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BESTIMMUNGSGEMASSER GEBRAUCH

Mit dem elekirischen Anschluss CANopen kann das EB 80-System an ein CANopen-Netzwerk angeschlossen werden.

Entsprechend den aktuellen Spezifikationen bietet CiA 301 Diagnosefunktionen. Das System ist in der Konfiguration mit bis zu 128 Ausgéingen
fir Magnetventile, 128 digitalen Ausgéingen, 128 digitalen Eingéingen, 16 analogen Ausgéingen, 16 analogen Eingéingen, 16 Eingéingen zur
Temperaturmessung und 16 Proportionalgruckreglern erhdltlich.

A ACHTUNG

Die EB 80 CANopen darf nur wie folgt verwendet werden:

* wie in industriellen Anwendungen vorgesehen;

¢ in vollstéindig montierten und einwandlrei funktionierenden Systemen;

¢ unter Einhaltung der angegebenen Hochstwerte fiir elektrische Nennwerte, Driicke und Temperaturen;

* Verwenden Sie nur Stromversorgungen, die der Norm IEC 742/EN60742/VDE0551 entsprechen und einen
Isolationswiderstand von mindestens 4 kV aufweisen (PELV).

ZIELGRUPPE

Dieses Handbuch wendet sich ausschliefBlich an Techniker der Steuerungs- und Automatisierungstechnik, welche Erfahrungen mit der
Installation, Inbetriebnahme, Programmierung und Diagnose von speicherprogrammierbaren Steuerungen (SPS) und Feldbussystemen zu
verzeichnen haben.

1. INSTALLATION

1.1 ALLGEMEINE ANWEISUNGEN FUR DIE INSTALLATION

Vor der Durchfihrung von Installations- oder Wartungsarbeiten ist Folgendes abzuschalten:
o Druckluftzufuhr;

® Betriebsstromversorgung der Magnetventile / der Ausgangselektronik

1.2 ELEKTRISCHER ANSCHLUSS UND ANZEIGEELEMENTE

Anschluss an ein CANopen Netzwerk % : = Cuzzanlegres i)
BUS IN (M12-Stecker ménnlich, A-Kodierung) l:§| ¥ iz L EB 80 Net Diagnose-LED
1 = CAN_SHLD < [ Unter der Abdeckplatte befinden sich:
o n A===- ~ Schalter zur Adressvergabe
3 =CAN_GND - Einstellung der Ubertragungsgeschwindigkeit sowie Schaltung der
N4 é = EQH{' L Abschlusswiderstéinde und der USB-Anschluss zur Verbindung mit dem PC.

Ringmutter = Abschirmung
BUS OUT (M12-Stecker weiblich, A-Kodierung)

__ Power Supply (M8-Stecker ménnlich)
Anschluss fir Knotenstromversorgung

1 = CAN_SHLD und Hilfsstromversorgung fir Ventile
& 2T 4.3 1 =424V bus (braun)
i - EQH_SND 2 = +24V valvole (weif3)
- CAN_ 271 3=GND (blau)
5=CAN_L

Ringmutter = Abschirmung  — — 4 = GND (schwarz)

1.3 ELEKTRISCHE ANSCHLUSSE: PINBELEGUNG DES STECKERS

1.3.1 M8-Stecker fir Knoten und Ausgangsstromversorgung

1 = 424V Anschluss fir CANopen Knoten und Ein-/Ausgangsstromversorgung

2 = +24V Hilfstromversorgung fiir die Ventile

3 = GND

4 = GND

Die EB 80 muss iiber den mit dem Symbol PE == gekennzeichneten Endplattenanschluss geerdet werden.

A ACHTUNG
Ein fehlender Erdungsanschluss kann im Falle einer elektrostatischen Enfladung zu Stérungen und irreversiblen Schéden fihren.
Um die Schutzart IP65 zu gewdhrleisten, muss jede Entladung abgeleitet werden und nicht verwendete M12-Anschliisse miissen mit einer

Schutzkappe versehen werden.
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1.3.2 M12-Stecker fir den Anschluss an das CANopen Netzwerk
1 = CAN_SHLD

2 = aa-

3 = CANLGND

4 = CANH

5 = CANLL

Metallringmutter = Abschirmung

Die Busanschliisse sind vom Typ M12 mit A Kodierung gemf3 CiA DR 303-1. Zur Vermeidung von Fehlfunktionen durch fehlerhafte Verdrahtung
kénnen Standard CANopen-Kabel mit vorkonfekfionierten Steckverbindern verwendet werden.

Alternativ zu vorkonfektionierten Kabeln kénnen fir den Busanschluss auch metallische M12-Stecker verwendet werden, bei denen die
Kabelabschirmung mit dem Steckverbindergehéuse verbunden wird.

A ACHTUNG

Verwenden Sie fiir eine korrekte Kommunikation nur CANopen-Kabel.

Eine unsachgemdfe Installation kann zu Ubertragungsfehlern und zu Fehlfunktionen der Gerdte fihren.
Die héufigsten Ursachen fiir Fehler bei der Dateniibertragung sind:

* Falscher Anschluss der Abschirmung oder der Leitungen;

* zu lange oder ungeeignete Kabel;

o Fiir die Verzweigung ungeeignete Netzkomponenten.

1.4 STROMVERSORGUNG

Fiir die Spannungsversorgung wird eine 4-polige M8-Buchse verwendet. Die Hilfsspannungsversorgung der Ventile ist von der des Feldbusses
getrennt, d.h. die Ventileiénnen abgeschaﬁet werden, wihrend die Busleitung unfer Spannung bleibt. Das Fehlen der Hilfsspannung wird durch das
Blinken der LED-Power und gleichzeitiges Blinken aller LED-Leuchten der Steuerventile angezeigt. Die Strung wird dem Steuermodul gemeldet,
welches fiir eine entsprechende Warnhinweisverwaltung sorgt.

A ACHTUNG

Schalten Sie das System aus, bevor Sie den Stecker ein- oder ausstecken (Gefahr von Funktionsschéiden).

Nur komplett montierte Ventileinheiten verwenden.

Nur Netzteile nach IEC 742/EN60742/VDE0551 mit mindestens 4kV Isolationswiderstand (PELV) verwenden.

1.4.1 Versorgungsqunnunﬂ
Das System bietet einen grof3en Spannungsbereich, von 12VDC -10% bis 24VDC +30% (min 10,8, max 31,2).

A ACHTUNG
Eine Spannung von mehr als 32VDC beschadigt das System irreversibel.

NETZSPANNUNGSABFALL

Der Spannungsabfall héngt von der maximalen Stromaufnahme des Systems und der Léinge des Verbindungskabels zum System ab.

In einem mit 24 VDC gespeisten System mit Kabelléingen bis zu 20 m braucht der Spannungsabfall nicht beriicksichtigt zu werden.

In einem mit 12 VDC gespeisten System muss eine ausreichende Spannung vorhanden sein, um einen korrekten Betrieb zu gewdihrleisten.
Spannungsabfdlle, die durch die Anzahl der aktiven Magnetspulen (Piloten), die Anzahl der gleichzeitig angesteverten Magnetspulen (Piloten) und
die Kabelléinge bedingt sind, miissen beriicksichtigt werden. Die tatséchliche Spannung, mit der die Magnetspulen (Piloten) versorgt werden, muss
mindestens 10,8 VDC betragen. Nachfolgend ist eine Ubersicht iber den Prisfalgorithmus dargestellt.

Hachststrom: | max [A] = (Anzahl der gleichzeitig gesteuerten Magnetspulen x 3,2) + (Anzahl der aktiven Magnetspulen x 0,3)
VDC

Spannungsabfall des Versorgungskabels M8: AV = | max [A] x Rs [0,067Q/m] x 2L [m]
Dabei ist Rs der Kabelwiderstand und L die Kabellénge.

Die Spannung am Kabeleingang Vin, muss mindestens 10,8 VDC + AV betragen.

Beispiel:
12 VDC Versorgungsspannung, 5 m Kabel, 3 Steverungen werden aktiviert, wihrend die anderen 10 bereits aktiv sind:

Imax= (3x3,2)+(10x0,3) =1.05A
12

AV = (1,05 x 0,067) x (2 x 5) = 0,70 VDC

Dies bedeutet, dass die Versorgungsspannung groBer oder gleich 10,8 + 0,7 = 11,5 VDC sein muss.
Vin=12VDC> 11,5 — OK




1.4.2 Eingangsstrom

Die Magnetspulen werden iber eine mit einem Mikroprozessor ausgestattete Platine gesteuert.

Um einen sicﬁeren Betrieb des Ventils zu gewdhrleisten und den Energieverbrauch zu senken, ist eine ,Speed-up”-Steuerung vorgesehen, d.h. die
Leistung der Magnetspule betriigt 3 W fir 15 Millisekunden und wird dann schrittweise auf 0,25 W reduziert. Der Mikroprozessor regelt ilber
eine PWM-Steuerung den Strom in der Spule, der unabhéingig von der Versorgungsspannung und der Temperatur konstant bleibt, so dass das

von der Magnetspule erzeugte Mdgnerfefc)i unverdindert bleibt.

Um die Stromversorgung des Systems richtig zu skalieren, ist es wichtig, die Anzahl der gleichzeitig zu steuernden Magnetspulen (Piloten)* und die
Anzahl der bereits cﬂdiven Magnetspulen (Piloten) zu beriicksichtigen.

*Unter gleichzeitiger Ansteuerung versteht man die Akfivierung aller Magnetspulen (Piloten) mit einer Zeitdifferenz von weniger als 15 Millisekunden.

Der Gesamtstromverbrauch ist gleich der von den Magnetspulen aufgenommenen Leistung

15me plus dem Strom, der von der Elektronik zur Steuerung der Grundplatten verbraucht wird.

Um die Berechnung zu vereinfachen, kann man von 3,2 W, die von jeder Magnetspule
gleichzeitig verbraucht werden und von 0,3 W Verbrauch von jeder aktiven Magnetspule,

Pl ausgehen.
| max [A] = (Anzahl gleichz. angest. Magnetspulen x 3,2) + (Anzahl akfive Magnetspulen. x 0,3)

VDC

P2
BEISPIEL:
Anzahl der gleichzeitig angesteuerten Magnetspulen (Piloten) = 10
Anzahl der aktiven Magnetspulen (Piloten) = 15

P3 VDC = Versorgungsspannung 24

noz Imax=10x32)+(15x03) _ 1 5 A

24
T1 =P1 + P2 + P3 = 3 gleichzeitig angest. Magnetspulen

T2=P2+P3 = 2 gleichzeitig angest. Magnetspulen

Der Eingangsstrom von 180 mA, der von der elekirischen Feldbussteuerung aufgenommen wird, muss zu dem resultierenden Strom addiert werden.

Ubersicht Gesamtleistungsaufnahme wdéhrend des Speed Up 32w
Gesamtleistungsaufnahme wéhrend der Haltephase 0,3W
Leistungsaufnahme der Feldbussteuerung AW

Der maximale Strom fiir die Magnetventilansteuerung, der von dem elekirischen Profinet-Anschluss geliefert werden kann, betrégt 4 A.
Wenn der maximale Strom héher ist, muss ein Zwischenmodul - M mit zuscitzlicher Stromversorgung in das System integriert werden.

1.5 NETZANSCHLUSS
Fir Installationshinweise entnehmen Sie bitte die Richtlinien der CiA (CAN in Automation).
Siehe https://www.can-cia.org

1.5.1 Verwendung von Switches

Der elektrische Anschluss der EB 80 Profinet IO verfiigt ilber eine integrierte Zweiport-Switch, die fir den Aufbau von linearen
Netzwerken verwendet werden kann. Das Netzwerk kann mit zuséitzlichen Switches in mehrere Segmente aufgeteilt werden. Stellen
Sie sicher, dass die verwendeten Gerdite den CANopen-Spezifikationen entsprechen.
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2. INBETRIEBNAHME

A ACHTUNG

Schalten Sie das System aus, bevor Sie den Stecker ein- oder ausstecken (Gefahr von Funktionsschéiden).

Verbinden Sie das Gerdit iber ein geeignetes Erdungskabel. Ein fehlender Erdungsanschluss kann bei elektrostatischer Entladung zu
Stérungen und irreversiblen Schéden fiihren.

Verwenden Sie nur komplett montierte Ventileinheiten.

2.1 VERBINDUNGEN ZU DEM EB 80 CANopen SYSTEM

Erden Sie das Gerit.

Den IN-Eingangsstecker mit dem CANopen-Netzwerk verbinden.

Den OUT-Ausgangsstecker mit dem néichsten Gerdit verbinden. Andernfalls den Stecker mit der mitgelieferten Kappe verschlieBen, um die
Schutzart IP65 zu gewdhrleisten.

SchliefBen Sie den Stecker an das Stromnetz an. Die Stromversorgung der Feldbusversorgung ist von der der Ventile getrennt.

Die Ventile kénnen abgeschaltet werden, wéhrend die Kommunifafion mit dem CANopen-Master aktiv bleibt

2.2 INSTALLATION DES EB 80 SYSTEMS IN EINEM CANopen-NETZWERK

2.2.1 EDS-Konfigurationsdatei

Un|1 (ZIJOS EB 85)-System korrekt in ein CANopen-Netzwerk zu integrieren, muss die EDS-Datei ,EB80_CA” in die verwendete Programmiersoftware
geladen werden.

Die Datei kann schnell und einfach unter http:/ /www.metalwork.it/ita/download.html heruntergeladen werden.

Die EDS-Konfigurationsdatei beschreibt die Eigenschaften des EB 80-Systems mit CANopen.

Sie ist erforderlich, damit das System als CANopen-Gerit erkannt und seine Ein- und Ausgéinge korrekt konfiguriert werden kénnen.

2.2.2 Adresszuweisung und Einstellung der Ubertragungsgeschwindigkeit

A ACHTUNG

Alle Gerdite im Netzwerk miissen Giber eine eindeutige Adresse verfiigen.

o Adresszuweisung:
Bevor ein Slave an das Bussystem angeschlossen wird, sollte ihm eine nicht verwendete Adresse zugewiesen Wert
werden. Zur Adressvergabe DIP-SCHALTER 1-7 (ADDRESS) verwenden und die Knotennummer im
Bindircode eingeben. Es kdnnen Knotennummern von 1 bis 127 verwendet werden.

DIP-SCHALTER 8 wird nicht verwendet.

W2

S
12 4 8 16 32 ¢4
AUS
12 3 4 5 6 7 8

Knotenanzahl: 9 (1+8)

* Einstellung der Ubertragungsgeschwindigkeit
DIP-Schalter (B-RATE) 1-3 verwenden.

) P B P - . - P

10 KBaud 20 KBaud 50 KBaud 125 KBaud 250 KBaud 500 KBaud 800 KBaud 1000 KBaud
o Aktivierung des Abschlusswiderstands TER
Der letzte Knoten jedes Zweigs im CANopen-Netzwerk muss mit einem Abschlusswiderstand versehen werden. AN
Dies verhindert Reflexionsfehler wéihrend der Master-Slave-Kommunikation, die zu Fehlfunktionen fihren kénnen.
Zur Aktivierung DIP-SCHALTER (TER) auf AN stellen. AUS

12
Abschlusswiderstand aktiviert

A WICHTIG

Um Stdrungen zu minimieren, sollte die Kommunikationsgeschwindigkeit — anwendungabhéingig - so gering wie méglich gewdhlt werden.




2.3 EB 80 SYSTEMKONFIGURATION (INBETRIEBNAHME/MAPPING)

Vor der Inbetriebnahme muss die Gerditekonfiguration im Geréit erfasst werden.

Gehen Sie dabei wie folgt vor:

- Ziehen Sie den M8-Netzstecker ab;

- Offnen Sie die Abdeckung des Moduls;

- Driicken Sie die Taste "A" und schlieflen Sie den Netzstecker M8 wieder an, wéhrend Sie die Taste "A" so lange gedriickt halten, bis alle
Kontrollleuchten des Systems, der Grundplatten, der Signalmodule und der zusétzlichen Inseln vorUbergehend%anen.

Das System EB 80 ist hochflexibel und kann jederzeit durch Hinzufiigen, Entfernen oder Andern der Grundplatten fiir Ventile, Signalmodule oder

Zusatzinseln umkonfiguriert werden.

Die Konfiguration muss nach jeder Anderung am System vorgenommen werden.

Bei Inseln mit zusdtzlichem e|efdrischen Anscfﬁuss od?;r M8-Modulen mit 6 digitalen Ausgéingen + Stromversorgung miissen fiir eine korrekte

Konfiguration alle Module mit Strom versorgt werden.

A WICHTIG

Wenn die Ausgangskonfiguration bzw. Gerditestruktur gedindert wurde, kann es vorkommen, dass sich einige Magnetventiladressen verschieben.
Eine Adressverschiebung tritt in einem der folgenden Fdlle auf:
*  das Hinzufigen von Grundplatten zu den vorhandenen
*  das Ersetzen einer Grundplatte durch einen anderen Typ
o die Enffernung einer oder mehrerer zwischengeschalteter Grundplatten
o die Hinzufiigung oder Entfernung von Inseln mit zuséitzlichem elektrischen Anschluss zwischen bereits bestehenden Inseln.
Die Hinzufiigung oder Entfernung zusétzlicher Inseln an einem Ende des Systems fihrt nicht zu einer Verschiebung der Adressen.
Die neuen Adressen schlieflen sii an die bestehenden an.
o Die Erhohung der Anzahl der Grundplattenbytes (Pneumatikmodul), wenn bereits digitale Ausgangsmodule konfiguriert wurden.

2.4 ADRESSIERUNG

Dem Master wird folgendes Adressvolumen zur Verfigung gestellt:

* 16 Byte fiir Ventilgrundplatten (Pneumatikmodul), maximal 128 Magnetventile

* 16 Byte fiir 8 digitale Ausgangssignalmodule, maximal 128 digitale Ausgénge insgesamt

* 22 Byte fiir 6 digitale Ausgéinge + Versorgungsspannung, maximal 128 digitale Ausgéinge insgesamt

¢ 32 Byte fiir analoge Ausgangssignalmodule, maximal 16 analoge Ausgéinge

* 16 Byte fiir 16 digitale Ausgangssignalmodule, maximal 128 digitale Ausgdinge insgesamt

® 32 Ausgangsbytes zur Einstellung 3es Drucks der Proportionaldruckregler, maximal 16 Proportionaldruckregler
* 12 Ausgangsbytes fir 16 konfigurierbare digitale 1/O-Module, maximal 4 Module

* 32 Eingangsbytes zum Auslesen des Drucks der Proportionaldruckregler, maximal 16 Proportionaldruckregler
°2 Einganggoytes fir die Druckschalterfunktion der Proporfionaldruckregler, maximal 16 Proportionaldruckregler
* | Diagnosebyte

* 16 Byte fiir 8 digitale Eingangssignalmodule, maximal 128 digitale Eingéinge insgesamt

o 32 Byte fiir ano%ge Eingangssignalmodule, maximal 16 analoge Eingéinge

* 48 Diagnosebytes EB 80 14.0

* 16 Byte fiir 16 digitale Eingangssignalmodule, maximal 128 digitale Eingéinge insgesamt

® 32 Byte fiir analoge Eingangssignalmodule zur Temperaturmessung, moximoﬁ’ 16 analoge Eingéinge

® 4 reservierte Byte

* 40 Eingangsbytes fiir 16 konfigurierbare digitale I/O-Module, maximal 4 Module

Alle Module werden fortlaufend adressiert.

Die Adressierung der Signalmodule erfolgt sequentiell nach Typ.
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2.5 KONFIGURIEREN DES EB 80 SYSTEMS IM CANopen NETZWERK

Der Zugriff auf digitale und analoge Ausgéinge erfolgt Gber die Receive Process Data Objects (RPDOs) 1400...1420.

Der Zugriff auf digitale und analoge Eingdinge erfolgt iber die Transmit Process Data Objects (TPDOs) 1800...1817.

Vier RPDOs (1400...1403) und vier TPDOs %] 800...1803) sind gemdf den Spezifikationen von CiA 301 Version 4.2.0 definiert.

Mit dieser Konfiguration stehen maximal folgende Ein-/Ausgéinge zur Verfigung:
- 128 Magnetventile

- 60 digitale Ausgénge

- 120 digitale Eingéinge

- 4 analoge Ausgdnge

- 8 analoge Eingdinge

- 1 Diagnosebyte

Alle weiteren vom EB 80-System bereitgestellten Funktionen kénnen durch Aktivierung zuséitzlicher PDOs konfiguriert werden.

Ein Remapping gemdf den Spezifikationen von CiA DS301 ist méglich, unfer Verwendung von RPDOs im Bereich 14xx bis 16xx und TPDOs im
Bereich 18xx Eis TAXx.

PDO:s bestehen aus 8 Byte, die immer vollstéindig konfiguriert werden missen.

Pre-defined Index | Sub Index Funktion Pre-defined Index | Sub Index Funktion
RPDO hex hex TPDO hex hex
01 Magnetventile 1- 8 01 Status Byte
02 Magnetventile 9 - 16 02 8 digitale Eingéinge 1 - 8
03 Magnetventile 17 - 24 03 8 digitale Eingéinge 9 - 16

04 Magnetventile 25 - 32
05 Magnetventile 33 - 40

04 8 digitale Eingéinge 17 - 24

RERRIMLCU f22ee 05 | 8digitale Eingdnge 25 - 32

TPDO 1 (1800) 02000

06 Magnetventile 41 - 48 06 8 digitale Eingéinge 33 - 40
07 Magnetventile 49 - 56 07 8 digitale Eingéinge 41 - 48
08 Magnetventile 57 - 64 08 8 digitale Eingdinge 49 - 56
09 Magnetventile 65 - 72 09 8 digitale Eingéinge 57 - 64
0A Magnetventile 73 - 80 0A 8 digitale Eingéinge 65 - 72
0B Magnetventile 81 - 88 0B 8 digitale Eingéinge 73 - 80

0C Magnetventile 89 - 96
0D Magnetventile 97 - 104

0C 8 digitale Eingéinge 81 - 88

ez L) Sz 0D 8 digitale Eingéinge 89 - 96

TPDO 2 (1801) 02000

OE Magnetventile 105 - 112 OE 8 digitale Eingéinge 97 - 104
OF Magnetventile 113 - 120 OF 8 digitale Eingéinge 105 - 112
10 Magnetventile 121 - 128 10 8 digitale Eingdinge 113 - 120
01 8 digitale Ausgéinge 1 - 8 01 analoger Eingang 1 (LSB)

02 8 digitale Ausgéinge 9 - 16 02 analoger Eingang 1 (MSB)

03 8 digitale Ausgéinge 17 - 24 03 analoger Eingang 2 (LSB)

04 8 digitale Ausgéinge 25 - 32
05 8 digitale Ausgéinge 33 - 40

04 analoger Eingang 2 (MSB)

RPDO 3 (1402) 02201 05 analoger Eingang 3 (LSB)

TPDO 3 (1802) 02001

06 8 digitale Ausgéinge 41 - 48 06 analoger Eingang 3 (MSB)
07 6 digitale Ausgénge 1 - 6 07 analoger Eingang 4 (LSB)
08 6 digitale Ausgéinge 7 - 12 08 analoger Eingang 4 (MSB)
01 analoger Ausgang 1 (LSB) 09 analoger Eingang 5 (LSB)
02 analoger Ausgang 1 (MSB) 0A analoger Eingang 5 (MSB)
03 analoger Ausgang 2 (LSB) 0B analoger Eingang 6 (LSB)
04 analoger Ausgang 2 (MSB) 0C analoger Eingang 6 (MSB)
e Leare 05 analoger Ausgang 3 (LSB) WO LY (0)p] analoger Eingang 7 (LSB)
06 analoger Ausgang 3 (MSB) OE analoger Eingang 7 (MSB)
07 analoger Ausgang 4 (LSB) OF analoger Eingang 8 (LSB)

08 analoger Ausgang 4 (MSB) 10 analoger Eingang 8 (MSB)




Manufacturer - specific| Index |Sub Index Funktion Manufacturer - specific| Index |Sub Index Funktion
RPDO hex | hex RPDO hex | hex
01 |8 digitale Ausgéinge 49 - 56 41 |16 digitale Ausgdnge 65 - 72
02 |8 digitale Ausgéinge 57 - 64 42 |16 digitale Ausgénge 73 - 80
03 |8 digitale Ausgéinge 65 - 72 43 |16 digitale Ausgénge 81 - 88
04 |8 digitale Ausgénge 73 - 80 44 |16 digitale Ausgéinge 89 - 96
B R I Y L D) AR Bl vy =
06 |8 digitale Ausgéinge 89 - 96 46 |16 digitale Ausgéinge 105 - 112
07 |8 digitale Ausgénge 97 - 104 47 |16 digitale Ausgéinge 113 - 120
08 8 digitale Ausgénge 105 - 112 48 16 digitale Ausgéinge 121 - 128
09 |8 digitale Ausgéinge 113 - 120 C9 | Set Proportionaldruckregler 1 (Byte 1)
0A | 8 digitale Ausgéinge 121 - 128 CA | Set Proportionaldruckregler 1 (Byte 2)
0B |6 digitale Ausgéinge 13- 18 CB | Set Proporfionaldruckregler 2 (Byte 1)
0C | 6 digitale Ausgéinge 19 - 24 CC | Set Proportionaldruckregler 2 (Byte 2)
B R 0D | 6 digitale Ausgéinge 25 - 30 Lo EDaLE] e CD | Set Proportionaldruckregler 3 (Byte 1)
OE |6 digitale Ausgéinge 31 - 36 CE | Set Proportionaldruckregler 3 (Byt e 2)
OF | 6 digitale Ausgéinge 37 - 42 CF | Set Proportionaldruckregler 4 (Byte 1)
10 6 digitale Ausgéinge 43 - 48 DO Set Proportionaldruckregler 4 (Byte 2)
11 6 digitale Ausgéinge 49 - 54 DI | Set Proportionaldruckregler 5 (Byte 1)
12 | 6 digitale Ausgéinge 55 - 60 D2 | Set Proportionaldruckregler 5 (Byte 2)
13 | 6 digitale Ausgéinge 61 - 66 D3 | Set Proportionaldruckregler 6 (Byte 1)
14 | 6 digitale Ausgéinge 67 - 72 D4 | Set Proportionaldruckregler 6 (Byte 2)
B e 15 | 6 digitale Ausgéinge 73 - 78 RECER L2 D5 | Set Proportionaldruckregler 7 (Byte 1)
16 | 6 digitale Ausgéinge 79 - 84 Dé | Set Proportionaldruckregler 7 (Byte 2)
17 | 6 digitale Ausgéinge 85 - 90 D7 | Set Proportionaldruckregler 8 (Byte 1)
18 | 6 digitale Ausgdnge 91 - 96 D8 | Set Proportionaldruckregler 8 (Byte 2)
19 | 6 digitale Ausgéinge 97 - 102 D9 | Set Proportionaldruckregler 9 (Byte 1)
1A | 6 digitale Ausgéinge 103 - 108 DA | Set Proportionaldruckregler 9 (Byte 2)
1B | 6 digitale Ausgéinge 109 - 114 DB | Set Proporfionaldruckregler 10 (Byte 1)
1C | 6 digitale Ausgéinge 115 - 120 DC | Set Proportionaldruckregler 10 (Byte 2)
o] e 1D | 6 digitale Ausgéinge 121 - 126 LLEOelally oz DD | Set Proportionaldruckregler 11 (Byte 1)
1E |6 digitale Ausgéinge 127 - 128 DE | Set Proportionaldruckregler 11 (Byte 2)
1F | Dummy 1 (nicht verwendet) DF | Set Proportionaldruckregler 12 (Byte 1)
20 Dummy 2 (nicht verwendet) EO Set Proportionaldruckregler 12 (Byte 2)
21 analoger Ausgang 5 (LSB) El Set Proportionaldruckregler 13 (Byte 1)
22 | analoger Ausgang 5 (MSB) E2 | Set Proportionaldruckregler 13 (Byte 2)
23 | andloger Ausgang 6 (LSB) E3 | Set Proportionaldruckregler 14 (Byte 1)
24 | analoger Ausgang 6 (MSB) E4 | Set Proportionaldruckregler 14 (Byte 2)
BICMLE 25 | analoger Ausgang 7 (LSB) o sliary) E5 | Set Proportionaldruckregler 15 (Byte 1)
26 | andloger Ausgang 7 (MSB) E6 | Set Proportionaldruckregler 15 (Byte 2)
27 | analoger Ausgang 8 (LSB) E7 | Set Proportionaldruckregler 16 (Byte 1)
28 | analoger Ausgang 8 (MSB) E8 Set Proportionaldruckregler 16 (Byte 2)
29 | analoger Ausgang 9 (LSB) E9 |16 digitale IN - OUT Modul 1 OUT 1 - 8
2A | andloger Ausgang 9 (MSB) EA |16 digitale IN - OUT Modul 1 OUT 9-16
2B | andloger Ausgang 10 (LSB) EB | 16 digitale IN - OUT Modul 2 OUT 1 - 8
2C | analoger Ausgang 10 (MSB) EC |16 digitale IN - OUT Modul 2 OUT 9 - 16
L WOles) e 2D | analoger Ausgang 11 (LSB) LRSI ED |16 digitale IN - OUT Modul 30UT 1 - 8
2E | andloger Ausgang 11 (MSB) EE | 16 digitale IN - OUT Modul 3 OUT 9-16
2F | analoger Ausgang 12 (LSB) EF |16 digitale IN - OUT Modul 4 OUT 1 - 8
30 | analoger Ausgang 12 (MSB) FO |16 digitale IN - OUT Modul 4 OUT 9 - 16
31 analoger Ausgang 13 (LSB) Fl 16 digitale IN - OUT Modul 1 Reset encoder (1-2)
32 | andloger Ausgang 13 (MSB) F2 | 16 digitale IN - OUT Modul 2 Reset encoder (1-2)
33 | andloger Ausgang 14 (LSB) F3 | 16 digitale IN - OUT Modul 3 Reset encoder (1-2)
34 | andloger Ausgang 14 (MSB) F4 16 digitale IN - OUT Modul 4 Reset encoder (1-2)
RPDO 11 (140A) 02203 35 | analoger Ausgang 15 (LSB) RPDO 35 (1422) 02203 F5 | Dummy
36 | andloger Ausgang 15 (MSB) F6 | Dummy
37 | analoger Ausgang 16 (LSB) F7 | Dummy
38 | analoger Ausgang 16 (MSB) F8 | Dummy
39 |16 digitale Ausgéinge 1 - 8
3A |16 digitale Ausgéinge 9 - 16
3B | 16 digitale Ausgéinge 17 - 24
3C |16 digitale Ausgéinge 25 - 32
R 3D |16 digitale Ausgdinge 33 - 40
3E |16 digitale Ausgéinge 41 - 48
3F 16 digitale Ausgéinge 49 - 56
40 16 digitale Ausgéinge 57 - 64
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Verwaltung der Ventil-Bits Verwaltung der Ventil-Bits
Manufacturer - specific| Index | Sub Index Funktion Manufacturer - specific | Index | Sub Index Funktion
TPDO hex hex TPDO hex hex
49 Pilot 1 89 Pilot 65
4A Pilot 2 8A Pilot 66
4B Pilot 3 8B Pilot 67
AC Pilot 4 8C Pilot 68
RPDO 14 (140D) 02203 D Pilot 5 RPDO 22 (1415) 02203 8D Pilot 69
AE Pilot 6 8E Pilot 70
AF Pilot 7 8F Pilot 71
50 Pilot 8 90 Pilot 72
51 Pilot 9 91 Pilot 73
52 Pilot 10 92 Pilot 74
53 Pilot 11 93 Pilot 75
54 Pilot 12 94 Pilot 76
RPDO 15 (140E) 02203 55 Pilot 13 RPDO 23 (1416) 02203 95 Pilot 77
56 Pilot 14 96 Pilot 78
57 Pilot 15 97 Pilot 79
58 Pilot 16 98 Pilot 80
59 Pilot 17 99 Pilot 81
5A Pilot 18 9A Pilot 82
5B Pilot 19 9B Pilot 83
5C Pilot 20 9C Pilot 84
RPDO 16 (140F) 02203 5D Pilot 21 RPDO 24 (1417) 02203 9D Pilof 85
5E Pilot 22 9E Pilot 86
5F Pilot 23 9F Pilot 87
60 Pilot 24 AQ Pilot 88
61 Pilot 25 Al Pilot 89
62 Pilot 26 A2 Pilot 90
63 Pilot 27 A3 Pilot 91
64 Pilot 28 A4 Pilot 92
RPDO 17 (1410) 02203 65 Pilot 29 RPDO 25 (1418) 02203 A5 Pilot 93
66 Pilot 30 Ab Pilot 94
67 Pilot 31 A7 Pilot 95
68 Pilot 32 A8 Pilot 96
69 Pilot 33 A9 Pilot 97
6A Pilot 34 AA Pilot 98
6B Pilot 35 AB Pilot 99
6C Pilot 36 AC Pilot 100
RPDO 18 (1411) | 02203 | &D | Pilot37 RPROR0 {1415{8 (02205 sy ST
6E Pilot 38 AE Pilot 102
6F Pilot 39 AF Pilot 103
70 Pilot 40 BO Pilot 104
71 Pilot 41 B1 Pilot 105
72 Pilot 42 B2 Pilot 106
73 Pilot 43 B3 Pilot 107
74 Pilot 44 B4 Pilot 108
RPDO 19 (1412) 02203 75 Pilot 45 RPDO 27 (141A) 02203 B5 Pilot 109
76 Pilot 46 B6 Pilot 110
77 Pilot 47 B7 Pilot 111
78 Pilot 48 B8 Pilot 112
79 Pilot 49 B9 Pilot 113
7A Pilot 50 BA Pilot 114
7B Pilot 51 BB Pilot 115
7C Pilot 52 BC Pilot 116
RPDO 20 (1413) 02203 D Pilot 53 RPDO 28 (141B) 02203 BD Pilot 117
7E Pilot 54 BE Pilot 118
F Pilot 55 BF Pilot 119
80 Pilot 56 CO Pilot 120
81 Pilot 57 Cl Pilot 121
82 Pilot 58 C2 Pilot 122
83 Pilot 59 C3 Pilot 123
64 Pilot 60 C4 Pilot 124
RPDO 21 (1414) 02203 85 Pilot 61 RPDO 29 (141C) 02203 c5 Pilot 125
86 Pilot 62 Cé Pilot 126
87 Pilot 63 c7 Pilot 127
88 Pilot 64 C8 Pilot 128




