiieice e e e e e e e e e e e e e e e r e eaaaeeeaan 6
3 N 11 o 41T~ S 7
3.1 EleKtriSCNEr ANSCRIUSS .......uiiiiiiiiii et e e e e e s et e e e e e e an 7
3.1.1 ANSCHIUSSDEIEGUNG ... e e e e 7
3.1.2 ANSCRIUSS-SKIZZE ... ..ttt e oottt e e e e e e e et e e e e e e e e e e nnreeeeeaeeaaannnes 7
3.2 PotentialVerh@ItNISSE ..... ... et e e e e e et e e e e e e e e e e e e e e 8
3.3 EMV-gerechte VerdrahtuNng ............oooeiiiiiiiiiiiiiiieieieeeeeee ettt ettt e e e e e e e e e e e e e e e e eeeeeeeeeeeeeeeeeeeees 9
3.3.1 Erdung inaKtiver MEtalltile ............oeeviiiiiiiiieieeeee ettt et e e e e eeeeeeeeeeeeeeaeeeeeeees 9
3.3.2 Schirmung VON LEIUNGEN........uuiiiiii et e e e e e et e e e e e e e et e ae e e e e e e e e annsraraeeaens 9
3.4 Spezifikation der CAN-LEIUNGEN .......coouiiiiiiiiie e e 9
4 L0711 o - o 10
4.1 =01 =T 1 (U o T PRSPPI 10
4.2 Signale, Aufbau Und BUS TOPOIOGIE. ........uuiiiieeiiiiiiiiiie et e e e e e e e e e e eeaarraeeeea s 10
421 LU o =1 = PP PPPPRR 10
4.2.2 N[ wa =T 4 Sl o o o] oo 1= 11
42.3 Aufbau einer CAN NaChFICht ...... ... e 12
424 Bitweise BUSarbItrIErUNG . .......ooiiiieie e 13
4.2.5 Prioritatsorientierte NachrichtenUbertragung ... 14
4.2.6 To =T ) 1T V=T o (=Y 118 o e PSPPI 14
4.3 L@ o] =14 £ PSPPSRI 15
4.4 Kommunikations-MeChaniSIMEN ...........oooiiiiiii e e 16
441 Process Data ObJects (PDO) .......uiiiiiiiiiiie e 16
442 Service Data ObJECES (SDO) ....ciiiiiiiiiiiie et e e 17
443 Network Management (NIMT) ... ettt bb e e s sbeee e e 18
444 EMErgenCY (EMGY ) ...ttt e e e ettt e e e e e e st e e e e e e e eaeaaabreeeeeaeeeaananrereaaaeaeaans 20
445 Node-Guarding Und HEarbeat..............oeiiiiiiiiiie et e e 21
4.5 Weitere BegriffSErKIArUNG ............eeiiiiiiiieicie e e e e e e e e e et e e e e e e e e annreaeeeas 22
451 = To o] 10 o 38 1N = e o o o PP 22
452 9 SRR 22
453 514 SRS 22
454 S PO RRPPRPR 22
5 L7211 Lo o 7= o TN o 4 o3 oo | 23
5.1 AlIGEMEBINES ... 23
511 Lo T} 1 07T 1Y PSR 23
5.2 NEtWOrK ManagemMENT ..........uiiiiiiiiie ettt ra e s bt e e e sbb e e e e aabaeeeeaee 23
5.21 Predefined ConneCHioN Set ... ... e e e e e e e e e e e e 23
5.2.2 S F= L1 0] Loy =To LY SRR 24
5.2.3 7= 1 oo PSPPSRI 25
5.2.4 (o] o 31 N\ [ o /TSP PR 25
5.2.5 Pre-0Operational NOGE ...t ee e e et e e e e e e e e e e e e e e e e e e e enneeeeaaaaeeann 25
5.2.6 RESEENOAE. ...t e oottt e e e e e e e ee e e e e ee e e e e e nneeeeeeaeeeaaannneeeaaaeeeann 25
5.3 Ubersicht der unterstitzten ODJEKLE. ............c.cueuieieeeeceeeeeeceeee ettt 26
54 T T RS (B4 18 [ PSSR UPSRRRPPRRN 28
6 Beschreibung der Objekte......... .. i 29
6.1 P TaTo =T (o @] o] 1Y g (=TRSO 29
6.1.1 L= =1 (T o] o {1 SR 29
Manual_CANopen_Strainsensor_DE_V3_07_01.docx 2/65 Baumer

22.10.18jsi Frauenfeld, Switzerland



Ba u m er Passion for Sensors

6.1.2 KalibratioNSAAtUM ..ottt e e e s et e e e e e e s bnr e e eeeeeeaaa 29
6.1.3 GeratebEZEICNUNG ... et e et e e ee e 29
6.1.4 L P2 10 T = PSSR 30
6.1.5 RS T0 111 T =SS 30
6.1.6 €T = 1 LT (o= 01 ] =1 RSP 30
6.2 Parameter Handling (save, load default)..............ooooiiiiiiiie e 32
6.2.1 ST o T=Y (o1 1= 5 o PRSPPI 32
6.2.2 Defaultwerte laden ......... .ot e et e e e e e e et e e e e e e e e nnnn e e e e e e e aaa 33
6.3 GeratespezifisSChe ODJEKLE ........ooi i e 34
6.3.1 S T=T a1~ ] 1Y/ o TSP OUPPRPPUPRPN 34
6.3.2 BeIrEDSAIT ... .. e e e e e e e e e e an 34
6.3.3 =14 =] T 35
6.3.4 EINNEIt PrOZESSWEIT.... ... et e e e e e e e e e e e e e e e e e e 35
6.3.5 Dezimalstellen ProZeSSWENT ... ettt e e e et e e e e e e e nee e e e e e an 35
6.3.6 STAtUS AEF MESSUNG ...ttt eb e e e e et e e e st et e e s bt e e e e e abbe e e e e anbaeeeaas 36
6.3.7 Abfrage Prozesswert 16DIt ...........oo i s 36
6.3.8 Abfrage ProzesSWert 24Dit .............uviiiiiiiiiiie e a e e e e 37
6.3.9 DEtA-PrOZESSWEIT ...ttt et e e e e e e e e e e e e e e ranar e e e e e e e e 37
6.4 HerstellerspezifisChe ODJEKIE ...........uuiiiiiie e a e 39
6.4.1 MIEEIUNGSZEIL. ...ttt e et e e s bt e e e sbbn e e e s aabeeeeeanee 39
6.4.2 TarierunNg SPEICREIM ...ttt e e e eanee s 40
6.4.3 1 1 (=T €1 =Yg a0 UL o V2R 40
6.4.4 F U (o 74T (o TR PP PPPPRP 41
6.4.5 Y11 LS U] (o 4= o SRR 41
6.4.6 L Fo T 0o | = = PP PP PP PPPPPPPR 41
6.4.7 o 1= 141 {16= 14 o ) o SRS 42
6.4.8 Datentyp 16/24Dit .......eeiie et e e e be e e e e nnraa e e anreeeeannes 43
6.5 PDO-Kommunikation ODBJEKLE ........ccoiiiiiiiiiiiii e 44
6.5.1 Empfangs PDO 1 (TANEIUNG) .....cciiiiiiieeee ettt e e e e e e e e e e e st ae e e e e e s e e snnrnreeeaaeeaean 44
6.5.2 Empfangs PDO 1 Mapping Parameter.........cccuuviiiiiiiii ittt reee e e e e 45
6.5.3 ST oo = I T R PSPPSRI 45
6.5.4 Y=Y oo (= I 1O R ST URSTSUPRR 47
6.5.5 1Y oo [ I 1O R SR USSTSRPRR 47
6.5.6 Sende PDO 1 Mapping Parameter...... ... 47
6.5.7 S TC Lo Lo o BT I 1V F=T o) o] Lo [PPSO 48
6.5.8 S TCY Lo Lo o BT I B 1V F=T o) o] T [ PRSP 48
6.5.9 372 o2 1 TR 48
7 Fehlermeldungen UNd DI€NSte.........ccuviiiiimmimmmmmmmmrmemrrrrrrsrsrrssrsrssssssssssssssssrsssssssssssrsssssssssmsessssnnnnn 49
7.1 Error ReGIStEr & HiSOMY ........eii it e e sbee e e 49
7.1.1 (o gl =T [ £S] (= RO PRP 49
71.2 [0 =T o =Y g oVl o 1] (o] Y 49
7.2 SDO-FEhlerMeldUNGEN .........ouiiiiiieiieeee e e e e e e et e e e e e e e e reaeeaaeeesesasreneeeas 51
7.3 EMErgenCy MESSAQES ......couiiiiiiiiiiiiiiiieieeeieee ettt eeeeeeeeeeeeeeaeeeeeeeeeeeaeseeeaeaesaeeeeeeesaseeeeeeesesaeseeeennneenenenne 52
7.4 L (= T 0T | SRS 53
741 L (T2 T (oY= L I 4TSRS 53
7.5 LSS (Layer Setting SEIrVICES) .......uiiiiiiiiieie ittt b bt e e sbe e e e s aabaeeeeanee 54
7.51 Aufgedruckte LSS-Daten auf SENSOF ............vviiiiiiiieeee e 54
7.5.2 Ansprechen des Sensors UDEr LSS ... 54
7.5.3 Konfigurationsmodus direkte Verbindung (Master-Sensor) ..........cccveveeeeeiiiiiieieiece e 56
754 Konfigurationsmodus von einem Sensor in einem Netzwerk...........coooeeiiiiiiii e 56
755 Verstellen der ID und der Baudrate ..........eeeeiiiioioeeee e 57
7.5.6 Speichern der ANAErUNGEN .............c.cuiuiiieeceeeeeeeeeeee ettt 58
Manual_CANopen_Strainsensor_DE_V3_07_01.docx 3/65 Baumer

22.10.18jsi Frauenfeld, Switzerland



Baumer

757 LSS Mode verlassen

8 Anwenderbeispiele CANopen Protokoll ...........ccccccenneeeennn.
8.1 Tarieren des Prozesswerts tber SDO und PDO

8.2 Abfragen eines Prozesswerts Uber SDO (16 und 24bit)

8.3 Konfigurieren des Prozesswerts Giber PDO1 (16 und 24bit)
8.4 ID Andern (Objekt 2101 oder LSS)

8.5 Baudrate andern (Objekt 21°00h oder LSS).......cccceevvevivneeenen.
9 Dokument-Revisions-History

Passion for Sensors

Manual_CANopen_Strainsensor_DE_V3_07_01.docx
22.10.18jsi

4/65

Baumer
Frauenfeld, Switzerland



Ba u m er Passion for Sensors

1 Allgemeines

Diese Betriebsanleitung enthalt wichtige Informationen fir den sicheren und bestimmungsgemassen
Gebrauch des CANopen Dehnungssensoren und muss vor Inbetriebnahme unbedingt gelesen werden.

Es wurde flir Personal erarbeitet, welches im Umgang mit elektrischen Geraten geschult und qualifiziert ist.
Weiter findet sich eine kleine Einfliihrung und Begriffserklarung von CANopen und niitzliche Hinweise fiir eine
einwandfreie Funktionalitat des Dehnungssensors.

1.1 Sicherheitshinweise

e Der Dehnungssensor ist ein kompaktes und hochsensibles Prazisionsmessgerat. Er dient
ausschliesslich zur Erfassung von Dehnungen auf Druck und Zug, der Aufbereitung und Bereitstellung
der Messwerte als CANopen Signale fiir das Folgegerat. Der Dehnungssensor darf ausschliesslich zu
diesem Zweck verwendet werden.

e Der einwandfreie und sichere Betrieb setzt sachgeméassen Transport, Lagerung, Montage sowie
sorgfaltige Bedienung und Wartung voraus.

e Einbau und Montage des Dehnungssensors darf ausschliesslich durch eine Fachkraft erfolgen.

e Vor der Inbetriebnahme der Anlage alle elektrischen Verbindungen Uberprifen.

e Bei der Inbetriebnahme der Sensoren auf die jeweils geltenden Sicherheits- und Unfallverhitungs-
vorschriften achten.

e Es missen hard- und softwareseitige Sicherheitsvorkehrungen getroffen werden, damit ein
Leitungsbruch nicht zu undefinierten Zustanden der Automatisierungseinrichtung fuhrt.

e Bei Anlagen, die aufgrund einer Fehlfunktion grosse Sachschaden oder sogar Personenschaden
verursachen kénnen, mussen Sicherheitsvorkehrungen getroffen werden, die im Fehlerfall einen
sicheren Betriebszustand gewahrleisten. Dies kann z. B. durch Grenzwertschalter, mechanische
Verriegelungen usw. erfolgen.

e Der Dehnungssensor darf nicht ausserhalb der Spezifikationen betrieben werden (siehe Datenblatt).

e Keine mechanischen oder elektrischen Veranderungen am Sensor vornehmen.

e Trotz robuster Bauweise sollten die Dehnungssensoren keinen harten Stdssen ausgesetzt werden.

e Statische und dynamische Uberdehnungen, die 200% des Nennbereiches (iberschreiten, miissen
vermieden werden.

1.2 Montage und Inbetriecbnahme

e Fir Informationen zur Montage und den Anschluss ans Messsystem wird auf die Montage- und
Betriebsanleitung verwiesen, welche dem Sensor beigelegt ist.

e Verdrahtungsarbeiten immer im spannungslosen Zustand vornehmen.

e Elektrischer Anschluss darf nicht unter Spannung aufgesteckt oder abgenommen werden.

e Die gesamte Anlage EMV gerecht installieren. Einbauumgebung und Verkabelung beeinflussen die
EMV des Dehnungssensors. Gerat und Zuleitung getrennt und in grossem Abstand zu Leitungen mit
hohen Stérpegeln verlegen.

e Den Dehnungssensor an Schutzerde anschliessen und geschirmte Kabel verwenden. Schirmgeflecht
des Kabels muss mit der Kabelverschraubung verbunden sein.
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2 Projektierung

2.1 Maximaler Systemausbau

Um einen lauffahigen Bus aufzubauen, muss mindestens ein Master (oder Gbergeordnetes System) auf dem
Bus vorhanden sein. Dieser Master kann eine SPS-Steuerung oder ein PC mit entsprechender CAN-Karte
sein. Jeder CANopen Dehnungssensor stellt einen aktiven CAN-Knoten dar.
Ein Busstrang mit jeweils einem Master des CAN-Netzwerkes kann aus maximal 127 Teilnehmern bestehen.
Jeder Teilnehmer erhalt eine eigene Adresse.

Passion for Sensors

Werkseinstellungen dieses Sensors entnehmen sie dem Kapitel 6.2 Parameter Handling (save, load default).

Halten Sie unbedingt die zulassigen Bus- und Stichleitungslangen nach Tabelle 1 ein

Die maximal zuldssige Gesamt-Leitungslange und Gesamt-Stichleitungslange
o st abhangig von der Baudrate und

e kann in mehrere Segmente bzw. Einzelstichleitungen aufgeteilt werden.

Tabelle 1:
Baudrate [kBit/s] 10 20 50 100 125 250 500 800 1000
Gesamt-Buslange 5000 m | 3000 m | 1000 m | 500 m 400 m 200 m 75m 30m 25m
Gesamt-Stichleitungsléange 1360m | 875m | 350 m 175 m 140 m 70m 35m 20m 17 m
Einzel-Stichleitungslange 270 m 175 m 70 m 35m 28 m 14 m 7m 4m 3m

Maximale Gesamt-Busleitungslange (mit 1200hm Abschlusswiderstand) und maximale Stichleitungsléange
(ohne Abschlusswiderstand) in Abhangigkeit von der Baudrate.
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3 Anschlusse

3.1 Elektrischer Anschluss

Schliessen Sie den Dehnungssensor gemass untenstehender Skizze an. Achten Sie auf die richtige Polung.
Verwenden Sie abgeschirmte Kabel.

Das Sensorgehause und der Kabelschirm missen geerdet werden. Vermeiden Sie Potentialdifferenzen
zwischen Anlagenteilen und Messketten.

3.1.1  Anschlussbelegung

1n.c.
2+Vs
3GND
4CANH
5CANL
] Gehause Schirm
3.1.2 Anschluss-Skizze
Busabschluss/ Speisung /
bus termination power supply

: |'| D{ +Vs

I
| I : —fl| 1 :
|
|

| |

| 1200 | | ] W 120;1 |
- » -

| | |V

= = e
|
|

[T jg_ i__I _____Q I Termmalor d
A LT <D iC:_ B i _S E —
Dehnungssensor / | | | | Steuerung /
strain sensor J | k ] | | control unit
Ve LT
GND | | | — 'i | ___+|7‘\| CAN-H I
CAN-H| | | 4 CAN-L
W | I Sy |
CAN-L | | | I |
R | |
s ~—1 ~LI-—-
CAN node 1 CAN node 3...127 CAN node 2

Um die PELV Anforderungen zu erflillen gemass EN 60204-1 §6.4.1, empfehlen wir OV (GND) an einem Punkt
im System mit Schutzerde zu verbinden.
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3.2 Potentialverhaltnisse

Die Potentialverhaltnisse eines CANbus-Systems mit einem CANopen Dehnungssensor sind durch die
folgenden Merkmale gekennzeichnet:

e Der CAN-Bus Anschluss ist nicht potentialgetrennt vom Versorgungsanschluss

¢ Die einzelnen CANopen Dehnungssensoren sind nicht galvanisch von der Versorgungsspannung
getrennt

o Jeder CANopen Dehnungssensor kann separat versorgt werden

Vermeiden Sie Potentialdifferenzen, indem Sie
e jeden CAN-Teilnehmer auf dem klrzesten, moglichst niederohnmigen Weg mit dem gleichen Erd-
Bezugspotential (PE) der Maschine/Anlage verbinden.
e eine Potentialausgleichsleitung zwischen den Kommunikationsteilnehmern verwenden.
e den Erdbezug der Maschine/Anlage zur Gesamterde niederohmig ausfiihren.

