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EtherCAT®-Master / EtherCAT®-Konfigurator

Der EtherCAT®-Master fir die M200-Steuerung ist eine
reine Softwarelésung und verwendet einen Ethernet-Port
der Steuerungs-CPU. Zusatzliche Hardware ist nicht erfor-
derlich. Die zyklischen Daten, die mit den Slaves automa-
tisch ausgetauscht werden, sind im Steuerungssystem als
Prozessvariablen verfigbar und sind so einfach zu ver-
wenden wie die Daten von lokalen Ein-/Ausgangs-Modulen.
Far den Zugriff auf azyklische Daten durch die Anwen-
dungssoftware sind flur die Profile CoE- und SoE-Biblio-
theksbausteine verfiigbar.

Durch die Aktivierung von Distributed Clocks kann
die Software auf der Steuerung exakt mit dem EtherCAT®-
Bus synchronisiert werden, um Regelungsaufgaben zu
ermoglichen. Standard-Ethernet-Verkehr zu den Slaves,
z. B. der Zugriff auf den Webserver eines Servoverstar-
kers, kann Uber Ethernet-over-EtherCAT® (EoE) parallel
auf derselben Verbindung Ubertragen werden. Die M200-
Steuerung routet dabei die Pakete vom Service-PC direkt
zum EtherCAT®-Slave. Auch der einfache Dateitransfer
zum Slave, z. B. fir den Firmwareupdate, ist mit File-over-
EtherCAT (FoE) moglich.

Konfiguration, Inbetriebnahme und Test werden vom
Bachmann SolutionCenter unterstitzt. Die Slave-Beschrei-
bungsdateien (ESI) werden in einem Katalog verwaltet
und zum Netzwerk zusammengestellt. Das PDO-Mapping
wird automatisch generiert und kann manuell verandert
werden. Die zyklischen Daten kénnen ohne weiteren Pro-
grammieraufwand sofort dargestellt und getestet werden.
Der lesende und/oder schreibende Zugriff auf alle weiteren
Service-Daten ist ebenfalls in einem SDO-Monitor moglich.
Filetransfer wird Uber einen Assistenten unterstutzt.

Die Diagnose von Konfigurationsproblemen wird verein-
facht, da der Master auch bei Fehlkonfigurationen starten
kann und das SolutionCenter nach einem erneuten
Busscan die Abweichungen anzeigt. Fir modular gestaltete
Maschinen kénnen EtherCAT®-Slaves als optionale Knoten
behandelt werden.
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Automatisierung / Vernetzung / Feldbusse

EtherCAT®-Master

Softwarelosung fur Betrieb auf Standard-Steuerungs-

CPUs

Adressierung der Slaves Uber Autoincrement oder
Alias-Adresse °
Vergabe und Prifung der Alias-Adresse

Unterstitzung von optionalen Knoten

Unterstutzt Slaves mit Distributed Clock °
Synchronisation von Anwendungsprogrammen und
Feldbus moglich

Zyklischer Datenaustausch Uber PDO-Mapping °
Darstellung der Prozesswerte als logische 1/0-Module
und im PLC-Prozessabbild °
Azyklischer Datenaustausch fur Anwendungsprogramm
Uber SDO-Funktionsschnittstelle verfliigbar °

Unterstutzung folgender Profile:

CoE (CANopen® over EtherCAT®) °
SoE (Servo over EtherCAT®)

FoE (File over EtherCAT®)

EoE (Ethernet over EtherCAT®)

MDP (Modular Device Profile)

Funktionsschnittstelle fur Netzwerk- und Slave-Status
Umfangreiche Diagnose Uber Systemvariablen

Qualitat durch regelmallige Teilnahme an Plug-Fests
der ETG sichergestellt
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EtherCAT®-Konfigurator

Integriert in das Bachmann SolutionCenter
Komfortable Erstellung einer Online-Konfiguration
durch Busscan

Erstellung einer Offline-Konfiguration durch Auswahl
der Slaves aus einem Katalog

Verwaltung normkonformer ESI-Dateien im Katalog
Monitore flUr Prozessdaten, SDO-Zugriff, Lesen und
Setzen von Alias-Adressen

Assistent fur Filetransfer

Nachtragliches Hinzufiigen, Entfernen und Andern der
Reihenfolge von Slaves

Zielfuhrende Suche nach Konfigurationsfehlern durch
wiederholten Busscan auch im Fehlerfall

Alle Moglichkeiten zur Diagnose auch per Fernwartung
Uber Netzwerksgrenzen

Archivierung von Konfigurationen in den Vorlagen und
Solutions
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8 51-Democase [10.204.90 96] Kanal Typ Symbolischer Name Wert EiN... | Sta..  Be.
% Dnine Device = = CTL ECAT.100L.receive_pdol.controlword  0x0 oK 0
Qj‘ System E2 = VEL ECAT 1001 receive_pdol target_velocity 0,000 oK 0
B S\:V'SMT”'E [=E) |« STA ECAT.100Ltransmit_pdol statusword  0xd638 oK 0
E; i =0 I+ INC ECAT 1001 transmit_pdol.pos_act_value  -2,37024E5 ok 0
d Apakatiann F4s 14 VEL ECAT 1001 transmit_pdo2.vel_act value  14795,000 oKk 0
@ Station1 Fls @ INC ECAT 1001.receive_pdo2 target_position 0,000 oKk 0
== EtherCAT
I Achse_rechts (Medul 5001)
= Ommegejimh“-re‘h“ {bodui1001) [ (1 Variablenlisten | % FTP |[3] Variablenansicht > B3 Device Shell @@~ =5
Namensfilter: - @ Dec @ Hex ©Bin
) sakicg - = Variable Wert Typ Zugriff Lénge[B.. Elementn.. Adresse >
System | /O | EtherCAT | Profibus | Sercos | CAM | Profinet a (B Master |
Resource = State E UINTIE RW 2 ] 0:8005C40001088C0C | |
T = CyclicPeriod 1000 UINT32 R 4 1 0x800546000108BC74 =
B s e G = SyncClockActive 1 BOOLE R 1 1 0xB800543000108E204 |
e == SlavesinSync 1 BOOLE R 1 1 0xB00549000108C5E4
== MasterInSync 1 BOOLE R 1 | 0xB800549000108C57C
= SyncDeviation 0 SINT32 R 4 1 0x800547000108C514
== MaxSyncDeviation 3 SINTIZ RW 4 1 0xB005C7000108C488
= SlaveCount 1 UINT3Z R 4 1 0xB00546000108C400
Eigenschaft Wert = FrameCount 1 UINT32 R 4 i 0x800546000108C398
= BusError 0 BOOLE R 1 1 08005430001 08C 260
== ErrerCount 0 UINT32 RW 4 1 0x8005C6000108F138
= LostEror 0 UINT32Z RW 4 1 0x8005CE000108CLFC
== DebughMode 7 UINT32 RW 4 ik 0xB005C6000108FOD4
> (= 1001 -
4| n 3
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