Manufacturer - specific | Index | Sub Index Funktion Manufacturer - specific| Index | Sub Index Funktion
TPDO hex hex TPDO hex hex
01 analoger Eingang 9 (LSB) 41 8 digitale Eingéinge 121 - 128
02 analoger Eingang 9 (MSB) 42 Dummy 1 (nicht verwendet)
03 analoger Eingang 10 (LSB) 43 Dummy 2 (nicht verwendet)
04 analoger Eingang 10 (MSB) 44 Dummy 3 (nicht verwendet)
IRECRUEES 02002 05 analoger Eingang 11 (LSB) R 02002 45 Dummy 4 (nicht verwendet)
06 analoger Eingang 11 (MSB) 46 Dummy 5 (nicht verwendet)
07 analoger Eingang 12 (LSB) 47 Dummy 6 (nicht verwendet)
08 analoger Eingang 12 (MSB) 48 Dummy 7 (nicht verwendet)
09 analoger Eingang 13 (LSB) 49 EB8O 14.0 Byte 1
0A analoger Eingang 13 (MSB) 4A EB8O 14.0 Byte 2
0B analoger Eingang 14 (LSB) 4B EB8O 14.0 Byte 3
0C analoger Eingang 14 (MSB) 4C EB8O 14.0 Byte 4
TPDO 6 (1805) 02002 0D analoger Eingang 15 (LSB) e 02002 4D EB8O 14.0 Byte 5
OE analoger Eingang 15 (MSB) 4E EB8O 14.0 Byte 6
OF analoger Eingang 16 (LSB) 4F EB8O 14.0 Byte 7
10 analoger Eingang 16 (MSB) 50 EB8O 14.0 Byte 8
11 16 digitale Eingéinge 1 - 8 51 EB8O 14.0 Byte 9
12 16 digitale Eingéinge 9 - 16 52 EB8O 14.0 Byte 10
13 16 digitale Eingéinge 17 - 24 53 EB8O 14.0 Byte 11
14 16 digitale Eingéinge 25 - 32 54 EB8O 14.0 Byte 12
WEDTRES | GR82  dl L o Bl s 0 80/ ek A e P e
16 16 digitale Eingéinge 41 - 48 56 EB8O 14.0 Byte 14
17 16 digitale Eingéinge 49 - 56 57 EB8O 14.0 Byte 15
18 16 digitale Eingéinge 57 - 64 58 EB80 [4.0 Byte 16
19 16 digitale Eingéinge 65 - 72 59 EB8O 14.0 Byte 17
1A 16 digitale Eingéinge 73 - 80 5A EB8O 14.0 Byte 18
1B 16 digitale Eingéinge 81 - 88 5B EB8O 14.0 Byte 19
1C 16 digitale Eingéinge 89 - 96 5C EB8O 14.0 Byte 20
WO 02002 1D 16 digitale Eingéinge 97 - 104 DT AL 5D EB8O 14.0 Byte 21
1E 16 digitale Eingéinge 105 - 112 5E EB8O 14.0 Byte 22
1F 16 digitale Eingéinge 113 - 120 5F EB8O 14.0 Byte 23
20 16 digitale Eingéinge 121 - 128 60 EB80 14.0 Byte 24
21 Eingang Temperatur 1 (Byte 1) 61 EB8O 14.0 Byte 25
22 Eingang Temperatur 1 (Byte 2) 62 EB8O 14.0 Byte 26
23 Eingang Temperatur 2 (Byte 1) 63 EB8O 14.0 Byte 27
24 Eingang Temperatur 2 (Byte 2) 64 EB8O 14.0 Byte 28
e ALY 25 Eingang Temperatur 3 (Byte 1) W7 ) ALY 65 EB8O 14.0 Byte 29
26 Eingang Temperatur 3 (Byte 2) 66 EB8O 14.0 Byte 30
27 Eingang Temperatur 4 (Byte 1) 67 EB8O 14.0 Byte 31
28 Eingang Temperatur 4 (Byte 2) 68 EB8O 14.0 Byte 32
29 Eingang Temperatur 5 (Byte 1) 69 EB8O 14.0 Byte 33
2A Eingang Temperatur 5 (Byte 2) 6A EB8O 14.0 Byte 34
28 Eingang Temperatur 6 (Byte 1) 6B EB8O 14.0 Byte 35
2C Eingang Temperatur 6 (Byte 2) 6C EB8O 14.0 Byte 36
L U et 2D Eingang Temperatur 7 (Byte 1) e I 17887 6D EB8O 14.0 Byte 37
2E Eingang Temperatur 7 (Byte 2) 6E EB8O 14.0 Byte 38
2F Eingang Temperatur 8 (Byte 1) 6F EB8O 14.0 Byte 39
30 Eingang Temperatur 8 (Byte 2) 70 EB8O 14.0 Byte 40
31 Eingang Temperatur 9 (Byte 1) 71 EB8O 14.0 Byte 41
32 Eingang Temperatur 9 (Byte 2) 72 EB8O 14.0 Byte 42
33 Eingang Temperatur 10 (Byte 1) 73 EB8O 14.0 Byte 43
34 Eingang Temperatur 10 (Byte 2) 74 EB8O 14.0 Byte 44
WO 15 02002 35 Eingang Temperatur 11 (Byte 1) W9 i) ae 75 EB8O 14.0 Byte 45
36 Eingang Temperatur 11 (Byte 2) 76 EB8O 14.0 Byte 46
37 Eingang Temperatur 12 (Byte 1) 77 EB8O 14.0 Byte 47
38 Eingang Temperatur 12 (Byte 2) 78 EB80 14.0 Byte 48
39 Eingang Temperatur 13 (Byte 1) 79 Diag 2 (unused)
3A Eingang Temperatur 13 (Byte 2) 7A Pressure switch Regolator 1 ..8
3B Eingang Temperatur 14 (Byte 1) 7B Pressure switch Regolator 9..16
3C Eingang Temperatur 14 (Byte 2) 7C Dummy
TPDO 12 (180B) 02002 3D Eingang Temperatur 15 (Byte 1) TPDO 20 (1813) | 02002 70 e
3E Eingang Temperatur 15 (Byte 2) 7E Dummy
3F Eingang Temperatur 16 (Byte 1) 7F Dummy
40 Eingang Temperatur 16 (Byte 2) 80 Dummy
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Manufacturer - specific| Index | Sub Funktion Manufacturer - specific| Index | Sub Funktion
TPDO hex |Index hex TPDO hex |Index hex
81 | Druckauslesung Regler 1 (Byte 1) A1 | 16 digitale IN - OUT Modul 1IN 1-8
82 | Druckauslesung Regler 1 (Byte 2) A2 |16 digitale IN - OUT Modul 1IN 9-16
83 | Druckauslesung Regler 2 (Byte 1) A3 | 16 digitale IN - OUT Modul 2IN 1 -8

84 | Druckauslesung Regler 2 (Byte 2)
85 | Druckauslesung Regler 3 (Byte 1)

A4 | 16 digitale IN - OUT Modul 2 IN 9-16

W OAUIEL A5 | 16 digicle IN - OUT Modul 3IN 1-8

TPDO 25 (1818) {02002

86 | Druckauslesung Regler 3 (Byte 2) A6 | 16 digitale IN - OUT Modul 3IN 9-16
87 | Druckauslesung Regler 4 (Byte 1) A7 |16 digitale IN - OUT Modul 4IN 1 -8
88 | Druckauslesung Regler 4 (Byte 2) A8 | 16 digitale IN - OUT Modul 4 IN 9-16
89 | Druckauslesung Regler 5 (Byte 1) A9 | 16 digitale IN - OUT Modul 1 ENCODER 1 Byte 1
8A | Druckauslesung Regler 5 (Byte 2) AA |16 digitale IN - OUT Modul 1 ENCODER 1 Byte 2
8B | Druckauslesung Regler 6 (Byte 1) AB | 16 digitale IN - OUT Modul 1 ENCODER 1 Byte 3

8C | Druckauslesung Regler 6 (Byte 2)
8D | Druckauslesung Regler 7 (Byte 1)

AC |16 digitale IN - OUT Modul 1 ENCODER 1 Byte 4

[RERRZSI AD | 16 digitale IN - OUT Modul 1 ENCODER 2 Byte 1

TPDO 26 (1819) {02002

8E | Druckauslesung Regler 7 (Byte 2) AE | 16 digitale IN - OUT Modul 1 ENCODER 2 Byte 2
8F | Druckauslesung Regler 8 (Byte 1) AF | 16 digitale IN - OUT Modul 1 ENCODER 2 Byte 3
90 | Druckauslesung Regler 8 (Byte 2) BO | 16 digitale IN - OUT Modul 1 ENCODER 2 Byte 4
91 | Druckauslesung Regler 9 (Byte 1) B1 | 16 digitale IN - OUT Modul 2 ENCODER 1 Byte 1
92 | Druckauslesung Regler 9 (Byte 2) B2 |16 digitale IN - OUT Modul 2 ENCODER 1 Byte 2
93 | Druckauslesung Regler 10 (Byte 1) B3 | 16 digitale N - OUT Modul 2 ENCODER 1 Byte 3

94 | Druckauslesung Regler 10 (Byte 2)
95 | Druckauslesung Regler 11 (Byte 1)

B4 | 16 digitale IN - OUT Modul 2 ENCODER 1 Byte 4

R R B5 |16 digitale IN - OUT Modul 2 ENCODER 2 Byte 1

TPDO 27 (181A) 02002

96 | Druckauslesung Regler 11 (Byte 2) B6 | 16 digitale IN - OUT Modul 2 ENCODER 2 Byte 2
97 | Druckauslesung Regler 12 (Byte 1) B7 |16 digitale IN - OUT Modul 2 ENCODER 2 Byte 3
98 | Druckauslesung Regler 12 (Byte 2) B8 | 16 digitale IN - OUT Modul 2 ENCODER 2 Byte 4
99 | Druckauslesung Regler 13 (Byte 1) B9 |16 digitale IN - OUT Modul 3 ENCODER 1 Byte 1
9A | Druckauslesung Regler 13 (Byte 2) BA | 16 digitale IN - OUT Modul 3 ENCODER 1 Byte 2
98 | Druckauslesung Regler 14 (Byte 1) BB | 1édigitale IN - OUT Modul 3 ENCODER 1 Byte 3

9C | Druckauslesung Regler 14 (Byte 2)
90 | Druckauslesung Regler 15 (Byte 1)

BC | 16 digitale IN - OUT Modul 3 ENCODER 1 Byte 4

[RESRZ IE Ry teuc BD | 16 digitale N - OUT Modul 3 ENCODER 2 Byte 1

TPDO 28 (181B)  |02002

9E | Druckauslesung Regler 15 (Byte 2) BE | 16digitale IN - OUT Modul 3 ENCODER 2 Byte 2
9F | Druckauslesung Regler 16 (Byte 1) BF |16 digitale IN - OUT Modul 3 ENCODER 2 Byte 3
AQ | Druckauslesung Regler 16 (Byte 2) CO | 16 digitale IN - OUT Modul 3 ENCODER 2 Byte 4

Cl |16 digitale IN - OUT Modul 4 ENCODER 1 Byte 1
C2 | 16digitale IN - OUT Modul 4 ENCODER 1 Byte 2
C3 | 16 digitale IN - OUT Modul 4 ENCODER 1 Byte 3
C4 | 16 digitale IN - OUT Modul 4 ENCODER 1 Byte 4
C5 | 16digitale IN - OUT Modul 4 ENCODER 2 Byte 1
Cé | 16 digitale IN - OUT Modul 4 ENCODER 2 Byte 2
C7 | 16 digitale IN - OUT Modul 4 ENCODER 2 Byte 3
C8 | 16 digitale IN - OUT Modul 4 ENCODER 2 Byte 4

TPDO 29 (181C) {02002




2.5.1 Zuweisung von Datenbits zu den Grundplattenausgéngen der Magnetventile

bit 3
Out 4

bit 127
Out 128

bit 2
Out 3

bit 1
Out 2

bit 0
Out 1

2.5.2 Beispiele fiir Adressen von Magnetventilen:
3- oder 4-fach Grundplatte fir Magnetventile - Es kénnen nur Ventile mit einem Pilot installiert werden.

Ventil-Typ Ventile mit Ventile mit Dummy oder Ventile mit Dummy oder Ventile mit
1 Pilotventil 1 Pilotventil Bypass-Ventil 1 Pilotventil Bypass-Ventil 1 Pilotventil
Pilotventil 1 14 14 = 14 = 14
Ausgang Out 1 Out 2 Out 3 Out 4 Out 5 Out 6
6- oder 8-fach Grundplatte fir Magnetventile — Es kdnnen Ventile mit einem oder zwei Piloten installiert werden.
Ventl-Typ Ventile mit Ventile mit Dummy oder Ventile mit Dummy oder Ventile mit
2 Pilotventilen 1 Pilotventil Bypass-Ventil 1 Pilotventil Bypass-Ventil 2 Pilotventilen
Pilotventil 1 14 14 > 14 > 14
Pilotventil 2 12 = = = : 12
Ausgang Out 1 Out 3 Out 5 Out 7 Out 9 Out 11
Out 2 Out 4 Out 6 Out 8 Out 10 Out 12

Jede Grundplatte belegt alle Positionen.
Die Ansteuerung von nicht angeschlossenen Ausgéingen erzeugt ein Warn- bzw. Storungssignal fir getrennte Pilotventile.

2.5.3 Konfigurieren der Gerdteparameter - 0x5F01 - System parameters

2.5.3.1 FAIL SAFE / Ausfallsichere Ausgdnge - 0x5F01.01 Fail safe output

Diese Funktion ermglicht es, den Zustand der digitalen und analogen Magnetventilansteuerungen festzulegen, wenn die Kommunikation mit dem
Maséer unterbrochen wird. Fiir das Pneumatikmodul kann Gber den Parameter 0x5F01.01 - Fail Safe Output eine von drei Betriebsarten gewdhlt
werden:

o Output Reset (Standard): Alle Magnetventile werden deaktiviert. 0x5F01.01 = 0

® Hold Last State: Alle Magnetventile behalten den Zustand bei, den sie bei Kommunikationsunterbrechung mit dem Master hatten. 0x5F01.01 = 1
e Output Fault Mode: 0x5F01.01 = 2 - Das Verhalten jedes einzelnen Ventils kann iber den Parameter 0x5F10.xx - Fail Safe Coils individuell
festgelegt werden.

Der Parameter ist ein 32-Byte-Array und erméglicht die Konfiguration jedes Magnetpiloten eines Pneumatikmoduls — mit je 2 Bits pro Kanal:

— Wert = 0 Hold Last State: Der Magnetpilot bleibt im letzten Zustand vor der Kommunikationsunterbrechung

- Wert = 1 Reset Output (Standard): Der Magnetpilot bleibt deaktiviert

— Wert = 2 Set Output: Der Magnetpilot wird bei Kommunikationsunterbrechung aktiviert

Beispiel: Ein Pneumatikmodul mit 8 Magnetventilen: Bei Kommunikationsausfall mit dem Master sollen die ersten 4 akfiviert bleiben, die anderen 4

deaktiviert werden.
N° out Out 4 Out 3 Out2 Outl Out 8 Out 7 Out 6 Out 5
Byte 0x5F10.01 Fail safe coils 1-4 0x5F10.02 Fail safe coils 5-8
bit 7-6 5-4 3-2 1-0 7-6 5-4 3-2 1-0
Fault mode Set Set Set Set Reset Reset Reset Reset
Wert 2 2 2 2 1 1 1 1
bit 10 10 10 10 01 01 01 01
Byte 10101010 01010101
Hex OxAA 0x55
Einstellung 0x5F10.01 = OxAA (170) 0x5F10.02 = Ox55 (85)

Bei Wiederherstellung der Kommunikation nimmt die Steverung die Verwaltung des Status des Pilotventils wieder auf.
Die Steverung muss die Ereignisse angemessen verwalten, um unkontirollierte Schaltungen zu verhindern.

2.5.3.2 Start-up Parameter - 0x5F01.02 - System start

* 0x5F01.02 = 0 Externe/Standard-Parameter: Bei jedem Systemstart muss das System vom Master initialisiert werden, der clle
Konfigurationsparameter wie Ein-/Ausgabetyp usw. sendet.

* 0x5F01.02 = 1 Gespeicherte Parameter: Beim ersten Systemstart werden die vom Master gesendeten Parameter gespeichert und fiir alle
folgenden Startphasen verwendet.

2.5.3.3 Anzeige von analogen Werten 0x5F01.03 - Visualization of analog values

® 0x5F01.03 = 1 INTEL- bzw. Litfle-Endian-Logik: Speicherung beginnt mit dem niederwertigsten Byte und endet mit dem héchstwertigen Byte.
* 0x5F01.03 = 0 Motorola- bzw. Big-Endian-Logik (Standard]: Speicherung beginnt mit dem hdchstwertigen Byte und endet mit dem
niederwertigsten Byte.
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2.5.3.4 Datenformat des analogen Eingangs 0x5F01.04 - Analog input data format

Erméglicht die Einstellung des analogen Eingangsdatenformats in zwei Modi:

* 0x5F01.04 =0 Sign + 15 bit - Der Ancﬁogwert liegt zwischen +32767 und -32768, was dem maximal zuléssigen Analogwert des Eingangstyps
entspricht. Die Werte sind in der Tabelle angegeben.

Analogwert Digitalwert Signal
+11,7 VDC 32767 Overflow (Ubersteuerung)
. +10 VDC 28095 .
Eingangstyp -10... + 10 VDC 10 VDC 28095 Nennbereich
-11,7 VDC -32768 Underflow (Untersteuerung)
+5,8 VDC 32767 Overflow
. +5VDC 28095 .
Eingangstyp -5... + 5 VDC “5VDC 28095 Nennbereich
-5,8 VDC -32768 Underflow (yniersieuerung)
+5,8 VDC 32767 Overflow (Ubersteuerung)
. +5VDC 28095 .
Eingangstyp 1... + 5 VDC +1VDC 5620 Nennbereich
0VDC 0 Underflow (Untersteverung)
+23 mA 32767 Overflow (Ubersteuerung)
. +20 mA 28095 .
Eingangstyp -20 mA ... + 20 mA 20 mA 28095 Nennbereich
-23 mA -32768 Underflow (Untersteuerung)
+23 mA 32767 Overflow (Ubersteuerung)
Eingangstyp 4 mA ... + 20 mA :2‘10“:1:‘ 25753]037 Nennbereich
0 mA 0 Underflow (Untersteuerung)

* 0x5F01.04 =1 Linear skaliert - der gemessene Analogwert bezieht sich auf den Wert, der im Benutzerendwertbereich (full scale range) unter
"General Properties" - "Analogue Module Unit Parameters” eingestellt ist. Kann fiir jeden Analogkanal individuell eingestellt werden.




3. ZUBEHOR

3.1 ZWISCHENMODUL - M, MIT ZUSATZLICHER STROMVERSORGUNG

Zwischen den Ventilgrundplatten kénnen Zwischenmodule mit zuséitzlicher Stromversorgung installiert werden. Sie sorgen entweder fiir eine
zusétzliche Stromversorgung, wenn zahlreiche Pilotventile gleichzeitig angesteuert werden oder sie trennen bestimmte Bereiche der Ventilinsel
elekirisch von anderen, z.B. wenn zahlreiche Pilotventile gleichzeitig angestevert werden oder wenn eine Schutzeinrichtung der Maschine gedffnet
werden muss oder eine Notaustaste gedriickt wurde, wobei in diesem Fall nur die

dem Modul nachgeschaltefen Ventile eingeschaltet sind. Verschiedene Typen mit unterschiedlichen pneumatischen Funktionen sind erhdltlich.

Der maximale Schaltstrom der Pilotventile, der vom Zwischenmodul mit zusétzlicher Stromversorgung geliefert wird, beirdgt 8 A.

+VDC Ventile
— N O™ <

1 9 4 3 PIN Colore Funzione )
1 Braun +VDC
2 Weif +VDC ° A
3 Blau GND +VDC Ventile VDC +VDC Ventile
4 Schwarz GND ® i
+ VDC
+VDC Bus oV +VDC Bus
Leitung Bus Leitung Bus
A ACHTUNG

Das Modul kann nicht als Sicherheitsfunktion verwendet werden, da dieses nur verhindert, dass die Stromversorgung eingeschaltet wird.
Manuelle Bedienun? oder Stdrungen kénnen ungewollte Bewegungen verursachen. Zur Erhdhung der Sicherheit den Druck im Druckluftsystem
entlasten, bevor gefdhrliche Arbeiten durchgefiihrt werden.

3.2 ZUSATZLICHER ELEKTRISCHER ANSCHLUSS - EOAD

Zusditzlicher elektrischer Anschluss - E kann verwendet werden, um mehrere EB 80-Systeme an einem Endplatie mit Zwischenansteuerung
CANopen-Knoten anzuschlief3en.

Dazu muss die Hauptinsel mit einer Endplatte vom Typ C3 mit M8-Stecker ausgestattet sein. ° | EB 80 Net (M8-Stecker weblich)
Firr den Anschluss mehrerer Systeme miissen alle zuscitzlichen Inseln mit Endplatten vom Typ C3 ausgestattet @+, ,  1-CANH

sein, mit Ausnahme der letzten Insel, welche mit einer Endplatte des Typs C2 mit einem seriellen T—[ 2=CANL
Leitungsabschluss EB 80 Net Anschluss ausgestattet sein musss. 7 3o hen

Optional kann eine C3-Endplatte auch auf der letzten Insel in der Reihe installiert werden, wenn eine
nachtréigliche Hochskalierung vorgesehen ist.

In diesem Fall ist es erforderlich, einen M8-Abschlussstecker (Code 02282R5000) hinzuzufiigen.

Fir den ordnungsgemdBen Betrieb des gesamten EB 80 Net-Systems diirfen nur die im Metal Work-Katalog
aufgefiihrien vorverdrahteten, abgeschirmten und verdrillien M8-M8-Kabel verwendet werden.

Uber einen zusatzlichen elekirischen Anschluss konnen Grundplatten fiir Ventile und Signalmodule - S, wie bei
Inseln mit CANopen-Knoten, angeschlossen werden.

3.2.1 Elekirische Anschlisse und Signalanzeigeelemente
A Anschluss an das Netz EB 80 Net Netzwerk

B Anschluss zur Versorgung der elektrischen Zusatzleitung und der Ventil- — ¢
Hilfsleitung ®

C EB 80 Diagnose-LED ®

D Anschluss?{ir Signalmodule - -t

E Anschluss Ventil-Grundplatten D—» ©

@ @@: B 1 = +24VBus
2 = +24V Ventile
3 = GND
4 = GND

3.2.1.1 Elektrische Anschlijsse: Pin-Belegung des M8-Steckers fiir den zusdtzlichen elekirischen Anschluss der Stromversorgung
1 = 24VDC Zusdtzlicher elektrischer Anschluss fiir Stromversorgung und Input/Qutput Modul

2 = 24VDC Hilfsstromversorgung Ventile

3 = GND

4 = GND

Das Gerdt muss Gber den mit dem Symbol PE - gekennzeichneten Anschluss der Endplatte geerdet werden

A ACHTUNG

Eine fehlende Erdung kann bei elektrostatischer Entladung zu Fehlern und irreversiblen Schéden fihren. Zur Gewdhrleistung der
Schutzart IP65, muss jede Entladung abgeleitet und der nicht benutzte M12-Stecker mit einer Schutzkappe versehen werden.
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3.2.2 Adressierung des zusétzlichen elektrischen Anschlusses — EOAD

Alle Module werden fortlaufend adressiert.

. Adressierulng der Magnetventile: vom ersten Magnetventil des CANopen-Knotens bis zum letzten Magnetventil der zuletzt angeschlossenen
Zusatzinsel.

o Adressierung der digitalen Eingangsmodule S: vom ersten mit dem CANopen-Knoten verbundenen Modul bis zum letzten digitalen
Eingangsmodule S der zuletzt angeschlossenen Zusatzinsel.

o Adressierung der digitalen Ausgangsmodule S: vom ersten mit dem CANopen-Knoten verbundenen Modul bis zum letzten digitalen
Ausgangsmodule S ger zuletzt angeschlossenen Zusatzinsel.

o Adressierung der analogen Eingangsmodule S: vom ersten mit dem CANopen-Knoten verbundenen Modul bis zum letzten analogen
Eingangsmodule S der zuletzt angeschlossenen Zusatzinsel.

o Adressierung der analogen Ausgangsmodule S: vom ersten mit dem CANopen-Knoten verbundenen Modul bis zum letzten analogen
Ausgangsmodule S der zuletzt angeschlossenen Zusatzinsel.

. ?dressierulng der Proportionaldruckregler: vom ersten Regler des CANopen-Knotens bis zum letzten Regler der zuletzt angeschlossenen

usatzinsel.
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3.3 SIGNALMODULE - §

Fiir das EB 80-System stehen zahlreiche Module zur Verfiigung, mit denen Ein- und Ausgangssignale gesteuert werden kdnnen.

Diese Module kdnnen sowohl Systemen mit CANopen-Elektroanschluss als auch mit zusdtzligmm Elektroanschluss hinzugefiigt werden.
Signalmodule - S lassen sich Uber die Auswahl im Hardwarekatalog unter dem Punkt ,Modul” in die Konfiguration des Steuerungssystems einfiigen.
Es sind Module mit digitalen und analogen Ein- und Ausgéingen oder zur Temperaturmessung erhéltlich.

3.3.1 Modul digitale Eingéinge

Digitales 8-Eingdinge-M8-Modul: Jedes Modul kann bis zu 8 digitale Eingéinge verwalten. Es wird mit 1 Byte definiert, beginnend ab Byte IN 2
(TPDO 1800-1801). Modul mit 16 digitalen Eingéingen auf Rei(};\enldemme: Jedes Modul kann bis zu 16 digitale Eingéinge verwalten.

Es wird mit 2 Byte definiert, be inneng ab Byte IN 49 (TPDO 1806-1807).

Jeder Eingang verfiigt iber ind?vidue” konfigurierbare Parameter.

Das digitale Eingangssignalmodul erméglicht das Auslesen digitaler Eingéinge mit einer maximalen Signalwechsel-Frequenz von 1 kHz.

Eine Hochfrequenzabtastung ist fir alle Eingéinge méglich — mit bis zu maximal 2 Modulen, die mit dem EB 80-Net Netzwerk verbunden sind.

3.3.1.1 Art der Eingéinge und Stromversorgung
Es knnen digitale PNP- oder NPN-Sensoren mit zwei oder drei Leitern angeschlossen werden.

Die Sensoren kdnnen entweder ber den CANopen-Knoten oder iiber den zuséitzlichen Elekiroanschluss mit Spannung versorgt werden.
So bleiben die Sensoren auch dann aktiv, wenn die Hilfsspannung der Ventile abgeschaltet ist.

3.3.1.2 Elektrische Anschliisse

Pin-Belegung des M8-Steckers Pinbelegung des Klemmleistensteckers
4 1 = +VDC (Stromversorgung Sensor)  Jnput X1 - X5 - X9 - X13[Input X2 - X6 - X10 - X14]Input X3 - X7 - X11 - X15[Input X4 - X8 - X12 - X16
3 = GND (Stromversorgung Sensor) + |lnput| 0 + | Input | O + | Input | O + | Input | O
3 1 4 = Input —
Stromversorgung fiir
3.3.1.3 Polaritiit - 0x5F20 Sensoren

Die Polaritéit jedes Eingangs kann wie folgt eingestellt werden. Die Polaritét wird iiber die Objekte 0x5F20.xx Polarity DI8 und 0x5F70.xx Po|oriIK
DI16 bestimmt. Es stehen 16 Sublndex-Parameter zur Verfigung, die jeweils einem der maximal 16 im System installierbaren S-Module entsprechen.
® 0x5F20:xx = 0 PNP: Das Signal ist aktiv, wenn der Signalkontakt mit +VDC verbunden ist

® 0x5F20:xx = 1 NPN: Das Signal ist aktiv, wenn der Signalkontakt mit O VDC verbunden ist

Die zugehérige LED leuchtet, wenn das Eingangssignal aktiv ist.

Beispiel: Konﬁgumrion des ersten angeschlossenen S-Moduls mit 8 NPN-Eingéingen: 0x5F20.01 Polarity DI8_1 = OxFF (255)

Beispiel: Konfi urc):tion des dritten angeschlossenen S-Moduls mit den ersten 4 Eingéingen als NPN und den néichsten 4 als PNP:0x5F20.03 Polarity
DI8_3 = OxOF (15




3.3.1.4 Betriebszustand 0x5F21 Activation state DI8 - 0x5F71 Activation state DI16

Der Schaltzustand kann fir jeden Eingang individuell eingestellt werden. Er wird iber 0x5F21.xx Activation state DI definiert.

Es stehen 16 Sublndex-Parameter zur Ver%ijgung, die jeweils einem der maximal 16 im System installierbaren S-Module entsprechen.

0x5F21.xx = 0 Normally Open (NO): Das Signal ist EIN, wenn der Sensor aktiv ist. Die LED leuchtet, wenn der Sensor akiv ist.

0x5F21| xx = 1 Normally Closed (NC): Das Signal ist EIN, wenn der Sensor inaktiv ist. Die LED leuchtet, wenn der Sensor inakiv ist.

Beispiele:

Konfiguration des ersten angeschlossenen S-Moduls mit 8 NC-Eingéingen: 0x5F21.01 Activation state DI8_1 = OxFF (255)

léfé\ﬁé:]ur%ti%r; ((:lleg )drih‘en angeschlossenen S-Moduls mit den ersten 4 Eingdngen als NC, den néichsten 4 als NO: 0x5F21.03 Activation state
= Ox

3.3.1.5 Signalpersistenz 0x5F22 Signal extension DI8 - 0x5F72 Signal extension DI16

Diese Funktion hélt das Eingangssignal fiir eine Mindestzeit entsprechend dem eingestellten Wert aktiv, um dem SPS-System das Erfassen
kurzzeitiger Signale zu ermdglichen. Die Signalpersistenz wird Gber 0x5F22 Signalverléngerung DI8 definiert.

Es stehen 16 Sublndex-Parameter zur Verfiigung, jeweils 2 Byte pro Modul (insgesamt 32 Byte).

0x5F22.xx = 0 - 0 ms: Filter deaktiviert

0x5F22.xx = 1 = 15 ms: Signale <15 ms werden auf 15 ms verléngert

0x5F22.xx = 2 - 50 ms: Signale <50 ms werden auf 50 ms verléingert

0x5F22.xx = 3 - 100 ms: Signale <100 ms werden auf 100 ms verléngert

3.3.1.6 Eingangsfilier 0x5F23 Debounce time DI8 - 0x5F73 Debounce time DI16

Dieser zeitbasierte Filter kann fiir jeden Eingang separat eingestellt werden und verhindert die Erkennung von Signalen, die kiirzer als die
eingestellte Zeit sind. Die Funktion dient zur Unterdriickung von Stér- oder Fehlsignalen. Der Eingangsfilter wird Gber 0x5F23 Debounce time
DI8 definiert. Es stehen 32 Sublndex-Parameter zur Verfiigung (jeweils 2 Byte pro der 16 Module).

0x5F23.xx = 0 — 0 ms: Filter deaktiviert

0x5F23.xx = 1 - 3 ms: Zustandséinderungen <3 ms werden nicht erkannt

0x5F23.xx = 2 - 10 ms: Zustandséinderungen <10 ms werden nicht erkannt

0x5F23.xx = 3 - 20 ms: Zustandsénderungen <20 ms werden nicht erkannt

3.3.2 Modul digitale Ausgénge

Jedes Modul mit 8 M8 digitalen Ausgéingen kann bis zu 8 digitale Ausgéinge verwalten. Es wird mit 1 Byte definiert, beginnend ab Byte OUT 17
(RPDO 1402-1403). Mogu| mit 16 digitalen Ausgéingen: Je(fes Modul kann bis zu 16 digitale Ausgéinge verwalten. Es wird mit 2 Byte definiert,
beginnend ab Byte OUT 88 (RPDO 140B-140C).

Jeder Ausgang verfiigt Gber individuell konfigurierbare Parameter.

3.3.2.1 Art des Ausgangs und Stromversorgun

Die Ausgéinge kdnnen zur Ansteverung versc iegener digitaler Geréte verwendet werden. Folgende Geréte sind kompatibel:

— Magnetventile

- Schiitze

- Signalgeber

Die Versorgung der Ausgéinge erfolgt Gber die Spannungsversorgung des CANopen-Knotens, sofern vorhanden, iber das digitale 6-Ausgénge-
M8-Modul und die vorherige Spannungsversorgung.

Es ist sicherzustellen, dass die Einschalt- und Dauerstréme der angeschlossenen Gerdte die fiir jeden einzelnen Stecker zuldssigen Strome sowie
den maximalen Strom des Moduls nicht Gberschreiten.

Wird das Modul direkt iber den CANopen-Elekiroanschluss versorgt, ist die Versorgungsspannung identisch mit der des CANopen-Knotens.
Zum Schutz vor dauerhaften Gerditeschdden ist eine geeignete externe Absicherung vorzusehen.

3.3.2.2 Elektrische Anschliisse

Pin-Belegung des M8-Steckers Pin-Belegung des Klemmleistensteckers
. ] =+VDC (COM fiir OUTNPN) "Qutput X1 - X5 - X9 - X13 [Output X2 - X6 - X10 - X14Output X3 - X7 - X11 - X15|Output X4 - X8 - X12 - X16
3 = GND (COM fiir OUT PNP) + |Ouput] © + |Output] 0 + |Ouput]| © + |Output| 0O
3 1 4 = Output

3.3.2.3 Polaritét 0x5F30 Polarity DO8 - 0x5F80 Polarity DO16

Die Polaritéit jedes Ausgangs kann wie folgt eingestellt werden. Die Polaritéit wird Gber 0x5F30 Polarity DO festgelegt.

Es stehen 16 Sublndex-Parameter zur Vertigung, die jeweils einem der maximal 16 im System installierbaren S-Module entsprechen.
0x5F30.xx = 0 — PNP: Wenn der Ausgang aktiv ist, liegt am Signalkontakt +VDC an. Um eine Last zu versorgen, muss deren anderer Anschluss
mit 0 VDC verbunden werden.

0x5F30.xx = 1 - NPN: Wenn der Ausgang akiv ist, liegt am Signalkontakt O VDC an. Um eine Last zu versorgen, muss deren anderer
Anschluss mit +VDC verbunden werden.

Beispiele:

Konfiguration des ersten angeschlossenen S-Moduls mit 8 NPN-Ausgéngen: 0x5F30.01 Polarity DO_1 = OxFF (255)

Konﬁgu[atic))n des dritten angeschlossenen S-Moduls mit den ersten 4 Ausgéingen als NPN, den néichsten 4 als PNP: 0x5F30.03 Polarity DO_3
= OxOF (15
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3.3.2.4 Betriebszustand 0x5F31 Activation State DO8 - 0x5F81 Activation State DO16

Der Schaltzustand jedes Ausgangs kann wie folgt festgelegt werden. Der Schaltzustand wird Gber 0x5F31 Activation State DO8 definiert.

Es stehen 16 Sublndex-Parameter zur Verfiigung, die jeweils einem der maximal 16 im System installierbaren S-Module entsprechen.
0x5F31.xx = 0 — Normally Open (NO): Der Ausgang ist aktiv, wenn er vom Steuerungssystem angesteuert wird. Die LED leuchtet, wenn der
Ausgang angesteuert wi rg.

0x5F31.xx = 1 - Normally C|osedc§NC): Der Ausgang ist aktiv, wenn er nicht vom Steuerungssystem angesteuert wird. Die LED leuchtet, wenn
der Ausgang nicht angesteuert wird.

Beispiele:

- Konfiguration des ersten angeschlossenen S-Moduls mit 8 NC-Ausgéingen: 0x5F31.01 Activation State DO8_1 = OxFF (255)
—CK)%nggurgtign (des)driﬂen angeschlossenen S-Moduls mit den ersten 4 Ausgéingen als NC, den néchsten 4 als NO: 0x5F31.03 Activation State
D =0xOF (15

3.3.2.5 Fail Safe Outputs 0x5F32 Fail safe output DO8 - 0x5F82 Fail safe output DO16

Diese Funktion legt den Ausgangszustand fest, wenn die Kommunikation mit dem Master unterbrochen ist.

Die Funktion muss iber das Objekt 0x5F01.01 Fail Safe Output = 2 aktiviert werden.

Der Sicherheitszustand wird Gber das Objekt 0x5F32 Fail So?e Output DO8 definiert.

Es stehen 32 Sublndex-Parameter fiir die 16 im System installierbaren S-Module zur Verfiigung (2 Byte pro Modul).
Der Parameter ist ein 32-Byte-Array und ermdglicht die Konfiguration jedes einzelnen Ausgangskanals mit je 2 Bits.
Wert = 0 — Hold Last State: Der Ausgang bleibt im Zustand, den er beim Kommunikationsabbruch mit dem Master hatte
Wert = 1 - Reset Output (Standard): Der Ausgang wird deakfiviert

Wert = 2 — Set Output: Der Ausgang wird bei Kommunikationsabbruch aktiviert

Beispiel: Siehe Abschnitt 2.5.3

NucE Wiederherstellung der Kommunikation ibernimmt der Master wieder die Steverung der Ausgangszusténde.
Zur Vermeidung unkontrollierter Bewegungen muss der Master das Ereignis enisprecheng verwalten.

3.3.2.6 Fehler und Alarme }
Jeder Ausgang eines Moduls ist gegen Uberlast und Kurzschluss geschitzt. Die Alarmmeldung wird automatisch zuriickgesetzt.