Erkennen von EMV-Stérungen im Signal-Oszillogramm

& §

WVL . L,,}m M Lm M W_E #

Oszillogramme der CAN-Signale (1) mit und (2) ohne Stérspannung (Messpunkte: CAN_HIGH zu CAN_LOW).

Zur Quantifizierung von Stérungen sind Messungen mit einem CAN-Analyser erforderlich. Hiermit kénnen
wichtige Bus-Parameter wie beispielsweise die Buslast oder die Anzahl von Errorframes ermittelt und
weitergehende Analysen durchgeflihrt werden.
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3.3 EMV-gerechte Verdrahtung

EMV (Elektromagnetische Vertraglichkeit) ist die Fahigkeit eines Gerates in einer gegebenen
elektromagnetischen Umgebung fehlerfrei zu arbeiten, ohne selbst die Umgebung in einer nicht zulassigen
Weise zu beeinflussen.

Alle CANopen Dehnungssensoren werden diesen Anforderungen gerecht, da samtliche Sensoren auf die
Einhaltung der gesetzlich vorgeschriebenen Grenzwerte (Industrienorm) getestet werden.

3.3.1 Erdung inaktiver Metallteile

Alle inaktiven Metallteile missen grossflachig und impedanzarm verbunden werden (Erdung). Diese Mass-
nahme stellt sicher, dass ein einheitliches Bezugspotential fir alle Elemente des Systems gewahrleitstet ist.

Die Erdung der CANopen Dehnungssensoren erfolgt Gber die zwei oder vier Befestigungsschrauben.

3.3.2 Schirmung von Leitungen
Die Schirmleitung sollte, wenn mdglich, beidseitig mit EMV gerechtem Schirmanschluss geerdet werden.

3.4 Spezifikation der CAN-Leitungen

Das Kabel, welches Sie fiir die Verbindung der Busteilnehmer am CAN-Bus verwenden, muss der Norm ISO
11898 entsprechen. Die Leitungen missen demnach folgende elektrischen Eigenschaften aufweisen:

Spezifikation der CAN-Leitungen.

Gesamtlange Bussystem <300 m <1000 m
Kabeltyp LIYCY 2 x2 x 0,5 mm? CYPIMF 2 x 2 x 0,5 mm?
(paarverseilt mit Abschirmung) (paarverseilt mit Abschirmung)
Leitungswiderstand <40 Ohm/km <40 Ohm/km
Kapazitatsbelag <130 nF/km <60 nF/km
Anschluss Paar 1 (weiss / braun): CAN-GND und +Vs
Paar 2 (griin / gelb): CAN-HIGH und CAN-LOW

e Nur Leitungen verwenden, die ein zusatzliches Aderpaar fir CAN-GND haben.
¢ Nur mit korrekt angeschlossenem CAN-GND ist ein stérungsfreier Busbetrieb moglich.

Schliessen Sie die Bus-Abschlusswiderstinde an
Am physikalischen Anfang und am physikalischen Ende des Bussystems muss jeweils ein Abschluss-
widerstand von 120 Ohm angeschlossen sein.
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4 CANopen
4.1 Einleitung

Das CANopen Protokoll ist ein offenes und standardisiertes 1ISO/OSI-Schicht-7 Protokoll basierend auf dem
Controller Area Network (CAN) Application Layer. CANopen ist entwickelt, international genormt und gewartet
von der Nutzerorganisation CAN in Automation (CiA).

CANopen weisst folgende Leistungsmerkmale aus:

e Ubertragung von zeitkritischen Prozessdaten nach dem Producer-Consumer Prinzip. Nachrichten
kénnen von allen Busteilnehmern empfangen werden. Sie werden nicht mit der Zieladresse versehen,
sondern weisen einen Identifier auf.

e Standardisierte Geratebeschreibung (Daten, Parameter, Funktionen, Programme) im sogenannten
"Objektverzeichnis". Zugriff auf alle "Objekte" eines Gerates mit standardisiertem Ubertragungs-
protokoll nach dem Client-Server-Prinzip.

e Standardisierte Knoten-Uberwachung (Node-Guarding & Heartbeat), Fehler Signalisierung
(Emergency-Nachrichten) und Netzwerk-Koordination (Netzwerk-Management).

e Standardisiertes System fur synchrone Operationen (Synchronisations-Nachricht).

e Standardisierte Funktion zur Konfiguration der Baudrate und der Gerate-ID Uber den Bus mittels LSS.

CANopen besteht aus einem Kommunikationsprofil (regelt die Kommunikation) sowie aus verschiedenen
Gerateprofilen fir die typischen Anwendungsprofile.

Application
Device profile for Device profile Interface and device profile
generic I/O drives and for IEC 61131-3
modules motion control e programmable devices
(CiA 401, V3.0) (CiA 402, vV2.0) (CiA 405, vV2.0)

CANopen application layer and communication profile (CiA 301, V4.1, also EN 50325-4)
and CANopen framework for CANopen managers and programmable CANopen devices
(CiA 302, V3.4)

CAN data link layer (ISO 11898:2003)

CAN physical layer (ISO 11898:2003)

Das CANopen Kommunikationsprofil (CiA DS-301) regelt das ,Wie“ der Kommunikation. Hierbei wird zwischen
den Echtzeitdaten und den Parameter Daten unterschieden.

Fir die Sensoren von Baumer Process Instrumentation wird das Gerateprofil DS404 fir Mess- und
Regelgerate angewendet.

4.2 Signale, Aufbau und Bus Topologie

4.21 Bus-Signale

Eine gute elektrische Storsicherheit wird unter anderem dadurch erreicht, dass ein Bit auf zwei Leitungen
differenziell tibertragen wird. Die Leitung CAN-High und CAN-Low enthalten das invertierte und das nicht
invertierte serielle Datensignal.
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Der Zustand mit zwei unterschiedlichen Pegeln auf CAN-H und CAN-L wird als der dominante Zustand, der
Zustand mit zwei gleichen Pegeln als rezessiv bezeichnet.

Spannung 4 min. 1ps

5V —
CAN_H

35V

CAN_H + CAN_L \

25V —tm am e e = = = - —_— e e —-— -

15V
CAN_L

Rezessiv Dominant Rezessiv Zeit

Der dominante Zustand entspricht per CAN Definition einer logischen Null (Bustreiber haben einen ,Open-
Kollektor* Ausgang).

Legt ein Knoten eine logische Null auf den Bus, Uberschreibt er den Zustand einer logischen Eins eines
anderen Knotens.

4.2.2 Netzwerk-Topologie

Die zugrunde liegende CAN-Architektur definiert die physikalischen Strukturen des CANopen-Netzwerks.
Diese beruht auf einer Bus- (Linien-)Topologie. Zur Vermeidung von Reflexionen der Signale missen die
Enden des Netzes mit einem Abschlusswiderstand (1200hm) geschlossen werden.

Zusatzlich sind auch die maximal zuldssigen Zweig-Leitungslangen (max. stub length) fir den Anschluss der
einzelnen Netzwerkknoten zu beachten.

Maximale Netzwerklange

A
o r A
% Gerat 1 Gerét n
o
[]
g ( CAN_H
%
©
L H
CAN_L

A v A

1 CAN_GND 1

Die zulassigen Bitraten/Leitungslangen fir ein CANopen-Netzwerk (CiA 301):
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Data rate Sample Max. stub  Accumu-

bus length point length lated stub
(TQ) length
1 Mbit/s 87,5%
’ 15 75
25m (125 ns) =M 210
800 kbit/s 87,5%
: 25 12,5
50m (125 ns) 200 = 0
500 kbit/s 87,5% o e
100 m (125 ns) : !
250 kbit/s 87,5%
’ 1 55
250 m (250 ns) m m
" 0
125 kbit/s 87,5% 23 —
500 m (500 ns)
50 kbit/s 87,5%
y 55 275
1000 m (1,25 us) m m
20 kbit/s 87,5%
’ 1375m 687,5m
2500m | (3,125 us)
10 kbit/s 87,5%
s (825 us) 275m 1375 m

Zwei Bedinungen miissen fiir ein fehlerfrei funktionierendes CANopen Netzwerk gegeben sein:
e Alle Knoten missen die gleiche Bitrate aufweisen
¢ Keine Knoten-ID darf zweimal vorhanden sein

Der Systemintegrator ist fir das Einhalten der gleichen Bitrate und der unterschiedlichen Knoten-ID
verantwortlich.

Sensoren werden von Baumer standardmassig mit 125kBaud und ID =1 ausgeliefert und kénnen Uber die
Objekte 2100H und 2101H oder mit Hilfe von ,LSS-Service” (CiA 305) konfiguriert werden.

4.2.3 Aufbau einer CAN Nachricht

Eine CAN-Botschaft, auch Frame genannt, besteht aus folgenden 7 Kennfeldern:
Start-Condition

Message Identifier

Steuerbits

Daten (0-8 Bytes)

CRC-Prifbits

Acknowledge-Bit

Stop-Condition

Man unterscheidet die Frames nach der Lange des Identifiers:
e Standard Frame (11 Bit Identifier)
e Extended Frame (29 Bit Identifier)

Bei Baumer Pl werden nur Standard Frames unterstitzt.
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Den Aufbau des Standard-Frames nach Standard CAN 2.0A zeigt das folgende Bild:

rezessiv

dominant

1 11 1 1 1 4 0...64 15 1 1 1 7 3
o o —~
O (%)
%) o rd
] 6 * * < (0] \C/
= * O !

s 0% [Elulel g 5 & 9 5 | g
o ] x| 2 o a o < i 2
o 5 |5
S < £
) L

CAN Data Frame

* RTR =0 =>Data Frame
RTR =1 => Remote Frame

** IDE =

0 => 11Bit Identifier

IDE =1 => 29 Bit Identifier

424

Start: dominant (logisch 0), dient der Synchronisation

Identifier: Information fiir den Empfanger und Prioritatsinformation fir die Busarbitrierung

RTR: rezessiv, unterscheidet zwischen Daten- (dominant) und Datenanforderungstelegramm
(rezessiv)

IDE: Identifier Extension

rO: reserviert

DLC: enthalt die Langeninformation der nachfolgenden Daten

DATA: enthalt die Daten des Telegramms

CRC: kennzeichnet den Fehlercode fir die vorangegangenen Informationen. Die CRC Prifsumme
wird zur Fehlererkennung verwendet

ACK: enthalt Rickmeldung von anderen Teilnehmern bei korrektem Empfang der Nachricht

EOF: kennzeichnet das Ende des Datentelegramms (7 rezessive Bits)

IFS: kennzeichnet den Zeitraum fiir das Ubertragen einer korrekt empfangenen Nachricht

Bitweise Busarbitrierung

Im Rahmen der Arbitrierungsphase wird ermittelt, welche von den gleichzeitig arbitrierenden Nachrichten die
hoéchste Prioritat aufweist. Hochste Prioritat hat die Nachricht mit dem niedrigsten Wert des Nachrichten-
Identifiers. Die Arbitrierungsphase umfasst das Senden des Nachrichten-Identifiers sowie des sog. RTR-Bits
("Remote-Transmission-Request"-Bit). Erkennt ein Netzknoten einen dominanten Buspegel (logisch 0),
obwohl er selbst einen rezessiven Pegel (rezessives Bit) aufgeschaltet hat, so bricht er den Sendevorgang
sofort ab und geht in den Empfangszustand, da in diesem Falle offensichtlich gleichzeitig eine Nachricht
hoherer Prioritat gesendet wird.
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S o RI1
Identif
o entifier A IS 6 oLe OATA
F|10]9]18]7]16|5[4|3|2|1|0|R|E
N
Knoten 1 !
Knoten 2 T :
Knoten 3 ! :
| ! DLC DATA
(1) @ @ <4> Knoten 3 Knoten 3
Bus
DLC DATA
4— Arbitrierungsphase ————» Knoten 3 Knoten 3

Bild 1: Prinzip der bitweisen Busarbitrierung - Knoten 1, 2 und 3 beginnen gleichzeitig einen
Arbitrierungsvorgang. Zum Zeitpunkt 2 stellt der Knoten 2 fest, dass der Bus nicht den von ihm gesendeten
rezessiven Pegel hat und beendet seinen Arbitrierungsvorgang. Zum Zeitpunkt 3 gibt Knoten 1 auf. Zum
Zeitpunkt 4 (Ende des Arbitrierungsprozesses) sendet Knoten 3 seine Daten.

4.2.5 Prioritiatsorientierte Nachrichteniibertragung

Das zuvor beschriebene Arbitrierungsverfahren garantiert zu jeder Zeit, dass die jeweils hdchstpriore
Nachricht gesendet wird sobald der Bus frei ist. Die Prioritat der Nachricht ist hierbei iber den Wert des
Nachrichten-Identifiers bestimmt. Je kleiner dieser Wert ist, desto hoher ist die Prioritat der Nachricht. Das
Prinzip der prioritdtsorientierten Nachrichten ermdglicht eine sehr effiziente Nutzung der fir die Daten-
Ubertragung zur Verfiigung stehenden Bandbreite. Hierbei ist es mdglich, dass niederpriore Nachrichten den
Bus mit 100% belegen, ohne die Ubertragung héherpriorer Nachrichten mafgeblich zu verzégern. Fiir die
hdchstpriore Nachricht resultiert bei einer Ubertragungsrate von 1 Mbit/s eine maximale Latenzzeit von ca.
130 ps.

4.2.6 Identifier-Verteilung

Standardmassig werden bei der Kommunikation ber CANopen Nachrichten-ldentifier mit 11 Bit Lange
verwendet. Somit steht der Bereich von 0 bis 7FFn zur Verfligung.

Die Identifier-Verteilung ist so ausgelegt, dass in einem CANopen- Netzwerk maximal 128 Gerate vorhanden
sind: ein NMT-Master und bis zu 127 NMT-Slaves.

Vordefinierte Identifier Zuweisung:
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Kommunikationsobjekt COB-ID(s) hex Slave-Knoten
NMT node control 000 nur empfangen
Sync 080 nur empfangen
Emergency 080 + NodelD |senden
TimeStamp 100 nur empfangen
PDO 180 + NodelD (1. PDO senden
200 + NodelD |1. PDO empfangen
280 + NodelD |2. PDO senden
300 + NodelD |2. PDO empfangen
380 + NodelD 3. PDO senden
400 + NodelD |3. PDO empfangen
480 + NodelD |4. PDO senden
500 + NodelD |4. PDO empfangen
SDO 580 + NodelD |senden
600 + NodelD |empfangen
NMT pode monitoring (node 700 + NodelD |senden
guarding/heartbeat)
LSS 7E4 senden
7E5 empfangen

Der "Master" im Netzwerk besitzt die Fahigkeit, die Betriebsart der "Slaves" zu andern. Er hat also die Kontrolle
Uber das CANopen-Netzwerk. Vielfach wird der ,Master” daher auch als CANopen-Network-Manager
bezeichnet. Typischerweise wird ein CANopen-Master durch eine SPS oder einen PC realisiert. Die CANopen-
Slaves kdnnen die Adressen 1 bis 127 belegen. Durch die Gerateadresse ergibt sich dann automatisch eine
Anzahl von Identifiern, welche dieses Gerat dann belegt.

4.3 Objekte

Das Objektverzeichnis beschreibt die komplette Funktionalitdt der CANopen-Gerate und ist in Tabellenform
organisiert. Im Objektverzeichnis sind nicht nur die standardisierten Datentypen und Objekte des CANopen-
Kommunikationsprofils sowie der Gerateprofile enthalten, sondern gegebenenfalls auch hersteller-spezifische
Objekte und Datentypen. Die Adressierung der Eintrage erfolgt mit Hilfe eines 16-Bit-Indizes (Reihenadresse
der Tabelle, maximal 65536 Eintrage) und eines 8-Bit-Subindizes (Spaltenadresse der Tabelle, maximal 256
Eintrage). Somit lassen sich zusammengehdrige Objekte leicht gruppieren. Die Struktur dieses CANopen
Objektverzeichnisses ist in der folgenden Tabelle dargestellt.

Ubersicht (iber das gesamte Objektverzeichnis:

0000h Reserviert
0001h bis 025Fh [Datentypen
0260h bis OFFFh |Reserviert
1000h bis 1FFFh |Kommunikationsprofilbereich
2000h bis 5FFFh [Herstellerspezifischer Profilbereich
6000h bis 9FFFh |[Standardisierter Profilbereich
A000h bis AFFFh |[Netzwerkvariabeln
B00Oh bis BFFFh |Systemvariabeln
CO000h bis FFFFh [Reserviert
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Ausschnitt aus dem Objekt-Bereich fiir die Kommunikation (1000H ... 1FFFH)
Indexbereich Beschreibung

1000h bis 1029h |Generelle Kommunikationsobjekte

1200h bis 12FFh [SDO Parameterobjekte

1300h bis 13FFh |CANopen Sicherheitsobjekte

1400h bis 1BFFh |PDO Parameterobjekte

1F00h bis 1F11h |SDO Managerobjekte

1F20h bis 1F27h |Konfigurationsmanagerobjekte

1F50h bis 1F54h |Programmsteuerungsobijekte

1F80h bis 1F89h |NMT Masterobjekte

4.4 Kommunikations-Mechanismen

Es wird hauptsachlich zwischen 2 verschiedenen Datenibertragungsarten unterschieden. Die ,Process Data
Objects* (PDO) dienen zur Ubertragung der Echtzeitdaten/Prozessdaten und die ,Service Data Objects*
(SDO) ermoglichen den Zugriff auf das Objektverzeichnis welches samtliche Einstellungen des Gerats
beinhaltet.

Zusétzlich zu den Standard-Ubertragungs Mechanismen gibt es noch weitere Kommunikations-Mechanismen.
Dabei handelt es sich um ,Network Management® (NMT), ,Emergency* (EMGY), ,Node-Guarding® und
,2Heartbeat".

