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Sicherheitshinweise

/N

Gefahr!

Gefahrliche elektrische Spannung!

Vor Beginn der Installationsarbeiten

Gerat spannungsfrei schalten
Gegen Wiedereinschalten sichern
Spannungsfreiheit feststellen
Erden und kurzschlieBen

Benachbarte, unter Spannung stehende Teile abdecken oder
abschranken.

Die firr das Gerat angegebenen Montagehinweise (AWA)
sind zu beachten.

Nur entsprechend qualifiziertes Personal geméaB
EN 50 110-1/-2 (VDE 0105 Teil 100) darf Eingriffe an
diesem Gerat/System vornehmen.

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

Die Funktionserde (FE) muss an die Schutzerde (PE) oder den
Potentialausgleich angeschlossen werden. Die Ausfiihrung
dieser Verbindung liegt in der Verantwortung des Errichters.

Anschluss- und Signalleitungen sind so zu installieren,
dass induktive und kapazitive Einstreuungen keine
Beeintrachtigung der Automatisierungsfunktionen
verursachen.

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

Damit ein Leitungs- oder Aderbruch auf der Signalseite nicht zu
undefinierten Zustanden in der Automatisierungseinrichtung
fihren kann, sind bei der E/A-Kopplung hard- und
softwareseitig entsprechende Sicherheitsvorkehrungen zu
treffen.

Bei 24-Volt-Versorgung ist auf eine sichere elektrische
Trennung der Kleinspannung zu achten. Es diirfen nur
Netzgerate verwendet werden, die die Forderungen der
|EC 60 364-4-41 bzw. HD 384.4.41 S2 (VDE 0100 Teil 410)
erfllen.

Schwankungen bzw. Abweichungen der Netzspannung vom
Nennwert dirfen die in den technischen Daten angegebenen
Toleranzgrenzen nicht tberschreiten, andernfalls sind
Funktionsausfalle und Gefahrenzustande nicht
auszuschlieBen.

NOT-AUS-Einrichtungen nach IEC/EN 60 204-1 missen in
allen Betriebsarten der Automatisierungseinrichtung wirksam
bleiben. Entriegeln der NOT-AUS-Einrichtungen darf keinen
Wiederanlauf bewirken.

Einbaugerate fiir Gehause oder Schranke diirfen nur im
eingebauten Zustand, Tischgerate oder Portables nur bei
geschlossenem Gehause betrieben und bedient werden.

Es sind Vorkehrungen zu treffen, dass nach
Spannungseinbriichen und -ausfallen ein unterbrochenes
Programm ordnungsgemal wieder aufgenommen werden
kann. Dabei diirfen auch kurzzeitig keine gefahrlichen
Betriebszustande auftreten. Ggf. ist NOT-AUS zu erzwingen.

An Orten, an denen in der Automatisierungseinrichtung
auftretende Fehler Personen- oder Sachschaden verursachen
kénnen, missen externe Vorkehrungen getroffen werden, die
auch im Fehler- oder Storfall einen sicheren Betriebszustand
gewahrleisten beziehungsweise erzwingen (z. B. durch
unabhangige Grenzwertschalter, mechanische Verriegelungen
USW.).
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Zu diesem Handbuch

Anderungsprotokoll
Redaktionsdatum Seite Stichwort Neu Anderung Entfallt
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Zu diesem Handbuch

Abkiirzungen und Symbole

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

MWS Meniwahlschalter

BAS Betriebsartenschalter
CPU Zentraleinheit

CRC Cyclic Redundancy Check
MMC Multi Media Card

E/A Ein-/Ausgange

» zeigt Handlungsanweisungen an

Wahlen Sie «Datei = Neu> bedeutet: Aktivieren Sie den Befehl
,Neu” im Meni ,Datei”.

v Achtung!

warnt vor leichten Sachschaden.

A Vorsicht!

warnt vor schweren Sachschaden und
leichten Verletzungen.

A Warnung!

warnt vor schweren Sachschaden und
schweren Verletzungen oder Tod.

Fiir eine gute Ubersichtlichkeit finden Sie auf den linken Seiten im
Kopf die Kapiteliiberschrift und auf den rechten Seiten den
aktuellen Abschnitt, Ausnahmen sind Kapitelanfangsseiten und
leere Seiten am Kapitelende.

Weiterfiihrende Dokumentationen

In diesem Handbuch wird an verschiedenen Stellen auf vertiefende
Beschreibungen in anderen Handbiichern hingewiesen. Diese
Handbticher werden mit Titel und Dokumentationsnummer

(z. B. AWB2700-1437D) angegeben.

Alle Handblicher stehen als PDF-Datei zur Verfligung. Sofern sie
nicht auf der Produkt-CD mitgeliefert wurden, stehen sie im
Internet als PDF-Datei zum Download zur Verfligung.

Fir ein schnelles Auffinden geben Sie unter der Adresse
http://www.eaton.com/moeller => Support als Suchbegriff die
Dokumentationsnummer ein.
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1 Aufbau der XC100

Die Steuerungen XC-CPU101-... —im Folgenden kurz XC100
genannt — sind fiir den Einsatz in Maschinen und Anlagensteue-
rungen konzipiert. Mit ihren Schnittstellen zum Anschluss eines
Programmiergerates (RS232) und zur Ankopplung von dezentralen
CANopen-Erweiterungen bilden diese Steuerungen die Basis zum
Aufbau eines umfassenden Automatisierungssystems.

Die Steuerung XC100 ist kompakt aufgebaut und kann zentral

und/oder dezentral erweitert werden. Das Grundgerat besteht aus:

¢ Baugruppentrager,

e Steuerungs- oder Visualisierungs-CPU mit integriertem Netzteil
und lokalen Ein-/Ausgangen,

e XIOC-Signalmodule.

] [ e PR

Abbildung 1:  Aufbau der XC-CPU101 mit XIOC-Modulen

—> Nahere Einzelheiten zur CPU finden Sie im anschlie-
Benden Abschnitt.

Ausflhrliche Hinweise zu den Baugruppentragern und
XIOC-Modulen finden Sie im Handbuch ,Hardware und
Projektierung der XIOC-Signalmodule”. Dieses Handbuch
ist auf der CD als PDF-Datei verfigbar (h1452d.pdf).

Die jeweils aktuelle Ausgabe des Handbuchs finden Sie
unter http://www.eaton.com/moeller => Support:

Suchbegriff: AWB2725-1452D

CPU mit Netzteil und lokalen Ein-/Ausgéngen

Das kompakt aufgebaute CPU-Modul der XC100 ist in zwei
Funktionsbereiche gegliedert:

e Prozessoreinheit mit Schnittstellen
e 24-V-Netzteil mit integrierten Digital-Eingangen (acht) und
-Ausgangen (sechs).

Abbildung 2:  Aufbau CPU-Modul XC-CPU101

(1 Prozessoreinheit
(2) 24-V-Netzteil mit lokalen Ein-/Ausgéngen

24-V-Netzteil mit lokalen Ein-/Ausgangen

Das Netzteil stellt fir die Prozessoreinheit und die Ein-/Ausgange
(lokale und zentrale) die notwendigen Spannungen zur Verfiigung.

Aufgabe

Das Netzteil wandelt die 24-V-DC-Versorgungsspannung in die fiir
das System erforderlichen Spannungen. Diese Spannungen
werden auf den Bus des Basis- und — sofern vorhanden —
Erweiterungsbaugruppentragers gelegt.

Die Besonderheit beim Anschluss der 24-V-Versorgungsspannung
ist, dass die Versorgung der Prozessoreinheit und der lokalen
Ein-/Ausgange getrennt vorgenommen wird. Zum einen besteht ein
24-V-Anschluss fiir die Prozessoreinheit (Beschriftung: 24V/0V) und
zum anderen ein 24-V-Anschluss fiir die lokalen Ein-/Ausgénge
(Beschriftung: 24VQ/0VQ).
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Abbildung 3:  Blockschaltbild Spannungsversorgung

(1) Zustandsanzeige E/As

(@ Front-Anschlussklemmen

(3 interner Filter

@ Puffer

(5 XIOC I/0-Bus, Baugruppentrdger
PFl = Power Fail Interrupt

Der Spannungsanschluss 0Vq/24Vq dient alleine der Versorgungs-

spannung der integrierten lokalen 8 Ein- und 6 Ausgange und ist
zum Bus hin potentialgetrennt.

Der Spannungsanschluss 0V/24V wird intern gefiltert und
gepuffert und einem Spannungswandler zugefiihrt, der die erfor-
derlichen Systemspannungen erzeugt. Das interne Netzteil fiir die
5-V-Systemspannung ist so konzipiert, dass die Prozessoreinheit
mit dem erforderlichen Strom versorgt werden.

Vorsicht!
Beim Einsatz der XC100-CPU und der XIOC-Signal-

kungen aus Tabelle 1. ABS-Gehause sind auf der Grund-
flache, die dem Riickwandbus zugewandt ist, mit ,ABS”
gekennzeichnet.

Module aus ABS-Gehduse-Material gelten die Einschran-
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Tabelle 1:  Einschréankungen beim Einsatz der XC100-CPU und der
XIOC-Signal-Module aus ABS-Gehduse-Material

eingebaut in: Innentempe- Strombelastbarkeit der
ratur Einbauort:  5-V-Systemspannung
des E/A-Busses
Cl-Gehduse > 40 °C Einsatz der XC100 nicht
zulassig
0 bis 40 °C max. 1,5 A
Sicherungsver- 0 bis 55 °C max. 1,5 A
teiler
Schaltschrank > 40 °C max. 1,5 Al
0 bis 40 °C max. 3,2 A

1) bei den Ausgangen der CPU aus ABS-Gehause-Material gilt ein
Gleichzeitigkeits-Faktor g von 0,5

—> Leistungseinschrankungen fiir die digitalen E/A-Module
aus ABS-Gehause-Material sind in der Dokumentation der
XI0C-Signalmodule (MN05002002Z-DE; friihere Bezeich-
nung AWB2725-1452D) beschrieben.

Eine Abschaltlogik schaltet bei einem Spannungseinbruch der
24-V-Versorgungsspannung (Schaltschwelle ca. 10 V) die
5-V-Versorgungsspannung fiir die Signalmodule (zentrales 1/0) ab.
Dieser Ablauf wird initiiert durch das PFI-Signal und erwirkt {iber
die CPU die Abschaltung.

Lokale Digital-Eingange

In der rechten Halfte der CPU befindet sich hinter der Frontabde-
ckung der 18-polige Klemmenblock fiir die Spannungsversorgung
der CPU und der lokalen E/As und der physikalische Anschluss der
lokalen Ein-/Ausgange.

Die acht Digital-Eingange und sechs Halbleiter-Ausgénge sind fiir
24-V-Signale ausgelegt und haben eine gemeinsame Spannungs-
versorgung 0VQ/24VQ, die zum Bus hin potentialgetrennt ist.

Lokale Digital-Ausgange

Die Ausgange Q0.0 bis Q0.5 kénnen mit 500 mA, einer Einschalt-
dauer (ED) von 100 % und einem Gleichzeitigkeitsfaktor (g) von
. 1" belastet werden.

v Achtung!

Bitte beachten Sie die Leistungseinschrankungen der
Ausgange bei ABS-Gehause-Material, => Tabelle 1.

Die Ausgénge sind kurzschlussfest. Ein Kurzschluss sollte jedoch
nicht Uber eine langere Zeit anstehen.
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Klemmenbelegung LED-Anzeigen
Die LEDs zeigen den Signalzustand der Ein- und Ausgange. Eine

Dooo leuchtende LED reprasentiert ein H-Signal an der entsprechenden
ooon Anschlussklemme.
O o
10.0 LR
o2 \ g@— 10.1 |%| |£| ﬁ ﬁ Eingéinge 0.0 bis 0.3
10.4 \ Q@ 103 R B Eingange 0.4 bis 0.7
s Tl N
200 | g@ 10.7 [] [0 [1 [] | Ausginge0.0biso3
: J I ®—— qo.1 4 5 ) .
Q0.2 ( %@ 003 D D Ausgange 0.4 bis 0.5
o | L@ oo
0 ]
24V 5 = g 0V
I ®f— 0V
f ® Abbildung 5:  LEDs der integrierten Ein-/Ausgange
Abbildung 4:  Anschliisse Netzteil und lokales I/0 Die oberen beiden LED-Zeilen zeigen den Signalzustand der acht
Digital-Eingange des CPU-Moduls (10.0 bis 10.7), die unteren
10.0 bis 10.7: lokale Digital-Eingange beiden LED-Zeilen zeigen den Signalzustand der sechs Digital-
Q0.0 bis Q0.5: lokale Digital-Ausgange Ausgange (Q0.0 bis Q0.5) an.

0Vq/+24Vq: Versorgungsspannung der lokalen Ein-/Ausgange

0V/+24V: Versorgungsspannung der Prozessoreinheit
Interrupt-Eingange anschlieBen
Die Eingange 10.0, 10.1, 10.2, 10.3 kdnnen Sie als Interrupt-
Eingange nutzen.

Ausgewertet wird die L/H-Flanke. Die Interrupt-Eingange wirken
unmittelbar und unabhdngig von der Zykluszeit der Applikation
und starten die programmierte Interrupt-Routinen. Der bis zum
Eintreffen des Interrupt-Signals bearbeitete Programmteil wird
unverziiglich unterbrochen. Alle weiteren Interrupt-Ablaufe sind
applikationsbezogen zu programmieren.

oooo
oooo
Oood
Oood

10.1

'
02

Interrupt 1

1J_ ! Interrupt 2 iInterrupt 3 ! Interrupt 4

al il

24Vq | : : |

+ 4 4

0 | ®|®|®®]® ®i®]x)]
BREHEEEREEE

24V
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Abbildung 6:  Anschluss Interrupt-Eingange
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—> Wenn Sie eine XC100-Steuerung durch eine XC200-
Steuerung ersetzen, liegen die Interrupt-Eingange auf
anderen physikalischen Eingangsadressen!

Lokale Buserweiterung mit XIOC-BP-EXT

Der Baugruppentrager XIOC-BP-EXT erméglicht die Erweiterung
des lokalen Systembusses von max. 7 auf max. 15 Steckplatze.

Die intelligenten Module, wie z. B. Netzwerk- und Gateway-
Module, kénnen nur auf den E/A-Steckplatze 1 bis 3 gesteckt
werden. Der Steckplatz der (ibrigen Module ist beliebig.

Die mégliche Anordnung der Baugruppentrdger ist in der
Dokumentation der XIOC-Signalmodule (MN05002002Z-DE)
beschrieben. Bitte beachten Sie die Strombilanz zwischen dem
Strom, der durch das Netzteil zur Verfiigung gestellt wird, und der
Stromentnahme durch die Signalmodule.

Weitere Informationen finden Sie in der Dokumentation , XIOC-
Signalmodule” (MN05002002Z-DE). Wie Sie die Buserweiterung
iber die Software einbinden, ist im Abschnitt , Erweiterung des
XIOC-Bus” beschrieben.

CPU

Die CPUs XC-CPU101...(-XV) basieren auf einem Prozessor mit
integrierter CAN-Schnittstelle und verfigen (iber einen Flash- und
batteriegepufferten SRAM-Speicher. Die CAN-Feldbusanschaltung
ist potentialgetrennt. Zur Datensicherung ist der Einsatz einer
Batterie notwendig.

Die Uberwachung der Systemspannung stellt sicher, dass bei
einem Unterschreiten eines fest vorgewahlten Spannungslevels
die Datensicherungsroutine gestartet wird. Um die erforderliche
gespeicherte Energie fiir die Datensicherungsroutine nicht durch
Aktivitdten auf der E/A-Ebene zusatzlich zu belasten, wird die
5-V-Systemspannung fiir die E/A-Module abgeschaltet.

Die interne Echtzeituhr erlaubt zeit- und datumsabhdangige
Steuerungsfunktionen.

Als Bedien- und Schnittstellenelemente stehen zur Verfigung:

LED-Anzeige fiir RUN/Stop und Summenfehler
Betriebsarten-Vorwahlschalter RUN/Stop

RS232-Schnittstelle, z. B. fiir Programmiergerateanschaltung
CANopen-Schnittstelle als Feldbusschnittstelle

Schnittstelle fiir den Einsatz eines Multi-Media-Speichermoduls
(MMCQ).

Die CPUs der Steuerungen XC100 stehen in unterschiedlichen
Versionen zur Verfiigung:

e XC-CPU101-C64K-8DI-6DO (-XV)
e XC-CPU101-C128K-8DI-6DO (-XV)
e XC-CPU101-C256K-8DI-6DO (-XV).
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C64K, C128K und C256K sind ein MaB fiir die GroBe des
Anwenderspeichers.

.XV" kennzeichnet eine Visualisierungs-CPU und erlaubt die
Ansteuerung und die direkte Ankopplung an ein Text-Display
(Xv-101).

Fiir die GroBe des Applikationsprogramms gelten folgende
Speicherwerte:

XC-CPU101-...(-XV)

C64K-8DI-6DO
C128K-8DI-6DO
C256K-8DI-6D0O

Programmcode 64 kByte

64 kByte

128 kByte
128 kByte

256 kByte
256 kByte

Programmdaten,
davon:

Merker

Retaindaten

4kByte 8 kByte 16 kByte
4 kByte 8 kByte 16 kByte
Die XC-CPU...-XV haben zusétzlich 64 kByte Flashspeicher fiir Texte

Aufgabe

Die Aufgabe der CPU ist es, aus den eingehenden lokalen und
zentralen/dezentralen Signalen entsprechend dem Anwender-
programm die Ausgangssignale zu generieren.

Ein-/Ausgangssignale kénnen z. B. sein:

digitale oder analoge Signale

Befehle aus dem Text-Display!)

Ausgaben (iber das Text-Display!)

Verbindung zum Programmiersystem

Verbindung zur CANopen-Busschnittstelle

Verbindung zu Feldbusmodulen, soweit vorhanden
Verbindung zu intelligenten Signalmodulen, soweit vorhanden.

1) Nur bei XC-CPU...-XV

Einsatzmdglichkeiten der CPU-Typen

XC100  Text-Display
XV-101-...
CPU-Typen K42 K84
XC-CPU101... v - -
XC-CPU101...(-XV) V4 v v
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Aufbau
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Abbildung 7:  Blockschaltbild der XC-CPU101

(1) Zustandsanzeige RUN, Stop, SF

(2) Betriebsarten-Vorwahlschalter

(3 Multi Media Card

(@ Programmiergerate-Schnittstelle:
RS232 bei XC-CPU101

(5 CANopen-Feldbusschnittstelle

(& Spannungsiberwachung

(@ 1/0-Businterface

XIOC-1/0-Bus (Baugruppentréger)

LED-Zustandsanzeige

—> Kapitel , Betriebszustande” auf Seite 41.

Betriebsarten-Vorwahlschalter

Die Betriebsarten ,Stop” und ,Run” wéhlen Sie Giber einen
Kippschalter in der Front der CPU-Baugruppe. Beachten Sie, dass
die Stellung des Betriebsarten-Vorwahlschalters das Verhalten der
CPU festlegt. Die Wirksamkeit der Software-Voreinstellungen ist
von der Stellung des Betriebsarten-Vorwahlschalters abhéngig.
Wird im laufenden Betriebszustand , Run” der Vorwahlschalter in
die Stellung ,Stop” gebracht, wechselt die CPU am Ende des
laufenden Zyklus vom Betriebszustand ,Run” in den Zustand
.Stop”. Generell wird die Schalterstellung des Betriebsarten-
Vorwahlschalters zum Ende eines jeden Zyklus abgefragt und in
den vorgewdhlten Zustand gewechselt, => Kapitel , CPU
betreiben”.

Multi Media Card (MMC)/Memory-Card

Die Multi Media Card dient als optionales Backup-Medium fir das
(Boot-)Projekt und zur Ablage von Rezepturdaten. Das Betriebs-
system unterstiitzt SpeichergroBen bis max. 128 MByte. Eaton
bietet zurzeit die MMCs in den SpeichergroBen 16 und 32 MByte
mit den Typenbezeichnungen XT-MEM-MM16M und
XT-MEM-MM32M an. Zum Beschreiben der Multi Media Card

CPU

stecken Sie diese in den Schacht MEM CARD in der CPU. Mit dem
Kommando ,Bootprojekt erzeugen” konnen Sie das Projekt auf
die MMC transferieren.

—>  Ab der Betriebssystem(BTS)-Version 03.03 besteht die
Maglichkeit, das BTS auf die Speicherkarte zu trans-

ferieren, und es von dort in andere Steuerungen zu iiber-

tragen, => Abschnitt , Betriebssystem (BTS)
aktualisieren” auf Seite 22.

Loschfunktionen
Um den gesamten Inhalt der MMC zu I6schen, benutzen Sie den
den Browserbefehl ,Format”. Mit dem Befehl ,Reset (Ursprung)”

|6schen Sie das Bootprojekt und das Betriebssystem auf der MMC.

Datenzugriff auf die Multi Media Card

Die Library ,XC100_File" istin der ,Lib_CPU101" enthalten. Sie
stellt die Bausteine fir den Zugriff auf die MMC zur Verfigung.
Hierzu ist es erforderlich, die entsprechende Library in den
.Bibliotheksverwalter” hinzuzufiigen:

» Wechseln Sie in den Bibliotheksverwalter und positionieren Sie
den Mauszeiger im Feld fiir die Libraries. Driicken Sie dann die
rechte Maustaste.

» In dem neu gedffnetem Informationsfenster wahlen Sie den
Befehl ,Weitere Bibliothek einbinden”.

» Wahlen Sie die Library , Lib_CPU101" und anschlieBend die
Datei ,XC100_File" aus. Offnen Sie diese Datei.

Mit dem Befehl , Offnen” wird der Baustein in den Bibliotheks-
verwalter eingebunden. Nachfolgende Funktionen stehen lhnen
jetzt zur Verfiigung:

FileClose
FileDelete
FileGetSize
FileOpen
FileRead
FileRename
FileSetPos
FileWrite.

Weitere Informationen zu diesem Baustein finden Sie im Abschnitt
. Bibliotheken der XC100_File.lib” und in der Dokumentation

«Funktionsbausteine zur easySoft-CoDeSys" (MN05010002Z-DE).

Achtung!

Vv

e Das ,FAT16-Filesystem™ ist nicht transaktionssicher.

e Die Steuerspannung/Steuerung darf bei einem
geoffnetem File-Dienst nicht ausgeschaltet werden.

e Ein Spannungsausfall oder ein Abschalten der
Versorgungsspannung bei ge6ffnetem File-Dienst kann
zur Zerstorung der Multi Media Card fiihren.

11
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Aufbau der XC100

Programmiergerate-Schnittstelle

Die CPU ist mit einer RS232-Schnittstelle ausgeriistet. Diese
serielle Schnittstelle erlaubt eine Punkt-zu-Punkt-Verbindung. Die
Handshake-Leitungen stehen nicht zur Verfiigung. Uber die
RS232-Schnittstelle erfolgt die Kommunikation zwischen der Steu-
erung und dem Programmiergerét. Die Schnittstelle ist
physikalisch eine RJ45-Buchse. Verwenden Sie zur Verbindung der
XC100 mit dem PC das Programmierkabel XT-SUB-D/RJ45. Die
Schnittstelle ist nicht galvanisch getrennt.

Programmierschnittstelle

RJ45- RS232
Buchse

8  RxD
: 7 GND
6 6 —
; 5 TXD
3 4 GND
[ 3 F

27 —

‘] —

Dateniibertragungsrate andern

» Offnen Sie das Dialogfeld Ressourcen = Steuerungskonfigura-
tion.

» Aktivieren Sie die Registerkarte ,Weitere Parameter”.

» Wahlen Sie im Listenfeld ,Baudrate” die gewiinschte Daten-
Ubertragungsrate aus. Im Beispiel ist dies 38400 Bit/s.

12/2014 MN05003004Z-DE

i Sleulungskonﬁgulalion = |EI|1|
= i
Einstellungen “Weitere Parameter |
— Einstellungen  Interuptquellen
--------- EMPTY-SLOT[SL Baudrate Startverhalten
EMPTY-SLOTISL 57500 = [warmsTART =] F 0o [rore M|
' EMPTY-SLOT[SL 15200 =]
......... EMPTY-SLOTISL — 38400 - ,
......... EMPTY-SLOT[SL 10.1 Inone jv
EMPTY-SLOTISL -~ Maximale Zykluszeit
""""" EMPTY-SLOT[SL Max. Zpkluzzeit [20-1000ms) |2D , 10.2 Inone j'
—&ktualisiersn des Betrieb , I3 Inone jv
Start.. | Erfordert Betriebzaystem »="2.00!
—RS5232--->CAN Routingeinstellungen
CAM- Baudrate |125KBaud 'l Mode-d [1..127] I 2
A ﬂ_l

Abbildung 8:  Steuerungskonfiguration — , Weitere Parameter”

» SchlieBen Sie das Fenster ,Weitere Parameter”.
» Wahlen Sie das Meni «Online = Einloggen.
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B
Extras | Online Fenster Hife
Einloggen Ale+Fg
Ausloggen Strg+Fs
Laden
Stark F&
Stop Umschalt+F&

Reset
Reset (kalty
Reeset (Ursprungy)

Breakpoint an/aus F2
Breakpoint-Dialag

Einizelschritt iber F1id

EinizelschiritE in F&

Einzelzyklus Strg+FS

‘Werke schreiben Strg+FET

‘Wette forcen F7

Forcen aufhieben Lmschalt+F7
SchreibeniForcen-Dislog Strg+Umschalt+F7

Aufrufhierachie, .
ablaufkantralls

Simulation
Kommunikationsparameter. ..
Guellcode laden

Bootprojekk erzeugen
Date in Stewerung schreiben
Datei aus Steuerung laden

Abbildung 9:  Menii ,Online”

Sie erhalten folgende Abfrage (—> Abbildung 10):

Das Programm wurde gedndert! Soll das neue Programm geladen werden?