Alle 30 Sekunden wird der Ausgang kurz angesteuert, um zu priiten, ob der Fehler behoben ist und ein automatischer Reset erfolgen kann.
Der Master muss das Ereignis entsprechend verwalten, um unkontrollierte Bewegungen zu vermeiden.

3.3.3 Digitales M8-Modul mit 6 Ausgéngen + elektrische Spannungsversorgung - Dual Power Supply

Jedes Modul kann bis zu 6 digitale Ausgénge verwalten.

Die Konfiguration erfolgt oncﬁ)g zum M8-Modul mit 8 Ausgéingen iiber die Parameter 0x5F40 Polarity DO6, 0x5F41 Activation State DO6 und
0x5F42 Fail Safe DO6. Das Modul wird mit 1 Byte definiert, beginnend ab Byte OUT 65 (RPDO 1408-140A).

Das Modul verfiigt ilber einen Anschluss fiir die Hilfsspannung, mit dem der vom Modul und vom System bereitgestellte Strom erhdht werden kann.
Die Spannungsversorgung der digitalen Ausgéinge ist von der BUS-Spannung getrennt. Dadurch ist es maglich, die Versorgung der Ausgéinge Gber
Schutzeinrichtungen gezielt zu unterbrechen, wéihrend die Kommunikation mit dem BUS-Anschluss aktiv bleibt.

Die BUS-Versorgungsspannung muss identisch mit der]lenigen sein, die den BUS- oder ADD-Anschluss versorgt.
Die BUS-Spannung versorgt alle nachfolgenden Modu

e.

3.3.3.1 Hilfsstromversorgung

1 9 4 3 PIN Farbe Funktion
1 Braun +VDC Stromversorgung BUS
+VDC Stromversorgung Digitaler Ausgang
2 Wei3 +VDC
3 Blau GND
4 Schwarz GND

Die abgegebene Stromstdrke ist die Summe der Stromstérken, die vom Modul 6 digitale Ausgéinge M8 und von allen nachfolgenden
Signalmodule, die vor einem weiteren Modul 6 digitale Ausgéinge M8 + Stromversorgung angeschlossen sind, geliefert werden. Der
maximal zuldssige Gesamtstrom befréigt 4 A.




3.3.4 Modul mit 16 digital konfigurierbaren Ein/-Ausgéngen

Jedes Modul verfiigt ilber 8 M8-4-polige oder 8 M12-5-polige Steckverbinder und kann damit bis zu 16 Kandle verarbeiten, die einzeln frei als
Digitaleingéinge oder Digitolcusgdngeionfiguriert werden konnen.

Zuséitzlich kénnen die Eingéinge 1, 2 sowie 3, 4 als Kandle zur Erfassung von Encodersignalen mit einer maximalen Frequenz von 300 Hz
konfiguriert werden, wie sie beispielsweise bei Encodern von Gleichstrommotoren verwendet werden.

3.3.4.1 Datenzuweisung

10 Eingangsbytes 3 Ausgangsbytes

Byte 0 Digitale Eingéinge X1...X8 Byte 0 Digitale Ausgénge X1...X8

Byte 1 Digitale Eingdinge X9...X16 Byte 1 Digitale Ausgéinge X9...X16

DWord 2 (byte 2, 3, 4, 5) Encoder-Auswertung 1 Byte 2 Encoder-Reset

DWord 6 (byte 6,7, 8,9) Encoder-Auswertung 2 Bit O setzt Encoder 1 zuriick
Bit 1 setzt Encoder 2 zuriick

3.3.4.2 Elektrische Anschliisse

Pinbelegung M8-Steckverbinder, 4-polig Pinbelegung M12-Steckverbinder, 5-polig
: g 1=+DC E_ 1 = +VDC
$ 2 = X2, X4, X6, X8, X10, X12, X14, X16 “ i 2 = X2, X4, X6, X8, X10, X12, X14, X16
| 1 3=GND W /& 3=GND
4=X1,X3,X5,X7,X9, X11,X13, X15 WM 4] X3, X5, X7, X9, X11,X13,X15
4 5=NC
3.3.4.3 Datenbit-Zuordnung zu den Anschlussports
1/0 Byte 0 1/0 Byte 1
Bit O Bit 1 Bit 2 Bit 3 Bit 4 Bit 5 Bit 6 Bit 7 Bit O Bit 1 Bit 2 Bit 3 Bit 4 Bit 5 Bit 6 Bit 7
Port X1 | Port X2 | Port X3 | Port X4 | Port X5 | Port X6 | Port X7 | Port X8 Port X9 | Port X10 | Port X11 | Port X12 | Port X13 | Port X14 | Port X15 | Port X16
Pn4 | Pn2 | Pin4 | Pin2 | Pin4 | Pin2 | Pin4 | Pin2 Pin 4 Pin 2 Pin 4 Pin 2 Pin 4 Pin 2 Pin 4 Pin 2
3.3.4.4 Einstellung des Signaltyps 0x5FDx.01...0x5FDx.04 IO MASK
Es stehen 4 Sublndex-Parameter zur Verfiigung, die den 16 Signalen des Moduls Beispiel
entsprechen. 0 0 0 07
Eingéinge = 00 Mask: 00 00 00 00 = 00 = 4 Eingéinge X4 X3 X2 X1
Ausgdnge = 01 Mask: 01 01 01 01 = 55 hex - 85 dec = 4 Ausgdr::lge IN Our | IN_| our
Encoder =10 Mask: 10 10 10 10 = AA hex - 170 dec = 4 Encoder-Kandle 11 hex — 17 dec

Gemischt = Mask: 0001 0001 =11 hex = 17 dec = IN - OUT / IN - OUT

3.3.4.5 Eingangstyp und Spannungsversorgung

Es kdnnen c?igitqle Sensoren mit 2 oder 3 Leitungen, PNP, angeschlossen werden. Die Versorgung der Sensoren erfolgt entweder Uber den
CANopen Knoten oder iiber die Versorgung der zusétzlichen elektrischen Verbindung. Auf oﬁ’ese Weise bleiben die Sensoren auch bei
unterbrochener Hilfsspannung der Ventile aktiv.

3.3.4.6 Aktivierungsstatus 0x5FDx.05 - 0x5FDx.06 Activation state
Der Akfivierungszustand jedes Eingangs kann individuell ausgewdhlt werden. Der Aktivierungszustand wird Gber Ox5FDx.xx Activation State
definiert. Es skﬁmen 2 Sublndex-Parameter zur Verfiigung, die den 16 Signalen des Moduls zugeordnet sind:
0x5FDx.05 Aktivierungszustand der Kandle 1...8
0x5FDx.06 Aktivierungszustand der Kandle 9...16
= 0 Normally Open: Das Signal ist EIN, wenn der Sensor aktiviert ist. Die LED leuchtet, wenn der Sensor aktiviert ist.
= 1 Normally Closed: Das Signal ist EIN, wenn der Sensor deakfiviert ist. Die LED leuchtet, wenn der Sensor deaktiviert ist.

Beispiel

00 01 00 01
X4 X3 X2 X1
NO NC NO NC

11 hex = 17 dec
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3.3.4.7 Signalpersistenz 0x5FDx.07...0x5FDx.0A Signal extension
Diese Funktion T:dh das Eingangssignal fiir eine Mindestzeit entsprechend dem eingestellten Wert aktiv, um der SPS das Erfassen kurzzeitiger
Signale zu ermdglichen.Die Signalpersistenz wird ber 0x5FDx Signalverléngerung definiert.
Es stehen 4 Subindex-Parameter zur Verfigung, die den 16 Signd?en des Moduls zugeordnet sind:
o 0x5FDx.07 Signalverléngerung Kandle 1...4
o 0x5FDx.08 Signalverléingerung Kanéle 5...8
* 0x5FDx.09 Signalverléngerung Kandle 9...12
o 0x5FDx.0A Signalverléngerung Kandle 13...16
=0- 0 ms: Filter aus
=1- 15 ms: Signale <15 ms werden auf 15 ms verléngert
=2 - 50 ms: Signale <50 ms werden auf 50 ms verléngert
= 3- 100 ms: Signale <100 ms werden auf 100 ms verlangert

3.3.4.8 Eingangsfilter 0x5FDx.0B...0x5FDx.0E Input Debounce fime
Ein Zeiffilter, der fir jeden Eingang individuell eingestellt werden kann, um Signale unterhalb einer bestimmten Daver zu ignorieren.
Der Eingangsfilter wird iber 0x5FDx Input Debounce Time definiert.
Es stehen 4 SubIndex-Parameter fir die 16 Signale des Moduls zur Verfigung:
o 0x5FDx.0B Input Debounce time Kandle 1...4
* 0x5FDx.0C Input Debounce time Kandle 5...8
* 0x5FDx.0D Input Debounce time Kandle 9...12
* 0x5FDx.OE Input Debounce time Kandle 13...16
=0 - 0 ms: filtro disattivo.
=1 - 3 ms: Zustandscinderungen <3 ms werden ignoriert
=2 - 10 ms: Zustandséinderungen <10 ms werden ignoriert
= 3 - 20 ms: Zustandsdnderungen <20 ms werden ignoriert

3.3.4.9 Ausgangstyp und Spannungsversorgung

Die Ausgdinge konnen zur Ansteuerung verschiedener digitaler Gerdite verwendet werden. Das Ausgangssignal ist vom Typ PNP.
Kompatible Gerdite:

*  Magnetventile

o Schiitze

e Signalgeber

Die Versorgung der Ausgénge erfolgt iber die Spannungsversorgung des CANopen-Knotens, sofern vorhanden, iber das digitale 6-Ausgénge
M8-Modul und die vorherige Spannungsversorgung.

Es ist sicherzustellen, dass Einschalt- und Daverstréme der angeschlossenen Geréte die zuléissigen Stréme je Anschluss und den maximalen
Modulstrom nicht iberschreiten.

Wird das Modul direkt iber den CANopen-Anschluss versorgt, ist die Versorgungsspannung identisch mit der des CANopen-Knotens.
Ein geeigneter externer Schutz ist vorzusehen, um daverhafte Gerdteschdden zu vermeiden.

3.3.4.10 Betriebszustand 0x5FDx.05 - Ox5FDx.06 Activation state
Der Schaltzustand jedes Ausgangs kann individuell gewdihlt werden. Er wird Gber Ox5FDx.xx Activation State definiert.
Es stehen 2 Sublndex-Parameter zur Verfigung:.
o 0x5FDx.05 Acfivation state Kandle 1...8
* 0x5FDx.06 Activation state Kandle 9...16
= 0 Normally Open: Ausgang aktiv, wenn vom Steuerungssystem angesteuert — LED EIN
= 1 Normally Closed: Ausgang aktiv, wenn nicht angesteuert — LED EIN

3.3.4.11 Fail Safe Outputs 0x5FDx.OF... 0x5FDx.12 Fail safe output

Diese Funkfion definiert den Ausgangszustand im Falle einer Kommunikationsunterbrechung mit dem Master. Die Funkfion muss mit 0x5F01.01 Fail
Safe Output = 2 aktiviert werden. Der Sicherheitszustand wird iber 0x5FDx.OF...0x5FDx. 12 Fail Safe Output konfiguriert.

Es stehen 4 Sublndex-Parameter fiir die 16 Signale des Moduls zur Verfigung:

o 0x5FDx.OF Fail safe Kandle 1...4

* 0x5FDx.10 Fail safe Kanéle 5...8

* Ox5FDx.11 Fail safe Kandle 9...12

* O0x5FDx.12 Fail safe Kandle 13...16

Wert = 0 Hold Last State: Ausgang behdlt letzten Zustand, welchen er vor Kommunikationsabbruch mit dem Master hatte, bei.
Wert = 1 Output Reset (default): Ausgang wird deaktiviert
Wert = 2 Output Set: Ausgang wird Eei Kommunikationsabbruch mit dem Master akfiviert

Nach Wiederherstellung der Kommunikation ibernimmt der Master wieder die Steuerung der Ausgénge.
Zur Vermeidung unkontrollierter Bewegungen muss der Master eine geeignete Ereignisverwaltung sicherstellen.




3.3.4.12 Konfiguration der Encoder-Parameter

Zahlrichtungsumkehr 0x5FDx.13 (Ch1) - 0x5FDx.15 (Ch 2) Count inversion

Diese Funktion erméglicht die Umkehr der Impulszéhlung bei gleichbleibender Drehrichtung des Motors.
= 0 Keine Umkehr

= 1 Zghlrichtung umkehren

Zahlwert-Reset-Modus 0x5FDx.14 (Ch1) - 0x5FDx.16 (Ch2) Count reset mode

Diese Funktion ermdglicht das Zuriicksetzen des Impulszahlers entweder Uber einen SPS-Befehl oder iiber einen Eingang des Moduls.
SPS = Der Reset erfolgt durch Aktivieren der Bits O (Ch1) und 1 (ChZR im Ausgangsbyte 2

Eingang Nr. 5...16 = Der Reset erfolgt durch das Aktivieren des konfigurierten Eingangs

Select item from object directory
Index:Subindex Name AccessType Type Default i
= 16#5FD0 Parameters 16 Digital 10-Medule 1
16401 10 mask 1-4 RW USINT 0
16502 10 mask 5-8 Rw USINT 0
16203 0 mask 912 Rw/ USINT 16555
16404 10 mask 13-16 Rw/ USINT 16#55
16505 Activation state 1-8 Rw USINT 0
16406 Activation state 5-16 R\ USINT 0
116807 Signal extension 1-4 (only inputs) Rw USINT 0
16408 Signal extension 5-8 {only inputs) Rw USINT 0
16508 Signal extension 8-12 (only inputs) R\ USINT 0
(16504 Signal extension 13-16 (only inputs) Rw USINT 0
1650B Input debounce time 1-4 {only inputs) Rw/ USINT 16455
1650C Input debounce time 5-8 {only inputs) R/ USINT 16555
164200 Input debounce time 3-12 (only inputs) R USINT 16458
1640E Input debounce time 13-15 fonly inputs) Ry USINT 18255
1650F Fail safe 1-4 {only outputs) Rw/ USINT 16455
116810 Fail safe 5-8 (only outputs) Rw USINT 16455
S16#11 Fail safe 5-12 (only outputs) R/ USINT 16455
[Fe2 Fail safe 13-16 (only outpus) Rl USINT 16255
16x13 Encoder 1: Count inversion Rw/ USINT 0
16#14 Encoder 1: Count reset mode Rw/ USINT o
16515 Encoder 2: Count inversion Rw USINT 0
16416 Encoder 2: Count reset mode R/ USINT 0
* - 1645FD1 Parameters 16 Digital 10-Madule 2 .
+- 16H5FD2 Parameters 16 Digital [0-Madule 3 i
+- 1645FD2 Parameters 16 Digital I0-Module 4 o
L — — i = F
Name Fail s=fe 1216 {orly outputs)
ndec 168 [5FD0 4] Btengh: B %
Sublndex:  16# [12 2] Value 16455

3.3.4.13 Storungen und Alarme

Das Modul ist gegen Uberlast und Kurzschluss an jedem einzelnen Ausgang geschiitzt. Die Stdrmeldung wird automatisch zuriickgesetzt.
A|}e|30 Slfkun en wird der Ausgang kurz angesteuert, um zu priifen, ob die Stérung behoben wurde und das automatische Zuriicksetzen
erfolgen kann.

Um unkontrollierte Bewegungen zu vermeiden, muss der Master das Ereignis entsprechend verwalten.

3.3.5 Analoges M8-Modul mit 4 Ausgéngen

Jedes Modul kann bis zu 4 analoge Eingéinge mit frei konfigurierbarer Spannungs- oder Stromauswertung verarbeiten.

Jeder Eingang wird mit 2 Byte definiert, beginnend ab Byte IN 25 (TPDO 1803-1806).

Das Modul wandelt die Signale mit einer Auflésung von 15 Bit plus Vorzeichen. Die dem Steuerungssystem zur Verfigung stehenden Werte liegen
zwischen —32768 und +32767.

Einige Parameter konnen individuell konfiguriert werden.

Das Modul erkennt Werte auBBerhalb des Messbereichs sowie eine mégliche Unterbrechung des Sensors (z. B. bei 4-20 mA- oder 1-5 V-Sensoren)
infolge eines Kabelbruchs.

3.3.5.1 Elektrische Anschliisse: Pinbelegung des M8-Steckverbinder
Der Versorgungsspannungswert +VDC entspricht der Spannung des CANopen-Knotens oder des zuséitzlichen elektrischen Anschluss.

1 =+V

4 ’ 2 = + Andlog IN

3 1 3=GND
4 = - Analog IN
Metallringmutter = Abschirmung
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3.3.5.2 Signalbereich 0x5F50

Jeder Kanal kann mit einem bestimmten Eingangssignaltyp konfiguriert werden.
0x5F50 Signal range Al ist ein Array aus 16 Byte. Jeder Eingang wird mit 4 Bit definiert, insgesamt 4 Byte pro Modul.
Verfigbare Signalbereiche:

* Ox5F50.xx=0  OFF

® 0x5F50.xx =1 0..10 Vdc

* Ox5F50.xx =2 - 10/+10 Vdc

® Ox5F50.xx=3  0...5 Vdc

® Ox5F50.xx=4 -5/ +5 Vdc

* Ox5F50.xx =5 1...5Vdc

® Ox5F50.xx=6  0...20 mA

® Ox5F50.xx =7  4...20 mA

* 0x5F50.xx=8  -20 / + 20 mA

Hinweis: Nicht verwendete Kandle missen deaktiviert werden (OFF), um Stérungen zu vermeiden.
Beispiel: Erstes Modul, Eingéinge X1 und X2 auf 0...10 VDC, X3 und X4 auf 4...20 mA konfiguriert.
* 0x5F50.01 Signal range Al_1
* 0x5F50.02 Signal range Al_2
* 0x5F50.03 Signal range Al_3
* 0x5F50.04 Signal range Al

1
]
7
7

3.3.5.3 Messwertfilter Ox5F51

Diese Funktion stabilisiert die Messwerte durch einen gleitenden Mittelwert. Je mehr Werte zur Berechnung verwendet werden, desto langsamer
erfolgt die Aktualisierung.

Ox5F51 Filter measured value ist ein Array aus 16 Byte. Jeder Eingang wird mit 4 Bit definiert, insgesamt 4 Byte pro Modul.

Verfiigbare Filterstufen:

o Ox5F51:xx =0 Kein Filter
o Ox5F51:xx =1 2 Werte
® Ox5F51:xx =2 4 Werte
o Ox5F51:xx =3 8 Werte
o Ox5F51:xx =4 16 Werte
o Ox5F51:xx =5 32 Werte
o Ox5F51:xx =6 64 Werte

3.3.5.4 Benutzerdefinierter Endwert 0x5F52

Mit dieser Einstellung kann die Skalierung der vom Steuerungssystem empfangenen numerischen Werte in Abhéngigkeit vom analogen
Signalwert angepasst werden.

Die Funktion muss durch Setzen von 0x5F01.04 Analog input data format = 1 Linear scaled aktiviert werden.

Es kdnnen Werte bis 32767 festgelegt werden. Der eingestellte Wert gilt sowohl fiir positive als auch fir negative Signdle.
Beispielsweise gilt bei einem Signalbereich von 0-10 VDC der Maximalwert +3276/.

Ist der Signalbereich auf £10 VDC eingestellt, entsprechen die Grenzwerte +32767 und -32768.

Diese Funkfion ermdglicht eine Darstellung im ingenieurtechnischen Format.

Wenn z. B. ein 0-10 bar-Drucktransmitter an den analogen Eingang angeschlossen ist und der Benutzer-Endwert auf 10000 gesetzt wird, wird
der Messwert in mbar ausgegeben.

Ox805? ist ein Array aus 8 Byte. Jeder Eingang wird mit 16 Bit definiert, also insgesamt 8 Byte pro Modul.

Beispiel:

Im eFr)sten Modul werden die Eingéinge X1 und X2 mit Full Scale = 10000 konfiguriert, X3 und X4 mit Full Scale = 26500.

0x5F52.01 User full scale Al_1 = 10000
0x5F52.02 User full scale Al_2 = 10000
0x5F52.03 User full scale Al_3 = 26500
0x5F52.04 User full scale Al_4 = 26500

Hinweis: Das Beispiel basiert auf Motorola-Logik (Parameter 0x8001:4 = 0, Big Endian)




3.3.5.5 Anschluss der Sensoren

3-Leiter-Spannungssensoren 4-Leiter-Spannungssensoren (differenziell)
Pin 1 = +VDC Sensorversorgung Pin 1 = +VDC Sensorversorgung

Pin 2 = + Analogeingang Pin 2 = + Analogeingang

Pin 3= GND Pin 3 = GND

Pin 4 =NC Pin 4 = - Analogeingang
2-Leiter-Stromsensoren 3-Leiter-Stromsensoren

Pin 1 = +VDC Sensorversorgung Pin 1 = +VDC Sensorversorgung

Pin 2 = + Analogeingang Pin 2 = + Analogeingang

Pin 3=NC Pin 3 = GND

Pin 4=NC Pin 4 =NC

3.3.6 Analoges M8-Modul mit 4 Ausgéngen

Jedes Modul kann bis zu 4 analoge Ausgéinge verwalten, die frei wéhlbar als Spannungs- oder Stromausgéinge konfiguriert werden kénnen.
Jeder Ausgang wird mit 2 Byte dgﬁniert, eginnend ab Byte 54 (RPDO 1404-1407).

Das Modul wandelt die Signale mit einer Aufldsung von 15 Bit plus Vorzeichen. Die im Steuerungssystem einstellbaren Werte liegen zwischen
-32768 und +32767.

Einige Parameter konnen individuell konfiguriert werden.

3.3.6.1 Elektrische Anschlisse: Pinbelegung des M8-Steckverbinder
1 = +VDC

‘R’ 2 = + Anclog OUT
3 | 3 = GND

4 = Abschrimung

Il valore della tensione di alimentazione +VDC & corrispondente alla tensione di Alimentazione nodo CANopen o della Connessione elettrica

Addizionale.

3.3.6.2 Signalbereich 0x5F60

ﬁec{ler Kanal kann mit einem Ausgangssignaltyp konfiguriert werden. Der Signalbereich 0x5F60 betrifft die AO. Jeder Ausgang ist mit 4 Bit
efiniert.

Folgende Signaltypen stehen zur Verfiigung:

* Ox5F60.xx=0  OFF

® 0x5F60.xx=1  0..10 Vdc

* Ox5F80.xx=2 - 10/+10 Vdc

® Ox5F60.xx=3  0...5 Vdc

* Ox5F60.xx =4 -5/ +5Vdc

* Ox5F60.xx =6 0...20 mA

* Ox5F60.xx=7  4...20 mA

Wenn der Kanal nicht verwendet wird, kann er deaktiviert werden, indem AUS gewdhlt wird, um Stdrungen zu vermeiden.
Beispiel: Erstes Modul, Eingéinge X1 und X2 sind auf 0...10 VDC konfiguriert, Eingéinge X3 und X4 auf 4...20 mA

* 0x5F60.01 Signal range AO_1
* 0x5F60.02 Signal range AO_2
* 0x5F60.03 Signal range AO_3
* 0x5F60.04 Signal range AO_4

1
]
7
7
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3.3.6.3 Benutzerspezifischer Skalenendwert 0x5F61

Mit dieser Funktion kann die Skalierung der numerischen Werte, die vom Steuerungssystem zur Erzeugung des analogen Ausgangssignals
gesendet werden, festgelegt werden.

Die Einstellung erfolgt Gber das Objekt 0x5F61 User full scale AO.

Das Signal wird mit einer Auflésung von 15 Bit plus Vorzeichen verarbeitet, wobei Werte im Bereich von -32768 bis +32767 zuléissig sind.
Bei Begdrf kann der Wertebereich reduziert werden. Jeder Eingang wird mit 16 Bit definiert.

Beispiel: Erstes Modul, Ausgéinge X1 und X2 sind mit einem Skalenendwert von 10000 konfiguriert, Ausgéinge X3 und X4 mit einem
Skalenendwert von 26500:

0x5F61.01 User full scale AO_1 = 10000
0x5F61.02 User full scale AO_2 = 10000
0x5F61.03 User full scale AO_3 = 26500
0x5F61.04 User full scale AO_4 = 26500

3.3.6.4 Uberwachung Minimalwert 0x5F62

Dg)ese Funktion dient zur Uberpriifung, ob der vom Master empfangene Wert mit dem unter Minimalwert (0x5F64) eingestellien Wert
Ubereinstimmt.

0x5F62.xx Monitor lowest value AO = 0 deaktiviert

0x5F62.xx Monitor lowest value AO = 1 aktiv

3.3.6.5 Uberwachung Maximalwert 0x5F63

Dli)ese Funktion dient zur Uberpriifung, ob der vom Master empfangene Wert mit dem unter Maximalwert (0x5F65) eingestellten Wert
Ubereinstimmt.

0x5F63.xx Monitor highest value AO = 0 deaktiviert

0x5F63.xx Monitor highest value AO = 1 aktiv

3.3.6.6 Minimalwert 0x5F64 / Maximalwert 0x5F65
Diese Werte werden fir die Uberwachungsfunktionen verwendet.

Minimalwert 0x5F64

rmdglicht die Einstellung von Werten im Bereich von 32768 bis +32767.

Beispiel: Erstes Modul, Ausgéinge X1 und X2 sind mit einem Minimalwert von 1000 konfiguriert, Ausgéinge X3 und X4 mit einem Wert von
2600:0x5F64.01

Lowest value AO_1 = 1000

0x5F64.02 Lowest value AO_2 = 1000

0x5F64.03 Lowest value AO_3 = 2600

0x5F64.04 Lowest value AO_4 = 2600

Maximalwert 0x5F65

Ermdglicht die Einstellung von Werten im Bereich von —32768 bis +32767.

Beispiel: Erstes Modul, Ausgéinge X1 und X2 sind mit einem Maximalwert von 15000 konfiguriert, Ausgénge X3 und X4 mit einem Wert von
27000:

0x5F65.01 Highest value AO_1 = 15000

0x5F65.02 Highest value AO_2 = 15000

0x5F65.03 Highest value AO_3 = 27000

0x5F65.04 Highest value AO_4 = 27000

3.3.6.7 Fail Safe Output 0x5F66

Diese Funktion kann verwendet werden, um den analogen Ausgangswert individuell festzulegen, wenn die Kommunikation mit dem Master
unterbrochen ist. Die Aktivierung erfolgt iber 0x5F01.01 = 2.

0x5F66.xx Fail safe output AO = 0 deaktiviert

0x5F66.xx Fail safe output AO = 1 aktiv

3.3.6.8 Fault mode value 0x5F67

Mit dieser Funktion kann der analoge Ausgangswert im Fehlerfall (bei Kommunikationsabbruch mit dem Master) individuell festgelegt werden.
Beispiel: Erstes Modul, Ausgéinge X1 und X2 sind mit einem Wert von 2000 konfiguriert, Ausgéinge X3 und X4 mit einem Wert von 7000:
0x5F67.01 Fault mode value AO_1 = 2000

0x5F67.02 Fault mode value AO_2 = 2000

0x5F67.03 Fault mode value AO_3 = 7000

0x5F67.04 Fault mode value AO _4 = 7000




3.3.7 Analoges M8-Modul mit 4 Eingéingen zur Temperaturmessung

Jedes Temperaturmessmodul S kann bis zu 4 Eingéinge verwalten, die frei fir den Anschluss von Temperatursensoren oder Thermoelementen
verschiedener Typen konfiguriert werden kdnnen. Es stehen verschiedene individuell konfigurierbare Parameter zur Verfiigung.

Die Temperaturkompensation (CJC - Cold-Junction Compensation) fir den Einsatz von Thermoelementen erfolgt intern. Unfer normalen
Umgebungsbedingungen ist keine externe Kaltstellenkompensation erforderlich. Der Einsatz eines externen Sensors wird jedoch bei plstzlichen
Temperaturschwankungen empfohlen. Verwenden Sie hierzu z. B. einen PT1000-Sensor vom Typ TE Connectivity NB-PTCO-157 oder ein
gleichwertiges Modell. Das Temperaturmessmodul iberfréigt die erfassten Werte mit 2 Eingqngsf)ytes pro Kanal an das Steverungssystem.
Insgesamt stehen pro Modul bis zu 16 Eingangsbytes zur Verfigung, beginnend ab dem IN-Byte 64.

Unterstiitzte Sensortypen
Pt 100, Pt 200, Pt 500, Pt 1000
Ni 100, Ni 120, Ni 500, Ni 1000

2-, 3- oder 4-Leiter-Technik

Unterstitzte Thermoelementtypen
JETKN,S,B,R

3.3.7.1 Elektrische Anschliisse von Temperatursensoren (Serie Pt und Ni)
Pin 1 = + Sensorversorgung

Pin 2 = + Eingangssignal, positiv

Pin 3 = - Sensorversorgung

Pin 4 = - Eingangssignal, negativ

Gehéusering = Funkfionserdung

Jeder Eingang stellt zwei Pins fiir die konstante Versorgung des Sensors und zwei Pins fir die Signalmessung zur Verfiigung.
Je nach gewiinschter Genauigkeit sind 2-, 3- oder 4-Leiter-Anschlisse mglich.
Die héchste Messgenauigkeit wird mit der 4-Leiter-Verdrahtung erreicht.

4-Leiter-Anschluss 3-Leiter-Anschluss 2-Leiter-Anschluss

-—=n -—=n -—=n

| | |
Pin 1+“ | Alimentazione sensore Pin 1" | Alimentazione sensore m’

Segnale sensore Segnale sensore

Sensore Sensore Sensore

Segnale sensore Pm—4_.

Alimentazione sensore

Segnale sensore m’

Alimentazione sensore Alimentazione sensore

In generale per la trasmissione dei segnali analogici & consentito esclusivamente I utilizzo di cavi schermati.

3.3.7.2 Elekirische Thermoelementanschliisse

Pin 1 = CJC Kaltstellenkompensation Gber externen Pt1000-Sensor (optional)
Pin 2 = TC+ Eingangssignal vom Sensor

Pin 3 = CJC Kaltstellenkompensation iiber externen Pt1000-Sensor (optional)
Pin 4 = TC- Eingan ssignarvom Sensor

Gehéusering = Funiﬁonserdung

Standardanschluss - interne Kalstellenkompensation Anschluss mit externer Kaltstellenkompensation - optional

77777 il - T — /1
Pin 2++ — G Pin 2++ — G
Pin 1 cJc Giunto freddo esterno
‘ | lopzionale)
| \
\ \ Pt 1000
4Pin3+ (ol
Pin 4-+ I Pin 4—+ Z_ e
iiiii - -
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3.3.7.3 Gerdteeigenschaften
Allgemeine Parameter
* Einheit (0x5F90.01 bis 0x5F93.01)
Ermdglicht die Auswahl der gemessenen Temperatureinheit:
0x5F90.01 =0 °Celsius
0x5F90.01 = 1 °Fahrenheit
® Rauschunterdriickung (0x5F90.02 bis 0x5F93.02)
Ermdglicht die Unterdriickung von elektrischem Rauschen, das von der Stromversorgung erzeugt wird.
Funktioniert in Kombination mit dem Parameter ,Erfassungsfilter”.
0x5F90.02 =0 50 Hz: Unterdriickt Stdrungen, die von einem 50-Hz-Stromnetz erzeugt werden
0x5F90.02 = 1 60 Hz: Unterdriickt Stdrungen, die von einem 60-Hz-Stromnetz erzeugt werden
0x5F90.02 = 2 50/60 Hz langsam: Hohe Filterung mit Verzégerung bei der Datenerfassung
0x5F90.02 = 3  50/60 Hz schnell: Schnelle Datenerfassung mit geringerer Filterung

Rauschunterdriickung A Syt
Démpfung (dB) Datenerfassungsverzégerung (ms) Démpfung (dB) Datenerfassungsverzégerung (ms)
50 Hz 95 60 120 80
60 Hz 95 50 120 67
50/60 Hz Slow 100 300 120 400
50/60 Hz Fast 67 60 82 80
Input Canale

* Sensortyp (0x5F94.01 bis 0x5FA3.01) Ermdglicht die Auswahl des verwendeten Sensortyps aus den verfiigbaren Optionen.
Die Einstellung erfolgt iber den Parameter Sensoreinstellung.

0x5F94.01 =0 Kein Sensor verbunden

0x5F94.01 =1 Pt 100 (TK=0.00385)

0x5F94.01 = 2 Pt 200 (TK=0.00385)

0x5F94.01 = 3 Pt 500 (TK=0.00385)
0x5F94.01 = 4 Pt 1000 (TK=0.00385)
0x5F94.01 =5 Pt 100 (TK=0.00391)
0x5F94.01 = 6 Pt 200 (TK=0.00391)
0x5F94.01 =7 Pt 500 (TK=0.00391)
0x5F94.01 =8 Pt 1000 (TK=0.00391)
0x5F94.01 = 9 Ni 100 (TK=0.00617)

0x5F94.01 = 0A Ni 120 (TK=0.00617)
0x5F94.01 = 0B Ni 500 (TK=0.00617)
0x5F94.01 = 0C Ni 1000 (TK=0.00617)
0x5F94.01 = OD TC Type E

0x5F94.01 = OE TC Type J

0x5F94.01 = OF TC Type T

0x5F94.01 =10 TCType K

0x5F94.01 =11 TC Type N
0x5F94.01 =12 TC Type S

0x5F94.01 = 13 TC Type B

0x5F94.01 = 14 TC Type R

o Anschlusstechnik (nur fir RTD) von 0x5F94.02 bis 0x5FA3.02 — Auswahl der Anschlusstechnik des Sensors:
O0x5F94.02=0 2-leiter
O0x5F94.02 =1 3-leiter
O0x5F94.02 =2  4-Leiter
* Kaltstellenkompensation (nur fiir TC) von 0x5F94.03 bis 0x5FA3.03 — Auswahl zwischen interner und externer Kaltstellenkompensation.
Die externe Kaltstelle (Pt1000) wird bei plétzlichen Umgebungstemperaturéinderungen empfohlen.
0x5F94.03 =0 intern
O0x5F94.03 =1 extern
* Messauflésung von 0x5F94.04 bis 0x5FA3.04 — Auswahl der Aufldsung der Temperaturmessung.
Die Auflésung in Hundertsteln ist nur bei RTD-Sensoren verfiigbar und erlaubt Messungen bis maximal £327 °C.
0x5F94.04=0 0,1°C
Ox5F94.04=1 0,01 °C
* Sensortrennung melden von 0x5F94.05 bis 0x5FA3.05 — Wenn akfiviert, wird bei einem Leitungsbruch eine Warnung ausgeldst.
0x5F94.05=0 deaktiviert
0x5F94.05=1 aktiviert




® Kurzschlussmeldung (nur fir RTD) von 0x5F94.06 bis 0x5FA3.06 — Wenn diese Funktion akfiviert ist, wird bei einem Kurzschluss in der
Sensorverdrahtung ein Alarm ausgeldst.
0x5F94.06 =0  deaktiviert
0x5F94.06 =1 aktiviert
o Uberwachung Minimalwert von 0x5F94.07 bis 0x5FA3.07 - Wenn diese Funktion aktiviert ist, wird ein Alarm ausgeldst, sobald die
Temperatur unter den eingestellien Minimalwert fallt.
0x5F94.07 =0 deaktiviert
0x5F94.07 =1 aktiviert
o Uberwachung Maximalwert von 0x5F94.08 bis 0x5FA3.08 - Wenn diese Funktion aktiviert ist, wird ein Alarm ausgelsst, sobald die
Temperatur den eingestellten Maximalwert tberschreitet.
0x5F94.08 =0  deaktiviert
0x5F94.08 =1  aktiviert
* Messwertfilter von 0x5F94.09 bis 0x5FA3.09 - Es handelt sich um einen mathematischen Filter, der eine stabilere Temperaturmessung
ermdglicht.
Durch Erhahen des Filterwerts fiir die Signalabtastung wird eine hshere Lesestabilitéit erreicht, jedoch mit gréfBerer Verzdgerung bei der
Datenanzeige.
0x5F94.09 =0 1 Messwert
O0x5F94.09 =1 2 Messwerte
O0x5F94.09 =2 4 Messwerte
0x5F94.09 =3 8 Messwerte
O0x5F94.09 =4 16 Messwerte
0x5F94.09 =5 32 Messwerte
O0x5F94.09 =6 64 Messwerte
o Minimalwert von 0x5F94.0A bis 0x5FA3.0A - Wird fir die Funktion ,,Uberwachung Minimalwert” verwendet.
o Maximalwert von 0x5F94.0B bis 0x5FA3.0B — Wird fir die Funktion ,,Uberwochung Maximalwert” verwendet.
o Erfassungsfilter von 0x5F94.0C bis 0x5FA3.0C - Definiert den Typ des digitalen Filters.
Dieser Parameter arbeitet in Kombination mit dem Parameter ,,Rouschunferdrﬁckung”.
Durch Einstellen von Sync 4 wird eine hohere Filterung im Vergleich zu Sync 3 erreicht, jedoch mit gréfBerer Verzogerung bei der
Datenerfassung.
O0x5F94.0C=0 Sync 3
O0x5F94.0C=1 Sync4
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4. PROPORTIONALDRUCKREGLER

4.1 BESTIMMUNGSGEMASSER GEBRAUCH

Der EB 80 Proportionaldruckregler kann in EB 80 CANopen-Systeme integriert werden und bietet erweiterte Diagnosefunktionen. Das System

ermog||c|'n‘ den Anschluss von bis zu 16 Einheiten, die mit dem ADD-Modul verbunden werden kénnen und auch ohne Ventile verwendet werden
dnnen.