441 Process Data Objects (PDO)

Die Hauptaufgabe eines CANopen-Systems ist der Austausch von Prozessdaten.
Fir die Ubertragung von Prozessdaten wird auf Protokoll-Overhead verzichtet und die Ubertragung erfolgt
nach dem sogenannten "Producer-Consumer Prinzip". Dies bedeutet, dass eine Nachricht von einem Knoten
(der "Producer") versendet von allen anderen Knoten (die "Consumer") empfangen werden kann. Dieses
Prinzip wird auch als "Rundfunk" bezeichnet und stellt ein sehr effiziente Prinzip der Datenlibertragung dar.
PDO Nachrichten werden nicht bestatigt um die Buslast vor allem bei zeitkritischen Anwendungen madglichst
tief zu halten. Dieser Dienst ist somit nicht ein Frage-Antwort Mechanismus.
Die Ubertragung von PDOs ist nur im Zustand "Operational” méglich und die Ubertragungspakete haben keine
feste Datenlange. Die Datenléange der PDO kann zwischen einem und acht Byte lang sein.
Bezuglich der Zusammensetzung der Datenpakete muss sowohl der Sender als auch der Empfénger wissen
wie der Inhalt zu interpretieren respektive zusammenzustellen ist. Der Absender des PDOs ist nur durch die
COB-ID erkennbar.
Das sogenannte "PDO-Mapping" beschreibt die einzelnen Prozessvariablen die im Datenfeld eines PDO
Ubertragen werden, wie sie angeordnet sind und welche Daten Typ und Lange sie haben. Der Inhalt und die
Bedeutung der Ubertragenen Daten eines PDOs ist in einer PDO-Mapping Liste definiert; sowohl auf der
Sende- wie auch auf der Empfangsseite.
Die Ubertragung der Prozessdaten kann durch verschiedene Ereignisse ausgeldst werden:
o Ereignisgesteuert
Die Aussendung der PDO’s wird durch ein internes Ereignis des Knotens ausgelost. Dies kann durch
einen Zeitgeber im Gerat, durch ein Uber- oder Unterschreiten einer Limite oder durch weitere interne
Ereignisse
e Synchronisiert
Ein Busteilnehmer (meistens der Master) sendet Synchronisationstelegramme auf den Bus. Bei der
synchronen Ubertragung werden die PDOs durch das empfangene Sync-Telegramm ausgel6st. Damit
ist es moglich eine Momentaufnahme (Prozesswerte zur gleichen Zeit) des Systems zu erhalten.
¢ Anforderungsgesteuert
In diesem Fall fordert ein Busteilnehmer die Prozessdaten tber ein Remote-Transmission-Request
(RTR) an. Dieser Mechanismus wird nicht weiter empfohlen und bei den Dehnungssensoren nicht
umgesetzt.
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Aufbau einer PDO Nachricht:

Ereignis-gesteuert =8
o PDO Producer PDO Consumer
Internes Ereignis =——p» -
ID DATA I :
Synchron =
. . ¢— Sync L
(zyklich, azyklisch) PDO Producer y > PDO Consumer
ID DATA I |

4.4.2 Service Data Objects (SDO)

Spezifische Kommunikation Objekte, sogenannte "Service Data Objects" (SDO) werden fiir den direkten
Zugriff auf CANopen Gerate verwendet. Mit diesen SDOs kénnen in Objektverzeichnis Eintrdge gelesen und
geschrieben werden. Die Kommunikation erfolgt stets als logische 1:1-Verbindung (Peer-to-Peer) zwischen
zwei Knoten (meistens ist der Master der Konfigurierer und ein normaler Busteilnehmer der zu
Konfigurierende).

Aufgrund der direkten Verbindung wird auf jede Anfrage auch eine Antwort erwartet. Dies ist zu vergleichen
mit einer Funkverbindung. Jede Anfrage muss beantwortet werden, auch wenn das Gerat nicht in der Lage ist
die Anfrage auszufuhren oder zu beantworten oder wenn die Anfrage selbst bereits fehlerhaft ist. Eine solche
negative Antwort heil3t "Abbruch". In der Abbruchmeldung wird neben dem 4-Byte lange Fehlercode (Ursache
fur den Abbruch) auch die Objektadresse auf welche zugegriffen werden sollte angegeben.

Client SDO
b I—PE
I vevu« [DP] DATA Jof-rvrrvrrn== . I
i A 4

Aufbau einer SDO Nachricht
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Server SDO Download Client
CS| MUX | DATA |y

SDO Download-Antwort

@ CS | MUX [ Nichtverw. |«(fmmmmmy

SDO Upload
f——p[ CS | MUX | Nichtverw. |y

SDO Upload-Antwort

e CS| MUX | DATA |«

DLC=38
Server-zu-Client-CAN-ID fiir Standard-SDO = 600h + NodelD
Client-zu-Server-CAN-ID fiir Standard-SDO = 580h + NodelD

CS = command specifier
MUX = 16-bit Index und 8-Bit Subindex

4.4.3 Network Management (NMT)

In einem CANopen-Netzwerk gibt es einen NMT-Master und 1 ... 127 NMT-Slaves.
Der NMT-Master hat die komplette Kontrolle (iber alle Gerate und kann deren Zustand verandern.
Die NMT-Messages haben in einem CANopen-Netzwerk die hdchste Prioritdt und besitzen die ID=0. Ein NMT-
Befehl hat jeweils nur 2 Daten-Bytes. Der NMT-Master kann den Zustand eines einzelnen Slaves (z.B. ID=2)
oder das ganze Netzwerk (ID=0) steuern.
Die Zustande in einem CANopen-Netzwerk werden meistens in einem Zustandsdiagramm dargestellt.
Folgende Zustande sind ein einem CANopen-Netzwerk maglich:

- Initialization

- Pre-Operational

- Operational

- Stopped

6

(7 Kommunikations- (1) Power on
e (2) Automatischer Wechsel zu
AN S/ Pre-Operational
(3) Wechsel zu Operational
(4) Wechsel zu Pre-Operational
(5) Wechsel zu Stopped

(6) Reset Application
(7) Kommunikationsreset

@)

Pre-Operational

Stopped

Operational
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Initialisierung

Nach einem NMT-Reset oder einem Power-On ist der Knoten im ,Initialization“ Zustand. In diesem Zustand
wird die Gerate-Applikation und die Kommunikation initialisiert. Nach Abschluss der Initialisierung tUbertragt
der Knoten eine ,Boot-up Nachricht* und schaltet automatisch in den Pre-Operational Zustand.

Pre-Operational
In diesem Zustand kann mit dem Knoten iber SDO kommuniziert werden. Es kénnen keine PDO Meldungen
gesendet werden. Dieser Zustand wird in erster Linie fir die Konfiguration der CANopen Gerate verwendet.

Operational
In diesem Zustand hat der Knoten die volle Betriebsbereitschaft und kann selbststandig Nachrichten
Ubertragen.

Stopped
Bis auf Node-Guarding- und Hearbeat-Nachrichten kénnen in diesem Zustand keine Nachrichten vom Knoten
gesendet werden. Einzig die LSS-Konfiguration funktioniert in diesem Zustand.

Start-Remote Node => Wechsel in den Operational Mode
ID DLC Byte1 Byte2

0 2 01h Node
Node = Moduladresse, 0 = alle Knoten

Stop-Remote Node => Wechsel in den Stopped Mode
ID DLC Byte1 Byte2

0 2 02h Node
Node = Moduladresse, 0 = alle Knoten

Pre-Operational-Remote Node => Wechsel in den pre-Operational Mode
ID DLC Byte1 Byte2

0 2 80h Node
Node = Moduladresse, 0 = alle Knoten

Reset Node => Software Reset des Knotens
ID DLC Byte1 Byte2

0 2 81h Node
Node = Moduladresse, 0 = alle Knoten
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44.4 Emergency (EMGY)

Emergency Botschaften signalisieren Fehler eines Knotens. Das Emergency-Telegramm, beinhaltet einen
Code, der den Fehler eindeutig identifiziert (definiert in DS-301 und den Gerateprofilen).
Die Emergency-Botschaften werden von den CANopen-Geraten selbststandig ausgesendet.

Zusammenstellung der Emergency-Botschaft:

Fehler- | Fehler-
code | register

Herstellerspezifisches Fehlerfeld

Ubersicht tiber die Fehler-Codes:

Fehlercode (hex) Fehlerbeschreibung

00xx Feherreset / kein Fehler
10xx Genereller Fehler

2XXX Strom

3xxx Spannung

4XXX Temperatur

50xx Geratehardware

BXXX Geratesoftware

70xx Zusatzliche Module
8XxX Monitoring

90xx Externer Fehler

FOxx Zusatzliche Funktionen
FFxx Geratespezifisch

Ubersicht tiber das Error Register:
Genereller Fehler
Strom

Spannung
Temperatur
Kommunikationsfehler
Gerateprofilspezifisch
Reserviert (immer 0)
Herstellerspezifisch

N|ojo|~|lw|N|—=|O

Gleichzeitig werden die Fehler-Codes auch in die Emergency-History (Objekt 1003h) geschrieben.
Die COB-ID der Emergency-Botschaft kann im Objekt 1014h nachgeschaut werden.
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445 Node-Guarding und Hearbeat

Um die Funktionsfahigkeit der Netzknoten festzustellen hat CANopen folgende Mdglichkeiten:
e Automatische Ubertragung eines "Heartbeat-Nachricht" von den Netzknoten ("Heartbeat"-Prinzip)
e Zyklische Abfrage des Knoten Zustands durch den "NMT-Master" ("Node-Guarding"-Prinzip)

Bei der Knotenliberwachung mit Heartbeat sendet jeder Knoten autark eine Botschaft in zyklischen Abstanden
aus. Diese Nachricht kann von jedem Teilnehmer im Netzwerk Uberwacht werden. Das Intervall zwischen zwei
Heartbeat-Botschaften kann im Objekt 1017h eingestellt werden.

Beim Node-Guarding-Protokoll sendet der NMT-Master Botschaften an die CANopen-Slaves, die innerhalb
einer definierten Zeit antworten. Ein ausbleiben der Antwort kann nur durch den NMT-Master erkennt werden.
Fallt der NMT-Master aus, so ist das gesamte Netzwerk lahmgelegt. Aus diesem Grund und der héhere Buslast
(durch 2 CAN-Nachrichten pro Uberwachungsintervall) wird das Node-Guarding fast komplett durch die
Heartbeat-Uberwachung abgeldst.

Die Uberwachungs-Botschaft der Knoten enthalt die COB-ID 700h + Node-ID des Senders. Das einzige
Ubertragene Daten-Byte beinhaltet den Gerate-Zustand (Pre-Operational, Operational, Stopped) des Senders.

Heartbeat producer Heartbeat consumer
DLC =1
» Knotenzustand —>
Anfrage Indication(s)
CAN-ID = 700h + NodelD
Heartbeat
producer
time (1017h)
in ms
v » Knotenzustand —>
Anfrage Indication(s)
Heartbeat
Knotenzustandswerte consumer
4 = Stopped tjme (1016h)
5 = Operational ims
127 = Pre-Operational Heartbeat-
Indication ~ Ereignis
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4.5 Weitere Begriffserklarung

4.51 Boot-Up Nachricht

Die Boot-up Nachricht ist das erste Lebenszeichen eines CANopen Gerats nach einem Power-up oder einem
Reset. Diese Botschaft signalisiert, dass Knoten die Initialisierung abgeschlossen haben und in den Pre-
Operational Status wechseln.

452 EDS

Das ,Electronic Data Sheet” (EDS) beschreit die Funktionalitat eines CANopen Geréates in maschinen-lesbarer
Form. Diese Dateien in einem standardisierten Textformat beschreiben sowohl alle unterstiitzen Objekte aus
dem Objektverzeichnis des Gerates, diverse Informationen Uber das Gerat und den Hersteller als auch
physikalische Parameter wie zum Beispiel die unterstitzten Baudraten.

Fast alle CANopen Steuerungen kdnnen EDS Dateien einlesen und erleichtern dem System-Integrator die
Parametrisierung des Systems.

45.3 DCF

Das ,Device Configuration File* (DCF) hat das EDS File als Grundlage und enthalt zusatzlich die Werte jedes
Objekts.

Dieses File kann zur automatischen Konfiguration von CANopen Geraten verwendet werden.

454 LSS

Der Layer Setting Services (LSS) ist ein Dienst mit dem einem Gerat die ID und die Bitrate eingestellt werden
kann.

Dafur sind die Identifier 7E4n und 7ES5H reserviert. Der Dienst kann in einer 1:1 Verbindung vom Master zum
Gerat oder Uber den Bus genutzt werden.
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5 CANopen Protokoll

5.1 Allgemeines

Diese Bedienungsanleitung gibt den aktuellen Stand der implementierten Funktionen der Module wieder
(beschrieben in den nachfolgenden Kapiteln).

Weiterflihrende Literatur erhaltlich bei der Nutzerorganisation:
CAN in Automation (CiA)
Kontumazgarten 3
DE-90429 Nurnberg
headquarters@can-cia.org
WWWw.can-cia.org

Zu diesem CANopen Dehnungssensor brauchen Sie keine weiteren Hilfsmittel um die Identifikation und die
Baudrate umzustellen. Der Sensor kann auch nicht gedffnet werden. Die Kommunikationsparameter kdnnen
Uber die Software definiert und gespeichert werden.

Die Angaben zu dem CANopen-Master entnehmen Sie bitte den Dokumentationen der jeweils eingesetzten
Geréte.

5.1.1 Bootloader

Im Sensor ist ein Bootloader implementiert. Auf Wunsch kann damit die Firmware des Sensors beim Kunden
im CAN-Netzwerk aktualisiert werden.

5.2 Network Management

Nach dem Einschalten der Speisung am CANopen-Dehnungssensor meldet sich der Sensor durch das
Senden der CAN-Message “Boot-up Message”. Dies ist eine Mitteilung ohne Datenbytes mit dem COB-
Identifier 1792p + Modul-ID (700 + ID).

5.2.1 Predefined Connection Set
COB-ID = Function Code (4 bit) + Modul-ID (7 bit)

Objekt COB-ID (dezimal) | COB-ID (hex)
Network Management | O 0

Sync 128 80h
Emergency 129 — 255 81h — FFh
PDO1 (tx) 385 - 511 181h — 1FFh
PDO1 (rx) 512 — 640 201h — 27Fh
PDO2 (tx) 641 —767 281h — 2FFh
PDO3 (tx) 897 — 1023 381h — 3FFh
SDO (tx) 1409 — 1535 581h — 5FFh
SDO (rx) 1537 — 1663 601h — 67Fh
Heart beat 1793 — 1919 701h —77Fh
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5.2.2 Startprozedere

Initialisierung

(6)
Programmreset |«

(7 Kommunikations- (1) Power on
eEzR (2) Automatischer Wechsel zu
. / Pre-Operational
(3) Wechsel zu Operational
(4) Wechsel zu Pre-Operational
(5) Wechsel zu Stopped

(6) Reset Application
(7) Kommunikationsreset

@)

Pre-Operational

Stopped

Operational

Initialisierung

Dies ist der Zustand, den ein Knoten nach dem Einschalten durchlauft. Innerhalb dieser Phase erfolgt eine
Initialisierung der Gerateapplikation sowie der Geratekommunikation. Anschliessend geht der Knoten selb-
sténdig in den Zustand Pre-Operational.

Pre-Operational
In diesem Zustand wartet der Knoten auf das Freigeben des Operational-Modus. Die Kommunikationsmog-
lichkeiten sind in der untenstehenden Tabelle dargestellt.

Operational
In diesem Zustand hat der CANopen-Knoten die volle Betriebsbereitschaft und kann selbsténdig Nachrichten
Ubertragen (PDO’s, Emgergency).

Kommunikationsméglichkeiten wahrend den verschiedenen Modi:

Pre-Operational Operational

Initialisierung Modus Modus

Stop Modus

PDO

SDO X

Sync Indexe

XXX | X

Emergency Indexe

Boot — Up Indexe X

Network management

X|X| [X
x| >

Heart beat

XXX

LSS
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5.2.3 Start Node

ID

DLC

Byte1

Byte2

0

2

01h

Node

Node = Moduladresse, 0 = alle Knoten
Der Befehl “Start Node” setzt den Knoten wieder in den Operational Modus.

5.2.4 Stop Node

ID

DLC

Byte1

Byte2

0

2

02h

Node

Node = Moduladresse, 0 = alle Knoten
Der Befehl “Stop Node” setzt den Knoten wieder in den Pre-Operational Modus.

5.2.5 Pre-Operational Node

ID DLC Byte1 Byte2
0 2 80h Node
Node = Moduladresse, 0 = alle Knoten
5.2.6 Reset Node
ID DLC Byte1 Byte2
0 2 81h Node

Node = Moduladresse, 0 = alle Knoten

Der Befehl “Reset Node“ entspricht einem Power On Reset.

Passion for Sensors
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5.3 Ubersicht der unterstiitzten Objekte

Folgende Tabelle zeigt eine Zusammenstellung aller unterstutzten SDO Objekten.