Tein | Abbrechen |

Abbildung 10:  Abfrage nach Programmanderung

» Wahlen Sie das Feld mit der Voreinstellung der Baudrate durch
einen Doppelklick an.

Das Feld wird grau unterlegt.

» Mit weiteren Doppelklicks in diesem Feld wahlen Sie die
gewiinschte Baudrate, z. B. 38400 Bit/s, aus. Bestatigen Sie
diese mit , OK".

» Wahlen Sie erneut das Menii «Online = Einloggen» aus.

Sie erhalten wieder den folgenden Hinweis:

CPU

» Beantworten Sie diese Abfrage mit ,Ja” und Sie erhalten die
Fehlermeldung fiir Kommunikationsfehler, da die Baudrate
zwischen XC100 und easySoft-CoDeSys nicht (ibereinstimmt.
Die folgenden Schritte beschreiben, wie Sie die Baudrate
einstellen.

Kommunikationsfehler (#0): Es wird ausgeloggt

Abbildung 11:  Kommunikationsfehler

» Beantworten Sie diese Fehlermeldung mit ,OK".
» Wahlen Sie das Men( «Online = Kommunikationsparameter
aus (=> Abbildung 9).

Sie erhalten das , Kommunikationsfenster” wie in der folgenden
Abbildung dargestellt.

Kommunikationsparameter

KI; T [eral (52321 [~ |
= abbrechen
Lisschen

Gatenay

Aluslsieren

Ix.

1
Motarola byteorder No

Abbildung 12:

Kommunikationsparameter

Das Programm wurde gedndert! Soll das neue Programm geladen werden?

Tein | Abbrechen |

Abbildung 13:  Abfrage nach Programménderung

» Antworten Sie auch hier wieder mit ,Ja".
» Wahlen Sie das Men(i «Online = Start> aus (=> Abbildung 9).
Sie bringen damit die Steuerung in den RUN-Betrieb.

Die weitere Kommunikation zwischen der XC100 und dem PC als
Programmiergerdat erfolgt mit der ausgewahlten Dateniibertra-
gungsrate.

13
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CANopen-Schnittstelle Busabschlusswiderstande
An den Netzwerkenden miissen Busabschlusswiderstande von

Die CPUs konnen Sie (iber die potentialgetrennte 1SO-11898- 120 © eingesetzt werden.

Schnittstelle an den CANopen-Bus anschlieBen.

Die Steckerbelegung ist wie folgt: ~ ~
P ] [} °° O P ]
s I_I I CAN L o5 (] — o5
Klemme Signal M ] L CANH[ | o4 ] %
1200 ;3 7y ;3 o — ;3 1200
] 6 GND S Fg . F_E o —
2 s CAN_L o * o - *0
4 @
3| e 4 —— Abbildung 14:  Mdglicher Aufbau eines CANopen-Busses mit
f . 4 3 GND Busabschlusswiderstanden
2 CAN_L
1 CAN H Die Klemmen 1 und 4, 2 und 5, 3 und 6 sind intern verbunden.

Eigenschaften des CANopen-Kabels
Bitte verwenden Sie nur ein flir CANopen zugelassenes Kabel mit
folgenden Eigenschaften:

Die CPUs kénnen am CAN-Bus sowohl als Netzwerk-(NMT-) e Wellenwiderstand 100 bis 120 Q
Master als auch als NMT-Slave betrieben werden.

Steckertyp: 6-poliger, steckbarer Federzugklemmenblock
Leiteranschliisse: bis 0,5 mm?

* Kapazitatsbelag < 60 pF/m
Die CPU kann dazu verwendet werden, CAN-Telegramme direkt

aus dem Anwenderprogramm zu senden und zu empfangen. Die Anforderungen an Kabel, Stecker und Busabschlusswiderstand
Eine Unterbrechung des CAN-Bus wird nur erkannt, wenn die sind in der 1SO 11898 spezifiziert. Nachfolgend sind einige
entsprechenden CAN-Teilnehmer von der Steuerung her Anforderungen und Festlegungen fiir das CANopen-Netzwerk
tiberwacht werden (Nodeguarding-Funktion). aufgefhrt.

Spannungsversorgung In der nachfolgenden Tabelle sind Standard-Parameter fiir das
Die Reihenfolge, in der Sie die Spannungsversorgung der CANopen-Netzwerk mit weniger als 64 CANopen-Teilnehmern
einzelnen CAN-Teilnehmer zuschalten, hat keine Auswirkung auf aufgelistet (Tabelle entspricht den Vorgaben der 1SO 11898).

die Funktionalitat des CAN-Bus. Je nach Parametrierung , wartet”
die Steuerung auf nicht vorhandene Teilnehmer oder startet diese
zu dem Zeitpunkt, zu dem der Teilnehmer an das CAN-Netz
angeschaltet wird.

Start/Stop-Verhalten
Wenn Sie den Betriebsarten-Vorwahlschalter (BAS) in Stellung
.Stop” setzen, werden alle Ausgénge der dezentralen Gerate auf

Signal 0" gesetzt.
Tabelle 2:  Standardparameter fiir CANopen-Netzwerkkabel

entsprechend der I1SO 11898

Buslange Schleifen- Aderquer- Busabschluss-  Ubertragungsrate
widerstand  schnitt Widerstand bei Leitungslange

[m] [mQ/m] [mm?2] [Q] [kBit/s]

0-40 70 0,25-0,34 124 1000 bei 40 m

40 —300 <60 0,34-06  150-300 > 500 bei 100 m

300-600 <40 05-0,6 150 - 300 > 100 bei 500 m

600—-1000 <26 0,75-0,8 150-300 > 50 bei 1000 m

Die Lange der CANopen-Busleitung ist abhangig vom Leiterquer-
schnitt und von der Anzahl der angeschlossenen Busteilnehmer.
Die nachfolgende Tabelle enthalt Werte fiir die Buslange in
Abhdngigkeit des Querschnittes und der angeschlossenen
Busteilnehmer, die eine gesicherte Busverbindung gewahrleisten
(Tabelle entspricht den Vorgaben der 1SO 11898).
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Tabelle 3:  Kabelquerschnitt, Busldnge und Anzahl der Busteilnehmer

entsprechend der I1SO 11898

Kabel-Querschnitt [mm] Maximale Lange [m]

n=32 n =64 n=100
0,25 200 170 150
0,5 360 310 270
0,75 550 470 410

n = Anzahl der angeschlossenen Busteilnehmer

Ist die Buslange groBer als 250 m und/oder sind mehr als
64 Teilnehmer angeschlossen, fordert die 1SO 11898 eine
Restwelligkeit der Versorgungsspannung von = 5 %.

Da die Busleitung direkt am COMBICON-Stecker der CPU
angeschlossen wird, sind zusatzliche Angaben fiir Stichleitungen
nicht erforderlich.

Die Busteilnehmer werden in der Programmiersoftware im Fenster
. Steuerungskonfiguration” der CPU konfiguriert.

Kabelempfehlung:
LAPP-Kabel
UNITRONIC-BUS LD

Echtzeituhr

Die XC100 besitzt eine Echtzeituhr, die Sie im Anwenderpro-
gramm dber Funktionen aus der Bibliothek , SysLibRTC"
ansprechen kénnen.

Mdgliche Funktionen sind:

® Anzeige der Batteriezustands
e Darstellungsmodus der Stunden (12-/24-Stunden-Anzeige)
e Auslesen und Setzen der Echtzeituhr.

Eine Beschreibung der Funktionen finden Sie in der Datei
. SYsLibRTC.pdf".

—> Fiir die XC100 kénnen Sie auch weiterhin die Funktions-
bausteine , GetRealTimeClock” (Auswerten der Echt-
zeituhr) und , SetRealTimeClock” (Setzen der Echtzeituhr)
verwenden. Diese werden aber von den Steuerungen
XC200 und XN-PLC-CANopen nicht unterstiitzt.

Mehr Informationen zu den Funktionsbausteinen finden
sind im separaten Handbuch , Funktionsbausteine zur
easySoft-CoDeSys"” (MN05010002Z-DE; friihere Bezeich-
nung AWB2786-1456D).

CPU

XC-CPU101-...-XV

Die Gerate XC-CPU101-...-8DI-6DO- XV sind mit einem
erweiterten Betriebssystem ausgestattet. Diese Funktionalitat
erlaubt es, diese CPUs an Text-Displays der Typenreihe XV-101-..
zu betreiben.

—> Die Text-Displays werden in dem separaten Handbuch
+Hardware und Projektierung” (AWB2726-1461D)
beschrieben.

Batterie

Zur Datensicherung wird eine Lithium-Batterie vom Typ 1/2 AA
(3,6 V) verwendet. Der Batterie-Schacht befindet sich an der linken
AuBenseite der CPU hinter einer Abdeckplatte. Der Ladezustand
der Batterie wird iberwacht. Unterschreitet die Batteriespannung
einen fest vorgewahlten Level, wird eine Sammelfehlermeldung
ausgegeben.

Die Pufferzeiten sind:

e Worst Case: 3 Jahre bei Dauerpufferung
e Typisch: 5 Jahre bei Dauerpufferung

Achtung!

Um einen Datenverlust zu vermeiden, ist der Batterie-
wechsel bei eingeschalteter Versorgungsspannung
vorzunehmen.

V

Bestellbezeichnung der Batterie: XT-CPU-BAT-1

15
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Montage der CPU Demontage der CPU

—> Ausflihrliche Hinweise zur Montage des Baugruppen- > Driicken Sie den Verriegelungsknopf ).

irgers und der XIOC-Module finden Sie im Handbuch » Ziehen Sie — bei gedriicktem Knopf — das Oberteil der CPU nach
»Hardware und Projektierung der XIOC-Signalmodule” vorne (2. . .

(MN05002002Z-DE). Hier finden Sie auch weitere Infor- > Heben Sie die CPU an und ziehen Sie sie heraus &),

mationen (iber die verschiedenen Typen von Baugruppen-

tragern und Uber die jeweilige Steckplatzbelegung der

CPU und der XIOC-Signalmodule.

a3 (1]
» Stecken Sie die Lasche an der Unterseite der CPU in das Loch l% @
(2]

des Baugruppentragers .
» Driicken Sie die Oberseite der CPU in den Baugruppentrager, bis
Sie ein Klicken héren 3.

|

Abbildung 16:  Demontage der Module

Abbildung 15:  Montage der CPU



12/2014 MN05003004Z-DE

2 Projektierung

Schaltschrankaufbau

Die Anordnung der Komponenten im Schaltschrank hat wesent-
lichen Einfluss auf die ungestorte Anlagen- oder Maschinenfunk-
tion. Bei der Planung, Entwurfsphase sowie bei der Ausfiihrung ist
darauf zu achten, dass Leistungs- und Steuerteil getrennt ange-
ordnet werden. Zum Leistungsteil zahlen unter anderem:

Schiitze
Koppelbausteine
Transformatoren
Frequenzumrichter
Stromrichter

Um eine elektromagnetische Beeinflussung wirksam auszu-
schlieBen, ist es zweckmaBig, eine Aufteilung in Bereiche
unterschiedlichen Leistungs- und Stérniveaus vorzunehmen.

Bei kleinen Schaltschranken genligt oft schon eine Abschottung
durch Trennbleche, um Stéreinfliisse zu reduzieren.

Beliiftung

Um eine ausreichende Belliftung zu gewahrleisten, sind Mindest-
abstande von 50 mm zu passiven Komponenten einzuhalten.
Handelt es sich bei den benachbarten Komponenten um aktive
Elemente (z. B. Laststromversorgung, Transformatoren), miissen

Sie einen Minimalabstand von 75 mm einhalten. Die in den Tech-

nischen Daten angegebenen Werte miissen eingehalten werden.

Gerateanordnung

Bauen Sie die Baugruppentrager und die Steuerung waagrecht in
den Schaltschrank ein:

[ ® [ ]
O
@
s | L1118
O,@
] L
Abbildung 17:  Schaltschrankaufbau

(1) Abstand > 50 mm
(2 Abstand > 75 mm zu aktiven Elementen
(3 Kabelkanal

Storungen vermeiden

Leitungsfithrung und Verdrahtung
Es gibt folgende Kategorien von Leitungen:

e Starkstromleitungen (z. B. Leistungsleitungen, die hohe Stréme
fihren, oder Leitungen zu Stromrichtern, Schiitzen, Magnet-
ventilen)

e Steuer- und Signalleitungen (z. B. Digitaleingabeleitungen)

e Mess- und Signalleitungen (z. B. Feldbusleitungen)

—> Verlegen Sie Starkstrom-, Steuer- und Signalleitungen
immer so weit wie mdglich voneinander entfernt.
Damit vermeiden Sie kapazitive und induktive Einkopp-
lungen. Ist eine getrennte Leitungsfiihrung nicht moglich,
ist in erster Linie die Storleitung zu schirmen.

Achten Sie auf eine richtige Leitungsfiihrung innerhalb und auBer-
halb des Schaltschrankes, um Stérungen so gering wie méglich zu
halten:

» Vermeiden Sie parallel gefiihrte Abschnitte von Leitungen
unterschiedlichen Leistungsniveaus.
» Trennen Sie grundsatzlich Wechselspannungsleitungen von

Gleichspannungsleitungen.

» Halten Sie die folgenden Mindestabstande ein:

— zwischen Starkstromleitungen und Signalleitungen
mindestens 10 cm;

— zwischen Starkstrom und Daten- bzw. Analogleitungen
mindestens 30 cm.

— Achten Sie bei der Leitungsfiihrung darauf, dass Hin- und
Riickleiter eines Stromkreises zusammen gefiihrt werden.
Durch den gegensinnigen Stromfluss wird die Summe aller
Strome bei diesem Leitungspaar null. Die entstehenden
Felder werden kompensiert.

Schutzbeschaltung von Stérquellen

» Bringen Sie alle Schutzbeschaltungen so dicht wie maglich an
der Storquelle (Schiitz, Relais, Ventil) an.

—> Geschaltete Induktivitaten sollen grundsatzlich schutz-
beschaltet werden.

Schirmung

» Verwenden Sie zum Anschluss an die Datenschnittstellen Kabel
mit Schirm. Generell gilt: Je kleiner die Kopplungsimpedanz,
desto besser die Schirmwirkung.

17



Projektierung

BlitzschutzmaBnahmen

AuBerer Blitzschutz

Alle gebdudetibergreifenden Leitungen missen eine Abschirmung
erhalten. Metallrohre sind hierfiir am besten geeignet. Verwenden
Sie fiir Signalleitungen Schutzelemente gegen Uberspannungen
wie beispielsweise Varistoren oder andere Uberspannungsab-
leiter. Nehmen Sie diese MaBnahme mdglichst bei Kabeleintritt in
das Gebdude, spatestens aber am Schaltschrank vor.

Innerer Blitzschutz

Der innere Blitzschutz erfasst alle MaBnahmen, die die
Auswirkungen des Blitzstromes und seiner elektrischen und
magnetischen Felder auf metallische Installationen und elektrische
Anlagen in einer baulichen Anlage reduzieren. Dabei handelt es
sich um:

e den Blitzschutz-Potentialausgleich
e die Abschirmung
* den Einsatz von Uberspannungsschutzgeréten.

Zu Fragen der Leitungsverlegung und der SchirmungsmaBnahmen
beachten Sie bitte folgende Handblicher:

e AWB27-1287-D ,EMV-Projektierungsrichtlinie fiir Automati-
sierungssysteme”

e TB27-001-D ,Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) von
Automatisierungsanlagen”

e TB02-022-D ,Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) von
Maschinen und Anlagen”

Verdrahtungsbeispiele

—> Verdrahtungsbeispiele zu den XIOC-Modulen finden Sie
im Handbuch ,Hardware und Projektierung der XIOC-
Signalmodule” (MN05002002Z-DE; friihere Bezeichnung
AWB2725-1452D).
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Netzteil

———mm D= 2O
24 VQ 0 VQ DC
(Spannungsversorgung der CPU101) (Spannungsversorgung der
lokalen Digital-Ein-/Ausgange)
'

Jrmm O s —= s == O=- -
! 24V 0VvDC

! XC-CPU101-CxxK-8DI-6DO |

Abbildung 18:  Verdrahtungsbeispiel fiir Netzteil

(1) Hauptschalter

(@ Leitungsschutzorgan

(3 24-V-DC-Versorgungsspannung

(@ Geerdeter Betrieb

(® Bei ungeerdetem Betrieb muss eine Isolationsiiberwachung
eingesetzt werden (IEC 204-1, EN 60204-1, DIN EN 60204-1).

(® 24-V-DC-NetZfilter; stellt sicher, dass bei einer Bemessungs-
spannung von 24 V DC ein Strom von bis zu 2,2 A (maximal) zur
Verfiigung steht. Mit dem Einsatz des Filters werden die Vorgaben
des EMVG erfllt. Der Filter ist nicht Bestandteil der CPU und muss
deshalb getrennt bestellt werden:
Typ: XT-FIL-1, Best.-Nr.: 285316
(Lieferant: Eaton Industries GmbH)
—> , Abmessungen”auf Seite 72
—> , Technische Daten"auf Seite 77

1*) intern gebriickt

2*) zusatzliche PE-Verbindung Uiber Kontaktfeder auf der Riickseite

Spannungsversorgung der Digital-Ein-/Ausgange

Abbildung 19:  Beispiel der Verdrahtung des Klemmblocks

Das Verdrahtungsbeispiel zeigt die Verdrahtung bei separater
Spannungsversorgung der Ein-/Ausgange.



12/2014 MN05003004Z-DE

3 CPU betreiben

Einschaltverhalten

Nach dem Einschalten der Versorgungsspannung fiihrt die CPU
einen Selbsttest und mehrere CRC-Priifungen durch. Stellt Sie
einen Fehler fest, verharrt sie im Zustand , Einschalten nicht ok”,
—> Kapitel ,Betriebszustande” auf Seite 41.

Power on

a1

PLC Start

nein

Nach erfolgreicher Beendigung der Tests (ibernimmt das Betriebs-
system (BTS) die Kommunikation mit dem Programmiersystem, die
Ausflihrung und das Debugging des Applikationsprogrammes.

Es unterstiitzt nur ein Applikationsprogramm.

BTS in MMC?

nein

BTS MMC # BTS PLC?

CPU-Start

BTS MMC—=> PLC

Anwendung wird geldscht

!

Default-Einstellungen:
38,4 KB COM1
125 KB CAN
127 CAN Node ID

Abbildung 20:  Einschaltverhalten

Bootprojekt

Bootprojekt MCC

Projekt Arb_eitsspeicher
SRAM

RUN/STOP Schalter

nein

in
MCC

ausfiihrbares
Projekt in

Arbeitsspeicher

(SRAM)

nein

Projekt in Arbeitsspeicher
(SRAM) laden,
Kaltstart vorbereiten

!

. nein
im
RUN

/

READY NOT READY

19
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Ausschaltverhalten

Das Ausschalten (Betriebarten-Vorwahlschalter: Run - Stop) fihrt
zu einer Unterbrechung der Programmbearbeitung am Zyklus-
ende. Bei einem Spannungseinbruch (Erkennung tiber das PFI-
Signal) wird die Programmbearbeitung sofort beendet.
Gleichzeitig werden die Ausgange abgeschaltet. Nach Spannungs-
wiederkehr fiihrt die Steuerung einen Neustart durch (siehe
Abschnitt , Einschaltverhalten®).

Start-Verhalten
Das Startverhalten der Steuerung ist abhéngig von:

e der Stellung des lokalen Betriebsarten-Vorwahlschalters
e dem im Programmiersystem parametriertem Startverhalten.

(Bei der CPU-Variante ,XV" (Visualisierungs-CPU) ist zusatzlich
noch eine Bedienung (iber das System-Menii des Displays
maglich).

Fiir einen Wechsel des Betriebszustandes von ,Stop” in ,Run” ist
die Stellung des Betriebsartschalters mafigebend und kann nicht
durch entsprechende Vorwahl im Programmiersystem erzwungen
werden.

Beim Programmstart wird gepriift, ob die konfigurierten Ein-/
Ausgange mit den physikalisch vorhandenen Gbereinstimmen.
Weiter wird geprift, ob das parametrierte Modul oder ob physika-
lisch ein anderer Modultyp vorhanden ist. Ein nicht vorhandenes
Modul hat keinen Einfluss auf den Start des Applikations-
programms, ein anderer Modultyp verhindert dies.

Beim Starten des Applikationsprogramms wird differenziert
zwischen (siehe auch entsprechende Folge-Abschnitte):

e Kaltstart
e Warmstart

Stopp-Verhalten

Die Bearbeitung des Applikationsprogramms wird immer am Ende
des Programmzyklus angehalten.

Kaltstart (Coldstart)

Ein Kaltstart wird beim ersten Start, nach dem Laden des
Programms auf die Steuerung, und nach jedem ,Reset-Kalt"
ausgeflhrt. Hierbei werden alle Variablen des Programms mit
ihren Initialisierungswerten initialisiert und das Programm
gestartet.

Warmstart

Alle weiteren Starts des geladenen Programms sowie nach , Reset-
Warm” sind Warmstarts. Die mit RETAIN deklarierten Variablen
behalten ihre Werte, die (ibrigen Variablen werden mit ihren
Initialisierungswerten initialisiert und das Programm gestartet.

Test und Inbetriebnahme

Die Steuerung unterstiitzt folgende Test- und Inbetriebnahme-
Mdglichkeiten:

e Breakpoint/Einzelschritt-Betrieb
Einzelzyklus-Betrieb

Forcen

Online-Anderung
Zustandsanzeige (Power Flow).

Breakpoint/Einzelschritt-Betrieb

Innerhalb des Applikationsprogramms kénnen Breakpoints gesetzt
werden. Bei der Ausfiihrung einer mit einem Breakpoint versehenen
Anweisung wird das Programm an dieser Stelle angehalten.

Die folgenden Anweisungen kdnnen im Einzelschritt-Betrieb ausge-
fhrt werden. Die Zykluszeitiiberwachung ist deaktiviert.

Vorsicht!
Die zu diesem Zeitpunkt gesetzten Ausgange bleiben
gesetzt!

Einzelzyklus-Betrieb

Im Einzelzyklus-Betrieb wird ein einzelner Programmzyklus in
Echtzeit ausgefihrt. Die Ausgange sind wahrend des Zyklus freige-
geben. Am Zyklusende wird das Ausgangsabbild geldscht und die
Ausgange abgeschaltet. Die Zykluszeit-Uberwachung ist aktiv.

Forcen

Alle Variablen eines Applikationsprogramms kénnen zwangs-
gesetzt werden. Werden Variablen von physikalischen Ausgangen
des lokalen 1/0s zwangsgesetzt, werden diese nur im Zustand
«Run” zur Peripherie durchgeschaltet.

Zustandsanzeige der easySoft-CoDeSys

e Der Signalzustand der physikalischen, boolschen Eingange wird
im ,Stop”- und , Start"-Modus angezeigt.

e Der Signalzustand der physikalischen, boolschen Ausgange
wird nur im , Start” (RUN)-Modus angezeigt.

* Die Anzeige fiir ein Low-Signal wird mit , FALSE" angezeigt und
ist schwarz hinterlegt.

* Die Anzeige fiir ein High-Signal wird mit , TRUE" angezeigt und
ist blau hinterlegt.

e Alle anderen Variablen werden nur im ,, Start”-Modus mit dem
jeweils aktuellen Variablen-Wert dargestellt.
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Programm-Reset

Programm-Reset

Das Applikationsprogramm kann in folgenden Stufen zuriick-
gesetzt werden:

e Reset-Warm
e Reset-Kalt
e Reset-Ursprung

Reset-Warm

Entspricht der Initialisierung bei einem Warmstart, siehe Abschnitt
«Warmstart”auf Seite 20.

Reset-Kalt

Entspricht der Initialisierung bei einem Kaltstart, siehe Abschnitt
,Kaltstart (Coldstart)” auf Seite 20.