4.2 CARATTERISTICHE

o Elekirischer Anschluss: EB 80 CANopen-System.

* Voreingestellter Druckbereich 0,05-10 bar mit méglicher Vollbereichs- und Minimaldruckregelung.

¢ Einstellbares Totband von 10-300 mbar.

o Versorgungsdruck: FS+ mindestens 1 bar, maximal 10 bar (bei einem gewiinschten geregelten Druck von 10 bar ist ein Versorgungsdruck von
10,5 bar zulgssig).

® Spannungsversorgung: 12-24 VDC

e Schutzart: IP65

* LED-Anzeige fiir den erreichten Druck

* Grafisches Display und Tastatur zur Anzeige des Drucks, der MafBeinheit und zur Parametereinstellung.

4.3 PNEUMATISCHER ANSCHLUSS

Der pneumatische Anschluss erfolgt Gber das Druckluftversorgungsmodul - P. Es ist wichtig, den maximalen Druck von 10 bar (10,5 bar bei einem
geregelten Druck von 10 bar) nicht zu Gberschreiten, und die Druckluft muss auf 10 ym gefiltert und gefrocknet sein, um zu verhindern, dass
Verunreinigungen oder ibermdfiges Kondensat eine Fehlfunktion verursachen. Der Versorgungsdruck muss immer hoher sein als der voreingestellte
Druck. Der Druck des Reglers muss mindestens 1 bar Gber dem Vollbereichswert liegen.

Es sind zwei Versionen verfigbar:

Lokaler Ausgang: Die Anschliisse der Grundplatte sind als Durchgangskanéle fir maximalen Durchfluss ausgelegt, der geregelte Druck liegt an den
Anschliissen der Druckregler-Grundplatte an.

Die nachfolgenden Grundplatten halten den Versorgungsdruck aufrecht.

©
S

Regelung in Reihe: Der Druck der nachfolgenden Grundplatten wird vom Druckregler geregelt, derselbe Druck ist auch am Anschluss der
Druckregler-Grundplatte verfigbar.

e
PREG 1

©
S

Durch das Anbringen eines Schalldampfers am Entlifungsanschluss konnen sich die Durchflussraten und die Reaktionszeiten vercindern.
Uberpriifen Sie regelméfig die Verstopfung des Schalldémpfers und tauschen Sie diesen bei Bedarf aus.




4.4 FUNKTIONSPRINZIP

Mithilfe eines Software-Algorithmus vergleicht der Regelkreis das Eingangssignal mit dem von dem Drucksensor gemessenen Ausgangsdruck.
Bei einer Anderung werden die Einlass- und Auslass-Magnetventile aktiviert, um das Gleichgewicht wiederherzustellen.

Dies fihrt zu einem Ausgangsdruck, der proportional zum Eingangssignal ist.

Hinweis: Beim Abschalten der Stromversorgung wird der Ausgangsdruck nicht entlisftet bzw. abgebaut.

4.4.1 Funktionsschema

ANZEIGE

I
VERSORGUNG —* —> AUSGANGSSIGNAL

REGELKREIS
EINGANGSSIGNAL ~ —™

EINLASS-
STEUERVENTIL

ABLASS-
STEUERVENTIL

] DRUCKSENSOR

EINGANG ‘ AUSGANG

4.5 INBETRIEBNAHME
4.5.1 ADRESSIERUNG

Der Proportionaldruckregler bietet:

* 2 Ausgangsbytes zur Druckregelung;

* 2 Eingangsbytes zur Anzeige des geregelten Drucks;

* 1 Byte fir die Druckschaltertunktion (2 bytes fir maximal 16 Druckregler.)

Die Druckwerte werden in mbar ausgedriickt. Der Druck kann im Bereich von 0 bis 10.000 mboar eingestellt werden.

# LB ARDES

i Nome Indirizzo Formato visuslizz.. | Valore di controlle | Valore di comando ||
"Pressure Switch®  %I3.0 Bool [@] TRUE
"Read Pressure” %W DECH- 10007

[ SRR ]

= = [
SetPressure” [E] %QWIs DEC [+] 10000 10000 ]
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4.6 EINSTELLUNGEN

4.6.1 CONFIGURAZIONE DEI PARAMETRI DELL'UNITA
Die Parameter kénnen iber die Objekte mit Index von 0x5FCO, Proportionaldruckregler 1, bis 0x5FCF, Proportionaldruckregler 16, konfiguriert
werden. Jede Funktion wird iber den entsprechenden Sublndex deﬁ;iert.

Hinweis: Die Parametereinstellungen kénnen sowohl iiber den CANopen-Master als auch iiber die Tastatur vorgenommen werden.
Die iiber die Tastatur vorgenommenen Einstellungen sind temporér; beim Neustart des Systems werden die vom Master Gbermittelten Einstel-
lungen wiederhergestellt.

Einstellungen iber die Tastatur

In der Version mit Display: Driicken Sie gleichzeitig die Tasten OK und ESC, um das Einstellungsmeni aufzurufen.
Wahlen Sie den gewiinschten Parameter mit den Pleiltasten aus.

Driicken Sie ESC, um zur vorherigen Seite zuriickzukehren.

A Wahrend der Einstellphase ist die Druckregelung NICHT aktiv.

4.6.2 ANZEIGE
SPRACHE - 0x5FC_.0C - Display language
0 = ltalienisc
1 = Deutsch
2 = Englisch
3 = Spanisch

4 = Franzoésisch

MABEINHEIT - 0x5FC_.02 - Measure unit

0 = bar
1 = MPa
2 =psi

Hinweis: Druckeinstellungen wie geregelter Druck, Totband, Vollbereich und Mindestdruck werden, wenn sie vom Controller festgelegt
werden, immer in mbar angegeben.

KONTRAST - Die Funktion ist nur iber die Tastatur verfigbar

* Manuelle Einstellung des Displaykontrasts.
 Wahlen Sie mit den Pfeiltasten ,KONTRAST” aus und driicken Sie OK.
o Wahlen Sie den Wert mit den Pfeiltasten aus und driicken Sie OK.

* Die Kompensation in Abhéngigkeit von der Temperatur erfolgt automatisch.

AUSRICHTUNG

Ermoglicht das Drehen des Displays um 180°
¢ Wahlen Sie ,ORIENTAT.” aus.
® Driicken Sie OK, um das Display zu drehen.

4.6.3 EINRICHTUNG

EINGANG - 0x5FC_.01- Control type

0 =Bus

1 = Tastatur

TOTBAND - 0x5FC_.03 - Dead band

Dieser Parameter definiert den Druckbereich um den eingestellten Sollwert, innerhalb dessen die Regelung aktiv ist. Das Totband liegt symmetrisch
iiber und unter dem eingestellten Wert. Der Wert wird in mbar angegeben. Der minimal einstellbare Wert betrégt 10 mbar, der maximal einstellba-
re Wert 300 mbar. Es wird empfohlen, niedrige Werte wie 10 oder 15 mbar nur dann einzugeben, wenn eine hohe Regelgenauigkeit erforderlich
ist. Eine hohe Genauigkeit bedeutet mehr Arbeit fir die Magnetventile.

+ M Regolazione ON

SET mney/ \
-BM

Regolazione ON




ENDWERT - 0x5FC_.04 - Full scale

Dies gibt den maximal voreingestellten Druck an. Der Wert wird in mbar angegeben, der maximal einstellbare Wert betrégt 10.000 mbar.
Fir eine optimale Regelung muss der Versorgungsdruck dem zu regelnden Druck (FS) + 1 bar entsprechen.

MINIMALER DRUCK - 0x5FC_.05 - Minimal pressure
Gibt den minimal geregelten Druck bei einem eingestellten Wert von O an. Dieser Wert muss unter dem eingestellten Vollbereich liegen.

Fondo Scala

100%][FS]
impostato

impostato

'0% [FS] ! Set
impostato ) 10000 mbar

Der minimal Gber die Tastatur einstellbare Wert entspricht dem Minimaldruckwert.

Sicherer Ausgangszustand — 0x5FC_.OA - Fail Safe Output - Diese Funktion ist nur iber die SPS einstellbar.

Sie ermdglicht die Festlegung des Zustands des Proportionaldruckreglers, wenn die Kommunikation mit dem Master unterbrochen ist.

Die Auswahl erfolgt Gber das Objekt 0x5F01.01 - Fail Safe Output.

Es stehen drei Betriebsarten zur Verfigung:

Output Reset (Standard): Die Regelung wird deaktiviert und der Druck auf O mbar (oder auf den eingestellten Minimaldruck) gesetzt.
Hold Last State: Alle Proportionaldruckregler behalten den Zustand bei, den sie vor dem Kommunikationsabbruch mit dem Master hatten.

Output Fault Mode: Das Verhalten jedes einzelnen Reglers kann wie folgt gewdihlt werden:
0 = Hold Last State — Der Regler hélt den zuletzt giiltigen Zustand.
1 = Output Fault Mode - Der Regler regelt den Druck auf den ilber 0x5FC_.0B - Ausgangswert im Fehlerfall eingestellien Wert.

Der Wert wird in mbar angegeben.

REGELGESCHWINDIGKEIT - 0x5FC_.09 - Speed Adjust

Kann verwendet werden, um die Ansprechgeschwindigkeit des Reglers zu veréndern. Der Wert kann im Bereich von 1 bis 10 eingestellt werden.

SET /\/\ - SET

V =10 schnelle Regelung V = 1 langsame Regelung

EINSTELLUNG NULLPUNKT (TEMPERATURKOMPENSATION) - die Funktion ist nur iber die Tastatur verfiigbar.

Das Gerdt ist auf eine Umgebungstemperatur von 20°C kalibriert. Der vom infernen Sensor gemessene Druckwert kann mit der
Umgebungstemperatur variieren, sodass es erforderlich sein kann, die Anzeige zuriickzusetzen.

Der abgelesene Wert kann iiber die Reset-Funktion zuriickgesetzt werden.

Die Funkfion ist nur aktiv, wenn der angezeigte Druck weniger als 150 mbar betréigt.

Beim Null-Reset wird die Temperaturkompensation aktiviert, und die daraus resultierende Druckéinderung wird automatisch kompensiert.
automaticamente compensata.

A ACHTUNG: Das Zuriicksetzen wirkt sich auf die Kalibrierung des Geréits aus. Stellen Sie vor dem Zuriicksetzen sicher, dass

Versorgungsdruck und der ausgangsseitige Regelkreis getrennt sind.
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4.6.4 DEBUG - Die Funktion ist nur iber die Tastatur verfiigbar
Werkzeug zur Uberpriifung des korrekten Betriebs der beiden Magnetventile.

o Wahlen Sie DEBUG aus und driicken Sie OK.

PIN * Wahlen Sie PIN und driicken Sie OK. Das Eingangs-Magnetventil wird
‘ ! aktiviert und der Druck steigt.
’_‘ ® Driicken Sie OK. Das Eingangs-Magnetventil wird deaktiviert und der Druck
POUT stabilisiert sich.

: 1 8 * Wahlen Sie POUT und driicken Sie OK. Das Ausgangs-Magnetventil wird
bar ! A aktiviert und der Druck sinkt.
! P ® Driicken Sie OK, das Ausgangs-Magnetventil wird deaktiviert und der Druck
stabilisiert sich.

4.6.5 PASSWORD - La funzione ¢ disponibile solo da tastiera

Dies ist ein dreistelliger Code, der verwendet wird, um die eingestellte Konfiguration zu schitzen.

o Wahlen Sie SET PASSWORD mit den Pfeiltasten und driicken Sie OK. Im Einstellungsmenii den gewiinschten Wert mit den Pfeiltasten festlegen
und mit OK bestdtigen. Nach Abschluss der Eingabe erscheint die Bestdtigungsmeldung ,PASSWORD SAVED”.

o Wahlen Sie PASSWORD und driicken Sie OK, um die Funktion zu aktivieren oder zu deaktivieren. Wenn Password ON eingestellt ist, wird der
Zugriff auf das Konfigurationsmeni gesperrt.

Beim Driicken der Tasten OK + ESC, um auf das Konfigurationsmenii zuzugreifen, wird die Eingabe des Passworts verlangt.

Geben Sie das gespeicherte Passwort ein, indem Sie mit den Pfeiltasten den Wert éindern und mit OK zum ndichsten Feld wechseln.
Ist Password OFF eingestellt, ist die Funktion deakfiviert.

Im Falle eines Passwortverlusts wenden Sie sich bitte an das Werk, um einen Entsperrcode zu erhalten.

4.6.6 DIGITALAUSGANG - 0x5FC_.06 - Digital out
Fiir die Druckschalterfunktion stehen zwei Bytes zur Verfiigung, ein Bit fir jeden Regler: Byte 1 Bit O Proportionaldruckregler 1, Byte 1 Bit 7 Propor-
tionaldruckregler 8, Byte 2 Bit 0...7 Proportionaldruckregler 9...16.

DRUCKSCHALTER-KONFIGURATION (P) - 0x5FC_.06 - Digital out =

Die Aktivierung des Ausgangs erfolgt, wenn der in P ON eingestellte Druck erreicht wird.
Die Deaktivierung des Ausgangs erfolgt, wenn der in P OFF eingestellte Druck erreicht wird.

Tastatureinstellung:
o Wahlen Sie mit den Pfeiltasten ,OUTPUT” aus und driicken Sie OK.

PO o Wahlen Sie ,CONFIGUR.” aus, um den Betriebsmodus auszuwdhlen,
b OF und driicken Sie OK.
‘ o Wahlen Sie ,PRESSURE SWITCH” und driicken Sie OK. Der
: ,PRESSURE SWITCH"-Modus, angezeigt als ,CONFIGUR. P.”, wurde
ausgewdhlt.
: o Verwenden Sie die Pfeiltasten, um ,PRESSURE SWITCH” auszuwdhlen,
o : und driicken Sie OK.
i * Wahlen Sie ,PON” und driicken Sie OK. Geben Sie den gewiinschten
OFF Aktivierungsdruck ein und driicken Sie OK.
— o Wijhllen Sie ,,PgFF”kund driécléen ?(ie OK. Geben Sie den gewiinschten
_ Deaktivierungsdruck ein und driicken Sie OK.
Eg;;%ﬁi&% * Drijcken Sie ESC, um das Meni zu verlassen.

Der Wert wird in mbar ausgedriickt




SOLLWERT-REFERENZ (S) - 0x5FC_.06 - Digital out = 1

Diese Funktion kann verwendet werden, um eine ,variable” Einstellung fir den Druckschalter vorzunehmen.
,Out” wird aktiviert, wenn der voreingestellte Druck erreicht wird, mit einer durch P+ und P- definierten Toleranz.

Tostatureinstellung:
OUT OFF e Wahlen Sie mit den Pfeiltasten ,OUTPUT” aus und driicken Sie OK.
P+ o Wahlen Sie ,CONFIGUR.” aus, um den Betriebsmodus

SET | /@’\/ PRESSIONE auszuwdhlen, und driicken Sie OK.
b e Wahlen Sie ,SET. REF” aus und driicken Sie OK. Der ,SET
OUT OFF ' REFERENCE“-Modus, angezeigt mit ,CONFIGUR. S.”, wurde
ausgewdhlt.
¢ Verwenden Sie die Pfeiltasten, um ,PRESSURE SWITCH”
auszuwdhlen, und driscken Sie OK.
* Wahlen Sie ,SET. REF” aus und driicken Sie OK.
* Wahlen Sie ,P+” aus und driicken Sie OK.

P ON = Ox5FC_.07 * Geben Sie den oberen Toleranzdruck ein und driicken Sie OK.
P OFF = Ox5FC_.08 * Wahlen Sie ,P-“ aus und driicken Sie OK. Geben Sie den unteren
Der Wert wird in mbar ausgedriickt Toleranzdruck ein und driicken Sie OK.

* Drijcken Sie ESC, um das Meni zu verlassen.
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4.7 ZUGRIFF AUF DAS MENU UBER DIE TASTATUR

® Zum Anzeigen der eingestellten Parameter die OK-Taste driicken.
* Zum Aufrufen des Einstellungsmenis gleichzeitig die Tasten OK und ESC drijcken.
o Zum Navigieren im Meni und Andern der Parameter die Pfeiltasten nach oben und nach unten verwenden.

@ PRESSURE

PNEUMATIC

SET UP

TASTIERA
_> ——
INGRESSO BUS —
BMORTA 0050 . ®
SET UP
F SCALA 10.0 B.MORTA
PASSWORD OFF VEL. REG. 4 . ’
SET PASSWORD ZEROPOINT SET |
FSCALA
L » —» | 100 bar | —» —
2 MIN. PRESS. 0.000
> —_— —> -
INGRESSO  I0LK
B.MORTA  0.050
F SCALA 10.0 >
L  —
VEL. REG. 4
~ —

VISUALIZZAZIONE
IMPOSTAZIONI

INGRESSO BUS
UNITADIMIS. ~ BAR

FRANCESE

BMORTA 0050
F.SCALA 7.5

MINCPRESS. 0,000

VELREG 10

T +40 C . -—

VERS.SW 00,01 ‘ A

NSERE 00001

PC%NTAORgooogggég — — IE%ELE%? — ‘
POUT 000000000 SPAGNOLO

‘ bar .
_» _»
DISPLAY Mpa .

PSI .

UNITA MIS. BAR

SET UP CONTRASTO 40 ”
DEBUG T ORIENTAM. 0 CONTRASTO | _, _
PASSWORD OFF |

SET PASSWORD

v

ORIENTAM.

180 _>‘

‘4—_0




> . —| 10.00 bar

DISPLAY DISPLAY

SET UP ‘ SET UP

DEBUG DEBUG

PASSWORD [®]33 ZASNYOPRON

SET PASSWORD SET PASSWORD
—®—

DISPLAY

SET UP

DERUG PASSWORD

PASSWORD OFF  —» e

SET PASSWORD

PASSWORD

A
i i
®

A
—»‘—»
®

PASSWORD

12-

PASSWORD
-— -
123 SALVATA

PASSWORD

123

P
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5. DIAGNOSE

Die Diagnose des EB 80 CANopen-Systems wird durch den Zustand der Schnittstellen-LEDs definiert.
Jede Komponente im System ibermittelt ihren Status lokal Gber LED-Leuchten sowie iiber Softwaremeldungen an den CANopen-Knoten.

5.1 DIAGNOSEMODUS DES CANopen KNOTEN
Die Diagnose des EB 80 CANopen-Systems wird durch den Zustand der Schnittstellen-LEDs RUN, ERR und IN/OUT definiert.

Led STATUS Bedeutung
Keine Verbind B
OCF)F Aﬂpeisigu:.lgs?em er oder fehlerhalte Einstellung der Busgeschwindigkeit
ON (griin) Das Gerét befindet sich im Zustand PRE-OPERATIONAL
RUN @ linkend)
ON (griin) Das Gerét befindet sich im Zustand SAFE-OPERATIONAL
.'"~: (einfach blinkend)
O.N (grtn) Das Gerdit befindet sich im Zustand OPERATIONAL
OCF)F Kein Fehler - das Gerdt funktioniert ordnungsgemaf3
ON (rof) Konfigurationsfehler
ERR R (blinkend)
?N, (rof) Watchdog-Fehler.
‘,,": (einfach blinkend) In Verbindung mit der RUN-LED - Unterbrechung der Verbindung mit
dem Master
ON (rot) Kommunikationsfehler, Kabel getrennt
R loppelt blinkend)
Q doppelt blinkend

5.2 DIAGNOSTICA DEL SISTEMA EB 80 — CONNESSIONE ELETTRICA

Die Diagnose des EB 80-Systems — Elektrischer Anschluss — wird durch den Status der Power-, Bus Error- und Local Error-LEDs definiert. Die
Diagnosefunktionen des EB 80-Systems ibermitteln den Status des Systems iiber Fehlercodes im hexadezimalen oder bindren Format an den
Controller, entsprechend der Prioritdt. Das Statusbyte wird vom Controller als Eingangsbyte interpretiert.

Die folgende Tabelle zeigt die korrekte Interpretation der Codes.

LED-Status Hex-Code Bedeutung Hinweise Lésung
Power Bus Error | Local Error
AN (grin) AUS AN (rot) OxFF Systemgrenzen Gberschritten, | Die Anzahl der gleichzeitig Modifizieren Sie das System, indem
(<) O (¢} Dateniiberlauf in der zu Gberpriifenden Ein-/ Sie die Anzahl der gleichzeitig zu
Kommunikationsleitung Ausgginge ist zu hoch oder die | iberprifenden Ein-/Ausgdnge
Steverfrequenz ist zu hoch. reduzieren. Kontakfieren Sie den
technischen Support.
AN (griin) AUS AN (rot) 0xDC = OxEB | Fehler im Druckregel-Modul Kontaktieren Sie den technischen
(*) ©) (%) Support.
AN (griin) AUS AN (rot) 0xD4 = 0xD7 | Fehler im analogen o Sensor nicht angeschlossen | Uberprisfen Sie die Verbindung und die
(<) O (¢} Temperatur-Eingangsmodul ® Falsche Parameter eingestellten Parameter.
AN (grin) | AUS AN (rof) 0xDO + 0xD3 | Analoges Eingangsmodul nicht Kontaktieren Sie den technischen
() O (%) kalibriert. Support.
AN (grin) | AUS AN (rot) 0xCC + OxCF | Fehler im analogen Ausgang | Fehler bei individuellem Schalten Sie die Stromversorgung aus
() o (<) oder Gesamtsirom des Moduls | Ausgang / Uberlastung des und beheben Sie die Fehlerursache.
zu hoch. Moduls / DAC-Fehler.
AN (grin) | AUS AN (rof) 0xC8 = 0xCB | Fehler im analogen Eingang Unter-/Uberlauf auBerhalb des | Schalten Sie die Stromversorgung aus
() O (%) oder Gesamtstrom des Moduls | Bereichs eines einzelnen Ein- und beheben Sie die Fehlerursache.
zu hoch. gangs/ Uberlastung des Moduls.
AN (grin) | AUS AN (rot) 0xBO = 0xC5 | Digitaler Ausgangsfehler oder | Kurzschluss eines einzelnen Schalten Sie die Stromversorgung aus
(<) O (¢} Gesamtstrom des Moduls zu Ausgangs / Uberstrom im und beheben Sie die Fehlerursache.
hoch. Modul.

AN (grin) | AUS AUS 0xAO = OxAF | Uberstrom bei einem digitalen | Von einem Eingang Schalten Sie die Stromversorgung aus
(©) (0] (@) Eingang. signalisiert. und beheben Sie die Fehlerursache.
AN (grin) | AUS AN (rot) 0x20 + Ox9F | Ventil 1 / 128 fehlerhaft ** Steverpilot kurzgeschlossen, Schalten Sie die Stromversorgung aus
o (o) o unterbrochen oder nicht angeschlossen. | 4 beheben Sie die Fehlerursache.
Griin AUS AUS 0x17 Kein Hilfsstrom Hilfsstromversorgung anschlief3en.

E 3 O (@)
(blinkend)




LED-Status Hex-Code Bedeutung Hinweise Lésung
Power Bus Error | Local Error
AN (grin) | Rot AUS 0x16 Fehler bei Adresse/ Fehler an der Ventil- Stellen Sie die Stromversorgung ab und
() 3@k @) Konfiguration einer Ventil- Grundplatte oder dem beseitigen Sie die Ursache des Fehlers.
Wiy Grundplatte oder bei einem Signalmodul
blinkend) Signalmodul.
Griin AUS AN (rot) 0x15 Stromversorgung auflerhalb Versorgen Sie das System mit einer
‘:,.":‘ (¢} des Bereichs (Unter-/ Spannung im zuldssigen Bereich.
(blinkend) Uberspannung)
AN (griin) Rot AUS 0x14 Fehler in den Aktuelle Konfiguration Wiederholen Sie das
@ £~ 3 o Konfigurationsparametern stimmt nicht mit der im Gerét | Konfigurationsverfahren.
(einfach einer Ventil-Grundplatte oder | gespeicherten iberein Wenn der Fehler weiterhin besteht,
blinkend) eines Signalmoduls. ersetzen Sie das fehlerhafte Bauteil.
AN (griin) AN (rot) AUS 0x10 Interne Kommunikation des EB | Zuséitzliche Insel konfiguriert, Uberpriifen Sie die korrekte Verbindung des
(©) (0) (@) 80 Net fehlerhaft aber nicht angeschlossen. gesamten Systems. Stellen Sie sicher, dass
Verbindung zwischen den Ventil- | die Endplatte dem Typen fir den Feldbus
Grundplatten fehlerhaft oder entspricht. Wenn die Kommunikation
unvollstandig (Endplatte C ist fur | wiederhergestellt ist, wird das Warnsignal
den Feldbus nicht korrekt). nach 3 Sekunden automatisch zuriickgesetzt.
AN (griin) Rot AUS OxOF Interne Kommunikation des EB | Die Kommunikation ist Halten Sie die Stromkabel von den
(] 2@: (@) 80 Net ist gestort. aufgrund elektromagnetischer | Signalkabeln fern. Uberprifen Sie die
(brinkend) Storungen fehlerhaft. Stérpegel mit dem EB 80 Manager.
AN (grin) AUS Rot 0x09 Fehler bei der Konfiguration Mindestens ein Wert ist falsch
£ 3 er Kopfparameter oder aufBerhalb des zuldissigen
(©) (0] @ der Kopfp der auBBerhalb des zuldssig
(e Bereichs.
blinkend)
Griin AUS Rot 0x08 Anzahl der mit dem Netzwerk Stellen Sie die korrekte Konfiguration der
e P S verbundenen JSteuerpiloten ‘entil-Grundplatten wieder her, indem
S O 2@: bundenen Steuerpil Ventil-Grundpl ieder her, ind
(blinkend) (blinkend) grofier als 128. Sie Gberschissige entfernen.
AN (griin) AUS Rot 0x07 Mapping-Fehler. Aktuelle Konfiguration Stellen Sie die Stromversorgung ab.
(©) O 2@: Anzahl der angeschlossenen | stimmt nicht mit der im Gerét | Stellen Sie die korrekte Konfiguration
( cl:)ppeh Ventil-Grundplatten ist gespeicherfen Gberein. wieder her und wiederholen Sie das
blinkend) unterschiedlich oder grofier als Konfigurationsverfahren.
die maximal zuldssige Anzahl. | Das EB 80 Net-Netzwerk -Srelle”r? Sie die Ztromvzrslorgung (:;Ibl
Endplatte am S-Modul nicht ist nicht ordnungsgemaf inelliaren Sie ol [8xclordis il ez
angesch|ossen cbgesch|ossen bgreltgeste"ten Ansch|uss|e_|ste oder setzen
' Sie den Abschlussstecker ein.
rin ot X ressierungsfehler: chlieBen Sie die zuldssigen Ventil-
AN (grin) | AUS R 0x06 Adressierungsfehl SchliefBen Sie die zuléissigen Ventil
() O 205  Modultyp nicht zulaissig; Grundplatten oder Signalmodule an.
il ¢ keine Ventil-Grundplatte oder
blinkend) kein Signalmodulangeschlossen
Griin AUS Rot 0x05 Anzahl der mit dem Netzwerk Trennen Sie Gberschiissige Module
':,': O ‘:,":' verbundenen digitalen
{blinkend) {blinkend) Eingéinge grofler als 128
AN (griin) AUS Rot 0x04 Anzahl der mit dem Netzwerk Trennen Sie Gberschiissige Module
(<) ':*:‘ verbundenen digitalen
(blinkend) Ausgéinge grofier als 128
AN (grin) | AUS Rot 0x03 Anzahl der mit dem Netzwerk Trennen Sie iberschiissige Module
£ 3 verbundenen analogen
® o 08 ondenen anclog
(blinkend) Eingéinge grofer als 16
AN (griin) AUS Rot 0x02 Anzahl der mit dem Netzwerk Trennen Sie Gberschiissige Module
(<) O ':,!:’ verbundenen analogen
Ausgéinge grofier als 16
AN (griin) AUS AUS 0x00 Das System funktioniert
(©) (0] (0] einwandfrei

** Verfahren Sie wie folgt, um die Position des defekten Ventils zu ermitteln:
Fehlercode HEX - 0x20 = n
Wandeln Sie den n-Code von Hexadezimal in Dezimal um. Die resultierende Zahl entspricht der fehlerhaften Position. Bei der Berechnung miissen auch Positionen beriicksichtigt
werden, an denen Dummy- oder Bypass-Ventile installiert sind. Die Codes sind von O bis 127 nummeriert. Code O entspricht dem ersten Ventil der Insel.

Dezimalwert = 0 entsprechend dem ersten Ventil (Posifion) der Insel.

Esempio: Fehlercode 0x20

Fehlercode Ox3F

n= 0x20 - 0x20 = 0x00
n=0x3F - 0x20 = 1F

Dezimalwert = 31 entsprechend dem Ventil (Position) 32.
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5.3 EB 80 SYSTEMDIAGNOSEMODUS - VENTILGRUNDPLATTEN
Die Diagnose der Ventil-Grundplatten wird durch den Zustand der Schnittstellen-LEDs an?ezeigt. Die Auslsung eines Warnsignals aktiviert eine

Softwaremeldung zur elektrischen Verbindung mit dem Code, der mit dem erkannten Feh

er verkniipft ist.

I(-EERDUﬂI{)l;TAHE Bedeutung Status des Ausgangs, Fehlermeldung und Speicherung
AUS Der Ausgang wird nicht gesteuert Ausgang Fehlermeldung — AUS

(®)
AN Der Ausgang ist aktiv und funktioniert ordnungsgemaf. Ausgang Fehlermeldung - AUS

)

.‘Q’.
7

(doppelt blinkend)

Anzeige fiir jeden Ausgang. Steuerpilot unferbrochen oder nicht
vorhanden (Dummyventil oder Ventil mit einem Steuerpilot, das auf
einer Grundplatte fiir zwei Steuerpiloten installiert ist).

Ausgang Fehlermeldung - Aktiv
Der Ausgang wird automatisch zuriickgesetzt, wenn die Fehlerursache behoben wird.
Die Fehlermeldung kann nur durch das Trennen der elekirischen Versorgung zuriickge-

setzt werden

Ny -
't!s

Indikation fir jeden Steverpilot-Ausgang oder Grundplatten-
Ausgang, der kurzgeschlossen ist.

Ausgang Fehlermeldung — Aktiv, daverhaft
Der Ausgang wird abgeschaltet.

Birkend Er kann nur durch das Trennen der Stromversorgung zuriickgesetzt werden.

£ 3 Spannung auBBerhalb des Bereichs Unter 10,8 VDC oder iber Ausgang Fehlermeldung — Aktiv, selbst zuriicksetzbar, um innerhalb des Betriebsberei-
blf kend 31,2 VDC chs zuriickzukehren.

( |e:inchezr;iti+es Die Warnsignale bleiben bis 5 Sekunden nach dem Zuriicksetzen aktiv.

E“nken O"ir LED's Achtung! Eine Spannung iiber 32 VDC beschddigt das System

der Grundplatte) irreversibel.

5.4 EB 80 SYSTEMDIAGNOSE-MODUS - SIGNALMODULE - S
Die Diagnose der Signalmodule — S - wird durch den Status der Schnittstellen-LEDs definiert.
Wird ein Alarm ausgeldst, erzeugt die Elekirische Verbindung eine Softwaremeldung mit dem zugehérigen Fehlercode.

5.4.1 Diagnosemodus Signalmodule - S - Digitale Eingéinge - Konfigurierbares 16-digital-1/0-Modul

Led m
X1..X16 Bedeutung Lésung
AUS Eingang nicht aktiv
@)
AN (grin) Eingang akfiv
()
AN (rot) Anzeige fiir jeden Eingang. Entfernen Sie die Ursache des
Q@ Kurzschluss oder Uberlastung des Eingangs. Fehlers.
Rot Gesamtstrom des Eingangs zu hoch. Entfernen Sie die Ursache des
@z Fehlers.
2@
(blinkend +
gleichzeitiges

blinken aller LED's)

5.4.2 Diagnosemodus Signalmodule - S - Digitale Ausgdnge — Konfigurierbares 16-digital-I/O-Modul

)L:l‘f.X'l 6 Bedeutung Lésung

OFF Ausgang nicht aktiv

©)

ON (griin) Der Ausgang ist aktiv und funktioniert einwandfrei

()

ON (rof) Anzeige fiir jeden Ausgang. Entfernen Sie die Ursache des
o Kurzschluss oder Uberlastung des Ausgangs. Fehlers.

Rot Gesamtstrom des Eingangs zu hoch. Entfernen Sie die Ursache des
2@- Fehlers.

(B%iend +

gleichzeitiges
blinken aller LED's)




5.4.3 Diagnosemodus Signalmodule - S - Analogeingéinge

Led =
X1..X4 Bedeutung Lésung
OFF Eingang nicht akiv -
(®)
ON (griin) Der Eingang ist aktiv und funktioniert einwandfrei =
@
Griin Andlogsignal auf3erhalb des zulassigen Bereichs Eingangstyp korrekt einstellen.
@z Sensor durch einen zuldissigen Typ
(b'linkend) ersetzen.
ON (rot) Valore del segnale analogico troppo alto/basso Eingangstyp korrekt einstellen.
(] Sensor durch einen zuléissigen Typ
ersetzen.
Griin Uberlast- oder Kurzschlusssignal Ursache des Fehlers beseitigen.