Objekt Objektnummer in Hex
Sub-Index Sub-Index in Hex
Name Name des Objekts/Sub-Index
Format U/l = Unsigned/Integer, Zahl = Anzahl Datenbit, ARR = Array, REC = Record
Zugriff ro = read only, wo = write only, rw = read & write
Default Defaultwerte beim ersten Initialisieren oder bei Load Default
PDO mapping Kann Objekt/Sub-Index gemappt werden, TPDO = Sende PDO, RPDO = Empfangs PDO
Seite Weitere Informationen zu den Objekten befindet sich auf den angegeben Seiten
Objekt Sub- Name Format | Zugriff Default PD(.) Seite
Index mapping
1000 00 | Gerateprofil u32 ro 00'0201'94h - 29
1001 00 | Error Register us ro 00h TPDO 49
. . z.B. 10°'07‘14h
1002 00 |Kalibrationsdatum u32 ro (14 Juli 2010) - 29
1003 Emergency History ARR 49
00 Anzahl Fehler U8 w 00h -
01 Letzter Fehler U32 ro - -
02-0F | Altere Fehler Us2 ro - -
1005 00 |[SynclID us ro 80h - 48
1008 00 | Geratebezeichnung u32 ro ,DSRT* - 29
1009 00 |Hardware Version U32 ro z.B. ,3.03" - 30
100A 00 | Software Version u32 ro z.B. ,2.08* - 30
1010 Speichern ARR 32
00 Anzahl Subindex U8 ro 01h -
01 Alle Parameter speichern U32 w ,save” -
1011 Defaultwerte laden ARR 33
00 Anzahl Subindex U8 ro 01h -
01 Alle Default Daten laden U32 w Joad” -
1014 00 | Emergency Message ID u32 ro 00'00'00'81h - 52
1017 00 |Heartbeat [ms] U16 rw 00'00h - 53
1018 Gerate ldentitat REC 30
00 Anzahl Subindex U8 ro 04h -
01 Vendor ID u32 ro 00'00'00'5Fh -
02 Produktcode U32 ro z.B. 11038931d -
03 Revisionsnummer uU32 ro z.B. 00'03'02'08h -
04 Seriennummer U32 ro z.B. 00000000d -
1400 Empfang PDO 1 REC 44
00 Anzahl Subindex U8 ro 02h -
01 ID & Aktivierung RPDO u32 rw 40'00°02'01h -
02 Ubertragungsart uUs w FEh -
1600 PDO 1 Mapping Parameter ARR 45
00 Anzahl Subindex U8 ro 01h -
01 Mapping Objekt u32 ro 20'03'00'20h -
1800 Sende PDO 1 REC 45
00 Anzahl Subindex U8 ro 05h -
01 ID & Aktivierung TPDO'1 u32 rw 40'00'01'81h -
02 Ubertragungsart us rw FFh -
05 Event Time [ms] u16 w 03‘E8h -
1801 Sende PDO 2 REC 47
00 Anzahl Subindex U8 ro 05h -
01 ID & Aktivierung TPDO2 U32 rw 40'00°02'81h -
02 Ubertragungsart us rw 02h -
05 Event Time [ms] u16 w 03‘E8h -
1802 Sende PDO 3 REC 47
00 Anzahl Subindex U8 ro 05h -
01 ID & Aktivierung TPDO3 U32 rw 40'00°03'81h -
02 Ubertragungsart us rw FEh -
05 Event Time [ms] u16 w 03‘E8h -
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Objekt ISUb Name Format | Zugriff Default PDC.) Seite
ndex mapping
1A00 PDO 1 Mapping Parameter ARR 47
00 Anzahl Subindex us rw 01h -
01 Erstes Ubertragene Objekt U32 w 71'30'01°10h -
02-04 | Weitere Ubertragene Objekte U32 w *1 -
1A01 PDO 2 Mapping Parameter ARR 48
00 Anzahl Subindex usg rw 01h -
01 Erstes Ubertragene Objekt U32 w 71'30'01°10h -
02-04 | Weitere Ubertragene Objekte U32 w *1 -
1A02 PDO 3 Mapping Parameter ARR 48
00 Anzahl Subindex us rw 01h -
01 Erstes Ubertragene Objekt U32 w 20'04'00*10h -
02-04 | Weitere Ubertragene Objekte U32 w *1 -
2000 00 | Mittelungszeit [ms] u16 rw 001Eh - 39
2001 00 | Autozero speichern us8 rw 00h - 40
2002 00 |IlIR Filter Grenzfrequenz u16 rw 00‘00h - 40
2003 00 | Autozero u32 wo ,Zero" RPDO*? 41
2004 00 | Status Autozero u16 ro 00‘00h TPDO 41
2100 00 |Baud-Rate usg rw 03h - 41
2101 00 | Identifikation us rw 01h - 42
2112 Datentyp 16/24bit ARR - 43
00 Anzahl Subindex us ro 01h -
01 Datentypauswahl 16/24bit u16 w 71'30h -
6110 Sensortyp ARR 34
00 Anzahl Subindex us ro 01h -
01 Sensortyp u16 ro 46h -
6112 Betriebsart ARR 34
00 Anzahl Subindex us ro 01h -
01 Betriebsart des Sensors us ro 01h -
6125 Autozero ARR 35
00 Anzahl Subindex us ro 01h -
01 Tarieren von Prozesswert string w ,Zero® -
6131 Einheit Prozesswert ARR 35
00 Anzahl Subindex us ro 01h -
01 Physik. Prozesswerteinheit u32 ro FA’'01°01'00h -
6132 Dezimalstellen ARR 35
00 Anzahl Subindex us ro 01h -
01 Anzahl Dezimalstellen us ro z.B. 02h -
6150 Status der Messung ARR 36
00 Anzahl Subindex us ro 01h -
01 Status Messung Prozesswert us ro z.B. 00h TPDO
7130 Abfrage des Messwertes 16bit ARR 36
00 Anzahl Subindex us ro 01h -
01 Messwert in 16bit 116 ro z.B. 01'2Ch TPDO
7133 Delta-Wert 16bit ARR 37
00 Anzahl Subindex usg ro 01h -
01 Delta-Wert 16bit fiir PDO u16 w 00‘00h -
8130 Abfrage des Messwertes 24bit ARR 37
00 Anzahl Subindex us ro 01h -
01 Messwert 24bit 124 ro z.B. 01'38'80h TPDO
8133 Delta-Wert 24bit ARR 38
00 Anzahl Subindex us ro 01h -
01 Delta-Wert 24bit fiir PDO U24 w 0000‘00h -
*1 Subindex sind nicht vorhanden, kommen erst zur Anwendung wenn Objekt neu gemappt wird.
*2 Objekt ist auf Receive PDO gemappt, RPDO hat aber kein dynamisches Mapping.
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5.4 SDO-Struktur

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 Byted Byte5 | Byte6 | Byte7 | Bytes
- 8 CMD Objekt Sub-Index Datenbytes
Vorgang CMD | Bemerkung

Master fordert Daten vom Slave 40h
42h (Glltige Datenbytes nicht spezifiziert)
43h (4 glltige Datenbytes)
Slave antwortet 47h (3 giiltige Datenbytes)
4Bh (2 giltige Datenbytes)
4Fh (1 glltige Datenbytes)
22h (Glltige Datenbytes nicht spezifiziert)
23h (4 glltige Datenbytes)
Master schreibt zum Slave 27h (3 giiltige Datenbytes)
2Bh (2 giltige Datenbytes)
2Fh (1 glltige Datenbytes)
Slave antwortet 60h

Bei Objekt und Datenbytes wird das LSB zuerst Ubertragen. Werden ASCII Zeichen Ubertragen, so werden
die Zeichen leserlich Gbertragen (erstes Zeichen zuerst).

Der Bereich des Kommunikations-Profils befindet sich in den Indexen 1000h-1FFFh und beinhaltet alle Pa-
rameter, welche das CAN-Netzwerk betreffen. Dieser Bereich ist in allen CANopen Geraten gleich definiert.

Die minimale Zeitdifferenz zwischen zwei SDO Botschaften darf 20ms nicht unterschreiten. Eine schnellere
SDO-Kommunikation kann das Geréat in undefinierte Zustande setzen.

Manual_CANopen_Strainsensor_DE_V3_07_01.docx 28/65 Baumer
22.10.18jsi Frauenfeld, Switzerland



Ba u m er Passion for Sensors

6 Beschreibung der Objekte
6.1 Standard Objekte

6.1.1  Gerateprofil

Das Gerateprofil (Objekt 1000h) kann wie folgt gelesen werden:

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 00h 10h 00h 0 0 0 0

Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 43h 00h 10h 00h 94h 01h 02h 00h

Byte 5 + 6: 01°94h = 404d (Gerateprofil Nummer)
Byte 7 + 8: 00°02h (zusatzliche Information, Analog Input)

Das Objekt 1000h kann nur gelesen werden und hat keinen Sub-Index.

6.1.2 Kalibrationsdatum

Das Kalibrationsdatum (Objekt 1002h) des Sensors kann wie folgt gelesen werden:

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 02h 10h 00h 0 0 0 0

Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 43h 02h 10h 00h 09h 0Bh 14h 00h

Beispiel Kalibrationsdatum 20.11.09:

Byte 5: 09h Jahr 09

Byte 6: 0Bh Monat 11 (November)
Byte 7: 14h Tag 20

Byte 8: Reserviert

Das Objekt 1002h kann nur gelesen werden und hat keinen Sub-Index.

6.1.3 Geratebezeichnung

Die Geratebezeichnung (Objekt 1008h) kann wie folgt gelesen werden:

ID DLC | Byte1l | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 08h 10h 00h 0 0 0 0

Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 43h 08h 10h 00h 44h 53h 52h 54h

Beispiel DSRT Sensor:
Byte 5 — 8: 44°53'52°54h ,DSRT*im ASCII Format

Das Objekt 1008h kann nur gelesen werden und hat keinen Sub-Index.
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6.1.4 Hardware

Die aktuelle Hardware Version (Objekt 1009h) kann wie folgt gelesen werden:

Passion for Sensors

ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 09h 10h 00h 0 0 0 0
Im ASCII-Format codierte Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 43h 09h 10h 00h 33h 2Eh 30h 33h
Beispiel Hardware Version 3.03:
Byte 5 — 8: 33’2E’30°33h »3.03“ im ASCII Format
Das Objekt 1009h kann nur gelesen werden und hat keinen Sub-Index.
6.1.5 Software
Die aktuelle Software Version (Objekt 100Ah) kann wie folgt gelesen werden:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 0Ah 10h 00h 0 0 0 0
Im ASCII-Format codierte Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 43h 0Ah 10h 00h 32h 2Eh 30h 38h
Beispiel Software Version 2.08:
Byte 5 — 8: 32’2E’30°38h ,2.08“ im ASCII Format

Das Objekt 100Ah kann nur gelesen werden und hat keinen Sub-Index.

6.1.6 Gerite Identitat
Das Objekt 1018h enthalt generelle Informationen Uber das Gerat und hat folgenden Aufbau:

Objekt | Sub-Index | Parameter Lange | Access
1018h |0 Anzahl der Sub-Indexe 1 Byte Read
1 Vendor-ID 4 Byte Read
2 Produkt Code 4 Byte Read
3 Revisionsnummer 4 Byte Read
4 Serienummer 4 Byte Read
Die Vendor-ID (Sub-Index 1) kann wie folgt gelesen werden:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 18h 10h 01h 0 0 0 0
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 43h 18h 10h 01h 5Fh 00h 00h 00h
Byte 5 — 8: 5F’00°00°00h 00’00°’00’5F (LSB first) = Firma Baumer
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Der Produktcode (Sub-Index 2) kann wie folgt gelesen werden:

Passion for Sensors

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 18h 10h 02h 0 0 0 0
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 43h 18h 10h 02h 44h 0Dh A8h 00h
Beispiel Product Code 11013444
Byte 5 — 8: 44’0D’A8°00h 00'A8'0D'44 (LSB first) =» 11013444 in Dezimal
Die Revisionsnummer (Sub-Index 3) kann wie folgt gelesen werden:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 18h 10h 03h 0 0 0 0
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 43h 18h 10h 03h 01h 02h 03h 00h
Beispiel Revisionsnummer 00030201:
Byte 5 — 8: 01°02’03’00h 00°03’02’01 (LSB first) =» 00030201h
Die Serienummer (Sub-Index 4) kann wie folgt gelesen werden:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 18h 10h 04h 0 0 0 0
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 43h 18h 10h 04h 7Bh 00h 00h 00h
Beispiel Serienummer 123:
Byte 5 — 8: 7B’00°00°00h 00’00’00’7B (LSB first) = 123

Das Objekt 1018h kann nur gelesen werden.
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6.2 Parameter Handling (save, load default)

Folgende veranderbaren Objekte sind in einem EEPROM gespeichert:

Passion for Sensors

Objekt | Objektname Default-Werte
1017 Producer Heartbeat Time 00h deaktiviert
1400 Empfang PDO1 — COB-ID + PDO valid, 40'00°02'xxh CO'Bl-ID = 200h+ID, Empfang PDO ist
Sub-Index 1 aktiviert
I13DO1 — COB-ID + PDO valid , Sub-Index 40'00'01xxh | COB-ID = 180h+ID, PDO ist aktiviert
1800 PDO1 — Transmission Type , Sub-Index 2 | FFh Sendet nach Ablauf des Event Timer
PDO1 - Event Time , Sub-Index 5 03’E8h 1000 ms
PRO2 ~ COB-ID + PO Vald, Sub-Idex | 45:00'02xxh | COB-ID = 280n+ID, PDO ist aktiviert
1801 PDO2 - Transmission Type , Sub-Index 2 |02h Sendet nach 2. Sync Message
PDO2 - Event Time , Sub-Index 5 03’E8h 1000 ms
PRO3 ~ COB-ID + PO valld, Sub-Index | 45:00'03xh | COB-ID = 380n+ID, PDO ist aktiviert
1802 | ppO3 - Transmission Type , Sub-Index 2 | FEh Asynchron, sendet nach
Wertveranderung
PDO3 - Event Time , Sub-Index 5 03’E8h 1000 ms
1A00 Mapping Transmit PDO1, Sub-Index 1 71°30'01’10h | Objekt 7130 Sub-Index 1 gemappt
1A01 Mapping Transmit PDO2, Sub-Index 1 71°30'01’10h | Objekt 7130 Sub-Index 1 gemappt
1A02 Mapping Transmit PDO3, Sub-Index 1 20°'04°00’10h | Objekt 2004 Sub-Index 0 gemappt
2000 Mittelungszeit 00°30h 30 ms
2001 Save Autozero automatically 00h Keine automatische Speicherung
2002 [IR-Filter Grenzfrequenz 00°00h IIR Filter ausgeschaltet
2100 Baud-Rate 03h 125 kBaud
2101 Identifikation (7 bit) 01h ID1
2112 Datentyp 16/24bit 71'30h 16bit Datentyp
7133 Interrupt Delta Input Prozesswert 16bit 00h deaktiviert
8133 Interrupt Delta Input Prozesswert 24bit 00h deaktiviert
6.2.1 Speichern

Mit dem Objekt 1010h kdénnen die aktuellen Parameter im EEPROM gespeichert werden. Die Objekte die
gespeichert werden sind in der Tabelle zu Beginn des Kapitels 6.2 ersichtlich.

Das Speichern erfolgt, indem die Botschaft “save” als ASCII-Code auf das Objekt 1010h, Sub-Index1 gesendet
wird. Die Botschaft hat folgenden Aufbau:

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8

600h + ID 8 22h 10h 10h 01h 73h 61h 76h 65h
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:

ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8

580h + ID 8 60h 10h 10h 01h 0 0 0 0
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6.2.2 Defaultwerte laden

Mit dem Objekt 1011h kénnen die Werkseinstellungen geladen werden.
Die Parameter und die entsprechenden Werte befinden sich zu Beginn des Kapitels 6.2.

Funktionsweise:

Alte Parameter

aktiv

Werkseinstellungen

aktiviert

Restore default

(Index 1011)

v

PWR-On Reset /

NMT Reset

| -
| Parameter speichern |

(Index 1010)

Passion for Sensors

Werden die Parameter nicht
gespeichert und ein 2. Mal ein
Reset durchgefiihrt, so werden
die ,alten“ Parameter wieder

aktiv!

Das Laden der Default-Daten erfolgt, indem die Botschaft “load” in ASCII-Code auf das Objekt 1011h, Sub-
Index1 gesendet wird. Die Botschaft hat folgenden Aufbau:

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8

600h + ID 8 22h 11h 10h 01h 6Ch 6Fh 61h 64h
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8

580h + ID 8 60h 11h 10h 01h 0 0 0 0

Das Laden der Default-Werte bedeutet, dass die Werte ins RAM geladen werden. Sollen die Werte beim
nachsten Reset erhalten bleiben, miissen die Parameter mit dem Objekt 1010h im EEPROM abgespeichert

werden.
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6.3 Geratespezifische Objekte

Passion for Sensors

Einstellung und Abfrage der sensorspezifischen Werte. Nachfolgende Objekte werden unterstitzt:

Objekt | Beschreibung
6110 | Sensortyp
6112 | Betriebsart
6125 |Tarierung
6131 | Einheit Prozesswert
6132 | Dezimalstellen Prozesswert
6150 | Status der Messung
7130 | Prozesswert 16bit
7133 | Interrupt Delta-Prozesswert 16bit
8130 |Prozesswert 24bit
8133 | Interrupt Delta-Prozesswert 24bit

6.3.1 Sensortyp
Der Sensortyp (Objekt 6110h) kann wie folgt gelesen werden:

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8

600h + ID 8 40h 10h 61h 01h 0 0 0 0
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8

580h + ID 8 4Bh 10h 61h 01h 46h 00h 0 0
Byte 5: 46h Dehnungssensor
Das Objekt 6110h kann nur gelesen werden.
6.3.2 Betriebsart
Dieser Sensor weist zwei grundlegende Betriebsmodi auf:

- Mess-Modus
- Abgleich-Modus

Bei der Auslieferung ist der Sensor immer im Mess-Modus.
Die Betriebsart (Objekt 6112h) kann wie folgt gelesen werden:

ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8

600h + ID 8 40h 12h 61h 01h 0 0 0 0
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:

ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8

580h + ID 8 4Fh 12h 61h 01h 01h 0 0 0
Byte 5: 01h Mess-Modus

02h — 09h Reserviert
OAh (Abgleich-Modus)

Das Objekt 6112h kann nur gelesen werden.
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6.3.3 Tarierung

Eine Tarierung (Prozesswert auf Null setzen) erfolgt, indem die Botschaft ,zero* in ASCII-Code auf den Sub-
Index 1 des Objekts 6125h gesendet wird. Es kann nur der 1. Prozesswert (Dehnung) tariert werden.