Reset-Ursprung

Das Applikationsprogramm der Steuerung wird komplett geldscht.
Die Steuerung ist anschlieBend im Zustand ,,NOT READY".

Das Boot-Projekt und das Betriebssystem auf der MMC werden
ebenfalls geldscht.

Programm-Parametrierung

Ein Applikationsprogramm besitzt verschiedene Parameter, die im
Programmiersystem eingestellt werden kdnnen:

* Maximale Zykluszeit des Programms
e Startverhalten nach PowerOn
e Parameter fiir CAN-Routing.

Maximale Zykluszeit des Programms

Die maximale Zykluszeit des Anwenderprogramms kann im
Bereich von 20 bis 1000 ms eingestellt werden. Der Defaultwert
betrdgt 20 ms.

Startverhalten nach PowerOn

Diese Einstellung legt fest, wie sich die Steuerung nach dem
Einschalten verhalten soll, wenn ein Applikationsprogramm
vorhanden ist und der Betriebsarten-Vorwahlschalter in der
Position ,Run” steht.

Folgende Einstellungen sind mdglich:

e WARMSTART (Default-Einstellung),
e COLDSTART,
e HALT.

Bootprojekt erzeugen und transferieren

Ein Bootprojekt wird von einem geladenen Anwenderprogramm
erzeugt und auf der MMC abgespeichert.

Um ein Bootprojekt zu erstellen, sind folgende Schritte notwendig:

» Stecken Sie eine MMC in den ,MEM Card"-Schacht der CPU.
» Wechseln Sie in den Ordner ,Online”.

» Wahlen Sie den Befehl ,Einloggen”.

» Wahlen Sie den Befehl ,Bootprojekt erzeugen”.

Das Bootprojekt ist an die BTS-Version gebunden, mit der
es erzeugt wurde. Wollen Sie das Bootprojekt einer Steu-
erung in eine weitere Steuerung Ubertragen, entnehmen
Sie die MMC (mit Bootprojekt) der Quellsteuerung und
stecken Sie in die Zielsteuerung. Schalten Sie die Steue-
rung anschlieBend aus und ein.

-_

Die Zielsteuerung kann nur mit dem neuen Bootprojekt
arbeiten, wenn sie das gleiche BTS wie die Quellsteuerung
hat, mit der das Bootprojekt erzeugt wurde, => Abschnitt
.Betriebssystem (BTS) aktualisieren” auf Seite 22.

Bootprojekt erzeugen nach Online-Anderung

Nach einer Online-Anderung kénnen Sie ein neues Bootprojekt
erzeugen.

Beachten Sie folgenden angezeigten Hinweis:

easy Soft CoDeSys ﬂl

Es ist daher nur mit der aleichen Betrisbssvstem-Yersion verwendbar!
Soll es zukinftiq mit einer anderen BTS-Yersion verwendet werden,
erzeugen Sie das Bootprojekt bitte unmittelbar nach einem
kompletten Download des Programms

'E #1036: Dieses Bootprojekk wird nach einer vorhergehenden Online-Anderung erzeugt.
L

Abbildung 21:  Download: Auswahl und Information
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Betriebssystem (BTS) aktualisieren

Bei der XC100 haben Sie die Mdglichkeit, das mit der Steuerung
ausgelieferte Betriebssystem (BTS) durch ein aktuelles zu ersetzen.
Eaton bietet die jeweils aktuelle BTS-Version im Internet als Down-
load an.

—> Nicht alle Funktionen des neuen Betriebssystems werden
von dlteren XC100-Versionen unterstitzt.

Sie haben zwei Mdglichkeiten, das BTS zu (ibertragen:

e Direkt vom PC in die Steuerung,
e Vom PCin die MMC.

Eine Ubertragung des BTS vom PC in die MMC der Steuerung ist
mdglich, wenn die Steuerung ein BTS ab Version 03.03 enthalt.

Betriebssystem vom PC in die Steuerung iibertragen

Wird ein BTS in die Steuerung geladen, wird das bestehende BTS
sowie das Anwenderprogramm geldscht.

Vorgehensweise:

» Stecken Sie eine MMC in den , MEM"-Schacht der CPU.

» Stellen Sie eine serielle Verbindung iiber die RS232-Schnittstelle
des PCs mit der XC100 her, => Seite 45.

» Aktivieren Sie im Fenster ,Steuerungskonfiguration” die
Registerkarte , Weitere Parameter”.

il f[fl steverungskonfiguration =] |
B (SonMiguration = :
! |:|....... AT %I Einstellungen  Weitere Parameter |
[]"""' AT %GE i~ Einztellungen Internptauellen
o EMPTY- Baudrate Startverhalten ,
-. EMPTY- 00 [rere =]
ST~ | [warnSTART =]
g EMPTY. : _ F o1 [rore =
EMPTY- I aximale Zykluszeit
- EMPTY- Max. Zykluszeit [20-1DDDms]|2D , 0.2 Inone j'
EMPTY- Aktualizsieren des Betriebsspstems Betriehsspstem 5= Y2 001
Start.. |
—R5232--:CAN Routingeinstelungen————————————————
CAN-Baudlate|125KBaud 'I MNoded [1.127) [127
< LlJ

Abbildung 22:  Download des BTS XC100 starten

» Klicken Sie auf die Schaltflache , Start”.

Das , Download”-Fenster 6ffnet sich.
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EBetriehssystem ibertragen x|

r— SPS-Informationen—

Betriebzspstemn-Datei... | - |

[bertragen auf MME | [Ibertragen auf SRS |

- File-Informationen — " Download

| 0%
| COM-Port nicht initialisiert
— Statuy
Download Betriebssystem X
Programmieren des Flash-Eproms x
|Abgekoppelt |Keine Datei ausgewahlt |Type:
Abbildung 23:  Download: Auswahl und Information

» Betdtigen Sie in die Schaltflache ,Betriebssystem-Datei” und
wahlen Sie die gewlinschte Betriebssystem-Datei (*.hex) aus.

—> Zuletzt gedffnete Dateien kénnen Sie Uber das
Drop-Down-Menii auswahlen.

Suchenin: |3 Version 3203 - Buid 3035 | 4= [ % B3~
1 Buildfiles
SysCpull.hex

¥C101_Update_Y03_03_Part_1.hex
¥C101_Update_Y03_03_Part_2.hex

Zu iibertragende Datei auswahlen

D ateiname: || Oifnen I
D ateityp: IHex-FiIes [*.he) j Abbrechen |
Abbildung 24:  Betriebssystem-Datei auswéhlen

Nach der Auswahl der BTS-Datei (ab Version V03.03) erhalten Sie
eine Information iber den Zieltyp und die File-Version.

» Betatigen Sie die Schaltflache , Ubertragen auf SPS”.

Die Ubertragung beginnt.

Erscheint ein Warnzeichem im Feld ,,Programmieren des
Flash-Eproms”, darf die Spannung nicht abgeschaltet
werden!

-
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EBetriehssystem iibertragen ﬂ
— SPS-Informationen . .
SPS-Typ: Betnebssystem-DatEL..l v| Beenden |
KC-CPU101-C256K-8D1-6D0
BTS-Version: Ubertragen auf MC | Ubertragen auf SPS I
¥02.10i - Build 210 Dowrload
r File_-lnformationeni | 0%
Zieltyp:
XC-CPU101-CxxK-8D1-6D0
Fileversion: - 0
V03.03 - Build 3035 | Prograumiere Flash!
— Statu
Download Betriebssystem! |/
Programmieren des Flash-Eproms / ! 5
THPRODUKTEVAP XCONTROLYXC-CPULD1ENT W HexFile: |Type: KC-CPUL01-C256K-801-600

Abbildung 25:  Warnung beim Download

Warten Sie die folgende Anzeige ab.

EBetriehssystem iibertragen ﬂ
S PS-Informationen . .
SPS-Typ: Betnebssystem-DatEL..l v| Beenden |
KC-CPU101-C256K-8D1-6D0
BTS-Version: Ubertragen auf kkC | Ubertragen auf SPS I
¥02.10i - Build 210 Dowrload
 File-Infarmationen———— | 0%
Zieltyp:
XC-CPU101-CxxK-8D1-6D0
Fileversion: — e ——— 0
¥03.03 - Build 3035 I roig iiberiragen!
— Statu:
Downioad Betriebssystem! v
Programmieren des Flash-Eproms ‘/
THPRODUKTEVAP #CONTROLYXC-CPUI01ENT W Hexfile: |Type: KC-CPUL01-C256K-801-600

Abbildung 26:  Betriebssystem auf SPS Gbertragen

» Klicken Sie in diesem Fenster auf die Schaltflache , Beenden”.

Nach einem Download des BTS in die Steuerung kann die Meldung
,Kommunikation abgebrochen” erscheinen, da die Steuerung
nach jedem Download des BTS neu gebootet wird. Nach jedem
Booten ist ein erneutes Einloggen erforderlich.

Wenn Sie sich in die Steuerung einloggen erscheint die Meldung:
.Kein Programm auf der Steuerung! Soll das neue Programm
geladen werden?

Nachdem Sie die Frage mit ,Ja" bestdtigt haben, wird das
Programm geladen. Dann kénnen Sie das Bootprojekt erstellen.

Betriebssystem (BTS)
aktualisieren

Betriebssystem vom PC auf die MMC iibertragen

Wird ein BTS in die MMC geladen, wird das BTS und das Bootpro-
jekt auf der MMC und das Anwenderprogramm in der Steuerung
geloscht. Die Vorgehensweise ist analog zur Beschreibung im
Abschnitt , Betriebssystem vom PC in die Steuerung tibertragen”
auf Seite 22.

Betriebssystem von der MMC in die Steuerung iibertragen

Schalten Sie die Steuerung aus und ein. Die Ubertragung kann
iber 30 Sekunden dauern, da die CPU mehrfach gebootet wird.

Unterbrechen Sie den Vorgang nicht, indem Sie beispielsweise die
Versorgungsspannung ausschalten!

Update von weiteren XC100-Steuerungen

Wenn Sie das neue Betriebssystem auf weitere Steuerung tiber-
tragen wollen, stecken Sie die MMC in die Steuerung, die ebenfalls
Uber ein BTS ab V03.03 verfiigt. Beim Einschaltvorgang wird das
BTS der Steuerung aktualisiert und ein Bootprojekt in die Steue-
rung geladen.

23
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4 Programmbearbeitung und Systemzeit

Das Applikationsprogramm wird zyklisch abgearbeitet. Vor jedem
Programmzyklus wird das Abbild der Eingénge eingelesen und am
Ende des Zyklus wird das Ausgangsabbild auf die physikalischen
Ausgange geschrieben. Zusatzlich werden alle anfallenden
Systemaktivitaten vor bzw. nach dem Zyklus bearbeitet.

Hierunter fallen z. B.:

e Kommunikation mit der easySoft-CoDeSys
e Online-Anderungen
e Bearbeiten des CANopen-Protokollstacks usw.

Aufgrund der Softwarearchitektur des Laufzeitsystems kann es zu
zeitlichen Jittern zwischen den einzelnen Abarbeitungszyklen
kommen.

Zykluszeitiiberwachung

Die Zykluszeitiiberwachung tiberwacht die zyklische Task des
Applikationsprogramms mittels eines Hardware-Timers. Beim
Uberschreiten der parametrierten Zeit werden die Ausgénge der
Steuerung abgeschaltet und die XC100 in den Zustand , Stop”
gesetzt.

Systembibliotheken, Funktionsbausteine und Funktionen

Fir lhre Applikation kdnnen Sie verschiedene Systembibliotheken
mit den dazugehdrenden Funktionen und Funktionsbausteinen
nutzen.

Grundsatzlich stehen nach der Zielsystemauswahl folgende
Bibliotheken zur Verfiigung:

Standard.lib
RTCLib.lib
Counter.lib
SYSLIBCALLBACK.LIB

In diesen Librarys sind generelle IEC-Bausteine und Funktionen fiir
XC-Steuerungen enthalten. Sie finden die oben genannten Biblio-
theken in der easySoft-CoDeSys unter <Ressourcen = Bibliotheks-
verwalten. Weitere Bibliotheken, die Sie nachtraglich installieren,
werden ebenfalls im Bibliotheksverwalter angezeigt.

Die Beschreibung der Funktionsbausteine und Funktionen finden
Sie in der Library/Online-Hilfe des Programmiersystems:

» Starten Sie die easySoft-CoDeSys, klicken Sie auf die
Schaltflache , Hilfe” und wahlen Sie ,Inhalt”. In diesem
Fenster konnen Sie wahlen zwischen. ,Inhalt”, , Index”
oder ,Suchen”.

Bibliotheksverwalter

Im Bibliotheksverwalter sind alle installierten Bibliotheken
abgelegt.

i'ji Bibliotheksverwaltel 10l =|
Standard.lib*7.6.02 0 0
RTCLiblib*18.11.03 g
Counterlib*18.11.03 08:29:08

SYSLIBCALLBACKLIB*18.11.03 08:29:08

A |

Abbildung 27:  Standardbibliotheken im Bibliotheksverwalter
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Zielsystemspezifische Bibliotheken

Fir das Zielsystem XC100 sind die Librarys , Lib_Common” und

,Lib_CPU101" erforderlich.

21 x|
Suchen ir: I 21 Moeler j "= 5 Ef-
1 LIBE_HPGZ00 [ %C_101_B4K.
I LIE_HPGZ200 [CORC_101_B4K_<v
CILib_NTRT [CO%C_201_ECH12K
O Lib_vc100 [CO%C_201_ECH12K_%v

Ca=C_101_128K

Ca=C_g00

Ca=c_im_tzek_xv Cxveion

[rateiname: . liky Offren I
D ateityp: | %St Biblinthek % ib] =l Abbrechen |

Abbildung 28:  Zielsystemspezifische Bibliotheken

Lib_Common

In der ,Lib_Common” sind die Grundfunktionen enthalten, die fiir
die gesamten XC-Zielsysteme erforderlich sind. Zudem enthalt
diese Bibliothek die S40-typischen Funktionsbausteine, die aus
dem PS40-System in das easySoft-CoDeSys-System libernommen
wurden.

2l
Suchen ir: I =3 Lib_Common j L 5 Ef-
Analyzation lib Uil lib
check.lib Util_na_Reallib
lecsfolib #540_MallerFE i
STANDARD LIE
SysLibT argetvisu lib
SysLibhisulib
[rateiname: . lib| Oifren I
Dateitys:  [<Soft Bibliothek (%) x| Abbrechen |

Abbildung 29:  Dateien der ,Lib_Common”

Weitere Informationen zu den Librarys ,STANDARD.lib" und
.X540_MoellerFB.lib" finden Sie gleich anschlieBend.

Auf die Ubrigen Librarys wird hier nicht naher eingegangen; sie
sind im Handbuch zur Programmiersoftware (MN05010003Z-DE;
friihere Bezeichnung AWB2700-1437D) und/oder in der Library/
Online-Hilfe des Programmiersystems beschrieben.

12/2014 MN05003004Z-DE

Standard.lib
In der Standard.lib sind die IEC-Funktionsbausteine und Standard-
Funktionen enthalten.

Die Beschreibung der Funktionen und Funktionsbausteine finden
Sie im Handbuch zur Programmiersoftware (MN05010003Z-DE;
friihere Bezeichnung AWB2700-1437D) und in der Library/Online-
Hilfe des Programmiersystems.

able Function Blocks
..... a RS [FE]
----- ] SEMA (FE)
..... a SR [FE]
B3 Counter
----- E] CTD(FE)
----- E] CTU(FE)
----- ] CTUD (FE)
B33 Sting Functions
----- E] COMCAT (FUN)
----- E] DELETE [FUN)
----- £ FIND (FUN)
----- ] INSERT [FUN
----- ] LEFT [FUN)
----- 7 LEM (FUN)
----- E] MID [FUN)
----- E] REPLACE [FUN)
----- E] RIGHT [FUN)
B3 Timer
----- E] RTCIFE)
----- ] TOF (FE)
----- E] TOM (FE)
..... a TF[FE]
B3 Trigger
] F_TRIG [FE]
€7 R_TRIG [FB)

[ Bau [*E et [ visw. | @ Gk

Funktionsbausteine und Funktionen der
,Standard.lib”

Abbildung 30:
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XS40_MoellerFB.lib

Die Beschreibung der Library ,X540_MoellerFB” finden Sie im

Handbuch , Funktionshausteine zur easySoft-CoDeSys"

(MN05010002Z-DE; friihere Bezeichnung AWB2786-1456D).

i’ji Bibliotheksverwalter s
_no_Real.lib*5.5.03 11:35:40
#540_MollerFB.lih 4.6.02 15:16:10
Standard.lib*5.5.03 11:23:44

=0l x|

8- Mia

B0 Mva

B3 Convert

..... DataScale [FB)

----- IEEE_To_Real (FE)
..... Real_To IEEE [FE)
B3 DatedndTime

..... 7] DATconcat [FB)
DateConcat [FB)
DateSplit (FE)

DAT split [FE)
TimeConcats [FB)
TimeSplit [FB)

] TODconcat [FB)
E] TODspit [FB)
B3 Timer

a M5_TimeF alling [FE)
M5_TimeRising FB)
S_TimeFalling [FE)
S_TimeRising [FE)
Timeleneratar (FB)
£ TimePulse [FB)

- Bau...l.'[: Dat...IVisu..I. GID...I

Abbildung 31:  Funktionsbausteine der ,XS40_MoellerFB.lib"

Bibliotheken der , Lib_CPU101"

Librarys, die fiir das XC100-Zielsystem erforderlich sind, sind in der

Bibliothek ,Lib_CPU101" zusammengefasst.

Suchenin: | = Lio_CPUTDT

x|« & er E-

1} |[#] 35_CarDr COUNTER 1) 3] %C100_SysLibCan
1} |[#] 35_canopenDevice RTCLib %C100_SysLibCom
1) |[#] 35_Camopentanager  [#] SysLibCallback %C100_Ltl

1) 35_CAMNopenMaster SysLibSem

1} |[#] 35_canopenhletvar YIS

1} |[#] camopen_Utiities %C100_File

Zielsystemspezifische
Bibliotheken

® XC-...-XION: Einbindung der XION-Produkte (AN2700K18D)

o XC-...-XC: Netzwerkvariable (AN2700K19D)

e Kopplung mehrerer autarker Steuerungen (CANDevice) iiber
CANopen (AN2700K20D)

e Projektierung von CAN-Teilnehmern (AN2700K27D).

Bibliothek ,,Counter.lib":

Die Library COUNTER stellt Funktionen zur Verfligung, um die
Zahlermodule XIOC-1CNT-100KHZ und XIOC-2CNT-100KHZ in
das XC100-System einzubinden.

Die Beschreibung der Library COUNTER finden Sie im Handbuch
«Funktionsbausteine zur easySoft-CoDeSys"(MN05010002Z-DE;
friihere Bezeichnung AWB2786-1456D) im Abschnitt , Zahlerbau-
steine: counter.lib”.

i'ji Bibliotheksverwalter
Counterlib 18.11.0

=101 x|

CounterContral [FB)

" CounterFlags [FB)
" FeadCounter [FB]
; " ‘wiiteCounter [FB]
“[E] ®I0C_IncEncoder [FB)

,- Bau.. I.T: Date...IVisu...I. Glob...l

Abbildung 33:  Funktionsbausteine der , Counter.lib”

Bibliothek ,,RTCLib"
Die Library ,RTCLib" stellt Lese- und Schreib-Funktionen fiir den
Zugriff auf die Echtzeituhr zur Verfligung.

Die Beschreibung der Library ,RTCLib" finden Sie im Handbuch
«Funktionsbausteine zur easySoft-CoDeSys" (MN05010002Z-DE;
friihere Bezeichnung AWB2786-1456D) im Abschnitt , Uhrenbau-
steine: RTCLib.lib".

] GetRealTimeClock (FE)

SetRealTimeClock [FB)

,- Baus...l.'[: Date...IVisu... I. Glob...l

D ateiname: it

Qfiren I

[rateityp: IXS oft Bibliothek: [*lib]

j Abbrechen |

Abbildung 32:  Funktionsbausteine der ,Lib_CPU101"

Die mit , 1)" gekennzeichneten Librarys beinhalten Funktionen fir
den CANopen-Feldbus. Die CANopen-Bus-Erweiterung ist in den

Anwenderhinweisen zum CANopen-Bus” beschrieben. Die
Anwenderhinweise informieren (iber folgende Themen:

Abbildung 34:  Funktionsbausteine der ,RTCLib.lib"
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Bibliothek SYSLIBCALLBACK.LIB

Die SYSLIBCALLBACK.LIB dient dazu, definierte Callback-
Funktionen fir Laufzeitereignisse zu aktivieren (z. B. An- und
Abmelden der Eventfunktionen).

Die Beschreibung der Library finden Sie im Handbuch zur Program-

miersoftware (MN05010003Z-DE; friihere Bezeichnung
AWB2700-1437D) und in der Library/Online-Hilfe des
Programmiersystems.

- Baus...l.'[: Date...IVisu... I. Glob...l

Abbildung 35:  Funktionen der , SysLibCallBack.lib”

Bibliothek , SysLibSem”

Die Library , SysLibSem" stellt Funktionen zur Verfiigung, um
Semaphore (in sich abgeschlossen Informationstrager, die nicht
abgebrochen werden kénnen) fir die Synchronisation von Tasks
zu erzeugen und zu benutzen. Semaphore dienen dazu, den
gleichzeitigen Zugriff auf kritische Daten zu verhindern, die von
mehreren Tasks verwendet werden. Greift eine Task auf einen
bestimmten Bereich zu, verhindert der Mechanismus, dass andere
Tasks zeitgleich zugreifen kénnen. Erst wenn die zugriffsberech-
tigte Task den Zugriff beendet hat, kann eine andere Task auf
diesen Bereich zugreifen.

Die Beschreibung der Funktionen finden Sie im Handbuch zur
Programmiersoftware (MN05010003Z-DE; frithere Bezeichnung
AWB2700-1437D) und in der Library/Online-Hilfe des
Programmiersystems.

{3 Bausteine

S emCreate [FUM]
SysSemDelete [FUN)
SysSemEnter [FUN]
H SysSemleave [FUN]

------ SysSemTry [FUN]

- Bau...l.'[: Date..IVisu...I. Glob...l

Abbildung 36:  Funktionen der , SysLibSem.lib"
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Bibliothek , VISU”
Die Library ,VISU" stellt Funktionen zur Verfiigung, mit denen in
der easySoft-CoDeSys eine Visualisierung realisiert werden kann.

Die Beschreibung der Library ,VISU" finden Sie im Handbuch
.Funktionsbausteine zur easySoft-CoDeSys” (MN05010002Z-DE;
friihere Bezeichnung AWB2786-1456D) im Abschnitt , Visualisie-
rungsbausteine: VISU.lib".

..... ClearLines [FE)

----- ClearScreen [FB)

..... EnableDisplay (FB)

..... GetDisplaylnfo [FE)

..... GetTextiddress [FUN)
----- GetTextDBInfo [FB)
----- Inputyalue [FE)

----- SetBacklight [FB)

----- SetContrast [FE)

..... SetCursor [FB)

..... ‘wiiteE argraph [FE)

..... ‘wiiteLing [FB)

----- wiitehultiString (FB]
..... ‘wiiteMultiSting T extDB [FB)
..... wiiteh ultivalue [FB)
..... ‘whriteString [FB)

----- ‘wiiteStingT extDB [FB)
..... ‘wiiteSysD ate (FE)

..... 'wiriteSyzD ay [FB]

..... ‘writeSys Time [FB)

----- ‘wiritehalue [FEB)

- Bau.. I.T: Date...IVisu...I. Glob...l

Abbildung 37:  Funktionen der ,VISU.lib"

Bibliothek ,XC100_File.lib”

Die Library ,XC100_File.lib” stellt Funktionen zur Verfiigung, um
mit der easySoft-CoDeSys auf das Datei-System der Multi Media
Card ,MMC" zugreifen zu kénnen.

Die Beschreibung der Library ,XC100_File.lib” finden Sie im
Handbuch , Funktionsbausteine zur easySoft-CoDeSys"
(MN05010002Z-DE; friihere Bezeichnung AWB2786-1456D) im
Abschnitt , Dateizugriffsbausteine: XC100_File.lib".

FileDelete [FB]
FileGetSize [FB)

FileRename [FB)
FileSetPos [FB)
o Filehwrite: [FB)

[ Bau [*E et [ visw. | @ Gk

Abbildung 38:  Funktionen der ,XC100_File.lib”
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Bibliothek ,,XC100_SysLibCom.lib"

Die Library ,XC100_SysLibCom.lib” stellt Funktionen zur Verfii-
gung um die RS232-Schnittstelle im Transparentmode betreiben
zu kénnen.

Die Beschreibung der Library ,XC100_SysLibCom.lib” finden Sie
in diesem Handbuch im Abschnitt ,RS232-Schnittstelle im
Transparentmode”.