E 3

(blinkend +
gleichzeitiges
blinken aller LED's
der Grundplatte)

5.4.4 Diagnosemodus Signalmodule - S - Analogausgdnge

Led

X1,X4 Bedeutung Lésung
AUS Ausgang nicht aktiv -
AN (griin) Ausgang ist aktiv und funktioniert einwandfrei -
(]
Griin Die Versorgungsspannung liegt aufBerhalb des zulassigen Bereichs | Modul korrekt mit Strom versorgen
3@
e
(Alle LED's blinken
gleichzeitig
TEINO,2 sek
TAUS 1 sek)
Grin Uberlastung der Stromversorgung oder Kurzschlusssignal Beheben Sie die Ursache des

0>
B

(Alle LED's blinken

Fehlers,

gleichzeitig
TANO,2 sek
TAUS 0,2 sek)
AN (rof) Alle LEDs leuchten gleichzeitig Interner Fehler Modul austauschen

(<)
Griin Ausgang iiberlastet oder kurzgeschlossen Beheben Sie die Ursache des
2@: Fehlers, Trennen Sie die Strom-
(bli'nkencl versorgung, um das Fehlersignal
TANO0,6 sek zuriickzusetzen,
T AUS 0,6 sek)
Rot Modul ibertemperiert Beheben Sie die Ursache des
2@: Fehlers,
(Alle LED's blinken
gleichzeitig
TANO,2 sek
T AUS 0,2 sek)
Griin Unterbrochener Stromkreis (Fir 4/20 mA- oder 1/5 VDC-Kandle) | Beheben Sie die Ursache des
‘:,":‘ Fehlers,
(doppelt blinkend
TANO,6 sek
TAUS 1 sek )
Rot Nicht zulassig eingestellter Wert Beheben Sie die Ursache des
‘:,.‘:‘ Fehlers, Trennen Sie die Strom-
(b|i'nkend versorgung, um das Fehlersignal
TANO0,6 sek zuriickzusetzen,

TAUS 0,6 sek)
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5.4.5 Diagnosemodus Signalmodule - S - Analogeingéinge zur Temperaturmessung

Led
X1..X4

Bedeutung

Lésung

AUS
O

Eingang nicht aktiv

AN (grin)
(]

Eingang ist aktiv und funkfioniert einwandfrei

Grin Rot
," :,‘:
(Alle LED's blinken

gleichzeitig
TANO,2 sek
TAUS 1 sek)

Der Wert der Versorgungsspannung liegt auf3erhalb des zuléissi-
gen Bereichs

Modul korrekt mit Strom versorgen

Grin

:,g:
(blinkend
TANO,2 sek
TAUS 0,2 sek)

Wert niedriger als der unter
Minimalwert” eingestellte Wert

Wert hoher als der unter
Maximalwert” eingestelle Wert

Geben Sie die richtigen Werte ein

AN (rot)
(<]

Der angeschlossene Sensor ist kurzgeschlossen

Beheben Sie die Ursache des
Fehlers,

Grin Rot
@ @
(Alle LED's blinken
gleichzeitig
TANO,5 sek
TAUS 0,5 sek )

Interner Fehler

Beheben Sie die Ursache des
Fehlers. Wenn der Fehler weiterhin
besteht, tauschen Sie das Modul aus.

Rot

(blinkend
TANO,2 sek

TAUS 0,2 sek)

Unterbrochener Stromkreis

Beheben Sie die Ursache des Fehlers

Rot
@3

)
(blinkend
TANO0,6 sek
TAUS 0,6 sek)

Sensor auBerhalb des Messbereichs

Beheben Sie die Ursache des Fehlers

5.5 EB 80 SYSTEMDIAGNOSEMODUS - ZUSATZLICHER ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

Die Diagnose des zusdtzlichen elekirischen Anschlusses wird durch den Zustand der Schnittstellen-LEDs definiert.

Das Auslésen eines Alarms aktiviert eine Meldung der Software zum elektrischen Anschluss mit dem Code, der dem erkannten Fehler zugeordnet ist.

POWER BUS ERROR Bedeutung Lésung
AN (griin) AUS Die zuséitzliche Insel funktioniert
(€] O ordnungsgemdf3
AN (griin) AN (rot) Fehler. Schalten Sie die Stromversorgung
(©) (©) Zur genaven Identifizierung beziehen Sie | aus und beheben Sie die Ursache
sich auf den Fehlercode oder die lokale | des Fehlers
Diagnose.




5.6 DIAGNOSE DES PROPORTIONALDRUCKREGLERS

Die Diagnose ist durch den Zustand der LEDs und das Statusbyte definiert.

5.6.1 LED-Schnittstelle
LED PRESSURE | Bedeutung
-Z,‘Z- blinkend In Regelung
@ AN Regelung AUS
O | Aus Keine Stromversorgung
LED DIAG Bedeutung
@ AN Ausgang Druckschalter EIN
O | Aus Ausgang Druckschalter AUS
5.6.2 Fehlersuche

PROBLEM

MOGLICHE GRUNDE

LOSUNG

Das Display schaltet sich nicht ein

Keine Stromversorgung

Uberpriifen Sie die Stromversorgung. Stellen Sie
sicher, dass diese ausreichend ist und priffen Sie,
ob die Verkabelung dem Schaltplan entspricht.

Das G

erdt reagiert nicht oder reagiert falsch auf den

Sollwert.

Falsche Eingangssignalkonfiguration

Konfigurieren Sie den passenden Eingangstyp im Menii

Das G

erdt erreicht den gewiinschten Druck nicht

Sollwert zu niedrig

Die Endwert-Einstellung liegt bei einem
niedrigeren Druck.

Der Versorgungsdruck ist zu niedrig

Geben Sie einen passenden Sollwert vor

Stellen Sie den Endwert korrekt ein

Erhshen Sie den Versorgungsdruck

Das Display zeigt einen unredlistischen Wert an

Falsche MaBeinheit

Uberpriifen Sie die MaBeinheit

Das Display ist schwer lesbar

Schlechter Kontrast

Passen Sie den Kontrast an

Das G

erdt regelt kontinuierlich nach

Leckage im Kreislauf hinter dem Gerdit

Sténdige Volumenschwankung

Totband zu klein

Beseitigen Sie die Leckage

Normales Verhalten; das Gerdit muss kontinuierlich
nachregeln, um den voreingestellten Druck
aufrechtzuerhalten
Vergrofiern Sie das Totband

Sonstige Probleme

Wenden Sie sich an den Hersteller

5.6.3 Beschreibung der Warnsignale
ALARM MOGLICHE GRUNDE Losung
Alarm Versorgungsspannung wegen zu hoher Spannung Versorgungsspannung ist hoher als 30 VDC Auf eine ausreichende Spannung einstellen

Alarm Versorgungsspannung wegen zu niedriger Spannung

Versorgungsspannung ist niedriger als 12VDC

Alarm: P. INP CORTOC. 0VDC Versorgungs-Magnetventil hat einen Kurzschluss
Alarm: P. OUT CORTOC. 0VDC Entliftungs-Magnetventil hat einen Kurzschluss
Alarm: P. INP GETRENNT Eingangs-Magnetventil getrennt
Alarm: P. OUT GETRENNT Ausgangs-Magnetventil getrennt

Schalten Sie das Gerdt aus und wieder ein. Wenn
der Alarm weiterhin besteht, wenden Sie sich an
den Hersteller.

Alarm

: DRUCK AUSSERHALB DES ZULASSIGEN BEREICHS

Der Nachdruck iberschreitet 10.200 mbar

Uberpriifen Sie, ob die Entliiftung blockiert ist. Der
Alarm wird automatisch zuriickgesetzt, wenn der
Druck unter den Schwellenwert fallt

Alarm

: Drucksensor getrennt

Elektromagnetische Strungen
Sensorfehler

Beseitigen Sie die Ursache und schalten Sie das
Gerdit ein oder wenden Sie sich an den Hersteller
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6. KONFIGURATIONSGRENZEN

Das EB 80-Netzwerk kann durch das Zusammenstellen der Inseln entsprechend den Anforderungen des Systems, in dem es montiert ist, konfiguriert
werden. Damit das System sicher und zuverlssig funktioniert, ist es wichtig, die Einschréinkungen des seriellen Ubertragungssystems auf Basis der
CAN-Technologie einzuhalten und geschirmte, verdrillte Kabel mit kontrollierter Impedanz zu verwenden, die von Metal Work bereitgestellt werden.
Die Syslembesﬂwr'c’mkungen werden durch die folgenden Parameter der Montage definiert:

e die Anzahl der Ventilgrundplatten (Knoten)

¢ die Anzahl der Signalmodule (Knoten)

¢ die Anzahl der zusétzlichen elektrischen Verbindungen (Knoten)

¢ die Lainge der Verbindungskabel.

Eine hohe Anzahl von Knoten reduziert die maximale Léinge der Verbindungskabel und umgekehrt.

Anzahl der Knoten Maximale Kabelldnge
70 30m
50 40 m
10 50m




7. CANopen-FEHLERMELDUNGEN (EMERGENCY MESSAGES)

Die Funktionen werden durch die Spezifikation CANopen 301 definiert.

EMCY producer EMCY consumers

request

eec: Emergency error code (2 byte)
‘ eec ‘er‘ msef '\~ indication er:  Error register (see object 0x1001) (1 byte)
0O 123 7 ‘ >

msef: Manufacturer specific error code (4 byte)
indication ~

indication -

Die verwendefen Emergency-Codes sind wie folgt:

Protokollfehler
0x8210 (PDO nicht verarbeitet aufgrund eines Lingenfehlers)
0x8220 (PDO-Léinge Gberschritten)

Registerfehler
Fehlercode = 0x2100 - Strom, Eingangsseite des Gerdts
Uberstrom an einem Eingangsmodul (digital oder analog)

Fehlerregister = 0x01
Msef id 0 0 O wobsei id = Steckplatz im Alarmzustand

Fehlercode = 0x230x — Strom, Ausgangsseite des Geréits
Uberstrom an einem Ausgangsmodul (Ventil, digital oder analog)

Fehlercode = 0x2300 (Ventile),
Fehlercode = 0x2301 (Ausgang),
Fehlercode = 0x2302 (Proportionaldruckregler)

Fehlerregister = 0x02
Byte Msef zeigt das betreffende Ventil oder den betreffenden Ausgang an (id = 0 im Fall eines Moduls im Alarmzustand)

Id 00 00 00
Fehlercode = 0x3000 Spannungsversorgungsalarm

Fehlerregister = 0x10
Msef 10100 00 00

Fehlercode = 0x8100 Kommunikationsalarm
Allgemeiner Fehler auf dem CAN-Bus:
Felﬂerregister = 0x04

Msef 00 00 00 00

Verwaltung des Alarmcodes
Wenn ein neuer Alarm auftritt, werden der entsprechende Emergency-Code, der Alarmcode und das Fehlerregister generiert.
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8. TECHNISCHE DATEN

ELEKTRISCHER ANSCHLUSS CANopen

TECHNISCHE DATEN

Feldbus
Werkseinstellungen
Adressierung

Versorgungsspannungsbereich VDC
Betriebsspannung, minimal VDC
Betriebsspannung, maximal VDC
Spannung, maximal zuldssig VDC
SchutzmafBnahmen

Anschliisse

Diagnose

Assorbimento di corrente alimentazione Bus
Anzahl der Ansteverungen, maximal

Anzahl der Eingéinge, digital

Anzahl der Ausgéinge, digital

Anzahl der Eingéinge, analog

Anzahl der Ausgéinge, analog

Maximale Anzahl der Eingéinge fiir Temperaturmessung
Wert eines Datenbits

Status der Ausgéinge bei fehlender Kommunikation

Entsprechend der Spezifikation CiA DS401
Modulkennung: EB80series — Adresse 5
Hardware Gber DIP SWITCH
12-10% 24 +30%
10.8*
31.2
32 *%k
Modul geschiitzt gegen Uberlast und Verpolung. Ausgéinge geschiitzt gegen Uberlast und Kurzschluss.
Feldbus: BUS IN M12 Stecker, 5-polig, Codierung A - BUS OUT M12 Buchse, 5-polig, Codierung A - Spannungsversorgung: M8, 4-polig
CANopen: iiber lokale LED-Anzeigen und Softwaremeldungen; Ausgéinge: iber lokale LED-Anzeigen und Statusbytes
Nennstrom lcc 180 mA bei 24 VDC
128
128
128
16
16
16
0 = nicht aktiv, 1 = aktiv

Fiir jeden Ausgang konfigurierbar: nicht aktiv, Status halten, auf vorgegebenen Status setzen

* An der Hilfsventil-Energieversorgung wird eine minimale Spannung von 10,8VDC benétigt. Die Ubereinstimmung mit der minimalen Ausgangsspannung geméB Diagramm auf Seite 5 ist zu priifen.
*** ACHTUNG! Spannungen iiber 32VDC fiihren zu irreversiblen Schiden am System!

SIGNALMODULE - S - DIGITALE EINGANGE

TECHNISCHE DATEN

Betriebsspannung Sensoren

Strombelastbarkeit fir jede Steckverbindung mA
Strombelastbarkeit fir jedes Modul mA
Eingangsimpedanz kQ
Art des Eingangs

SchutzmafBnahmen

Anschlisse

Anzeige der Eingangsakfivitst

8 digitale M8 Eingéinge ‘ 16 digitale Eingéinge, Klemmleiste
Abhéingig von der Versorgungsspannung
max 200
max 500
39

PNP/NPN mit Software konfigurierbar
Uberlast- und kurzschlusssichere Eingéange
8 M8 3-polige Buchse 4 Stecker mit Federklemme, 12-polig
Eine LED fiir jeden Eingang Eine LED fiir jeden Ausgang

Hinweis: ab Softwareversion 1.7 und mit der Datei EDS EB80_CA 1_7 verfigbar.

SIGNALMODULE - § - DIGITALE AUSGANGE

TECHNISCHE DATEN 8 digitale M8 Eingdnge ‘ 16 digitale Ausgénge, Klemmleiste
Ausgangsspannung Abhéingig von der Versorgungsspannung

Strombelastbarkeit fiir jede Steckverbindung mA max 500

Strombelastbarkeit fir jedes Modul mA max 3000

Art des Ausgangs PNP/NPN mit Software konfigurierbar

SchutzmaBBnahmen Uberlast- und kurzschlusssichere Eingéinge Uberlast- und kurzschlusssichere Ausgéinge
Anschliisse 8 M8 3-polige Buchse 4 Stecker mit Federklemme, 12-polig

Anzeige der Eingangsakfivitdt

Eine LED fir jeden Ausgang

Hinweis: ab Softwareversion 1.7 und mit der Datei EDS EB80_CA 1 7 verfiigbar.




SIGNALMODULE - S - DIGITALE AUSGANGE + ELEKTRISCHE STROMVERSORGUNG

6 M8 digitale Ausgdinge + elekirische Stromversorgung

TECHNISCHE DATEN

Versorgungsspannungsbereich BUS VDC
Versorgungsspannungsbereich Digitale Ausginge ~ VDC
Betriebsspannung, minimal VDC
Befriebsspannung, maximal VDC
Spannung, maximal zuldssig VDC
Ausgangsspannung

Strombelastbarkeit fir jede Steckverbindung mA
Strombelastbarkeit fir jedes Modul mA
Art des Ausgangs

SchutzmafBnahmen

Anschlisse

Anzeige aktiver Ausgéinge

* Mindestspannung von 10,8 VDC erforderlich an den Pilotventilen. Uberpriifen Sie die Mindestspannung am Ausgang der Stromversorgung mithilfe der Berechnungen auf Seite 5.

*** ACHTUNG! Spannungen iiber 32VDC fiihren zu irreversiblen Schéden am System!

12-10% bis 24 +30%
12-10% bis 24 +30%
10,8 *
31,2
32 * k%
Abhéingig von der Versorgungsspannung
max 1000
max 4000
PNP/NPN mit Software konfigurierbar
Uberlast- und kurzschlusssichere Eingénge
6x M8 Steckdose 3-polig fiir Signale
1x M8 Stecker 4-polig fir Energieversorung
Je eine LED pro Ausgang

SIGNALMODULE - S - 16 KONFIGURIERBARE DIGITALE EIN-/AUSGANGE

TECHNISCHE DATEN 8 M8-Steckverbinder | 8 M12-Steckverbinder
Versorgungsspannung Abhéngig von der allgemeinen Versorgungsspannung

Strom pro Steckverbinder mA max 1000

Strom pro Modul mA max 3000

Strom pro Ausgang mA max 500

Ausgangstyp PNP

Eingangsimpedanz ka 39

Eingangstyp PNP

SchutzmaBnahmen Eingéinge und Ausgéinge gegen Uberlast und Kurzschluss geschiitzt
Anschlisse 8 x M8-Buchse, 4-polig ‘ 8 x M12-Buchse, 5-polig
Anzeige aktive Eingéinge Eine LED pro Eingang

Anzeige aktive Ausgénge Eine LED pro Ausgang

Werkseinstellung

Encoder-Konfiguration
Eingangstyp

Spannung bei aktivem Eingang
Spannung bei inaktivem Eingang
Maximale Frequenz
Werteformat

Maximaler Z&hlerwert

Ports X1...X8 Digitale Eingéinge
Ports X9...X16 Digitale Ausgéinge

PNP

>12

<12

300
32 bit (DWORD)
4.294.967.295

Hinweis: Die 16 konfigurierbaren digitalen Ein-/Ausgangsmodule sind ab Softwareversion 4.00 und mit der Datei EDS EB80_CA_4_00 verfiigbar.

SIGNALMODULE - S - ANALOGE EINGANGE

TECHNISCHE DATEN 4 andloge M8 Eingéinge
Befriebsspannung Sensoren Abhéingig von der Versorgungsspannung
Strombelastbarkeit fiir jede Steckverbindung mA max 200
Strombelastbarkeit fir jedes Modul mA max 650

Art des Einganges, mit Software konfigurierbar
SchutzmaBnahmen

Anschlisse

Lokale Diagnose mit LED-Anzeige

Auflésung

0/10V; 0/5V; +/-10V; +/-5V; 4/20 mA; 0/20 mA
Uberlast- und kurzschlusssichere Eingéinge
4x M8 Buchse 4-polig
Uberlast, Kurzschluss oder Eingangssignal
nicht kompatibel mit der Konfiguration
15 bit + prefix
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SIGNALMODULE - S - ANALOGE AUSGANGE

TECHNISCHE DATEN 4 analoge M8 Ausgiinge
Versorgungsspannung, Gerdte Abhéngig von der Versorgungsspannung
Strombelastbarkeit fiir jede Steckverbindung mA max 200

Strombelastbarkeit fir jedes Modul mA max 650

Art des Ausganges 0/10V; 0/5V; +/-10V; +/-5V; 4/20 mA; 0/20 mA
SchutzmaBBnahmen Uberlast- und kurzschlusssichere Ausgénge
Anschliisse

Lokale Diagnostik mit LED-Anzeige

Auflésung

4x M8 Buchse 4-polig
Uberlast, Kurzschluss oder Eingangssignal
nicht kompatibel mit der Konfiguration
15 bit + prefix

SIGNALMODULE - S - ANALOGEINGANGE ZUR TEMPERATURMESSUNG

TECHNISCHE DATEN 4x M8 Eingdnge, digital fiir Temperaturmessung
Betriebsspannung Abhéngig von der Versorgungsspannung
Maximale Eingangsspannung VDC 30

Sensortyp (RTD)

Platin (-200 + +850°C)
Nickel (-60 + +180°C)
Verbindungstyp (RTD)
Typ des Thermoelement (TC)
Kaltstellenkompensation fiir Thermoelemente
intern
extern
Temperaturbereich °C
°F
Auflésung
Max. Abweichung im Vergleich zur Umgebungstemperatur

Max. Grundabweichung (Umgebung 25°C)
°C
°C
Wiederholgenauigkeit (Umgebungstemperatur T 25 ° C)
Belegung der Adressen
Zykluszeit (Modul) ms
Softwarelinearisation
fir RTD
fir C

Maximale Léinge des abgeschirmten Kabels m
fir den Anschluss
Diagnose

Pt100, Pt200, Pt500, Pt1000 (TK = 0,00385 und TK = 0,00391)
Ni100, Ni120, Ni500, Ni1000 (TK= 0,00618)
2-, 3- oder 4-Leiter
J,E,TKN,S,B,R

Mit internem elektronischem Sensor
PT1000-Sensor zum Anschluss an den M8-Thermoelementstecker
- 200 bis + 800
- 328 bis + 1472
15 bit + prefix
+0,5% (TC)
+0,06% (RTD)
+0,4% (TC)

+ 0,6 (mit 4-Draht-Widerstandsthermometer mit einer Aufldsung von 0,1)
+ 0,2 (mit 4-Draht-Widerstandsthermometer mit einer Auflésung von 0,01)
+0,03%

2 Bytes fiir jeden Eingang - 8 Bytes pro Modul
240

Stiickweise lineare Anngherung
Linearisierung NIST (Nationales Institut fir Standards und Technologie) basierend
auf der ITS-90-Skala (Infernational TemperatureScale von 1990) fiir die Linearisierung von Thermoelementen
<30

Eine LED fiir jede Eingabe und Meldung an den Master

Hinweis: ab Softwareversion 1.7 und mit der Datei EDS EB80_CA 1_7 verfiigbar.




PROPORTIONALDRUCKREGLER

TECHNISCHE DATEN Version lokaler Ausgang ‘ Version serielle Regelung
Medium Gefilterte, ungeslte Druckluft, Die Druckluft muss auf maximal 10 pm gefiltert werden
Eingangsdruck, minimal bar Geregelter Druck + 0,5 bis 1
Eingangsdruck, maximal bar 10,5
Temperaturbereich °C 0+ 50
Druckregelbereich bar 0,05 + 10 (einstellbar im gesamten Bereich, einschlieBlich des Minimalwertes)
Durchfluss bei 6.3 bar AP 0.5 Eingangsdruck 10 bar NI/min 720 850
Durchfluss bei 6.3 bar AP 1 Eingangsdruck 10 bar NI/min 1000 1250
Entliftungsdurchfluss bei 6,3 bar NI/min 380 450
mit 0,1 bar Uberdruck
PortEntlisftungsdurchfluss bei 6,3 bar NI/min 800 1100
mit 0,5 bar Uberdruck
Ansprechzeit Volumen [cc] 100 1000 100 1000
Von 6 auf 7 bar s 0,1 0,15 0,1 0,15
Von 7 auf 6 bar s 0,1 0,15 0,1 0,15
Gewicht kg 0,6
Schutzart IP 65
Hysterese <+ 0,2% (vom Endwert)
Wiederholgenauigkeit < +0,2% (vom Endwert)
Empfindlichkeit/ Totband Einstellbereich 10 = 300 mbar
Visudlizzazione pressione di uscita Genavigkeit < £0,3% (vom Endwert)
(versione con display)
Maf3einheiten bar, MPa, psi
Auflésung, min 0,01 bar - 0,001 MPa - 0,01 psi
Temperaturabhéingigkeit Max 2 mbar / °C
Einbaulage beliebig
Stromaufnahme Max 220 mA a 12VDC
Hinweise Die obigen Eigenschaften entsprechen dem statischen Zustand! Bei Druckluftentnahme an der Sekundarseite konnen die Angaben abweichen.

NOTIZEN
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INTENDED USE

The CANopen Electrical Connection can be used to connect the EB 80 system to a CANopen network. In compliance with current specifications, the
CiA 301 offers diagnostic functions. The system is available in the configuration up to 128 outputs for solenoid pilots, 128 digital outputs, 128 digital
inputs, 16 analogue outputs, 16 analogue inputs, 16 inputs for temperature measurement and 16 Proportional Pressure Regulators.

A WARNING

The EB 80 CANopen must only be used as follows:

® as designated in industrial applications.;

o in systems fully assembled and in perfect working order;

¢ in compliance with the maximum values specified for electrical ratings, pressures and temperatures.

e Only use power supply complying with IEC 742/EN60742/VDE0551 with at least 4kV insulation resistance (PELV).

TARGET GROUP

This manual is infended exclusively for technicians qualified in control and automation technology, who have acquired experience in installing,
commissioning, programming and diagnosing programmable logic controllers (PLC) and Fieldbus systems.

1. INSTALLATION

1.1 GENERAL INSTRUCTIONS FOR INSTALLATION

Before carrying out any installation or maintenance work, switch off the following:
* compressed air supply;

¢ the operating power supply fo solenoid valve / output control electronics.

1.2 ELECTRICAL CONNECTION AND DISPLAY ELEMENTS

— CANopen diagnostic signaling LED
L EB 80 Net diagnostic signaling LED

Connection to the CANopen network
BUS IN (M12 male connector, A encoding)

] = CAN_SHLD [ The following is under the cover plate:
0 p D==es - address assignment switches
3=CAN_GND - fransmission speed setting and the entry of the terminating resistors and the USB
~ § = gﬁ'[:H" L connector for connection to the PC.

Metal ring nut = Shield

BUS OUT (M12 female connector, A encoding)

[~ Power Supply (M8 male connector)
Connection for node power supply and auxiliary valve power supply

1 = CAN_SHLD
& 2T 4.3 1 =+24V bus (Brown)
i - gﬁﬁ_gND J 2 = +24V valve (White)
—CAN 277 3-GND (Blue)
5=CAN_L

L 4 = GND (Black)

Metal ring nut = Shield

1.3 ELECTRICAL CONNECTIONS: PIN ASSIGNMENT OF CONNECTOR

1.3.1 M8 connector for node and output power suppl

1 = +24V Power supply CANopen node and input / output modules

2 = +24V Auxiliary valve power supply

3 = GND

4 = GND

The EB 80 must be earthed using the end plate connection marked with the symbol PE -

A WARNING
Failure to make the earth connection may cause faults and irrevocable damages in the event of electrostatic discharge.
In order to guarantee IP65 protection class, any discharge must be conveyed and unused M12 connections must be provided with a protective cap.
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1.3.2 M12 connector for connection to the CANopen network
1 = CAN_SHLD

2= ==

3 = CAN_.GND

4 = CAN_H

5 = CAN_L

Metal ring nut = Shield

The Bus connectors are the M12 type with type A codinﬁ in accordance with CiA DR 303 - 1. Standard pre-wired CAN(;pen cables can also be
used, to prevent malfunctions due fo faulty wiring. For the bus connection, an alternative to pre-wired cables is the use of metal M12 male
connectors, connecting the cable shield to the connector body.

A ACHTUNG
For correct communication, only use CANopen cables.
Incorrect installation can cause transmission errors and lead to malfunction of the devices.
The most frequent causes of data transmission faults are:
® wrong connection of shield or leads;
e cables too long or unsuitable;
o Network components unsuitable for branching.

1.4 POWER SUPPLY

An M8 4-pin female connector is used for the power supply. The auxiliary power supply of the valves is separate from that of the fieldbus, which
means that the valves can be powered off whifa the bus line remains live. The absence of auxiliary power is indicated by the flashing of the Led Power
light and simultaneous flashing of all the solenoid valve Led lights. The fault is relayed to the Master, which provides for adequate management of the
alert.

A WARNING
Power off the system before plugging or unplugging the connector (risk of functional damage).

Use fully assembled valve units only.
Only use power packs complying with IEC 742/EN60742/VDE0551 with at least 4kV insulation resistance (PELV).

1.4.1 Supply voltage
The system provides a wide voltage range, from 12VDC -10% to 24VDC +30% (min 10.8, max 31.2).

A WARNING
Voltage greater than 32VDC irrevocably damages the system.

SYSTEM VOLTAGE DROP

Voltage drop depends on the input maximum current drawn by the system and the length of the cable for connection to the system.

In a 24VDC-powered system, with cable lengths up to 20 m, voltage drops do not need to be taken into account.

In a 12VDC-powered system, there must be enough voltage to ensure correct operation. It is necessary to take into account any voltage drops due
to the number of active solenoid valves, the number of valves controlled simultaneously and the cable length.

The actual voltage supplied to the solenoid pilots must be at least 10.8 V.

A synthesis of the verification algorithm is shown here below.

Maximum current: | max [A] = (no. of solenoid pilots controlled simultaneously x 3.2) + (no. of active solenoid valves x 0.3)
VDC

Voltage drop: with a M8 cable: AV = | max [A] x Rs [0.067Q/m] x 2L [m]
Where Rs is the cable resistance and L its length.

The voltage at the cable inlet, Vin must be ot least 10.8 V + AV

Example:
12V supply voltage, 5 m cable, 3 pilots activate while other 10 are already active:

Imax= (3x3.2)+(10x0.3) =1.05A
12

AV =(1.05x0.067) x (2x 5)=0.70 V

This means that at the power supply voltage greater than or equal to 10.8 + 0.7 = 11.5 V is required.
Vin=12V>11.5— OK




1.4.2 Input current

Solenoid valves are controlled via an electronic board equipped with a microprocessor.

In order to ensure safe operation of the valve and reduce energy consumption, a “speed-up” control is provided, i.e. 3W is supplied to solenoid
pilot for 15 milliseconds and then power is gradually reduced to 0.25W. The microprocessor regulates, via a PWM control, the current in the
coil,h WhiCIZI remains constant regardless of the supply voltage and temperature, thus keeping the magnetic field generated by the solenoid pilot
unchanged.
For fheg stem power supply to be properly scaled, it is important to take info account the number of valves to be controlled simultaneously* and
the numger of those already active.

*By simultaneous control is meant the activation of all solenoid pilots with a time difference less than 15 milliseconds.

15 ms Total current consumption is equal o the power consumed by the solenoid pilots plus the
current consumed by the electronics controlling the bases. To simplify the calculation, you can
consider 3.2W consumed by each solenoid pilot simultaneously and 0.3W by each active

P solenoid pilot.
I max [A] = [No. of simultaneously-controlled solenoid pilots x 3.2) + (no. of active solenid pilets x 0.3)
P VDC
Example:
No. of simultaneously-controlled solenoid pilots = 10
No. of active solenoid pilots = 15
P3 VDC = Supply voltage 24
0 it I max=[10x3.2)+(15x0.3] _ 1 5 4

24

T1 = P1 + P2 + P3 = 3 simultaneously-controlled solenoid pilots
T2=P2+P3 = 2 simultaneously-controlled solenoid pilots

The input current of 180 mA consumed by the fieldbus electrical terminal must be added to the resulting current.

Summary table Total power consumed during speed-up 32w
Total power consumed during the holding phase 0.3W
Power consumed by the fieldbus electrical terminal 4W

The maximum current required to control solenoid valves and supplied by the CANopen power supply connection terminal is 4A.
If the current exceeds the maximum value, an Intermediate module - M with additional power supply must be added to the system.

1.5 MAINS CONNECTION
For installation instructions, please refer to the CiA (CAN in Automation) guidelines.
https://www.can-cia.org

1.5.1 Use of Switches

The EB 80 CANopen electrical connection comes with two communication ports that can be used to create linear networks.
The network can be divided into several segments, using additional switches.

Make sure that the devices used comply with specifications CANopen.
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2. COMMISSIONING

A WARNING

Power off the system before plugging or unplugging the connector (risk of functional damage).

Connect the device to the earth using a suitable lead.

Failure to make the earth connection may cause faults and irrevocable damages in the event of electrostatic discharge.
Use fully assembled valve units only.

2.1 CONNECTIONS TO THE EB 80 CANopen SYSTEM

Connect the device to the earth.

Connect the IN input connector fo the CANopen network.

Connect the OUT output connector to the next device. Otherwise close the connector with the cap provided to guarantee IP65 protection.
Connect the connector to the power mains. The power supply of fieldbus supply is separate from that of the valves.

The valves can be powered off keeping the communication with CANopen Master active.

2.2 INSTALLATION OF THE EB 80 SYSTEM IN A CANopen NETWORK

2.2.1 EDS configuration file

To configure the EB 80 system correctly in a CANopen network, upload the EDS - EB80_CA file to the programming software used.
It can be downloaded quickly and easily from http://www.metalwork.it/ita/download. html

The EDS configuration file explains the characteristics of the EB 80 CANopen system.

In order for it to be idem‘hcie(j3 as a CANopen device and its inputs and outputs be properly configured.

2.2.2 Address assignment and transmission speed sefting

A WARNING

All the networked devices must have a unique address.

¢ Address assignment: SW2
Before connecting a slave o the bus system, it is advisable to assign it an unused address. Valve 16 32 64

Use DIP SWITCHES 1-7 (ADDRESS), and enter the node number using binary code. ON

Node numbers 1 to 127 can be used. DIP SWITCH 8 is not used. oFF

.

Node number: 9 (1+8

o Communication speed setting:
Use DIP SWITCHES 1-3 (B-RATE).

10 KBaud 20 KBaud 50 KBaud 125 KBaud 250 KBaud 500 KBaud 800 KBaud 1000 KBaud
e Terminating resistance activation TER
The last node of each branch of the CANopen network mus be terminated with a resistance. ON
This is to prevent reflection errors during master-slave communication, which can generate malfunctions.
To activate, set DIP SWITCH (TER) to ON. OFF

12
Terminating resistance activated

Figure 1

A IMPORTANT

To improve immunity fo disturbance, keep the communication speed as slow as possible, depending on the specific application.




2.3 EB 80 SYSTEM CONFIGURATION

Before using the EB 80 system, it is necessary to configure it through a procedure that reveals its composition.

Proceed as follows:

- disconnect the M8 power connector;

- open the door of the module;

- press button "A" and reconnect the M8 power connector, by holding it down until all the indicator lights on the system, valve bases, signal modules
and additional islands temporarily flash.

The EB 80 system is highly flexible and its configuration can be changed at any time by adding, removing or altering the bases for valves, signal

modules or additional islands.

The configuration must be effected affer each change made fo the system.

In the case of islands with additional electrical connection or M8 moc};/es with 6 digital outputs + power supply, for them to be properly configured,

all the modules must be powered.

A IMPORTANT
If the initial configuration has been changed, some solenoid valve addresses are likely to displace.
Address displacement occurs in any of the following cases:
e the addition of valve bases among existing ones;
¢ the replacement of a valve base with one of a different type;
¢ the elimination of one or more intermediate valve bases,
e the addition or elimination of islands with Additional Electrical Connection between pre-existing islands.
The addition or elimination of additional islands at one end of the system does not entail any address displacement.
The new addresses are subsequent fo existing ones.
o The increase in the number o? valve base bytes (pneumatic module) when digital outout modules have already been configured.

2.4 ADDRESSING

The following address volume is made available to the Master:

e 16 bytes for valve bases (pneumatic module), maximum 128 solenoid pilots;

e 16 bytes for 8 digital output signal modules, maximum 128 total digital outputs;

o 22 bytes for 6 digital outouts + power supply, maximum 128 total jigifal outputs;

o 32 bytes for anaﬁ)gue output signal modules, maximum 16 analogue outputs;

* 16 bytes for 16 digital output signal modules, maximum 128 fofaF digital outputs;

e 32 output bytes for the set of the pressure of the Proportional Pressure Regulators, maximum 16 Proportional Pressure Regulators;

® 12 output bytes for 16 Digital /O configurable Module, maximum 4 modlules;

® 32 input bytes for the reading of the pressure of the Proportional Pressure Regulators, maximum 16 Proportional Pressure Regulators;
o2 lepuf bytes Lfor the pressure switch function of the Proportional Pressure Regulators, maximum 16 Proportional Pressure Regulators;
e | diagnostic byte;

° 16 b)ges for 8y2/igifal input signal modules, maximum 128 total digital inputs;

* 32 bytes for analogue input signal modules, maximum 16 analogue inputs;

* 48 cﬁ;gnosﬁc byte EB 80 14.0;

o 16 bytes for 16 digital input signal modules, maximum 128 total digital inputs;

* 32 bytes for analogue input signal modules for temperature measurement, maximum 16 analogue inputs;

* 4 bytes reserved;

* 40 input bytes for 16 Digital I/0O configurable Module, maximum 4 modules.

All modules are addressed sequentially.
The addressing of signal modules is sequential by type.

T
|

®
wmahd_07_0

o] &
o

0 0=

Tt 0=
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2.5 CONFIGURING THE EB 80 SYSTEM IN CANopen NETWORK

Access o digital and analogue outputs is allowed via 1400...1420 Receive Process Data Objects (RPDOs).
Access o digital and analogue inputs is allowed via 1800...1817 Transmit Process Data Objects (TPDOs).

Four 1400...1403 RPDOs and four 1800...1803 TPDOs are defined according to CiA 301 v.4.2.0 specifications.

With this configuration, the maximum /O number available is the following:
128 solenoid pilots

60 digital outputs

120 digital inputs

4 analogue outputs

8 analogue inputs

1 diagnostic byte

All the other functions made available by the EB 80 system can be configured by enabling additional PDO.

Remapping according to CiA DS301 specifications is allowed, using RPDO from 14xx to 16xx and TPDO from 18xx to 1Axx.
PDOs are composed of 8 Bytes that must always be all configured.