Die Tarierungs-Botschaft (Objekt 6125h) hat folgenden Aufbau:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 22h 25h 61h 01h 7Ah 65h 72h 6Fh

Nachdem die Tarierung des Dehnungssensors erfolgreich war, wird folgende Antwort gesendet:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 60h 25h 61h 01h 0 0 0 0

Falls das Sensorsignal ausserhalb des Tarierbereichs liegt, wird eine SDO Fehlermeldung ,Time out®
gesendet.

Die Einstellungen einer Tarierung werden mit einem Speicherbefehl (Objekt 1010h) im EEPROM gespeichert.
Ist das Objekt 2001h (Save Autozero automatically) aktiviert, werden die Einstellungen nach jeder Tarierung
im EEPROM gespeichert. Wird haufig tariert, soll diese Funktion deaktiviert werden.

Info: Die Tarierung kann auch tber den Empfangs PDO1 oder Uber das Objekt 2003h ausgeldst werden.

6.3.4 Einheit Prozesswert

Die physikalische Prozesswerteinheit (Objekt 6131h) des CANopen Dehnungssensors kann wie folgt gelesen
werden:

ID DLC | Byte1l | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 31h 61h 01h 0 0 0 0

Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 43h 31h 61h 01h 00h 01h 01h FAh

Byte 5 — 8: 00°'01°01’FAh FA’'01°01°00 (LSB first) = Einheit “u€” oder ,um/m*

Das Objekt 6131h kann nur gelesen werden.

6.3.5 Dezimalstellen Prozesswert

Die Anzahl der Dezimalstellen des Prozesswerts (Objekt 6132h) kann wie folgt gelesen werden:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 32h 61h 01h 0 0 0 0

Antwort vom CANopen Dehnungssensor:

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 4Fh 32h 61h 01h 02h 0 0 0
Byte 5: 02h 2 Dezimalstellen

Das Objekt 6132h kann nur gelesen werden. Wird der Datentyp umgestellt (16/24bit Gber 2112h) werden die
Dezimalstellen in diesem Objekt auch angepasst.
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6.3.6 Status der Messung
Der Status der Messung (Objekt 6150h) des CANopen Dehnungssensors kann wie folgt gelesen werden:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 50h 61h 01h 0 0 0 0

Antwort vom CANopen Dehnungssensor:

ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 4Fh 50h 61h 01h 00h 0 0 0
Byte 5: 00h Messwert aktuell
03h Uberlauf des AD — Wandlers
05h Unterlauf des AD — Wandlers

Das Objekt 6150h kann nur gelesen werden.

6.3.7 Abfrage Prozesswert 16bit
Der 16bit Prozesswert — Dehnung (Objekt 7130h) des Dehnungssensors kann wie folgt gelesen werden:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 30h 71h 01h 0 0 0 0

Antwort vom CANopen Dehnungssensors:

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 4Bh 30h 71h 01h 2Ch 01h 0 0
Byte 5 + 6: 2C01h 01’2C (LSB first) = 300

300 / 10Anzahl Dezmaistellen(5132) + Einheit(6131) = 3.00 u€

Der Prozesswert wird als 16-bit Integer 2-er Komplement ausgegeben. Mit dem Objekt 2112h kann zwischen
dem 16bit (Objekt 7130h) und dem 24bit (Objekt 8130h) Prozesswert umgeschaltet werden.

Beispiel fir negative Dehnung:

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 4Bh 30h 71h 01h D4h FEh 0 0
Byte 5 + 6: D4’FEh FE’'D4 (LSB first) = -300

-300 / 1QAnzan Dezimaistellen(6132) + Einheit(6131) = -3.00 pE

Das Objekt 7130h kann nur gelesen werden.
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6.3.8 Abfrage Prozesswert 24bit

Der 24bit Prozesswert — Dehnung (Objekt 8130h) des Dehnungssensors kann wie folgt gelesen werden:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 Byte8
600h + ID 8 40h 30h 81h 01h 0 0 0 0

Antwort vom CANopen Dehnungssensors:

ID DLC | Bytet Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 47h 30h 81h 01h 80h 38h 01h 0
Byte 5 - 7: 80'38'01h 01'38'80 (LSB first) =» 80000

80000/1 Anzahl Dezimalstellen(6132)+ Einheit(6131) = 800.00 PE

Der Prozesswert wird als 24-bit Integer 2-er Komplement ausgegeben. Mit dem Objekt 2112h kann zwischen
dem 16bit (Objekt 7130h) und dem 24bit (Objekt 8130h) Prozesswert umgeschaltet werden.

Beispiel fir negative Dehnung:

ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 Byte8
580h + ID 8 4Bh 30h 81h 01h 80h C7h FEh 0
Byte 5 - 7: 80'C7'FEh FE'C7'80 (LSB first) = -80000

-80000/1 0Anzah! Dezimalstellen(6132)+ Einheit(6131) = -800.00 pE

Das Objekt 8130h kann nur gelesen werden.

6.3.9 Delta-Prozesswert

Nach dem Aktivieren der Deltafunktion wird beim Uberschreiten der definierten Schwelle der aktuelle
Prozesswert (ber einen PDO geschickt und die Schwelle neu gesetzt. Beim nachsten Uber- oder
Unterschreiten der Schwelle wird erneut ein PDO gesendet.

(Schwelle = momentaner Prozesswert +/- Deltawert)
A

O

A: Aktivieren der Delta-Funktion tiber
PDO Transmission Type

B-F: Prozesswert wird (iber PDO gesendet,
Schwellwert wird neu gesetzt
5
=
% F: Prozesswert
2 t: Zeit

»
»

A B C D EF t

Uber das Objekt 7133h (16bit) oder 8133h (24bit) kann der Delta-Wert gelesen und geschrieben werden.

Die Delta-Funktion wird tber den Transmission Type des PDO1 (Objekt 1800h), PDO2 (Objekt 1801h) und
PDO3 (Objekt 1802h) aktiviert oder deaktiviert.

Der Delta-Wert (Objekt 7133h) kann wie folgt gedndert werden:
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ID DLC | Byte1l | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 22h 33h 71h 01h F4h 01h 0 0
Gewlinschter Deltawert 5 € 5*102 = 500 = 01°’F4h (Delta-Wert)
Byte 4: 01h Sub-Index 1 = Delta-Wert fiir PDO1
Byte 5 + 6: F4'01h 01’F4 (LSB first) = 500
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 60h 33h 71h 01h 0 0 0 0

Wird der Wert 00h in das Objekt 7133h Sub-Index 01h geschrieben, ist die Delta-Wert Funktion

ausgeschaltet.

Der Delta-Wert (Objekt 7133h) kann wie folgt gelesen werden:

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8

600h + ID 8 40h 33h 71h 01h 0 0 0 0
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8

580h + ID 8 4Bh 33h 71h 01h F4h 01h 0 0
Byte 5 + 6: F4’01h 01'F4 (LSB first) = 500 = 5 p&

Der Deltawert des 24bit Prozesswerts (8133h) verhalt sich gleich wie der Deltawert des 16bit Prozesswerts

(7133h). Es kdnnen aber 24bit anstelle von 16bit eingegeben werden.

Manual_CANopen_Strainsensor_DE_V3_07_01.docx 38/65
22.10.18jsi

Baumer
Frauenfeld, Switzerland



Ba u m er Passion for Sensors

6.4 Herstellerspezifische Objekte

Die nachfolgenden Objekte sind herstellerspezifisch definiert. Sie dienen der Einstellung des CANopen
Dehnungssensors. Folgende Objekte werden unterstitzt:
Objekt | Beschreibung

2000 | Mittelungszeit

2001 | Tarierung speichern

2002 | IIR Filter Grenzfrequenz

2003 | Autozero

2004 | Status Autozero

2100 | Baudrate

2101 | Identifikation

2112 | Datentyp 16/24bit

6.4.1 Mittelungszeit

Die Mittelungszeit bestimmt die Zeit in ms Uber welche die Messwerte arithmetisch gemittelt werden. Die
Mittelungszeit ist zwischen 0...1000 (0...3E8h) wahlbar. Fir die Mittelung wird intern mit einem 32bit Buffer
gearbeitet. Ist die Mittelungszeit nun >32ms so wird nur jeder 2te Messwert abgespeichert, fur Mittelungszeiten
>64ms nur jeder 3te Messwert, usw.

Ist der IIR Filter eingeschaltet, sollte die Mittelungszeit ausgeschaltet werden.

Die aktuelle Mittelungszeit (Objekt 2000h) kann wie folgt gelesen werden:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 00h 20h 00h 0 0 0 0

Antwort vom CANopen Dehnungssensor:

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 4Bh 00h 20h 00h 1Eh 00h 0 0
Byte 5 + 6: 1E’00h 00’1Eh (LSB first) = 30ms (Default-Wert)
Andern der Mittelungszeit:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 22h 00h 20h 00h 64h 00h 0 0
Byte 5 + 6: 64°00h 00’64h (LSB first) = 100ms
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 60h 00h 20h 00h 0 0 0 0
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6.4.2 Tarierung speichern

Bei einer zyklischen Tarierungen ist empfohlen “Tarierung speichern” auszuschalten.
Der aktuelle Status der Tarierung-Speicherung (Objekt 2001h) kann wie folgt gelesen werden:

ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 01h 20h 00h 0 0 0 0

Antwort vom CANopen Dehnungssensor:

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 4Fh 01h 20h 00h 01h 0 0 0
Byte 5: 01h 0 =» autom. Speicherung nach Tarierung ausgeschaltet

1 =» autom. Speicherung nach Tarierung eingeschaltet

Andern des Status:

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8

600h + ID 8 22h 01h 20h 00h 00h 0 0 0
Byte 5: 00h 0 =» autom. Speicherung nach Tarierung ausgeschaltet
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:

ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8

580h + ID 8 60h 01h 20h 00h 0 0 0 0

6.4.3 IIR Filter Grenzfrequenz

Dieses Objekt beinhaltet die Grenzfrequenz fir ein IIR-Filter 1ster Ordnung. Die Filterkonstantenberechnung
ist auf eine Abtastrate von 1000 Samples pro Sekunde. abgestimmt. Die Grenzfrequenz kann zwischen 0...499
(0...1F3h) eingestellt werden, wobei der Wert 0 das Filter ausschaltet (Default). Ist das IIR Filter eingeschaltet,
sollte die Mittelungszeit ausgeschaltet werden und umgekehrt.

Die aktuelle IIR-Filter Grenzfrequenz (Objekt 2002h) kann wie folgt gelesen werden:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8

600h + ID 8 40h 02h 20h 00h 0 0 0 0

Antwort vom CANopen Dehnungssensor:

ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 4Bh 02h 20h 00h O0Ah 00h 0 0
Byte 5 + 6: 00°00h 00’00h =» ausgeschaltet (Default-Wert)
Andern der IIR-Filter Grenzfrequenz:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 22h 02h 20h 00h 64h 00h 0 0
Byte 5 + 6: 64°00h 00’64h = 100Hz
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 60h 02h 20h 00h 0 0 0 0
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6.4.4 Autozero

Dieses Autozero (Objekt 2003h) hat die gleiche Funktion wie das Objekt 6125h.

Dieses Objekt ist jedoch mappbar und wird fir den Receive-PDO verwendet. Der Receive-PDO hat kein
dynamisches Mapping.

6.4.5 Status Autozero
Der Status Autozero (Objekt 2004h) wiederspiegelt den aktuellen Status der Tarierung, die Uber den Receive
PDO gestartet wurde. Dieses Objekt ist mappbar und ist Default massig im Transmit PDO3 konfiguriert. Ist
PDO 3 aktiviert, wird ein Feedback tiber Start und Abschluss der Tarierung ausgegeben.

e 00°00h es ist noch keine Tarierung tiber Receive PDO ausgefiihrt worden

e 7500h (,u“ in ASCII) entspricht einer laufenden Tarierung

e 66'00h (,f in ASCII) entspricht einer erfolgreichen Tarierung

e 65'72h (,er in ASCII) entspricht einer fehlgeschlagenen Tarierung

6.4.6 Baudrate

Die Baudrate bestimmt die Geschwindigkeit mit welcher der gesamte Bus betrieben wird. Im Bus missen alle
Teilnehmer mit der gleichen Baudrate konfiguriert sein. Der CANopen Dehnungssensor wird mit dem Default
Wert von 3 (entspricht 125kBaud) ausgeliefert.

Die aktuelle Baudrate (Objekt 2100h) kann wie folgt gelesen werden:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 00h 21h 00h 0 0 0 0

Antwort vom CANopen Dehnungssensor:

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 4Fh 00h 21h 00h 03h 0 0 0
Byte 5: 00h = 10 kBaud 04h = 250 kBaud
01h = 20 kBaud 05h = 500 kBaud
02h = 50 kBaud 06h = 800 kBaud
03h = 125 kBaud 07h = 1000 kBaud

F_unktionsweise:
Andern der Baudrate:

Baudrate umstellen
(Index 2100)

v

Parameter speichern

Alte (Index 1010)
Baudrate +

PWR-On Reset /

NMT Reset
_____________ v T
Neue Boot up Message
Baudrate
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Andern der Baudrate auf 500 kBaud:

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 22h 00h 21h 00h 05h 0 0 0
Byte 5: 05h 5 = 500 kBaud
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 60h 00h 21h 00h 0 0 0 0

6.4.7 Identifikation

Die ID eines CANopen Knoten ist die Identifikation im Netzwerk, dadurch darf jede ID in einem Netzwerk nur
fir ein Gerat vergeben werden. Ansonsten werden jeweils 2 Sensoren angesprochen. Es konnen
Identifikationsnummer von 1 ... 127 vergeben werden.

Die aktuelle Identifikationsnummer (Objekt 2101h) kann wie folgt gelesen werden:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 01h 21h 00h 0 0 0 0

Antwort vom CANopen Dehnungssensor:

ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 4Fh 01h 21h 00h 01h 0 0 0
Byte 5: 01h ID 1 (Default-Wert)
Andern der Identifikation auf Nummer 5:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 22h 01h 21h 00h 05h 0 0 0
Byte 5: 05h ID 5
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 60h 01h 21h 00h 0 0 0 0
Funktionsweise:
ID umstellen
(Index 2101)
Parameter speichern
Alte ID (Index 1010)
PWR-On Reset /
NMT Reset
_____________ -
Neue ID Boot up Message
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6.4.8 Datentyp 16/24bit

Mit dem Objekt 2112h kann der Benutzer die Datenldange des Prozesswerts auswahlen. Abhangig vom
eingestellten Wert kann der Prozesswert auf dem Objekt 7130h oder 8130h abgefragt werden. Beim Umstellen
des Datentyps (Ladnge des Prozesswerts) werden die Dezimalstellen (6132h) und das PDO mapping neu

geladen.

Der aktuelle Datentyp

Objekt 2112h) kann wie folgt gelesen werden:

Passion for Sensors

ID DLC | Bytet Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 12h 21h 01h 0 0 0 0
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Bytet Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 4Bh 12h 21h 01h 30h 71h 0 0
Byte 5 + 6: 30'71h 71'30h =» 16bit Prozesswert
Andern des Datentyps von 16bit auf 24bit:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 Byte8
600h + ID 8 22h 12h 21h 01h 30h 81h 0 0
Byte 5 + 6: 30'81h 81'30h = 24bit Prozesswert
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 Byte8
580h + ID 8 60h 12h 21h 01h 0 0 0 0
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Uber die Kommunikation mittels PDO (Process Data Objects) ist es méglich bestimmte Werte des CANopen
Dehnungssensors auf einfache und schnelle Weise zu tibermitteln. Uber die gleiche Kommunikationsart kann
ein Autozero im Dehnungssensor durchgefihrt werden. Bei den Dehnungssensoren ist ein dynamisches PDO-
Mapping fir die Sende PDOs realisiert. Die gesendeten Parameter wie auch die Bedingung fir das Senden

eines PDO’s konnen vom Anwender definiert werden.

Der PDO kann (iber eine Sync-Nachricht, nach Ablauf der Event-Time oder beim Uberschreiten eines Delta-

Werts ausgeldst werden.
Die Funktionalitat der PDOs ist nur im Operational-Modus des Sensors aktiviert.

6.5.1 Empfangs PDO 1 (Tarierung)

Uber das Objekt 1400h werden die Einstellungen vorgenommen, um mit den Empfangs-PDOs zu arbeiten.

Das Objekt 1400h (Receive PDO Comunication Parameter) hat folgenden Aufbau:

Objekt | Sub-Index | Parameter Lénge Access
1400h | 0O Anzahl der Sub-Indexe 1 Byte read
1 Aktivierung & ID der PDO 1 (COB-ID) 4 Byte | read / write
2 Art der Sendung (Transmission Type) 1 Byte | read/ write
Die PDO wird wie folgt aktiviert/deaktiviert (Sub-Index 1):
ID DLC | Byte1l | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 22h 00h 14h 01h 01h 02h 0 40h
Byte 5+6 01’02h 02'01h (LSB first) = 200h + ID 1 (COB-ID)
Byte 8 40h PDO aktiviert und RTR nicht unterstitzt
COh PDO deaktiviert und RTR nicht unterstitzt

Der Transmission Type (Sub-Index 2) kann wie folgt abgefragt werden:

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8

600h + ID 8 40h 00h 14h 02h 00h 0 0 0

Antwort vom CANopen Dehnungssensor:

ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 4F 00h 14h 02h FEh Oh Oh Oh
Byte 5 FEh 254d = senden nach Anderung (siehe unten)

Funktionsbeschreibung: Tarierung iliber Empfangs PDO 1
Uber den Empfangs PDO 1 kann eine Tarierung (Autozero) ausgeldst werden.
Fir einen definierten Ablauf sind folgende Punkte zu beachten:
e Sensor befindet sich im ,Operational Mode*
e Empfang PDO 1 ist aktiviert und Transmission Type vom RPDO ist FEh
e Sende PDO 3 aktiviert und Transmission Type von TPDO3 ist FEh
e Mapping von Sende PDO 3: Objekt 2004, Sub-Index 0
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S
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3 COB-ID = 380 + ID Bestatigung
@
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g c 5 @ Keine weitere Kommunikationen
© % o< mit dem Baumersensor
-8
v Beantwortung ngr_]l%e; 3'2%23@ » Identifikation
v
Zeit
6.5.2 Empfangs PDO 1 Mapping Parameter

Objekt 1600h (Receive PDO Mapping Parameter)
Uber das Objekt 1600h kann das Mapping der Empfangs-PDO 1 abgefragt werden. Der Empfangs-PDO hat
ein fixes Mapping. D.h. das Mapping kann nicht angepasst werden.