SyzComCloze [FUM]
SyzComGetversion 000 [FUM]
SyzComOpen [FUM]
SyzComBead [FUM]

SyzComB eadContral [FUM)
SysComSetSettings [FUM)
SyzComiwrite [FUM]

o SysContw/riteControl (FUN)

"[8 Bau. [*E Dat. [ visu. | @ Giob. |

Abbildung 39:  Funktionen der ,XC100_SysLibCom.lib”

Direkter Peripheriezugriff

Bibliothek ,, XC100_Util.lib"

Die Library ,XC100_Util.lib" stellt zusatzliche, verschiedene
Bausteine zur Verfligung, um z. B. folgende Funktionalitaten in die
Applikation einbinden zu kénnen:

[ aListeine
E1-{3 CAN_Utities
CAN_BUSLOAD [FUN) )
EB Timner
TimerlnterruptEnable [FUM]
B3 W00

: Disablelrterrupt [FUN)
Enablelnterupt [FLIM]
ReadBitDirect [FUN)
ReadwordDirect [FUN]
E wiiteBitDirect [FUM]
2] whitewordDirect [FUN]

zighe Abschnitt "Browser-Befehle"

siehe Abschnit "Interruptverarbeitung”

sighe Abschnitt "Direkter
Peripheriezugriff/Funktionen

[ Bau [*E et [ visw. | @ Gk

Abbildung 40:  Funktionen der ,XC100_Util.lib"

Die Beschreibung der Funktionsbausteine finden Sie im Handbuch
«Funktionsbausteine zur easySoft-CoDeSys" (MN05010002Z-DE;
friihere Bezeichnung AWB2786-1456D).

Direkter Peripheriezugriff

Die Funktion , Direkter Pripheriezugriff” ermdglicht es, direkt auf
die lokalen und zentralen Ein- und Ausgangs-Signale der Steue-
rung zuzugreifen. Der E/A-Zugriff erfolgt nicht Uber das Ein- und
Ausgangs-Abbild. Die lokalen und zentralen Ein- und Ausgangs-
Signale sind die Ein-/Ausgange der CPU und die der mit XIOC-
Signalbaugruppen zentral erweiterten XC-100-Steuerung. XIOC-
Signalbaugruppen, die (iber ein Bussystem eingebunden werden

kénnen, sind tber den , Direkter Pripheriezugriff” nicht erreichbar.

Die Adressierung ist abhéngig von der Steckplatznummer

.0 bis 15" der Signalbaugruppen. Eine weitere Differenzierung
erfolgt innerhalb des Steckplatzes und bezieht sich auf die
Bitnummer ,,0 bis max. 63" der Ein-/Ausgange.

Der Zugriff erfolgt je nach Funktionalitat der XIOC-Signalbau-
gruppen als Bit- oder Word- bzw. als Lese- oder Schreib-Zugriff.
Die Zugriffsparameter zeigt die Tabelle 4.

Zur physikalischen Anbindung werden die Ein-/Ausgange, die iber
den ,Direkten Pripheriezugriff” angesprochen werden, genauso
verdrahtet, wie die normalen Ein-/Ausgange.

Tabelle 4:  Ubersicht , Direkter Peripheriezugriff
Baugruppe E/A-Bit-Zugriff E/A-Word-Zugriff E/A-Slot
Read Write Param./Baugr. Read Write Param./Baugr. Param.
XC-CPU101-C256K-8DI-6DO v v DI: 0bis 7;D0: 0 bis5 v 0 0
XC-CPU101-C256K-8DI-6DO-XV v v DI: 0bis 7;D0: 0 bis5 v 0 0
XC-CPU101-C128K-8DI-6DO v v DI: 0 bis 7, DO: 0 bis5 v 0 0
XC-CPU101-C128K-8DI-6DO-XV v v DI: 0 bis 7, DO: 0 bis5 v 0 0
XC-CPU101-C64K-8DI-6DO v v DI: 0 bis 7, DO: 0 bis5 v 0 0
XC-CPU101-C64K-8DI-6DO-XV v v DI: 0 bis 7, DO: 0 bis5 v 0 0
XI0C-8DI v = 0 bis 7 v = 0 1 bis 15
XI0C-16DI v = 0 bis 15 v = 0 1 bis 15
XI0C-16DI-AC v = 0 bis 15 v = 0 1 bis 15
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Baugruppe E/A-Bit-Zugriff E/A-Word-Zugriff E/A-Slot
Read Write Param./Baugr. Read  Write Param./Baugr. Param.
XI0C-8D0O = v 0 bis 7 = v 0 1 bis 15
XI0C-16D0 = v 0 bis 15 = v 0 1 bis 15
XI0C-16D0-S = v 0 bis 15 = v 0 1 bis 15
XI0C-12D0O-R = v 0 bis 11 = v 0 1 bis 15
XI0C-16DX = v 0 bis 15 v v 0 1 bis 15
XIOC-8AI-I12 = = = v - 0 bis 7 1 bis 15
XIOC-8AI-U1 = = = v - 0 bis 7 1 bis 15
XIOC-8AI-U2 = = = v - 0 bis 7 1 bis 15
XIOC-4T-PT = = = v - 0 bis 3 1 bis 15
XIOC-2A0-U1-2A0-12 = = = = v 0 bis 3 1 bis 15
XIOC-4A0-U1 = = = = v 0 bis 3 1 bis 15
XIOC-4A0-U2 = = = = v 0 bis 3 1 bis 15
XI0C-2A0-U2 = = = = v 0 bis 1 1 bis 15
XIOC-4Al-2A0-U1 = = = v v4 Al: 0 bis 3, AO: O bis1 1 bis 15
XIOC-2AI-1A0-U1 - - - Vv v Al: 0 bis 1, AO: 0 1 bis 15
XIOC-1CNT-100KHZ - - - - - - 1 bis 15
XIOC-2CNT-100KHZ - - - - - - 1 bis 15
XIOC-2CNT-2A0-INC - - - Vv v 1 bis 15
XIOC-SER - - - - - COM2, COM3 1 bis 15
XIOC-NET-DP-M - - - - - - 1 bis 3
Funktionen
ReadBitDirect
Mit dieser Funktion kénnen Sie ein Bit eines Eingangsmoduls
direkt lesen. Der Zustand des Eingangs-Bits wird in der Variablen
abgelegt, auf die der parametrierte Pointer ,ptr_xValue" zeigt.
Die Pointer-Variable wird nicht verandert, wenn bei der Bearbei-
tung ein Fehler auftritt.
i'ii Bibliotheksverwalter =0 x|
RIC100_Utillib™18.11.03 2 [FUNCTION ReadBitDirect (UINT (* Returnvalue 0 or Errorcode = 0%)
WAR_INPUT
uiglot UINT, (*8lot0. 18%
i Bausteine uigit UINT, {* Bitposition 063 7
B2 CAN_Ltitias ptr_value POINTER TOBOOL;  (* Painter to read datavalue %
- [E] CAN_BUSLOAD (FUN) \E‘:S*VAR
E‘a T\mel. END_VAR
Timer nterruptE nable [FUN]
B2 )i0c lal | -
Dizablelnterupt [FUM]
Enablelnterrupt [FUN]
SB[ F =acEilDiect [FLN) READBITDIRECT
B ey s Rt un—
~|8] wiitew/ordDirect (FUN) —{ptr_stvalue : POINTER TG BOOL
eI TN =

Abbildung 41:  Funktion ReadBitDirect
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Tabelle 5:  Parameter der Funktion ,ReadBitDirect”

uiSlot: Steckplatznummer des Signalmoduls. Mdgliche Parameter siehe Tabelle 4 auf Seite 29
uiBit: Bitposition innerhalb des Eingangswertes des Signalmoduls. Mdgliche Parameter siehe Tabelle 4 auf Seite 29
ptr_xValue: Zeiger auf den Variablenwert

ReadBitDirect: Anzeige des Fehlcodes, siehe Tabelle 9 auf Seite 33

ReadWordDirect

Mit dieser Funktion kann ein Wort eines Eingangsmoduls direkt
gelesen werden. Der Zustand des Eingangs-Wortes wird in der
Variablen abgelegt, auf die der parametrierte Pointer
LPtr_wValue” zeigt.

Die Pointer-Variable wird nicht verandert, wenn bei der Bearbei-
tung ein Fehler auftritt.

=10l x|

(* Returnvalue 0 ar Errarcode = 0%)

| |[FUMCTION ReadvordDirect : UINT
WAR_INPUT

uisiot UIMT, (*Slot0.15%
4 Bausteine uiOffset UINT, ("Wordoffset 0.n*)
B3 CaN_Uities pir_wialue POINTER TOWORD, (* Pointer to read data value *)
' CAM_BUSLOAD [FUM) \E;E'E—VAR
3 Timer END_VAR
' TimerlnterruptEnable [FUM]
B-E3%0c ] o

[£] Disablelnterupt [FUN]
' Enablelnterupt [FLIM]
[£] ReadBitDirect [FUN)
AER Ficadv/crdDiect (FLIN)
" B.tD. ' [FUN] ) —uigiot: UINT ReadwordDirect : INT|—
" neeoiLhrec N

—uiOffset : LINT
2] wikewordDirect [FLIN] —|ntr_wvalue : POINTER TO WORD

[ Bau["E Da. [V | @ Glo. ]

READWORDDIRECT

Abbildung 42:  Funktion ReadWordDirect

Tabelle 6:  Parameter der Funktion ,,ReadWordDirect”

uiSlot: Steckplatznummer des Signalmoduls. Mégliche Parameter siehe Tabelle 4 auf Seite 29.
uioffset: Wordoffset innerhalb des Signalmoduls. Mdgliche Parameter siehe Tabelle 4 auf Seite 29
ptr_wValue: Zeiger auf den Variablenwert

ReadWordDirect: Anzeige des Fehlcodes, siehe Tabelle 9 auf Seite 33
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WriteBitDirect

Mit dieser Funktion kann ein Bit eines Ausgangsmoduls direkt
angesteuert werden. Neben dem physikalischen Ausgang wird
auch das zugehdrige Ausgangsabbild aktualisiert. Das Schreiben
auf den Ausgang ist ohne Einschrankungen nur fir die lokalen
6 Ausgange der XC100-CPU mit dem Steckplatz ,,0" mdglich.

Fiir die Steckplatze , 1 und héher” gilt folgende Einschrankung:

Ein einzelner Ausgang kann beim , direkten Peripheriezugriff”
nicht beschrieben werden. Es erfolgt immer ein Beschreiben des
gesamten Ausgangswortes. Dies fihrt dazu, dass zum Zeitpunkt
des , direkten Zugriffs” das gerade aktuelle Ausgangsabbild mit
dem modifizierten Ausgangsbit ausgegeben wird. Somit erfolgt
eine Ausgabe von anderen Ausgangen innerhalb des Ausgangs-
wortes bereits zum Zeitpunkt des Zugriffs und nicht erst am
Zyklusende.

Aus diesem Grund sollten Sie bei einem , direkten Peripherie-
zugriff” auf ein Ausgangsbit innerhalb eines Programmzyklus
nicht die restlichen Ausgange des Ausgangswortes verwenden
und auswerten.

Eine weitere Aktualisierung des Ausgangswortes erfolgt am
Zyklusende.

10l =|
= |FUMCTICON WriteBitDirect : LINT (" Returnvalue 0 or Errorcode = 0%)

WAR_INPUT

uiSlot UINT; {*Slot0.15%
4 Bausteine uiBit UINT, (* Bitposition 063 %)
Ea CAN_Utilties ENSVTI!:; ‘BOOL, (* Data value =)
¢ [E] CAN_BUSLOAD [FUN) A
(3 Timer END_VAR
' TimerlntermuptE nable [FLIN]
SExioc | o
' Dizablelnterupt [FUM]
' Enablelnterupt [FLIM]
5] ReadBitDirect [FUN] WRITEBITDIRECT
[E) ReadwiordDiect (UN) —{uigiot: UINT  \riteBitDirect : UINT|—
' BitDirect [FLIN] _luigit: UINT
“[5] WritewordDirect FUN) _havaie - mooL
[ Bau["E Da. [V | @ Glo. ]
Abbildung 43:  Funktion WriteBitDirect
Tabelle 7:  Parameter der Funktion , WriteBitDirect”
uiSlot: Steckplatznummer des Signalmoduls. Mégliche Parameter siehe Tabelle 4 auf Seite 29
uiBit: Ausgangsbit innerhalb des Signalmoduls. Mégliche Parameter siehe Tabelle 4 auf Seite 29

xValue: Eingangsparameter vom Typ ,,Bit"

WriteBitDirect: Anzeige des Fehlercodes, siehe Tabelle 9 auf Seite 33
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WriteWordDirect

Mit dieser Funktion kann ein Wort eines Ausgangsmoduls direkt
geschrieben werden. Neben dem physikalischen Ausgang wird
zum Zeitpunkt des Zugriffs auch das zugehdrige Ausgangsabbild
aktualisiert.

Eine weitere Aktualisierung des Ausgangswortes erfolgt am

Zyklusende.
| Bibliotheksverwalter : =l
0_Lillib*1 8 g 1 |FURNCTION WriteWordDirect : UINT (" Returnvalue 0 or Errorcode = 0%)
| | WAR_INPUT
uisiot UIMT, (*Slot0.15%
4 Bausteine uiOffset UINT, ("Wordoffset 0.n*)
Ea CAMN_Utities wifalue MWORD, (* Datavalue *)
| “[E] CAN_BUSLOAD (FUN) \E‘,;E—VAR
E-Q3 Timer END_VAR
P TimerlnterruptEnable [FUM]
=-E3 X0 < | I
i [2] Disablelnterrupt [FUN]
" Enablelnterupt [FLIM]
.. ReadBitDirect (FUM) WRITEWORDDIRECT
&?::\Bﬁ;'::;e;;[:?m :E:gg : tLﬂer : WhriteWardDirect : UINT|—
te Jirect [FUM) —lwivalue - WORD
Abbildung 44:  Funktion WriteWordDirect
Tabelle 8:  Parameter der Funktion , WriteWordDirect”
uiSlot: Steckplatznummer des Signalmoduls. Mdgliche Parameter siehe Tabelle 4 auf Seite 29
uioffset: Ausgangswort innerhalb des Signalmoduls. Mdgliche Parameter siehe Tabelle 4 auf Seite 29
wValue: Eingangsparameter vom Typ ,Word"
WriteWordDirect: Anzeige des Fehlcodes, siehe Tabelle 9 auf Seite 33
Fehlercode bei ,Direkter Peripheriezugriff”
Alle Funktionen priifen soweit wie moglich die Giltigkeit der
Aufrufparameter. Es wird gepriift, ob der Zugriff in Abhangigkeit
vom parametrierten Signalmodul und der physikalischen Existenz
des Signalmoduls erfolgt. Bei einem festgestellten Fehler wird der
Zugriff nicht durchgefiihrt und ein Fehlercode (=> Tabelle 9)
ausgegeben. Die Datenfelder fiir die Wertiibergabe bleiben
unverandert.
Tabelle 9:  Fehlercodes beim direkten Peripherie-Zugriff im Datentyp I0_ACCESS_NO_ERROR
I0_ACCESS_NO_ERROR: 0: kein Fehler
I0_ACCESS_INVALID_SLOTNUMBER 1:  Steckplatz = 0 oder gréBer 7
I0_ACCESS_INVALID_OFFSET 2:  Bit-/Word-Offset ist zu groB
I0_ACCESS_DENIED 3: ungiltiger Zugriff, z. B. Schreibzugriff auf Eingangsmodul, Lesezugriff auf Ausgangsmodul oder Zugriff
auf nicht vorhandenen Adressbereich (Offset zu grof)
I0_ACCESS_NO_MODULE 4:  Kein Modul auf parametriertem Steckplatz vorhanden
I0_ACCESS_INVALID_VALUE 4:  Ergebnis ist nicht ,0" oder , 1" bei ,WriteBitDirect"

10_ACCESS_ INVALID _BUFFER 5:  Kein oder falscher Zeiger auf die Ausgangsvariable
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Interrupt-Verarbeitung

In der XC100 kénnen Sie bis zu sieben Interrupt-Ereignisse
programmieren und parametrieren. Interrupts kdnnen ausgeldst
werden durch:

e physikalischen Eingange 10.0 bis 10.3 der XC-CPU101,
e interruptfahige XIOC-Signalmodule,
¢ TIMER_Interrupt.

Die in derAbbildung 45 aufgefiihrten Interrupt-Events stehen
lhnen zur Verfiigung:

Beim Auftreten eines Interrupts fiihrt das Laufzeitsystem die mit
der Interruptquelle verkniipfte Programm-Organisations-Unit
(POU) aus. Die Ausfihrung der POU wird zeitlich iiberwacht.
Hierfir wird die parametrierte Zykluszeit verwendet. Die Interrupts
werden beim Zustandwechsel nach RUN freigegeben und im STOP
gesperrt. In der Konfiguration nicht freigegebene Interruptquellen

Bibliotheksverwalter
0_Utillib*18.11.03

4

4 Datentypen

Bau...l.'[: Date..Visu...I. Glob...l

3

= [TYPE INTERRUPT_CHAMNMEL
{USER_INTERRUPT_CHAMMEL_1 =10,
USER_INTERRUPT_CHANMEL_2,
USER_INTERRUPT_CHANMEL_3,
USER_INTERRUPT_CHANMEL_4,
USER_INTERRUPT_CHANMEL_S,
USER_INTERRUPT_CHANMEL_E,
ALL_USER_INTERRUPTS,
TIMER_INTERRUPT_CHANMMEL 1) = ALL_USER_INTERRUPTS;
EMND_T¥FE

|6sen keinen Interrupt aus. Ist einer freigegebenen Interruptquelle
keine POU zugewiesen, wird der Interrupt erkannt und ausgefuhrt,
ohne eine POU abzuarbeiten.

Zu haufiges Auftreten von Interrupts wahrend eines Zyklus kann
zum Uberschreiten der programmierten Zykluszeit fihren und
einen Reset durch den Watchdog ausldsen.

Anwender-Interrupts kénnen aus dem Programm heraus gesperrt
und wieder freigegeben werden. Hierzu gibt es die Funktionen
.,Disablelnterrupt” und , Enablelnterrupt”. Ein Aufrufparameter in
der easySoft-CoDeSys bestimmt, ob ein einzelner Interrupt oder
alle Interrupts gesperrt/freigegeben werden. Die Freigabe eines
gesperrten Interrupts muss mit dem gleichen Parameter erfolgen,
wie die Sperrung.

Die beiden Funktionen , Disablelnterrupt” und , Enable Interrupt”
sind Bestandteil der Library ,XC100_Util.lib". Diese Library
missen Sie — falls noch nicht vorhanden — in den Bibliotheks-
verwalter der easySoft-CoDeSys einbinden.

=10l x|

0

Abbildung 45:  Anwender-Events

Interrupt-Priorisierung

Einem physikalischen Interrupt-Eingang 10.0, 10.1, 10.2 oder 10.3
weisen Sie bei der Taskkonfiguration einen Interrupt-Kanal zu.
Es stehen 6 Kanale zur Verfligung. Die Kanale 1 bis 3 haben eine
hohe Prioritat, die Kandle 4 bis 6 haben eine niedrige Prioritat.

Niederpriore Interrupts kénnen von héherprioren unterbrochen
werden.
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Timer-Interrupt

Zusatzlich zu den sechs verschiedenen Interrupt-Kanalen fir inter-
ruptfahige Eingange steht ein Interrupt-Kanal fiir ein Timer-Inter-
rupt zur Verfligung. Die Startbedingung und die Sollwertvorgabe

erfolgt in der easySoft-CoDeSys applikationshezogen.

Die nachfolgende Abbildung zeigt die Funktion und die Paramet-
rierung fir den , Timer-Interrupt”. Diese Funktion ist in der
L,XC101_Utillib" enthalten.

Interrupt-Priorisierung

=1ol |
= |[FUMCTION TimerinterruptEnable : BOOL
WAR_INPUT
xEnahle ‘BOOL,  (*TRUE: Start Timer, FALSE: Stop und Reset Timer )

4 Bausteine dwTimerTickUS DWORD, (* Fresetvalue in Microseconds *)
-3 CAN_Utiiies END_VAR
¢ [E] CAN_BUSLOAD [FUN)
EB Timer
e TimerlnteruptE nable [FLIN]
=-E3 X0 < | I

Disablelrterrupt [FUN)

Enablelnterupt [FLIM]

ReadBitDirect [FUN) TIMERINTERRUPTENABLE

ReadwordDirect [FUN]

wiiteBitDirect [FUM] —Enahle : BOOL TimerlinterruptEnable : BOOL

wiitehwardDirect [FLUM] —dwTimerTickls : DWORD
Bau. |3 Da.. |B]vis... | @ Glo..|

Abbildung 46:  Funktion ,Timer-Interrupt”

Die Sollwertvorgabe erfolgt am Eingang , dwTimerTickUS".

Der Minimalwert betragt 500, der Maximalwert 2500000 Mikro-
sekunden. Wird am Bausteineingang , dwTimerTickUS” der untere
Grenzwert unter- bzw. der obere Grenzwert iiberschritten, liefert
der Funktionsaufruf als Riickgabewert FALSE und der Timer wird
nicht gestartet. Der Sollwert wird beim Start des Timers tiber-
nommen und kann zur Laufzeit nicht gedndert werden.

Die Verknilipfung des Timer-Interrupts mit dem dazu gehdrendem
[EC-Programm erfolgt wie bei den 10-Interrupts iber «Taskkonfi-
guration = System-Ereignisse».

Die eingetragene Interrupt-Funktion wird unmittelbar bei
Auftreten des Interrupts ausgefihrt. Der laufende IEC-Programm-
zyklus wird an beliebiger Stelle unterbrochen.

Der Timer-Interrupt kann aber selbst durch héher priore System-
Interrupts wie z. B. CAN unterbrochen werden. Wahrend der
Ausflihrung des Timer-Interrupts ist die Zykluszeitliberwachung
aktiv. Die Zykluszeitliberwachung orientiert sich ausschlieBlich an
dem eingetragenen Wert fiir die maximale Programm-Zykluszeit.
Treten zu haufige Timer- und 10-Interrupts auf, kann dies zur Uber-
schreitung der Programm-Zykluszeit fithren. Wird die Programm-
Zykluszeit Giberschritten, wechselt die XC-CPU101 vom Betriebs-
zustand RUN in STOP.

Den Timer-Interrupt kdnnen Sie aus dem Anwenderprogramm
heraus sperren und freigegeben. Verwenden Sie hierflir die Funk-
tionen , Disablelnterrupt” und , Enablelnterrupt”.
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Disablelnterrupt

Mit dieser Funktion schalten Sie einen parametrierten physikali-
schen Interrupt aus dem Anwenderprogramm heraus inaktiv.

Abbildung 47:

Enablelnterrupt

heksvyerwalter

FUMCTION Disahlelnterrupt : BOOL

4] | WAR_INPUT
typChannel | INTERRUPT_CHANMEL;
{3 Bausteine END_VAR
EI-{Z3 CAN_Utiies
¢ [E] CAN_BUSLOAD [FUN)
E‘ 23 Timer
e TimerlnterruptEnable [FUM]
=-E3 X0 i

Dizablelntermpt [FUM)
Enablelnterupt [FLIM]
ReadBitDirect [FUN)
ReadwordDirect [FUN]
‘writeBitDirect (FUN)
2] whitewordDirect [FUN]

12/2014 MN05003004Z-DE

=10l x|

DISABLEINTERRURPT

—typChannel | INTERRUPT_CHAMMEL Dizablelnterrupt : BOOL

[ Bau["E Da. [V | @ Glo. ]

Funktion Disablelnterrupt

Mit dieser Funktion geben Sie den zuvor inaktiv geschalteten
physikalischen Interrupt wieder als aktiven Interrupt frei.

{3 Bausteine

E1-{Z3 CAN_Utities
CAN_BUSLOAD [FUN)
23 Timer

e TimerlnterruptEnable [FUM]
B3 W00

Disablelrterrupt [FUN)
Enablelnterrupt [FLIM]
ReadBitDirect [FUN)
ReadwordDirect [FUN]
‘writeBitDirect (FUN)
wwritehaordDirect [FUN)

FUMCTION Enahlelinterrupt : BOOL
WAR_INPUT

typChannel | INTERRUPT_CHAMNMEL;
EMD_WAR

=10l x|

[ Bau["E Da. [V | @ Glo. ]

EMNABLEINTERRURPT

—typChannel : INTERRUPT_CHAMMEL Enablelnterrupt : BOOL

Abbildung 48:

Funktion Enablelnterrupt
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Interrupt-Funktion erstellen und einbinden

Der formale Ablauf fiir die Erstellung und Einbindung einer Inter-
ruptfunktion ist nachfolgend in einzelnen Schritten beschrieben.

Im Beispiel soll ein H-Signal am Eingang 10.0 in einen Interrupt-
Baustein verzweigen und diesen abarbeiten.