Pre-defined Index | Sub Index Function Pre-defined Index | Sub Index Function
RPDO hex hex TPDO hex hex

01 Solenoid pilots 1- 8 01 Status Byte
02 Solenoid pilots 9 - 16 02 8 digital input 1 - 8
03 Solenoid pilots 17 - 24 03 8 digital input 9 - 16
04 Solenoid pilots 25 - 32 04 8 digital input 17 - 24

SO 02200 05 Solenoid pilots 33 - 40 e 02000 05 8 digital input 25 - 32
06 Solenoid pilots 41 - 48 06 8 digital input 33 - 40
07 Solenoid pilots 49 - 56 07 8 digital input 41 - 48
08 Solenoid pilots 57 - 64 08 8 digital input 49 - 56
09 Solenoid pilots 65 - 72 09 8 digital input 57 - 64
0A Solenoid pilots 73 - 80 0A 8 digital input 65 - 72
0B Solenoid pilots 81 - 88 0B 8 digital input 73 - 80
0c Solenoid pilots 89 - 96 oc 8 digital input 81 - 88

Seeod il 02200 0D Solenoid pilots 97 - 104 L AL, 2 0D 8 digital input 89 - 96
03 Solenoid pilots 105 - 112 OE 8 digital input 97 - 104
OF Solenoid pilots 113 - 120 OF 8 digital input 105 - 112
10 Solenoid pilots 121 - 128 10 8 digital input 113 - 120
01 8 digital output 1 - 8 01 Analogue input 1 (LSB)
02 8 digital output 9 - 16 02 Analogue input 1 (MSB)
03 8 digital output 17 - 24 03 Analogue input 2 (LSB)

04 8 digital output 25 - 32
05 8 digital output 33 - 40

04 Analogue input 2 (MSB)

RPDO 3 (1402) 02201 05 Analogue input 3 (LSB)
(

TPDO 3 (1802) 02001

06 8 digital output 41 - 48 06 Analogue input 3 (MSB)
07 6 digital output 1 - 6 07 Analogue input 4 (LSB)
08 6 digital outout 7 - 12 08 Analogue input 4 (MSB)
01 Analogue output 1 (LSB) 09 Analogue input 5 (LSB)
02 Analogue output 1 (MSB) 0A Analogue input 5 (MSB)
03 Analogue output 2 (LSB) 0B Analogue input 6 (LSB)
04 Analogue output 2 (MSB) 0oC Analogue input 6 (MSB)
B Lo 05 Analogue output 3 (LSB) TPDO 4 (1803) oL 0D Analogue input 7 (LSB)
06 Analogue output 3 (MSB) OE Analogue input 7 (MSB)
07 Analogue output 4 (LSB) OF Analogue input 8 (LSB)
08 Analogue output 4 (MSB) 10 Analogue input 8 (MSB)




Manufacturer - specific | Index | Sub Index Function Manufacturer - specific| Index | Sub Index Function
RPDO hex hex RPDO hex | hex
01 8 digital output 49 - 56 4] 16 digital output 65 - 72
02 8 digital output 57 - 64 42 16 digital output 73 - 80
03 8 digital output 65 - 72 43 | 16 digital output 81 - 88
04 8 digital output 73 - 80 44 16 digital output 89 - 96
L L e W e ) A S it 7= 0
06 8 digital output 89 - 96 46 16 digital output 105 - 112
07 8 digital output 97 - 104 47 16 digital output 113 - 120
08 8 digital output 105 - 112 48 16 digital outout 121 - 128
09 8 digital output 113 - 120 C9 | Set Pressure regulator T (Byte 1)
0A 8 digital output 121 - 128 CA | Set Pressure regulator 1 (Byte 2)
0B 6 digital output 13 - 18 CB | Set Pressure regulator 2 (Byte 1)
0C 6 digital output 19 - 24 CC | Set Pressure regulator 2 (Byte 2)
OO 022031 op 6 digital output 25 - 30 L CD | Set Pressure regulator 3 (Byte 1)
3 6 digital output 31 - 36 CE | Set Pressure regulator 3 (Byt e 2)
OF 6 digital output 37 - 42 CF | Set Pressure regulator 4 (Byte 1)
10 6 digital outout 43 - 48 DO | Set Pressure regulator 4 (Byte 2)
11 6 digital output 49 - 54 DI | Set Pressure regulator 5 (Byte 1)
12 6 digital output 55 - 60 D2 | Set Pressure regulator 5 (Byte 2)
13 6 digital output 61 - 66 D3 | Set Pressure regulator 6 (Byte 1)
14 6 digital output 67 - 72 D4 | Set Pressure regulator 6 (Byte 2)
e e 15 6 digital output 73 - 78 Ol 02ATE D5 | Set Pressure regulator 7 (Byte 1)
16 6 digital output 79 - 84 D6 | Set Pressure regulator 7 (Byte 2)
17 6 digital output 85 - 90 D7 | Set Pressure regulator 8 (Byte 1)
18 6 digital output 91 - 96 D8 | Set Pressure regulator 8 (Byte 2)
19 6 digital output 97 - 102 D9 | Set Pressure regulator 9 (Byte 1)
1A 6 digital output 103 - 108 DA | Set Pressure regulator 9 (Byte 2)
1B 6 digital output 109 - 114 DB | Set Pressure regulator 10 (Byte 1)
1C 6 digital output 115 - 120 DC | Set Pressure regulator 10 (Byte 2)
O L7209 1D 6 digital output 121 - 126 DR (220 DD | Set Pressure regulator 11 (Byte 1)
1E 6 digital output 127 - 128 DE | Set Pressure regulator 11 (Byte 2)
1F Dummy T (not used) DF | Set Pressure regulator 12 (Byte 1)
20 Dummy 2 (not used) EO Set Pressure regulator 12 (Byte 2)
21 Analogue output 5 (LSB) El | Set Pressure regulator 13 (Byte 1)
22 Analogue output 5 (MSB) E2 | Set Pressure regulator 13 (Byte 2)
23 Analogue output 6 (LSB) E3 | Set Pressure regulator 14 (Byte 1)
24 Analogue output 6 (MSB) E4 Set Pressure regulator 14 (Byte 2)
GO 02203 25 Analogue output 7 (LSB) OB DA E5 | Set Pressure regulator 15 (Byte 1)
26 Analogue output 7 (MSB) E6 | Set Pressure regulator 15 (Byte 2)
27 Analogue output 8 (LSB) E7 | Set Pressure regulator 16 (Byte 1)
28 Analogue output 8 (MSB) E8 Set Pressure regulator 16 (Byte 2)
29 Analogue output 9 (LSB) E9 16 Digital IN - OUT Modlule 1 OUT 1 - 8
2A Analogue output 9 (MSB) EA 16 Digital IN - OUT Module 1 OUT 9-16
2B Analogue output 10 (LSB) EB 1 Digital IN - OUT Module 20UT 1 - 8
2C Analogue output 10 (MSB) EC | 16 Digital IN - OUT Module 2 OUT 9 - 16
RPDO 10 {1409) | 02203 | e R TP RPDO 34 (1421) 102203 g5 | 14 Digital IN - OUT Module 3 OUT 1 - 8
2E Analogue output 11 (MSB) EE 16 Digital IN - OUT Module 3 OUT 9-16
2F Analogue output 12 (LSB) EF | 16 Digital IN - OUT Module 4 OUT 1 - 8
30 Analogue outout 12 (MSB) FO 16 Digital IN - OUT Module 4 OUT 9 - 16
31 Analogue output 13 (LSB) Fl 16 Digital IN - OUT Module 1 Reset encoder (1-2)
32 Analogue output 13 (MSB) F2 | 16 Digital IN - OUT Module 2 Reset encoder (1-2)
33 Analogue output 14 (LSB) F3 16 Digital IN - OUT Module 3 Reset encoder (1-2)
34 Analogue output 14 (MSB) F4 16 Digital IN - OUT Module 4 Reset encoder (1-2)
RPDO 11 (140A) | 02203 35 Analogue oufput 15 (LSB) RPDO 35 (1422) 02203 F5 | Dummy
36 Analogue output 15 (MSB) Fé6 | Dummy
37 Analogue output 16 (LSB) F7 | Dummy
38 Analogue output 16 (MSB) F8 | Dummy
39 16 digital output T - 8
3A 16 digital output 9 - 16
3B 16 digital output 17 - 24
3C 16 digital output 25 - 32
RO | s 3D 16 digital output 33 - 40
3E 16 digital output 41 - 48
3F 16 digital output 49 - 56
40 16 digital outout 57 - 64
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Valves bits management Valves bits management
Manufacturer - specific | Index | Sub Index Function Manufacturer - specific| Index | Sub Index Function
TPDO hex hex TPDO hex hex
49 Coil 1 89 Coil 65
4A Coil 2 8A Coil 66
4B Coil 3 8B Coil 67
4C Coil 4 8C Coil 68
RPDO 14 (140D) 02203 A Coil 5 RPDO 22 (1415) 02203 8D Coil 69
4E Coil 6 8E Coil 70
4F Coil 7 8F Coil 71
50 Coil 8 920 Coil 72
51 Coil 9 91 Coil 73
52 Coil 10 92 Coil 74
53 Coil 11 93 Coil 75
54 Coil 12 94 Coil 76
RPDO 15 (140E) 02203 55 Coil 13 RPDO 23 (1416) 02203 05 Coil 77
56 Coil 14 96 Coil 78
57 Coil 15 97 Coil 79
58 Coil 16 98 Coil 80
59 Coil 17 99 Coil 81
5A Coil 18 9A Coil 82
5B Coil 19 9B Coil 83
5C Coil 20 9oC Coil 84
RPDO 16 (140F) 02203 5D Coil 21 RPDO 24 (1417) 02203 9D Coil 85
5E Coil 22 9E Coil 86
5F Coil 23 9F Coil 87
60 Coil 24 A0 Coil 88
61 Coil 25 Al Coil 89
62 Coil 26 A2 Coil 90
63 Coil 27 A3 Coil 91
64 Coil 28 A4 Coil 92
RPDO 17 (1410) 02203 65 Coil 29 RPDO 25 (1418) 02203 A5 Coil 93
66 Coil 30 Aé Coil 94
67 Coil 31 A7 Coil 95
68 Coil 32 A8 Coil 96
69 Coil 33 A9 Coil 97
6A Coil 34 AA Coil 98
6B Coil 35 AB Coil 99
6C Coil 36 AC Coil 100
RPDO 18(1411) | 02203| 6D | Coil 37 DA A e e
6E Coil 38 AE Coil 102
6F Coil 39 AF Coil 103
70 Coil 40 BO Coil 104
71 Coil 41 BI1 Coil 105
72 Coil 42 B2 Coil 106
73 Coil 43 B3 Coil 107
74 Coil 44 B4 Coil 108
RPDO 19 (1412) 02203 75 Coil 45 RPDO 27 (141A) 02203 B5 Coil 109
76 Coil 46 B6 Coil 110
77 Coil 47 B7 Coil 111
78 Coil 48 B8 Coil 112
79 Coil 49 B9 Co:l 113
7A Coil 50 BA Coil 114
7B Coil 51 BB Coil 115
7C Coil 52 BC Coil 116
RPDO 20 (1413) 02203 7D Coil 53 RPDO 28 (141B) 02203 BD Coil 117
7E Coil 54 BE Coil 118
NE Coil 55 BF Coil 119
80 Coil 56 C0 Coil 120
81 Coil 57 Cl Coil 121
82 Coil 58 Cc2 Coil 122
83 Coil 59 C3 Coil 123
64 Coil 60 C4 Coil 124
RPDO 21 (1414) 02203 85 Coil 61 RPDO 29 (141C) 02203 c5 Coil 125
86 Coil 62 Ccé Coil 126
87 Coil 63 c7 Coil 127
88 Coil 64 C8 Coil 128




Manufacturer - specific| Index | Sub Index Function Manufacturer - specific | Index | Sub Index Function
TPDO hex | hex TPDO hex hex
01 Analogue input 9 (LSB) 41 8 digital input 121 - 128
02 | Analogue input 9 (MSB) 42 Dummy 1 (not used)
03 | Analogue input 10 (LSB) 43 Dummy 2 (not used)
04 | Analogue input 10 (MSB) 44 Dummy 3 (not used)
ROl 05 | Analogue input 11 (LSB) IS LS 02002 45 Dummy 4 (not used)
06 | Analogue input 11 (MSB) 46 Dummy 5 (not used)
07 | Analogue input 12 (LSB) 47 Dummy 6 (not used)
08 | Analogue input 12 (MSB) 48 Dummy 7 (not used)
09 | Analogue input 13 (LSB) 49 EB80 14.0 Byte 1
OA | Analogue input 13 (MSB) 4A EB80 14.0 Byte 2
0B | Analogue input 14 (LSB) 4B EB80 14.0 Byte 3
0C | Analogue input 14 (MSB) 4C EB80 14.0 Byte 4
TPDO 6 (1805) 02002 0D | Analogue input 15 (LSB) W) 02002 4D EB80 14.0 Byte 5
OE | Analogue input 15 (MSB) 4E EB80 14.0 Byte 6
OF | Analogue input 16 (LSB) 4F EB80 14.0 Byte 7
10 | Analogue input 16 (MSB) 50 EB80 14.0 Byte 8
11 16 Digital input 1 - 8 51 EB8O 14.0 Byte 9
12 16 Digital input 9 - 16 52 EB80 14.0 Byte 10
13 | 16 Digital input 17 - 24 53 | EB8OI4.0Byte 11
14 16 Digital input 25 - 32 54 EB80 14.0 Byte 12
[ T e Ui B O R e e o e
16 16 Digital input 41 — 48 56 EB80 14.0 Byte 14
17 16 Digital input 49 - 56 57 EB80 14.0 Byte 15
18 16 Digital input 57 - 64 58 EB80 14.0 Byte 16
19| 16 Digital input 65 - 72 59 | EB8OI4.0Byte 17
1A | 16 Digital input 73 - 80 5A | EB80 4.0 Byte 18
1B | 16 Digital input 81 - 88 5B EB80 14.0 Byte 19
1C | 16 Digital input 89 - 96 5C EB80 14.0 Byte 20
LD (A 1D 16 Digital input 97 - 104 BB e 5D EB80 14.0 Byte 21
1E | 16 Digital input 105~ 112 SE EB80 14.0 Byte 22
IF 16 Digital input 113 - 120 5F EB80 14.0 Byte 23
20 | 16 Digital input 121 - 128 60 EB8O 14.0 Byte 24
21 Temperature input channel T (Byte 1) é1 EB80 14.0 Byte 25
22 | Temperature input channel T (Byte 2) 62 EB80 14.0 Byte 26
23 | Temperature input channel 2 (Byte 1) 63 EB80 14.0 Byte 27
24 | Temperature input channel 2 (Byte 2) 64 EB80 14.0 Byte 28
UYL (A 25 | Temperature input channel 3 (Byte 1) e Y gz 65 EB80 14.0 Byte 29
26 | Temperature input channel 3 (Byte 2) 66 EB80 14.0 Byte 30
27 | Temperature input channel 4 (Byte 1) 67 | EB8014.0 Byte 31
28 | Temperature input channel 4 (Byte 2) 68 EB80 14.0 Byte 32
29 | Temperature input channel 5 (Byte 1) 69 EB8O 14.0 Byte 33
2A | Temperature input channel 5 (Byte 2) 6A EB8O 14.0 Byte 34
2B | Temperature input channel 6 (Byte 1) 6B EB80 14.0 Byte 35
2C | Temperature input channel 6 (Byte 2) 6C EB80 14.0 Byte 36
U WD) |2 2D | Temperature input channel 7 (Byte 1) IS WIHELT) — CAED 6D EB8O 14.0 Byte 37
2E | Temperature input channel 7 (Byte 2) 6E EB80 14.0 Byte 38
2F | Temperature input channel 8 (Byte 1) 6F EB80 14.0 Byte 39
30 | Temperature input channel 8 (Byte 2) 70 EB80 14.0 Byte 40
31 Temperature input channel 9 (Byte 1) 71 EB80 14.0 Byte 41
32 | Temperature input channel 9 (Byte 2) 72 EB80 14.0 Byte 42
33 | Temperature input channel 10 (Byte 1) 73 EB8O 14.0 Byte 43
34 | Temperature input channel 10 (Byte 2) 74 EB80 14.0 Byte 44
D DD RS eARe 35 | Temperature input channel 11 (Byte 1) S DN, A 75 EB80 14.0 Byte 45
36 | Temperature input channel 11 (Byte 2) 76 EB80 14.0 Byte 46
37 | Temperature input channel 12 (Byte 1) 77 EB80 14.0 Byte 47
38 | Temperature input channel 12 (Byte 2) 78 EB8O0 14.0 Byte 48
39 Temperature input channel 13 (Byte 1) 79 Diag 2 (unused)
3A | Temperature input channel 13 (Byte 2) 7A Pressure switch regulator 1 ..8
3B | Temperature input channel 14 (Byte 1) 7B Pressure switch regulator 9..16
3C | Temperature input channel 14 (Byte 2) 7C Dummy
LRl e e 3D | Temperature input channel 15 (Byte 1) LEYZBIENE) | 0 70 Dummy
3E | Temperature input channel 15 (Byte 2) 7E Dummy
3F | Temperature input channel 16 (Byte 1) 7F Dummy
40 Temperature input channel 16 (Byte 2) 80 Dummy
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Manufacturer - specifiq Index |  Sub Function Manufacturer - specifig Index |  Sub Function
TPDO hex |Index hex TPDO hex |Index hex
81 | Pressure reading regulator 1 (Byte 1) AT | 16 Digital IN - OUT Module 1IN T-8
82 | Pressure reading regulator 1 (Byte 2) A2 | 16 Digital IN - OUT Modlule 1IN 9-16
83 | Pressure reading regulator 2 (Byte 1) A3 | 16 Digital IN - OUT Module 2IN 1 -8

A4 | 16 Digital IN - OUT Module 2IN 9-16

02002 84 | Pressure reading regulator 2 (Byte 2)
A5 | 16 Digital IN - OUT Module 3IN T-8

LD 85 | Pressure reading regulator 3 (Byte 1)

TPDO 25 (1818) {02002

86 | Pressure reading regulator 3 (Byte 2) A6 | 16 Digital IN - OUT Module 3IN 9-16
87 | Pressure reading regulator 4 (Byte 1) A7 | 16 Digital IN - OUT Module 4IN 1-8
88 | Pressure reading requlator 4 (Byte 2) A8 | 16 Digital IN - OUT Module 4IN 9-16
89 | Pressure reading regulator 5 (Byte 1) A9 | 16 Digital IN - OUT Module T ENCODER 1 Byte 1
8A | Pressure reading regulator 5 (Byte 2) AA | 16 Digital IN - OUT Module 1 ENCODER 1 Byte 2
8B | Pressure reading regulator 6 (Byte 1) AB | 16 Digital IN - OUT Module T ENCODER 1 Byte 3

8C | Pressure reading regulator 6 (Byte 2)
8D | Pressure reading regulator 7 (Byte 1)

AC | 16 Digital IN - OUT Module 1 ENCODER 1 Byte 4

ookt i e AD | 16 DigitalIN - OUT Module T ENCODER 2 Byte |

TPDO 26 (1819) {02002

8E | Pressure reading regulator 7 (Byte 2) AE | 16 Digital IN - OUT Module 1 ENCODER 2 Byte 2
8F | Pressure reading regulator 8 (Byte 1) AF | 16 Digital IN - OUT Module 1 ENCODER 2 Byte 3
90 | Pressure reading regulator 8 (Byte 2) BO | 16 Digital IN - OUT Module 1 ENCODER 2 Byte 4
91 | Pressure reading regulator 9 (Byte 1) B1 | 16 Digital IN - OUT Module 2 ENCODER 1 Byte 1
92 | Pressure reading regulator 9 (Byte 2) B2 | 16 Digital IN - OUT Module 2 ENCODER 1 Byte 2
93 | Pressure reading regulator 10 (Byte 1) B3 | 16 Digital IN - OUT Module 2 ENCODER 1 Byte 3
94 | Pressure reading regulator 10 (Byte 2) B4 | 16 Digital IN - OUT Module 2 ENCODER 1 Byte 4
TPDO 23 (181¢) | 0200 e R EAT TPDO 27 (181A) 102002 g5 | 14 pigil N - OUT Module 2 ENCODER 2Byte |
96 | Pressure reading regulator 11 (Byte 2) B6 | 16 Digital IN - OUT Modlule 2 ENCODER 2 Byte 2
97 | Pressure reading regulator 12 (Byte 1) B7 | 16 Digital IN - OUT Module 2 ENCODER 2 Byte 3
98 | Pressure reading regulator 12 (Byte 2) B8 | 16 Digital IN - OUT Module 2 ENCODER 2 Byte 4
99 | Pressure reading regulator 13 (Byte 1) B9 | 16 Digital IN - OUT Module 3 ENCODER 1 Byte 1
9A | Pressure reading regulator 13 (Byte 2) BA | 16 Digital IN - OUT Module 3 ENCODER T Byte 2

BB | 16 Digital IN - OUT Module 3 ENCODER T Byte 3
BC | 16 Digital IN - OUT Module 3 ENCODER 1 Byte 4
90 | Pressure reading regulator 15 (Byte 1) BD | 16 Digital IN - OUT Module 3 ENCODER 2 Byte 1
9E | Pressure reading regulator 15 (Byte 2) BE | 16 Digital IN - OUT Module 3 ENCODER 2 Byte 2
9F | Pressure reading regulator 16 (Byte 1) BF | 16 Digital N - OUT Module 3 ENCODER 2 Byte 3
AO | Pressure reading regulator 16 (Byte 2) CO | 16 Digital IN - OUT Module 3 ENCODER 2 Byte 4
C1 | 16 Digital IN - OUT Module 4 ENCODER 1 Byte 1
C2 | 16 Digital IN - OUT Module 4 ENCODER 1 Byte 2
C3 | 16Digital IN - OUT Module 4 ENCODER 1 Byte 3
C4 | 16Digital IN - OUT Module 4 ENCODER 1 Byte 4
C5 | 16 Digital IN - OUT Module 4 ENCODER 2 Byte 1
Cé | 16Digital IN - OUT Module 4 ENCODER 2 Byte 2
C7 | 16 Digital IN - OUT Module 4 ENCODER 2 Byte 3
C8 | 16 Digital IN - OUT Module 4 ENCODER 2 Byte 4

98 | Pressure reading regulator 14 (Byte 1

)
9C | Pressure reading regulator 14 (Byte 2)

TPDO 24 (1817) {02002 TPDO 28 (181B) {02002

TPDO 29 (181C) {02002




2.5.1 Assigning data bits to solenoid valve base outputs

bit 0

bit 1

bit 2

bit 3

bit 127

Out 1

Out 2

Out 3

Out 4

Out 127

2.5.2 Examples of solenoid pilot output addresses

Base for 3- or 4-control valves — Only valves with one solenoid pilot can be installed.

Valveliype Valve with Valve with Dummy or Valve with Dummy or Valve with
1 solenoid pilot 1 solenoid pilot bypass valve 1 solenoid pilot bypass valve 1 solenoid pilot
1 solenoid pilot 14 14 - 14 - 14
Output Out 1 Out 2 Out 3 Out 4 Out 5 Outé
Base for 6- or 8-control valves - One or two solenoid pilots can be installed.
Yalveliype Valve with Valve with Dummy or Valve with Dummy or Valve with
2 solenoid pilots 1 solenoid pilot bypass valve 1 solenoid pilot bypass valve 2 solenoid pilots
1 solenoid pilot 14 14 - 14 - 14
2 solenoid pilot 12 - - - - 12
Output Out 1 Out 3 Out b Out7 Out 9 Out 11
Out 2 Out 4 Out 6 Out 8 Out 10 Out 12

Each base occupies all the positions.
The control of non-connected outputs generates an interrupted solenoid pilot alarm.

2.5.3 Unit parameter configuration — 0x5F01 - System paramefers

2.5.3.1 Fail safe output 0x5F01.01

This function can be used to determine the state of digital and analogue output solenoid pilots When the communication with the Master is
interrupted. Three different modes can be selected for the pneumatic module via 0x5F01.01 Fail safe output.
e Outout Reset (default), all the solenoid pilots are disabled. 0x5F01.01= 0
* Hold Last State, all the solenoid pilots remain at the state they found themselves When the communication with the Master was inferrupted.

O0x5F01.01=1

e Output Fault mode, 0x5F01.01= 2. The behaviour of each pilot can be selected from among three modes, by setting 0x5F10.xx - Fail Safe

coils.

The parameter is an array of 32 bytes and allows the configuration of each pneumatic module pilot, leaving 2 bits for each channel.
- Valve = 0 Hold Last State, the solenoid pilot remains at the state it found itself before the communication with the Master was inferrupted.
- Value = 1 Reset Output (default), the solenoid pilot remains disabled.
- Value = 2 Set Output, the solenoid pilot activates when the communication with the Master is interrupted.

Exomrﬂée: a pneumatic module with 8 solenoid pilots, in case of failed communication with the Master, the first 4 are enabled, the other 4 are
ed.

disab
No. of outputs Out 4 Out 3 Out2 Outl Out 8 Out7 Out 6 Out 5
Byte 0x5F10.01 Fail safe coils 1-4 0x5F10.02 Fail safe coils 5-8
bit 7-6 5-4 3-2 1-0 7-6 5-4 3-2 1-0
Fault mode Set Set Set Set Reset Reset Reset Reset
Value 2 2 2 2 1 1 1 1
bit 10 10 10 10 01 01 01 01
Byte 10101010 01010101
Hex OxAA 0x55
Settings O0x5F10.01 = OxAA (170) 0x5F10.02 = 0x55 (85)

When the communication is restored, the state of the solenoid valves is resumed by the Master. To prevent unconirolled movements, the
Master must ensure proper management of the event.

2.5.3.2 Start-up parameters - 0x5F01.02 - System start
* 0x5F01.02 = 0 External/default parameters: during each start-up phase the system must be initialised by the Master, which sends all
configurarion parameters such as inpuf/ou?;uf type, efc

d

® 0x5F01.02 = 1 Saved parameters: at the

2.5.3.3 Analogue input display 0x5F01.03 - Visualization of analog values

rst start-up phase, the parameters sent by the Master are saved and used for subsequent startup phases.

* 0x5F01.03 = 1 INTEL or litfle-endlian logic: storage that starts from the least significant byte and finishes with the most significant byte.
* 0x5F01.03 = 0 Motorola or big-endian logic: storage that starts from the most significant byte and finishes with the least significant byte (default].
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2.5.3.4 Analogue data format 0x5F01.04 - Analog input data format

Enables the analogue data format fo be set in two modes:
* 0x5F01.04 = O Sign + 15 bit - the analogue value is between +32767 and -32768 which is obtained with the maximum analogue value permitted

by the type of input. The values are outlined in the table.

Analogue valve Digital value Signal
+11.7V 32767 Overflow
Input type -10... + 10V +”(§)\Y _228;)095 5 Nominale range
-11.7 -32768 Underflow
+5.8 32767 Overflow
Input type -5... + 5V +“55\\// -228800995 5 Nominale range
-5.8 -32768 Underflow
+5.8 32767 Overflow
Inputtype 1... +5V : f \\; 2;202%5 Nominale range
ov 0 Underflow
+23 mA 32767 Overflow
Input type -20 mA ... + 20 mA +§gzﬁ 2285) 0995 5 Nominale range
-23 mA -32768 Underflow
+23 mA 32767 Overflow
Input type 4 mA ... + 20 mA iorr:ﬁ 257;‘%7 Nominale range
0mA 0 Underflow

 0x5F01.04 =1 Linear scaled - the analogue value measured refers to the value set in the user "full scale range" in "General Properties" -
"Analogue Module Unit Parameters". Can be set individually for each analogue channel.




3. ACCESSORIES

3.1 INTERMEDIATE MODULE - M, WITH ADDITIONAL POWER SUPPLY

Intermedliate modules with additional power supply can be installed between valve bases. They either provide additional power supply when
numerous solenoid pilofs are activated at the same time or electrically separate some areas of the valve island from others, e.g. when some solenoi
valves need to be powered off when a machine safety guard needs to be opened or an emergency bution has been pressed, in which case only the
valves downstream the module are powered on. Various types are available with different pneumatic functions.

The maximum solenoid valve control current supplied by the intermediate module with additional power supply is 8A.

+VDC Valve
-~ N ™
: i1
1 9 4 3 PIN Colour Function
1 Brown +VDC ® ov
2 White +VDC +VDC Valve r +VDC Valve
3 Blue GND S + YDC
4 Black GND +VDC
+VDC Bus oV +VDC Bus
Bus Line Bus Line
A WARNING

It cannot be used as a safety function as it only prevents power supply from turning on.
Manual operation or faults can cause involuntary movements. For greater security, relieve all pressure in the compressed air system before carrying
out hazardous operations.

3.2 ADDITIONAL ELECTRICAL CONNECTION - EOAD
Additional Electrical Connection — E can be used to connect multiple EB 80 systems to one CANopen node.

End plate with intermediate control

To do this, the main island must be equipped with a C3-type blind end plate with an M8 connector. > | 25180 N {45 Fomele Conpacir
The connection of multiple systems requires all the additional islands to be equipped with C3 blind end plates, ‘

except for the last one that must be fitted with a C2 blind end plate with an EB 80 Net serial line termination '—LEQ' it
connector. 3 Token
Optionally, if a provision for subsequent upscale is required, a C3 blind end plate can be installed also on the 4=GND

last-in-line island, in which case it is necessary to add an M8 termination connector code 02282R5000.
For proper operation of the entire EB 80 Net system, only use the prewired, shielded and twisted M8-M8
cables shown in Metal Work catalogue.

Additional electrical connection can be used to connect bases for valves and signal modules - S, just like with
islands with a CANopen node.

3.2.1 Electrical connections and signal display elements
A Connection fo the EB 80 Net network

B Connection to power the Additional electrical line and the valve SSSc)e €
auxiliary line — ®
C EB 80 diagnostic indicator light 5
D Connection to Signal modules - <—E
E Valve base connection ®
D—»

Do
©©@= B

A WON—
nwnunn
+N+
RS
s
3

3.2.1.1 Electrical connections: pin assignment of M8 connector for Additional Electrical Connection power supply
1 = 24VDC Additional electrical connection power supply and input/output modules

2 = 24VDC Valve auxiliary power supply

3 = GND

4 = GND

The device must be earthed using the connection of the closing end plate marked with the symbol PE -

A WARNING
Failure to make the earth connection may cause faults and irrevocable damages in the event of electrostatic discharge. In order to guarantee
IP65 protection class, any discharge must be conveyed and the unused M12 connector must be provided with a protective cap.
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3.2.2 Addressing the Additional Elecirical Connection - EOAD

All the modules are addressed in sequence.

¢ Addressing valve solenoid pilots - from the first solenoid pilot of the CANopen node to the last solenoid pilot of the last-in-line additional island.

o Ajjressin 7Iiglgal input S modules - from the first modu[eJ connected to the CANopen node to the last digital input S module of the last-in-line
aaditional island.

o Ajjressin clligZ‘Ial output S modules - from the first module linked fo the CANopen node to the last digital outout S module of the last-in-line
additional island.

. Ajjressin cIJnaCI{ogue input S modules - from the first module linked to the CANopen node to the last analogue input S module of the last linked
additional island.

e Addressing analogue outout S-modules - from the first module linked to the CANopen node to the last analogue output S module of the
last-in-line additional island.

o Addressing Pressure Regulators - from the first pressure regulator of the CANopen node to the last pressure regulator of the last-in-line
additional island.

DO1-6  DI1-8 1 £7
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3.3 SIGNAL MODUILES - S

EB 80 systems are supplied with numerous modules for controlling input or output signals.

These modules can be added to systems with either a CANopen e?ecfrical connection or ones with Additional Electrical Connection.

Signal modules - S can be adde(f:‘o the configuration of the control system by selecting them from the hardware catalogue, under the heading
“module”. Modules with both digital and anasiogue inputs and outputs are available.

3.3.1 Digital Input module

Digital 8-Input M8 module: each module can handle up to 8 digital inputs. It is defined with 1 byte, starting from byte IN 2 (TPDO 1800 - 1801).
16 digital input terminal board module: each module can handle up to 16 digital inputs. It is defined with 2 byte, starting from byte IN 49
(TPDO 1806 - 1807).

Each input has some parameters that can be configured individually.

The digital input module makes it possible to read digital inputs with a maximum signal exchange frequency of TkHz.

High-trequency reading is possible for all inputs, with up o a maximum of 2 modules connected to the EB 80 network.

3.3.1.1 Type of inputs and power supply
Two- or three-wire digital PNP or NPN sensors can be connected. The sensors can be supplied by either a CANopen node or Additional
Electrical Connection power supply. In this way the sensors remain active even when the valve auxiliary power supply is switched off.

3.3.1.2 Electrical connections

Pin assignment of M8 connector Pin assignment of terminal board connectors
4 = +VDC (Sensor power supply)  Input X1 - X5 - X9 - X13| Input X2 - X6 - X10 - X14] Input X3 - X7 - X11 - X15| Input X4 - X8 - X12 - X16
3 = GND (Sensor power supply) + |nput] 0 + | put] 0 + | nput| 0 + | Input | 0O
8 1 4 = Input R
Sensor power supply

3.3.1.3 Polarity - 0x5F20

The polarity of each input can be selected as follows. The polarity is determined by 0x5F20.xx Polarity DI8 and 0x5F70.xx Polarity DITé.
There are 16 Sublndex tasks corresponding to 16 S modules that can be installed in the system.

* 5x5F20:xx = 0 PNP, the signal is active when the signal pin is connected to +VDC

o 5x5F20:xx = 1 NPN, the signal is active when the signaf pin is connected to OVDC.

The signal LED light is ON wﬁqen the input is active.

Example of configguraﬁon of the first connected S module, with 8 NPN inputs: 5x5F20.01 Polarity DI8_1 = OxFF (255)

Example of configuration of the third connected S module, with the first 4 NPN inputs and the following 4 PNP inputs:

5x5F20.03 Polarity DI8_3 = 0xOF (15).




3.3.1.4 Operating state 0x5F21 Activation state DI8 - 0x5F71 Activation state DI16
The operating state can be selected individually for each input. It is defined by 0x5F21.xx Activation state DI.

There are 16 Sublndex tasks corresponding to 16 S modules that can be installed in the system.
Open, the signal is ON when the sensor is enabled. The LED [i
ly Closed, the signal is ON when the sensor is disabled. The LED light is on when the sensor is disabled.

o 0x5F21.xx = 0 Normall
o Ox5F21 xx = 1 Normalfv

Example of configuration of the first connected S module, with 8 NC: 0x5F21.01 Activation state DI8_1= OxFF (255)
Example of configuration of the third connected S module, with the first 4 NC inputs and the following 4 NO inputs:
0x5F21.03 Activation state DI8_3 = OxOF (15).

3.3.1.5 Signal persistence 0x5F22 Signal extension DI8 - 0x5F72 Signal extension DI16
This function is designed fo keep the input signal active for a minimum time corresponding to the set value, thus allowing the PLC to detect
signals with low persistence times. The persistence of the signal is defined by 0x5F22 Signal extension DI8. There are 16 Subindex tasks
corresponding to 16 S modules that can be installed in the system. Each module is def ined by 2 Bytes, up fo a total of 32 bytes.

o 0x5F22.xx = 0 - 0 ms: filter off.

* 0x5F22.xx = 1 - 15 ms: signals with activation/deactivation times less than 15 ms are kept active for 15 ms.
® 0x5F22.xx = 2 - 50 ms: signals with activation/deactivation times less than 50 ms are kept active for 50 ms.
* 0x5F22.xx = 3 - 100 ms: signals with activation/deactivation times less than 100 ms are kept active for 100 ms.

3.3.1.6 Input filter 0x5F23 Debounce time DI8 - 0x5F73 Debounce time DI16
This is a time filter that can be set individually for each input fo filter and NOT detect signals lasting less than the set time. This function

can be used to avoid the detection of false signals. The input filter is defined by 0x5F23 Debounce time DI8. There are 32 Sublndex tasks
corresponding to 16 S modules in the system. Each module is defined by 2 Bytes.

o Ox5F23.xx = 0 - O ms: filter off.