Abfrage Uber SDO-Kommandos:

Passion for Sensors

Tarierbefehl (iber PDO:

ID

DLC

200h + ID

0

Erste Antwort vom Dehnungssensor

Kommando verstanden

ID

DLC | Bytet

Byte2

380h + ID

2 00h

75h

Zweite Antwort vom Dehnungssensor

Tarierung erfol

reich beendet

ID DLC Byte1 Byte2
380h + ID 2 00h 66h
oder Fehlerfall, instabiles Signal
Tarierung fehlerhaft
ID DLC Byte1 Byte2
380h + ID 2 72h 65h

Das Objekt 1600h kann nur gelesen werden.

6.5.3 Sende PDO 1
Uber den Objekt 1800h werden die Einstellungen vorgenommen, um mit den Sende-PDO’s zu arbeiten.

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 00h 16h 01h 0 0 0 0
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 43h 00h 16h 01h 00h 00h 03h 20h
Byte 4: 01h 1. gemapptes Objekt in Empfang PDO 1
02h — 04h keine weiteren gemappte Objekte
Byte 5: 20h 20h =» 32 Bit Datenlange des Objekts
Byte 6: 00h 00h =» gemappter Sub-Index 0
Byte 7 + 8: 03°20h 20'03h =» gemapptes Objekt =» Autozero Funktion

Die PDO’s sollten nicht schneller als die entsprechende Messrate angefordert werden.
(1000 Messungen / Sekunde) >

1ms

Das Objekt hat den folgenden Aufbau:

Objekt | Sub-Index | Parameter Linge | Access
1800h |0 Anzahl der Sub-Indexe 1 Byte | read
1 Aktivierung & ID der PDO 1 (COB-ID) | 4 Byte | read / write
2 Art der Sendung (Transmission Type) | 1 Byte | read/ write
5 Event time in ms 2 Byte | read / write
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Die PDO wird wie folgt aktiviert/deaktiviert (Sub-Index 1):

Passion for Sensors

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 22h 00h 18h 01h 81h 01h 0 40h
Byte 5 + 6: 81°01h 01’81h (LSB first) = 180h + ID 1 (COB-ID)
Byte 8: 40h PDO aktiviert und RTR nicht unterstitzt
COh PDO deaktiviert und RTR nicht unterstttzt
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 60h 00h 18h 01h 0 0 0 0
Die Art der Sendung (Sub-Index 2) wird wie folgt veréndert:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 22h 00h 18h 02h FFh 0 0 0
Byte5 01h — FOh ausgeldst nach dem nte" Sync (1 — 240)
FEh ausgelost wenn Messwert +/-Delta-Wert ibersteigt
(Delta-Wert wird tGber Objekt 7133 definiert)
FFh ausgeldst nach Ablauf der Event Time
(Event-Time definiert in Sub-Index 05h)
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 60h 00h 18h 02h 0 0 0 0

Die Event Time legt fest, in welchem Zyklus der PDO gesendet werden soll. Fir das Aussenden der PDO ist

ein interner Timer mit der Zeitbasis von Event Time verantwortlich.
Der Wertebereich ist zwischen 0... 216 — 1 = 65535 [ms] festgelegt.

Die Event Time (Sub-Index 5) wird wie fol

t verandert:

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8

600h + ID 8 22h 00h 18h 05h E8h 03h 0 0
Byte 5 + 6: E803h 03’E8h (LSB first) = Event Time 1000 [ms] (Default-Wert)
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:

ID DLC | Byte1l | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8

580h + ID 8 60h 00h 18h 05h 0 0 0 0

Zu kleine Werte machen keinen Sinn, da der Bus zu stark belastet und die Messwerte eventuell noch nicht

aktualisiert sind (siehe Beginn dieses Kapitels).

Das Abspeichern der eingestellten PDO-Parameter erfolgt nicht automatisch, sondern miissen manuell Gber

das Objekt 1010h getatigt werden.
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6.5.4 Sende PDO 2

Objekt 1801h (Transmit PDO Communication Parameter):
Uber das Objekt 1801h werden die Einstellungen fiir die PDO 2 vorgenommen. Die Parameter sind identisch
mit dem PDO 1. Detaillierte Angaben kénnen von PDO 1 entnommen werden.

6.5.5 Sende PDO 3

Objekt 1802h (Transmit PDO Communication Parameter):
Uber das Objekt 1802h werden die Einstellungen fiur die PDO 3 vorgenommen. Die Parameter sind identisch
mit dem PDO 1. Detaillierte Angaben kénnen von PDO 1 entnommen werden.

6.5.6 Sende PDO 1 Mapping Parameter

Uber das Objekt 1A00h kann das Mapping der Sende-PDO 1 festgelegt und abgefragt werden.
Das Objekt hat folgenden Aufbau:

Objekt | Sub-Index | Parameter Lange | Access

1A00h | O Anzahl gemappter Objekte im PDO 1 1 Byte | read/ write
1 erstes gemapptes Objekt im PDO 1 4 Byte | read/ write
2 2tes bis 4tes gemapptes Objekt im PDO 1 | 4 Byte | read / write

Vorgehen beim Einstellen des Mappings:

Mapping ausschalten
(Index 1A00, Sub-Index 00 auf 0 setzen)

]

Ausschalten von PDO
(Index 1800, Sub-Index 01, Byte 8 auf COh
setzen)

]

Mapping anpassen
(Index 1A00, Sub-Index 01 — XX)

L]

Mapping einschalten
(Index 1A00, Sub-Index 00 Anzahl gemappter
Parameter einfligen)

[]
PDO wieder einschalten

(Index 1800, Sub-Index 01 Byte 8 auf 40h
setzen)

Der Sende-PDO 1 hat eine Grdsse von 8 Byte, die der Benutzer frei konfigurieren kann.
Aus folgenden Objekten kann ausgewahlt werden:

Objekt | Sub-Index | Parameter Lange
7130 01 Prozesswert 1 16bit (Dehnungswert) | 2 Bytes
8130 01 Prozesswert 1 24bit (Dehnungswert) | 3 Bytes
6150 01 Status Prozesswert 1 1 Byte
1001 00 Error Register 1 Byte
2004 00 Status Autozero 2 Bytes

Bei der Zuweisung der gemappten Objekte muss auch die Datenldnge in Byte 5 definiert werden. In der
untenstehenden Tabelle ist der entsprechende Code dafiir aufgelistet:

Datenlédnge Byte 5 Beschreibung
1 Byte 08h 08h => 8dez: 8bit werden gemappt
2 Bytes 10h 10h => 16dez: 16hit werden gemappt
3 Bytes 18h 18h => 24dez: 24bit werden gemappt
4 Bytes 20h 20h => 32dez: 32bit werden gemappt

47/65 Baumer

Frauenfeld, Switzerland

Manual_CANopen_Strainsensor_DE_V3_07_01.docx
22.10.18jsi



Ba u m er Passion for Sensors

Mapping des PDO 1 iber SDO-Befehl:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 22h 00h 1Ah 01h 10h 01h 30h 71h

Beispiel PDO 1 mit Prozesswert 1:

Byte 4: 01h 1. gemapptes Objekt in PDO 1
02h — 04h 2. bis 4. gemapptes Objekt in PDO 1 (Achtung nur 8Byte)

Byte 5: 10h 16 Bit Datenldnge des gemappten Objekt (2 Byte)
Byte 6: 01h gemappter Sub-Index 01
Byte 7 + 8: 30'71h 7130 = gemappter Objekt
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8

580h + ID 8 60h 00h 1Ah 01h 0 0 0 0

Aufbau der Botschaft beim Senden des PDO 1:
ID DLC | Byte1 | Byte2* | Byte3* | Byte4* | Byte5* | Byte6* | Byte7* | Byte8*
180h + ID 2 68h 10h
*Byte werden nur gesendet wenn diese im Objekt 1A00 gemappt wurden

6.5.7 Sende PDO 2 Mapping

Objekt 1A01h (Transmit PDO Mapping Parameter):
Uber das Objekt 1A01h kann das Mapping der Sende-PDO 2 abgefragt werden und hat den gleichen Aufbau
wie der PDO 1.

6.5.8 Sende PDO 3 Mapping

Objekt 1A02h (Transmit PDO Mapping Parameter):

Uber das Objekt 1A02h kann das Mapping der Sende-PDO 3 abgefragt werden und hat den gleichen Aufbau
wie der PDO 1.

6.59 SyncliID

Beim Sensor ist die Sync-Generierung ausgeschaltet und es werden nur PDO Meldungen gesendet wenn das
Objekt 180xh Sub-Index 2 entsprechende eingestellt wurde.

Im Objekt 1005h kann die ID fur die Sync-Nachrichten abgefragt werden. Liegt eine Sync-Nachricht mit der
folgenden ID auf dem Bus, so kann ein PDO ausgeldst werden (vgl. PDO-Kommunikation).

Die Sync-ID (Objekt 1005h) kann wie folgt gelesen werden:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 05h 10h 00h 0 0 0 0

Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 43h 05h 10h 00h 80h 0 0 0

Die ID ist auf 80h festgelegt. Dies gewahrleistet den Sync-Botschaften eine hohe Prioritat auf dem CAN-Bus.

Das Objekt 1005h kann nur gelesen werden und hat kein Sub-Index.
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7 Fehlermeldungen und Dienste
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7.1 Error Register & History
7.1.1 Error Register
Das Error Register (Objekt 1001h) kann wie folgt gelesen werden:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 01h 10h 00h 0 0 0 0
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 4Fh 01h 10h 00h 81h 0 0 0
Byte 5: 81h herstellerspezifischer Fehler aufgetreten

Bit 0=1 =» Fehler aufgetreten

Bit 7=1 =» Fehler ist herstellerspezifisch

Das Objekt 1001h kann nur gelesen werden und hat keinen Sub-Index.

7.1.2

Emergency History

Das Objekt 1003h speichert die letzten 16 Fehlernachrichten (Emergency Messages) im RAM, die im
Betrieb aufgetreten sind. Nach dem nachsten Reset oder Power Down werden die Daten geldscht. Wird 00h
auf den Sub-Index 0 geschrieben, so wird die Aufzeichnung ebenfalls geldscht.

Das Objekt hat folgenden Aufbau:

Objekt | Sub-Index | Parameter Lange Access
1003h |0 Anzahl Fehlernachrichten 1 byte | Read/Write
1...16 Fehlernachrichten 8 byte Read
Der Sub-Index 0 (Anzahl aufgetretene Fehlernachrichten) kann wie folgt gelesen werden:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 03h 10h 00h 0 0 0 0
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 4Fh 03h 10h 00h 02h 0 0 0
Byte 5: 02h 2 Fehlernachrichten aufgezeichnet
Die Emergency Messages werden geldscht, indem eine 0 auf den Sub-Index 0 geschrieben wird:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 22h 03h 10h 00h 00h 0 0 0
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 60h 03h 10h 00h 0 0 0 0
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Die Fehlernachrichten (Sub-Index 1...16) kdbnnen wie folgt gelesen werden:

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 03h 10h 01h 0 0 0 0
Byte 4: 01h letzte gespeicherte Fehlernachricht
02h —10h altere Fehlernachrichten

Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 43h 03h 10h 01h 00h FFh 81h 14h

Der Fehlercode wird im Kapitel ,Emergency Messages* beschrieben.

Wird ein Sub-Index ohne aufgetretene Fehlermeldung abgefragt so sendet der Sensor folgende Antwort:
ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 80h 03h 10h 01h 11h 00h 0%9h 06h

Funktionsweise:

1. Fehlernachricht 2. Fehlernachricht 17. Fehlernachricht
( | ( | c «
Sub-ldx 16 | | | | Nachricht 2
I I I I
; ; ; ;
Sub-ldx 2 Nachricht 1 Nachricht 16
Sub-ldx 1 Nachricht 1 Nachricht 2 Nachricht 17
Sub-ldx 0 Anzahl Nachrichten: 0 Anzahl Nachrichten: 1 Anzahl Nachrichten: 2 Anzahl Nachrichten: 16

Der Sensor kann die letzten 16 Fehlernachrichten speichern. Die letzte Nachricht wird unter dem Sub-Index 1
gespeichert, alle vorherigen werden um eine Position nach oben geschoben.

Ist der Speicher voll und es tritt eine neue Nachricht auf wird die alteste Nachricht (Sub-Index 16) aus dem
Speicher geschoben.
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7.2 SDO-Fehlermeldungen

Bei fehlerhaftem Zugriff auf einen Objekt erhalten Sie eine Fehlermeldung als Antwort. Eine Fehlermeldung
hat den folgenden Aufbau:

ID DLC |Bytel |Byte2 |Byte3 |Byte4 |Bytes |Bytes |Byte7 |Bytes
580h+ID | 8 | 80h Objekt Sub- Abort Code
Index

Die ID der Botschaft sowie das Objekt und der Sub-Index beziehen sich auf die Botschaft, welche den Fehler
verursacht hat.

Die Fehlermeldungen kénnen folgende Inhalte aufweisen:

Abort Code |Bedeutung

05 04 00 00h | Time out (bei Tarierung: Signal ausserhalb Tarierbereich)

05 04 00 01h | Client / Server-Befehl ist nicht glltig oder unbekannt

06 01 00 01h | Nur Schreibzugriff méglich

06 01 00 02h | Nur Lesezugriff moglich

06 02 00 00h | Objekt existiert nicht

06 04 00 41h | Objekt kann nicht gemappt werden oder Mapping nicht deaktiviert

06 04 00 42h | Anzahl und Lange gemappter Objekte Ubersteigt zuldssige PDO Lange

06 04 00 43h Ignekrﬁr:&)attivt\)lgi:i;\q/on allgemeinen Parametern. Objekt kann nicht auf Sende PDO

06 07 00 10h | Datentyp stimmt nicht, die Lange des Serviceparameter stimmt nicht

06 09 00 11h | Sub-Index existiert nicht

06 09 00 30h | Wertebereich des Parameters Uberschritten

06 09 00 31h | Geschriebener Wert zu hoch

06 09 00 32h | Geschriebener Wert zu niedrig

08 00 00 20h | Daten kénnen nicht gespeichert werden, da die Signatur des SDO-Befehls nicht stimmt.

08 00 00 21h Datgn kénnen n_icht gespeichert W_erden, da die Kommunikation mit dem
Speicherbaustein fehlgeschlagen ist.

08 00 00 22h Zngteeng;‘?g:mrg{cht gespeichert werden, da zurzeit bereits auf den Speicherbaustein

08 00 00 24h | Keine Daten vorhanden
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7.3 Emergency Messages

Emergency Messages werden im Fehlerfall vom Sensor selbstandig gesendet. Beim ersten Auftreten eines
Fehlers wird eine Fehlernachricht gesendet. Wird der Fehlergrund behoben oder liegt der Fehler nicht mehr
an, wird ebenfalls eine entsprechende Fehlernachricht gesendet.

Die letzten 16 Fehlernachrichten werden in der Emergency History gespeichert.

Die Fehlermeldungen sind wie folgt aufgebaut:

ID DLC |Bytel |Byte2 |Byte3 |Byted |Byte5 |Bytes |Byte7 |Bytes
Emergency Error e
80h +ID 8 Error Code Register Herstellerspezifischer Error Code

Folgende Error Codes werden unterstitzt:

Emergency Error Herster. Beschreibung
Error Code | Register | Error Code
50'01h 81h 10h EEPROM Lesefehler (Hardware Fehler)
Beim Aufstarten: Fehler wird mit ID1 und 125kBaud gesendet
00°00h 00h 20h EEPRQM Schreibfehler behoben |
Erfolgreiche Speicherung von Tariernullpunkt im EEPROM
5001h 81h 30h EEPROM Schreibfehler (Hardware Fehler)
Beim Speichern des Tariernullpunkts im EEPROM
00°00h 00h 11h Dehnungs-Signal hat zulassigen Bereich wieder erreicht
FF’00h 81h 12h maximale Dehnungs-Signalgrésse Uberschritten
FF’00h 81h 14h minimale Dehnungs-Signalgrésse unterschritten
00°00h 00h 31h Dehnungs-Rohsignal hat zulassigen Bereich wieder erreicht
FF’00h 81h 32h maximales Eingangssignal tberschritten (ev. Tarierfehler)
FF’00h 81h 34h minimales Eingangssignal unterschritten (ev. Tarierfehler)
00°00h 00h 41h Dehnungs-Ausgangssignal hat Wertebereich wieder erreicht
FF’00h 81h 42h maximales Wertebereich tberschritten (32767)
FF’00h 81h 44h minimales Wertebereich unterschritten (-32767)

Objekt 1014h (COB-ID Emergency Object):
In diesem Objekt ist die ID bei einem Fehlerfall festgehalten. Anhand dieser ID kann die Fehlermeldung
einem Sensor zugeordnet werden.