» Hierzu erstellen Sie einen Programmbaustein fiir die normale
Applikation (,,PLC-PRG") und einen weiteren Baustein mit der
Interrupt-Funktionalitat ,, Interrupt_1".

Die folgende Abbildung zeigt beide Bausteine:

-4, XSoft - Test02.pro* (=] ]
Datei Bearbeiten Projekt  Einfiigen Extras oOnline  Fenster Hilfe

2| E| 5@ B[S S| % |||

3 Bovtoine -4 Interrupt_1 (PRG-5T) 10l =|
Interrupt_1 (PRG] ggg;cﬁgGRAM Interrupt_1
§[Z] PLC_PRG [PRG) 003 b BYTE:
Q004 EMD_WAR
L »
0001 b=h+1; =
< vl
-4 PLC_PRG (PRG-5T) 10l =|
0001 |PROGRAM PLC_PRG
»
b|—‘
-4, Timer_Interrupt {PRG-5T}) = |EI|1|
0001 |FROGRAM Timer_Interrupt
Q002WAR
0003 ¢ BYTE;
Q004 EMD_WAR
L »
0001|c:=c+1; =
al | W
Generiere Epilog -
Uherpriffen der Parameterkonfiguration
Hardware-kKanfiguration
Frogrammgrdle: 3794 (2%, Datengrdle: 28913 (21%), Retaingrdie: 0 (0%)
0 Fehler, 0 YWarnunalen) s
B]'t: D...|V...|E.H...| 4| | _>|:I

[ [2:1.5p:1 [ONLIME [OB [LESEN

Abbildung 49:  Bausteine ,PLC_PRG" und , Interrupt_1"

» Wechseln Sie dann in die Steuerungskonfiguration und weisen
Sie dem Eingang 10.0 den Interrupt_1 aus dem Listenfeld zu.
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K|

ff steuerungskonfigural

Einstellungen “Weitere Parameter |

r— Einstellungen
Baudrate Startverhalten
33400 | |waRMSTART x|
— Maximale Zykluszeit

Max. Zpkluzzeit [20-1000ms) |2D

—Aktualizieren des Betrieb

Start.. |

—Interuptquellen———————————
¥ o
,ID.1 [Timer Intempt =]
| AN |
,IDGm

Erfordert Betriebzaystem »="2.00!

12/2014 MN05003004Z-DE

=10l x|

3|

—RS5232--->CAN Routingeinstellungen

CAN- Baudrate |125KBaud 'l

Mode-ld [1..127)

127

ILe

Abbildung 50:

Eingang 10.0 den Interrupt 4 zuweisen

» Wechseln Sie in die Taskkonfiguration und markieren Sie im
Eingabefeld ,System-Ereignisse” das Kontrollkastchen

,|0-Interrupt1”.

» Gehen Sie jetzt in der gleichen Zeile bis zur Spalte , aufgerufene
POU", markieren dieses Feld mit der linken Maustaste und
driicken die Funktionstaste ,F2".

Das Fenster ,Eingabehilfe” wird gedffnet, in dem alle
vordefinierten Programme gelistet sind:

-4, XSoft - TestD2.pro*

Datei Bearbeiten Projekk  Einfiigen Extras  Online  Fenster Hilfe

=10l x|

B|=|8| B|@e IS8R /5]

2, Ressourcen
B0 Bibliothek Counter.l
B~ Bibliothek A TCLib. i
B0 Bibliothek Standard
-1 Bibliothek SvSLIBC]
-2 Bibliothek SysLibSe
B[22 Bibliothek XC100_L
B0 Globale Variablen
""" m Bibliatheksvenwalter
3 m Logbuch
Farameter-t anager
3 PLC - Browser

3 Steusrungskonfigur.

iguration

- Traceaufzeichnung
----- Q ‘wiatch- und Rezept,
----- ﬁ Zielsyztemeinztellun

JEER S

1 Taskkonfiguration

System-Ereignisse |

=lolx|

| MName

| Beschreibung

aufgerufe... |;

[ Start

O Coldstart

O warmstart
O stop

B 10-Interrupt 1
0-Interrupt 2
10-Interrupt 3
10-Interrupt 4
10-Interrupt 5
10-Interrupt 6

O
O
O
O
O
O

Called when program starts

Called when program starts with coldstart
Called when program starts with warmstart
Called when program stops
Interrupt-Channel 1

Interrupt-Channel 2

Interrupt-Channel 3

Interrupt-Channel 4

Interrupt-Channel 5

Interrupt-Channel 6

Timer Interrupt Timer Interrupt-Channel 1

Interrupt_1

[ efinierte Programme

{3 Definierte Frogramme

(2] Interupt_1 [PRG)
PLC_PRG [PRG]

G)

¥ Stukturierte Darstellung

Abbrechenl

[ONLINE [OE [LESEN

Abbildung 51:

Interruptquellen parametrieren
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Systemereignisse
» Wahlen Sie die POU , Interrupt_1 (PRG)" mit einem Doppelklick
aus und anschlieBend die POU , Timer_Interrupt (PRG)".
Sie erhalten das nachfolgende Fenster:
-4 XSoft - Test02.pro* (=] ]
Datei Bearbeiten Projekk  Einfiigen Extras  Online  Fenster Hilfe
B8] B|6)eoES |25
£ Ressaurcen 1 Taskkonfiguration 10l =|
&[] Bibliothek Counter - (@ Taskkonfiguration [« -
. . — System-Ereignisse |
B[] Bibliothek RTCLib, # |Systermn-Ereignisse
B0 Bibliothek Standar I TEsashian P —— =
-] Bibliothek SYSLIE arme eschreibung aufgerufens =
Bl Bibliothek SysLibS [ Start Called when program starts
o ¥ O Coldstart Called when program starts wit...
B[] Bibliothek XC100_ O warmstart  Called when program starts wit...
B[] Globale Variablen O Stop Called when program stops

----- m Bibliothek svenualtd

""" m Logbuch
""" Parameter-t anage

B 10-Interrupt 1
0-Interrupt 2
O-Interrupt 3
O-Interrupt 4
O-Interrupt &

O
0l
0l
0l
O I10-Interrupt 6
=]

Interrupt-Channel 1 Interrupt_1
Interrupt-Channel 2
Interrupt-Channel 3
Interrupt-Channel 4
Interrupt-Channel 5
Interrupt-Channel 6

Timer Interr... Timer Interrupt-Channel 1 Timer_Interrupt

Baustein erzeugen |

Schnittstelle fur Ereigniz Timer Interupt:

TIMER INTERRUFT

ISR !I

[ONLINE [OE [LESEN

Abbildung 52:  Fertige Taskkonfiguration Interrupt-Baustein

» Speichern Sie das erstellte Programm, (ibersetzen dieses,
loggen sich in die Steuerung ein und testen den von lhnen
erstellten Programmbaustein auf seine Funktion.

Systemereignisse

Anstelle einer Task kann auch ein Systemereignis (Event) einen
Projektbaustein zur Abarbeitung aufrufen. Die dazu verwendbaren
Systemereignisse sind zielsystemabhangig. Sie setzen sich
zusammen aus den Standardsystem- und den zielsystem-
abhangigen Ereignissen. Mdgliche Ereignisse sind zum Beispiel:

Stop

Start

Coldstart
Warmstart
[0-Interrupt
Timer-Interrupt
Online-Anderung.

siehe auch Abbildung 52.

=—> Der Einzelschritt-Betrieb ist bei den Programmbausteinen
der Systemereignisse nicht moglich.
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Browserbefehle

Mit den Browser-Befehlen kdnnen Sie direkt auf Zustande/Ereig-
nisse in der XC100 zugreifen. Die Online-Beschreibung in der easy-
Soft-CoDeSys finden Sie unter <Ressourcen - PLC-Browsen.

Befehl Beschreibung Befehl Beschreibung
? Liste der implementierten Kommandos holen. GetNodeld CANopen Node ID ausgeben
reflect Aktuelle Kommandozeile spiegeln, zu Testzwecken SetNodeld CANopen Node ID setzen
mem memory-dump, Syntax: mem «start-addr <end-addn metrics SPS-Informationen ausgeben
memc wie mem, Adressen werden zur Startadresse des reload Bootprojekt von der MMC auf die SPS laden
Code-Bereichs addiert remove Bootprojekt von der MMC l6schen
memd wie mem, Adressep werden zur Startadresse des format Formatieren der MMC
Datenbereichs addiert. :
B e e EE e getswitchpos Schaltferstellung ausgeben
ppt Bausteinzeiger-Tabelle ausgeben getbattery Batterl.ezustand ausgeben
ot T e Tl el getrtc Echtzeituhr auslesen [HH:MM:SS]
- - setrtc Echtzeituhr setzen [HH:MM:SS]
pid Projekt-ID ausgeben
- canload Zeigt die Auslastung des CANopen-Feldbusses an.
cycle Zykluszeit ausgeben

Browserbefehl ,,canload”

Die Funktion ,canload” istin der ,XC100_Util.lib" enthalten. Sie
kénnen Sie als Browserbefehl aufrufen. Bei diesem Befehl wird die
momentane Belastung des lokalen CANopen-Bus ermittelt. Uber

eine Integrationszeit wird das Datenaufkommen des Busses ermit-
telt und in Relation zur CAN-Baudrate die Busbelastung ermittelt.

Nach Aufruf des Browserbefehls erhalten Sie beispielsweise
folgende Information:

CAN-Busload = 51 Percent
Baudrate: 125 Kbaud
Integration-Time: 504 ms.

Bibliotheksverwalter
0_Utillib 18.11.

A VAR _INPUT
{3 Bausteine p_hBusload
o END_VAR

]

Bei einer Busbelastung von 75 Prozent oder mehr erscheint
zusatzlich noch der Warnhinweis ATTENTION: HIGH BUSLOAD.

S [FUNCTION CAN_BUSLOAD : BOOL .

p_dwintegrationTime :POINTER TO DWORD,
POINTER TO BYTE;

Achtung!

Die Uberlastung des lokalen CAN-Busses in Zusammen-
hang mit weiteren kurzzeitigen Lastspitzen kann zu
CAN-Datenverlust fiihren.

Vv

Zusatzlich zum Browserbefehl steht ein Funktionsaufruf fir den
Funktionsbaustein CAN_BUSLOAD zur Ermittlung der
CAN-Busauslastung aus dem Anwenderprogramm heraus zur
Verfiigung.

<[E] TimerlrtermuptEn
B3 W00

------ Disablelnterupt |
-

—p_dwintegrationTime : POINTER TO DWORD CAN_BUSLOAD : BOOL—
—n_hBusload : POINTER TO BYTE

CAN_BUSLOAD

Abbildung 53:  Funktion ,Can_Busload”
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Datenremanenz

Datenremanenz

Die Steuerung besitzt einen Speicherbereich fiir remanente Daten
—> Seite 10. Die mit , VAR RETAIN" deklarierten Variablen
werden in diesem Bereich abgelegt und sind somit beim
Warmstart des Applikationsprogramms remanent

(Achtung: Gilt nicht fiir I-, Q- und M-Variable!). Kaltstart-rema-
nente Daten , VAR RETAIN Persistent” werden nicht unterstiitzt.
Beim Abschalten der Steuerung ist bei gesteckter Batterie die
Datenremanenz gewahrleistet.

Kann bei einem Spannungsaus/-abfall ein laufender Zyklus nicht
beendet werden, sind die Daten nicht konsistent, da der laufende
Zyklus an beliebiger Stelle abgebrochen wird. Bei Spannungs-
wiederkehr wird der Restzyklus nicht beendet. Die Steuerung
startet entsprechend dem eingestellten Startverhalten.

Soll dies ausgeschlossen werden, sind entsprechende MaBnahmen
zu projektieren. Hierflr eignet sich z. B. eine unterbrechungsfreie
Stromversorgung mit zusatzlicher Akku-Pufferung.

Betriebszustande

In der folgenden Ubersicht finden Sie die Zustandsdefinitionen
der XC100. Die LED-Anzeigen der jeweiligen Zustande sind mit
aufgefiihrt.

Programmtransfer

Der Transfer eines Applikationsprogramms erfolgt immer in den
batteriegepufferten SRAM-Bereich der Steuerung. AnschlieBend
kann mit dem Kommando , Bootprojekt erzeugen” ein Backup auf
der Multi Media Card erzeugt werden. Das Anlegen eines
Programm-Backup ist nurim Zustand ,HALT" méglich. Der interne
FLASH-Speicher der CPU kann nicht als Speicher fiir ein
Programm-Backup verwendet werden.

Zustand Anzeige Definition
RUN/STOP  SF
System-Test aus aus System-Test wird
durchgefiihrt
System-Update ein ein System-Update wird
durchgefiihrt
Einschalten OK aus aus System-Test ohne
Fehler abgeschlossen
Einschalten nicht ~ blinken blinken  System-Test ergab
(0]4 einen Fehler
NOT READY aus ein kein Applikationspro-
gramm vorhanden
STOP blinken aus Applikationspro-
gramm geladen, SPS
im Zustand , STOP"
RUN ein aus Applikationspro-
gramm geladen, SPS
im Zustand ,RUN"
STOP/RUN mit ein ein Sammel-Fehler/Diag-

Sammelfehler/
Diagnosemeldung

nosemeldung steht an
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Grenzwerte fiir die Speichernutzung

Der Datenspeicher der XC100 ist in Speichersegmente gegliedert.
Die SpeichergréBe der einzelnen Segmente geht aus Abbildung 54
hervor. Die globalen Daten verfiigen iber mehrere Segmente.
Die gew(inschte Anzahl kdnnen Sie in Abhéngigkeit von der
ProgrammgroBe festlegen.

Damit Sie den zur Verfligung stehenden Speicherbereich der
globalen Daten optimal und effizient nutzen kénnen, empfehlen
wir lhnen, schon bei der Neuanlage eines Projekts die nachfol-
genden Einstellungen vorzunehmen:

Steuerungs-Typ Anzahl der Datensegmente

Die SegmentgréBe fiir die verschiedenen Steuerungstypen (Global)

erkennen Sie aus den «Zielsystemeinstellungen = Speicher-

aufteilung>: XC-CPU101-C64K-8DI-6DO 16
XC-CPU101-C128K-8DI-6DO 12
XC-CPU101-C256K-8DI-6DO 14

FKonfiguration: <C-CPUT01

DefaultmaBig steht die Anzahl der Segmente auf 1.

Zielplattform ~ Speicheraufteilung |Allgemein| Metzfu

~ Grahe . = IR
i Die Anzahl der Segmente verandern Sie wie folgt:
LCode : 1EH#40000 256 KB

Global : IM 16 KB pro Segment
Memory: | [ER000 | 16 KB ;‘:jj’;‘me
Input : IM 16 KB

Dutput : IM 16 KB

Betair: IM 16 KB

» Wahlen Sie im Verzeichnis «Projekt = Optionen - Uberset-
zungsoptionens das Feld Datensegmente an und tragen Sie
entsprechend dem ausgewahlten Steuerungstyp die oben
angegebene Anzahl der Segmente ein.

Optionen ll

Abbildung 54:  SegmentgréBe der XC-CPU101-C256k

Kategorie:

Laden & Speichern
Benutzerinformation

Die hexadezimalen Werte der anderen Steuerungstypen sind in die Ediar
tbeitsbereich

dezimalen Werte umzurechnen. Farben

Werzeichnisse T
Logbuch ™ Binarfile erzeugen

Anzahl D atensegmente: I‘I_

™ Debugging
r Konstanten ersetzen

¥ ‘erschachtelte Kommentare

Lberzetzungsoptionen
Kennworte
Sourcedownload
Symbalkonfiguration
Projektdatenbank
Makros

¥ Aktionen versch Programme

Makro vor dem Ubersetzen: I
Makro nach dem Ubersetzen: I

Abbildung 55:  Speicherverwaltung: Anzahl der Datensegmente
andern
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Ein-/Ausgédnge und Merker
adressieren

Ein-/Ausgénge und Merker adressieren

Wenn Sie die Steuerungskonfiguration eines neuen Projekts
offnen, erhalten Sie die aktuelle Ansicht der Defaulteinstellung zur
Adressierung. In dieser Einstellung werden Adressen automatisch
vergeben und Adressiiberschneidungen gemeldet.

} ffF Steuerungskonfiguration o | EI|L|

BBl qig;CDnﬂguratiDn RC-CPUT0M-CZ56K-8DI-600)

iE! . EIYTE—! Einstellunger IWeitere Parameterl

[1] AT %oBO: BYT
[ EMPTY-SLOTIE
[ EMPTY-SLOTIE

Adrezzen automatizch: i~

Adressiiberschneidungen prifen; W

Abbildung 56:  Defaulteinstellung zur Adressierung

Fiigen Sie der Steuerung im Konfigurator ein Modul hinzu, vergibt
der Konfigurator fur dieses Modul eine Adresse. Weitere Module
erhalten die folgenden Adressen in aufsteigender Reihenfolge.
Sie kdnnen auch die Adressvergabe frei gestalten. Rufen Sie
jedoch spater die Funktion ,Adressen berechnen” auf, werden die
Adressen in aufsteigender Reihenfolge neu geordnet.

~Adressen automatisch” aktivieren

Die Adressen werden beim Andern oder beim Einfligen eines
Moduls automatisch vergeben bzw. gedndert. Das erfolgt sowohl
bei einem zentral angeordneten Modul als auch bei einem Modul,
das Bestandteil eines dezentralen PROFIBUS-DP-Slave oder
CAN-Teilnehmer ist.

Wenn Sie ein Modul einfligen, werden die Adressen aller nachfol-

gender Module (unabhangig vom Strang) um die Adressanzahl des
eingefligten Moduls verschoben und das eingefligte Modul
bekommt eine Adresse. Module, die sich in der Konfiguration vor
dem eingefligten Modul befinden, werden nicht gedndert.
Entfernen Sie den Haken im Betatigungsfeld , Adressen automa-
tisch”, leiben die Adressen bei Anderungen/Erweiterungen
bestehen.

Tabelle 10:  Adressbereiche

»Adressiiberschneidungen priifen” aktivieren

Ist die Priifung der Adressiiberschneidung aktiviert, werden
doppelt vergebene Adressen erkannt und beim Ubersetzen eine
Fehlermeldung erzeugt. Diese Einstellung sollten Sie nicht veran-
dern.

Ungerade Wort-Adressen
(Unabangig von der Einstellung , Adressiiberschneidung priifen”)

Wenn Sie einem wortadressierbaren Modul im Feld , Eingabe-
adresse”eine ungerade Offset-Adresse zuordnen, z. B. IB3,
erscheint im Steuerungskonfigurator automatisch die folgende
gerade Word-Adresse (IW4).

(ol
---E@;Conﬂguration XC-CPU1D1-CEi| :
7---[E] AT %IB0: BYTE; (" Loca Bas'S"C"'C"”‘E‘E'|
; < ModuHd: 25857

Knotennumrmer; IU
Eingabeadresse: I°/e|B3

iy EM_PTY-SLOT[SLOT]

Abbildung 57:  Ungerade Adressen

Adressbereich

Adressen kdnnen Sie nur innerhalb der giiltigen Bereiche
vergeben. Die Bereichsangaben finden Sie unter «Zielsystem-
einstellungen = Speicheraufteilung = GroBe».

Die Adressen werden beim Ubersetzen gepriift. Achten Sie grund-
satzlich darauf, dass die Adressen des konfigurierten Moduls im
Programm benutzt (referenziert) werden. Uberschreitet die
Adresse den Bereich, wird ein Fehler gemeldet.

Steuerung Input Output Merker

GroBe  Max. Max. GroBe  Max. Max. GroBe  Max. Max.

Byteadr.  Wordadr. Byteadr. Wordadr. Byteadr. = Wordadr.

XC100-64k 2k 2047 2046 2k 2047 2046 4k 4095 4094
XC100-128k 4k 4095 4094 4k 4095 4094 8k 8191 8190
XC100-256k 16k 16383 16382 16k 16382 16k 16383 16382
XC200-256k 4k 4095 4094 4k 4095 4094 16k 16383 16382
XC200-512k 4k 4095 4094 4k 4095 4094 16k 16383 16382
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Adressen von Eingabe-/Ausgabe-Module und Diagnose-
adresse frei vergeben oder verandern

Je nach Modul kénnen Sie die Eingabe-, Ausgabe- und die
Diagnose(Merker)- Adressen vergeben/verdndern:

Damit die Anderungen im Steuerungskonfigurator sichtbar
werden, miissen Sie nach dem Editieren einer Adresse einmal in
den Steuerungskonfigurator klicken oder ein anderes Modul
auswahlen. Beim Ubersetzen werden sie auf jeden Fall (iber-
nommen.

~Adressen berechnen” durchfiihren

Mit der Funktion ,Adressen berechnen”, die Sie entweder (iber
das Kontextmen( oder iiber die Mendileiste unter , Extras”
ausfiihren kénnen, werden alle dem Modul zugehérigen Adressen
neu berechnet. Handelt es sich um ein Bus-Master-Modul, findet
die Berechnung auch fiir die Module statt, die Bestandteil eines
Slave am Busstrang sind. Die frei eingetragenen Adressen von
untergeordneten Modulen werden Uberschrieben, wenn die
Adresse eines Ubergeordneten Moduls berechnet wird. Haben Sie
Adressen gedndert und wollen , Adressen berechnen” durch-
fiihren, miissen Sie zunachst die Anderung aktivieren. Klicken Sie
dazu auf den Knoten, um die Struktur aufzuklappen oder setzen
Sie den Cursor in das Feld Steuerungskonfiguration und betatigen
Sie die linke Maustaste.

Wenn Sie den Schriftzug ,, Configuration XC-CPU..." markieren
und , Adressen berechnen” aufrufen, werden alle Adressen neu
berechnet.

—>  Geben Sie Adressen mdglichst in aufsteigender Reihen-
folge und in zusammenhangenden Blocken ein.

12/2014 MN05003004Z-DE

Diagnose

Mit Hilfe von Diagnose-Funktionsbausteinen kdnnen Sie eine
Diagnose durchfihren. Es bestehen folgende Maglichkeiten:

Art der Diagnose

Funktionsbaustein

Bibliothek

Dokumentation

Uberpriifung der XI/0C-Module:

o Stimmt die Konfiguration im Konfigurator mit der Hardware iiberein?
o |st die Modulfunktion ok?

Bemerkung:

Diese Uberpriifungen erfolgen einmalig beim Einschalten oder nach dem
Laden/Start des Programms

XDiag_SystemDiag

xSysDiagLib

MN05010002Z-DE;
friihere Bezeichnung
AWB2786-1456D

Uberpriifung des Moduls XIOC-NET-DP-M und der Teilnehmer am DP-Strang

XDiag_SystemDiag
XDiag_ModuleDiag

XSysDiagLib

MNO05010002Z-DE;
frihere Bezeichnung
AWB2786-1456D

DiagGetState

BusDiag

MN05002002Z-DE;
friihere Bezeichnung
AWB2725-1452D

Uberpriifung des Moduls XIOC-NET-DP-S

XDiag_SystemDiag
XDiag_ModuleDiag

xSysDiagLib

MN05010002Z-DE;
friihere Bezeichnung
AWB2786-1456D

DP-Slave stellt dem Master zusatzliche Diagnosedaten zur Verfigung

XDPS_SendDiag

xSysNetDPSDiag

MN05002002Z-DE
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5 Verbindungsaufbau PC — XC100

In diesem Abschnitt werden die erforderlichen MaBnahmen
beschrieben, um den PC als Programmiergerat (Hard- und
Software) mit der XC100 zu verbinden.

Verbindungsaufbau iiber R$232-Schnittstelle (XC100)

Die Kommunikation erfolgt tber die serielle, nicht opto-
entkoppelte RS232-Schnittstelle. Als PC-Schnittstelle kdnnen Sie
die COM1- oder COM2-Schnittstelle verwenden. Zur Herstellung

der physikalischen Verbindung verwenden Sie bitte das Program-

mierkabel XT-SUB-D/RJ45.

Programmierkabel

Der Aufbau des Programmierkabels ist wie folgt:

RJ45-Stecker SUB-D-

Buchse

Programmierkabel

1
2

3 he

4 5 |- <
; 8 |mm €3
7 4 |- - <
8

Abbildung 58:  Aderbelegung RS232-Programmierkabel

Software easySoft-CoDeSys

Uber die easySoft-CoDeSys legen Sie die Kommunikations-
parameter fest;

» Rufen Sie in der easySoft-CoDeSys den Meniipunkt «Online =
Kommunikationsparameter» auf und wéhlen Sie die COM1-
oder COM2-Schnittstelle aus.

» Wahlen Sie die in der Abbildung 59 eingetragenen Werte vor.

Die Default-Werte kénnen Sie verandern, indem Sie auf den
Werte-Eintrag einen Doppelklick ausfiihren.

—>  Weitere Hinweise zu den Kommunikationsparametern
finden Sie im Handbuch zur Programmiersoftware
(AWB2700-1437D).