® Ox5F23.xx = 1 - 3 ms: signal state changes less than 3 ms are not detected.
® Ox5F23.xx = 2 - 10 ms: signal state changes less than 10 ms are not defected.
® Ox5F23.xx = 3 - 20 ms: signal state changes less than 20 ms are not detected.

3.3.2 Digital Output module

ht is on when the sensor is enabled.

Each Digital 8-Outpout M8 module can handle up to 8 digital otputs. It is defined with 1 byte, starting from byte Out 17 (RPDO 1402 - 1403).
16 digital Output terminal board module: each module can handle up to 16 digital ofputs. It is defined with 2 byte, starting from byte Out 88

(RPDO 1408 - 140C).

Each byte has a few individually configurable parameters.

3.3.2.1 Type of output and power supply

P
Can be used to control different digital devices. The following devices are compatible:

o Solenoids
e Contactors
e Indicators

The outputs are powered by the CANopen node power supply, if any, the digital 6-ouput M8 Module and the previous power supply.
Check that the inrush current and continuous currents of the connected devices do not exceed the currents supplied to each connector and the

maximum current of the module.

If the module is powered directly by the CANopen electrical connection, the power supply is common to the CANopen node.
A suitable external protection must be provided to prevent the device from being damaged permanently.

3.3.2.2 Electrical connections
Pin assignment of M8 connector

4 = +VDC (COM for OUT NPN)
3 = GND (COM for OUT PNP)
3 1 4 = Output

Pin assignment of terminal board connectors

Output X1 - X5 - X9 - X13

Output X2 - X6 - X10 - X14

Output X3 - X7 - X11 - X15

Output X4 - X8 - X12 - X16

+ |Ouput] 0

+ |Ouput] 0

+ |Ouput] 0

+ |[Outout] 0

3.3.2.3 Polarity 0x5F30 Polarity DO8 - 0x5F80 Polarity DO16
The polarity of each output can be selected as follows. The polarity is determined by 0x5F30 Polarity DO. There are 16 Sublndex tasks
corresponding to 16 S modules that can be installed in the system.
o 0x5F30.xx = 0 - PNP, when the output is active the signal pin shows +VDC. To power a load it is necessary to connect the other end to

0VDC.

* Ox5F30.xx = 1 - NPN, when the output is active the signal pin shows +OVDC. To power a load it is necessary o connect the other end

to+VDC.,

Example of configuration of the first connected S module, with 8 NPN outputs: 0x5F30.01 Polarity DO_1 = OxFF (255)
Example of configuration of the third connected S module, with the 4 NPN outouts and the following 4 PNP outouts:

0x5F30.01 Polarity DO_3 = OxOF (15)
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3.3.2.4 Operating state 0x5F31 Activation State DO8 - 0x5F81 Activation State DO16

The operating state of each output can be selected as follows. The operating state is defined by 0x5F31 Activation State DO8.

There are 16 Sublndex tasks corresponding to16 S modules that can be installed in the system.

. OX5F3I; )C<Ix =0 - Normally Open, the output is active when it is controlled by the control system. The Led light is on when the output is
confrolled.

o Ox5F31.xx = 1 - Normally Closed, the output is active when it is NOT controlled by the control system. The Led light is active then the output
is NOT controlled.

Example of configuration of the first connected S module, with 8 NC: 0x5F31.01 Activation state DO8_1 = OxFF (255)

Example of configuration of the third connected S module, with the first 4 NC outputs and the following 4 NO outputs:

0x5F31.03 Activation state DO8_3 = OxOF (15)

3.3.2.5 Fail safe outputs 0x5F32 Fail safe output DO8 - 0x5F82 Fail safe output DO16

This function can be used fo determine the output state when communication with the Master is interrupted.

The funcfgg must be activated with the object 0x5F01.01 Fail safe output = 2. The status of safety is cj;fined with the object 0x5F32 Fail safe
output DO8.

32%ublndex are present corresponding to the 16 Modules S installable in the system. Each module is defined with 2 Bytes.

The parameter is an array of 32 bytes and allows the configuration of each pneumatic module pilot, leaving 2 bits for each channel.

* Valve = 0 Hold Last State, the solenoid pilot remains at the state it found itself before communication with the Master was inferrupted.
* Valve = 1 Reset Output (default), the solenoid pilot is disabled.

* Value = 2 Set Output, the solenoid pilot activates When the communication with the Master is interrupted.

Example: see subsection 2.5.3

When the communication is restored, the state of the solenoid valves is resumed by the Master.

To prevent uncontrolled movements, the Master must ensure proper management of the event.

3.3.2.6 Faults and alarms

Each module output is protected against overload and short-circuit. The alarm signal is reset automatically.

The outout is controlled briefly every 30 seconds to check whether the failure has been removed and to perform automatic reset.
The Master must manage the event properly fo prevent any uncontrolled movements.

3.3.3 Digital 6-Output M8 Module + electrical power supply - Dual Power Supply

Each module can handle up to 6 digital outputs. It can be configured in the same way as for the digital 8-Output M8 Module via the Ox5F40
Polarity DO6, 0x5F41 Activation state DO6, 0x5F42 Fail safe DOG. It is defined with 1 byte, starting from byte Out 65 (RPDO 1408 - 140A).

It comes with a connector for auxiliary power supply, which makes it possible to increase the current supplied by the module and system.

The power supply of the digital outputs is separated from the BUS power supply, in this way it is possible interrupt the power suppél/ to the outputs
safely, through barriers or protections, while maintaining communication wifﬁ the BUS terminal active.

The BUS power supply must be the same that powers the BUS or ADD terminal.

The BUS power supp& powers all subsequent modules.

3.3.3.1 Auxiliary power supply

1 9 4 3 PIN Colour Function
1 Brown + VDC BUS Power Supply
+ VDC Digital OUT Power Supply
2 White +VDC
3 Blue GND
4 Black GND

The current is the sum of the currents supplied by the Digital 6-Outout M8 Module plus that supplied by all the downstream signal modules
connected upstream of another Digital 6-Output M8 Module + power supply.
The maximum current supplied by the modules connected downstream the Digital 6-Output M8 Module + power supply is 4A.




3.3.4 16 Digital Input Oufput configurable module
Each module has 8 M8 4-pole connectors or 8 M12 5-pole connectors for handle up 16 channels, freely configurable individually, as Digital
Inputs or Digital Outputs.
In addition, inputs 1, 2 and 3, 4 can be configured as channels for reading Encoders with a maximum frequency of 300 Hz, such as DC motor

Encoders.

3.3.4.1 Data assignement

10 Input Bytes
Byte 0 Digital Input X1...X8
Byte 1 Digital Input X9...X16

DWord 2 (byte 2, 3, 4, 5)

Reading encodler 1

DWord 6 (byte 6, 7, 8, 9)

Reading encoder 2

3.3.4.2 Electrical connections
Pin assignment of M8 4 poles connector

I =+VDC
2 = X2, X4, X6, X8, X10, X12, X14, X16

§ e 3 =
®

4=X1,X3,X5, X7, X9, X11, X13, X15

GND

3 Output Bytes
Byte 0 Digital Qutput X1...X8
Byte | Digital Qutout X9...X16
Byte 2 Reset Encoder
Bit O reset Encoder 1

Bit 1 reset Encoder 2

Pin assignment of M12 5 poles connector

i

-
;:.@.:
. * 4

+VDC

2 = X2, X4, X6, X8, X10, X12, X14, X16

3=GND

4 =X1,X3,X5,X7, X9, X11, X13, X15

4 5=NC
3.3.4.3 Assigning Digital I/O data bits
1/O Byte 0 1/0 Byte 1
Bit0 Bit 1 Bit 2 Bit3 | Bit4 Bit5 | Bité Bit7 Bit 0 Bit 1 Bit 2 Bit 3 Bit 4 Bits Bit Bit7
Port X1 | Port X2 | Port X3 | Port X4 | Port X5 | Port X6 | Port X7 | Port X8 Port X9 | Port X10| Port X11 | Port X12 | Port X13 | Port X14 | Port X15 | Port X16
Pin4 | Pin2 | Pin4 | Pn2 | Pin4 | Pn2 | Pin4 | Pin2 Pin 4 Pin 2 Pin 4 Pin 2 Pin 4 Pin2 | Pin4 Pin 2
3.3.4.4 Setting the Type of signal 0x5FDx.01...0x5FDx.04 10 MASK
There are 4 Subindexes corresponding o the 16 signals of the module. Example
Input=00  Mask: 00 00 00 00 = 00 = 4 inputs 00 01 00 01
Output =01 Mask: 01 01 01 01 = 55 hex — 85 dec = 4 Outputs X4 X3 | x2 | xi
Encoder = 10 Mask: 10 10 10 10 = AA hex — 170 dec = 4 Encoder Channel IN our | IN | our
Mixed = Mask: 00 01 00 01 = 11 hex - 17 dec = IN - OUT / IN - OUT 11 hex =17 dec

3.3.4.5 Type of inputs and power supply

Two- or three-wire digital PNP sensors can be connected. The sensors can be supplied by either a CANopen node or Additional Electrical
Connection power supply. In this way the sensors remain active even when the valve auxiliary power supply is switched off.

3.3.4.6 Activation State 0x5FDx.05 - Ox5FDx.06

The activation state of each input can be selected individually.

There are 2 Sublndex tasks corresponding to 16 signals of the module.

8

o 0x5FDx.05 Activation state channels 1.
o 0x5FDx.06 Achvahon stafe channe/s 9...

= 0 Normall f
=1 Normally C
Example
00 01 00 01
X4 X3 X2 X1
NO NC NO NC
11 hex - 17 dec

The activation state is defined by Ox5FDx.xx Activation state.

en, the s:gna IS ON When the sensor is enabled. The LED light is on when the sensor is enabled.
osed the signal is ON when the sensor is disabled. The LED light is on when the sensor is disabled.
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3.3.4.7 Signal persistence 0x5FDx.07...0x5FDx.0A Signal extension
This function is designed fo keep the input signal active for a minimum time corresponding fo the set value, thus allowing the PLC to detect signals
with low persistence times.The persistence of the signal is defined by Ox5FDx Signal extension. There are 4 Sublndex tasks corresponding to 16
signals of the module.
e 0x5FDx.07 Signal extension channels 1...4
e 0x5FDx.08 Signal extension channels 5...8
o 0x5FDx.09 Signal extension channels 9...12
e 0x5FDx.0A Signal extension channels 13...16
=0- 0 ms: filter off.
= [ - 15 ms: signals with activation/deactivation times less than 15 ms are kept active for 15 ms.
= 2- 50 ms: signals with activation/deactivation times less than 50 ms are kept active for 50 ms.
= 3- 100 ms: signals with activation/deactivation times less than 100 ms are kept active for 100 ms.

3.3.4.8 Input filter 0x5FDx.0B...0x5FDx.0E Input Debounce time

This is a time filter that can be set individually for each input to filter and NOT detect signals lasting less than the set time.
This function can be used to avoid the detection of false signals. The input filter is defined by Ox5FDx Input Debounce time.
There are 4 Subindex tasks corresponding fo 16 signals o? the module.
o Ox5FDx.0B Input Debounce time channels 1...4
o Ox5FDx.0C Input Debounce time channels 5...8
e 0x5FDx.0D Input Debounce time channels 9...12
e 0x5FDx.0E Input Debounce time channels13...16
=0-0ms: fiﬁar off.
= [ - 3 ms: signal state changes less than 3 ms are not detected.
= 2- 10 ms: signal state changes less than 10 ms are not detected.
= 3 - 20 ms: signal state changes less than 20 ms are not detected.

3.3.4.9 Type of output and power supply

Can be used fo control different digifaf devices. The type of signal is PNP

¢ Solenoids

e Confactors

¢ Indicators

The outputs are powered by the CANopen node power supply, if any, the digital 6-ouput M8 Module and the previous power supply.

Check that the inrush current and continuous currents of the connected devices do not exceed the currents supplied to each connector and the
maximum current of the module.

If the module is powered directly by the CANopen electrical connection, the power supply is common to the CANopen node.

A suitable external protection must be provided fo prevent the device from being damaged permanently.

3.3.4.10 Activation State 0x5FDx.05 - 0x5FDx.06 Activation state
The operating state of each output can be selected individually The operating state is defined by Ox5FDx.xx Activation State.
There are 2 gublndex tasks corresponding fo 16 signals of the modui:-.
o Ox5FDx.05 Activation state channels 1...8
o 0x5FDx.06 Activation state channels 9...16
= 0 Normally Open, the output is active when it is controlled by the control system. The Led light is on when the output is controlled.
=] Normal& Closed, the output is active when it is NOT controlled by the control system. The Led light is active then the output is NOT controlled.

3.3.4.11 Fail safe ouiputs 0x5FDx.OF... Ox5FDx. 12 Fail safe output

This function allows you to define the status of the outputs in the event of inferrupted communication with the Master. The function must be activated
with the object 0x5F01.01 Fail safe output = 2. The status of safety is defined with the object Ox5FDx.OF...0x5FDx. 12 Fail safe.

There are 2 Sublndex tasks correspondlf;g to 16 signals of the module.

o Ox5FDx.OF Fail safe channels 1...4
o 0x5FDx. 10 Fail safe channels 5...8
o Ox5FDx.11 Fail safe channels 9...12
o Ox5FDx. 12 Fail safe channels13...16

= 0 Hold Last State, the solenoid pilot remains at the state it found itself before communication with the Master was interrupted.
= 1 Reset Output (default), the solenoid pilot is disabled.
= 2 Set Output, the solenoid pilot activates When the communication with the Master is inferrupted.

When the communication is restored, the state of the solenoid valves is resumed by the Master.
To prevent uncontrolled movements, the Master must ensure proper management of the event.




3.3.4.12 Encoder paramefers configuration

Count inversion 0x5FDx.13 (Ch1) - 0x5FDx.15 (Ch 2) Count inversion

This function allows you to invert the pulse count while maintaining the same direction of rotation of the motor.
= 0 No inversion

= 1 Inversion of count

Count reset mode 0x5FDx. 14 (Ch1) - 0x5FDx. 16 (Ch2) Count reset mode

This function allows you to reset the pulse count via a PLC command or from a module input.
= 0 the reset is performed by activating bits 0 (Ch1) and T (Ch2) of Qutput Byte 2

= Input No. 5...16 the reset is performed by activating the set input

Select item from object directory
Index:Subindex Name AccessType Type Default i
= 16#5FD0 Parameters 16 Digital 10-Medule 1
16401 10 mask 1-4 RW USINT 0
16502 10 mask 5-8 Rw USINT 0
16203 0 mask 912 Rw/ USINT 16555
16404 10 mask 13-16 Rw/ USINT 16#55
16505 Activation state 1-8 Rw USINT 0
16406 Activation state 5-16 R\ USINT 0
116807 Signal extension 1-4 (only inputs) Rw USINT 0
16408 Signal extension 5-8 {only inputs) Rw USINT 0
16508 Signal extension 8-12 (only inputs) R\ USINT 0
(16504 Signal extension 13-16 (only inputs) Rw USINT 0
1650B Input debounce time 1-4 {only inputs) Rw/ USINT 16455
1650C Input debounce time 5-8 {only inputs) R/ USINT 16555
164200 Input debounce time 3-12 (only inputs) R USINT 16458
1640E Input debounce time 13-15 fonly inputs) Ry USINT 18255
1650F Fail safe 1-4 {only outputs) Rw/ USINT 16455
116810 Fail safe 5-8 (only outputs) Rw USINT 16455
S16#11 Fail safe 5-12 (only outputs) R/ USINT 16455
[Fe2 Fail safe 13-16 (only outpus) Rl USINT 16255
16x13 Encoder 1: Count inversion Rw/ USINT 0
16#14 Encoder 1: Count reset mode Rw/ USINT o
16515 Encoder 2: Count inversion Rw USINT 0
16416 Encoder 2: Count reset mode R/ USINT 0
* - 1645FD1 Parameters 16 Digital 10-Madule 2 .
+- 16H5FD2 Parameters 16 Digital [0-Madule 3 i
+- 1645FD2 Parameters 16 Digital I0-Module 4 o
L — — i = F
Name Fail s=fe 1216 {orly outputs)
ndec 168 [5FD0 4] Btengh: B %
Sublndex:  16# [12 2] Value 16455

3.3.4.13 FAULTS AND ALARMS

Each module is protected against overload and short-circuit. The alarm si[gnal is reset automatically.
The output is controlled briefly every 30 seconds to check whether the failure has been removed and to perform automatic reset.
The Master must manage the event properly to prevent any uncontrolled movements.

3.3.5 Analogue 4-Input M8 Module

Each module can handle up to 4 analogue inputs with freely configurable voltage and current.

Each input is defined by 2 bytes, starting from bzre In 25 (TPDO 1803 - 1806).

Th:;:sl mgg;!%converfs signals with a resolution of 15 bits plus the sign. The numerical values available to the control system are between -32768
and + :

Some of the paramaters can be configured individually.

The Module can recognise out-of-range values, and dl{connecﬁon of the sensor itself in the case of 4-20 mA or 1-5 V sensors, due to a broken
cable for example.

3.3.5.1 Electrical connections: Pin assignment of M8 connector
The supply voltage +V corresponds to either the CANopen node supply voltage or the Additional Electrical Connection.

I =+V
4 2 2 = + Andlog IN
3 1 3 = GND

4 = - Analog IN

Connector - ring = Shield
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3.3.5.2 Signal range 0x5F50

Each channel can be configured with a type of input signal.
The 0x5F50 Signal range Al is an array of 16 bytes. Each input is defined by 4 bits, up to a total of 4 bytes per module.
The following types are available:

® Ox5F50.xx =0  OFF

* Ox5F50.xx =1 0..10 Vdc

* Ox5F50.xx =2 - 10/+10 Vdc

* Ox5F50.xx=3  0...5Vdc

o Ox5F50.xx =4 -5/ +5Vde

o Ox5F50.xx=5 1.5 Vdc

* Ox5F50.xx =6 0...20 mA

* Ox5F50.xx =7  4..20 mA

* Ox5F50.xx=8  -20 /+20 mA

If the channel is not used, it must be disabled by selecting OFF in order to avoid any interference

Example: first module, inputs X1 and X2 are configured 0..10 VDC, inputs X3 and X4 are configured 4...20 mA
* 0x5F50.01 Signal range Al_1 =1

* 0x5F50.02 Signal range Al_2 = 1

* 0x5F50.03 Signal range Al_3 = 7

* 0x5F50.04 Signal range Al_4 =7

3.3.5.3 Filtering the value measuredo 0x5F51

This function filters the value measured to make reading more stable. A mobile average is calculated on the number of samples chosen. Reading
slows down as the number of values increases. The Ox5F51 Filter measured value is an array of 16 bytes. Each input is defined by 4 bits, up to a
total of 4 bytes per module.

The following values are available:
o Ox5F51:xx =0 No filter

o Ox5F51:xx =1 2 values

o Ox5F51:xx =2 4 values

o Ox5F51:xx =3 8 values

o Ox5F51:xx =4 16 values

o Ox5F51:xx =5 32 values

o Ox5F51:xx =6 64 values

3.3.5.4 User full scale 0x5F52

This value can be set to change the scale of numerical values sent fo the control system as a function of the analogue signal value. It must be
enabled by setting 0x5F01.04 Analog input data format = 1 Linear scaled.

Makes it possible to set values up to 32767. The value set is valid for positive and negative signals, therefore if the signal range is set o 0-10 V
for example, the maximum value will be 32767.

If the signal range is set to +/-10V the limit values will be +32767 and -32768.

This function makes it possible to obtain a read-out in engineering format, therefore if a 0-10 bar pressure transducer is connected to the
analogue channel and the user full scale is set to 10000, the value of the signal is expressed in mbar.byte. The 0x8050 is an array of 8 bytes.
Each input is defined by 16 bits, up to a total of 8 bytes per module.

lf:);;:tmple: flrzs()‘5 mggu/e, inputs X1 and X2 can be configured with full scale = 10000, the inputs X3 and X4 can be configured with

ull scale = 26500.

0x5F52.01 User full scale Al_1 = 10000
0x5F52.02 User full scale Al_2 = 10000
0x5F52.03 User full scale Al_3 = 26500
0x5F52.04 User full scale Al_4 = 26500

Note: the example is based on Motorola logic (parameter 0x8001:4 =0 Big Endian)




3.3.5.5 Connection of sensors

3-wire voltage sensors 4-wire voltage sensors (differential)
Pin 1 = +VDC sensor power supply Pin T = +VDC sensor power supply
Pin 2 = + Analogue input Pin 2 = + Analogue input

Pin 3= GND Pin 3= GND

Pin 4 =NC Pin 4 = - Analogue input

2-wire current sensors 3-wire current sensors

Pin 1 = +VDC sensor power supply Pin 1 = +VDC sensor power supply
Pin 2 = + Analogue input Pin 2 = + Analogue input

Pin 3=NC Pin 3= GND

Pin 4=NC Pin 4=NC

3.3.6 Analogue 4-Output M8 Module

Each module can hanc]/Je up to 4 analogue outputs with freely configurable voltage and current.

Each output is defined by 5 bytes starting from byte 54 (RPDO 1404 -1407).

This modlule converts signals with a resoﬂ/rion of 15 bits plus the sign. The numerical values settable in the control system are between -32768 and
+32767. Some parameters can be configured individuaﬁ;/.

3.3.6.1 Electrical connections: Pin assignment of M8 connector
= +VDC

‘) 2 = + Andlog OUT
3 ] 3 = GND
4 = Shield

The supply voltage +VDC corresponds to either the power supply voltage of the CANopen node or the Additional Electrical Connection.

3.3.6.2 Signal range 0x5F60

Each channel can ge configured with a type of output signal. The 0x5F60 Signal range AO. Each output is defined with 4 bits.
The following types are available:

* Ox5F60.xx=0  OFF

® Ox5F60.xx =1 0..10 Vdc

® Ox5F60.xx=2 - 10/+10 Vdc

® Ox5F60.xx=3  0...5 Vdc

® Ox5F60.xx=4 -5/ +5Vdc

* Ox5F60.xx =6  0...20 mA

* Ox5F60.xx =7  4..20 mA

If the channel is not used, it can be disabled by selecting OFF fo avoid any disturbances.

Example: first module, inputs X1 and X2 are configured 0..10 VDC, inputs X3 and X4 are configured 4...20 mA
* 0x5F60.01 Signal range AO_1 = 1

* 0x5F60.02 Signal range AO 2 = 1

e 0x5F60.03 Signal range AO_3 = 7

* 0x5F60.04 Signal range AO_4 =7
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3.3.6.3 User full scale 0x5F61

These two values can be set fo change the scale of numerical values sent to the control system to obtain a value of the output analogue signal.
It is settable through the object 0x5F61 User full scale AQ.

The 15-bit signal conversion system plus the sign can be used fo set values from — 32768 to +32767.

In case of need these values can be reduced. Each input is defined by 16 bits.

Example: first module, outputs X1 and X2 are configured with full scale = 10000, outputs X3 and X4 are configured with full scale = 26500

O0x5F61.01 User full scale AO_1 = 10000
0x5F61.02 User full scale AO_2 = 10000
0x5F61.03 User full scale AO_3 = 26500
0x5F61.04 User full scale AO_4 = 26500

Note: the example is based on Motorola logic (parameter 0x8001:4 =0 Big Endian)
3.3.6.4 Minimum monitor 0x5F62

It is used to verify whether the value received by the Master is consistent with the value set under Minimum Value Ox5F64.
0x5F62.xx Monitor lowest value AO = 0 disabled
0x5F62.xx Monitor lowest value AO = T active

3.3.6.5 Maximum monitor 0x5F63

It is used to verify whether the value received by the Master is consistent with the value set under Maximum Value Ox5F65
0x5F63.xx Monitor highest value AO = 0 disabled

0x5F63.xx Monitor highest value AO = 1 active

3.3.6.6 Minimum value 0x5F64 / Maximum value 0x5F65
Values used for the monitor function.

Minimum value 0x5F64

It allows to set values from 32767 to -32768.

Example: first module, the outputs X1 and X2 are configured with Lowest value = 1000, the outputs X3 and X4 are configured with
Lowest value = 2600

0x5F64.01 Lowest value AO_1 = 1000

0x5F64.02 Lowest value AO_2 = 1000

0x5F64.03 Lowest value AO_3 = 2600

0x5F64.04 Lowest value AO_4 = 2600

Maximum valve 0x5F65

It allows to set values from 32767 to -32768.

Example: first module, the outputs X1 and X2 are configured with Highest value = 15000, the outputs X3 and X4 are configured with
Highest value = 27000

0x5F65.01 Highest value AO_1 = 15000

0x5F65.02 Highest value AO_2 = 15000

0x5F65.03 Highest valve AO_3 = 27000

0x5F65.04 Highest value AO_4 = 27000

3.3.6.7 Fail Safe Output 0x5F66

This function can be used fo defermine the value of the output analogue signal individually When the communication with the Master is
interrupted. It must be enabled by 0x5F01.01 = 2.

0x5F66.xx Fail safe outout AO = 0 disabled

0x5F66.xx Fail safe outout AO = 1 active

3.3.6.8 Fault mode value 0x5F667

This funcfign can be used to determine the value of the output analogue signal individually When the communication with the Master is
inferrupted.

Examplie: first module, the outputs X1 and X2 are configured with Fault mode value = 2000, the outputs X3 and X4 are configured with
Fault mode value = 7000

0x5F67.01 Fault mode value AO_1 = 2000

0x5F67.02 Fault mode value AO_2 = 2000

0x5F67.03 Fault mode value AO_3 = 7000

0x5F67.04 Fault mode value AO _4 = 7000




3.3.7 M8 analogue 4-input module for temperature measurement

Each temperature measurement module S can handle up to 4 inputs that can be configured freely for the use of temperature sensors or
thermocouples of various type. They come with some individua//) configurable parameters.

Temperature compensation (CJC - Cold-Junction Compensa)‘ion{ for the use of thermocouples occurs internally, under normal ambient temperature
conditions, there is no need to install an external cold-Junction. The installation of an external sensor is recommended in case of sudden changes in
the ambient temperature. Use a PT1000 sensor, such as the TE Connectivity NB-PTCO-157 sensor or the equivalent.

The temperature measurement module sends the values read to the control system, with 2 input bytes for each channel.

Up fo a total of 16 bytes per module starting from the IN byte 64.

Type of sensors supported
Pt 100, Pt 200, Pt 500, Pt 1000
Ni 100, Ni 120, Ni 500, Ni 1000

Type of connection with 2, 3, 4 wires

Type of thermocouple supported
JETKN,S B, R

3.3.7.1 Electrical connections of temperature sensors (Pt and Ni series)
Pin 1 = + Sensor power supply
Pin 2 = + Input signal, positive
Pin 3 = - Sensor power supply
Pin 4 = - Input signal, negative
Ring nut = Functional earthing

Each input has two pins for constant sensor feeding and two pins for sensor signal.
Connections with 2, 3 and 4 wires can be made depending on the desired degree of precision.
Maximum precision can be obtained with 4-wire connection.

4-wire connection 3-wire connection 2-wire connection

-—=n s | -—=n

Pin 1»" | Sensorfeeding mhmg; T ®

Sensor signal Sensor signal

Sensor

Sensor signal P'"_“‘. Sensor signal M.
| - | |
Pin 3- ‘ ‘ Sensor feeding Pin 3- ‘ Sensor feeding Pin 3- ‘ Sensor feeding
| | |
In general, only shielded cables must be used for the transmission of analogue signals.
3.3.7.2 Electrical thermocouple connections
Pin 1 = CJC - Cold-Junction Compensation via external sensor Pt1000 (optional)
Pin 2 = V+ Input signal from sensor
Pin 3 = CJC - Cold-Junction Compensation via external sensor Pt1000 (optional)
Pin 4 = V- Input signal from sensor
Ring nut = Functional earthing
Standard connection - internal cold junction Connection with external Cold Junction - Optional

Pin 2++ _ TG Pin 2++ _ TG+
H external cold junction |
Pint e optencl]

| | Pt 1000
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3.3.7.3 Unit Parameters

Common parameters

e Unit of measurement from 0x5F90.01 to 0x5F93.01 Unit of measure: temperature reading option °Celsius or °Fahrenheit
0x5F90.01 = 0 °Celsius
Ox5F 90.01 = 1 °Fahrenheit

* Noise suppression from 0x5F90.02 to 0x5F93.02 Noise rejection: suppresses electrical noise generated by mains electricity supply. This
parameter works in conjunction with the "Acquisition Filter" parameter.
0x5F90.02 = 0 50 Hz: suppresses noise generated by 50Hz mains electricity suppl
0x5F90.02 = 1 60 Hz: suppresses noise generated by 60Hz mains electricity suppg
0x5F90.02 = 2 50/60 Hz slow: suppresses noise generated by 50Hz and 60Hz mains electricity supply.
A high level of filtering is achieved, but with a delay in data acquisition.
0x5F90.02 = 3 50/60 Hz fast: suppresses noise generated by 50Hz and 60Hz mains electricity supply.
Very fast acquisition is achieved, but with a low level of filtering.

Noise suppression Sy S
Noise attenuation (dB) Data acquisition delay (ms) Noise attenuation (dB) Data acquisition delay (ms)
50 Hz 95 60 120 80
60 Hz 95 50 120 67
50/60 Hz Slow 100 300 120 400
50/60 Hz Fast 67 60 82 80
Channel Inputs

e Type of sensor from Ox5F94.01 to Ox5FA3.01 Sensor adjustment: possible choice of the type of sensor used among those available.

0x5F94.01 = 0 No sensor connected
0x5F94.01 = 1 Pt 100 (TK=0.00385)
0x5F24.01 = 2 Pt 200 (TK=0.00385)
0x5F94.01 = 3 Pt 500 (TK=0.00385)

0x5F94.01 = 4 Pt 1000 (TK=0.00385)
0x5F94.01 = 5 Pt 100 (TK=0.00391)
0x5F94.01 = 6 Pt 200 (TK=0.00391)
0x5F94.01 = 7 Pt 500 (TK=0.00391)
0x5F94.01 = 8 Pt 1000 (TK=0.00391)

0x5F94.01 = 9 Ni 100 (TK=0.00617)
0x5F94.01 = 0A Ni 120 (TK=0.00617)
0x5F94.01 = 0B Ni 500 (TK=0.00617)
0x5F94.01 = 0C Ni 1000 (TK=0.00617)
0x5F94.01 = OD TC Type E

0x5F94.01 = OE TC Type J

0x5F94.01 = OF TC Type T

0x5F94.01 = 10 TC Type K

0x5F94.01 = 11 TC Type N

0x5F94.01 = 12 TC Type S

0x5F94.01 = 13 TC Type B

0x5F94.01 = 14 TC Type R

Type of connection (for RTD only) from 0xOx5F94.02 to 0x5FA3.02 Connection technology: possible choice of the type of sensor connection,
i%/wifh 2, 3 or 4 wires.

0x5F94.02=0 2 wires

O0x5F94.02=1 3 wires

Ox5F94.02 = 2 4 wires

Cold joint compensation (for TC only) from 0x5F94.03 to 0x5FA3.03 Cold junction compensation: possible choice of an external cold joint
instead of the one already installed internally.

The external cold joint (Pt1000) is recommended in case of sudden changes in the ambient temperature.

0x5F94.03 = 0 infernal

Ox5F94.03 = 1 external

* Measurement resolution from Ox5F94.04 to 0x5FA3.04 Measure resolution: possible choice of measurement resolution in tenths or
hundrediths of °C. The resolution in hundredths only applies to RTD sensors, with temperature reading of maximum +/- 327°C.
0x5F94.04=0 0.1

0x5F94.04 =1 0.01

Senslor disconnected signalling from 0x5F94.05 to 0x5FA3.05 Signaling disconnected sensor: if enabled, the breakage of a wire generates
an alarm.

O0x5F94.05 = 0 disabled
Ox5F94.05 = 1 enabled




Short-circuit signalling (for RTD only) from 0x5F94.06 to 0x5FA3.06 Short circuit signaling: if enabled, a short circuit of the sensor
connection generates an alarm.

0x5F94.06 = 0 disabled

O0x5F94.06 = 1 enabled

Minimum value monitor from 0x5F94.07 to 0x5FA3.07 Lowest value: when this function is enabled, an alarm is generated when the
temperature falls below the set minimum value.

O0x5F94.07 = 0 disabled

0x5F94.07 = 1 enabled

Maximum value monitor from Ox5F94.08 to 0x5FA3.08 Highest value: when this function is enabled, an alarm is generated when the
temperature is above the set maximum value.

0x5F94.08 = 0 disabled

Ox5F94.08 = 1 enabled

Mezsured Value Filter from 0x5F94.09 to 0x5FA3.09 Filter measured value: a mathematical filter that ensures a more stable temperature
reading.

By se#ﬁvg a filter value on the sampling of the highest signal, improved reading stability is achieved but with a longer delay in data display.
Ox5F94.09 = 0 1 samples

Ox5F94.09 = 1 2 samples

Ox5F94.09 = 2 4 samples

0x5F94.09 = 3 8 samples

Ox5F94.09 = 4 16 samples

O0x5F94.09 = 5 32 samples

Ox5F94.09 = 6 64 samples

Minimum value from Ox5F94.0A to 0x5FA3.0A Lowest value
Maximum value from 0x5F94.0B to 0x6FA3.0B Highest value

e Acquisition filter from 0x5F94.0C to 0x5FA3.0C Acquisition filter: it defines the type of digital filter. It works in conjunction with the "Noise

suppression" parameter.

By sefting the Sync 4 filter, a level of filtering higher than the one with the Sync 3 filter is achieved, but with a longer delay in data acquisition.
0x5F24.0C = 0 Sync3

0x5F94.0C =1 Sync4
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4. PROPORTIONAL PRESSURE REGULATOR

4.1 INTENDED USE
The EB 80 pressure regulator can be infegrated into EB 80 CANopen systems and offers advanced diagnostic functions.
The system allows to connect of up to 16 units, they can be connected fo the ADD module and can also be used without valves.

4.2 FEATURES

o Flectrical connection: EB 80 CANopen system.

o Preset pressure range 0.05-10 bar with possible full scale and minimum pressure regulation.

e 10-300 mbar adjustable deadband.

o The supply pressure : FS+ at least 1 bar, max 10 bar (in case of a regulated pressure of 10 bar is needed, is allowed a supply pressure of
10.5 bar).

e 12-24 VDC power supply.

e P65 index of protection.

® Pressure reached indicator led.

e Graphical display and keypad to display the pressure, unit of measurement and parameter setting.

4.3 PNEUMATIC CONNECTION

Pneumatic connection is via the Compressed air supply - P module. It is important not to exceed 10 bar max (10.5 bar in case of a regulated
pressure of 10 bar is needed) and the compressed air to be filtered at 10 ym and dried, to prevent impurities or excessive condensate from causing a
malfunction. The supply pressure must always be higher than the preset pressure.

The regulator pressure must be at least 1 bar higher than the full scale value.

2 versions are available:

Local output, the air flow ducts of the base are the full flow type, the regulated pressure is available on the port of the Pressure Regulator base.

The subsequent bases maintain supply pressure.

Regulation in series, the pressure of the subsequent bases is regulated by the pressure regulator, the same pressure is also available on the port of the
Pressure Regulator base.

e
PREG 1

©
S

By applying a silencer on the exhaust port it is possible that the flow rates and response times may change.
Periodically check the clogging of the silencer and replace it if necessary.




4.4 OPERATING PRINCIPLE

Using a software algorythm, the control circuit compares the input signal with the output pressure measured by the pressure sensor.
When there is a change, it activates the inlet and outlet solenoid valves to re-establish an equilibrium.

This gives an output pressure that is proportional to the input signal.

N.B.: removing the power supply, the outlet pressure doesn’t get discharged.

4.4.1 Function diagram

DISPLAY
|
FEED —>  CONTROL [ OUITPUT SIGNAL
INPUT SIGNAL —> CIRCUIT

OUTLET SOLENOID
VALVE

INLET SOLENOID
VALVE

N PRESSURE SENSOR

4.5 COMMISSIONING
4.5.1 Addressin

The Proporfionalg Pressure Regulator provides:

* 2 output bytes for pressure control;

* 2 input bytes for regulated pressure reading;

o | bit for pressure switch function (2 bytes E)r maximum 16 pressure regulators.