Abfrage der ID (Objekt 1014h) fur die Emergency Message. Die ID kann wie folgt gelesen werden:
ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 14 10h 00h 0 0 0 0

Antwort vom CANopen Dehnungssensor:

ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 43h 14h 10h 00h 81h 0 0 0
Byte 5: 81h ID = 80h + Node ID

Das Objekt 1014h kann nur gelesen werden und hat keinen Sub-Index.
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7.4 Heartbeat

Der CANopen Dehnungssensor bietet ebenfalls die Mdglichkeit des Heartbeat Protokolls. Das Heartbeat
Protokoll ermdglicht ein Error-Kontrollsystem, ohne dass daflir eine Anfrage nétig ist. Der Heartbeat
Produzent sendet die Statusmeldung zyklisch (definiert im Objekt 1017h). Sollte die Meldung nicht innerhalb
der definierten Zeit eintreffen, so sendet der CANbus — Controller eine entsprechende Reaktion senden
(Networkmanagement Commands).

Die Zeit des Heartbeats kann zwischen 1 und 65535 (1ms bis 65.535sec) eingestellt werden. Defaultmassig
ist der Heartbeat ausgeschaltet (00h im Objekt 1017h).

7.41 Heartbeat Time

Die Heartbeat Zeit (Objekt 1017h) kann wie folgt gelesen werden:

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h + ID 8 40h 17h 10h 00h 0 0 0 0

Antwort vom CANopen Dehnungssensor:

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 4Bh 17h 10h 00h 00h 00h 0 0
Byte 5 + 6: 00°00h 00’00h (LSB first) = ausgeschaltet (Default-Wert)

Andern der Heartbeat Time auf 1000ms (1000d = 3E8h):

ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS5 | Byte6 | Byte7 | Byte8

600h + ID 8 22h 17h 10h 00h E8h 03h 0 0
Byte 5 + 6: E8'03h 03’E8h (LSB first) = 1000d =» 1000ms
Antwort vom CANopen Dehnungssensor:

ID DLC | Byte1 Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8

580h + ID 8 60h 17h 10h 00h 0 0 0 0

Wird diese Zeit auf 0 gesetzt, so ist der Heartbeat ausgeschaltet. (Default Einstellung)
Der Wert kann mit dem Objekt 1010h in das EEPROM gespeichert werden.

Nach dem Aktivieren des Heartbeat Protokolls werden durch den Sensor die folgenden Mitteilungen gesendet:

ID DLC | Bytet
700h + ID 1 04h
Byte 1: 00h Aufstarten (Boot up)
04h Stop Mode
05h Operate
7Fh Pre-operational
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7.5 LSS (Layer Setting Services)

7.5.1 Aufgedruckte LSS-Daten auf Sensor

Um die LSS-Funktionalitat zu nutzen, werden LSS-Daten bendtigt, welche den Sensor eindeutig
identifizieren. Dabei handelt es sich um die Gerate Identitat (Objekt 1018h). Diese Daten sind auf jedem
Dehnungssensor aufgedruckt.

Beispiel einer Sensorbeschriftung mit LSS-Daten:
dliE: Baumer
CH-8501 Frauenfeld

11206654
DST55R-28.250.TC1.A5
Vs 10-33VDC IP69K 48 Baumer @
Output CANopen DS404 CH-8501 Frauenfeld
eéNom £ 250 pm/m @ '}E: 'E
DSRT 22DJ-55-0250 LSS- Data (dec):
VenlD 95
8.18.11206654.2.18.102179627 .1 Ve 10— 33VDC PG 10148215
. . Output CANopen DS404 RevNr 197121
::: ; :\73 \I;:rﬁ;:)n;;a (Dec): eNom  +-250uE SerNr 000001
Pin3 GND ProdC 11206654
Pin4 CAN-H RevNr 197137 @
Pin5 CAN-L SerNr 2.18.102179627.1
CASE Shield  —— SN: 8.09.10148215.000001
K425 Swiss made wa4ot Swiss made
Die LSS-Daten sind im
Aufschrift: Bezeichnung: Objekt: Sub-Index: dezimalen Zahlensystem
Venl|D Vendor-ID 1018h 01h dargestellt.
ProdC Produkt-Code 1018h 02h
RevNr Revisions-Nummer 1018h 03h
SerNr Serie-Nummer 1018h 04h

7.5.2 Ansprechen des Sensors liber LSS

Es bestehen 2 Moglichkeiten einen Sensor mit LSS anzusprechen. Der LSS Service wird flr einen Sensor in
einem bestehenden Netzwerk, wie auch fir einen Sensor 1:1 mit einem Master unterstitzt.

In beiden Fallen muss der Bus in den Stop Mode gebracht werden.

Im LSS Betrieb werden die Sensoren mit der ID 7E5h angesprochen (es kdnnten verschiedene Sensoren
die ID 1 haben). Der angesprochene Sensor antwortet mit der ID 7E4h.

Alle Sensoren in den Stop Modus bringen:
ID | DLC Byte1 Byte2
0 2 02h 00h
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LSS

configuration

state

1

*

—0 LSS wait state

0 = automatisch in Wait State (Sensor im Stop Mode)
1 = eintreten Configuration State (cs=04, Data=01)
2 = zuriick in Wait State (cs=04, Data=00)

Passion for Sensors

Nun kénnen die verschiedenen Wege gegangen werden, um den gewinschten Sensor in den
Konfigurationsmodus zu bringen. (Direkte Verbindung Master-Sensor oder Sensor in Netzwerk)

Netzwerk-Sensor

Bus in Stop Mode

(00 02 00)

Bus in Stop Mode
(00 02 00)

(]

(]

Vendor-ID senden
(ID 7E5, CS 40 & Vendor-ID)
Product-Code senden
(ID 7E5, CS 41 & Product-Code)
Revisions-No. senden
(ID 7E5, CS 42 & Revisionsnummer)

Serie-No. senden
(ID 7E5, CS 43 & Serienummer)

Sensor in LSS Mode
(ID 7E5, CS 04, Data 01)

:

Abfragen der Sensor-ID
(ID 7E5, CS 5E)

Antwort von Sensor

V (ID 7E4, CS 5E & Sensor-ID)
Antwort von Sensor
(ID 7E4, CS 44) L
¥
Parameter andern Parameter dandern
(ID 7E5 & (ID 7E5 &
CS fur S/N 11, CS fur Baud 13) CS fur S/N 11, CS fur Baud 13)
') v - v
Anderung speichern Anderung speichern
(ID 7E5, CS 17) (ID 7E5, CS 17)
¥ ¥

LSS Mode verlassen
(ID 7E5, CS 04, Data 00)

LSS Mode verlassen
(ID 7E5, CS 04, Data 00)

1] 1]
PWR-On / NMT Reset PWR-On / NMT Reset
(00 81 00) (00 81 00)

1]
neue Parameter neue Parameter
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7.5.3 Konfigurationsmodus direkte Verbindung (Master-Sensor)

Um LSS gebrauchen zu kénnen, muss sich der Sensor im LSS Konfigurationsmodus befinden.
Der Sensor kann mit folgendem Befehl in den LSS Konfigurationsmodus gebracht werden:
ID DLC | Bytel | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS | Byte6 | Byte7 | Byte8

7ES5 8 04h 01h 0 0 0 0 0 0

Um zu Uberpriifen ob der Sensor in den Konfigurationsmodus gewechselt hat, kann die momentan
eingestellte ID abgefragt werden:

ID DLC | Bytel Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 Byte8
7E5 8 5Eh 0 0 0 0 0 0 0

Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Bytel Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 Byte8

7E4 8 5Eh 01h 0 0 0 0 0 0
Beispiel “ID 1*
Byte 2: 01h angesprochener Sensor hat ID 1

Gibt der Sensor keine Antwort, so unterstitzt er LSS nicht oder die Baudrate ist nicht korrekt. Fir das
sichere Ansprechen, muss der Service mit allen unterstitzen Baudraten getestet werden.
Nun kénnen die ID und die Baudrate vom Sensor geadndert werden.

7.5.4 Konfigurationsmodus von einem Sensor in einem Netzwerk

Mit den folgenden Befehlen kann der Sensor erkannt werden:
Ubermitteln der Vendor-ID:

ID DLC | Byte1l | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS | Byte6 | Byte7 | Byte8

7E5 8 40h 5Fh 00h 00h 00h 0 0 0
Vender-ID:
Byte 1: 40h Systembyte Vender-ID
Byte 2 — 5: 5F’00°00°00h 00’00°’00’5F (LSB first) = Firma Baumer electric

Ubermitteln des Produkt-Code:
ID DLC | Bytel Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 Byte8
TE5 8 41h 44h 0ODh A8h 00h 0 0 0

Produkt-Code:
Byte 1: 41h Systembyte Produkt-Code
Byte 2 — 5: 44°0D’A8°00h 00’A8°0D’44 (LSB first) = 11013444 in Dezimal

Ubermitteln der Revisions-Nummer:
ID DLC | Bytel | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS | Byte6 | Byte7 | Byte8
7E5 8 42h 01h 02h 03h 00h 0 0 0

Revisions-Nummer:

Byte 1: 42h Systembyte Revisions-Nummer
Byte 2 — 5: 01’02°03°00h 00'03'02’01 (LSB first) = 00030201h
Manual_CANopen_Strainsensor_DE_V3_07_01.docx 56/65 Baumer

22.10.18jsi Frauenfeld, Switzerland



Ba u m er Passion for Sensors

Ubermitteln der Serienummer:
ID DLC | Bytel | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS | Byte6 | Byte7 | Byte8

7E5 8 43h 7Bh 00h 00h 00h 0 0 0
Serienummer:
Byte 1: 43h Systembyte Serienummer
Byte 2 — 5: 7B’00°00°00h 00°00’00’7B (LSB first) = 123

Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Byte1l | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS | Byte6 | Byte7 | Byte8
7TE4 8 44h 0 0 0 0 0 0 0

Mit dieser Antwort bestatigt der Dehnungssensor, dass er erkannt wurde. Nun kdnnen die ID und die
Baudrate vom Sensor geandert werden.

7.5.5 \Verstellen der ID und der Baudrate

Anpassen der ID:
ID DLC | Bytel Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 Byte8

7E5 8 11h 01h 0 0 0 0 0 0
Beispiel ID = 1:
Byte 2: 01h ID=1

Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Bytel Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 Byte8

7TE4 8 11h 00h 0 0 0 0 0 0
Byte 2: 00h ID wurde erfolgreich umgestellt
01h ID ausserhalb gultigem Bereich
FFh spezifischer Fehler

Anpassen der Baudrate:
ID DLC | Byte1l | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS | Byte6 | Byte7 | Byte8
7E5 8 13h 00h 04h 0 0 0 0 0

Beispiel Baudrate = 125kBaud:

Byte 2: 00h CiA Bauraten Tabelle

Byte 3: 04h 4 = 125kBau

Baudraten:

0=1Mbaud 3=250kBaud 7=20kBaud
1=800kBaud 4=125kBaud 8=10kBaud
2=500kBaud 6=50kBaud

Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Bytel | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS | Byte6 | Byte7 | Byte8

7TE4 8 13h 00h 0 0 0 0 0 0
Byte 2: 00h Baudrate wurde erfolgreich umgestellt
01h Baudrate ausserhalb giltigem Bereich
FFh spezifischer Fehler
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7.5.6 Speichern der Anderungen

Um die Einstellungen zu Gbernehmen missen diese gespeichert werden.

Speichern der Einstellungen von LSS:
ID DLC | Bytel | Byte2 | Byte3 | Byte4 | ByteS | Byte6 | Byte7 | Byte8

7ES5 8 17h 0 0 0 0 0 0 0

Antwort vom CANopen Dehnungssensor:
ID DLC | Bytel Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 Byte8

7TE4 8 17h 00h 0 0 0 0 0 0
Byte 2: 00h Speicherung erfolgreich abgeschlossen
01h Speicherung war nicht erfolgreich
FFh spezifischer Fehler

Die Anderungen werden erst nach einem Reset Gibernommen.

7.5.7 LSS Mode verlassen

Der Sensor kann mit folgendem Befehl zuriick in den Stop Mode gebracht werden:
ID DLC | Bytel Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 Byte8
7E5 8 04h 00h 0 0 0 0 0 0

Auf diesen Befehl gibt der Sensor keine Antwort als Bestatigung.
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8 Anwenderbeispiele CANopen Protokoll

Dieses Kapitel soll den Umgang mit dem CANopen Produkt erleichtern. Es werden typische kundenseitige
Anwendungen aufgezeigt, welche auch einfach mit dem Sensor nachgebildet werden kénnen.

8.1 Tarieren des Prozesswerts tiber SDO und PDO

Der Prozesswert kann Gber SDO und PDO tariert werden.
Fir die Tarierung tber PDO muss sich der Sensor im Operational-Mode befinden.

Sensor in Operational Mode bringen SDO PDO
nicht notlg Master Slave
o [} DLC |Byte1|Byte2 o
o 0 2 [omm| D o
Prozesswert tarieren iiber SDO Prozesswert tarieren iiber PDO
Master Slave Master Slave
1D DLC |Byte1 Index Sub. | 2 & 7 40" . ID DLC o
600h+ID | 8 | 22h | 25h | 61h | 01h | 7Ah | 65h | 72h | 6Fh " |200n+mD | O o
ID DLC | Byte1 Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8 . ID DLC |Bytel|Byte2| Antwort
580h+ID | 8 [60n | 25n [ 6th [ oth [ © 0 0 0 - 380h+mD | 2 |[oon [ 750 |
) ID DLC |Bytel|Byte2| nach Tarierung
- 38oh+D | 2 [ ooh | 66h |

Prozesswert tariert

Speichern im EEPROM (optional)

Master Slave Master Slave
ID DLC |Byte1 Index Sub. L8 La WV " ID DLC | Byte1 Index Sub 8" Lal WV -
600h+ID [ 8 | 22h | 10h | 10h | 0th [ 73h | 61h | 76h | 65h 600h+ID | 8 | 22h | 10h | 10h [ 01h | 73h | 61h | 76h | 65h
D DLC |Byte1 Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8 ID DLC | Byte1 Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h+ID | 8 | 60h | 10h | 10h | 0th [ O 0 0 0 580h+ID | 8 | 60h | 10h | 10h [ 01h | © 0 0 0
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8.2 Abfragen eines Prozesswerts uber SDO (16 und 24bit)

Messinitialisierung:

1. Datentyp einstellen (Objekt 21°12h)  16-Bit 24-Bit
Master Slave Master Slave
1D DLC | Bytet Index Sub. Datentyp Byte7 | Byte8 1D DLC | Byte1 Index Sub. Datentyp Byte7 | Byte8
600h+ID | 8 22h | 12h | 21h | 01h | 30h | 71h 0 0 600h+ID | 8 | 22h | 12h | 21h | 01h | 30h | 81h 0 0
1D DLC | Bytet Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8 1D DLC | Byte1 Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h+ID | 8 60h | 12h | 21h | 01h 0 0 0 0 580h+ID | 8 | 60h | 12h | 21h | 01h 0 0 0 0
71'30h => 16-Bit-Prozesswert 81'30h => 24-Bit-Prozesswert
2. Einheit abfragen (Objekt 61°31h) 16-Bit 24-Bit
Master Slave Master Slave
ID DLC |Byte1 Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8 ID DLC | Byte1 Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8

600h + ID 8 40h | 31h l 61h | 01h 0 0 0 0

ID DLC |Bytet Index Sub. Einheit

600h + ID 8 40h | 31h l 61h | 01h 0 0 0 0

ID DLC |Bytet Index Sub. Einheit

580h+ID [ 8 [ 430 [ 3th [ 6th [oth [ 0oh [ oth [ oth [ Fan

FA’01°01°00h => p€ oder pm/m

580h+ID | 8 [43n [ 3th [ 6th [ oth [‘ooh [ oth [ oth [ Fah

FA’01°01’00h => u€ oder pm/m

3. Dezimalstellen abfragen (Objekt 61°32h) 16-Bit 24-Bit
Master Slave Master Slave
ID DLC |Byte1 Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8 ID DLC | Byte1 Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h+ID [ 8 | 40h | 32h | 6th | 01h | O 0 0 0 600h+ID [ 8 | 40h | 32h | 61h | 0th | O 0 0 0
ID DLC |Byte1 Index Sub. | Dez. | Byte6 | Byte7 | Byte8 1D DLC | Byte1 Index Sub. | Dez. |Byte6 | Byte7 | Byte8
580h+ID | 8 | 4Fh | 32h | 6th | 01h [ 02h | O 0 0 580h+ID | 8 | 4Fh | 32h | 61h [ 01th | 02h [ O 0 0
02h => 2 Dezimalstellen => Division mit 102 02h => 2 Dezimalstellen => Division mit 10?
Messzyklus:
Objekt 71°30h, positive Dehnung 16-Bit | Objekt 81°30h, positive Dehnung 24-Bit
Master Slave Master Slave
1D DLC | Byte1 Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8 ID DLC | Bytet1 Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h+ID | 8 | 40h | 30h | 71h | 01h 0 0 0 0 600h+ID | 8 | 40h | 30h | 81h | 01h 0 0 0 0
1D DLC | Byte1 Index Sub. | Prozesswert | Byte7 | Byte8 1D DLC | Byte1 Index Sub. Prozesswert Byte8
580h+ID | 8 | 4Bh | 30h | 71h | 01h | 2Ch | 01h 0 0 580h+ID | 8 | 47h | 30h | 81h | 01h | 80h | 38h | oth | 0

01°2Ch => 300pe;
Dezimalpunkt verschieben: 300 / 102 = 3.00

Einheit hinzufiigen: 3.00 => 3.00u€

01°38'80h => 80’000
Dezimalpunkt verschieben: 80'000 / 102 = 800
Einheit hinzufiigen: 800 => 800uE

FE’'D4h =>1111"1110'1101°0100b =y "
-0000°0001°0010'1011b =, +1
- 0000°0001°0010°1100b ? = -300pe;