Kommunikationsfehler(#0): Es wird ausgeloggt
Kann zwischen dem Programmier-PC und der XC100 keine
Verbindung aufgebaut werden, tiberprifen Sie:

e die physikalische Verbindung,

e die Baudrate der Kommunikationsparameter in der
easySoft-CoDeSys,

e die Baudrate in der XC100 (defaultmaBig auf 38400 kBit/s
eingestellt),

e die Baudrate der CAN-Verbindung, falls der CAN-Feldbus
verwendet wird,

e ob die Schnittstellenparameter in der easySoft-CoDeSys und in
der XC100 iibereinstimmen!

Kommunik ationsparameter =
~Kanile
oK
[ Lokal Serial [R5232)
“ Lakal_COM1 Abbrech
Mame | Wwiert | K.ommentar | ﬂl
Part
Baudrate
Stop bitz
Motorola byteorder Mo Laschen |
Gateway ... |
Aktualisieren |

Abbildung 59:  Vorwah| Kommunikationsparameter
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6 Beispielprojekt erstellen

Im folgendem Beispiel lernen Sie den Umgang mit der Software
easySoft-CoDeSys kennen. Sie erstellen ein Projekt, indem Sie eine
Konfiguration und ein Programm erstellen. Nach dem Download
des Projekts konnen Sie das Programm testen.

Die Konfiguration wird mit dem Konfigurationseditor der
easySoft-CoDeSys erstellt. Es wird zwischen lokalen und zentralen
E/As differenziert:

Die lokalen (digitalen) Ein-/Ausgénge sind Bestandteil des
CPU-Moduls und sind auf der Netzteilplatine angeordnet. Sie sind
im Konfigurationseditor bereits vorkonfiguriert.

Die zentralen Ein-/Ausgénge befinden sich auf den Signalmodulen,
die Uber die Baugruppentrager eingebunden werden kénnen.
Konfigurieren Sie diese entsprechend der Applikation hinzu.

Es kdnnen die zur Verfligung stehenden XIOC-Signal-Module
eingesetzt werden.

An die CANopen-Schnittstelle sind entsprechend geeignete
CANopen-Feldbus-Teilnehmer anzuschlieBen.

Basis firr die Konfiguration ist der folgende Hardware-Aufbau.

\ oooo

oooo

NOREEEEREEE) EEEE
oooo

HEERERRER
PR ERERREE

L EEEREEEE

ﬁn — Meo

%IX0.0 %QX0.3 %IX2.7

Abbildung 60:  Hardware-Aufbau fiir das Beispielprojekt

Aufgabe

Verkniipfen Sie die Eingange 10.0 und 2.7 der XC100 mit ,AND".
Das Verkniipfungsergebnis soll am Ausgang Q0.3 dargestellt
werden.

Im zweiten Schritt werden Ein- und Ausgange Uber einen
CAN-Master eingelesen bzw. ausgegeben.

Bevor Sie das CANMaster[VAR]-Modul in die Steuerungskonfigu-
ration einbinden, sind entsprechende CAN-Biblotheken zu
aktivieren. Dieser Ablauf erfolgt nicht automatisch, sondern ist
konkret durch den Anwender durchzufihren.

Vorgehensweise

Zielsystem einstellen

Nach dem Start der easySoft-CoDeSys erstellen Sie eine neue
Datei:

» Wahlen Sie den Menlpunkt <Datei = Neu» an.
» Beantworten Sie die Frage nach der Speicherung des alten
Projekts.

I x|

@ Das Projekk wurde verandert, Yor dem Schlieen speichernz?

Mein | Aabbrechen I

Abbildung 61:  Altes Projekt speichern?

Wahlen Sie das Zielsystem aus. Im Beispiel wurde das System
XC-CPU101-C64K-8DI-6DO selektiert.
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Abbildung 62:

Auswahl Zielsystem

Ein Doppelklick auf das Zielsystem fiihrt zu folgender Abbil-

dungen. Die Datei-Reiter ,Zielplattform”, ,Speicheraufteilung”
und ,Allgemein” stellen nur Informationen iiber das Zielsystem
dar. Hier sind keine weiteren Einstellungen méglich.

Abbildung 63:

» Soll ein CANopen-Teilnehmer in die Konfiguration eingebunden

Zielsystem Einstellungen ﬂ
FKonfiguration: Mone ﬂ | QK I Abbrechen |
Mone -
HPG2004/2.3 o
HPG3004/2.3
®C-CPU10M-C128K-8D1-600
HC-CPUT01-C128K-801-6D 0+
#C-CPU10M-C256K-8D1-600
P! D
| 0-
HC-CPUZ01-ECH12K-8D1-600
HC-CPUZ01-ECH12K-8D1-6D 0+
HC-CPUBM-ETM
HC-CPUB-E2M
HC-CPUEBD-E4M
HC-CPUBOT-E M- —
HYC10042.3 %
Zielsystem Einstellungen ﬂ
FKonfiguration:
Zielplattform | Speicheraufteilung | Allgemein Netzfunktionenl Wizualizierung
Elattfarm; IInfineon C1Ex
—Code —DPP - Bibliotheken
Stackgrifie DFEED Code Tabellen
EE =l |Hane =l BE [
Diaten Furkfionen DPFT N
e j IHuge j INone vl [aten [ratenlange
DPP2 [1640 [1640
INone 'l
— Dutput Bausteine Eieferenzen
W L5T @ bsp E E
¥ | LS T mit &dressen
Woreinztellung | QK I Abbrechen

Zielsystem Einstellungen — Zielplattform

werden, markieren Sie bei aktiver Registerkarte , Netzfunkti-

onen” das Kontrollkastchen , Netzwerkvariable unterstiitzen”.

Sie erhalten den Hinweis, dass bei diesem Zielsystem das

CAN-Netzwerk unterstiitzt wird.

Das Kontrollkastchen , Netzwerkvariable unterstiitzen” miissen

Sie nur dann aktivieren, wenn Sie mit Netzwerkvariablen arbeiten

wollen. Ein Aktivieren fiihrt dazu, dass automatisch die fiir den
Betrieb der Netzwerkvariablen benétigten Libraries hinzugefiigt
werden. Wenn Sie CAN-Master/CAN Device verwenden, wird

diese Funktion nicht bendétigt.

12/2014 MN05003004Z-DE
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Zielsystem Einstellungen x|

Korfiguration:  [C-CPU101-CE4K-8D1-6D0 |

Zielplattforml Speicheraufteiung | Allgemein  Metzfunktionen |Visualisierung|

[P ter-b anager unterstiitzere [V Netzvariablen unterstiitzen

Mamen unterstiitzter Metzwerkinterfaces:
CamN

Beizpiel fir Mamensliste:
CAN:UDPDP.DEVMET
max. 7 Zeichen/Mamen |

Woreinztellung | QK I Abbrechen

Abbildung 64:  Zielsystem Einstellungen — CAN-Netzfunktionen (1)

» Aktivieren Sie das Kontrollkéstchen ,Parameter-Manager
unterstlitzen”, um zusatzliche Hinweise zu den Bereichs-
grenzen zu sehen,

Der Parameter-Manager wird in Bezug auf CAN nur fiir CAN
Device bendtigt. Hierzu sind Standardeinstellungen vorhanden,
sodass Sie keine Anderungen vornehmen miissen.

Zielsystem Einstellungen x|

Konfiguation:  [<C-CPLU101-CE4K-8DI-6D0 |

Zielplattforml Speicheraufteiung | Allgemein  Metzfunktionen |Visualisierung|

v P ter-Manager unterstiitzer [V Netzvariablen unterstiitzen

 Indexbereiche

e erelBemmatie i Beemeier Mamen unterstiitzter Metzwerkinterfaces:

I Cak

Index-Bereiche fiir Yariablen: ngmiill f[?l[:'ré)al:l'-ng?\!'!rsntT
|1 EH2000-164#56 max. 7 Zeichen/Mamen |
Subindexbereich:

J1-100

Beizpiel fiir Bereichseingaben:
1E#2000-16H#2010:1642500-164#2600

Woreinztellung | QK I Abbrechen

Abbildung 65:  Zielsystem Einstellungen — CAN-Netzfunktionen (2)

» SchlieBen Sie diese Auswahl mit ,,0K" ab.
» Wahlen Sie den Bausteintyp ,Programm” und die
Programmiersprache ,AWL" aus:
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Meuer Baustein E

Mame des Bausteins:

Typ des Bausteing————————————

& Programm

" Funktionshlock

' Eunktion
Biickgabetyp:
BOOL

FLC_FRG 0K I
Sprache des Bausteins Abb[echenl
& Al
" KOP
 FUP
AS

_| 57

& CFC

Abbildung 66:  Bausteintyp auswahlen

» Bestatigen Sie mit OK und speichern Sie die Datei unter:

,beispiel-1".

Es erscheint ein Fenster, von dem aus Sie nun programmieren oder

konfigurieren kdnnen:

-4 XSoft - beispiel-1.pro (=] ]
Datei Bearbeiten Projekt  Einfiigen Extras oOnline  Fenster Hilfe

eI e = A T

LC_PRG (PRG-AWL)
ooo1 FROGRAM PLC_PRG
0002fVAR

O003{EMD_WAR

1=}
PLC_PRG [PRG)

- Bau...l.'[: Date..l\u"isu...l% Hes...l

[ [2:1.5p:1 [ONLIME [OB [LESEN

Abbildung 67:  Bausteintyp ,Programm” in AWL-Darstellung

XC100-Steuerung konfigurieren

Im Beispiel soll die ,XC-CPU101-C64K-8DI-6D0O" eingesetzt

werden.

» Wahlen Sie das Register ,Ressourcen” (linke Fensterhilfte,
unten), um die XC100 mit den lokalen und zentralen Ein-/
Ausgéngen zu konfigurieren.

12/2014 MN05003004Z-DE
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Vorgehensweise
-4, X50ft - beispiel-1.pro = |EI|1|
Datei Bearbeiten Projekt Einfigen Extras Online  Fenster Hilfe
2= 5|00l ES SR % B 5] i
52 Fresourcen -4, PLC_PRG (PRG-AWL) =l
B2 Bibliothek Counter ib*6 6.02 14:03.04 %EESGRAM FLC_FRG =
B[ Bibliothek RTCLb.ib12.2.02 10:29:38| |—==5 b
L ’ O003{EMD_VAR
B[] Bibliothek Standard ib+7.6.02 09:26:00| | Famal hd
(] Globals Varisblen _ ol
----- PLC - Browser 000 -
B figuration 0003, |
Taskkonfiguration 0003
) 0004
Traceaufzeichnung —
""" Q “watch- und Rezepturvensalter 008
| P 0006
""" ﬁ Zielspstemeinstellungen oooT| -
o |

Bau...l.'[: Date..l\u"isu...l% Hes...]

[2:1.5p:1

[ONLINE [OE [LESEN

Abbildung 68:  XC100-Steuerung konfigurieren

» Klicken Sie doppelt auf den Ordner , Steuerungskonfiguration”.

Es 6ffnet sich ein weiteres Fenster , Steuerungskonfiguration”.

-4, XSoft - TestDZ.pro

B[] Bibliothek Counter.lib 18.1
B2 Bibliothek ATCLiblb 18.11
B[22 Bibliothek Standard lib 7.6,
B[ Bibliothek SYSLIBCALLBA
-2 Bibliothek SysLibSem lib 1
B~ Bibliothek 3C100_Utib 1
B0 Globale Variablen
""" m Bibliatheksvenwalter
""" m Logbuch

Farameter-t anager

i

- iguration
Taskkonfiguration

4| Traceaufzeichnung

----- Q “watch- und Rezepturvensy
----- ﬁ Zielsystemeinztellungen

AT =R ]

------- [IﬁCDnﬂguratiDn}{C-CPU1D1-C128K—8DI-6DO

EC
T

Einstelungen [iwieitere Parameter |

I

Adressiiberschneidungen prifern: W

=1k
Datei Bearbeiten Projekk  Einfiigen Extras  Online  Fenster Hilfe

e ENE R

52 Ressourcen i steuerungskonfiguration =l

[ONLINE [OE [LESEN

Abbildung 69:

Grundkonfiguration der XC100-Steuerung — Einstellungen

» Klicken Sie auf die Registerkarte , Weitere Parameter”.

Es erscheint ein Fenster mit den Default-Werten der

.XC-CPU101-C64K-8DI-6DO".
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-4, XSoft - TestDZ.pro

12/2014 MN05003004Z-DE

=1k
Datei Bearbeiten Projekk  Einfiigen Extras  Online  Fenster Hilfe
B S| D) o020 S{ R S ]
i Steuerungskonfiguration |0 %

2, Ressourcen

B[ Bibliothek Counterib 181 Bl [:H;Conﬂguration HC-CPUM01-C1 28K-8DI-6D0)

-] Bibliothek RTCLibib 1811 - [%] AT %IB Erstelungen Wetete Parameter |

B[22 Bibliothek Standard lib 7.6, B AT %01 — Einstellungsn ~Intermuptquellsn—————
B[] Bibliothek S'YSLIBCALLBA Baudrate Startverhalten

-2 Bibliothek SysLibSem lib 1 ,

B[] Bibliathek %C100_UtiL b 1 38400 = [waRMSTART =] 0.0 [EEEG——— ]
B[220 Globale Yariablen

..... (i) Bibliotheksvenwalter , o e =

......... — Mazimale Zykluszeit
Farameter-t anager EMPTY; ,
Bl PLC-Browser (|} EMPTY- b aw. Zykluszeit (20-1000ms) |2n nz |none 'I
Ler figuration
askkonfiguration , lﬁ
3| Traceaufzeichnung —Aktualizieren des Betrieb 0.3 Jnone
""" Q wiatch- und Rezepturvens Start.. | Erfordert Betriebsspstemn »= 2,001
""" ﬁ Zielspstemeinstellungen
R5232->CAN Routingeinstellungen
CAN- Baudrate |125KBaud Vl Mode-Id [1..127) 127
B =0 @V |2e ] L] LI_I
I I
[ [ONLINE [OE [LESEN

Abbildung 70:

» Zur Darstellung der E/A-Konfiguration klicken Sie hierfir auf

das Pluszeichen vor dem Ordner ,XC-CPU101-C64K-8DI-6D0O".

Die lokalen Ein- und Ausgange (Bestandteil der CPU) sind bereits
vorkonfiguriert:

e AT %IBO0;Byte; (*Lokale Eingénge™)”
e AT %QBO;Byte; (*Lokale Ausgange*)”

Darliber hinaus kénnen Sie bis zu 15 zentrale Signalmodule
parametrieren. Die Steckplatze ,EMPTY-SLOT" sind Platzhalter fiir
die zentrale Erweiterung mit Signalmodulen.

fff steuerungskonfiguration k — | EI|1|
B (g Configuration XC-CPU101-C128K-8DI-6DO ﬂ
B AT %1B0: BYTE; ¢* Local Inputs *) [CHANMEL ()]

& AT %QB0: BYTE; (* Local Outputs *) [CHANMEL (G}
EMPTY-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]

EMPTY-SLOT[SLOT]

EMPTY-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]

KN o

Abbildung 71:

Grundkonfiguration der XC100-Steuerung — lokale E/A

Grundkonfiguration der XC100-Steuerung — Weitere Parameter

Soll ein zentrales, digitales Eingangsmodul mit 16 Eingangen
direkt neben der CPU eingebunden werden, sind folgende Schritte
durchzufihren:

» Markieren Sie den ersten ,EMPTY-SLOT" und driicken Sie
anschlieBend die rechte Maustaste.

Es offnet sich ein Fenster.

» Wahlen Sie hier das Feld ,Element ersetzen” aus.

Das sich nun 6ffnende Fenster listet die zur Verfligung stehenden
Signalmodule auf.

» Wahlen Sie das Modul ,XIOC-16DI".
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Die Konfiguration sieht nun wie folgt aus:

F steuerungskonfiguration =l
Bl -Confguratlon HC-CPU101-C128K-8DI-6D0O ﬂ
. AT %1B0: BYTE; ¢* Local Inputs *) [CHANMEL ()]
. AT % QB0: BYTE; (* Local Outputs *) [CHANNEL (Q)]
g HIOC-16DI[SLOT] i Modul-ld: - 25857
-------- EMPTY-SLOT[SLOT]
) EMPTY-SLOTISLOT] Knotennurmer: IU
EMPTY-SLOT[SLOT] Eingabeadresse: |°/=|B2
EMPTY-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]
E--EXTEMSION-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]

EMPTY-5LOT[SLOT] =
K| LI_I

Abbildung 72:  Konfiguration XC-CPU101-C64K-8DI-6D0

B asizparameter

» Klicken Sie zusatzlich auf die Pluszeichen vor den Modulen
— AT %IBO;Byte; (*Lokale Eingange™*)”
— AT %QBO0;Byte; (*Lokale Ausgange™)”
— XIOC-16DI (SLOT).

Sie erhalten umfassende Informationen mit dem physikalischen
Adress-Bereich der Ein- und Ausgange.

! steuerungskonfiguration =l
B [EgConfiguration XC-GPU101-C128K-801-6D0 ﬂ

B |§| AT %IB0: BYTE; ¢* Local Inputs *) [CHANNEL ()]

--------- ﬂ AT %I%0.0: BOOL; (*Bit 0%

--------- ﬂ AT %I40.1: BOOL, (* Bit1 %

......... ﬂ AT %I%0.2; BOOL, (*Bit 2% K.ommentar: ILDCa| Outputs

ﬂ AT %Ix0.3: BOOL, (*Bit3 %)

B asizparameter |

Fanalld: 11
-] AT %I%0.4: BOOL; (*Bit4 %)
-] AT %I%0.5:BOOL; (*Bits %) e @
-] AT %I%0.6:BOOL; (* Bit6 %) Griibe: 18
--------- MY AT %I%0.7: BOOL; (*Bit 7 %)
@[]} AT %QB0: BYTE; (* Local Outputs =) [CHANNEL (@] Dl ezt

- RIOC-16DI[SLOT]

- @ EMPTY-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]
EMPTY-SLOT[SLOT]
[ EMPTY-SLOT[SLOT]
E--EXTEMNSION-SLOT[SLOT]

§ EMPTY-SLOTISLOT] =
K| LI_I

Abbildung 73:  Adress-Bereich der Konfiguration
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Programm erstellen

Wie in der Aufgabenstellung auf Seite 47 beschrieben, soll der
Eingang 10.0 mit dem Eingang 12.7 ,AND" verkniipft werden. Das
Verkiipfungsergebnis wird auf dem Ausgang Q0.3 dargestellt.

10.0 —
2.7 —

AND —— Q0.3

» Wahlen Sie das Register ,Bausteine” und klicken Sie doppelt
auf das Element ,PLC-PRG". Die Deklarations- und Programm-
fenster 6ffnen sich.

-4, X5oft - beizpiell pro= _|EI|1|
Datei Bearbeiten Projekt  Einfigen Estras  Online  Fenster  Hilfe

= I RE R i A A N
3 Bausteine [ 4 PLC_PRG (PRG-ST) N = .

ooo1 FROGRAM PLC_PRG
0002fVAR
O003{EMD_WAR

R | >
oo
oy
o013
o0nd
o0ng
o00g

ool

o v

[ [2:1.5p:1 [ONLINE [OE [U

Abbildung 74:  Programm- und Deklarationsfenster

» Erstellen Sie die Deklaration und das Programm wie in der
folgenden Abbildung beschrieben und (ibersetzen Sie das
Projekt.

-4 XSoft - beispiel-1.pro* (=] ]
Datei Bearbeiten Projekt  Einfiigen Extras oOnline  Fenster Hilfe

=l E R A i A A N |

X Bautore 4 PLC_PRG (PRG-AWL) =l

o —| <5 -
0002[vAR

0003  Eing_0 AT %[<0.0: BOOL;

0004  Eing_1 AT %[<2.7: BOOL;

0005 AUSG_0AT %GH0.3: BOOL;

O00B(EMD_WVAR

i _’I_

0001 -

ooz, LD Eing_0

0003 AMD Eing_1

004 5T AUISG_0

nnne| ~
A O

Implementation des Bausteins 'ReadCounter' -

Implementation des Bausteinsg WriteCounter'

Implementation des Bausteing 'PLC_PRG'

Generiere Epilog

Hardware-kKanfiguration

Frogrammgrdle: 2582 (3%), Datengrdle: 14444 (22%), Retaingraie: 0 (0

0 Fehler, DWarnung{end
- Bau...l.'[: Dat... I\u"isu...l% Hes...l «| | »

[ [2:5.5p:1 [ONLIME [OB [LESEN

Abbildung 75:  Ubersetztes Programm

» Laden Sie das Projekt in die Steuerung. » Testen Sie das Projekt.

54
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7 Programmieren iiber CANopen-Netzwerk (Routing)

Als ,Routing” bezeichnet man die Mdglichkeit, eine Online-
Verbindung von einem Programmiergerat (PC) zu einer beliebigen
(routingféhigen) Steuerung in einem CAN-Netzwerk aufzubauen,
ohne dass das Programmiergerdt direkt mit der Zielsteuerung
verbunden sein muss. Es kann an eine andere Steuerung im
Netzwerk angeschlossen werden. Uber die Routing-Verbindung
kénnen Sie alle Aktionen durchfiihren, die auch bei einer direkten
Online-Verbindung zwischen Programmiergerat und Steuerung
zur Verfiigung stehen:

e Programm-Download

e Online-Anderungen

® Programmtest (Debugging)

e Erzeugen von Bootprojekten

¢ Dateien in die Steuerung schreiben

e Dateien aus der Steuerung lesen

Das Routing bietet den Vorteil, dass man von einer Steuerung, die
mit dem Programmiergerat verbunden ist, Zugriff auf alle routing-
fahigen Steuerungen am CAN-Bus erhalt. Durch die Projektaus-
wahl bestimmen Sie, mit welcher Steuerung Sie kommunizieren
mdchten. So lassen sich dezentral angeordnete Steuerungen leicht
bedienen.

Allerdings ist die Dateniibertragung von Routing-Verbindungen
deutlich langsamer als bei Direktverbindungen (Seriell oder
TCP/IP). Dies macht sich beispielsweise durch langsamere
Aktualisierungszeiten von Visualisierungselementen (Variablen)
oder langsamere Download-Geschwindigkeiten bemerkbar.

Voraussetzungen

Um das Routing einsetzen zu kénnen, miissen folgende Vorausset-
zungen erfillt sein;

* Sowohl die routende Steuerung, als auch die Zielsteuerung
missen das Routing unterstiitzen.

e Beide Steuerungen miissen iiber den CAN-Bus verbunden sein.

e Die Steuerungen miissen die Uber gleiche aktive CAN-Baudrate
verfiigen.

e Auf beiden Steuerungen muss eine gliltige Routing-Node-ID
eingestellt sein.

Routing iiber XC200

Fihren Sie bei einer Verbindung zwischen XC200 und PC {iber
TCP/IP einen Programmtransfer oder ein Routing aus, miissen Sie
die BlockgroBe der zu tibertragenen Daten einstellen. Die Block-
groBe (4 kByte oder 128 kByte) ist abhangig von der Art des Trans-
fers (Programmtransfer oder Routing) und des Betriebssystems,
—> Tabelle 11.

Tabelle 11 BlockgroBe fiir die Datenlibertragung

Programm-/Datei-Transfer Routing

BTS BTS BTS BTS
<V1.03.02 =V1.03.02 <V1.03.02 =V1.03.02
Block- 128 kByte 128/4 kByte  Routing 4 kByte
groBe nicht
Default: maglich
128 kByte
v Achtung!

Der Programmdownload mit einer BlockgroBe von
4 kByte auf eine Steuerung mit dem Betriebssystem
< V1.03.02 fiihrt zu einem Fehlverhalten!

Wird ein Programm-Download vorgenommen, andert sich
die Fortschrittsanzeige auf dem Bildschirm des Program-
miergerdts nur sprunghaft (ca. alle 10 Sekunden).

Das Routing mit der XC200 ist ab der Betriebssystem-Version
V1.03.02 mdglich.

Die Einstellung der BlockgréBe (Anderung des Wertes in der
Registry) wird im Folgenden beschrieben:

—> Diese Einstellung kann nur mit Administratorrechten
durchgeflihrt werden (Zugriff auf die Registry)

Einstellung der BlockgroBe:

» SchlieBen Sie alle easySoft-CoDeSys-Anwendungen.
» SchlieBen Sie den CoDeSys-Gateway-Server.

About,..
Help. ..
Change password. ..

Inspection

Abbildung 76:

CoDeSys-Gateway-Server schlieBen

» Andern Sie die BlockgréBe auf den gewtinschten Wert.

Zum Eintrag der BlockgréBe in die Registry stehen im easySoft-
CoDeSys-Installationsverzeichnis folgende *.reg-Dateien zur
Verfligung:

BlockSizeDefault.reg  Tragt eine BlockgroBe (Defaultwert) von
20000nex =128 kByte in die Registry

en.