The pressure values are expressed in mbar. The pressure set can be set from O to 10000 mbar.

# LB ARDES

i Nome Indirizzo Formato visuslizz.. | Valore di controlle | Valore di comando ||
"Pressure Switch®  %I3.0 Bool [@] TRUE
"Read Pressure” %W DECH- 10007

*SetPressure™ [ %QWIG DEC [+] 10000 10000 ]

[ SRR ]
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4.6 SETTING

4.6.1 UNIT PARAMETER CONFIGURATION

The Amramefers can be configured by the objects with index from Ox5FCO, Pressure Regulator 1, to Ox5FCF, Pressure Regulator 16.
Each function is defined by the Sublndex.

NB: the changes to the parameters can be made via the CANopen Master or from the keyboard.
The keyboard seftings are temporary, when the system is restarted, the seftings of the Master are restored.

Settings from the keyboard

In the version with the display, Press OK and ESC together to access the setting menu.
Select the parameter using the arrow keys.

Press ESC to return to the previous page.

A During setting, pressure regulation is NOT active.

4.6.2 DISPLAY
LANGUAGE - 0x5FC_.0C - Display language
0 = ltaliano
I = Deutsch
2 = English
3 = Espaiol
4 = Frangais
UNIT OF MEAS - 0x5FC_.02 - Measure unit
0 = bar
I = MPa
2 = psi

N.B.:Pressure settings, like pressure regulated, dead band, full scale and minimum pressure, when set by the Master IO-Link, are always defined
in mbar.

CONTRAST - The function is only available from the keyboard
 Manual display contrast adjustment.

o Select CONTRAST using the arrow keys, then press OK.

o Select the value using the arrow keys, then press OK.

e Compensation as a ﬁmcﬁon of temperature is automatic.

ORIENTATION

Allows you to rotate the display 180 °
® Select ORIENTAT,
® Press OK fo rotate the diplsay

4.6.3 SET UP

INPUT - 0x5FC_.01- Control type
0 = Bus
I = Keypad

* For the type of keypad input, set the pressure value USi,l? the arrow keys. When you press the display buttons, the set pressure appears;
when you release them, the preset pressure is displayed.

DEAD BAND - 0x5FC_.03 - Dead band

This indicates the pressure range in proximity fo the set pressure, within which regulation is active. The deadband is + and - the set value.
It is expressed in mbar, the minimum settable value is10 mbar, the maximum value is 300 mbar.

It is advisable to enter low values, 10 or 15 mbar, only if high regulation accuracy is required. High accuracy involves more work for the
solenoid valves.

Regulation ON

+BM A

SET —mOF/ \
-BM

Regulation ON




FULL SCALE - Ox5FC_.04 - Full scale

This indicates the maximum preset pressure. The value is expressed in mbar, the maximum settable value is 10000 mbar.
For optimal regulation, the supply pressure must be equal to FS (Full Scale) + 1 bar.

MINIMUM PRESSURE - 0x5FC_.05 - Minimal pressure

Indicates the minimum regulated pressure with set 0. It is expressed in mbar; its value must be less than the full scale set.

Full Scale
100%[FS]
set 1
50% [FS] femmm e
set !
[FS] 1 Sef
®f o 10000 mbar

The minimum value which can be set with Keyboard Set is the Minimum Pressure value.

Fail safe outouts Ox5FC_.0A - Fail safe outout - The function is available only from PLC setting.

This function can be used to defermine the state of Proportional Pressure Regulator when communication with the Master is interrupted.
Three different modes can be selected using the object 0x5F01.01 Fail safe output:

Output Reset (default), The pressure regulation is disabled and set to O (or at minimum pressure, if sef).

Hold Last State, all the Proportional Pressure Regulators remain at the state they found themselves when communication with the Master was
interrupted.

Output Fault mode, the behaviour of Proportional Pressure Regulator can be selected from among two modes:

0 = Hold Last State, all the Proportional Pressure Regulators remain at the state they found themselves when communication with the Master was
interrupted.

1 = Output Fault mode, the pressure is regulated at the value set by the object 0x5F C_.0B Fault Mode Value.

The value is expressed in mbar.

SPEED REGULATION CONTROL - 0x5FC_.09 - Speed Adjust

Can be used to change the regulator response speed, can be set from 1 to 10.

SET /\/\ - SET

V = 10 fast adjustment V =1 low adjustment

ZERO SETTING (TEMPERATURE COMPENSATION) - The function is only available from the keyboard

The instrument is calibrated at an ambient temperature of 20°C. The pressure value measured by the internal transducer can vary with the
ambient temperature and it may be necessary to reset the reading.

The value read can be reset through the reset function.

The function is only active if the pressure displayed is less than 150 mbar.

Upon zero resetting, the temperature compensation activates and the consequent change in pressure is automatically compensated.

A CAUTION: the resetting has an effect on the calibration of the instrument. Before making it, make sure the supply pressure has been
removed and the output circuit is disconnected.
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4.6.4 DEBUG - The function is only available from the keyboard

Utility used for checking correct operation of the two solenoid valves.

o Select DEBUG and press OK.

PIN o Select PIN and press OK. The in solenoid valve activates and the pressure
increases.
’_‘ ® Press OK. The in solenoid valve deactivates and pressure stabilizes.
POUT * Select POUT and press OK. The out solenoid valve activates and pressure
decreases.
bar oo ® Press OK, the out solenoid valve deactivates and pressure stabilizes.

4.6.5 PASSWORD - The function is only available from the keyboard

This is a three-digit code used to protect the set configuration.

o Select SET PASSWORD with the arrow keys and click OK. On the sefting page, use the arrow keys to enter the desired value and click OK to
confirm. The system then displays the comgi/rmaﬁon message “PASSWORD SAVED”.

o Select PASSWORD and click OK to enable/disable the function. If the password set to ON, it prevents access fo the configuration menu.
When you press OK+ESC together fo access the configuration menu, you are prompted to enter the password.
Enter the saved password. You can use the arrow keys to change the value or click OK to change the field.
If the password is set to OFF, it is not enabled.

If you forget the password, contact the manufacturer to obtain a password reset code.

4.6.6 DIGITAL OUTPUT - 0x5FC_.06 - Digital out

Two bytes for the pressure switch function are available, one bit for each regulator, Byte bit O pressure regulator 1, Byte1 bit 7 pressure regulator
8, Byte 2 bit 0..7 pressure regulator 9..16.

PRESSURE SWITCH CONFIGURATION (P) - 0x5FC_.06 - Digital out = 0

The activation of the Out occurs when the pressure set in P ON is reached.
The deactivation of the Out occurs when the pressure set in P OFF is reached.

Keyboard setting:

o Select OUTPUT using the arrow keys, then press OK.

o Select CONFIGUR. fo select the operating mode, then press OK.
b OFF o Select PRESSURE SWITCH, then press OK. PRESSURE SWITCH mode,
\ shown with CONFIGUR. P. has been selected.

PON

* Use the arrow keys to select PRESSURE SWITCH and press OK.

e Select P ON and press OK. Enter the desired activation pressure and
‘ press OK.

oN o Select P OFF and press OK. Enter the desired deactivation pressure
and press OK.

OFF ® Press ESC to exit the menu.

P ON = Ox5FC_.07
P OFF = Ox5FC_.08

The value is expressed in mbar




SET (S) REFERENCE - 0x5FC .06 - Digital out = 1

This function can be used to make a “variable” setting for the pressure switch.
Out is activated when the preset pressure is reached, with a tolerance defined by P+ and P-.

Keyboard setting:
OUT OFF o Select OUTPUT using the arrow keys, then press OK.
P+ o Select CONFIGUR. to select the operating mode, then press OK.
SET| /@’\/ PRESSIONE o Select SET. REF and press OK. SET REFERENCE mode, shown with
b CONFIGUR. S. has been selected.

e Use the arrow keys to select PRESSURE SWITCH and press OK.

o Select SETREF and press OK.

o Select P+ and press OK.

* Enter the upper folerance pressure and press OK.

o Select P- and press OK. Enter the lower tolerance pressure and press OK.
® Press ESC to exit the menu.

OUT OFF

P ON = 0x5FC_.07
P OFF = Ox5FC_.08
The value is expressed in mbar
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4.7 ACCESS TO THE MENU FROM THE KEYBOARD

® Press OK to display the set parameters.
® Press OK and ESC together to access the parameter sefting menu.
* Use the up and down arrows to scroll through the menu and modify the parameters.

DISPLAY SET
PARAMETERS

INPUT BUS
UNITMEAS.  BAR
DEAD BAND  0.050
F.SCALE 7.5
MIN'PRESS.  0.000
SPEED ADJ 10
T +40C
SW VERS 00.01
SERIALNO 00001
HMETER 00010
PIN_ 000000000
POUT 000000000

ITALAN
GERMAN

ENGLISH

SPANISH
FRENCH

@ PRESSURE

PNEUMATIC

SET UP

UNIT MEAS. BAR
CONTRAST 40
ORIENTAT. 0

oK -
DISPLAY
SET UP

DEBUG
PASSWORD OFF | —— ‘ <J_

SET PASSWORD

CONTRAST
40

ORIENTAT. 180 _>.

‘4—_.

KEYPAD
[INPUT  BUS s —
DISPLAY DEAD BAND 0050 ‘ ®
SET UP
DEBUG R SCALE 10.0 DEAD BAND
MIN. PRESS. 0.000 - > — N

SET PASSWORD ZERO POINT SET

F.SCALE
L — (100 bar | —» —
4 MIN. PRESS.  0.000

INPUT IOLK

DEADBAND  0.050
F. SCALE 10.0
SPEED AD)J 4
D ————— _— —_— —




> . —| 10.00 bar

DISPLAY DISPLAY

SET UP ‘ SET UP

DEBUG DEBUG

PASSWORD [®]33 ZASNYOPRON

SET PASSWORD SET PASSWORD
—®—

DISPLAY

SET UP

DERUG PASSWORD

PASSWORD OFF  —» e

SET PASSWORD

PASSWORD

A
i i
®

A
—»‘—»
®

PASSWORD

12-

PASSWORD
-— -
123 SAVED

PASSWORD

123

P
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5. DIAGNOSTICS

The diagnosis of the EB 80 CANopen system is defined by the state of the interface LED lights.
Each component in the system relays its state, locally by LED lights, and to the CANopen node by software messages.

5.1 CANopen NODE DIAGNOSTIC MODE
The diagnosis of the EB 80 CANopen system is defined by the state of the interface LEDs RUN, ERR e IN/OUT.

Led STATE Meaning
OFF No connection to the bus
O Addressing error or setting error of the bus speed
ON (green) The device is in the PRE-OPERATIONAL state
RUN ;'q: (flashing)
ON (green) The device is in the SAFE-OPERATIONAL state
."’~: (single flashing)
O.N (green) The device is in the OPERATIONAL state
OFF No error - the device is working properly
(@)
ON (red) Configuration error
ERR __ ((flashing)
9’\{ (red) Watchdog error.
2@: In conjunction with the LEDs run - the connection with the Master is

S (single flashing)

interrupted

ON (red)
.’"~: (double flashing)

Communication error: cable disconnected

5.2 EB 80 SYSTEM DIAGNOSTIC MODE - ELECTRICAL CONNECTION
Diagnosis of the EB 80 sstem - Electrical Connection

Diagnostic functions of t

priority. The state byte is interpreted by the controller as an input byfe.
The table below shows the correct interpretation of the codes.

- is defined by the state of Power, Bus Error and Local Error LED lights.
e EB 80 system relay the state of the system via error codes in hexadecimal or binary format to the controller, in order of

LED light state Hex code Meaning Notes Solution
Power Bus Error | Local Error
ON (green) | OFF ON (red) OxFF System limits exceeded, Number of I/Os to be checked | Modify the system by reducing the
(<) O (¢} comunication line data simultaneously is too high or | number of I/Os to be checked
overflow the control frequency is too simultaneously.
high. Contact technical support
ON (green) | OFF ON (red) 0xDC + OxEB Fault with Pressure Regulator Contact technical support
(<) O (¢} module
ON (green) | OFF ON (red) 0xD4 + 0xD7 | Fault with a temperature e Sensor not connected Check the connection and the
O (%) analogue input module e Wrong parameters parameters set
ON (green) | OFF ON (red) 0xDO0 = 0xD3 | Analogue input module not Contact technical support
o (<) calibrated
ON (green) | OFF ON (red) 0xCC = 0xCF | Fault with analogue output Individual output fault/ Turn off power supply and remove the
(©) (0] (©) or fotal module current module over-demand/ cause of failure
too high DAC errors
ON (green) | OFF ON (red) 0xC8 = 0xCB | Fault with analogue input Under-overflow out of range | Turn off power supply and remove the
Q@ (@] Q@ or total module current single input / over-absorption | cause of failure
too high of the module
ON (green) | OFF ON (red) 0xB0 + 0xC5 | Digital output failure or total Short-circuit of an individual | Turn off power supply and remove the
(*) ©) (©) current of module too high output / module overcurrent | cause of failure
ON (green) | OFF OFF 0xAO = OxAF | Overcurrent of a digital input | Signalled by one input Turn off power supply and remove the
(*) ©) (@) cause of failure
ON (green) | OFF ON (red) 0x20 + 0x9F Valve 1 /128 faulty ** Solenoid pilot short-circuited, | Turn off power supply and remove the
(<) O (¢} interrupted or not connected | cause of failure
GREEN OFF OFF 0x17 No auxiliary power Insert auxiliary power supply
@: O (@)
(flashing)




LED light state Hex code Meaning Notes Solution
Power Bus Error | Local Error
ON (green) | RED OFF 0x16 Address / configuration of a Valve base or signal module | Turn off power supply and remove the
() 3@ O valve base or a signal module | faulty cause of failure
(double elon
flashing)
GREEN OFF ON (red) 0x15 Power supply out of range Power the system with a voltage within
‘:,":‘ (©) (Under/over-voltage) the allowed range
(flashing)
ON (green) | RED OFF 0x14 Error in the configuration Current configuration not Repeat the configuration procedure.
(] £~ 3 (@] parameters of a valve base or | corresponding to the one If the error persists, replace the faulty
il a signal module stored in the device. component.
flashing)
ON (green) | ON (red) OFF 0x10 EB 80 Net internal Additional island configured | Check the correct connection of the entire
(*) (©) ©) communication faulty but not connected. system. Make sure the blind end plate
Connection between valve is of the type suitable for the fieldbus.
bases faulty or incomplete When the communication is restored,
(blind end plate C is not the alarm rests automatically after 3
correct for the fieldbus). seconds.
ON (green) | RED OFF OxOF EB 80 Net internal Communication is faulty due to | Move the power cables away from the
(] @ (@] communication disturbed. electromagnetic disturbances. | signal cables. Check the noise levels with
(flashing) the EB 80 Manager.
ON (green) | OFF RED 0x09 Error in configuring the head | At least a value is wrong or
(<) O “:,!:’ paramefers. out-of-range.
(single
flasfing}
GREEN OFF RED 0x08 Number of solenoid pilots Restore correct configuration of the valve
£ 3 (@] 2@ connected fo the network bases, by removing any excess ones.
(flashing) (flashing) greafer than 128
ON (green) | OFF RED 0x07 Mapping error. Current configuration not Turn off power supply. Restore the
() O ':,.":' Number of connected valve matching the one stored in the | correct configuration and repeat the
(double bases different from or greater | device. configuration procedure.
flashing) than the max. admissible Turn off power supply, install the closing
number. plate using the terminal board provided
Closing plate on S modules not | The EB 80 Net network not B D S ) TR
connected. properly completed.
ON (green) | OFF RED 0x06 Addressing error: Connect the valve bases or the signal
(©) O £ S ® type of module not allowed; modules of the type allowed.
(single * no valve base or signal
lashing) module connected.
GREEN OFF RED 0x05 Number of digital inputs Disconnect excess modules
£ 3 (@] £ 3 connected fo the network
(flashing) (flashing) greater than 128
ON (green) | OFF RED 0x04 Number of digital outputs Disconnect excess modules
(<) ':*:‘ connected to the network
(Hashing) greater than 128
ON (green) | OFF RED 0x03 Number of analogue inputs Disconnect excess modules
(*) O ':,":‘ connected fo the network
(fashing) greater than 16
ON (green) | OFF RED 0x02 Number of analogue outputs Disconnect excess modules
(<) O ':,!:’ connected to the network
(flashing) greater than 16
ON (green) | OFF OFF 0x00 The system works properly
) ©) ©)

** Proceed as follows to identify the position of the faulty valve:
Error code HEX - 0x20 = n
Convert the n code from hexadecimal to decimal. The resulting number corresponds to the faulty position. The positions where dummy or bypass valves are installed must also be
considered in the calculation. Codes are numbered from zero to 127. Code O corresponds to the first valve of the island.

decimal value = 0 corresponding to the first valve (position) of the island.

decimal value = 31 corresponding o the valve (position) 32.

For example: error code 0x20

error code Ox3F

n= 0x20 - 0x20 = 0x00
n= 0x3F - 0x20 = 1F
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5.3 EB 80 SYSTEM DIAGNOSTIC MODE - VALVE BASE
The diagnosis of bases for valves is defined by the state of the interface Led lights.
The generation of an alarm activates a software electrical connection message with the code associated with the detected error.

Led Green

Base Meaning FAULT signal output state and storage
O(SF The output is not controlled. FAULT signal output - OFF

Qo The output is active and works properly. FAULT signal output — OFF
ON Indlication for each output. FAULT signal output - Active
@z Solenoid pilot interrupted or missing (dummy valve or valve with | The output resets automatically when the cause of failure is removed.

! ) a solenoid pilot installed on a base for two solenoid pilots). The FAULT signal can only be reset by disconnecting the power supply.

(double flashing) P p g y Y g e p PPY.

iouble flashing,
@: Indication for each solenoid pilot output or base output FAULT signal output - Active, permanent
(flc;shin ) short-circuited. The output is turned off.

Y It can only be reset by disconnecting the power supply.

2@ Voltage out of range FAULT signal outout — Active, self-resettable to return within the operating range.

J g g gnal outp perating rang
feshing + Less than 10.8V or greater than 31.2V The alerts remain on 5 seconds affer resetting.

simultaneously flashing
of all Led
lights of the base)

Caution! Voltage greater than 32VDC irrevocably damages
the system.

5.4 EB 80 SYSTEM DIAGNOSTIC MODE - SIGNAL MODULES - §
The diagnosis of Signal Modules - S is defined by the state of the interface Led lights.
The generation of an alarm activates a software electrical connection message with the code associated with the detected error.

5.4.1 Diagnostic mode of Signal Modules - S - Digital Inputs - 16 Digital Input / Output configurable module

Led

X1.X16 Meaning Solution
OFF Input not active
(®)
ON (green) Input active
()
ON (red) Indication for each input. Remove the cause of the fault
Qo Short-circuited or overloaded input.
RED Overall current input too high. Remove the cause of the fault
(flashing + all Led
lights flashing

simultaneously)

5.4.2 Diagnostic mode of Signal Modules - S - Digital Outputs - 16 Digital Input / Output configurable module

Led

X1..X16 Meaning Solution
OFF Output not active
©)
ON (green) The output is active and works properly.
)
ON (red) Indication for each output. Remove the cause of the fault
(©) Short-circuited or overloaded output.
RED Overall current input foo high. Remove the cause of the fault
(flashing + all Led
lights flashing

simultaneously)




5.4.3 Diagnostic mode of Signal Modules - S - Analogue Inputs

Led

X1..X4 Meaning Solution
OFF Input not active
(®)
ON (green) The input is active and works properly
)
GREEN Analogue signal outside permitted range Set input type correctly
2@: Replace sensor with a
(flashing) permitted type
ON (red) Analogue signal value too high/low Set input fype correctly
(] Replace sensor with a
permitted type
GREEN Overload or short circuit signal Remove the cause of the fault
E.3
(simultaneously
flashing of all Led
lights of the base)

5.4.4 Diagnostic mode of Signal Modules - S - Analogue Outputs

Led
X1..X4

Meaning

Solution

OFF
O

Output not active

ON (green)
()

The output is active and works properly

GREEN

(all Led

lights flashin
simultaneously

TON 0.2 sec
T OFF 1 sec)

Value of power supply voltage outside permitted range

Power the module correctly

GREEN

(all Led

lights flashin
simu/taneouﬁy
TONO0.2 sec
T OFF 0.2 sec)

Power supply overload or short circuit signal

Remove the cause of the fault

ON (red)
(]

All LEDs active simultaneously
Internal fault

Replace the module

GREEN
(flashing
TON 0.6 sec
T OFF 0.6 sec)

Output overloaded or short circuited

Remove the cause of the fault.
Disconnect the electricity supply to
reset the fault signal.

RED

£ 3

(all Led

lights flashing
simultaneously
TON 0.2 sec
T OFF 0.2 sec)

Module overtemperature

Remove the cause of the fault

GREEN

E 3

(double flashing
TON 0.6 sec

T OFF 1 sec)

Open circuit signal (For 4/20 mA or 1/5 V channels)

Remove the cause of the fault

RED
(flashing

TON 0.6 sec
T OFF 0.6 sec)

Value set not permitted.

Remove the cause of the fault.
Disconnect the electricity supply to
reset the fault signal.
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5.4.5 Diagnostic mode of Signal Modules - S - Analogue Inputs for temperature measurement

Led
X1..X4

OFF Input not active

O
ON (green) The input is active and works properly
()

Meaning Solution

GREEN RED | Value of power supply voltage outside permitted range Power the module correctly
:,: :.':

(all Led

lights flashing
simultaneously
TON 0.2 sec

T OFF 1 sec)

GREEN Value lower than the value set Enter the correct values
‘:Q:’ under: Minimum Value

”

(flashing Value higher than the value set

TON 0.2 sec under: Maximum Value
T OFF 0.2 sec)

OI.V (red) The connected sensor is short-circuited Remove the cause of the fault

GREEN RED | Internal error Remove the cause of the fault.

S@n s

:’: @3 If the error persists, replace the

(;” Z o o~ module

lights flashing
simultaneously
TON 0.5 sec
TOFF 0.5 sec)

RED Open circuit signal Remove the cause of the fault

(flashing
TON 0.2 sec
T OFF 0.2 sec)

RED Sensor out of range Remove the cause of the fault

3@
3

e
(flashing
TON 0.6 sec
T OFF 0.6 sec)

5.5 EB 80 SYSTEM DIAGNOSTIC MODE — ADDITIONAL ELECTRICAL CONNECTION
The diagnosis of Additional Electrical Connection is defined by the state of the interface Led lights.
The generation of an alarm activates a software electrical connection message with the code associated with the detected error.

POWER BUS ERROR Meaning Solution
ON (green) OFF The additional island works properly
() (®)
ON (green) ON (red) Failure. For the correct identification, refer | Turn off power supply and remove
(©) fo the error code or local diagnostics. the cause of failure




5.6 DIAGNOSTICS OF THE PROPORTIONAL PRESSURE REGULATOR
The diagnosis is defined by the state of the interface LED lights and by the status byte.

5.6.1 Led interface

LED PRESSURE | SOLUTION
@ | Flashing In regulation
)
@ | ON Regulation OFF
O | OFF No power supply
LED DIAG SOLUTION
@ (ON Pressure switch outout ON
O | OFF Pressure switch output OFF
5.6.2 Troubleshooting
PROBLEM POSSIBLE CAUSES SOLUTION
The display does not come on No power supply Check the power supply, make sure it is
enough and check the wiring is in accordance
with the wiring diagram
The unit does not respond or responds wrongly to the Wrong input signal configuration Configure the appropriate type of input from the menu
set point
The unit does not reach the desired pressure Setpoint foo low Provide a suitable sefpoint
The full-scale setting is at a lower pressure Set the full scale correctly
than desired
The supply pressure is too low Increase the supply pressure
The display shows an unreal valve Wrong unit of measurement Check the unit of measurement
The display is difficult o read Poor contrast Adjust the contrast
The unit adjusts continually Air leak in the circuit after the unit Eliminate the leak
Continuous variation in volume Normal behaviour; the unit has to keep
adjusting the maintain the preset pressure
Deadband too small Increase the deadband
Other problems Contact the manufacturer
5.6.3 List of allarms
ALARM POSSIBLE CAUSES SOLUTION
Supply voltage alarm too high Supply voltage higher 30 V Increase to a sufficient voltage.
Supply voltage alarm too low Supply voltage below 12 V
Alarm P. INP CORTOC. OV Supply solenoid valve has shortcircuited
Alarm P. OUT CORTOC. 0V Drain solenoid valve has shortcircuited Switch the unit off and back on again. If the
P. INP alarm DISCONNECTED Fill solenoid valve disconnected alarm persists, contact the manufacturer.
P. OUT alarm DISCONNECTED Drain solenoid valve disconnected
PRESSURE OUT OF RANGE ALARM Downstream pressure exceeds 10200 mbar Check fo see if the drain is blocked. The alarm resets
automatically when the pressure drops below the
threshold.
Pressure sensor disconnected alarm Electromagnetic disturbances Move away the cause and switch on the unit
Sensor fault. Contact the manufacturer.
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6. CONFIGURATION LIMITS

The EB 80 network can be configured by assembling the islands according to the requirements of the system in which it is mounted.
For the system to operate safely and reliably, it is important to keT to the constraints associated with the serial transmission system based on CAN
technology and use shielded, twisted cables with controlled impedance, supplied by Metal Work.

The system constraints are defined by the following parameters of the assembly:
o the number of valve bases (nodes)

e the number of signal modules (nodes)

o the number of Additional Electrical Connections (nodes)

o the length of connection cables.

A high number of nodes reduces the maximum length of connection cables, and vice versa.

No. of nodes Maximum cable length
70 30m
50 40m
10 50m




7. CANopen EMERGENCY MESSAGES

The functions are defined by the CANopen 301 specification.

EMCY producer EMCY consumers
request
| eec [er] msef }\~ o
0 123 7 indication
‘ indiccltion>
indiccﬂionl

The emergency codes used are as follows:

Protocol Error
0x8210 (PDO not processed due fo length error)
0x8220(PDO length exceeded)

Register Error
Error code = 0x2100 - Current, device input side
Overcurrent on an input module (digital or analogue)

Error register = 0x01
Msef id 0 0 0 where id = connector in alarm

Error code = 0x230x — Current, device otﬂ)ui side
Overcurrent on an output module (valve, digital or analogue).

Error code = 0x2300 (Valves),
Error code = 0x2301 (Output)
Error code = 0x2302 (Pressure Regulator)

Error register = 0x02
Byte Msef indicates the id valve or output (id = 0 in case of module alarm)

Id 00 00 00
Error code = 0x3000 Power Supply alarm

Error register = Ox10

Msef 10 00 00 00
Error code = 8100 Comunication alarm
Generic error on CAN Bus:

Error register = 0x04
Msef 0000 00 00

Management of the alarm code

eec: Emergency error code (2 byte)
er:  Error register (see object 0x1001) (1 byte)
msef: Manufacturer specific error code (4 byte)

When a new alarm occurs, the appropriate emergency code, alarm code and error register are generated.
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8. TECHNICAL DATA

CANopen ELECTRICAL CONNECTION

TECHNICAL DATA

Fieldbus Complying with CiA DS401 specification

Factory seftings Module denomination: EB80series - Address 5

Addressing Hardware via DIP SWITCH

Supply voltage range VDC 12-10% 24 +30%

Minimum operating voltage VDC 10.8*

Maximum operating voltage VDC 31.2

Maximum admissible voltage VDC 32

Protection Module protected from overload and polarity inversion. Outputs protected from overloads and short-circuits.
Connections Fieldbus: BUS IN M12 Male, 5 poles, A encoding - BUS OUT M12 Female, 5 poles, encoding A - Power supply: M8, 4-PIN
Diagnostics CANopen: via local LED lights and software messages. Outputs: via local LED lights and state bytes

Bus power supply current absorption

Maximum number of pilots

Maximum number of digital inputs

Maximum number of digital outputs

Maximum number of analogue inputs

Maximum number of analogue outputs
Maximum number of inputs for temperatures
Data bit valve

State of outputs in the absence of communication

*

nominal lcc 180 mA at 24 V
128
128
128
16
16
16

0 = non-active; 1= active

Configurable for each output: non-active, holding of the state, setting of a preset state

Minimum voltage 10.8V required at solenoid pilots. Check the minimum voltage at the power supply output using the calculations shown on page 47.

*** IMPORTANT! Voltage greater than 32VDC will damage the system irreparably.

SIGNAL MODUILES - S - DIGITAL INPUTS

TECHNICAL DATA 8 M8 Digital Inputs | 16 Digital Inputs terminal board
Sensor supply voltage Corresponding to power voltage

Current for each connector mA max 200

Current for each module mA max 500

Input impedance kQ 3.9

Type of input
Protection
Connections

Input active signals

Software-configurable PNP/NPN
Overload and short-circuit protected inputs
8 M8 3-pole female connectors ‘ 4 connectors 12 pins with spring clamping

One LED for each input

NB: Digital terminal block inputs are available from software version 1.7 and file EDS EB8O_CA_1_7

SIGNAL MODULES - S - DIGITAL OUTPUTS

TECHNICAL DATA 8 M8 Digital Outputs 16 Digital Input terminal board
Output voltage Corresponding to power voltage

Current for each connector mA max 500

Current for each module mA max 3000

Type of output Software-configurable PNP/NPN

Protection Overload and short-circuit protected inputs Overload and short-circuit protected outputs
Connections 8 M8 3-pole female connectors 4 connectors 12 pins with spring clamping

Input active signals

One LED for each output

NB: Digital terminal block outputs are available from software version 1.7 and file EDS EB80_CA 1_7




SIGNAL MODULES - S - DIGITAL OUTPUTS + ELECTRICAL POWER SUPPLY

6 M8 Digital Outputs + Electrical power supply

TECHNICAL DATA

BUS supply voltage range vDC
Digital OUT supply voltage range vDC
Minimum operating voltage VDC
Maximum operating voltage VDC
Maximum admissible voltage VDC
Output voltage

Current for each connector mA
Current for each module mA
Type of output

Protection

Connections

Input active signals

*

*** IMPORTANT! Voltage greater than 32VDC will damage the system irreparably.

SIGNAL MODULES - S - 16 DIGITAL INPUTS / OUTPUTS CONFIGURABLE

12-10% 24 +30%
12-10% 24 +30%
10.8*
31.2
32 *kk
Corresponding to power voltage
max 1000
max 4000
Software-configurable PNP/NPN
Overload and short-circuit protected inputs
6 M8 3-pole female connectors for Signals
1 M8 4-pole male connector for Supply
One LED for each input

Minimum voltage 10.8V required at solenoid pilots. Check the minimum voltage at the power suply output using the calculations see page 47.

TECHNICAL DATA 8 - M8 4 poles connectors | 8- M12 5 poles connectors
Supply voltage Corresponding fo power voltage

Current for each connector mA max 1000

Current for each module mA max 3000

Current for each output mA max 500

Type of output PNP

Input impedance kQ 3.9

Type of input PNP

Protection
Connections

Input active signals
Output active signals
Default configuration

Encoder Configuration
Type of input

Input active signals
Input not active signals
Maximum Frequency
Value format
Maximum count

8 M8 4-pole female connectors ‘

Overload and short-circuit protected inputs /outputs
8 M12 5-pole female connectors
One LED for each input
One LED for each output
Port X1...X8 Digital inputs
Port X9...X16 Digital outputs

PNP

>12

<12

300
32 bit (DWORD)
4.294.967.295

NB: The 16 configurable digital Input Output signal modules are available from software version 4.00 and EDS file EB8O_CA_4 00

SIGNAL MODULES - S - ANALOGUE INPUTS

TECHNICAL DATA 4 M8 Andlogue Inputs
Sensor supply voltage Corresponding to power voltage
Current for each connector mA max 200

Current for each module mA max 650

Type of input, software configurable
Protection

Connections

Local diagnostic signal via LED

Digital convert resolution

0/10V: 0/5V: +/-10V: +/-5V; 4/20 mA; 0/20 mA
Overload and short-circuit protected inputs
4 M8 4-pin female connectors
Overload, short-circuit or type of input
not complying with the configuration
15 bit + prefix
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SIGNAL MODULES - S - ANALOGUE OUTPUTS

TECHNICAL DATA 4 M8 Analogue Output

Supply voltage for devices Corresponding fo power voltage

Current for each connector mA max 200

Current for each module mA max 650

Type of output 0/10V: 0/5V: +/-10V: +/-5V: 4/20 mA; 0/20 mA
Protection Overload and short-circuit protected outputs
Connections 4 M8 4-pole female connectors

Local diagnostic signal via LED

Digital convert resolution

Overload, short-circuit or type of connection
not complying with the configuration
15 bit + prefix

SIGNAL MODULES - S - ANALOGUE INPUTS FOR TEMPERATURE MEASUREMENT

TECHNICAL DATA 4 M8 analogue Inputs for temperature measurement
Sensors supply voltage Corresponding fo the supply voltage
Maximum input voltage vDC 30
Sensor type (RTD)
platinum (-200 to +850°C) Pt100, Pt200, Pt500, Pt1000 (TK = 0.00385 and TK = 0.00391)
nichel (-60 to +180°C) Ni100, Ni120, Ni500, Ni1000 (TK = 0.00618)
Connections type (RTD) 2, 3 or 4-wire

Type of thermocouple (TC)
Cold junction compensation for thermocouples
internal
external
Temperature range ©
*F
Digital convert resolution
Max error compared to ambient temperature

Max. basic error (ambient T 25°C)
°C
°C
Repeatability (ambient T 25°C)
Address employment
Cycle time (module) ms
Software linearization
for RTD
for TC

Maximum length of shielded cable m
for the connection

Diagnostics

JETKN,SBR

With internal electronic sensor
An external PT 1000 sensor connected to the M8 connector of the thermocouple is needed
- 200 to + 800
-3281o+ 1472
15 bit + prefix
+0.5% (TC)
+0.06% (RTD)
+0.4% (TC)
+0.6 (with 4-wire RTD with 0.1 resolution)
+0.2 (with 4-wire RTD with 0.01 resolution)
+0.03%
2 bytes for each input - 8 bytes per module
240

Piecewise linear approximation
NIST (National Institute of Standards and Technology) Linearization based on
ITS-90 scale (International Temperature Scale of 1990) for the thermocouple linearization

<30

One LED for each input and reporting to the Master

NB: Are available from software version 1.7 and file EDS EBS8O_CA_1_7




PROPORTIONAL PRESSURE REGULATOR

TECHNICAL DATA

Local output version \ Series control version

Fluid
MIN inlet pressure
MAX inlet pressure
Temperature range
Pressure regulation range
Flow rate at 6.3 bar AP 0.5
Flow rate at 6.3 bar AP 1
Exhaust flow rate at 6.3 bar with
0.1 bar overpressure
Exhaust flow rate at 6.3 bar with
0.5 bar overpressure
Response time
from 6 to 7 bar
from 7 to 6 bar
Weight
Class of protection
Hysteresis
Repeatability
Sensitivity/Dead-band
Output pressure (display version)

Temperature characteristics
Installation position
Current absorption

Notes

NOTES

bar
bar

°C

bar
NI/min
NI/min
NI/min

NI/min

Volume [cc]
s
s

kg

Accuracy
Unit of measurement
Minimum resolution

Filtered, unlubricated air. The air must be filtered at least 10 ym
Regulation pressure + 0.5 fo 1

10.5
from 0 to 50
from 0.05 to 10 (settable full scale and minimum pressure)
720 850
1000 1250
380 450
800 1100
100 1000 100 1000
0.1 0.15 0.1 0.15
0.1 0.15 0.1 0.15
0.6
IP65
< #0.2% (Full scale)
< #0.2% (Full scale)
setting range 10 to 300 mbar
< #0.3% (Full scale)
bar, MPa, psi
0.01 bar - 0.001 MPa - 0.01 psi
Max 2 mbar / °C
In any position
Max 220 mA at 12VDC

The features shown refer to the static condition only. With air consumption the pressure may vary.
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