Dezimalpunkt verschieben: -300 / 102 = -3.00

Einheit hinzufiigen: -3.00 => -3.00 u€

Objekt 71°30h, negative Dehnung 16-Bit | Objekt 81°30h, negative Dehnung 24-Bit
Master Slave Master Slave
) DLC | Bytet Index Sub. | Byte5 [ Byte6 | Byte7 [ Bytes ) DLC | Byte1 Index Sub. | Byte5 [ Byte6 | Byte7 [ Byte8
6ooh+1D | 8 [ 4oh [30n [ 71h [oth | 0 0 0 0 600h+/D | 8 [4on | 30n [8th [oth [ 0 0 0 0
ID DLC | Byte1 Index Sub. | Prozesswert | Byte7 | Byte8 1D DLC | Byte1 Index Sub. Prozesswert Byte8
580h+I1D | 8 | 4Bh [30n [ 71h | oth [ Dan [FER | 0 0 580h+ID | 8 | 47n | 30h [ &1h [oth [ 8on [c7h [FER | O

FE'C7’80h =>1111"1110'1100°0111°1000°0000b ? inv.
-0000'0001°0011°1000°0111’1111b = +1
- 0000'0001°0011°1000°1000’0000b ? = -80'000pe;

Dezimalpunkt verschieben: -80'000 / 102 = -800
Einheit hinzufiigen: -800 => -800u€
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8.3 Konfigurieren des Prozesswerts uiber PDO1 (16 und 24bit)

Messinitialisierung:

1. Datentyp einstellen (Objekt 21°12h)  16-Bit 24-Bit
Master Slave Master Slave
1D DLC | Bytet Index Sub. Datentyp Byte7 | Byte8 1D DLC | Byte1 Index Sub. Datentyp Byte7 | Byte8
600h+ID [ 8 | 22h | 12n | 21h | oth | 30h | 71h | o 0 600h+ID | 8 | 22n | 12h | 21h | o1h | 30n | 8th | 0 0
1D DLC | Bytet Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8 1D DLC | Byte1 Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h+ID | 8 | 60h | 12n | 21h | oth | © 0 0 0 580h+ID | 8 | 60h | 12h | 21h | oth | o 0 0 0
71°30h => 16-Bit-Prozesswert 81'30h => 24-Bit-Prozesswert
2. Einheit abfragen (Objekt 61°31h)
Master Slave Master Slave
ID DLC |Byte1 Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8 ID DLC | Byte1 Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h+ID | 8 | 40h | 31h | 6th [ 01h | 0 0 0 0 600h+ID | 8 | 40h | 31h | 6th | 0th | 0 0 0 0
D DLC |Byte1 Index Sub. Einheit D DLC |Bytet Index Sub. Einheit
580h+ID [ 8 [ 430 [ 3th [ 6th [oth [ 0oh [ oth [ oth [ Fan 580h+ID | 8 [43n [ 3th [ 6th [ oth [‘ooh [ oth [ oth [ Fah
FA’01°01°00h => pu€ oder ym/m FA’01°01’00h => pu€ oder ym/m
3. Dezimalstellen abfragen (Objekt 61°32h)
Master Slave Master Slave
ID DLC |Byte1 Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8 ID DLC | Byte1 Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h+ID | 8 | 40n | 32n | 6th [ 01th | 0 0 0 0 600h+ID | 8 | 4oh [ 32n | 61h | oth | 0 0 0 0
ID DLC |Byte1 Index Sub. | Dez. | Byte6 | Byte7 | Byte8 1D DLC | Byte1 Index Sub. | Dez. |Byte6 | Byte7 | Byte8
580h+ID | 8 | 4Fh | 32h | 6th | o1h | 02h | O 0 0 580h+ID | 8 | 4Fh | 32h | 6th | oth | 02n | © 0 0
02h => 2 Dezimalstellen => Division mit 10? 02h => 2 Dezimalstellen => Division mit 10?

Konfiguration PDO Einstellungen:

1. PDO1 Transmission Type einstellen  16-Bit 24-Bit
Master Master
1D DLC | Bytet Index Sub. | Type | Byte6 | Byte7 | Byte8 ID DLC | Bytet Index Sub. | Type |Byte6 | Byte7 | Byte8
600h+ID | 8 | 22h | OOh | 18h | 02h | FFh | 0O 0 0 600h+ID | 8 | 22h | OCh | 18h | 02h | FFh | 0O 0 0
1D DLC | Byte1 Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8 ID DLC |Byte1 Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h+ID | 8 | 60h | OOh | 18h | 02h | O 0 0 0 580h+ID | 8 | 60h | OCh | 18h | 02h | O 0 0 0
FFh => ausgel6st nach Ablauf der Event Time FFh => ausgel6st nach Ablauf der Event Time
2. PDO1 Event Time einstellen (1sec)
Master Slave Master Slave
1D DLC | Bytet Index Sub. | EventTime |Byte7 | Byte8 ID DLC | Bytet Index Sub. | Event Time |Byte7 | Byte8
600h+ID | 8 | 22h | OOh | 18h | 05h | E8h | 03h | 0 0 600h+ID | 8 | 22h | OCh | 18h | 05h | E8h | 03h | 0 0
D DLC | Byte1 Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8 D DLC |Byte1 Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h+ID | 8 | 60h | OOh | 18h | 05h | O 0 0 0 580h+ID | 8 | 60h | OCh | 18h | 05h | O 0 0 0
03’E8h => 1000pe, => Event Time = 1000ms 03’E8h => 1000pe, => Event Time = 1000ms
3. Mapping PDO1 deaktivieren
Master Slave Master Slave
1D DLC | Bytet Index Sub. | Anz. | Byte6 | Byte7 | Byte8 ID DLC | Bytet Index Sub. | Anz. |Byte6 | Byte7 | Byte8
600h+ID | 8 | 22h | OOh | 1Ah [ ooh [ 00h | © 0 0 600h+ID | 8 | 22h | OCh | 1Ah [ ooh [ 00h | © 0 0
1D DLC | Bytet Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8 ID DLC | Bytet Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h+ID | 8 | 60h | OOh | 1Ah [ 0Oh [ O 0 0 0 580h+ID | 8 | 60h | OCh | 1Ah [ 00h [ O 0 0 0
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4. PDO1 ausschalten 16-Bit 24-Bit
Master Slave Master Slave
1D DLC | Byte1 Index Sub. | gem. Index | Byte7 | Aktiv ID DLC |Byte1 Index Sub. | gem. Index |Byte7 | Aktiv
600h+ID [ 8 | 22h | oOh | 18h | 0th | 180h+ID | 0Oh | COh 600h+ID | 8 | 22h | ooh | 18h | oth | 180h+ID | 0Oh | COh
1D DLC | Bytet Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8 ID DLC | Bytet Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 60h 00h l 18h 01h 0 0 0 0 580h + ID 8 60h 00h l 18h 01h 0 0 0 0
5. Mapping PDO1 anpassen
Master Slave Master Slave
1D DLC | Byte1 Index No. |Lénge| Sub. | gem. Index ID DLC |Byte1 Index No. |Lénge| Sub. | gem. Index
600h+1D | 8 | 220 | oon [ 1ah [ oth | 10n [ oth [ 3oh [ 71h 6ooh+ID [ 8 | 22n | oon [ 1an [ oth | 18 [ oth [ 3oh [ 8th
1D DLC | Bytet Index No. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8 ID DLC | Bytet Index No. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 60h 00h l 1Ah 01h 0 0 0 0 580h + ID 8 60h 00h l 1Ah 01h 0 0 0 0
No.: 01h => 1. gemapptes Objekt in PDO1 No.: 01h => 1. gemapptes Objekt in PDO1
Lange: 10h => 16 Bit Datenlange des gemappten Index Lange: 18h => 24 Bit Datenlange des gemappten Index
Sub.: 01h => gemappter Subindex = 01h Sub.: 01h => gemappter Subindex = 01h
Gem. Index: 30°’71h => gemappter Index = 71'30h Gem. Index:  30’81h => gemappter Index = 81°30h
6. Mapping PDO1 aktivieren
Master Slave Master Slave
1D DLC | Byte1 Index Sub. | Anz. | Byte6 | Byte7 | Byte8 ID DLC |Byte1 Index Sub. | Anz. |Byte6 | Byte7 | Byte8
600h+/D [ 8 | 22h [ 0oh [ 1Ah [ooh |oth | 0 0 0 600h+ID [ 8 | 22h [ ooh [ 1Ah [ooh |oth | 0 0 0
1D DLC | Bytet Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8 ID DLC | Bytet Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 60h 00h l 1Ah 00h 0 0 0 0 580h + ID 8 60h 00h l 1Ah 00h 0 0 0 0
01h => 1 gemapptes Objekt in PDO1 01h => 1 gemapptes Objekt in PDO1
7. PDO1 einschalten
Master Slave Master Slave
1D DLC | Byte1 Index Sub. COB-ID Byte7 | Aktiv 1D DLC |Byte1 Index Sub. COB-ID Byte7 | Aktiv
600h + ID 8 22h 00h l 18h 01h 180h + ID 0 40h 600h + ID 8 22h 00h l 18h 01h 180h + ID 0 40h
ID DLC | Byte1 Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Bytes D DLC |Bytet Index Sub. | Byte5 | Bytes | Byte7 | Byte
580h + ID 8 60h 00h l 18h 01h 0 0 0 0 580h + ID 8 60h 00h l 18h 01h 0 0 0 0

Abfrage des Prozesswerts:

Sensor in Operational Mode bringen

Master Slave Master Slave
o D DLC | Byte1 | Byte2 o o D DLC |Byte1 | Byte2 o
o 0 2 [oin| D o o 0 2 [omm| D o

16-Bit 24-Bit

Master Slave Master Slave

- ID DLC | Prozesswert > > ID DLC Prozesswert -

- 180h+ID | 2 [Xxh [ yvh [ ® - 180h+D [ 3 [xxh [yvn[zzn [ ®

P ID DLC | Prozesswert | L ID DLC Prozesswert

- 180h+ID | 2 [xxh [ yvh [ P - 180h+ID [ 3 [ xxh [ vvh [ zzh P

- ID DLC | Prozesswert > > ID DLC Prozesswert -

- 180h+ID | 2 [ Xxh [ Yvh [ - 180h+ID [ 3 [xxh [ yvn [ zzn [
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Passion for Sensors

Bus in Stop Mode Obj. 21'01h LSS mit Sensor im Netzwerk
Master Slave
nicht notig [ DLC | Byte! | Byte2 _
o 0 2 [o2n | o o
Sensor in Konfigurationsmodus
Master Slave
ID DLC | Byte1 Vendor-ID Byte6 | Byte7 | Byte8
7E5h 8 [ 4on [ 'sFh [ ooh [ oon [oon | 0 0 0
ID DLC | Byte1 Produktcode Byte6 | Byte7 | Byte8
7E5h 8 | 41h | AAR | BBh | cch | Dbh [ 0 0 0
. . ID DLC | Byte1 Revisionsnummer Byte6 | Byte7 | Byte8
nicht nétig 7E5h 8 [ 42n | EEn [ FFh [ Goh | HHh | O 0 0
ID DLC | Byte1 Serienummer Byte6 | Byte7 | Byte8
7E5h 8 [43h | Joh [k [ LLh [MMn [ 0 0 0
D DLC |Byte1 |Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
7E4h 8 |[44h [ O 0 0 0 0 0 0
Produktcode, Revisions- und Serienummer sich auf dem Sensor
ersichtlich und kénnen im Objekt 1018h ausgelesen werden
ID dndern
Master Slave Master Slave
ID DLC |Byte1 Index Sub. ID |Byte6 | Byte7 | Byte8 1D DLC | Byte1 ID | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
6ooh+ID | 8 [ 22h [ oth [ 21h [ oon [ 1D 0 0 0 7E5h 8 | 11h | D 0 0 0 0 0 0
ID DLC |Byte1 Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8 ID DLC | Byte1 | Error | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h+ID | 8 | 60h | O1h | 21h | ooh [ © 0 0 0 7E4h 8 [ 11h [oon [ © 0 0 0 0 0
Anderungen speichern
Master Slave Master Slave
ID DLC | Byte1 Index Sub. | 8" st WV 4" ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600n+ID | 8 | 22h | 1oh | 10h | oth | 73h | 61h | 76h | €5h 7E5h 8 [17n [ o 0 0 0 0 0 0
ID DLC | Bytet Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8 ID DLC |Byte1 | Error | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h+ID | 8 | 60h | 10n | 10h | oth [ © 0 0 0 7E4h 8 | 17nh [oon [ © 0 0 0 0 0
Konfigurationsmodus verlassen
Master Slave
nicht nétig D DLC |Byte1 |Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
7E5h 8 [04h [OOh | O 0 0 0 0 0
Sensor resetieren oder neu aufstarten
=> ACHTUNG: Alte ID verwenden
Master Slave Master Slave
| . ID DLC |Byte1 | Byte2 ‘l | o ID DLC |Byte1 | Byte2 ‘l
| o 0 2 [8ih | ID 'l | - 0 2 [ 8| D 'l

Sensor arbeitet mit neuer ID

Bootup Message mit neuer ID

Master Slave Master Slave

- ID DLC |Status - - ID DLC |Status -

- 700+ID | 1 [ooh | - 700+ID | 1 |[ooh |
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8.5 Baudrate andern (Objekt 21°00h oder LSS)

Weitere Busteilnehmer auf neue Baudrate konfig
Bus resetieren oder neu aufstarten
=> ACHTUNG: Startet mit neuer Baudrate

Bus in Stop Mode Obj. 21°00h LSS mit Sensor im Netzwerk
Master Slave
nicht notig [ DLC | Byte! | Byte2 _
o 0 2 [o2n | o o
Sensor in Konfigurationsmodus
Master Slave
ID DLC | Byte1 Vendor-ID Byte6 | Byte7 | Byte8
7E5h 8 [ 4on [ 'sFh [ ooh [ oon [oon | 0 0 0
ID DLC | Byte1 Produktcode Byte6 | Byte7 | Byte8
7E5h 8 | 41h | AAR | BBh | cch | Dbh [ 0 0 0
. . ID DLC | Byte1 Revisionsnummer Byte6 | Byte7 | Byte8
nicht nétig 7E5h 8 [ 420 [EEN [ FFh [Goh [HHn | o 0 0
ID DLC | Byte1 Serienummer Byte6 | Byte7 | Byte8
7E5h 8 [43h | Joh [k [ LLh [MMn [ 0 0 0
D DLC |Byte1 |Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
7E4h 8 |4 [ 0 0 0 0 0 0 0
Produktcode, Revisions- und Serienummer sich auf dem Sensor
ersichtlich und kénnen im Objekt 1018h ausgelesen werden
Baudrate andern (auf 250kBaud)
Master Slave Master Slave
ID DLC |Byte1 Index Sub. |Baudr.| Byte6 | Byte7 | Byte8 1D DLC | Byte1 |Baudr.| Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
6ooh+1D | 8 [ 22h [ oon [ 21h | oon [04h | 0 0 0 7E5h 8 | 13n [03n [ O 0 0 0 0 0
ID DLC |Byte1 Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8 ID DLC | Byte1 | Error | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h+ID | 8 | 60h | OOh | 21h | ooh [ © 0 0 0 7E4h 8 | 13nh [ooh [ O 0 0 0 0 0
Baudr.: 04h => 250kBaud Baudr.: 03h => 250kBaud
Anderungen speichern
Master Slave Master Slave
ID DLC | Byte1 Index Sub. | 8" st WV 4" ID DLC | Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
600h+1D | 8 [ 22h | 10n [ 1oh [ oth [ 73h | 61h | 76h | e5h 7E5h 8 [17n [ o 0 0 0 0 0 0
1D DLC | Byte1 Index Sub. | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8 ID DLC | Byte1 | Error | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8
580h + ID 8 60h | 10h I 10h | 01h 0 0 0 0 7E4h 8 17h | 00h 0 0 0 0 0 0
Konfigurationsmodus verlassen
Master Slave
nicht nétig | D DLC |Byte1 |Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7 | Byte8 |
| 7| 7E5h 8 | o04n [ 000 [ O 0 0 0 0 0 |

Master

Slave

ID DLC | Byte1 | Byte2

Master Slave

ID DLC |Byte1 | Byte2

. .
Lt Lt

0 2 81h | 0Ch

Bootup Message mit neuer Baudrate

Sensor kommuniziert mit neuer Baudrate

. .
Lt Lt

0 2 81h | 00h

Master Slave Master Slave

- ID DLC |Status - - 1D DLC [Status -

- 700+ID | 1 [ooh | - 700+ID | 1 |[ooh |
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9 Dokument-Revisions-History

V2.10 Manual vor Software Version 2.00 & Revisionsnummer 30200h
V3.00 Manual ab Software Version 2.00 & Revisionshummer 30200h
Angepasst an Uberarbeitete CANopen Kommunikation
Implementieren der Neuerungen der Software Version 2.00
- LSS Dienst
- Kommunikationsiberarbeitung
- IR Filter implementiert
V3.01 Manual ab Software Version 2.03 & Revisionshnummer 30203h
Angepassen der Emergency Message an Uberlaufenden Wertebereich
V3.02 Manual ab Software Version 2.04 & Revisionsnummer 30204h
Erweiterte PDO Funktionalitat (RPDO1, TPDO2, TPDO3)
Erweiterter Objekt 2003, 2004 fur Receive PDO Mapping und Antwort von Autozero Uber Transmit
PDO
V3.03 Manual ab Software Version 2.05 & Revisionsnummer 30205h
Erganzen von 16/24bit Datentyp. Erweiterung mit Objekt 8130, 8133, 2112
V3.04 Manual ab Software Version 2.07 & Revisionsnummer 30207h
Anpassungen an kleine Softwareanderungen
V3.05 Manual ab Software Version 2.07 & Revisionshummer 30207h
Einfligen einer CANopen Einfiihrung und einer Objekt Tabelle
V3.06 Manual ab Software Version 2.07 & Revisionshummer 30207h
Bereinigen von ,save“ Objekt in Anwenderbeispielen, erganzen von Datenlange in Mapping
V3.07 Manual sprachlich fiir bestehenden DSRT 22DJ und neuen DST55R C1 angepasst.
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