BlockSizeRout.reg Tragt eine BlockgroBe von 1000hex =

4 kByte in die Registry ein.
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Auch tber die Anwendung BlockSizeEditor.exe lasst sich die Tabelle 12:  Beispiel zur Einstellung der Node-Id, Baudrate
BlockgroBe anpassen. Steue- Funk- Node- Routing- Baudrate —>
Die Download-BlockgréBe wird tiber den folgenden Registry- rung tion ID ID Abb.
Eintrag eingestellt:

Routende  Master 1 127 125 kB 79
[HKEY_LOCAL_MACHINE\SOFTWARE\3S-Smart Software Solutions SiEnETT
GmbH\Gateway Server\Drivers\Standard\Settings\Tcp/Ip (Level 2 g
Route)] Zielsteue-  Device 3 54 125 kB 80
"Blocksize"=dword:00020000 rung
Die Default-BlockgroBe betragt 20000y,ex (=128 kByte), die Block- —> Fiir Device-Steuerungen gilt: Die Routing-ID muss
groBe fir das Routing betragt 1000pex (= 4 kByte). ungleich der Node-ID (Basiskommunikation) sein!

Ausnahme XC100 mit Betriebssystem = V2.0:
Hier muss die Routing-1D gleich der Node-ID sein!

Hinweise
Die Routing-ID beim Master (XC100, XC200) stellen Sie in der

» Werden groBere Dateien in die Zielsteuerung geschrieben bzw. Steuerungskonfiguration im Regster , Weitere Parameter” ein:

aus der Steuerung gelesen, kann es nach Abschluss des
Ubertragungsvorgangs zu einer Unterbrechung der Online-

Verbindung kommen. Ein erneutes Ankoppeln ist moglich. ngskonfiguration ~=of x|
. . . “ . o . B2 i
e Wird ein Programm mlt geapderter Routmg-Node-!.D ub(.er eine . gﬁ ] itlngen Welere Paranete |
routende Steuerung in die Zielsteuerung geladen, ibernimmt , .

i R ) . K K ﬂ AT %l Einztellungen  Interuptquellen/Zahler——
die Zielsteuerung die gednderte Routing-Node-ID; die % AT %11 {Stamma"en [WARMSTART =] ~Eingang I0.4
Kommunikationsverbindung wird jedoch abgebrochen. Ein -] AT %IK1

. . LT . . T —RS5232/TCP--->CAN Routing Inone l
Wiederankoppeln mit korrigierter Routing-Node-ID ist méglich. % 21 ::g " o I 4
o . . ol . tivieren v
* Enthlt eine Steuerung ein Programm ohng giiltige Routing- BIY] AT 63 [rare |
Parameter (Baudrate / Node-ID), kann auf diese Steuerung nicht Gy AT %ivq|  Nedeld (1.127) EG
" . . . " —EASYMet-Einstell — —Ei 05—
iber eine Routing-Verbindung angekoppelt werden. BH,] AT %GB sEmehingEn e
e Das Routing ist unabhangig von der Konfiguration (Master/ 21 :gi R [nore |
Device): Es ist moglich, auf eine Zielsteuerung zuzugreifen, die L) AT %0 [rore]
weder als Master noch als Device konfiguriert wurde. Sie muss -] AT %ax
lediglich die Grundparameter, wie Node-Id und Baudrate, sowie U] AT %OX] | cap/EaSY Baudrate [125KEaud =] || Zahier/Geber kenfigurieren
ein einfaches Programm enthalten. 21 :gi —
: Alle Optianen sind fiigbar ab
'_AI'_?GQ}{ Start.. | Be?rielgslsoyrzgnflfners?;: ti[§$.ﬂg.§4!

Adressierung
i} . Abbildung 78:  CAN-Master-Routingeinstellungen (XC200)
Steuerungen am CAN-Bus konnen als Master oder als Device

konfiguriert werden. Zur eindeutigen Identifikation (bei der Basis-
kommunikation) erhalten die Steuerungen eine Node-ID/Knoten-

nummer (Adresse). Mochten Sie mit Hilfe der Routing-Funktion auf
eine (Ziel-) Steuerung zugreifen, miissen Sie der routenden und der

4

Die ID zur Basiskommunikation legen Sie im Ordner ,CanMaster”
im Register , CAN-Parameter” (Abbildung 79) fest.

Ziel-Steuerung eine weitere Routing-1D zuordnen. Als Verbindung 8 Steuerungskonfiguration |
zwischen PC und XC200 kann die R5232- oder die Ethernet- @Cﬁgﬁg“ra”mxo{ﬂ Basisparameter AN Parameter | ock
. . B[] AT %IB0: BY- S
Schnittstelle genutzt werden. ] -l Baushats: [125000 7]
! ] Com. Cycle Period [_ |
. o EMPTV-SLOT _ :
Routende Steuerung Zielsteuerung I e g EMPTv-sLoT | S WindowLenghi E
(Master) (Device) 0 b 3 ;
pc lg EEEE 2::21 Sync. COB-ID: W aklivieren:
. !
e [ — — — — ] I e e d EMPTV-SLOT Node-m:@'
D Node-ID: 1 Routing-Dn | i § EMPTY-SLOT I ot
<«—J»| Routing ID: k - Node-ID m
| v DSP201 V4.01 und DEPA0E untersti.
RS232 Ethernet (D) CANopen k.n,m=2..127 | ’J—vJ Heartbeat Master [ms]: F

) o Abbildung 79:  CAN-Master: Node-ID zur Basiskommunikation
Abbildung 77:  Routing iiber XC..., EC4-200

(1) Ethernet-Verbindung nur bei XC200 méglich
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Kommunikation mit der Zielsteuerung

» Verkabeln Sie den PC mit der routenden Steuerung.

» Wahlen Sie das Projekt der Zielsteuerung aus, mit der Sie
kommunizieren méchten.

» Bestimmen Sie zundchst die Kommunikationsparameter fir die
Verbindung zwischen dem PC und der Steuerung, die mit dem
PC verbunden ist.

» Geben Sie die Target-Id (Target-Id = Node-Id!) der Zielsteue-
rung wie im Beispiel an und loggen Sie sich ein.

Sie konnen folgende Funktionen ausfihren:

¢ Programm-Download

e Online-Anderung

® Programmtest (Debugging)
* Bootprojekt erzeugen

e Sourcecode-Ablage.

Hinweis zur Projekterstellung
Der Zielsteuerung ordnen Sie zwei Node-IDs zu:
» eine ID zur Basiskommunikation

» eine ID zum Routing.

Setzen Sie eine XC100 ein, so tragen Sie fir beide IDs die gleiche
Nummer ein. Die Routing-1D und die Baudrate der Zielsteuerung
(XC100) legen Sie in der Steuerungskonfiguration im Fenster
«Weitere Parameter” fest. Geben Sie im Feld ,RS232 = CAN
Routingeinstellungen” die Baudrate und Node-Id ein.

Die CAN-Baudrate hangt von der Betriebssystem-Version ab:

Tabelle 13: Baudraten fiir CAN-Verbindung

Betriebssystem-Version
Baudrate <V.2.0 =V20
10000 v
20000
50000
100000
125000
250000
500000 =
800000 =
1000000 =

SSSS S

SISSSSISSSS

=—> Um eine zligige Dateniibertragung zu gewahrleisten,
sollte das Routing nur mit CAN-Baudraten von mindes-
tens 125 kBit/s durchgefiihrt werden.

Die ID zur Basiskommunikation legen Sie im Ordner ,CanDevice”
im Register , CAN-Einstellungen” fest, => Abbildung 80.

Kommunikation mit der
Zielsteuerung

WET)

=i cgnﬂguration KA

AT %IEID'j Gre CAN-Einstellungen | 1 I !

f— AT %0411 I
i ﬂ : Mode Id: 3
Baudrate: I 125000
v Autor

Abbildung 80:  CAN-Deviceparameter

ID und Baudrate werden mit dem Projektdownload in die
Steuerung ibertragen.

Beispiel
Das folgende Beispiel, das auf der Abbildung 81 basiert, zeigt den
Zugriff auf ein Steuerungsprogramm.

N &
@
i | 3

Abbildung 81:  Diagnosemdglichkeiten

(1) XC100 mit Node-ID 1
(2) XC200 mit Node-ID 2, Routing-ID 127
(3) Steuerung (z.B . XC100) mit Node-ID 3 und Routing-ID 3

Den PC haben Sie an die Steuerung mit der Node-Id ,, 2" ange-
schlossen und Sie wollen auf die Zielsteuerung mit der Routing-Id
«3" zugreifen.

» Offnen Sie das Projekt der Zielsteuerung, deren Programm Sie
bearbeiten oder testen wollen.
» Parametrieren Sie zundchst die Hardware-Verbindung
PC <> Steuerung (Node-Id 2).
» Wahlen Sie im Online-Menii , Kommunikationsparameter” an.
» Klicken Sie unter Kanale ,lokal” die Taste ,Neu” an.

Es erscheint das Fenster , Neuer Kanal”.

» Wahlen Sie im Fenster ,Gerat" den Kanal aus:
Serial [RS232] [Level 2 Route] oder TCP/IP [Level 2 Route].

» Im Feld ,Name" kénnen Sie einen neuen Namen vergeben,
z. B. ,Rout_232".

» Bestatigen Sie mit OK und Sie gelangen zuriick zum Ausgangs-
fenster.
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Kommunikationsparameter . —— L‘
—Kanale
{8];3 |

[ame et | Kommentar ] _becten |

Kommunikationsparameter: Neu _)Q
Mams iHout_2321 K
Gerdt Abbrechen |
MHame | Info
Serial [R5232) 35 Serial R5232 driver

Serial [Modem] 35 Modem driver
CAMopen DSP302 35 CaMopen DSP302 driv
Serial [R5232) [Level 2 Route] 35 RS5232 Level 2 Router

Abbildung 82:  Kanal parametrieren

Sie haben nun die Parameter fiir die Hardware-Verbindung
zwischen PC und Steuerung (Node-Id 2) festgelegt.

» Rufen Sie die Kommunikationsparameter im , Online”-Menii
nochmals auf und wahlen Sie die Steuerung aus, die Sie
programmieren/testen mdchten.

» Tragen Sie dazu die Target-ID, im Beispiel die Nummer 3, ein.

Die Target-Id ist identisch mit der Routing-Id!
Zur Eingabe der Target-ID klicken Sie auf das Feld in der Spalte
«Wert" rechts neben dem Begriff Target-ID. Geben Sie dort die
Zahl 3 ein und bestatigen Sie mit OK.

» Loggen Sie sich ein und fiihren Sie die Aktion aus.

Steuerungskombinationen zum Routing

Folgende Steuerungen unterstitzen das Routing:

Von > XC100 XC2001) EC4-200
XC121

Nach ¥

XC100, X X X

XC121

XC200") X X

EC4-200 X X

1) XC200 ab Version V01.03.01
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Anzahl der Kommunikationskanale

In Abhangigkeit von der Steuerung (Kommunikationskanal), die
mit dem PC verbunden ist, kdnnen Sie mehrere Kommunikations-
kandle 6ffnen, z. B. PC <> Steuerung 2, PC <> Steuerung 3.

So kann die Zustandsanzeige von Steuerung 2 und 3 gleichzeitig
durchgefihrt werden.

Tabelle 14:  Art und Anzahl der Kommunikationskanale

Kommunikationskanal

Steuerung Max. Kanalanzahl

TCP/IP Level2Route
Serial RS232 Level2Route

XC200 5
XC.../EC4-200 1
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8 RS232-Schnittstelle im Transparent-Modus (COM 1/2/3)

Der Transparent-Modus dient dem Datenaustausch mit Datenend-
geraten (z. B. Terminal, Drucker, PC, Messgerate usw.) iiber die
serielle Schnittstellenverbindung RS232. Die DatenUbertragung
findet dabei transparent statt; d. h., die Daten werden {ibertragen,
ohne sie weiter zu interpretieren.

Diese Funktionalitat wird bei der XC100 durch die Library
.XC100_SysLibCom” erbracht; die Library muss somit in den
.Bibliotheksverwalter” eingebunden sein. Die Library enthalt
Funktionen zum Offnen und SchlieBen der Schnittstelle, zum
Senden und Empfangen von Daten und zum Setzen der Schnitt-
stellenparameter und Kontrollleitungen.

Werden in den Funktionsbausteinen Kontrollleitungen der
integrierten XC100-Schnittstelle RS232 angesprochen, sind
diese auBer Funktion, da diese Kontrollleitungen physikalisch
nicht vorhanden sind. Aus Kompatibilitdtsgriinden werden diese
.XC100_SysLibCom”-Funktionen jedoch mitgefiihrt.

Bei der Hardware-Schnittstellenbaugruppe XIOC-SER stehen die
Kontrollleitungen zur Verfiigung und werden (iber die Funktions-
aufrufe ,SysComReadControl” und , SysComWriteControl
bedient.

Ist der Transparent-Modus gedffnet, ist keine Kommunikation mit
dem Programmiersystem méglich. Der Transparent-Modus muss
erst wieder geschlossen werden. Mit SchlieBen des Transparent-
Modus werden wieder die urspriinglichen Kommunikations-
parameter initialisiert. Das SchlieBen des Transparent-Modus
erfolgt zwangsweise bei einem SPS-Zustandswechsel in den STOP.

Voraussetzung, um die RS232-Schnittstelle im Transparent-Modus
betreiben zu kdnnen, ist die Hardware-Version 02 und die
Betriebssystem-Version V02.00 oder hdher.
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RS232-Schnittstelle im Trans-
parent-Modus (COM 1/2/3)

Anforderungen an die Funktionalitadt des
Transparent-Modus

Funktion ,,SysComOpen”

Die Funktion &ffnet die RS232-Schnittstelle fiir den Transparent-
Modus. Nach erfolgreichem Offnen der Schnittstelle gibt die Funk-
tion einen Riickgabewert groBer 0 zuriick.

» Tragen Sie diesen Wert bei den folgenden Funktionen als
+dwHandle"-Parameter ein.

Ist ein Fehler aufgetreten, ist der Riickgabewert gleich ,0".Der

Transparent-Modus der Schnittstelle wird dann nicht frei gegeben.

Fiir die Bedienung der seriellen Schnittstelle stehen nachfolgende
Parameter (ENUMERATION-Typen/Aufzahlungstypen) zur
Verfligung:

Baudrate fiir COM 1, COM 2, COM 3

Bibliotheksverwalter

| [TYPE COMBAUDRATE :
{ BAUD_300 =1,

BAUD_G00,
4 Datentypen BALD_1200,
P Y COMEALUDRATE [EMUM) BAUD_2400,
=2 COMCONTROL (STRUCT] BAUD_4800,
B2 COMDATALEN (ENUM) gigg—?ggg-ﬂ
B COMPARITY [ENUM) BAUD_ 38400,
B8 COMPORTS (ENUM) BAUD_ 57500,

(-8 COMSETTINGS (STRUCT)

""" B COMSTOPBITS [ENUM) EMND_T¥FE

Bau...l.'[: Dat...Visu..I. GID...I LI_I

BAUD_115200 ) % BAUD_38400 ;) = Defaultwert

12/2014 MN05003004Z-DE

=10l x|

Abbildung 83:  Baudrate auswéhlen

Anzahl der Datenbits

ibliotheksvyerwalter

+ [TYPE COMDATALEN

A | ( DATABBIT =0
DATA_7HIT ) & DATA_BBIT) = Defaultwert
4 Datentypen EMD_TYPE

i~ B8 COMBAUDRATE [ENUM)

Bau...l.'[: Dat...Visu..I. GID...I LI_I

=10l x|

Abbildung 84:  Anzahl der Datenbit



12/2014 MN05003004Z-DE

Auswahl der Paritat

Anforderungen an die Funktio-
nalitat des Transparent-Modus

i'ji Bibliotheksverwalter =l
5y i 18.11.0 TYFE COMPARITY :
4] | W |0 mMo_PaRTY =0,
ODD_PARITY,
&3 Datentypen EVEN_PARITY ) = Defaultwert
B2 COMBAUDRATE (ENUM) EMND_TYPE
B2 COMCONTROL [STRUCT)
B2 COMDATALEN [ENUM)
et COIMPARITY [ENLIM]
B COMPORTS [ENUM)
B2 COMSETTINGS (STRUCT]
B COMSTOPEITS [ENUM)
Bau...l.'[: Dat...Visu..I. GID...I LI_I o
Abbildung 85:  gerade/ungerade Paritdt
Auswahl der COM-Schnittstelle
=10l x|
TYFE COMPORTS :
4 | [ COMI =1, * COM1 COnBoard RE232 %
COM2, FCOMZ+3  WOC-SER Module, Slot1- 15
4 Datertypen COM3 )y m = Defaultwert
B2 COMBAUDRATE (ENUM) EMND_TYPE
B2 COMCONTROL [STRUCT)
B2 COMDATALEN [ENUM)
B2 COMPARITY [ENUM)
bt CORPORTS (EMLIR]
B COMSETTINGS (STRUCT]
B COMSTOPEITS [ENUM)
Bau...l.'[: Dat...Visu..I. GID...I LI_I o
Abbildung 86:  Auswahl der COM-Schnittstelle
Anzahl der Stopbits
theksverwalter =l
0 ihCom.lib TYFE COMSTORBITS :
4] | { ONE_STOPRIT =10,
TWO_STOPBITS = 2 ) ={ONE_STOPBIT) = Defaultwert
=] Datentypen EMD_TYFE
B8 COMBALDRATE [ENUM)
B2 COMCONTROL [STRUCT)
B2 COMDATALEN [ENUM)
B2 COMPARITY [ENUM)
B COMPORTS [ENUM)
B2 COMSETTINGS (STRUCT]
TOPBITS [ENUM)
Bau...l.'[: Dat...Visu..I. GID...I LI_I o

Abbildung 87:  Stopbits
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RS232-Schnittstelle im Trans-
parent-Modus (COM 1/2/3)

Parametrierung der Kontroll-/Steuerleitungen der

COM 2/COM 3-Schnittstelle

Die Bedienung der Kontroll-/Steuerleitungen erfolgt mit dem
Baustein ,ComControl”. Diese Funktion bedient nur die Schnitt-
stellenleitungen DTR, DSR und DCD der Hardware-Schnittstellen-
baugruppe XIOC-SER. Die auf der Baugruppe vorhandene
ERROR-LED wird ebenfalls Giber diesen Baustein bedient und mit
dem Befehl TRUE angesteuert. Werden die entsprechenden
Schnittstellenleitungen mit TRUE parametriert, ist ein Schreib-

bzw. Lesezugriff maglich.

= |[TYPE COMCONTROL :

=10l x|
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Abbildung 88:

Parametrierung der Schnittstelle

und gespeichert. Diese Parameter werden beim Aufruf des

stelle zugeordnet.

STRUCT
hRTS BOOL, *notused *)
bhDTR BOOL, (*writeable, only XIOC-5ER *
hDSR BOOL, (* readable, only XIOC-S5ER*
R COMCONTROL (STRUCT) Egrs 388:: g :E; Eggg 2
E COMDATALEN [ENUM) hDCD ;EIOOL; (*readable, anly XIOC-SER )
4 COMPARITY [ENLIM) bERR  :BOOL; {~writeahle Error Led, only XI0C-5ER %)
B2 COMPORTS (EMUM) END_STRUCT
; B8 COMSETTINGS [STRUCT) END_TYFE
B8 COMSTOPEITS [ENUM)
Bau...l.'[: Dat...Visu..I. GID...I 4 I I o
Parametrierung der Kontrollleitungen der Schnittstellen COM 2 und COM 3 und der ERR-LED
In dem Baustein , ComSettings” werden die kompletten Schnitt-
stellenparameter der COM 2- oder COM3-Schnittstelle abgelegt
Bausteins aktiviert und der entsprechenden Hardware-Schnitt-
|’ il Bibliotheksverwalter 10l =|

Jul1] LibCam.lib*18.11

=] Datentypen

B2 COMBAUDRATE [EMUM)
B8 COMCOMTROL (STRUCT]
B8 COMDATALEM [EMUM)
B COMPARITY [ENUM)

B COMPORTS [ENUM]
st COSETTINGS (STRUCT)
B COMSTOPBITS [ENUM)

Bau...l.'[: Dat...Visu..I. GID...I

= [TYPE COMSETTINGS

STRUCT
typPort
typBaudRate
typStopBits
typParity
typDataLength
EMD_STRUCT
EMD_TYPE

K1

(COMPORTE; * Enumeration COMPORTS *
(COMBAUDRATE;  (* Enumeration COMBAUDRATE %)
{COMSTOPBITS; (* Enumeration COMSTOPBITS %)
(COMPARITY, (* Enumeration COMPARITY *
(COMDATALEM; (* Enumeration COMDATALEN  *)

Abbildung 89:

Schnittstellenparameter der COM2- oder COM3-Schnittstelle
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Anforderungen an die Funktio-
nalitat des Transparent-Modus

_|ol x|
= [FURCTION SysComOpen : DWORD (* Requires Operating-Systern Yersion == ¥2.00 %)
VAR_INFUT
Fort (COMPORTE; (* Por-Mummer, see: Enumeration PORTS *)
{3 Bausteine END_VAR
SysEmF!ead [FLIM] LI—I LI
“[g] SysComPieadContral [FUN]
“[g] SysComSetSettings [FUN)
5] SysComwiite [FUN) SYSCOMOPEN
718 SysComiwiteConirol FLIN) —lPort: COMPORTS SysComOpen : DWORD|—
- Bau...l.'[: Dat...IVisu..I. GID...I
Abbildung 90:  Funktion ,SysComOpen”
Tabelle 15: Parameter der Funktion ,SysComOpen”
Port Auswahl der Schnittstelle
Parameter: Spezifiziert die zu 6ffnende Schnittstelle.
SysComOpen  Riickgabewert 0: Offnen der RS232-Schnittstelle war nicht erfolgreich.
Riickgabewert > 0:  Offnen der RS232-Schnittstelle war erfolgreich.
Funktion ,,SysComClose”
Die Funktion schlieBt die imTransparent-Modus gedffnete RS232-
Schnittstelle. Beim SchlieBen werden die zuletzt eingestellten
Kommunikationsparameter wiederhergestellt. Die Funktion liefert
als Riickgabewert TRUE, wenn die Aktion erfolgreich abge-
schlossen wurde.
Bibliotheksverwalter 10l =|
= [FURCTION SysComClose | BOOL  (* Reqguires Operating-Systern Yersion == ¥2.00 %)
A | VAR _INPUT
dwHandle DWORD,
{4 Bausteine EMD_VAR
- ComCloze [FUM]
SyzComGetversion 000 [FUM]
“[€] SysComOpen [FUN]
“[€] SysComRead [FUN] 4 | 2
SysComPeadControl FUN)

SysComSetSettings [FUM)
“[€] SysComiwite [FUN)
E SysComiwriteControl [FUM]

SYSCOMCLOSE

—dwHandle : DWORD SysComClose : BOOL—

- Bau...l.'[: Dat...IVisu..I. GID...I

Abbildung 91:  Funktion SysComClose

Tabelle 16:  Parameter der Funktion ,SysComClose”
dwHandle

Riickgabewert aus der Funktion , SysComOpen”

SysComClose  Riickgabewert TRUE: SchlieBen der RS232-Schnittstelle war erfolgreich
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parent-Modus (COM 1/2/3)

Funktion , SysComRead"

Mit dieser Funktion kénnen (iber die RS232-Schnittstelle im Trans-
parent-Modus empfangene Daten gelesen werden.

il Bibliotheksverwalter 10l =|
oo Carm.lib*1 = [FURCTION SysComRead : DWORD (" Requires Cperating-System Yersion == %2.00 %)
A | VAR_INPUT
dwHandle DWORD,
{4 Bausteine dwBufferAddress DWORD;
H SysComClase [FUM) dWEl.YtESTDREad EDWORDE
SysCamGetversion] 000 [FUN) dwTimeaout DWORD;
EMD_WAR
SysComDpen [FUN) - s
SysComPead [FUN) KI| o]
SysComPeadControl FUN) SYSCOMREAD
SysComs etSettings (FUIN)
SysComtwrite [FUN) —|dwHandle : DWORD SysComRead : DWORD|—
- SysComiwriteControl [FUM] —dwBufferAddress : DWORD
—dwBytesToRead : DWORD
Bau...l.'[: Dat...IVisu..I. GID...I —(dwTimaout: DWORD
Abbildung 92:  Funktion SysComRead
Tabelle 17: Parameter der Funktion ,SysComRead”
dwHandle Riickgabewert aus der Funktion , SysComOpen”
SysComClose Riickgabewert TRUE: SchlieBen der RS232-Schnittstelle war erfolgreich.
dwBufferAddress Adresse, unter der die eingelesenen Daten abgelegt werden
dwBytesToRead Begrenzung der max. Anzahl der Datenbytes
(COM 1: max. 190 Byte; COM 2 + 3: max. 250 Byte)
dwTimeout Parameter ohne Bedeutung
SysComRead Riickgabewert: Informiert Gber die Anzahl der gelesenen Datenbytes.

v Achtung!

Eine Priifung der Bufferadresse bzw. der Buffergrésse findet nicht statt!
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nalitat des Transparent-Modus

Funktion , SysComWrite”

Diese Funktion erlaubt die Ausgabe von Daten (iber die RS232-
Schnittstelle.

=10l x|

= [FURCTION SysComwrite : DVWORD (* Requires Operating-System Yersion == V2.00 %)
aR_INPLUT
dwHandle DWORD,
{4 Bausteine dwBufferAddress DWORD;
SysComClase [FUM) dwBytesToWrite DWORD,
SysCamGetversion] 000 [FUN) dwTimeaout DWORD;
EMD_VAR
SysComDpen [FUN) - s
SysComPead [FUN) 4 | 2
SysComPeadControl FUN) SYECOMARITE
SysComs etSettings (FUN)
arrifrite [FLIN] —dwHandle : DWORD SysCormirite | DWORD—
SysComiwriteControl [FUM] —dwBufferAddress : DWORD
—dwBytesTawrite : DWORD
Bau...l.'[: Dat...IVisu..I. GID...I —(dwTimaout: DWORD

Abbildung 93:  Funktion SysComWrite

Tabelle 18:  Parameter der Funktion ,SysComWrite"”

dwHandle Riickgabewert aus der Funktion ,SysComOpen”

dwBufferAddress  Adresse, unter der die auszugebenden Daten abgelegt sind

dwBytesToWrite  Anzahl der Datenbytes, die gesendet werden
(COM 1: max. 190 Byte; COM 2, 3: max. 250 Byte)

dwTimeout Parameter ohne Bedeutung
SysComWrite Riickgabewert: Informiert Gber die Anzahl der gesendeten Daten.
Achtung!

Eine Prifung der Bufferadresse bzw. der Buffergrésse findet nicht statt!
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parent-Modus (COM 1/2/3)

Funktion , SysComSetSettings”

Mit dieser Funktion kénnen die Schnittstellenparamter der RS232-
Schnittstelle fiir den Transparent-Modus eingestellt werden.

10l =|
FUMCTION SysComSetSettings : BOOL (* Requires Operating-System Yersion == V2.00 %)
WAR_INPLUT
dwHandle DWORD,
{3 Bausteine ComSettings POINTER TO COMSETTIMGS,
t[g] SysComClase [FUN] END_VAR
SyzComGetversion 000 [FUM]
SysComDpen [FUN) . T
ComSetSettings [FUN) SYSCOMSETSETTINGS
yzComtarite [FLIM]
------ SysComiwriteControl [FUM] —dwHandle : DWORD SysComSetSettings | BOOL—
—Com3ettings : POINTER TO COMSETTINGS
Bau...l.'[: Dat...IVisu..I. GID...I

Abbildung 94:  Funktion SysComSettings

Tabelle 19:  Parameter der Funktion ,SysComSettings”

dwHandle Riickgabewert aus der Funktion , SysComOpen”

ComSettings Zeiger, der auf den Speicherbereich zeigt, in dem die Schnittstellenparameter abgelegt sind

SysComSetSettings  Riickgabewert TRUE, wenn die Schnittstelle erfolgreich parametriert wurde; sonst FALSE
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nalitat des Transparent-Modus

Beispiel
Das Beispiel zeigt das Offnen, eine Textausgabe und das SchlieBen
der RS232-Schnittstelle bei der XC100.

- PLC_PRG [PRG-5T) =l
D0M|PROGRAM PLC_PRG
0002/VAR
dwSioHandle DWORD,
QpenTrigger F_TRIG;
CloseTrigger F_TRIG;
WiriteBuffer STRIMG{ZE),
nriteLenath DWORD,
typComSettings (COMSETTINGS;
Eingangl CBOOL,;
Eingang1 CBOOL,;
typComSetSettings - BOOL,
EMD_VAR
—= T
oo} Giffnen der Schnittstelle fiir den Transparentmaode und Einstellen der Schnittstellenparameter * =
0003 QpenTriggerCLK=Eingangl); (.
0003 IF {OpenTrigger.@=TRLE) THEM
D004 dwSioHandle=SysComOpen{Port=COM1Y;
_000s| IF {dwSioHandle = 0) THEM
_D0O0s| typComSettings typBaudRate  =Baud_19200; & 4800; 9600; 19200; .. *)
0007 (% ... 38400, 57600 Bit's =)
_Doos| typComSettings typDataLength =Data_8BIT, * 7. 8Bit%
_Doog| typComSettings ypPARITY =MNO_PARITY, (* WO, ODD; EVEM - Parity )
0o10] typComSettings pPORT =C0MT, (% COMT (2S00 %)
0011 typComSettings typStopBits =0ME_STOPBIT, (* 1; 2 StopBit*
0013 SysComSetSettings{dwHandle =dwSioHandle,
0013 ComSettings =ADR{ypComSettings));
0014) EMND_IF
0015 WiriteBuffer="Das ist der Sendetext |
0016 EMND_IF
0017 i* Schliessen der Schnittstelle *)
0018 CloseTrigger{CLK=Eingang1};
0018 IF {CloseTrigger.Q=TRLE) THEM
0020 SysComcCloze{dwHandle:= dwSioHandle), dwSioHandle=0;
0021 EMND_IF
0023 Ausgabe eines Textes dber den Transparentrode der xC100 - RS232-Schnittstelle *)
00323 IF {* Timer.Q=TRLIE AND *) dwSioHandle = 0) THEM
0024 mriteLenath:=SysComrite{dwHandle =dwSioHandle, dwBufferAddress=ADRONriteBuffar),
0025 dwBytesToWrite =LENOAriteBuffer), dwTimeOut=0);
0026 EMND_IF -
KIN Nz

Abbildung 95:  Programmbeispiel Transparent-Modus

67



68

RS232-Schnittstelle im Trans-
parent-Modus (COM 1/2/3)

Funktion , SysComReadControl”

Bei der OnBoard-RS232-Schnittstelle der CPU101 stehen die Kont-
roll-/Steuerleitungen nicht zur Verfiigung. Daher ist der Baustein
. SysComReadControl” fiir diese Schnittstelle nicht anzuwenden.

Die Hardware-Schnittstellenbaugruppe XIOC-SER verfiigt iiber

Kontroll-/Schnittstellenleitungen. Somit ermdglicht der Baustein
. SysComReadControl” den Lesezugriff auf die Kontroll-/Schnitt-
stellenleitungen der COM2- und COM3-Schnittstelle.

A

Bibliotheksverwalter
LibCom.lib*18.11.

{3 Bausteine

SysComClose [FUN)
SyzComGetversion 000 [FUM]
SysComDpen [FUN)
SysComPead [FUN)
SysComPeadControl (FUN)
SysComs etSettings [FLIN)
= SysComwrite [FUN]

------ SysContw/riteControl (FUN)

= [FURCTION SysComReadControl : BOOL  (* Requires Operating-Systern Yersion == ¥2.00 %)

VAR_INPLUT

dwHandle DWORD,

Caontrol POINTER TO COMCONTROL;
EMD_WAR
<] |

12/2014 MN05003004Z-DE

=10l x|

- Bau...l.'[: Dat...IVisu..I. GID...I

SYSCOMREADCONTROL

dwHandle : DWORD
Control : POINTER TO COMCONTROL

SysComReadCantral : BOOL

Abbildung 96:

Tabelle 20:  Parameter der Funktion ,SysComReadControl”

Lesezugriff auf die Kontroll-/Schnittstellenleitungen der COM 2- oder COM 3-Schnittstelle

dwHandle Riickgabewert aus der Funktion , SysComOpen”
Control COM 1: Funktion entfallt

COM 2, COM 3: TRUE = Lesebefehl auf die Kontroll-/Steuerleitungen der Hardware-Schnittstelle
SysComReadControl ~ COM 1: Funktion entfallt

COM 2, COM 3: TRUE = Lesebefehl war erfolgreich; FALSE = Lesebefehl war nicht erfolgreich
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Funktion , SysComWriteControl”

Bei der integrierten RS232-Schnittstelle der CPU101 stehen die

Kontroll-/Steuerleitungen nicht zur Verfligung. Daher ist der
Baustein , SysComWriteControl” fiir diese Schnittstelle nicht
anzuwenden.

Die Hardware-Schnittstellenbaugruppe XIOC-SER verfligt tiber

Kontroll-/Schnittstellenleitungen. Somit ermdglicht der Baustein

. SysComWriteControl” den Schreibzugriff auf die Kontroll-/
Schnittstellenleitungen der COM2- und COM3-Schnittstelle.

otheksyerwalter
lib*18.11

d | [ | [var_inPUT
dwHandle
{4 Bausteine Caontrol
SysComClose [FUN] END_VAR
" SyzComGetversion 000 [FUM]
“[€] SysComOpen [FUN] o

“[€] SysComRead [FUN]

= [FURCTION SysComwrite Control : BOOL

DWORD,
POINTER TO COMCONTROL;

(* Requires Operating-System Yersion == V2.00 %)

Anforderungen an die Funktio-
nalitat des Transparent-Modus

=10l x|

“[g] SysComPieadContral [FUN]

“[g] SysComSetSettings [FUN)
yzComtarite [FLIM]
SyzComiwriteControl [FLIM]

—dwHandle : DWORD
—{Caontrol : POINTER TO COMCONTROL

SYSCOMWRITECONTROL

SysComwriteContral : BOOL—

- Bau...l.'[: Dat...IVisu..I. GID...I

Abbildung 97:

Tabelle 21:  Parameter der Funktion ,,SysComWriteControl”

Schreibzugriff auf die Kontroll-/Schnittstellenleitungen der COM 2- oder COM 3-Schnittstelle

dwHandle Riickgabewert aus der Funktion , SysComOpen”
Control COM 1: Funktion entfallt

COM 2, COM 3: TRUE = Schreibbefehl auf die Kontroll-/Steuerleitungen der Hardware-Schnittstelle
SysComReadControl ~ COM 1: Funktion entfallt

COM 2, COM 3: Riickgabe: TRUE = Lesebefehl war erfolgreich; FALSE = Lesebefehl war nicht erfolgreich

Automatisches SchlieBen der Schnittstelle

Bei einem SPS-Zustandswechsel der XC100 in STOP wird der
Transparent-Modus durch das Betriebssystem automatisch
beendet. Die Schnittstelle wird wieder mit den zuletzt einge-
stellten Schnittstellenparametern initialisiert.
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Anhang
Kompatibilitat —> * Die Kompatibilitst zu alteren Betriebssystem-Versionen
Der Funktionsumfang der XC-CPU101 ist abhéngig von der Hard- der XC101 wird sichergestellt. o
ware-Ausstattung (HW), dem installierten Betriebssystem (BTS) ¢ Du.rch die geanderte.Steuerungskonflguratlon kann es
und der Version der Programmiersoftware. bgl bestehenden Prgjekte‘n erforderllch werden, dass
. die Steuerungskonfiguration neu eingegeben werden
Die nachfolgende Ubersicht informiert iber die Funktionalitdten in muss.
Abhangigkeit zu Hard-, BTS- und easySoft-CoDeSys-Versionen: e Wird ein Projekt mit der neuen Steuerungskonfigura-
tion auf eine XC101 mit einer alteren Betriebssystem-
Version geladen, stehen nur die Funktionen des alteren
Betriebssystems zur Verfiigung.
Funktionalitat Hardware-Version:
Vo1 Vo2 Vo4
ab Betriebssystem-Version: easySoft-CoDeSys-Version:
Grundfunktionalitt V1.2 = = =V2.2.5.+Rev. B
PRG-Default Baudrate 57,6 kBit/s nur V1.2 - - V2.3.1
PRG-Default Baudrate 38,4 kBit/s V1.3 - - V2.3.1
Mehrere CAN-Teilnehmer V1.3 = = V2.3.1
CAN Device V1.3 = = V2.3.1
Programmierung tiber CANopen (Routing) V1.3 = = V2.3.1
MMC-Zugriff - V2.0 - V2.3.1
Interrupt-Funktionalitdt - V2.0 - V2.3.1
RS232-Schnittstelle im Transparent-Modus - V2.0 - V2.3.1
Peripherie-Direktzugriff - V2.0 - V2.3.1
CAN Direktzugriff - V2.0 - V2.3.1
CAN-Baudrate bis 500 kBit/s - V2.0 - V2.3.1
XIOC-Buserweiterung mit XIOC-BP-EXT V1.3 - - V2.3.2
Einftihren der CAN-Buslast , canload” V1.3 - - V2.3.2
Ablage der Textdatenbank auf der MMC V1.3 - - V23.2
Ablage der Pro—ektinformationen auf der MMC V1.3 - - V2.3.2
Systemereignisse Warm- und Cold-Start V1.3 - - V23.2
Timer-Interrupt V1.3 - - V2.3.2
Serielles Schnittstellenmodul XIOC-SER V1.3 - - V23.2
PROFIBUS-DP-M-Modul — — V3.01 V2.3.2
Suconet-K-Slave-Modul - - V3.02 V2.3.2
Update des Betriebssystems von MMC - - V3.03 V23.2
PROFIBUS-DP-S-Modul — — V3.10 V2.3.2
Suconet-K-Master-Modul - - V3.10 V2.3.2
Diagnose — — V3.10 V2.3.2

Freie Adressvergabe DP - - V3.10 V23.2
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Anhang

Abmessungen
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Technische Daten

XC-CPU101-C...K-8DI-6DO(-XV)

Allgemeines
Normen und Bestimmungen o IEC/EN 61131-2
EN 50178
Umgebungstemperatur oC 0 bis +55
Lagerung o —25 bis +70
Einbaulage o waagerecht
relative Luftfeuchte, keine Betauung % 10 bis 95
(IEC/EN 60068-2-30)
Luftdruck (Betrieb) ~ hPa 795 bis 1080
Schwingfestigkeit o 10 bis 57 Hz £0,075 mm
57 bis 150 Hz +1,0 g
Schockfestigkeit o 15 9/11 ms
Uberspannungskategorie o Il
Verschmutzungsgrad o 2
Schutzart o IP20
Bemessungsisolationsspannung Y 500
Stéraussendung o EN 50081-2, Klasse A
Storfestigkeit o EN 50082-2
Batterie o Lithium SL-350, 3.6 V, 0.6 mA, Tadiran
Batteriegewicht o 9.6
SVHC Substanz o Lithium Thionylchlorid
Substanzgewicht o 0.35¢
Lebensdauer o Worst case 3 Jahre, typ. 5 Jahre
Gewicht o kg 0,23
MaBe (B X H X T) ©mm 90X 100 X 100
Anschlussklemmen o steckbarer Klemmenblock
Anschlussquerschnitte
Schraubklemmen
feindrahtig mit Aderendhiilse  mm2 0,5 bis 1,5
eindrahtig  mm2  05bis25
Federzugklemmen
feindrahtig  mm2 0,14 bis 1,0
eindrahtig o mm2 0,34 bis 1,0
Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV)
elektrostatische Entladung
(IEC/EN 61000-4-2, Level 3, ESD)
Kontaktentladung kv 4
elektromagnetische Felder (IEC/EN 61000-4-3, RFI) o Vim 10
Burst Impulse (IEC/EN 61000-4-4, Level 3)
Versorgungsleitungen Y 2
Signalleitungen Y 1

energiereiche Impulse (Surge) (IEC/EN 61000-4-5) kv 0,5
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XC-CPU101-C...K-8DI-6DO(-XV)

Einstrémung (IEC/EN 61000-4-6)

10
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XC-CPU101-C...K-8DI-6DO(-XV)

Spannungsversorgung der CPU (24 V/0 V)

Netzausfalliberbriickung

Dauer des Einbruchs ms 10
Wiederholrate s 1
Eingangsspannung o vDC 24
zulissiger Bereich © VDC  204bis288
Eingangsleistung W max. 26
Restwelligkeit % =5
maximale Verlustleistung (ohne lokale E/A) W W 6
Uberspannungsschutz o ja
Verpolungsschutz o ja
Netzfilter, extern o Typ: XT-FIL-1, siehe Technische Daten auf Seite 77
Netzfilter, intern o ja
Einschaltstrom  xIn keine Begrenzung (Begrenzung nur durch vorge-

schaltetes 24-V-DC-Netzteil)

Ausgangsspannung fiir die Signalmodule

Nennwert V DC 5
Ausgangsstrom A 3,2
Leerlauffestigkeit o ja
Kurzschlussfestigkeit o ja
galvanische Trennung zur Versorgungsspannung nein
CPU
Mikroprozessor Infineon C164
Speicher o
Programmcode (C64K/C128K/C256K) o kByte 64/128/256
Programmdaten (C64K/C128K/C256K) o kByte 64/128/256
Merker und/oder Retaindaten (C64K/C128K/C256K) o kByte 4/8/16
Zykluszeit fiir 1 k Anweisungen (Bit, Byte) o ms 0,5
Schnittstellen
Multi Media Card ja, optional, 16 MB oder 32 MB, seperat zu bestellen
Serielle Schnittstelle (RS232) ohne Handshake-Leitungen
Dateniibertragungsrate © kBit's 38,4
Anschlusstechnik o RJ45
galvanische Trennung o nein

in der Betriebsart , Transparentmodus”:

Dateniibertragungsraten 300, 600, 1200, 2400, 4800, 9600, 19200,
38400,57600 Bit/s

Zeichenformate 8E1, 801, 8N1, 8N2, 7E2, 702, 7N2, 7E1

Anzahl der Sendebyte in einem Block 190 Byte

Anzahl der Empfangsbyte in einem Block 190 Byte
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XC-CPU101-C...K-8DI-6DO(-XV)

CANopen
maximale Dateniibertragungsrate © Bitsls Betriebssystem-Version < 2.0: maximal 250000
Betriebssystem-Version = 2.0: maximal 1000000
Potentialtrennung o ja
Geriteprofil o nach DS301V4
PDO-Art o asyn., cyc., acyc.
Anschluss o steckbarer Federzug-Klemmenblock, 6-polig
Busabschlusswiderstande o extern
Teilnehmer ~ Anzahl  maximal 126
Watchdog o ja
RTC (Real Time Clock) o ja
Spannungsversorgung der lokalen Ein-/Ausgange (24 Vq/0 Vq)
Eingangsspannung ~vDC 24
Spannungsbereich o V DC 19,2 bis 30, Polaritat beachten
Potentialtrennung
Spannungsversorgung gegen CPU-Spannung o ja
Uberspannungsschutz o ja
Verpolungsschutz o ja

Digital-Eingange

Eingangsstrom pro Kanal bei Nennspannung mA typ. 3,5
Verlustleistung pro Kanal o typ. 85 mW
Schaltpegel nach EN 61131-2
Grenzwerte-Typ , 1" o low < 5V DC, high > 15 V DC
Eingangsverzdgerung
Aus > Ein ms typ. 0,1
Ein > Aus oms typ. 0,1
Eingdnge ~ Anzahl 8
Kanéle mit gleichem Bezugspotential © Anzahl 8
Zustandsanzeige o LED

Digital-Ausgénge’

Verlustleistung pro Kanal

QX0.0 bis QX0.5 w 0,08
Laststromkreis

QX0.0 bis QX0.5 A 05
Ausgangsverzogerung

Aus —> Ein o typ. 0,1 ms

Ein > Aus o typ. 0,1 ms
Kandle © Anzahl 6
Kanale mit gleichem Bezugspotential ~ Anzahl 6
Zustandsanzeige o LED
Einschaltdauer %D 100
Gleichzeitigkeitsfaktor o g 1

1) Beachten Sie die Einschréankungen beim Einsatz der XC-CPU101 im ABS-Gehduse, => Tabelle 1 auf Seite 8.
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Technische Daten

24-V-DC-Filter XT-FIL-1

Allgemeines

Normen und Bestimmungen

[EC/EN 61131-2

EN 50178
Umgebungstemperatur °C 0 bis +55
Lagerung °C —25 bis +70
Einbaulage waagerecht/senkrecht
relative Luftfeuchte, keine Betauung % 10 bis 95
(IEC/EN 60068-2-30)
Luftdruck (Betrieb) hPa 795 bis 1080
Schwingfestigkeit 10 bis 57 Hz £0,075 mm
57 bis 150 Hz £1,0 g
Schockfestigkeit 159/11 ms
Schlagfestigkeit 500 g/ 50 mm + 25 g
Uberspannungskategorie I
Verschmutzungsgrad 2
Schutzart IP20
BemessungsstoBspannung v 850
Stéraussendung EN 50081-2, Klasse A
Storfestigkeit EN 50082-2
Gewicht g 95
MaBe (B X H X T) mm 35 % 90 X 30
Anschlussklemmen Schraubklemme
Anschlussquerschnitte
Schraubklemmen
feindrahtig mit Aderendhiilse mm?2 0,2 bis 2,5 (AWG22-12)
eindrahtig mm?2 0,2 bis 2,5 (AWG22-12)
Spannungsversorgung
Eingangsspannung vV DC 24
zuldssiger Bereich vV DC 20,4 bis 28,8
Restwelligkeit % =5
Uberspannungsschutz ja
Potentialtrennung
Eingangsspannung gegen PE ja
Eingangsspannung gegen Ausgangsspannung nein
Ausgangsspannung gegen PE ja
Ausgangsspannung vV DC 24
Ausgangsstrom A 2,2
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Stichwortverzeichnis

Abkiirzungen ... ... 6
Adressbereich ... ... . 43
Adressieren, Ein-/Ausgange und Merker ........... 43
Adressierung

Steuerungam CAN-Bus .................... 56
Adressliberschneidungen . ...................... 43
Akku-Pufferung ... 41
Anschluss

Netzteil und lokales I/0 ..................... 9
Ausgange adresSieren ... ... 43
Ausschaltverhalten ............. ... . ...L. 20
Automatische Adressierung .. ......... ... .. ... .. 43
Batterie ... 15
Batteriewechsel . ....... ..o 15
Baudrate . ... 56
Baudrate einstellen . ....... ... .. i 12
Baudraten, fiir CAN-Verbindung ................. 57
Bausteintyp auswahlen ..................... ... 50
Beispielprojekt . . ... 47
Belliftung . . ..o 17
Betriebsarten-Vorwahlschalter . .................. "
Betriebssystem laden ................. ... 22
Betriebszustande ......... .. i 41
BlitzschutzmaBnahmen ........................ 18
BlockgroBe, fiir Datenlibertragung . .. ............. 55
Blockschaltbild

CPU 1

Versorgungsmodul .. ...... ... .00 8
Bootprojekt

] TV o< 41
Bootprojekt erzeugen

nachOnline-Anderung . ..................... 21

transferieren ... 21
Breakpoint .. ... 20
Browser-Befehle ............................. 40
CAN

-Deviceparameter ........... ... o 57

-Master-Routingeinstellungen . .. ............. 56
CAN-Telegramme

aus Anwenderprogramm senden/Empfangen . ... 14
CoDeSys-Gateway-Server . ...........coovin... 55
CPU-Modul ... .o 7
CRC-Pritffungen ... i 19

Datenremanenz ........... .. ... i 41
Datensicherung . ... 10, 15
Dateniibertragungsrate andern . ................. 12
Deklaration ........ ... 54
Diagnose . ... 44
Uber CAN ... 57
Direkter Peripheriezugriff
Fehlercode ........ ..ot 33
Echtzeituhr .. ... 15
Einbaulage . ... 17
Eingdnge adressieren ........ ..., 43
Eingangsmodul einfligen (in easySoft-CoDeSys) ... ... 52
Einschaltverhalten ......... ...t 19
Einzelschritt-Betrieb .. ..., 20
Einzelzyklus-Betrieb . ...... ... 20
Elektromagnetische Beeinflussung ................ 17
EMPTY-SLOT .. et 52
Ethernet-Patch-Kabel ....................... ... 12
Fehlercode, bei ,Direkter Peripheriezugriff” ......... 33
Forcen ... .. 20
Funktionen . ... 25
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Disablelnterrupt ............. ... ...l 36
Enablelnterrupt .. ... 36
ReadBitDirect .......................... 30
ReadWordDirect .......................... 31
WriteBitDirect .......... .. 32
WriteWordDirect . ..., 33
Funktionsbausteine . ............... ... .. ..., 25
Gerdteanordnung ... ... ..o 17
Handshake-Leitungen ................ ... .. ... 12
Hardware-Timer ..........cooeeiiiiiiene. 25
Induktivitdten .. ... 17
Interrupts .. ..o 34
Jittern .. 25
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Klemmenbelegung .......... ..., 9
Knotennummer . ........... .o 56
Kommunikation mit der Zielsteuerung ............. 57
Kommunikationskanal ......................... 58
Kommunikationsparameter ...................... 45
Konfiguration XC100 .............ccoiviiini.n. 50
LED-Anzeigen . ... 9
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Ldschen
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